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Znak ostrzegawczy Q

Znak ten zwraca uwagg na instrukcjg operacyjna, tryb, metodg realizacji i procedure obowiazujaca w
praktyce instalacyjnej, eksploatacyjnej i serwisowej, itp., ktdre, jesli nie zostana wykonane prawidto-
wo, moga by¢ przyczyna wypadku, uszkodzenia lub zniszczenia regulatora lub wspolpracujacych
urzadzen. Po dokladnym zapoznaniu si¢ oraz zrozumieniu tresci informacji oznaczonej symbolem
ostrzegawczym i spelnieniu wskazanych przez nig warunkow mozna przejs$¢ do nastgpnego fragmentu
instrukcji.

Zalecamy zapoznanie si¢ z nastepujacymi rozdzialami instrukcji:

- Instalatorzy: rozdzialy 1,2

- Uzytkownik funkcji podstawowych: rozdziaty 1, 3,5

- Uzytkownik funkcji zaawansowanych: rozdzialy: 1, 3,4, 5
- Projektant systemu: wszystkie rozdzialy

- Uzytkownik obeznany (specjalista, fachowiec, ekspert): zaznajomienie ze strong 11.




1Przeglad
1.1Charakterystyka i wlasciwoSci

** Wysoka doktadnos$¢ 18-bitowego wejscia przetwornika A/C ** unikalna wlasciwos¢
** Wysoka doktadnos¢ 15-bitowego wyjscia przetwornika C/A *  typowa wlasno$¢
** Czestotliwos¢ probkowania wejscia szybkiego (10 razy/s)

** Dwa poziomy zlozonosci funkcji

** Konfigurowalne menu uzytkownika

** Adaptacyjna strefa nieczutosci grzanie-chtodzenie

** Sterowanie pompa

* PID + FUZZY regulacja w oparciu o mikroprocesor

* Programowanie automatyczne

* Sterowanie réznicowe

* Funkcja automatycznego dostrojenia

* Funkcja samodostrojenia (autotuning)

* Funkcja trybu u$pienia

* Rampa ,,Jagodnego startu” i zegar przebywania

* Programowalne wejscia (termoelementowe, RTD, mA, VDC)

* Wejscie analogowe dla zdalnego sygnatu zadajacego i CT

* Wejscie zdarzen dla zmieniania funkcji i sygnatu zadajacego

* Programowalny filtr cyfrowy“* Blokada sprzgtowa + zdalne zabezpieczenie blokadowe
* Alarm przerwania petli

* Alarm przepalenia grzatki

* Alarm przerwania czujnika + transfer bez zakltocen obciazeniowych

* Komunikacja RS-485, RS-485

* Retransmisja analogowa

* Zasilacz DC konwertera sygnatow

* Dostepny duzy wybor modutow wyjsciowych

* Bezpieczenstwo UL/CSA/IEC1010 1

* EMC / CE EN50081-1 & EN50082-2

* Panel czotowy uszczelniony wg NEMA 4X & IP65

Mikroprocesorowy regulator PID + Fuzzy Logic serii LIM -9300 zawiera jasny , czytelny, 4-cyfrowy
wyswietlacz LED, wskazujacy warto$¢ procesowa. Technologia Fuzzy Logic umozliwia procesowi
osiagnigcie warto$ci zadanej w najkrotszym czasie przy minimalnych przeregulowaniach podczas“wia-
czania lub zewngtrznych zakltdcen obciazeniowych. Calo$¢ jest zamknigta w obudowie 1/16 DIN, o
wymiarach 48mm x 48mm z 75mm glebokoscia poza panelem.

Regulator posiada sig trzy klawisze przeznaczone do wybierania funkcji oraz parametrow wejscio-
wych. Dzigki uzyciu“unikalnej funkcji mozna wstawi¢ do pigciu parametréw w menu uzytkownika
uzywajac SEL1 do SELS5 zawartych w menu konfigurujacym (menu zmiany konfiguracji parametrow).
Jest to szczegdlnie wazne, gdyz utatwia skonfigurowanie menu zgodnie z wymaganiami uzytkownika.

LIM -9300 jest zasilany napigciem z zakresu 11-28 lub 90-264VDC/AC, zawiera jako standard wyj-
Scie regulacyjne przekaznikowe 3A i podwojne wyjscie alarmowe przekaznikowe 3A, przy czym
drugi alarm moze by¢ wyjatkowo skonfigurowany na drugim wyjsciu z przeznaczeniem dla chtodzenia
lub zegara przebywania.




Alternatywne opcje wyjsciowe zawieraja naped SSR, triak, 4-20mA i 0-10V. TROL-9300 jest w petni
programowalny na PT100, termoelementy typulJ, K, T, E, B, R, S, N, L, 0-20mA, 4-20mA i napigciowe
wyjscie sygnatowe, bez potrzeby modyfikowania urzadzenia. Sygnaly wejsciowe sa digitalizowane
przez 18-bitowy konwerter A doD. Jego duza szybko$é probkowania pozwala regualatorowi na
szybka regulacje takich procesow jak ci$nienie i przeptyw. Regulator zawiera takze funkcje samodostro-
jenia.

Samodostrojenie moze by¢ uzyte do optymalizowania parametréw sterujacych, skoro tylko zostanie
zaobserwowany niepozadany wynik regulacji. Operacja ta nie wytworzy zakldcen w procesie podczas
dostrajania i moze by¢ zrealizowana w dowolnym momencie.

Komunikacja cyfrowa RS-485, RS-232 lub retransmisja 4-20mA sa dostgpne jako dodatkowe opcje.
Opcje te umozliwiaja zintegrowanie TROL-9300 z nadzorczym systemem sterujacym i oprogramowaniem,
lub alternatywnie — zdalne sterowanie wy$wietlaczem, rejestratorami tabelowymi lub rejestratorami danych.

TROL-9300 moze by¢ programowany trzema metodami. 1.Rgcznym programowaniem regulatora
poprzez klawiaturg na panelu czotowym. 2. Uzyciem PC i oprogramowania konfigurujacego do pro-
gramowania regulatora poprzez port RS-485 lub RS-232 COMM, i 3. Uzyciem podrgcznego progra-
matora P10A do programowania regulatora poprzez port programujacy.

Mija juz prawie stulecie stosowania regulacji PID i chociaz okazata sig ona efektywna metoda dziatania
w wielu przemystach, to jednak nie radzi sobie z niektorymi skomplikowanymi systemami, jak syste-
my drugiego lub wyzszego rzedu, systemami z dlugim opdznieniem, podczas zmiany sygnatu zadaja-
cego i/lub sytuacji zaktocen obciazeniowych. Zasada PID oparta jest na modelowaniu matematycznym,
ktore otrzymuje si¢ przez dostrajanie procesu. Niestety, wiele systemow jest zbyt skomplikowanych,
aby je precyzyjnie opisa¢ rownaniami i terminami numerycznymi. W dodatku te systemy moga by¢
niestabilne i zmienne od czasu do czasu. Dlatego w celu przezwycigzenia niedoskonatosci regulacji
PID, wprowadzono technologi¢ Fuzzy.

Co to jest sterowanie Fuzzy ? Algorytm Fuzzy postuguje si¢ zmiennymi lingwistycznymi, czyli
stownymi instrukcjami interpretujacymi wielkosci techniczne.

Fuzzy Logic jest sterowaniem lingwistycznym, ktore jest czyms innym od numerycznej regulacji PID.
Steruje systemem przez eksperymentowanie i nie wymaga symulacji systemu.
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Rys.1.1 Schemat blokowy ukadu PID Fuzzy

Zadaniem Fuzzy Logic jest takie ustawienie wewngtrzne parametrow PID, aby manipulowanie warto-
Scig wyjsciowa MV byto bardziej elastyczne i przystosowane do réznych trendow.

Podstawowym elementem przetwarzania rozmytej informacji jest reguta. Sktada si¢ ona z czgsci ,,gdy”-
warunku i ,,to”- wniosku. Dzatanie adaptacji z logika Fuzzy mozna przedstawié np. w ten sposob:

Gdy rdznica temperatury jest duza, i szybko$¢ zmiany temperatury jest duza, to MV jest duze.
Gdy réznica temperatury jest duza, i szybko$¢ zmiany temperatury jest mata, to MV jest mate.

PID + Fuzzy regulacja jest metoda skuteczna i zwigkszajaca stabilno$¢ sterowania, jak zobrazowano
ponizej:

_________ £ WD—
N

Rys.1.2 Fuzzy PID zwigksza stabilnos¢ regulacji
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1.2 Kod zamowienia

KODY

OPIS

Seria

LIM 9300

Mikroprocesorowy regulator PID Fuzzy Logic

Zasilanie 4

90+264V AC, 50/60Hz

11+28V DC lub DC

Inne

Wejscie

Wejscie 1: termopary I, K, T, E, B, R, S, N, L, Pt100, 4-20mA, 0-20mA
Wejscie 2: CT, 4+20V, 0+20V, 0+1V, 05V, 1+5V, 0+~10V
Wejscie 3: EI

Wejscie 1: 0+1V, 05V, 15V, 010V
Wejscie 2: CT*, 01V, 05V, 1+5V, 0-10V, EI lub RS232

Inne

Wyjscie 1

Brak

Przekaznik 240V/2A AC

Naped SSR 5V, 30mA

Izolowane 4+20mA / 0+20mA

Izolowane 1+5V / 05V

Izolowane 0+10V

Triakowe 240V/1A AC

Ola|wn|s|w| |~

Inny

Wyjscie 2 / Alarm 2

Brak

Przekaznik 240V/2A AC

Naped SSR 5V, 30mA

Izolowane 4-20mA / 0-20mA

Izolowane 1+5V / 05V

Izolowane 110V

Triakowe 240V/1A AC

Izolowane 20V, 25mA DC (zasilanie)

Izolowane12V, 40mA DC (zasilanie)

Izolowane 5V, 80mA DC (zasilanie)

Plolw|[w|la|u|s v v~

Inne

Alarm 1

Brak

Komunikacja

Przekaznik 240V/2A AC (normalnie rozwarty)

Przekaznik 240V/2A AC (normalnie rozwarty)

o =] ©

Inny

Brak

RS 485

RS 232

Retransmisyjna 4-20mA / 0:20mA

Retransmisyjna 1+5V / 0+5V

Retransmisja 010V

Clulbh |w |~ |o

Inne




*  Wybieranie zakresu poprzez klawiaturg czotowa
**  Alternatywnie migdzy RS-232 i EI
*** Jezeli wymagana jest detekcja przepalenia grzalki, nalezy zamowi¢ dodatkowo CT94-1 (produkt

pradowy).

Przyklad

Model standardowy:

LIM 9300-411111

90-264 napigcie robocze
Wejscie: Wejscie standardowe
Wyjscie 1: przekaznikowe
Wyjscie 2: przekaznikowe
Alarm 1: przekaznik Forma A
Interfejs komunikacyjny RS-485

Akcesoria

CT94-1 = Przektadnik pradowy 0-50A AC

OMO95-3 = Modul wyjsciowy analogowy, izolowane 4-20mA/ 0-20mA
OMO95-4 = Modut wyjsciowy analogowy, izolowane 1-5V/ 0-5V
OMO95-5 = Modul wyjsciowy analogowy, izolowane 0-10V

OM94-6 = Modut wyjsciowy triakowy (SSR), izolowane 1A/ 240VAC
OM94-1 = Zasilacz wyjsciowy DC, izolowane 20V/ 25mA

OM94-2 = Zasilacz wyjsciowy DC, izolowane 12V/ 40mA

OM94-3 = Zasilacz wyjsciowy DC, izolowane 5V/ 80mA

CM94-1 = Modut interfejsu RS-485, izolowany

CM94-2 = Modut interfejsu RS-232, izolowany

CM94-3 = Modut retransmisyjny, izolowane 4-20mA/ 0-20mA
CM94-4 = Modut retransmisyjny, izolowane 1-5V/ 0-5V

CM94-5 = Modut retransmisyjny, izolowane 0-10V

CC94-1 = Kabel interfejsu RS-232 (2M)

UMB93001B = Instrukcja obstugi LIM -9300

Produkty wspolpracujace

P10A= Podrgczny programator regulatora serii LIM

SNA10A= Inteligentny adapter sieciowy dla trzeciego oprogramowania grupowego, konwertuje 255
kanatow sieci RS-485 lub RS-422 na sie¢ RS-232

SNA10B = Inteligentny adapter sieciowy dla oprogramowania BC-Net, konwertuje 255 kanatow sieci
RS-485 lub RS-422 na sie¢ RS-232.

VPFW20 = 20A modut mocy AC przekaznika SSR z nastawnym okresem pelnofalowym

VPFW50 = 50A modut mocy AC przekaznika SSR z nastawnym okresem pelnofalowym
VPFW100 = 100A modut mocy AC przekaznika SSR ze zmiennym okresem petnofalowym




1.3 Jumper mini i mikroprzelacznik DIP

- M

Terminal tylny—-e - Panel czotowy

Otwor kontrolny

111 | w | Port programowania
m | _Mikroprzetacznik DIP|

iz -x 0
o

Widok chassis sterowania

Gorne trzy piny potaczone z podrgeznym
programatorem P10A dla automatycznego
programowania

Dolne trzy piny polaczone z uktadem ATE dla
automatycznego testowania i kalibracji

Zwora mini

S/llli)kroprzelqcznik
Rysunek.1.3 Widok z gory otworu kontrolnego | B:oN [ OFF

TC, RTD, mV ]
Wybér
wejscia 1 0-1V, 05V, 15V, 0-10V gm
0-20mA, 4-20mA L Be |
Wszystkie parametry sa odblokowane oo
Blokada Tylko SP1, SEL1-SEL5* sq odblokowane |_BEl
Tylko SP1 jest odblokowane oim
Wszystkie parametry sa zablokowane | ER |
Fabryczne nastawy domyslne [ n ! DT O l 0 J

Tabela 1.1 Konfigurowanie mikroprzetacznika DIP

Port programowania jest uzywany tylko dla automatycznej zmiany konfiguracji parametréow i procedur
testowych. Nie wolno wykonywa¢ zadnych podtaczen do portu, gdy regulator uzywany jest do nor-
malnych zadan sterujacych.

Fabrycznie regulator ma tak ustawiony mikroprzetacznik DIP, aby wszystkie parametry byty odbloko-
wane, a TC i RTD wybrane dla wejscia 1.

Funkcja blokowania jest uzywana aby uniemozliwi¢ nastawianie parametréw oraz wejscie w tryb
kalibracyjny. Jednakze menu moze by¢ nadal podgladane.

* SEL1-SELS reprezentuja te parametry, ktore zostang wybrane przy pomocy SEL1, SEL2,...SEL5
sposrod parametréw zawartych w menu konfigurujacym. Wybrane parametry sa nastgpnie umieszczo-
ne na poczatku menu uzytkownika.
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1.4 Wyswietlacze i klawisze

Regulator jest programowany trzema klawiszami panelu czotowego. Dostgpne funkcje wymienione sa
w ponizszej tabeli 1.2.

Tabela 1.2 Dziatan

ie klawiatury

KLAWISZE
DOTYKOWE

FUNKCJA

OPIS

Klawisz zwigkszania

Nacisnac i zwolni¢ szybko, aby zwigkszy¢ warto$¢ parametru.
Nacisnac 1 przytrzymac, aby przyspieszy¢ tempo narastania.

Klawisz zmniejszania

Nacisna¢ i zwolni¢ szybko, aby zmniejszy¢ wartos¢ parametru
Nacisnac i przytrzymac, aby przyspieszy¢ tempo zmniejszania.

Klawisz przesuwania

‘Wybiera parametr w ustalonej kolejnosci.

cisnaC klawisz

co najmniej przez 3 s

Klawisz wprowadzenia

[Umozliwia dostep do innych parametréw w menu uzytkownika,
takze uzywany do wejscia w tryb reczny, tryb autodostrojenia,
tryb nastaw domyslnych i do zapisu danych kalibracyjnych
podczas procedury kalibracyjne;.

m—————

co najmniej przez 6s

Klawisz startu zapisu

Wyzerowuje wezesniejsze wartosci PVHI oraz PVLO i
uruchamia zapis warto$ci szczytowej procesu.

Nacisnaé

Konbracakiam:
do przesuwania wstecznego

‘Wybieranie parametru w odwrotnej kolejnosci podczas
przesuwania menu.

Nacisna¢

Klawisz trybu

‘Wybieranie trybu dziatania w ustalonej kolejnosci.

Nacisna¢

Klawisz zerowania

Wyzerowuje wyswietlacz panelu czotowego 1 ustawia w
normalny tryb wys$wietlania, uzywany do zaniechania wykona-
nia konkretnego trybu, do zakonczenia wykonywania autodostro-

jenia i rgcznego sterowania.

Przycisnaé

co najmniej przez 3

Klawisz u$pienia

Po uaktywnieniu funkcji (SLEP) uspienia (wybra¢ YES),
regulator wejdzie w tryb uspienia (oczekiwania).

Nacisnaé

Klawisz fabryczny

Po wprowadzeniu prawidtowego kodu dostgpu umozliwia
wykonanie programéw kontrolnych. Funkcja jest uzywana tylko
przez producenta dla celow diagnostycznych. Uzytkownik nigdy
nie powinien uzywac tej funkcji.
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Wskaznik alarmu 1
Wskaznik alarmu2/ wyjécia2
Wskaznik warto$ci mierzonej

[ [
[

Wskaznik jednostki wielko$ci mierzonej
Wyswietlacz gorny, do wyswietlania

LI i warto$ci mierzonej, symbolu menu
Al_A2 PV_LC LF i kodu bledu, itd.
|

Wskaznik Wyswietlacz dolny, do wyswietlenia
sygnatu warto$ci sygnatu zadajacego,
zadajacego ft warto$ci parametru lub wartosci
Wskaznik —{= ouT wyjscia sterujacego, itd.
wyjscia 1

@ R M

(@) (@) O —— wygodnego ustawienie
sygnatu zadajacego

i zmiany konfiguracji

parametréw sterujacych.

Rysunek 1.4 Opis panelu czotowego

Jak jest wySwietlana liczba 5-cyfrowa?

Dla liczby z punktem dziesigtnym jej obraz jest
przesunigty o jedna cyfr¢ w prawo:

-199.99 zostanie wyswietlone jako -199.9
4553.6 zostanie wyswietlone jako 4553

Natomiast liczba bez punktu dziesigtnego jest

wys$wietlana dwufazowo:
-19999 zostanie pokazana dwuetapowo jak ponizej:

Tabela 1.3 Forma znakéw wyswietlacza

3 silikonowe przyciski dla

ABIEIE[I |4 [N|a|S[5X
Bla{F|F|J|d|O[a|T|E¥|Y
ClE |Gl |[EIPIF|U|ulZ
cle!H{H|L|[L | Vg2
Did| h|h|M[Aa|R]|r|w S |=
- 4

znaki mylace

)

B

99539

(

45536 zostanie pokazana dwuetapowo jak

E 5535

)

(

—9999 zostanie pokazana dwuetapowo jak ponizej:

= EEEE]

)

(
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Wiaczone
zasilanie

T |
out U .-." [
® A v
O (D) (@)
A A2 C F

Wszystkie segmenty wyswietlacza oraz
wskazniki sa nieaktywne przez 0,5s.

Wszystkie segmenty wyswietlacza
i wskazniki zaswieca przez 2 s.

Kod programu

Wyswietlanie kodu programu pro- : 1
duktu przez 2,5 s. Wersja programu

W diagramie po lewej pokazano programnr 1 Numer programu
(dla LIM-9300) w wersji 35.

Wyswietlanie kodu daty i numeru seryjnego przez 2,5s.
Obok po lewej pokazano rok :1998, miesiac: lipiec (7),
dzien:: 31 oraz numer seryjny :192.

Oznacza to, ze produkt jest 192-im egzemplarzem seryjnym

wykonanym 31 lipca 1998 roku. Kod daty
Zwraca si¢ uwagg, ze kod miesigczny A oznacza pazdziermik, E E 3 f
B ozacza listopad, a C - grudzien. ——'—1
Dzief (31)
Miesiac (grudzien)
Rok (1999)

Wyswietlanie przepracowanych godzin przez 2,5s.
Obok po lewej pokazano, ze jednostka

ma juz za soba 23456,2 przepracowanych
godzin od wyprodukowania.

Rysunek 1.5 WartoSci inicjalizacyjne regulatora (po wiaczeniu zasilania)
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1.5 Przeglad menu
Wartos’é PV Menu
Vo SV]

SESV] wiytkownika

c SEL3
c SEL4
= SEL5
== S EE |Mem *]
—_ _ _ | konfiguracji
FUNC
< b
_ COMM
c[PrOT]?
c ADDR S
c BAUD S -
Reczny [ DATA 1 >
b c PARI S5 S
pp—— o1 ) Q STOP
sterowania CIAOENT° >
c[roro|2 2
c AOHI S S
c IN1 S S
c IN1U 5 5
DP1
F)’ t Tryb A CONIL P D
= autodostrojeni E INTH 1° ;
-———- bl
Naciska@ przez 3s, aby C IN2 5 )
s Lo IN2U
wprowadzié¢ tryb autodostrojenia S P2 12 >
N2l |2 >
C ) >
c IN2H 5 5
ouT1 PL2
C[ofTv |
Tryb clever]?
wyswietlania 1 c 8[1;; 5
PVHI | E 02TY ;) Powrét wyswietlacza do
PVLO |3 CYC2 okna poczatkowego
H___ CrozrT P -
C b) c 5 Menu powréci do wy-
——=[3 A1FN oo
DV b2 $wietlania PV/SV po
Tryb PV1 ; E AFET ; uplywie 2 minut od
ustawien A TDVBz B CLAZFN S ostatniej operacji
- - = - | domyslnych P c ':22’\:_? S klawiszowej z wyjatkiem
przez 3 D ; CFEENT? menu trybu wyswietlania
. CJCT [J MR i menu trybu recznego.
Do wykonania programu PVR |J CFLT P Jednakze z w/w menu
ustawienia parametrow PVRH < > . Y o
Sormveln ]::h BVRL 1> c 2E|E—E S mozna wrocic do wyswie-
= ysinys Crepmn]? tlania PV/SV w kazdej
CARL, Tryb A repr P chwili po nacisnigciu
= = = = | kalibrowania clSPIH IS klawisza 1
c SP2F 5
ADO || MIEEENS
ADG |3 cIsEL2
1*Schemat blokowy pokazuje kompletna Vi1G S SEL3 |°
listg parametrow. Dla aktualnej aplikacji ilo$¢ CJTL 5 E SEL4 2
dostegpnych parametrow zalezy od warun- CJG 5 SELS |2
kow konfiguracyjnych i powinna by¢ mniej- REF1 5
sza niz pokazano na schemacie. Patrz Za- SR1 )
acznik A-1 z warunkami istnienia kazdego MV/?GG o)
parametru. MA2G >
2* Mozna wybra¢ do 5 parametrow usta- T

wianych na poczatku menu uzytkownika
przy pomocy SEL1 do SELS5, znajdujacych
si¢ u dotu menu konfiguracyjnego.

A Zastosowanie tych trybow spowoduje przerwanie petli sterujacej oraz zmiang niektorych wezesniej ustawionych
danych. Koniecznie upewni¢ si¢ czy uzycie tych trybow w systemie jest dopuszczalne i dozwolone.
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1.6 Tryby systemowe

Regulator realizuje sterowanie petla zamknigta w jego typowym stanie trybu sterujacego. Regulator
podtrzyma swoj typowy stan trybu sterujacego, gdy jest obstugiwane menu uzytkownika, menu
konfiguracyjne lub tryb“wyswietlania, ponowne tadowanie wartosci domyslnych albo stosowany
sygnatl wejscia zdarzen. W pewnych warunkach typowy tryb sterowania transferuje w Tryb wyjatko-
wy. Do trybéw wyjatkowych naleza: tryb uSpienia, tryb reczny, tryb uszkodzenia, tryb kalibro-
wania i tryb autodostrojenia. Wszystkie te tryby funkcjonuja w sterowaniu z otwarta petla

z wyjatkiem trybu autodostrojenia wykonujacym regulacje“ON-OFF plus PID w petli zamknigte;j.
Transfer trybow jest zarzadzany stanami priorytetowymi. Tryb o nizszym priorytecie nie moze mo-
dyfikowac trybu z wyzszym priorytetem.

Tryby systemowe
Tryb uSpienia: patrz paragraf 4-11
Tryb reczny: patrz paragraf 3-22
( Tryb? ) Tryb uszkodzenia: patrz paragraf 3-16
Tryb kalibrowania: patrz rozdziat 6
Priorytet Tryb autodostrojenia: patrz paragraf 3-19
Tryb sterowania typowego: patrz paragrafy 3-23, 3-25, 4-1
Wysoki
Nie
Tryb us$pienia ?
Tak
Tryb reczny ? Nie
Tak
Nie
Tryb uszkodzenia ?
Tak
Niski . - .
1K Zadany | |Zadany Zadany
tryb tryb tryb
kalibracji | |autodo- typowej
strojenia regulacji

Rysunek 1.6 Priorytet trybow systemowych

Tryb kalibrowania, tryb autodostrojenia i tryb sterowania typowego maja ten sam poziom prioryteto-
wy. Tryb uspienia ma najwyzszy priorytet
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1.7 Opis parametrow

Tabela 1.4 Opis parametrow

proporcjonalnosci 2

Zawarty| Funkcja | Oznaczenie|Format| Opis Zakres Wartos¢
W |podsta- | parametru |wySwie-| parametru (fabryczna)
wowa tlany
v SP1 Wartodé Niski: SP1L 100.0°C
sadana 1 Wysoki: SP1H (212.0°F)
v TIME y Czas Niski: 0 . 0.0
LinE przebywania Wysoki: 6553,5 minut
A1SP “h p.tabela 1.5, 1.6 100.0°C
Warto$¢ > o
v ALSP| o 1 (212.0°F)
v A1DV U Wartosé uchybu Niski:—?O0.0"S (—360.0‘;F) 10,0"CO
Ald | Jjarmu 1 Wysoki:500.0°C (900.0°F) (212.0°F)
v A2SP Wartosé p.tabela 1.5, 1.7 1201020(‘)’%
AZSP| olarmu 2 (212.0°F)
L, A2DV U | Wartosé uchybu Niski: '—200.0"? (—360:F) 10.0 OC
A2.d alarmu 2 Wysoki: 200.0°C (360°F) (18.0°F)
RAMP | szybkosé rampy Niski:Q 0.0
rAnP Wysoki:500.0°C (900.0°F)
<
=4 OFST . .. |Niski: 0
= Warto$¢ przesunigcia
% v OFSE. | 4o reguliﬁ o Wysoki: 100.0% 25.0
=
& REFC Stata odniesienia Niski: 0 5
2 TEFC 1 412 konkretnej funkcji Wysoki: 60
g
Q ekt o o
s v SHIF . Wartos¢ przesuniecia lekl.—%O0.0 (03 (—360.0o C) 00
SHiF (offset) PV Wysoki:200.0°C (360.0°F) .
PBI Niski: 0 10.0°C
v Zakres ; R R N
PbI proporcjonalnosci 1 Wysoki:500.0°C (900.0°F) (18.0°F)
v i . Warto$¢ czasu Niski: 0 100
Lil catkowania 1 Wysoki: 1000 sekund
v D1 Warto$¢ czasu Niski: 0 25.0
Ldl rézniczkowania 1 Wysoki: 360.0s
CPB Zakres Niski: 1 \ 100
v CPb proporcjonalnosci Wysoki: 155%
chlodzenia
SP2 “ p. tabela 1.5, 1.8 37.8°C
P2 Warto$¢ zadana 2 (100.0°F)
PB2 Zakres Niski: 0 10.0°OC
Pb2 Wysoki:500.0°C (900.0°F) (18.0°F)
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Zawarty Funkcja | Oznaczenie|Format| Opis Zakres Wartosé
w bazowa |parametru pokazu| parametru domy$lna
TI2 Li2 | Wartos¢ czasu Niski:0 100
catkowania 2 Wysoki: 1000s
<
4
§ TD2 Ld2 | Wartos¢ czasu Niski: 0 25.0
2 rézniczkowania 2 Wysoki: 360.0s
=
g v OlHY ol.H | Hstereza regulacji Niski:0.1 0.1
= ON-OFF wyjscia 1 Wysoki: 55.6LC(100.0LF)
IS
)
= AlHY Al.H| Histereza Niski: 0.1 0.1
v alarmu 1 Wysoki: 10.0LC (18.0LF)
A2HY A2 .H| Histereza Niski: 0.1 0.1
v alarmu 2 Wysoki:10.0LC(18.0LF)
PL1 PL1 | Limit zasilania Niski: 0 100
wyjscia 1 Wysoki: 100%
PL2 PL2 | Limit zasilania Niski: 0 100
wyjscia 2 Wysoki: 100
FUNC FunC| Poziom ztozonos$ci | 0 bASC tryb funkcji bazowej 1
4 funkcji 1 FuLL tryb funkcji pelnej
:g'? COMM Conn| Typ interfejsu 0 nonE: Brak funkcji 1
5 komunikacyjnego 1 485 : Interfejs RS-485
o 2 232: Interfejs RS-232
5 34-20: Wyjscie retransmisyjne
i analogowe 4-20mA
5 40-20: Wyjscie retransmisyjne
= analogowe 0-20mA
50-14%: Wyjscie retransmisyjne
analogowe 0-1V
6 0-54: Wyjscie retransmisyjne
analogowe 0-5V
7 1-54: Wyjscie retransmisyjne
analogowe 1-5V
8 0-10: Wyjscie retransmisyjne
analogowe 0-10V
PROT Prot | Wybor protokotu 0 rtu TrybRTU protokotu| 4
COMM Modbus
ADDR Addr | Przydzielenie adresu | Niski:1
cyfrowego COMM | Wysoki: 225 | ______
00.3 0.3 kB/s
BAUD bAud | Predkosé 10.6 0.6 kB/s 5
transmisji w bodach | 2 1.2: 1.2 kB/s
dla COMM 32.4 24 kBls
4 4.8 4.8 kB/s
59.6 9.6 kB/s
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Vawarty
w

Funkcja
bazowa

Oznaczenie
parametru

Format
pokazu

Opis
parametru

Zakres

'Wartos¢
domyslna

Menu konfiguracji

BAUD

bAud

Predkosé
transmisji w bodach
dla COMM

6 14.4 : 14.4 kB/s
7 19.2 :19.2 kB/s
8 28.8 : 28.8 kB/s
9 38.4 : 38.4 kB/s

5

DATA

dALA

Ilos¢ bitow danych
dla COMM

0 7 bik : 7 bitéw danych
1 8 bit : 8 bitbw danych

PARI

PAri

Bit parzystosci
dla COMM

0 EYEn: Parzystos$¢

1 odd : Nieparzysto$é

2 nonE : Brak bitu
parzystosci

STOP

SLoP

Ilo$¢ bitow stopu
dla COMM

1bik
0 2b;L : Jeden bit stopu

1 : Dwa bity stopu

AOFN

Ao.Fn

Funkcja wyjscia
analogowego

0 PY1 . retransmitowanie

wartos$ci

mierzonej IN1

: retransmitowanie

wartos$ci

mierzonej IN2

2 P1-2 . retransmitowanie
réznicowej wartosci
mierzonej IN1-IN2

3 P2-2 . retransmitowanie

roéznicowej warto$ci

mierzonej IN2-IN1

: retransmitowanie

warto$ci zadanej

1P2

4 Sy

50Y1 : retransmitowanie
wartosci nastawianej
wyjscia 1

: retransmitowanie
wartosci nastawianej
wyjscia 2

: retransmitowanie
wartosci uchybu
(PV-SV)

6 nY2

7 dY

AOLO

Ao.Lo

Dolny zakres wartosci
wyj$cia analogowego

Niski: -19999
Wysoki: 45536

0°C
(32.0°F)

AOHI

Ao.Hi

Goérny zakres wartosci

wyj$cia analogowego

Niski: -19999
Wysoki: 45536

1000LC
@R0LF

IN1

inl

Typ czujnika IN1
dla wyj$cia pierwszego

0 J_LC: Termopara typu J
1 L_LC: Termopara typu K
2 L_LC: Termopara typu T
3 E_LC Termopara typu E
4 b_LC: Termopara typu B

1
(0)
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Zawarty |Funkcja | Oznaczenie|Format| Opis Zakres Warto$é
w bazowa |parametru |pokazu | Parametru domys$lnal
6 5 LC: Termopara typu S 1
7 :\HO” Termopara typu N 0)
8 L LC: Termopara typu L
9 PLJS: PT 100 ohm
charrakterystyka DIN
v IN1 inl Typ czujnika IN1 | 10 PL.dn: PT 100 ohm
dla wejscia charrakterystyka JIS
pierwszego 11 4-20 : wejscie liniowe
pradowe 4-20mA
12 0-20 : wejscie liniowe
pradowe 0-20mA
13 0-1Y : wejscie liniowe
pradowe 0-1V
14 0-SY : wejscie liniowe
napigcia 0-5V
15 1-SY : wejscie liniowe
napigcia 1-5V
16 0-10 : wejscie liniowe
napigcia 0-10V
17 SPEC: specjalnie zdefiniowana
charakterystyka czujnika
Wa v INIU inl.u | Wybor jednostki 0 °C :1°C 0
fm IN1 dla wejscia 1 °F :I°F (0)
ko pierwszego 2 Pu Jednostka techniczna
2 uzytkownika
[}
= 0 no.dP: Bez punktu dziesigtnego
v DP1 dP1 | Wybor punktu 1 1-dP : Jedna cyfra dziesigtna 1
dziesigtnegoIN1 2 2-dP : Dwie cyfry dziesigtne
3 3-dP : Trzy cyfry dziesigtne
v INIL imlL Uo_:x _.::;: ‘ Niski:-19999 0
warto$ci wejscia Wysoki: 45536
analogowego
INIH inl.H |Gorny limit Niski:-19999 1000
warto$ci wejscia Wysoki: 45536
analogowego
IN2 Wybér typu 0 nonE: Brak funkcji IN2 1
sygnatu IN2 1 CL : Wejscie z przektadnika
pradowego
2 4-20 : Wejscie pradowe liniowe
4-20mA
3 0-20 : Wejscie pradowe liniowe
0-20mA
4 0-1 : Wejscie napigciowe
liniowe 0-1V
5 0-5 : Wejscie napigciowe

liniowe 0-5V
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Zawarty| Funkcja Oznaczenie| Format Opis Zakres Warto$¢é
w bazowa | parametru | pokazu| parametru domyslna
6 1-SY : Wejscie pradowe
IN2 in2 | Wybér typu liniowe 1-5V 1
sygnatu IN2 7 0-10 : Wejscie pradowe
liniowe 0-10V
IN2U in2.u | Wybér jednostki Jak dla IN1U 2
IN2
DP2 dP2 | Wybér punktu Jak dla DP1 1
dziesigtnrgo IN2
IN2L in2.L | Dolny limit Niski: -19999 0
warto$¢ IN2 Wysoki: 45536
IN2H in2.H | Gérny limit Niski: -19999 1000
warto$¢ IN2 Wysoki: 45536
v | OUTI ouLl | Typ regulacji 0 rEYr : Dzialanie regulacyjne| 0
wyjscia 1 rewersyjne (grzanie)
1 dirk. : Dziatanie regulacyjne
bezposrednie
(chlodzenie)
0 rELY : Wyjscie przekaznikowe
B5y v | OITY ol,L4| Rodzaj sygnatu 1 55rd : Wyjscie napedu SSR
m wyjscia 1 2 55r : Wyjscie SSR 0
& 34-20 : Wyjscie pradowe 4-20mA
S 4 0-20 : Wyjscie pradowe 0-20mA
ku 50-1Y : Wyjscie napigciowe 0-1V
g 6 0-5Y : Wyjscie napigciowe 0-5V
S 7 1-5Y : Wyjscie napiecowe 1-5V
8 0-10 : Wyjscie napigciowe 0-10V
v |cycl CYC4 | Czas cyklu Niski: 0.1 18.0
wyjscia 1 Wysoki: 100.0s
v |OIFT ol.FL | Tryb transferu Wyboér BPLS (transfer bez za-
uszkodzenia ktécen obciazeniowych) lub | PBLS
wyjscial 0.0~100.0% do kontynuowania
funkcji regulacyjnej wyjscia 1;
gdy awaria jednostki, start zasi-
lania lub start trybu recznego
v | OUT2 ouL?2 | Funkcja wyjécia 2 | 0 nonE : Brak wyjscia 2 2
1 CooL : Regulacja PID-
chtodzenie
2 =AL2 : funkcji
alarmu 2
3 dCPS : Modut zasilacza DC
Rodzaj sygnatu
02TY 02.L4 | wyjécia2 Jak dla OITY 0




Zawarty| Funkcja| Oznaczenie|Format| Opis Warto$é
w bazowa | parametru |pokazu| parametru Zakres domy$lna
CYC2 CYC2 | Czas cyklu Niski: 0.1 18.0
wyjsécia 2 Wysoki: 100.0s
O2FT 02.FL | Tryb transferu Wybor BPLS (przejécie tagodne) | BPLS
uszkodzenia lub 0.0~100.0% do kontynuowa-
wyjsécia 2 nia funkcji regulacyjnej wyjscia 2,
gdy awaria jednostki, start zasila-
nia lub start trybu rgcznego
0 nonE : Brak funkcji alarmowej
1 Liar : Dzialanie zagara
przebywania
2 dE.Hi : Alarm wysoki
uchybu
3 dE.Lo : Alarm niski
uchybu
4 db.Hi : Pasmo uchybu
v A1FN A1.Fn| Funkcja alarmu 1 poza pasmem alarmu 2
5 db.Lo : Pasmo uchybu w
pasmie alarmu
6 PY1.H: Alarm wysoki wartosci
mierzonej IN1
7 PY1.L: Alarm niski warto$ci
mierzonej IN1
o 8 PY.2.H Alarm wysoki wartosci
m mierzonej IN2
= 9 PY.2.L: Alarm niski warto$ci
=) . .
g mierzonej IN2
~ 10P12.H: Alarm wysoki wartosci
m mierzonej IN1 lub IN2
= 11P1.2.L; Alarm niski wartosci
mierzonej IN1 lub IN2
12d1.2.8 Alarm wysoki réznicy
warto$ci mierzonych
IN1-IN2
13d1.2.1: Alarm niski réznicy
warto$ci mierzonych I
NI1-IN2
14 Lb : Alarm przerwania petli
15SEn.b : Przerwanie czujnika
lub brak sygnatu A-D
0 nora : Normalne dzialanie
v AIMD Al.ad | Tryb dziatania alarmu 0
alarmu 1 1 Lich : Zaskakujace dziatanie
alarmu
2 HoLd : Zatrzymujace dziatanie
alarmu
3 LL.Ho: Dziatanie zaskakujace
alarmu & zatrzymujace
v ALFT ALFL Tryb transmisji 0 oFF : Wyjscie alarmowe wytaczo- _

uszkodzenia alarmul

ne OFF, gdy awaria jednostki
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Zawarty| Funkcja| OznaczenieFormat | Opis Warto$é

w bazowa | parametru [pokazu | parametru Zakres domyslna
v | AIFT ALFL |Tryb transmisji 1 oFF : Wyjicie alarmowe wiaczo-|
uszkodzenia alarmul ne ON, gdy awaria jednostki
v’ | A2FN A2.FL |Funkcja alarmu 2 | Jak dla AIFN 2
v | A2ZMD A2.nd | Tryb dziatania Jak dla AIMD 0
alarmu 2
v | A2FT A2FL |Tryb transmisji | Jak dla ATFT 1

uszkodzenia alarmu2

0 nonE : Brak funkcji zdarzen

1 SP2 : Uaktywnione SP2

EIFN Ei.Fn |Funkcja zdarzen zastgpujace SP1 1
wejécia 2 Pid2 : Uaktywnione PB2, TI2,
TD2 zastgpujace PBI,
TI1, TDI

3 SP.P2: Uaktywnione SP2, PB2,
TI2 TD2 zastgpujace
SP1, PB1, TI1 TD1

4 rS.A1: Wyzerowanie wyjscia
alarmowego 1

= 5 rS.A2: Wyzerowanie wyjscia
m alarmowego 2
5 6 r.Al1.2 Reset alrmu 1 &
g alarmu 2
2 7 d.ol : Zablokowanie wyjscia 1
2 8 d.02 : Zablokowanie wyjscia 2
W 9 d.ol.2 Blokada wyjscia 1
& wyjscia 2
10LocL : Blokada wszystkich
parametréw

0 PY1 : Uzycie PV1 jako
wartos$ci mierzonej

1 PY2 : Uzycie PV2 jako

PVMD PY.ad | Wybér trybu PV warto$ci mierzonej

2 P12 : Uzycie PV1- PV2
(réznicy) jako wartosci
mierzonej

3 P21 : Uzycie PV2- PVI
(réznicy) jako wartosci
mierzonej

0 : Stata czasowa Os
0.2 : Stata czasowa 0.2s
0.5 : Stala czasowa 0.5s
1 : Stata czasowa ls
: Stata czasowa 2s
5 : Stata czasowa 5s
10 : Stata czasowa 10s
20 : Stata czasowa 20s

FILT FiLL |Stala czasowa
ttumienia filtru PV

NN AW~ O
N}
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Zawarty
w

Funkcjal
bazowa

Oznaczenie
parametru

Format
pokazu

Opis
parametru

Zakres

Wartos¢
domy$lna

Menu konfiguracji

v

FILT

FiLL

Stata czasowa
tlumienia filtru PV

30
60

. Stata czasowa 30s
. Stata czasowa 60s

2

SELF

SELF

Wybdr funkcji
samodostrojenia

—_

nonE: Funkcja samodostroje-
nia zablokowana
: Funkcjia samodostroje-
YES nia odblokowana

SLEP

SLEP

Wybbdr funkeji
us$pienia

—_

nonE: Funkcja trybu u$pienia
zablokowana
: Funkcja trybu uspienia
YES odblokowana

SPMD

SP.ad

Wybieranie rodzaju
sygnatu zadajacego

SP12: Uzycie SP1 lub SP2
(zaleznie od EIFN) jako
sygnatu zadajacego

nin.r: Uzycie szybkosci mi-
nutowej rampy jako sy-
gnatu zadajacego

Hr.r: Uzycie szybkos$ci godzi-
nowej rampy jako sy-
gnatu zadajacego

PY1: Uzycie warto$ci mie-
rzonej IN1 jako sygnatlu
zadajacego

PY2: Uzycie warto$ci mie-
rzonej IN2 jako sygnatlu
zadajacego

PunP : Wybrane do sterowania
pompa

SPIL

SP1.L

Dolny limit wartosci
SP1

Niski:-19999
Wysoki45536

0°C
(32.0°)

SP1H

SP1.H

Gorny limit
warto$ci SP1

Niski:-19999
Wysoki45536

1000.0°C
(1832.0°F]

SP2F

SP2F

Format warto$ci sy-
gnatu zadajacego 2

ACtu : Sygnat zadajacy 2 (SP2)
jako wartos$¢ aktualna

dEYi: Sygnat zadajacy 2 (SP2)
jako warto$¢ uchybu

0

SEL1

SELI

Wybor pierwszego
parametru

nonE: Brak parametru na
poczatku

LinE: Parametr TIME
ustawiony na poczatku

AISP: Parametr A1SP
ustawiony na poczatku

AldY : Parametr A1DV
ustawiony na poczatku

A2SP: Parametr A2SP
ustawiony na poczatku
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wzmocninia wejscia
napigciowego 1

Zawarty | Funkcja| Oznaczenie| Format| Opis Warto$é
w bazowa | parametru |pokazu| parametru Zakres domyslna
5 Ay : Parametr A2DV
ustawiony na poczatku
6 rAnP : Parametr RAMP
ustawiony na poczatku
7 OFSL : Parametr OFST
v ustawiony na poczatku
SELI1 SELI |Wybér pierwszego| 8 1EFC : Parametr REFC 0
parametru ustawiony na poczatku
9 SHiF : Parametr SHIF
ustawiony na poczatku
10 Pbl : Parametr PBI
ustawiony na poczatku
11 Lil : Parametr TIl1
ustawiony na poczatku
12 £d1 : Parametr TDI
ustawiony na poczatku
13 C.Pb : Parametr CPB
ustawiony na poczatku
14 : Nie uzywany
15 SP2 : Parametr SP2
ustawiony na poczatku
16 Pb2 : Parametr PB2
ustawiony na poczatku
17 Lil : Parametr TI2
S ustawiony na poczatku
m 18 £d2 : Parametr TD2
couo ustawiony na poczatku
=
.m v | SEL2 SEL2 | Wybér drugiego Jak dla SEL1 0
51 parametru
p=
v SEL3 SEL3 | Wybdr trzeciego pa- Jak dla SEL1 0
rametru
SEL4 SEL4 |Wybor czwartego Jak dla SEL1 0
v parametru
v SELS SEL5 | Wybor piatego Jak dla SEL1 0
parametru
v ADO Ad0 | Wspdtczynnik Niski: -360 | _______
nmw kalibracji zera AD Wysoki: 360
c
> v Wspotezynnik Niski: -199.9
© ADG AdG |kalibracji wzmocnie- Wysoki: 199.9 | _______
= nia AD
g
3 v Wspotezynnik Niski: -199.9
> VIG Y1.G |kalibracji Wysoki: 199.9 | _______
5
S
=




Zawarty | Funkcja| Oznaczenie| Format|  Opis Warto$é
% bazowa | parametru |pokazu| parametru Zakres domy$lna
Wspotczynnik dolnej Niski: -5.00LC
v CJTL CILL kalibracji temperatury zimnej Wysoki: 40.00LC | -
"~ | spoiny
=
g v G CIG Wspoétczynnik wzmocnienia Niski: -199.9 | .
CW ’ kalibracji zimnej spoiny Wysoki: 199.9
<
=
= REF1 Wspotczynnik kalibracji Niski: -199.9 | e
< v rEF.1 e L ;
A2 napigcia odniesienia 1 dla Wysoki: 199.9
B RTD 1
z
m v SR1 Sr1 Wspotczynnik kalibracji Niski: -199.9 |
W - rezystancji szeregowej 1 dla Wysoki: 199.9
RTD 1
MAILG BALG Wspotczynnik kalibracji Niski: -199.9 |
4 "~ | wzmocnienia wej$cia Wysoki: 199.9
pradowego 1
v | V2G va.G | Wspétezynnik Niski: -199.9 | e
’ kalibracji wzmocnienia wejscia Wysoki: 199.9
napigciowego 2
s |MAG aa2.G | Wspdlezynnik - Niski: -199.9 | e
kalibracji wzmocnienia wejscia Wysoki: 199.9
pradowego 2
v PVHI . | Uprzednia warto$¢ Niski: -19999
PY.Hi .
maksymalna PV Wysoki: 45536
v PVLO PYLo CH.:.NomEm wartosc Niski: ..Gowm ......
minimalna PV Wysoki: 45536
MV1 H Aktualna warto$¢ wyjscia 1 Niski: 0 | e
S v - Wysoki: 100.00%
Q
m v MV2 C Aktualna warto$¢ wyjscia 2 Niski: 0 | e
= - Wysoki: 100.00%
“
WJ DV ay Aktualna warto$¢ roznicy Niski: -12600 | oo
knm“,. v PV-SV Wysoki: 12600
E v PV1 PY1 Warto$é rzeczywista IN1 Niski: ..._ 9999 |
|5} Wysoki: 45536
p
. . Niski: -19999
Warto$¢ rzec ista IN2 | % RIS
v o|PV2 PY2 zecryw Wysoki: 45536
Aktualna warto§¢ pasma Niski: 0
PB Pb proporcjonalnos$ci Wysoki: 500.0LC
(900.0LF) |
Aktualna warto$¢ czasu Niski: 0
TI Li catkowania Wysoki: 4000s |




Wyjatek: Jezeli dowolny z AISP, A2SP lub SP2 jest skonfigurowany w odniesieniu
do wejscia CT, jego zakres regulacyjny jest nielimitowany.

Zawarty | Funkcja| Oznaczenie| Format Opis Wartosé
bazowa | parametru | pokazu parametru Zakres domyslna
v |TD Ld Aktualna wartoéc czasu Niski: 0
rézniczkowania Wysoki: 1440s |
<
§ s |cicT CICL | Temperatura kompensacji | Niski: -40.00LC
S zimnej spoiny Wysoki: 90.00LC | _____
5
E» PVR Pr Aktualna warto$¢ szybkosci | Niski: -16383 | ______
o v procesu Wysoki: 16383
5
g v | PVRH P rH | Maksymalna warto§¢ Niski: -16383 | .
2 szybkosci procesu Wysoki: 16383
(]
= v PVRL P r.L | Minimalna warto$¢ szybkosci | Niski: -16383 | ____
procesu Wysoki: 16383
Tabela 1.5 Zakres wejscia (IN1 lub IN2)
Typ wejscia J_TC K-TC T_TC |E_TC B-TC R_TC S _TC
Niski zakres -120°C | _200°C -250°C | -100°C 0°C 0°C 0°C
Wysoki zakres | 1000°C | 1370°C | 400°C | 900°C 1820°C |1767.8°C| 1767.8°C
Typ wejscia N_TC L-TC PT.DN CT B-TC Liniowe (VmA) lub SPEC
Niski zakres -250°C | _200°C -210°C -0Amp 0°C -19999
Wysoki zakres | 1300°C | 900°C 600°C 90Amp| 1820°C 45536
Tabela 1.6 Ustalenie zakresow dla A1SP
ezeli AIFN= PV1.H, PV1.L| PV2.H, PV2.L| P1.2.H, P1.2.1]
D1.2.H, D1.2.L
to zakres A1SP jest
taki sam jak zakres dla | IN1 IN2 IN1, IN2
Tabela 1.6 Ustalenie zakresow dla A2SP
Jezeli A2FN= PV1.H, PV1.L| PV2.H, PV2.L| P1.2.H, P1.2.1]
D1.2.H, D1.2.L
to zakres A2SP jest IN1 IN2 IN1, IN2
taki sam jak zakres dla
Tabela 1.6 Ustalenie zakresow dla SP2
Jezeli PVMD= PV1 PV2 P1-2, P2-1
to zakres SP2 jest
taki sam jak zakres dla | IN1 IN2 IN1, IN2
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2 Instalacja

A W przyrzadzie wystgpuje czasami niebezpieczne napigcie, ktore moze spowodowac Smiertel-
ny wypadek. Dlatego przed zainstalowaniem lub rozpoczgciem dowolnych procedur wykrywania
uszkodzen nalezy wylaczy¢ urzadzenie i odlaczy¢ zasilanie. Jednostki z podejrzeniem wadliwego
dziatania musza by¢ odlaczone i oddane do przegladu i naprawy w odpowiednio wyposazonym
serwisie.

Aby zminimalizowaé niebezpieczenstwo zapalenia lub udaru elektrycznego, nalezy chronié
przyrzad przed opadami atmosferycznymi i nadmierna wilgocia.

Nie uzywac przyrzadu w strefach zagrozonych nadmiernymi wstrzasami, wibracjami, pytem,
wilgocia, korozyjnymi gazami i olejami.

2.1 Rozpakowanie

Po otrzymaniu przesytki, wyjac¢ regulator z kartonu i sprawdzi¢ czy nie ulegt uszkodzeniu podczas
transportu.

Jezeli sa jakies uszkodzenia powstale podczas transportu, zawiadomi¢ przewoznika i zazadaé¢ odszko-
dowania. Zapisa¢ numer modelu, numer seryjny oraz kod daty niezbgdnych dla przysztego odwoty-
wania si¢ podczas korespondencji z firmowym dziatem serwisowym. Numer seryjny (S/N) i kod daty
(D/C) umieszczone sa na etykiecie kartonu i obudowy regulatora.

2.2 Montaz

Wykonaé wycigcie w panelu wedtug wymiaréw pokazanych na rysunku 2.1.

Wyja¢ oba uchwyty montazowe i wstawi¢ regulator w otwor panelowy. Nastgpnie z powrotem
wmontowa¢ uchwyty montazowe. Teraz ostroznie dokrgci¢ $ruby uchwytu, az panel czotowy regu-
latora bedzie dobrze dopasowany w wycigciu.

Uchwyt montazowy
+0.5

} 45, !
y | S—
45?00.5 2?;?;20w D
y
hA —

<«~—— Panel $ruba

13.5mm —=| 75.0mm
11.0mm —,| | ——

Rysunek 2.1 Wymiary montazowe
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2.3 Srodki ostroznosci podczas okablowania

* Przed okablowaniem, wprowadzi¢ prawidlowos¢ numeru modelu i opcji na etykiecie. Podczas kon-
troli wylaczy¢ zasilanie.

* Nalezy upewnic sig, ze maksymalna warto$¢ napigcia znamionowego wyspecyfikowana na etykiecie
nie zostanie przekroczona.

* Zaleca sig, aby zasilanie urzadzen byto zabezpieczone bezpiecznikami i wytacznikami z mozliwie
minimalnymi warto$ciami znamionowymi.

* Wszystkie urzadzenia powinny by¢ zainstalowane wewnatrz obudowy metalowej odpowiednio
uziemionej, aby zapobiec dotknigciu reka lub narzedziami metalowymi dostgpnych czgsci bedacych
pod napigciem.

* Okablowanie musi by¢ zgodne z odpowiednimi normami stosowanymi w praktyce, lokalnymi prze-
pisami i regulaminami. Okablowanie musi odpowiada¢ systemowym warto§ciom znamionowym
temperatury, napigcia i pradu.

* Przewody z wymaganiami przedstawionymi na ponizszym rysunku 2.2 uzywane sa do potaczen
zasilajacych i czujnikowych.

* Ostrzega sig przed zbyt mocnym dokreceniem $rub zaciskowych.

* Nieuzywane zaciski sterowania nie powinny by¢ uzywane jako punkty jumperow, gdyz moga by¢
wewngtrznie polaczone , co spowoduje uszkodzenie urzadzenia

* Nalezy zweryfikowaé czy wartosci znamionowe urzadzen wyjsciowych i wejs¢, wyspecyfikowane
w rozdziale 8, nie zostana przekroczone.

* Zasilanie elektryczne w srodowiskach przemystowych zawiera pewna wielko$¢ szumow w postaci
napig¢ przej$ciowych i przepigé. Te szumy elektryczne moga dostac si¢ do urzadzenia i niekorzystnie
wplywaé na dziatanie regulacji opartych na mikroprocesorze. Z tego powodu usilnie zaleca sig uzycie
ekranowanych przewodow kompensacyjnych termoelementu, ktore tacza czujnik z regulatorem. Jest
to konstrukcja z skrecona para (skrgtka), z ostong foliowa i przewodem roztadowujacym. Przewod
roztadowujacy trzeba przylaczy¢ do uziemienia tylko z jednego konca.

Rysunek 2.2 Zakonczenie przewodu
2.0mm
0.08" max.

o]

IIITIT]]

t" }‘— 45~7.0mm

0.18"~ 0.27"

OUT1
&% ® LW@ ng @;
L N »_(3
90 - 264VAC 2A / 240 VAC 2A /240 VAC B

47 - 63HZ, 20VA El— 2A /240 VAC

AO+  AO— TC+ TC— EM Al— AI+
TX1 X2 PTA PTB PTB COM CT—

5558
_CT+
Wejsme o

Gl car.i L®J alarmu

Rysunek 2.3 Schemat polaczen terminala (przytacza) tylnego
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2.4 Okablowanie zasilania

Regulator jest przystosowany do dziatania z napigciem z zakresu 11-28VAC/ VDC lub 90-264VAC.
Nalezy skontrolowac¢ czy napigcie instalacji odpowiada warto$ci znamionowej napigcia wskazywanej
na etykiecie produktu. Przed zataczeniem zasilania do regulatora.

O 9o——> -~ 90 264WClub
Yo » ~ 11 28WC/VDC

STSISISESISTSTS

%

Rysunek 2.4 Potaczenia zasilania

Q999999

A Urzadzenie jest zaprojektowane do zainstalowania w obudowie zapewniajacej odpowiednie
zabezpieczenie przed udarami elektrycznymi. Obudowa musi by¢ potaczona z uziemieniem.

Nalezy przestrzegac lokalnych wymagan dotyczacych instalacji elektrycznej. Nalezy wzia¢ pod uwa-
g¢ koniecznos¢ zabezpieczenia zaciskow zasilania przed osobami nieupowaznionymi.

2.5 Wskazowki instalacyjne dla czujnika

Prawidlowa instalacja czujnika pomoze wyeliminowaé wiele problemow z systemem regulacyjnym.
Czujnik nalezy tak umiescic, aby wykryt dowolna zmiang temperatury z minimalna zwtoka termiczna.
Dla procesu, ktory wymaga stalego wyjscia grzania, czujnik nalezy ulokowacé blisko grzejnika. Nato-
miast proces, ktorego zapotrzebowanie na grzanie jest zmienne wymaga umieszczenia czujnika blisko
obszaru roboczego. Optymalng pozycje czujnika znajduje si¢ w sposob doswiadczalny.

W procesach z ciecza dodanie mieszadla pomoze w wyeliminowaniu zwloki termicznej. Poniewaz
termopara zasadniczo jest elementem pomiarowym punktowym, wigc uzycie kilku termoelementéw
potaczonych rownolegle zapewni $redni odczyt temperatury i da lepsze efekty w wigkszosci aplikacji
w ktorych czynnikiem grzewczym jest powietrze.

Wiasciwy typ czujnika jest takze bardzo waznym sktadnikiem wptywajacym na otrzymanie precyzyj-
nych pomiaréw. Ponadto czujnik musi mie¢ prawidlowy zakres temperatury, aby spetni¢ wymagania
procesu. W specjalnych procesach czujnik by¢ moze bedzie musial speni¢ ré6zne wymagania jak
szczelnos$¢é, izolacja wibracyjna, aseptycznosé, itd.

Limity btgdu czujnika standardowego wynosza (2 stopnie C) lub 0.75% mierzonej temperatury plus
dryft spowodowany niewlasciwym zabezpieczeniem lub wystapieniem temperatury nadmiernej. Blad
ten jest znacznie wigkszy od bledu regulatora i nie moze by¢ skorygowany.
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2.6 Okablowanie wejscia termoelementowego

Polaczenia wejécia termoelementowego przedstawiono na rysunku 2.5. Nalezy uzy¢ wlasciwego typu
przewodu kompensacyjnego termoelementu lub kabla kompensacyjnegona catej odleglosci miedzy
regulatorem i termoelementem, zwracajac uwagg nna konieczno$¢ prawidtowej polaryzacji termoele-
mentu, kabla i ztacz.

Jezeli dlugos¢ termoelementu plus przewodu kompensacyjnego jest zbyt duza, moze wplynac na
pomiar temperatury. Rezystancja przewodu termoelementu typu Ku wys.400 ohméw lub w przypad-
ku termopary J 500 ohméw wytworzy btad temperaturowy ok. 1°C.

STSISTSISISTSTS

~E2
. |
N ]
N |
9

Ustawienie przelacz-
nika dla wej$¢ T/C

PRFRRR

+

<]

Rysunek 2.5 Okablowanie wejscia termoelementowego

Tabela 2.1 Kody barwne kabli termoelementowych

Typ termopary | Materiat kabla BS ASTM DIN NFE
T Miedz (Cu) + bialy +niebieski |+ czerwony |+ z6lty
Konstantan (Cu-Ni)| —niebieski |- czerwony | — brazowy |-—niebieski
*niebieski | * niebieski | * brazowy |* niebieski
Zelazo (Fe) + z0lty + biaty + z0lty + czerwony
J Konstantan(Cu-Ni) —niebieski |— czerwony | — czarny —niebieski
* czarny * czarny * czarny * niebieski
K Nikiel chrom + brazowy |+ zolty + czerwony |+ z6lty
(Ni-Cr) —niebieski | —czerwony | — zielony |- fioletowy
Nikiel-aluminium * czerwony | * zolty * zielony | * zolty
(Ni-Al)
R Pt-13%Rh,Pt + bialy + czarny + czerwony |+ zolty
S Pt-10%Rh,Pt —niebieski | _ czerwony | — biaty — zielony
* zielony * zielony | * bialy * zielony
B Pt-30%Rh Uzy¢ + szary + czerwony | Uzy¢ przewodu
Pt-6%Rh przewodu |- czerwony |— szary miedzianego
miedzianego |* szary * szary

* Kolor powtoki
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2.7 Okablowanie wejscia RTD

Potaczenie RTD przedstawiono na rys. 2.6, z przewodem kompensacyjnym podtaczonym do zacisku
12. Wejscia RTD dwuprzewodowe nalezy polaczy¢ z zaciskami 12 i 13.

Jesli to mozliwe, nie stosowa¢ RTD dwuprzewodowego w aplikacjach wymagajacych doktadnosci.
Rezystancja przewodowa 0,4 ohm dwuprzewodowego RTD wytwarza btad temperaturowy 1°C.

06000006 | | OOOSO60O

] Lo

-2
~ [
-l NN NNV QOO0Q
N S 10 T T2 T3 4T T S i T T2 T3 7T T
=
Ustawienie prze- pgrp RTD
facznika dla wejsc

RTD
RTD trojprzewodowy RTD dwuprzewodowy

Rysunek 2.6 Sposob polaczenia czujnika rezystencyjnego. Od lewej: dla linii 3- 1 2-przewodowej

2.8 Okablowanie wejscia DC liniowego

Narys.2.712.8 przedstawiono potaczenia dla liniowych sygnatéw pradowych i wpigciowych wejscia 1.
Na rys. 2.9 1 2.10 pokazano potaczenia dla liniowych sygnalow pradowych i wpigciowych wejscia 2.

Rysunek 2.7 Okablowanie wejscia napigciowego liniowego 1

o 00000000

<
~
Ustawienie przelaczni-

NO

ka dla wejs¢ liniowych
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Przetacznik

SISISTSISTS IS

Rysunek 2.8 Okablowanie wejscia
liniowego pradowego 1

Rysunek 2.9 Okablowanie wejscia
liniowego napigciowego 2

Rysunek 2.10 Okablowanie wejscia
liniowego pradowego 2

0~20mA lub
4~20mA
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2.9 Okablowanie wejScia pradowego grzejnika/CT

Grzatka 1
Grzatka 3
[o, . .
- . . Stycznik
Zasilanie grzatki  Przektadnik pradowy
] R[l® o
CT94-1 o ) Bezpiecznik
T2 no—ofo—o . .
! Zasilanie
® || ® oo
/A ya—
v NISIISISISISS)
1 C DO CDO o o7y j E
/A /
PRIRIVRR
- +
Wejscie sygnatowe CT
Rysunek 2.11 Okablowanie wejscia CT dla jednofazowej grzatki
Stycznik
Q° ° . -
° o . Trojfazowy grzejnik
— mocy
Q° °
W 000
Bezpiecznik
Przektadnik pradowy N_j:Zasilanie
8ll[®
ihanl NSISISISITS
12
R j E
Y
=
Y gé RPN
- |+
— S e — Wejscie sygnatowe CT
/
Szyna DIN

Rysunek 2.12 Okablowanie wejscia CT dla trojfazowego grzejnika

Koniecznie nalezy upewnic si¢, ze catkowity prad przeptywajacy przez CT94-1 nie przekroczy SOARMS.
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2.10 Okablowanie wejsScia zdarzen

00000606 00000006

OO0000QQ OO00000Q

9 10 11 12 13 14 15 16 9 10 11 12 13 14 15 16

I
- +
L
Lo o

. Wejscie przetaczania
Wejscie otwarty kolektor

Q
Q

Rysunek 2.13 Okablowanie wejscia zdarzen

Wejscie zdarzen akceptuje sygnat przelaczajacy oraz sygnat otwartego kolektora. Funkcja wejscia
zdarzen (EIFN) jest uaktywniona, gdy przetacznik jest zamknigty lub otwarty kolektor (albo sygnat
logiczny) jest Sciagnigty.

Funkcja zdarzen patrz rozdziat 4-1

2.11 Okablowanie wyj$cia 1

Obciazenie
rezystancyjne
max 2A

4@—6 Zasilanie

120V/240V

O8OOOGSE

S
D E Wyjscie przekaznikowe
09090999

9 10 11 12 13 14 15 16

O
Q

ol

Rysunek 2.14 Okablowanie wyjscia 1
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o Zasilacz
o 120V/ 240V

—

ol

) 5 7 8
SISISISISISINTS, ~
00 10 °  Trojfazowy
0 o oo o grzejnik
6 04— oo o mocy
Trojfazowe ] Bez wylacznika
obcigzenie  Stycznik  bezpiecznikowego
00 @ @ Q@ $ @ grzejnika Wyjscie przekaznikowe
1 1 5 .
— pda‘?.zone lub triakowe (SSR)
w trojkat

do sterowania stycznikiem

SSR Obcigzenie
o- 0o Zasilacz
P G 120V/ 240V
o+ © o
OOOO0QO0 | Obwad wewnrany
Napigcie 5V
impulsowe T
30mA/5V 33 g+ Napiecie impulsowe
do napedu SSR
33 5
L
v
2:282? o) [;ErObcia(ienie
- |+ +
1 8
SISISISISISTSTS
Maksymalne
obciazenie 500
Prad liniowy
O0000O00Q
9 10 11 12 13 14 15 16

Rysunek 2.14 Okablowanie wyjscia 1 (c.d.)
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00080

SIS

:

Minimalne obciazenie500 kohms

Napigcie liniowe

%

Q09999

10 11 12 13 14 15 16

Max 1A/240V

Zasilacz

Obciazenie 120V/ 240V

00000006

Triak E
Q

099999

10 11 12 13 14 15 16

Rysunek 2.14 Okablowanie wyjscia 1 (c.d.)

2.13 Okablowanie alarmu 1

Obciazenie

rezystancyjne

max 2A

Zasilanie
Obcigzenie 120V/240V
4 7 8

SISISISISTSTSTS
00000
5 f0 11 12 13 14 15 16

Rysunek 2.16 Okablowanie alarmu 1

Bezposredni naped wyjscia
triakowego (SSR)

Naped bezposredni
wyjsciem przekaznikowym
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o Zasilacz
120V/ 240V
L-&QQJ-—I
7 PP
SISISISISINSINTS, A
0 o °T° ©  Tréjfazowy
e oo o grzejnik
-5 04— o0o—o mocy
Trojfazowe - Bez wylacznika
obcigzenie  Styeznik  bezpiecznikowego
00000Q0Q | sk
g 1o H 12 1 e 1 1o potaczone Wyjscie przekaznikowe
w trojkat do sterowania stycznikiem

Rysunek 2.16 Okablowanie alarmu 1 (c.d)
Uwaga: Dla alarmu 1 dostgpne sa zestyki Form A i

Form B.

Nalezy zamowi¢ odpowiednia formg zestykow dla alarmu 1 dostosowana do aplikacji.

2.14 Okablowanie alarmu 2

Obciazenie
rezystancyjne
max 2A

Zasilanie

Obcigzenie 120V/240V

SISISINISISTSTS

© 1

o I__1T

Naped bezposredni
wyjsciem przekaznikowym

Q00000
10 11 12 13 14 15 16
O Zasilacz
120V/ 240V
L'\M}'J
4 6 7
SISISISINISTTS) ~l
0 0 10 O Troéjfazowy
6 o oo o grzejnik
-6 0+——0"o——o mocy
Tréjfazowe ~ Bez wylacznika
obcigzenie  Styeznik  bezpiecznikowego
OQ00QQOQ | srzeinika o L
9 10 11 12 13 14 16 16 potaczone Wyjscie przekaznikowe
w trojkat do sterowania stycznikiem

Rysunek 2.17 Okablowanie alarmu 2

37



2.15 RS-485

PC

SISISISINSTSTS)
Adapter sieciowy do
konwersji magistrali
danych RS-485 na RS-232
SNA10A lub

® i) SNA10B

TX1| |TX2 RS-485 RS-232
Skretka i < N

™>2

i i 5 7

SISISISINTSTSTS)

Mozna dolaczy¢ maksymalnie 247 jednostek

00000006

@@@@@@ Q

10 11 12 13 14 15 16

Terminator 220 ohm/ 0,5W
(rezystor dopasowania rownolegtego do linii)

Rysunek 2.18 Okablowanie RS-485
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2.15 RS-232
00000066

] [ -

SISISISISIY
TX1| | TX2 COM  9-pinowy
port RS-232

EH|

CC94-1
Rysunek 2.19 Okablowanie RS-232

Uwaga: Jezeli LIM-9300 jest skonfigurowany na komunikacj¢ RS-232, to EI (wejscie zdarzen) jest
wewngtrznie wylaczone. Urzadzenie nie moze juz wykonywac funkcji wejscia zdarzen (EIFN).

Po wstawieniu modutu RS-232 modut (CM94-2) do ztacza na ptycie CPU (C930), nalezy zmodyfiko-
wa¢ jumper JP22 na ptytce zaciskowej (T930) w nastgpujacy sposob: J1 musi by¢ zwarte a J2 musi
by¢ przecigte i zostawione otwarte. Umiejscowienie IP22 jest pokazane na ponizszym schemacie.

Rysunek 2.20 Umiejscowienie jumpera JP22

Jezeli jest uzyty konwencjonalny 9-pinowy kabel RS-232 zamiast CC94-1, kabel nalezy zmodyfiko-
wa¢ wedlug nastgpujacego schematu potaczen.

Do DTE(PC) portu RS-232

1 DCD
2 RD
3 TD
4 DTR
5 GND
6 DSR
7 RTS
8 CTS
DB-9 zZenski 9 RI

Rysunek 2.21 Konfiguracja kabla RS-232

TROL-9300

TX1 RD
™IQ) 9 $6

™2 ™D
™2@)10 £

COM14 coMm % GND
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2.17 Retransmisja analogowa

SISISISTTS ST

moze przekroczy¢ 500 ohm.

D: Calkowity opdr czynny obcigzen szeregowych nie

QOOQOOQ

71 12 13 14 15 16

Q

+ - Obciagzenie

Wyjscie retransmisyjne
pradowe

SISISISTTSTSTS

D Wskazniki, programowalne sterowniki PLC, przy-
Q

rzady rejestrujace, rejestratory danych, falowniki ,itd.

Catkowita rezystancja obciazen
N _él _Ig réwnoleglych powinna by¢ wigksza

od 10 kohm

+
+

Wyjscie retransmisyjne
napigciowe

Rysunek 2.22 Okablowanie retransmisji analogowej
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2.18 Port programowania

Na rysunku 1.3 w rozdziale 1-3 pokazano usytuowanie portu programujacego

Kabel taczacy

programatora Programator P10A

przylaczony w

tym miejscu\ [ A
/ T \Q\

Kabel ATE R

przytaczony tutaj

Gniazdo dostgpu
z pokazanej strony

Uktad przelaczajacy SW6400

Multimetr cyfrowy HP 34401A

Kalibrator Fluke 5520A

Rysunek 2.23 Okablowanie portu programujacego

UWAGA: Port programowania jest uzywany tylko do automatycznego konfigurowania off-line i proce-
dur testowania. Niedozwolona jest proba wykonania jakiego$ podlaczenia do tych jumperow, kiedy
regulator jest uzywany do celéw regulacyjnych.
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3 Programowanie funkcji podstawowych

Urzadzenie wyposazone jest w uzyteczny parametr ,,FUNC", ktory moze by¢ stosowany do wybie-
rania poziomu ztozono$ci funkcyjnej. Jezeli wybrano tryb podstawowy (FUNC=BASC), nastgpujace
funkcje sa ignorowane i wykasowane z pelnego menu funkcji.: RAMP, SP2, PB2, TI2, TD2, PL1, PL2,
COMM, PROT, ADDR, BAUD, DATA, PARI, STOP, AOFN, AOLO, AOHI, IN2, IN2U, DP2,
IN2L, IN2H, EIFN, PVMD, FILT, SLEP, SPMD i SP2F.

Jezeli niepotrzebne sa funkcje:

(1) Drugiego sygnatu zadajacego

(2) Drugiego PID

(3) Wejscia zdarzen

(4) Lagodnego startu (RAMP)

(5) Zdalnego sygnatu zadajacego

(6) Ztozonej wartosci mierzone;j

(7) Ograniczenia mocy wyjsciowej

(8) Komunikacji cyfrowej

(9) Retransmisji analogowej

(10) Wylaczenia zasilania (tryb u$pienia)

(11) Filtru cyfrowego

(12) Sterowania pompa

(13) Zdalnej blokady,

to mozna uzy¢ wymienionego wyzej trybu podstawowego.

Mozliwosci trybu podstawowego:

(1) Wejscie 1: termoelement, RTD, napigciowe, pradowe

(2) Wejscie 2: CT do detekcji przerwania grzatki

(3) Wyjscie 1: grzanie, chtodzenie (przekaznikowe, SSR, SSRD, napigciowe, pradowe)

(4) Wyjscie 2: chtodzenie (przekaznikowe, SSR, SSRD, napigciowe, pradowe), zasilanie DC

(5) Alarm 1: przekaznikowy dla alarmu uchybu, pasma uchybu, procesu, przepalenia grzejnika,
przerwania petli, przerwania czujnika, alarmu normalnego, zatrzaskowego lub zatrzymania.

(6) Alarm 2: przekaznikowy dla alarmu uchybu, pasma uchybu, procesu, przepalenia grzejnika,
przerwania petli, przerwania czujnika, normalnego, zatrzaskowego lub zatrzymania.

(7) Zegar przebywania

(8) Alarm przerwania obwodu grzejnego

(9) Alarm przerwania petli

(10) Alarm przerwania obwodu czujnika

(11) Transfer uszkodzenia

(12) Transfer zaktdcen obcigzeniowych

(13) Przesunigcie PV1

(14) Programowalny zakres SP1

(15) Regulacja grzanie-chtodzenie

(16) Blokada sprzgtowa

(17) Samodostrojenie

(18) Automatyczne dostrojenie

(19) Regulacja ON-OFF, P, PD, PI, PID

(20) Menu uzytkownika (SEL)

(21) Regulacjargczna

(22) Tryb wyswietlania

(23) Ladowanie wartosci producenta

(24) Izolowane zasilanie DC
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3.1 Wejscie 1

Nacisnaé , aby wejs¢ w tryb konfigurowania. Nacisnaé [, aby wybraé
parametr. Gorny wyswietlacz pokazuje symbol parametru, a dolny wyswie-
tlacz wskazuje na wybor lub warto$¢ parametru.

IN1: wybiera typ czujnika i rodzaj sygnatu dla wejscia 1 IN1
Rodzaj: (termoelement) J, K, T, E, B, R, S, N, L

(RTD) PT-100DN, PT-100 JS
(liniowe) 4-20mA, 0-20mA, 0-1V, 0-5V, 1-5V, 0-10V
Domyslnie: J gdy wybrano °F, K gdy wybrano °C.

IN1U: wybiera jednostke pomiarowa dla wejscia 1

Rodzaj: °C, °F, PU (jednostka warto$ci rzezcywistej). Jezeli jednost INIU
ka nie jest °C ani °F, wybiera PU.

Domyslnie: LC lub °F

DP1: wybiera pozycje punktu dziesigtnego dla wigkszosci (nie wszystkich)

parametrow skojarzonych z procesem. DP1
Rodzaj: (dla T/C i RTD) NO.DP, 1-DP

(liniowe) NO.DP, 1-DP, 2-DP, 3-DP
DomySlnie: 1-DP

IN1L: wybiera dolny zakres dla wejscia 1 liniowego .INIL
Ukryty, gdy: wybrany jest dla IN1 typ T/C lub RTD

IN1H: wybiera gorny zakres dla wejscia 1 liniowego INIH
Ukryty,gdy: wybrany jest dla IN1 typ T/C lub RTD

Jak uzywa¢ IN1L oraz IN1H:
Jezeli wybrane jest wejscie 4-20mA dla IN1, niech SL okresla niski sygnat
wejsciowy (tj. 4mA), SH okresla wysoki sygnat wejsciowy (tj. 20mA), S
okresla warto$¢ sygnatu wejsciowego pradowego, to krzywa konwersji warto-
$ci mierzonej przedstawia sig jak ponizej:

Warto$¢ mierzona

Sygnat wejsciowy

Rysunek 3.1 Krzywa konwersji dla warto$ci mierzonej rodzaju liniowego

Wzér: PV1 =INIL + (IN1H - INIL) (S-SL)/ (SH - SL)

Przyklad: poniewaz do wejscia 1 jest podiaczony przetwornik ci$nienie/ prad petli 4-20mA, o
zakresie 0-15kg/cm?2, nalezy wykona¢ nastgpujaca konfiguracje:

IN1 =4-20mA IN1U =PU
DP1 = 1-DP IN1L =0.0
InlH + 15.0

Aby zmieni¢ rozdzielczo$¢ nalezy oczywiscie wybra¢ inng wartos¢ DP1.
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3.2 Rodzaje wyjscia 1 i wyj$cia 2

O1TY: wybiera rodzaj sygnatu dla wyjscia 1.
Wybor powinien by¢ zgodny z zainstalowanym modutem wyjscia 1.
Dostepne sa nastgpujace rodzaje sygnalow wyjscia 1:
RELY: przekaznik mechaniczny
SSRD: wyjscie napigcia impulsowego do napedu SSR
SSR: izolowany polprzewodnikowy przekaznik zataczany przy
przejsciu napigcia przez zero
4-20: wyjscie pradowe liniowe 4-20mA
0-20: wyjscie pradowe liniowe 0-20mA
0-1V: wyjscie napigciowe liniowe 0-1V
0-5V: wyjscie napigciowe liniowe 0-5V
1-5V: wyjscie napigciowe liniowe 1-5V
0-10V: wyjscie napigciowe liniowe 0-10V

O2TY: Wybiera rodzaj sygnatu dla wyjscia 2

Wybor powinien by¢ zgodny z zainstalowanym modutem wyjscia 1.
Dostgpne rodzaje sygnatéw wyjscia 2 sa takie same jak dla O1TY.

Zakres dla pradu lub napigcia liniowego nie musi by¢ bardzo doktadny. Dla wyjécia
0%, warto$¢ dla 4-20mA moze by¢ z przedzialu 3,8mA do 4mA, natomiast dla
wyijscia 100%, warto$¢ dla 4-20mA moze by¢ z przedzialu 20mA do 21mA.
Jednakze odchylka ta wcale nie degraduje dziatania regulacyjnego.

3.3 Przegrupowanie menu uzytkownika

Konwencjonalne regulatory sa zaprojektowane z ustalonym przewijaniem para-
metrow. Jezeli potrzebne jest bardziej przyjazne dziatanie dostosowane do aplika-
cji, producent bedzie bezradny. LIM-9300 posiada potrzebna elastyczno$¢ i tatwe
przystosowanie si¢ do wymagan uzytkownika umozliwiajace wybor takich para-
metrow, ktore maja najwigksze znaczenie dla operatora i ustawienie ich na czele
sekwencji wizualne;j.

SEL1: wybiera najbardziej znaczacy parametr do podgladu i zmiany.

SEL2: wybiera drugi znaczacy parametr do podgladu i zmiany.

SEL3: wybiera trzeci znaczacy parametr do podgladu i zmiany.

SEL4: wybiera czwarty znaczacy parametr do podgladu i zmiany.

SELS: wybiera piaty znaczacy parametr do podgladu i zmiany.

Rodzaj: NONE, TIME, Al1.SP, A1.DV, A2.SP, A2.DV, RAMP, OFST,
REFC,SHIF, PB1, TI1, TD1, C.PB, SP2, PB2, TI2, TD2

Przy wybieraniu parametrow klawiszem ,,géra-dot" nie uzyska si¢ dostgpu do
wszystkich powyzszych parametrow. [los¢ widocznych parametrow zalezy od
warunku konfiguracji. Parametry ukryte dla konkretnej aplikacji sa ponadto usu-
nigte z wyboru SEL.

Przyklad:

A1FN wybiera TIMR

A2FN wybiera DE.HI

PB1=10

TI1=0

OITY

O2TY

2]
H
=
¥

2
i

= &
NN

& 8
SO
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SEL1 wybiera TIME

SEL2 wybiera A2.DV

SEL3 wybiera OFST

SEL4 wybiera PB1

SELS5 wybiera NONE

Teraz przewijanie gornego wyswietlacza wyglada jak ponizej:

1 ——
PV LinE A2.d¥ oFSL; Pbi

3.4 Regulacja tylko grzania

Regulacja ON-OFF tylko grzania: Wybra¢ REVR dla OUT]1, ustawi¢ PB1 na 0, SP1 jest uzyte do
nastawienia wartosci sygnatu zadajacego, O1HY jest uzyte do nastawienia strefy nieczulosci dla
regulacji ON-OFF, TIME jest stosowane do nastawienia zegara przebywanie (uaktywniony przez
wybranie TIMR dla AIFN lub A2FN). Histereza wyjscia 1 (O1HY) jest uaktywniona w przypadku
PB=0. Funkcjg regulacji ON-OFF tylko grzania pokazano na ponizszym diagramie:

PV

SP1+01HY/2r

SP1 7
SP1-O1HY/2 t

Dziatanie OUT1

ON
OFF t
Czas
Rysunek 3.2 Regulacja ON-OFF tylko grzania
o Konfigurowanie ON-OFF: Nastawienie: SP1,
OUTIHrE% | OIHY, TIME (jezeli uaktywnione)
PB1=0

Regulacja ON-OFF moze wprowadzi¢ nadmierne oscylacje procesowe nawet przy zminimalizowanej
histerezie. Jezeli jest ustawiona regulacja ON-OFF (tj. PB1=0), to TI1, TD1, CYC1, OFST, CPBiPL1
sa ukryte. Ponadto tryb r¢czny, automatyczne dostrojenie, samodostrojenie i transfer zaktocen obciaze-
niowych takze sg zablokowane.

Regulacja P (lub PD) tylko grzania: Wybra¢ REVR dla OUT]1, ustawi¢ TI1 na 0, SP1 ustawi warto$¢
sygnalu zadajacego, TIME jest uzyte do nastawienia zegara przebywania (uaktywniony przez wybra-
nie TIMR dla A1FN lub A2FN). OFST uaktywniony w przypadku TI1=0 uzywany jest do nastawie-
nia offsetu regulacji (reczne zerowanie). Ustawi¢ CYC1 wedtug rodzaju wyjscia 1 (O1TY). Typowo
CYC1=0,5~2s dla SSRD i SSR, oraz CYC1=10~20s dla wyjscia przekaznikowego. CYC1 jest ignoro-
wane, gdy wybrano wyjscie liniowe dla O1TY. O1HY jest ukryte , gdy PB1 nie jest rowne zeru.
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0 Konfigurowanie P: OUT1=
TI1=0
CYCI1 (jezeli wybrano RELAY SSRD lub SSR dlaO1TY)
Nastawienie: SP1, OFST, TIME jezeli uaktywnione)
PB1 (#0), TD1

Funkcja OFST: OFST jest mierzone w procentach w zakresie 0-100%. Przy stalym dziataniu (tj.
ustabilizowanym procesie), gdy warto§¢ mierzona jest mniejsza od sygnatu zadajacego o okreslona
warto$¢, np. 5°C , podczas gdy PBI1 jest 20°C, co jest 25% obnizeniem, wtedy zwigkszy¢é OFST o
25%, 1 na odwrdt. Po ustaleniu wartosci OFST, warto$§¢ mierzona bedzie si¢ zmienia¢ i ostatecznie
zbiegnie z wartoscia zadana.

Uzycie regulacji P (T11 ustawione na 0) spowoduje wylaczenie automatycznego dostrajania i samodo-
strajania. Odniesienie do rozdzialu 3-20 ,,reczne dostrajanie" z ustawieniami PB1 i TD1.Rgczne reseto-
wanie (ustawienie OFST) nie jest praktyczne, gdyz obciazenie moze sig¢ zmienia¢ od czasu do czasu
i wymaga wielokrotnego ustawiania OFST-u. Regulacja PID wyklucza taka sytuacjg.

o Konfigurowanie PID: OUT1<{rEYr |
O1TY=0
CYCI1 (jezeli RELAY, SSRD lub SSR jest wybrane dla O1TY)
SELF=NONE albo YES
Nastawienie: SP1, TIME (jezeli uaktywnione),
PB1 (£0), TI1 (#0), TDI.

Regulacja PID tylko grzania: wybra¢ REVR dla OUT1, SP1 jest uzyte do nastawienia wartosci
sygnatu zadajacego. TIME jest uzyte do nastawienia zegara przebywania (uaktywniony przez
wybranie TIMR dla A1FN lub A2FN). PB1 i TI1 nie powinny by¢ zerem. Nastawi¢ CYC1 zgodnie z
rodzajem wyjscia 1 (O1TY).Typowo CYC1=0,5~2s dla SSRD lub SSR oraz CYC1=10~20s dla wyj-
Scia przekaznikowego. CYC1 zostanie zignorowane, jezeli wyjscie liniowe jest wybrane dla O1TY.

W wigkszosci przypadkéw samodostrojenie moze by¢ uzyte do zastapienia automatycznego dostrojenie.
Patrz paragraf 3-18. Jezeli samodostrojenie nie jest uzywane (wybra¢ NONE zamiast SELF), nastgpnie
uzy¢ automatycznego dostrojenia do nowego procesu, lub ustawi¢ PB1, TI1, 1 TD1 z uprzednimi warto-
$ciami. Patrz rozdziat 3-19 z dziataniem automatycznego dostrojenia. Jezeli efekt regulacji ciagle jest
niezadowalajacy, nalezy poshuzy¢ si¢ recznym dostrojeniem, aby poprawic regulacje.

Patrz rozdziat 3-20 z reczna regulacja. LIM-9300 zawiera bardzo inteligentny algorytm PID i Fuzzy
Logic umozliwiajacy osiagnigcie bardzo malych przeregulowan i bardzo szybkich odpowiedzi,
jezeli tylko regulator jest prawidlowo nastawiony.

o Automatyczne dostrojenie: Uzyte do nowego procesu, podczas dostrojenia inicjujacego
Samodostrojenie: Uzyte w dowolnym momencie w procesie.
Dostrojenie reczne: Moze by¢ uzyte, gdy samodostrojenie i automatyczne dostrojenie sa
niewystarczajace.
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3.5 Regulacja tylko chlodzenia

Konfigurowanie regulacji chlodzenia Regulacja
Regulacja ON-OFF, regulacja P (PD) i regulacja PID moga by¢ uzyte do regulacji Chlodzenia
chtodzenia. Ustawi¢ OUT1 na DIRT (dziatanie bezposrednie). Inne funkcje do .
regulacji ON-OFF tylko chlodzenia, regulacji P (PD) tylko chlodzenia i regulacji OUTI=[dirL |
PID tylko chlodzenia sa takie same jak opisane w rozdziale 3-4 do regulacji tylko

grzania tylko, ze zmienna wyjsciowa (i dziatanie) dla regulacji chtodzenia jest od-

wrotna w pordwnaniu z regulacja grzania, jak to pokazano na ponizszym diagramie:

PV

SP1+01HY/2¢

SP1 1
SP1-O1HY/2 1

Dziatanie OUT1

ON
OFF 1

Czas

Rysunek 3.3 Regulacja ON-OFF tylko chlodzenia

Patrz rozdziat 3-4, ktorego oznaczenia regulacji tylko grzania mozna zastosowac do opisu regulacji
tylko chtodzenia.

3.6 Regulacja grzanie-ch3odzenie
Regulacja grzanie-chtodzenie moze korzysta¢ z jednej sposrod 6 kombinacji tryboéw regulacji. Konfigu-

racja parametréow dla kazdego trybu sterowania pokazana jest w ponizszej tabeli.

Tabela 3.1 Konfiguracja sterowania grzanie-chtodzenie

Tryby Grzanie| Chlodzenie Wartosci nastawiane

regulacji uzywa | uzywa OUTI1 |OUT2|O1HY|OFST| PB1| TIl | TD1 |CPB A2FN |A2MD A2HY
Grzanie:

ON-OFF OUTI | OUT2 REVR |=AL2 * X | =0 |x X x | DEHI |NORM *
Chtodzenie: lub

ON-OFF PV1.H

Grzanie:

ON-OFF OUT2 | OUTI1 DIRT |=AL2 X * |20 [ =0 | * x | DE.LO |[NORM *
Chtodzenie lub

P (PD) PVI.L

Grzanie:

ON-OFF OUT2 | OUTI DIRT |=AL2 X X |20 [ #0 | * x | DE.LO |[NORM *
Chtodzenie lub

PID PVI.L

Grzanie:

P (PD) OUT1 | OUT2 REVR |=AL2 | x * |20 [ =0 | * x | DEHI |[NORM *
Chtodzenie: lub

ON-OFF PV1.H

Grzanie:

PID DEHI |[NORM
Chtodzenie: |OUT1 | OUT2 REVR |[=AL2 X x | 20 | #0 m] lub *
ON-OFF PV1.H
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Tryby Grzanie | Chlodzenie Warto$ci nastawiane

regulacji uzywa |uzywa OUT1 |OUT2|O1HY|OFST| PB1| TI1 | TD1 [CPB A2FN |A2MD A2HY
Grzanie:
PID OUTI |OuUT2 REVR |COOL x x [#0 | 20 * * X X X
Chtodzenie:
PID

X: pomina¢
*: nastawié, aby spelni¢ wymagania procesowe

UWAGA: Regulacja ON-OFF moze spowodowaé problemy z przeregulowaniami i niedoregulowania-
mi procesu. Regulacja P (lub I) daje w rezultacie odchylona warto$¢ mierzona od warto$ci zadanej.
Zaleca sig stosowanie regulacji PID do sterowania grzaniem, aby otrzymac stabilna warto$¢ mierzona
z zerowym uchybem.

Inne wymagane ustawienia: O1TY, CYC1, O2TY, CYC2, A2SP, A2DV

O1TY i O2TY sa ustawione zgodnie z zainstalowanymi typami OUT1 i OUT2. CYC1 i CYC2 sa
wybierane wedhug typu wyjscia 1 (O1TY) i typu wyjscia 2 (O2TY).

Typowo wybiera 0,5~2s dla CYC1, jezeli jest uzyty SSRD lub SSR dla O1TY; 10~20s jezeli jest uzyty
przekaznik dla O1TY.CYCI, gdy uzyte jest wyjscie liniowe jest ignorowane. Analogiczny warunek
obowiazuje przy wyborze CYC2.

Jezeli OUT?2 jest skonfigurowane na regulacj¢ ON-OFF (przez wybranie =AL2), OUT2 dziata jako
wyj$cie alarmowe, i moze by¢ sygnalizowany zaréwno alarm operacyjny jak i odchylenia (patrz
rozdzial 3-8 i 3-9). Ustawi¢ A2SP, aby zmieni¢ sygnat zadajacy, gdy jest stosowany alarm operacyjny,
oraz ustawi¢ SP1 (z uprzednio ustawionym A2DV), aby zmieni¢ sygnat zadajacy, gdy jest uzywany
alarm odchylenia.

Przyklady:
Grzanie PID +Chtodzenie ON-OFF: Nastawi¢ OUT1=REVR, OUT2= =AL2, A2FN=PV1.H,
A2MD=NORM, A2HY=0.1, PB1/0, TI1/0, TD1/0, i ustawi¢ odpowiednie warto$ci dlaO1TY i CYCI.

Grzanie PID + Chlodzenie PID: nastawi¢ OUTI=REVR, OUT2=COOL, CPB=100, PB1/0, TI1/0,
TI1/0, TD/0, i ustawi¢ odpowiednie wartosci dla O1TY, CYC1, O2TY, CYC2.

Jezeli nic nie wiadomo o nowym procesie, nalezy wykorzysta¢ program samodostrojenia, aby zopty-
mizowaé wartosci PID przez wybranie dla menu YES SELF ,aby uaktywni¢ program samodostrojenia.
Patrz rozdzial 3-18 z opisem samodostrojenia. Mozna uzy¢ programu samodostrojenia do nowego
procesu lub bezposrednio ustawi¢ odpowiednie wartosci dla PB1, TI1 i TD1 zgodnie z uprzednimi dla
powtarzanych procesow. Jezeli zachowanie sig regulacji ciagle nie jest odpowiednie, trzeba wykonaé
reczne dostrojenie, aby ulepszy¢ regulacje. Patrz rozdziat 3-20 z recznym dostrojeniem.

Adaptacyjne pasmo nieczulo$ci grzanie-chlodzenie: konwencjonalna konstrukcja regulatora ko-
rzysta z ustalonego pasma nieczuto$ci, ktore musi by¢ zaprogramowane przez uzytkownika. Wprogra-
mowanie pasma nieczutosci nie jest tatwe. Jezeli zostanie uzyta dodatnia warto$¢ pasma nieczutosci,
rozpocznie si¢ dziatanie chlodzenia, az do momentu, gdy warto$¢ mierzona przekroczy strefg nieczuto-
$ci. Z powodu braku chtodzenia w granicach pasma nieczutosci wystapi nadmierne przeregulowanie
warto$ci mierzonej wzgledem wartosci zadanej. Z drugiej strony, jezeli zostanie uzyta ujemna warto$¢
pasma nieczuto$ci chtodzenie bedzie kontynuowane nawet wtedy, gdy warto$¢ mierzona nie przekro-
czy warto$ci zadane;j.
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Aby unikna¢ powyzszych probleméw, wyposazono LIM-9300 w bardzo inteligentny algorytm. Uzyt-
kownik juz nie musi programowac pasma nieczulosci. Pasmo nieczutosci jest ,,zaszyte" w programie i
objawia si¢ dziatanie w ten sposob, ze gdy warto$¢ mierzona wzrasta (niekoniecznie przekraczajac warto$é
zadang), regulacja chtodzenia zapewnia optymalne chlodzenie procesu. Jezeli warto$¢ mierzona maleje,
sterowanie natychmiast nastawi swoja adaptacyjna strefg nieczutosci na zwigkszenie grzania i zmniejszenie
chlodzenia. Po ustabilizowaniu sig¢ wartosci procesowej przestaje dziata¢ grzanie i chtodzenie.

Programowanie CPB: Pasmo proporcjonalnosci chtodzenia jest wyrazane procentami PB z zakresem
1~255. Poczatkowo nastawi¢ 100% dla CPB i skontrolowac efekt chtodzenia. Jezeli chtodzenie powin-
no by¢ zintensyfikowane, zmniejszy¢ CPB, jezeli chtodzenie jest zbyt intensywne, zwigkszy¢ CPB.
Wartos¢ CPB jest skorelowana z PB i jego warto$¢ pozostanie niezmieniona w trakcie procedur
samodostrojenia i automatycznego dostrojenia.

3.7 Zegar przebywania

Alarm 1 lub alarm 2 moze by¢ skonfigurowany jako zegar przebywania przez wybra-

nie TIMR dla A1FN lub A2FN, ale nie obydwu, jednoczes$nie gdyz w przeciwnym  Kod bledu
razie pojawi si¢ komunikat Er07.

Po skonfigurowaniu zegara przebywania, nalezy uzy¢ parametru TIME do nastawienia
czasu przebywania. Czas przebywania jest odmierzany w minutach z nastawialnego

zakresu od 0 do 6553,5 minut. Po osiagnigciu przez proces wartosci zadanej, startuje

zegar przebywania.

PV

SP:L--//—
|
|
|
|
|

|
Allub A2 | Czas

ON L } !

S
OFF-.I

Start zegara

Rysunek 3.4 Funkcja zegara przebywania

Jezeli alarm 1 jest skonfigurowany jako zegar przebywania, zostana ukryte A1SP, A1DV,
A1HY i AIMD. Podobnie jest dla alarmu 2.

Przyklad:

Ustawi¢ AIFN=TIMR lub A2FN=TIMR ale nie obydwa razem.

Nastawi¢ TIME w minutach

W tym przypadku ignorowane jest AIMD (gdy A1FN=TIMR) lub A2MD (gdy
A2FN=TIMR).

Jezeli wymagany bedzie przekaznik forma B dla zegara przebywania, zamowi¢ alarm 1
forma B i skonfigurowa¢ A1FN. Przekaznik forma B nie jest dostepny dla alarmu 2.
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3.8 Alarmy procesowe

Moga istnie¢ najwyzej dwa niezalezne alarmy dostgpne przez nastawienie OUT2. Jeze- Kod bledu
li wybierze sig =AL2 dla OUT2, wtedy OUT?2 zrealizuje funkcjg alarmu 2. Teraz A2FN

nie moze by¢ nastawione na NONE, gdyz w przeciwnym razie wy$wietlony zostanie
komunikat Er06.

Alarm procesowy nastawia bezwzgledny poziom wyzwalajacy (lub temperatury). Kiedy

proces (moze by¢ PV1, PV2) przekroczy ten bezwzgledny poziom wyzwalajacy, wysta-

pi alarm. Alarm procesowy jest niezalezny od wartosci zadane;.

Nastawi¢ A1FN (funkcjg¢ alarmu 1) w menu konfigurujacym. Dla alarmu procesowego moze by¢
wybrana 1 z 8 funkcji. Sa nimi: PV1.H, PV1.L, PV2.H, PV2.L, P1.2.H, P1.2.L, D1.2.H, D1.2.L. Gdy
zostanie wybrane PV1.H lub PV1.L, alarm skontroluje wartos¢ PV1. Kiedy wybrano PV2.H lub
PV2.L, alarm sprawdzi warto§¢ PV2. Po wybraniu P1.2.H lub PV1.2.L, alarm zadziala, gdy wartos¢
PV1 lub PV2 przekroczy poziom wyzwalajacy. Kiedy wybierze si¢ D1.2.H lub D1.2.L, alarm zadzia-
fa, gdy warto$¢ réznicowa PV1-PV2 przekroczy poziom wyzwalajacy.

Poziom wyzwalajacy jest zdefiniowany przez A1SP (sygnat zadajacy alarmu 1) oraz A1IHY (warto$¢
histerezy alarmu 1) w menu uzytkownika dla alarmu 1. Warto$¢ histerezy jest wprowadzona, po to, aby
unikna¢ oddziatywania interferencyjnego na alarm w srodowisku zaklocajacym.

Typowo A1THY moze by¢ nastawione na warto$¢ minimalna (0.1).

A1DV 1/lub A2DV sa ukryte, gdy alarm 1 i/lub alarm 2 sa nastawione na alarm procesowy.

0 8 typow alarméw procesowych:
PV1.H,PVI.L,PV2.H,PV2L,
P1.2.H,P1.2.L, D1.2.H, D1.2.L

G Alarm procesowy 1
Konfiguracja: A1FN, AIMD
Nastawienie: AISP, AIHY

o Alarm procesowy 2
Konfiguracja: OUT2, A2FN, A2MD
Nastawienie: A2SP, A2HY
Poziom wyzwalajacy= AI1SPA + 1/2 A1IHY

Alarm normalny: A1IMD = NORM
Kiedy jest wybrany alarm normalny, wyjscie alarmowe jest wytaczone spod napigcia w stanie niealar-
mowym i pobudzone w stanie alarmowym.

Alarm zatrzaskujacy: AIMD = LTCH

Jezeli zostanie wybrany alarm zatrzaskujacy, po pobudzeniu wyjscia alarmowego, pozostanie on
niezmieniony, nawet jesli stan alarmowy jest wykasowany. Alarmy zatrzaskujace sa wyltaczone, kiedy
odcigte jest zasilanie lub wejscie zdarzen jest stosowane z prawidlowo wybranym EIFN.

Alarm zatrzymujacy: AIMD = HOLD

Alarm zatrzymujacy uniemozliwia zadzialanie alarmu podczas wlaczenia zasilania. Alarm jest uak-
tywniony tylko wtedy, gdy proces osiagnie warto$¢ sygnatu zadajacego (moze by¢ SP1 lub SP2, patrz
paragraf 4-1 z wejSciem zdarzen). P6zniej alarm realizuje ta sama funkcjg jako alarm normalny.
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Alarm zatrzaskujacy/ zatrzymujacy: AIMD = LT.HO
Alarm zatrzaskujacy/ zatrzymujacy realizuje obie funkcje zatrzaskiwania i zatrzymania.

o Wyzerowanie alarmu zatrzaskujacego
1. Wylaczenie zasilania
2. Zastosowanie wejécia zdarzen zgodnie z prawidtlowo wybranym EIFN

Przyklady:
A1SP=200 A1HY=100
AIMD=NORM A1FN=PV1.H

Przebieg i etapy

procesu
_\('P/ _\('P/

—205 ||—205 ON—[]—205 —205 —205

—195 []-195 —195 —195 opp—|[[- 195

Rysunek 3.5  Alarm procesowy normalny

A1SP=200 A1HY=10.0
AIMD=LTCH AIFN=PV1.H

Przebieg i etapy
procesu

N N N

wx x wx

—205 —2050N—[[—205 [[—205 ||—205
—195 —195 —195 [[-195 [|-195

Rysunek 3.6 Alarm procesowy zatrzaskujacy

A1SP=200 ATHY=10.0 SP1=210
AIMD=HOLD AIFN=PVI.L
Przebieg i etapy
procesu
—_—
_b:_
—210 [|=210 —210 — 210
—205 [|—205 [|—205 ||—205 —205 OFF>[|— 205
—195 [|-195 |[[-195 [|-1950N—{|—195 - 195

Rysunek 3.7 Alarm procesowy zatrzymujacy
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A1SP=200 A1HY=10.0 SP1=210
AIMD=LT.HO AIFN=PVI.L

Przebieg 1 etapy

procesu

—210 (]-210 —210 []-210
—-205 ||-205 [|-205 ||-205 —205 [|~205
—-195 []-195 ||-195 [|-1950n—>|-195 ||-195

Rysunek 3.8 Alarm procesowy zatrzaskujacy/ zatrzymujacy

Powyzsze opisy dotycza alarmu 1, ale takie same warunki moga by¢ zastosowane dla alarmu 2.

3.9 Alarm odchylenia

OUT2 mozna skonfigurowa¢ jako alarm 2 przez wybranie =AL2. Jezeli OUT2 jest
ustawione jako =AL2, wyjscie 2 bedzie realizowa¢ funkcjg alarmu 2. Teraz A2FN nie  Kod btedu
moze by¢ ustawione jako NONE, gdyz w przeciwnym razie pojawi si¢ komunikat Er06.

Alarm odchylenia ostrzega uzytkownika, kiedy wystapi nadmierny uchyb wzglgdem
wartosci zadanej. Operator moze wprowadzi¢ dodatnig lub ujemna warto$¢ odchylenia
(A1DV, A2DV) dla alarmu 1 i alarmu 2. Nalezy wybra¢ wartos¢ histerezy (A1HY lub
A2HY), aby unikna¢ problemu interferencji alarmu z zaktoceniami srodowiskowymi.
Typowo AIHY i A2HY moga by¢ ustawione na warto$¢ minimalna (0.1).Poziomy
wyzwalajace: SP1+A2DVA1/2 A2HY

Poziomy wyzwalajace alarmu przesuwaja si¢ z sygnatem zadajacym.

Dla alarmu 1, poziomy wyzwalajace=SP1+A1DV+1/2 A1HY.

Dla alarmu 2, poziomy wyzwalajace=SP1+A2DV+1/2 A2HY.

A1SP i/lub A2SP sa ukryte, gdy alarm 1 i/lub alarm 2 sg ustawione z alarmem odchylenia.
Jeden z 4 rodzajow trybow alarmowych moze by¢ wybrany dla alarmu 1 i alarmu 2. Sa
nimi: alarm normalny, alarm zatrzaskujacy, alarm zatrzymujacy i alarm zatrzaskujacy/
zatrzymujacy. Patrz rozdzial 3-8 z opisami tych trybow alarmowych.

0 2 typy alarméw odchylenia: Alarm odchylenia 2:
DE.HI, DE.LO Konfiguracja: OUT2, A2FN, A2MD
Alarm odchylenia 1: Nastawienie: SP1, A2DV, A2HY
Konfiguracja: AIFN, AIMD Poziomy wyzwalajace: SP1+A2DV+1/2
Nastawienie: SP1, A1IDV, AIHY A2HY
Poziomy wyzwalajace=SP1+ A1DVA+1/2 A1HY

52



Przyklady:
A1FN=DE.HI, AIMD=NORM, SP1=100, A1DV=10, A1HY=4

Przebieg i etapy
procesu

N L
7o N

_—
112 112 oy 112 112 112
108 108 108 108 OF 108
100 100 100 100 100

Rysunek 3.9 Alarm odchylenia normalny
A1FN=DE.HI, AIMD=LTCH, SP1=100, AIDV=10, AlIHY=4

Przebieg i etapy
procesu -‘/('?(- R

112 112 ON 112 112
108 108 108 108
100 100 100 100

Rysunek 3.10 Alarm odchylenia zatrzaskujacy

1,
i~

112
108
100

C=—r

A1FN=DE.LO, AIMD=HOLD, SP1=100, A1DV=-10, A1HY=4

Przebieg 1 etapy

procesu NP N,
S S
100 100 100 100 __100 100 100
92 92 92 92 92 92 OF 92
88 88 88 88 ON 88 88 88

Rysunek 3.11 Alarm odchylenia zatrzymujacy
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AIHY=DE.LO, AIMD=LT.HO, SP1=100, A1DV=-10, AIHY=4

Przebieg i etapy
procesu

100 100 100
92
88

Rysunek 3.12 Alarm odchylenia zatrzaskujacy / zatrzymujacy

PeS peS Q-
100 100 100 100
92 92 92 92
880ON—{|-88 88 88

3.10 Alarm pasma odchylenia

Alarm pasma odchylenia wstgpnie ustawia dwa poziomy odniesienia skojarzone z war-
toscia zadang. Moga by¢ skonfigurowane dwa typy alarmu pasma odchylenia dla alarmu
1 ialarmu 2. Sa nimi alarm wysoki pasma odchylenia (A1FN lub A2FN wybiera DB.HI)
1 alarm niski pasma odchylenia (A1FN lub A2FN wybiera DB.LO). Jezeli zadany jest
alarm 2, nalezy wybra¢ =AL2 dla OUT2. Teraz nie mozna ustawi¢ A2FN na NONE,
gdyz w przeciwnym razie pojawi si¢ komunikat Er06. A1SP i A1HY sa ukryte, gdy
alarm 1 jest wybrany z alarmem pasma odchylenia. Podobnie, A2SP i A2HY sa ukryte,
gdy alarm 2 jest wybrany z alarmem pasma odchylenia.

Poziomy wyzwalajace dla alarmu pasma odchylenia przesuwaja si¢ z warto$cia zadana.
Dla alarmu 1 poziomy wyzwalajace = SP1+A1DV. Dla alarmu 2, poziomy wyzwalajace
=SP1+A2DV. Jeden z trybow alarmowych moze by¢ wybrany dla alarmu 1 i alarmu 2 .
Sa nimi: alarm normalny, alarm zatrzaskujacy, alarm zatrzymujacy i alarm zatrzaskujacy/
zatrzymujacy. Patrz rozdzial 3-8 z opisem tych trybéw alarmowych.

Kod btedu

o 2 typy alarméw pasma odchylenia: Alarm pasma odchylenia 2:
DB.HI, DB.LO

Alarm pasma odchylenia 1
Konfiguracja: A1IFN, AIMD
Nastawienie: SP1, AIDV

Poziomy wyzwalajace: SP1+A1DV

Nastawienie: SP1, A2DV

Konfiguracja: OUT2, A2FN, A2MD

Poziomy wyzwalajace: SP1+A2DV
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Przyklady:

AIFN=DB.HI, AIMD=NORM, SP1=100, A1DV=5

Przebieg i etapy

procesu
N _— N
105 105 105 oF 105 105
100 100 100 100 100
o 95 OF 95 95 95 95

Rysunek 3.13 Alarm pasma odchylenia normalny

A1FN=DB.LO, AIMD=LTCH, SP1=100, A1DV=5

N N N N

FEE

Rysunek 3.14 Alarm pasma odchylenia zatrzaskujacy

I,
i~

C=

A1FN=DB.HI, AIMD=HOLD, SP1=100, A1DV=5

Przebieg 1 etapy
procesu

R_

105 105 1050 1050F 105 105
100 100 100 100 100 100
95 95 ON—>1I—95

Rysunek 3.15 Alarm pasma odchylenia zatrzymujacy

A1FN=DB.HI, AIMD=LT.HO, SP1=100, A1DV=5

Przebieg 1 etapy
procesu S N NV

105 105 1050N —[-105 105 105
100 100 100 100 100 100
95 5

Rysunek 3.15 Alarm pasma odchylenia zatrzaskujacy/zatrzymujacy
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3.11 Alarm przerwania grzalki

Przektadnik pradowy (kod zaméwieniowy CT94-1) powinien by¢ zainstalowany dla detekcji i kon-
troli pradu grzejnika, w przypadku, gdy wymagany jest alarm uszkodzenia w obwodzie grzejnika.
Sygnat CT jest wystany do wejscia 2, i PV2 wskaze prad grzejnika z rozdzielczoscia 0,1 A. Przektadnik
pradowy ma zakres od 0 do 50.0A.

W rozdziale 3-24 zamieszczono wigcej szczegotowych opisow dotyczacych monitorowania pradu grzejnika.

o Alarm prz.erwania grzatki 1 Alarm przerwania grzalki 2
Konfiguracja: IN2=C Konfiguracja: IN2=CT
A1FN=PV2.L A2FN=PV2.L
A1IMD=NORM A2MD=NORM
A1HY=0.1 A2HY=0.1
Nastawienie: A1SP Nastawienie: A2SP
Poziomy wyzwalajace: A1SP+1/2 ATHY Poziomy wyzwalajace: A2SP+1/2 A2HY
Ograniczenia:
1. Dla wyj$cia liniowego nie mozna wybra¢ alarmu przerwania grzejnika.
2. CYC1 powinien uzywac¢ 1 sekundy lub wigcej, aby pewnie wykry¢ prad grzejnika.

Przyklad:

Piec uzywa dwoch grzatek o mocy 2kW potaczonych rownolegle do nagrzewania procesu. Napigcie
linii energetycznej wynosi 220V a prad

znamionowy kazdego grzejnika ma wartos¢ 9,09A. Jezeli zachodzi konieczno$¢ wykrycia przerwania
dowolnego grzejnika, ustawi¢ A1SP=13,0A, A1IHY=0,1 AIFN=PV2.L, AIMD=NORM, .......

Brak przerwania grzejnikow Przerwanie 1 grzejnika  Przerwanie 2 grzejnikow
Xt Alarm ! Xt Alarm !
20 30 20 30 20 30
10 40 10 40 10 40
/.
0 50 0 50 0 50

Rysunek 3.17 Alarm przerwania grzejnika

3.12 Alarm przerwania petli

AI1FN wybiera LB, gdy jest pozadane, aby alarm 1 dziatal jako alarm przerwania pgtli. Podobnie, gdy
jest pozadane, aby alarm 2 dzialal jako alarm przerwania petli, nastgpnie ustawi¢ OUT2 na =AL2 i
A1FN nalB.

TIME, A1SP,A1DV i A1HY sa ukryte, gdy alarm 1 jest skonfigurowany jako alarm przerwania petli. Podobnie,
TIME, A2SP, A2DV i A2HY sa ukryte, gdy alarm 2 jest skonfigurowany jako alarm przerwania petli.

Mozna wybra¢ jeden z 4 rodzajow trybow alarmowych dla alarmu 1 i alarmu 2. Sa nimi: alarm
normalny, alarm zatrzaskujacy, alarm zatrzymujacy i alarm zatrzaskujacy/zatrzymujacy. Jednakze, nie
jest zalecany wybor alarmu zatrzymujacego i alarmu zatrzaskujacego/zatrzymujacego, gdy wybrano
alarm przerywania petli, gdyz alarm ten nie bedzie mogl wybra¢ zatrzymanie.

Alarm przerwania petli 1 Alarm przerwania petli 2

Konfiguracja: AIFN=LB Konfiguracja: OUT2==AL2

A1IMD=NORM, LTCH A2FN=LB
A2MD=NORM, LTCH
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Patrz rozdzial 3-8 z opisem tych trybow alarmowych.

Stany przerwania petli sa wykrywane podczas przedziatu czasu 2TI1 (podwojnego czasu catkowa-
nia, ale max 120s). W zwiazku z tym alarm przerwania petli nie zareaguje szybko, jezeli ono wystapi.
Jezeli warto§¢ mierzona nie wzrasta (lub maleje), podczas gdy zmienna regulujaca MV1 osiagneta
swoja warto$¢ maksymalna (lub minimalna) w granicach przedzialu czasu wykrywania, zostanie uak-
tywniony (jezeli skonfigurowany) alarm przerwania petli.

Grzejnik

Czujnik

?Proces <

——

Lacznik

I— Regulator

Zrédla przerwania petli: czujnik, regulator, grzejnik, tacznik

Rysunek 3.18 Zrodta przerwania petli

Alarm przerwania petli (jezeli skonfigurowany) wystapi, kiedy zdarzy si¢ dowolny z ponizszych
stanow:

1. Czujnik wejSciowy jest odlaczony (lub przerwany).

2. Czujnik wejsciowy jest zwarty.

3. Czujnik wejsciowy jest uszkodzony.

4. Czujnik wejsciowy jest zainstalowany na zewnatrz (izolowany od) procesu.

5. Regulator niesprawny (uszkodzony przetwornik A-D).

6. Grzatka (lub og6lnie, chtodziarka, zawor, pompa silnik, itd.) przerwana lub uszkodzona lub wymontowana.
7. Lacznik (uzyty do sterowania grzatka) jest otwarty lub zwarty.

3.13 Alarm przerwania czujnika

Alarm 1 lub alarm 2 moze by¢ skonfigurowany jak alarm przerwania czujnika przez wybranie SENB
SEnb dla AIFN lub A2FN. Jezeli pozadany jest alarm 2 dla alarmu przerwania czujnika, OUT2
powinno by¢ wybrane z =AL2. Alarm przerwania czujnika jest uaktywniony, skoro tylko wystapi
uszkodzenie. Odniesienie do rozdzialu 3-16 z opisem trybu uszkodzenia. Zwraca si¢ uwage, ze
uszkodzenie A-D takze wywoluje alarm przerwania czujnika. TIME, A1SP, A1IDV i A1HY sa ukryte,
gdy alarm 1 jest skonfigurowany jako alarm przerwania czujnika. Podobnie, TIME, A2SP, A2DV i
A2HY sa ukryte, gdy alarm?2 jest skonfigurowany jako alarm przerwania czujnika.

Moze by¢ wybrany jeden z 4 rodzajow trybow alarmowych dla alarmu przerwania czujnika. Sa nimi:
alarm normalny, alarm zatrzaskujacy, alarm zatrzymujacy, alarm zatrzaskujacy/zatrzymujacy.

0 Alarm przerwania czujnika 1 Alarm przerwania czujnika 2
Konfiguracja: AIFN=SENB Konfiguracja: OUT2==AL2
A1IMD=NORM, LTCH A2FN=SENB

Ukryte: TIME,A1SP, AIDV, ATHY = A2MD=NORM, LTCH
Ukryte: TIME, A2SP, A2DV, A2HY
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Jednakze, nie jest zalecany wybor alarmu z trybami zatrzymujacy i zatrzaskujacy/zatrzymujacy, gdy
wybrano alarm przerywanie czujnika gdyz alarm ten nie bgdzie mogt wykry¢ zatrzymania funkcji.
Patrz rozdzial 3-8 z opisem tych trybow alarmowych.

3.14 Zakres SP1

SP1L (warto$¢ limitu dolnego SP1) i SP1H (warto$¢ limitu gérnego SP1) w menu konfiguracji sa
uzywane do ograniczania zakresu regulacyjnego SP1.

Przyklad: Zamrazarka pracuje w swoim normalnym zakresie temperatury -10°C do -15°C. W celu
uniknigcia nieprawidtowego sygnatu zadajacego, SP1L i SP1H sa nastawione z ponizszymi warto$cia-
mi:

SPIL=-15°C  SP1H=10°C @ Konfiguracja: SP1L, SPIH

INIH (lub goérny zakres czujnika)

SP1H

SPII

SPIL

INIL (lub dolny zakres czujnika)
Rysunek 3.19 Zakres SP1

3.15 Przesunigcie PV1

W niektorych aplikacjach pozadane jest przesunigcie wyswietlanej wartosci PV1 regulatora z jego
aktualnej wartos$ci. Moze to by¢ tatwo osiagniete przez uzycie przesunigcia PV1. Warto$¢, tutaj nasta-
wiana, albo dodatnia albo ujemna, doda si¢ do wartosci aktualne;.

Przyklad: Proces jest wyposazony w grzejnik, czujnik i nagrzewany obiekt. Ze wzglgdow konstruk-
cyjnych i pozycji sktadnikéw w systemie czujnik nie moze by¢ umieszczony blizej czyjej$ strony.
Gradient temperatury (roéznica temperatury) jest wspdlny i konieczny w pewnym stopniu w kazdym
systemie termicznym do przeptywu strumienia cieplnego z punktu do punktu.

Obiekt Grzejnik Obiekt Grzejnik Obiekt
\ \ Grzejpik
| |
\‘ Przeptyw l \ Przeptyw l \ Przeptyw
strumienia strumienia strumienia
165 °C| “cieplnego m 165 °C| Cieplnego ° ciephﬁo
Czujnik Czujnik Czujnik
°C °C °C
2oug 65 [
= 2080
Obserwowana roznica Nastawienie SHIF Pokaz ustabilizowany
temperatury 35°C SHIF=-35°C SHIF=-35°C
SHIF =0 zwigkszony doplyw ciepta PV=SV

Rysunek 3.20 Aplikacja z przesunigciem PV1
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3.16 Transfer uszkodzenia
Regulator wejdzie w tryb uszkodzenia, gdy wystapi jeden z nastgpujacych stanow:

1. SB1E wystapi (z powodu przerwania czujnika wejscia 1 albo gdy prad wejscia 1 jest ponizej ImA
a wybrano wejscie 4-20mA lub napigcie wejscia 1 ponizej 0,25V, gdy wybrano 1-5V), jezeli zostato
wybrane PV1, P1-2 lub P2-1 dla PVMD albo PV1 jest wybranw dla SPMD.

2. SB2E wystapi (z powodu przerwania czujnika wejscia 2 lub gdy prad wejscia 2 jest ponizej 1mA,
a zostato wybrane wejscie 4-20mA albo napigcie wejscia 2 ponizej 0,25V, gdy jest wybrane 1-5V),
jezeli zostato wybrane PV2, P1-2 lub P2-1 dla PVMD albo PV2 jest wybrane dla SPMD.

3. ADER wystapi z powodu uszkodzenia przetwornika A-D regulatora.

Wyijscie 1 i wyjscie 2 zrealizuja funkcje transferu uszkodzenia, gdy zdarzy sig jeden z nastgpujacych standw:
1. Podczas zalaczania zasilania (w granicach 2,5s)

2. Regulator wejdzie w tryb uszkodzenia

3. Regulator wejdzie w tryb reczny

4. Regulator wejdzie w tryb kalibracji.

Transfer uszkodzenia wyj$cia 1: jezeli jest uaktywniony, wykona:

1.Gdy wyjscie 1 jest skonfigurowane jako regulacja proporcjonalna (Pb1/0), i BPLS jest wybrane dla
O1FT, wtedy wyjscie 1 zrealizuje transfer zakldcenia obcigzeniowego. Odtad poprzednia warto$é
usredniona MV1 bedzie uzywana do sterowania wyjsciem 1.

2. Gdy wyjscie 1 jest skonfigurowane jako regulacja proporcjonalna (PB/0), i warto$¢ z zakresu 0 do
100% jest ustawiona dla O1FT, wtedy wyjscie 1 wykona transfer uszkodzenia. Odtad warto§¢ O1FT
bedzie uzywana do sterowania wyjsciem 1.

3. Gdy wyjscie 1 jest skonfigurowane jako regulacja ON-OFF (PB1=0), wtedy wyjscie 1 bedzie
wylaczane OFF, jezeli O1FN wybierze REVR oraz bedzie zalaczane ON, jezeli O1FN wybierze
DIRT.

Transfer uszkodzenia wyjscia 2, jezeli jest uaktywniony, wykona:

1. Gdy OUT2 wybierze COOL i BPLS jest wybrane dla O1FT, wtedy wyjscie 2 wykona transfer bez
zaklocen obciazeniowych. Odtad poprzednia warto$¢ usredniona MV2 bedzie uzywana do sterowania
wyjsciem 2.

2. Gdy OUT2 wybierze COOL i warto$¢ z zakresu 0 do 100% jest ustawiona dla O2FT, wtedy wyjscie
2 wykona transfer uszkodzenia. Odtad warto$¢ O1FT bedzie uzywana do sterowania wyjsciem 2.

Transfer uszkodzenia alarmu 1: jest uaktywniony, gdy regulator wejdzie w tryb uszkodzenia. Odtad
alarm 1 bedzie zalaczany lub wylaczany zgodnie ze stanem ON lub OFF ustawionym przez A1FT.

Wyjatek: Jezeli alarm przerwania petli (LB) albo alarm przerwania czujnika (SENB) jest skonfiguro-
wany dla A1FN, alarm 1 bedzie przetaczony na stan OFF niezaleznie od ustawienia A1FT. Jezeli zegar
przebywania (TIMR) jest skonfigurowany dla A1FN, alarm 1 nie wykona transferu uszkodzenia.

Transfer uszkodzenia alarmu 2 jest uaktywniony, gdy regulator wejdzie w tryb uszkodzenia. Odtad
alarm 2 bedzie zataczony lub wylaczony zgodnie ze stanem ON lub OFF nastawionym przez A2FT.

Wyijatek: jezeli alarm przerwania petli (LB) albo alarm przerwania czujnika (SENB) jest skonfigurowany
dla A2FN, alarm 2 zostanie przetaczony na stan ON niezaleznie od ustawienia A2FT. Jezeli zegar
przebywania (TIMR) jest skonfigurowany dla A2FN, alarm 2 nie wykona transferu uszkodzenia.
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o Tryb uszkodzenia wystapi, gdy: Transfer uszkodzenia

1.SBI1E alarmu 1i alarmu 2 wystapi, gdy:
2.SB2E 1. Tryb uszkodzenia jest uaktywniony
3. ADER Konfiguracja transferu

Transfer uszkodzenia wyjscia 1 uszkodzenia:

lub wyjscia 2 wystapi, gdy: 1. OIFT

1. Zalaczenie zasilania (w granicach 2,5s) 2. O2FT
2. Tryb uszkodzenia jest uaktywniony 3. A1FT
3. Tryb reczny jest uaktywniony 4.A2FT
4. Tryb kalibracji jest uaktywniony

3.17 Transfer bez zaklocen obcigzeniowych

Funkcja transferu bezzakloceniowego jest dostgpna dla wyjscia 1 i wyjscia 2 (pod warunkiem, ze
OUT?2 jest skonfigurowane jako COOL).

Transfer bez zaklocen obciazeniowych jest odblokowany przez wybranie BPLS dla O1FT i/lub
O2FT oraz uaktywniony, gdy wystapi jeden z ponizszych przypadkow:

1. Zalaczanie zasilania (w granicach 2,5s).

2. Regulator wejdzie w tryb uszkodzenia. Patrz rozdziat 3-16 z opisami trybu uszkodzenia.

3. Regulator wejdzie w tryb reczny. Patrz rozdzial 4-13 z opisami trybu recznego.

4. Regulator wejdzie w tryb kalibracji. Patrz rozdziat 6 z opisami trybow kalibracji.

Po uaktywnieniu transferu bez zaktocen obciazeniowych, regulator bedzie sterowat otwarta petla

i uzyje uprzedniej warto$ci usrednionej MV1 i MV2, aby kontynuowac regulacje.

a Konfiguracja transferu bez zaklocen obciazeniowych:
1. OIFT =BPLS
2. O2FT =BPLS
Transfer bez zaklocen obcigzeniowych wystapi, gdy:
1. Zalaczanie zasilania (w granicach 2,5s)
2. Tryb uszkodzen jest uaktywniony
3. Tryb reczny jest uaktywniony
4. Tryb kalibracji jest uaktywniony

Regulacja z wylaczona funkcja transferu bez zaktdcen obciazeniowych

PV o
—»| |+ Przerwane zasilanie
. Przerwanie czujnika
Wartos¢ l
zadana

Czas
Rysunek 3.21Regulacja z wylaczona funkcja transferu bez zaktocen obciazeniowych

Poniewaz sprzgt i oprogramowanie potrzebuje czasu na zainicjowanie, regulacja jest nieprawidlowa,
gdy zostanie przywrocone zasilanie i doprowadza do duzych zaktoécen w procesie. Podczas przerwa-
nia czujnika, proces traci stabilno$¢.
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Funkcja transferu bez zaklocen obciazeniowych zataczona

PV —»| |« Przerwane zasilanie

| Przerwanie czujnika
\ !
\h/\ T

Zmiana obciagzenia

Wartos¢ zadana

\

[

[

| | Matly uchyb
[

—

T
Rysunek 3.21 Korzysci wynikajace z wylaczonej funkcji z transferu bez zaklocen obciazeniowych.

Po skonfigurowaniu funkcji transferu bez zaktocen obciazeniowych, natychmiast po przywroceniu zasi-
lania stosowana jest poprawna zmienna regulujaca, tak ze zaklocenie jest mate. Podczas przerwania
czujnika, regulator kontynuuje regulacjg przez uzycie jego uprzedniej warto$ci, obcigzenie nie zmienia sig,
proces pozostanie ustabilizowany. P6zniej, po zmianie obciazenia, proces staje si¢ niekontrolowany.
Dlatego tez nie nalezy polegaé na transferze bez zaklocen obciazeniowych przez dtuzszy czas. Dlatego
ze wzgledow bezpieczenstwa w razie uszkodzenia nalezy uzy¢ dodatkowego alarmu do zasygnalizowa-
nia operatorowi uszkodzenia systemu. Na przyklad, alarm przerwania czujnika, jezeli skonfigurowany,
przelaczy na stan uszkodzenia i zawiadomi operatora, ze nalezy uzy¢ sterowania rgcznego lub przedsig-
wzia¢ wlasciwe dzialanie zabezpieczajace, kiedy system wejdzie w tryb uszkodzenia.

Ostrzezenie: Kiedy system zawiedzie, nigdy nie nalezy polega¢ przez dluzszy czas na transfe-
rze bez zaklécen obciazeniowych, gdyz w przeciwnym razie moze to spowodowa¢ problem z
systemem i utrat¢ kontroli nad nim.

3.18 Samodostrojenie

Samodostrojenie zaprojektowane przy uzyciu innowacyjnego algorytmu dostarcza alternatywnej opcji
przeznaczonej do dostrojenia regulatora. Mozna je uaktywni¢ przez wybranie funkcji SELF i zmiang
statusu na YES. Kiedy samodostrojenie dziala, regulator zmienia swoje wartosci robocze PID i porow-
nuje zachowanie procesu z uprzednim cyklem. Jezeli nowe warto$ci PID doprowadzaja do lepszej
regulacji, kontynuowane sa zmiany nastgpnych wartosci PID w tym samym kierunku, w przeciwnym
razie dokonywane sa zmiany nastgpnych wartosci w odwrotnym kierunku. Po osiagnigciu stanu opty-
malnego, optymalne wartosci PID zostang zapisane w PB1, TI1, TD1 albo PB2, TI2, TD2 co jest
zdeterminowane stanami wejscia zdarzen. Patrz rozdzial 4-1.

Po wlaczeniu samodostrojenia, zmienne regulujace sa powoli dostrajane bez widocznych zaktdcen.
Zwykle nie zachodzi koniecznos¢ dodatkowego stosowania automatycznego dostrojenia, gdy samodo-
strojenie powinno doprowadzi¢ do stabilnego stanu.

o Menu samodostrojenia Domyslnie

SEL SELF=NON

Wybranie
nonH Wylaczenie
Albo samodostrajania

Wiaczenie
samodostrojenia

Wyjatki: Samodostrojenie zostanie wylaczone, skoro tylko wystapi jeden z ponizszych stanow:
1. Funkcja SELF jest wybrana ze statusem NONE.

2. Regulator jest uzyty do regulacji ON-OFF, z PB=0.

3. Regulator jest uzyty do r¢cznego wyzerowania, z TI=0.
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4. Regulator jest uzyty z funkcja przerwania petli.

5. Regulator jest w trybie uszkodzenia (np. przerwanie czujnika).
6. Regulator jest w trybie sterowania rgcznego.

7. Regulator jest w trybie uspienia.

8. Regulator jest wlasnie kalibrowany.

Jezeli samodostrojenie jest wlaczone, automatyczne dostrojenie nadal moze by¢ uzyte w kazdym momencie.

Korzysci i zalety samodostrojenia:

1. W przeciwienstwie do automatycznego dostrojenia, samodostrojenie nie wytwarza wykrywalnych
zaklocen w procesie.

2. Odmiennie od automatycznego dostrojenia, samodostrojenie nie zmienia trybu regulacji podczas
okresu dostrajania. Zawsze wykonuje regulacj¢ PID.

3. Dopuszczalna jest zmiana wartosci zadanej podczas samodostrojenia. W zwiazku z tym, samodo-
strojenie moze by¢ uzywane do jednostajnej regulacji sygnalem zadajacym jak rowniez zdalnej regu-
lacji sygnatem zadajacym, gdzie warto$¢ zadana jest zmieniana od czasu do czasu.

Uruchamianie: Parametr SELF znajduje si¢ w menu konfiguracji. Patrz rozdzial 1-5, odnosnie SELF
do zainicjowania samodostrojenia.

o Korzy$ci z samodostrojenia:
1. Brak zaktocen w procesie.
2. Realizuje regulacjg PID podczas okresu dostrajania.
3. Dostgpne dla regulacji z wykorzystaniem rampingu i regulacji zdalne;.

3.19 Automatyczne dostrojenie

A Automatyczne dostrojenie jest wykonywane z warto$cia zadang. Podczas dostrajania proces
bedzie oscylowat wokot wartosci zadanej. Ustawi¢ sygnat zadajacy na nizsza warto$¢, jezeli przeregu-
lowanie wartosci procesowej moze spowodowac uszkodzenie.

Automatyczne dostrojenie jest stosowane w przypadkach:

* Konfiguracji inicjujacej nowy proces

* Sygnal zadajacy znacznie rézni si¢ od uprzedniej wartosci automatycznego dostrojenia.

* Wynik regulacji jest niezadowalajacy

Uruchomienie:

1. System jest normalnie zainstalowany.

2. Przed dostrojeniem uzy¢ wartosci domyslnych PID.

Wartosciami domy$lnymi sa: PB1=PB2=255°C

TI1=TI12=100s, TD1=TD2=25,0s. Mozna oczywiscie uzy¢ innych rozsadnych, wynikajacych z do-

$wiadczenia, wartosci dla PID, przed przystapieniem do dostrajania. Ale nie uzywac wartosci zerowej

dla PB1 i TI1 lub PB2 i TI2, gdyz w przeciwnym razie program automatycznego dostrojenia zostanie

zablokowany.

3. Ustawi¢ sygnat zadajacy na warto$¢ sterujaca lub warto$¢ nizsza, gdy przeregulowanie powyzej
normalnej warto$ci procesowej spowodowatoby uszkodzenie.

4. Nacisna¢ , na wyswietlaczu pojawi sig l;—;;l
5. Naciané 1 przytrzymac¢ co najmniej przez 3s. Gorny wyswietlacz zacznie migac i rozpocznie

si¢ procedura automatycznego dostrojenia.
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o Odpowiednie warunki:
PBI1+0, TI1+0, gdy przydzielone PB1, TI1, TD1
PB2+0, TI2+0, gdy przydzielone PB2, TI2, TD2

UWAGA:
Jezeli jest uzywana ktorakolwiek sposrod wymienionych funkcji: rampingu, zdalnego sygnatu zadajacego
lub funkcja pompy, to zostanie ona zablokowana, gdy tylko rozpocznie si¢ automatyczne dostrojenie.

Procedury:
Automatyczne dostrojenie moze by¢ uzyte, gdy proces jest nagrzewany (zimny start) lub gdy proces
jest w stanie ustalonym (cieply start). Patrz rysunek 3.22.

Jezeli automatyczne dostrojenie rozpocznie si¢ poza wartoscia zadana (zimny start), urzadzenie wej-
dzie w cykl nagrzewania. Gdy proces osiagnie warto$¢ zadana, urzadzenie wejdzie w cykl oczekiwa-
nia. Cykl oczekiwania mija po uptywie podwdjnego czasu catkowania (TI1 lub TI2, zaleznie od
wyboru, patrz paragraf 4.1), nastgpnie urzadzenie wejdzie w cykl uczenia si¢. Podwojny czas
catkowania jest wprowadzony po to, aby umozliwi¢ procesowi ustabilizowanie sig. Przed cyklem
uczenia sig, regulator zrealizuje funkcj¢ wstepnego dostrojenia z regulacja PID.

W trakcie cyklu uczenia si¢ regulator wykona funkcje podostrojeniowa z regulacja ON-OFF. Cykl
uczenia sig jest uzywany do testowania charakterystyk procesu. Mierzone sa dane i uzywane do okresle-
nia optymalnych warto$ci PID. Przy konicu dwoch kolejnych cykli ON-OFF wartosci PID sa gotowe i
automatycznie zapisane w nieulotnej pamigci. Po zakonczeniu procedur automatycznego dostrojenia,
wyswietlacz procesowy przestaje migac i jednostka powraca do regulacji PID z uzyciem nowych
wartos$ci PID.

Podczas fazy wstepnego dostrojenia wartosci PID zostana zmodyfikowane, jezeli bedzie wykryte
dowolne niestabilne zjawisko spowodowane nieprawidtowymi warto§ciami PID. Bez fazy wstepnego
dostrojenia, jak w przypadku innych konwencjonalnych regulatoréw, wynik strojenia bedzie silnie uza-
lezniony od czasu stosowania automatycznego dostrojenia. W zwiazku z tym za kazdym razem zostana
otrzymane ro6zne wartosci po zakonczeniu automatycznego dostrojenia bez wstgpnego dostrojenia.

Korzy$¢ z funkeji wstepnego dostrojenia:
Moga by¢ uzyskane wlasciwe rezultaty autodostrojenia

Start automatycznego

N Koniec automatycznego
dostrojenia l

dostrojenia

PV Cykl oczekiwa-
Cvkl nia = podwojny | Cykl uczenia sig | Cyklznowymi wartoi’ciami PID
¥ czas catkowa- ‘ >
nagrze- | .
wania
Wartos$¢ zadana+ ———————
‘ \
Faza wstgpnego | I
dostrojenia } Ffaza podostrojeniowa }
! ; _
/ Regulacja PID ! Regulacja ON-OFF | Regulacja PID
‘ \
‘ [
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Automatyczne dostrojenie
startuje faza, wstgpnego
dostrojenizfl

Koniec automatycznego
dostrojenia

Cykl oczekiwa- Cykl uczenia sig Cykl z nowa PID
nia = podwojn
czas catkow. /\
Wartoé¢ zadana nia _ _ A
Faza wstgpneigo

dostrojenia Ffaza podostrojeniowa

<

Regulacja PID Regulacja ON-OFF Regulacja PID

Rysunek 3.22 Procedury automatycznego dostrojenia

Jezeli automatyczne dostrojenie startuje blisko wartosci zadanej (ciepty start), regulator pominie cykl
nagrzewania i wejdzie w cykl oczekiwania. Potem procedury sa takie same jak opisane dla zimnego startu.

Blad auto-dostrojenia

Jezeli auto-dostrojenie nie zostanie wykonane, na gornym wy$wietlaczu pojawi si¢ komunikat ATER w
przypadkach:

- gdy PB przekroczy 9000 (9000 PU, 500.0°C),

- lub gdy TI przekroczy 1000 sekund,

- lub gdy warto$¢ zadana zmieni si¢ podczas procedury auto-dostrojenia,

- lub gdy tak zmieni sig stan wej$cia zdarzen, ze zmieni si¢ warto$¢ zadana.

Rozwiazanie dla

1. Ponownie wykona¢ auto-dostrojenie

2. Nie zmienia¢ warto$ci sygnatu zadajacego podczas procedury auto-dostrojenia
3. Nie zmienia¢ stanu wejscia zdarzen podczas procedury auto-dostrojenia

4. Uzy¢ recznego dostrojenia zamiast auto-dostrojenia (patrz paragraf 3-20)

5. Dotkna¢ dowolnego klawisza, aby wyzerowa¢ komunikat

a Blad automatycznego dostrojenia

3.20 Reczne dostrojenie

Poniewaz w pewnych aplikacjach (tylko niewielu) zastosowanie w procesie zarowno samodostrojenia
jak i auto-dostrojenia moze nie przynies¢ wynikéw odpowiednich dla wymagan regulacji, nalezy uzy¢
recznego dostrojenia.

Podtaczy¢ regulator do procesu i wykonaé procedury zgodnie z schematem blokowym pokazanym na
ponizszym diagramie.
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Uzyj inicjujacych wartosci PID
do sterowania procesem

|

Odczekaj i skontroluj
proces

Czy osiagnigto
stan stabilny?

lTak

Czy proces
oscyluje?

lTak
| 1 — Flaga | | 0 — Flaga |
—1
| 2pBI — PBI| | 05PBI— PBI |

E=——

Odczekaj i skontroluj
proces

Czy proces
oscyluje?

Czy osiagnigto
kurs stabilny?

l Tak

Flaga=0

Nie l Tak

Flaga=1

Odczekaj i skontroluj
proces

1

Nie

Czy osiagnigto
stan stabilny?

lTak

Czy proces
oscyluje?

lTak

PBl — PBu
Okres oscylacyjny — Tu

Za{adgfiﬁ@a/e -wartosci PID
I,7PBu — PB1

03Tu _» TDI
UWAGA:

moga by¢ réwne zeru.
PBI=1.

TIl=1s
Nie

-~ |

| L6PBI — PB1| [ 0.8PBI

— PBI

Rysunek 3.23 Procedura rgcznego dostrojenia
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Powyzsza procedura moze potrwac przez dluzszy czas, zanim zostanie osiagnigty nowy stan stabilny,
poniewaz zmieniono zakres P. Jest to szczegdlnie istotne dla powolnego procesu. Powyzsze procedury
recznego dostrojenia moga potrwaé w zakresie czasu od minut do godzin, zanim otrzyma sig optymalne
wartosci PID.

PBu to maksymalne pasmo P, natomiast okres oscylacji Tu nazywany jest okresem maksymalnym.
Oznaczenia te wystgpuja w schemacie blokowym na rysunku 3.23. Gdy sig to zdarzy, méwimy iz proces
jest w stanie stabilnym krytycznym. Na rysunku 3.24 pokazany jest przypadek stanu stabilnego
krytycznego.

Gdy PB= PBu
PV proces podtrzymuje oscylacje

Warto$¢ zadana

Czas

Rysunek 3.24 Stan stabilny krytyczny

Jezeli dziatanie regulujace z uzyciem powyzszego dostrojenia jest ciagle niezadowalajace, nalezy
zastosowaé ponizsze reguty do dalszego nastawiania wartosci PID:*

Tabela 3.2 Wskazowki dla nastawiania wartosci PID

KOLEJNOSC NASTAWIEN OBJAW ROZWIAZANIE

(1) Zakres proporcjonalnosci (P)| Powolna odpowiedz Zmniejszy¢ PB1 lub PB2
PB1 i/lub PB2

Duze przeregulowanie Zwigkszy¢ PB1 lub PB2
lub oscylacje

(2) Czas catkowania (I) Powolna odpowiedz Zmniejszy¢ TI1 lub TI2
TI1 i/lub TI2

Niestabilno$¢ lub oscylacje Zwigkszy¢ TI1 lub TI2
(3) Czas roézniczkowania (D) Powolna odpowiedz Zmniejszy¢ TD1 lub TD2
TDI i/lub TD2 lub oscylacje

Duze przeregulowanie Zwigkszy¢ TD1 lub TD2

Na rysunku 3.25 pokazano wptywy ustawienia PID na odpowiedZ procesu.

PV Dzialanie P PB zbyt mate

Idealne

Warto$¢ zadana

PB zbyt duze

Czas
Rysunek 3.25 Efekty nastawienia PID
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Dzialanie I

PV TI zbyt duze

Warto$¢ zadana | —

T Idealne

TI zbyt mate

Czas

Dzialanie D
PV
i TD zbyt mate

Warto$¢ zadana

Idealne

TD zbyt duze

Rysunek 3.25 Efekty nastawienia PID (cd.)

3.21 Zasilacz DC konwertora sygnaléw

Do zasilania zewngtrznego przetwornika lub czujnika dostgpne sa trzy typy zasilaczy DC. Sa nimi:
20V z pradem nominalnym 25mA, 12V z pradem nominalnym 40mA i 5V z pradem nominalnym
80mA. Napigcie DC jest dostarczane do zaciskow wyjscia 2.

Przetwornik 2-przewodowy

Nastawa
OUT 2 = Zasilanie DC
=
— k
00000006
PRPYAPYR
+ rl -
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Czujnik mostkowy

Przetwornik 3-przewodowy

OUT COM IN
—T 1]
00000000 SIeTSISISISISIS
SISISSISISISLS 0999999
e PR
V lub mA

Rysunek 3.26 Zastosowania zasilacza DC

Ostrzezenie: Nie uzywac zasilacza DC przekraczajac jego prad nominalny, aby unikna¢ uszkodze-
nia. Zastosowac odpowiednie napigcie, aby odpowiadato zewnetrznym urzadzeniom. Patrz kod za-
mowieniowy w rozdziale 1-2.

3.22 Reczna regulacja

Sterowanie reczne moze by¢ uzyte dla nastepujacych celow:

(1) Do testowania charakterystyk procesowych celem otrzymania odpowiedzi krokowej jak rowniez
odpowiedzi impulsowej oraz uzycia tych danych do dostrojenia regulatora.

(2) Do uzycia sterowania rgcznego zamiast sterowania petla zamknigta, gdy uszkodzony jest czujnik
lub konwerter A-D regulatora. Nalezy wzia¢ pod uwage, ze nie wolno uzywac funkcji transferu
bez zaklocen obciazeniowych przez dluzszy czas. Patrz rozdziat 3-17.

(3) W pewnych zastosowaniach pozadane jest sterowanie procesem z uzyciem stalych parametrow.

Uruchomienie:

Nacisnad @] (X ha wyswietlaczu pojawi siQ (reczna regulacja)

Przycisnaé przez 3s, gorny wySwietlacz zacznie migac¢ a dolny wyswietlacz pokaze[H----]
Teraz regulator wejdzie w tryb sterowania recznego.

Po nacisnigciu[c@] dolny wyswietlacz pokaze naprzemiennie [ C-— i [H--—] gdzie [H--—|wskazuje
warto$¢ MV1 zmiennej sterujacej wyjscia 1 (lub grzania) natomiast [C----| wskazuje warto§¢ MV2
zmiennej sterujacej wyjscia 2 (lub chtodzenia).

Teraz mozna uzy¢ klawisza gora-dot, aby ustawi¢ wartosci procentowe dla H lub C.

Regulator realizuje sterowanie otwarta petla dopoki znajduje si¢ w trybie recznego sterowania. Wartosé
H jest przesytana do wyjscia 1 (OUT1), a warto$¢ C — do wyjscia 2 pod warunkiem, ze OUT2“reali-
zuje funkcje chtodzenia (tj. OUT2 wybrano wartos¢ COOL).

H38.4 | oznacza oznacza
MV1=38,4% MV2=7,63%
dla OUT1 (lub grzania) dla OUT2 (lub Chlodzenia)
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Wyjatek

Jezeli OUT]1 jest skonfigurowany jako regulacja ON-OFF (tj. PB1=0, gdy PB1 jest przyporzadkowane
albo PB2=0, gdy PB2 jest przyporzadkowane przez wejscie zdarzen), regulator nigdy nie zrealizuje
trybu rgcznego sterowania.

Wyjscie z trybu recznego sterowania

Po nacisnigciu klawiszy regulator powroci do uprzedniego trybu pracy (moze to by¢ tryb
uszkodzenia lub normalny tryb regulacji).

3.23 Tryb wySwietlania

Dzialanie

Nacisnaé kilkakrotni az pojawi si¢ na wyswietlaczu pokaz

(wyswietlacz). Nastgpnie nacisnac , aby wejs¢ w tryb wyswietlania. Mozna wybra¢ wigcej
parametréw do podgladu przez nacis’niqcielub nacis'niqci w sekwencji odwrotnej. Tryb
systemowy regulatora i jego dzialanie pozostanie niezmienione.

Po wejsciu w tryb wyswietlania, gorny wyswietlacz pokaze warto$¢ parametru, a dolny wyswietlacz
pokaze symbol parametru oprocz [H_ | i C___JH__] pokaze procentowa warto$¢ dla wyjscia
I,a pokaze wartos$¢ procentowa dla wyjscia 2 na dolnym wyswietlaczu, podczas gdy gorny
wyswietlacz pokazuje biezaca warto§¢ mierzona.

PVHI/PVLO pokazuje uprzednie ekstremalne (maksymalne lub minimalne) warto$ci procesu na
gornym wyswietlaczu. Uprzednie warto$ci ekstremalne sa przechowywane w nieulotnej pamigci nawet
przy odcigtym zasilaniu. Przycisnaé co najmniej przez 6 sekund, aby wyzerowac obie ostatnie
warto$ci PVHI i PVLO i zacza¢ rejestrowanie nowych szczytowych warto$ci procesowych.
MV1/MV2 pokazuje warto$¢ mierzong na goérnym wyswietlaczu, przy czym pokaze
procentowa warto$¢ sterujaca dla wyjscia 1, natomiast E pokaze procentowa wartoSc sterujaca
dla wyjscia 2.

DV pokazuje warto$¢ réznicy migdzy warto§cia mierzong i wartoscia zadana (tj. PV-SV).
Wartos¢ ta jest uzywana do sterowania wyj$ciem 1 lub wyjsciem 2.

PV1 pokazuje wartos¢ mierzona wejscia 1 na gornym wyswietlaczu.

PV2 pokazuje warto$¢ mierzona wejscia 2 na gornym wyswietlaczu.

PB pokazuje biezaca warto$¢ zakresu proporcjonalnosci uzywane do regulacji.

TI pokazuje biezacy czas catkowania uzywanego do regulacji.

TD pokazuje biezacy czas rozniczkowania uzytego do regulacji

Poniewaz regulator realizuje regulacjg FUZZY, warto$ci PB, TI1 TD moga si¢ zmienia¢ od czasu do czasu.

CJCT pokazuje temperaturg zimnego ztacza, mierzong w °C niezaleznie od uzytej jednostki. PVR
pokazuje szybko$¢ zmiany procesu w °C (°F lub PU) na minutg. Moze to by¢ warto$¢ ujemna, gdy
warto$¢ procesu obniza sig.

PVRH/PVRL maksymalna i minimalna szybko$¢ zmiany procesu po zataczeniu zasilania, sa one
mierzone w °C (°F lub PU) na minut¢. PVRH ma warto$¢ dodatnia, podczas gdy PVRL ma warto$¢
ujemna.

UWAGA
Regulator nigdy nie powrdci do wyswietlania PV/SV, dopoki nie zostana naci$nigte klawiszd @[]
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PVHI PB
PVLO Tl
MV1 TD
MV2 cJcT
DV PVR
PV1 PVRH [PYr.H
PV2 PVRL [P¥ r.L

3.24 Monitorowanie pradu grzalki

Do pomiaru pradu grzatki powinien by¢ zainstalowany transformator pradowy CT94-1. Nalezy wy-
bra¢ CT dla IN2. Urzadzenie dopasowujace sygnat wejscia 2 mierzy prad grzatki podczas zasilania
grzalki, a warto$¢ pradu pozostanie niezmieniona, gdy grzatka nie jest zasilana. PV2 pokaze wartos$¢
pradu grzatki. Jak odczyta¢ warto$¢ PV2 patrz rozdziat 3.23.

AKcesoria:

CT94-1

Konfiguracja

IN2=CT

OI1TY lub O2TY=RELAY, SSRD lub SSR
CYCllubCYC221s

UWAGA

Gdy mierzony grzejnik bedzie sterowany przez wyjscie 1, CYC1 musi by¢ nastawione na 1s lub
dluzej, a dla O1TY powinnismy wybra¢ RELAY, SSRD Iub SSR. Podobnie, gdy mierzona wartos¢
grzalki bgdzie sterowana przez wyjscie 2, nalezy CYC2 ustawi¢ na 1s lub wigcej, a dla O2TY powinno
si¢ uzywa¢ RELAY, SSRD lub SSR, aby dostarczy¢ przetwornikowi A-D czasu wystarczajacego do
zmierzenia sygnatu. Gdy przektadnik CT94-1 wykryje prad zmienny AC, nie bgda juz by¢ mogty
mierzone warto$ci DC i AC.

Ograniczenia

0 1. Nie mozna uzy¢ wyjscia typu liniowego
2. CYCI (lub CYC2) nalezy wybra¢ 1s lub dtuzej, aby w sposob pewny wykry¢ prad grzatki.
3. Tylko prad AC moze by¢ wykryty.

3.25 Ponowne ladowanie wartosci fabrycznych

Warto$ci producenta wymienione w tabeli 1.4 sg zapisywane w pamigci przy wysylce produktu. W
pewnych sytuacjach pozadane jest wykorzystanie tych warto$ci, po zmianie warto$ci parametrow
przez uzytkownika. Ponizej jest dogodne narzgdzie do przywrocenia wartosci producenta.

Uruchomienie

Nacisnac kilkakrotni ,aZ pojawi si¢ E . Nastgpnief@acisnaé . Gorny
wyswietlacz pokaze . Uzy¢ klawisza goéra-dot do wybrania O lub 1. Gdy wymagana jest
jednostka °C, wybra¢ 0 dla FILE, a gdy pozadana jest jednostka °F, wybra¢ 1 dla FILE. Nastgpnie
przytrzymac co najmniej przez 3s. Wyswietlacz zamiga przez moment i wartosci producenta
zostang zatadowane.

OSTRZEZENIE

Powyzsze procedury zmienig uprzednie dane konfiguracyjne. Zanim przystapi si¢ do ich wykonania,
nalezy koniecznie upewnic si¢ czy jest to pozadane.
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0 FILEO
Plik producenta °C

FILE1
Plik producenta °F

4 Programowanie wszystkich funkcji
4.1 Wejscie zdarzen

Sposob podlaczenia przewodow dla funkcji zdarzen patrz rozdziat 2.10.
Wejscie zdarzen akceptuje sygnat cyfrowy. Trzy typy sygnatu: (1) przetacznik lub przekaznik, (2)
otwarty kolektor i (3) sygnat logiczny TTL, moga by¢ uzyte do przelaczania wejscia zdarzen.

Mozna wybra¢ jedna z dziesigciu funkcji przez uzycie /EiFn/ (EIFN) znajdujacego si¢ w menu
konfiguracji.

NONE: Brak funkcji wejscia zdarzen
Jezeli jest wybrana, funkcja wejscia zdarzen jest wylaczona. Regulator uzyje PB1, TI1 i TD1 dla
regulacji PID oraz SP1 (lub innych wartosci okreslonych przez SPMD) dla sygnatu zadajacego.

SP2: Jezeli jest wybrana, SP2 zastapi SP1 w regulacji.

PID2: Jezeli jest wybrana, drugi zestaw PID PB2, TI2 i TD2 begdzie uzyty do regulacji wymieniajac
PBI1, TIl i TDI.

SP.P2: Jezeli jest wybrana, SP2, PB2, T12 i TD2 wymienia SP1, PB1, TI1 i TD1 w regulacji,

UWAGA: Jezeli drugi zestaw PID zostanie wybrany podczas procedur auto-dostrojenia i/lub samodo-
strojenia, nowe wartosci PID beda zapisane w PB2, T12 i TD2.

RS.A1: Wyzerowanie alarmu 1, gdy wejscie zdarzen bedzie uaktywnione. Jednakze, gdy stan alarmu
1 ciagle istnieje, alarm 1 bgdzie ponownie wyzwolony, chociaz wejscie zdarzen jest realizowane.

RS.A2: Wyzerowanie alarmu 2, gdy wejscie zdarzen bedzie uaktywnione. Jednakze, gdy stan alarmu
2 ciagle istnieje, alarm 2 ponownie zostanie wyzwolony, chociaz wejscie zdarzen jest realizowane.

R.A1.2: Wyzerowanie obu alarmow, gdy wejécie zdarzen zostanie uaktywnione. Jednakze, gdy alarm
1 i/lub alarm 2 ciagle istnieja, alarm 1 i/lub alarm 2 ponownie zostana wyzwolone, chociaz wejscie
zdarzen bedzie realizowane.

RS.A1,RS.A2iR.A1.2: szczegodlnie nadaja si¢ do uzycia dla alarmow zatrzaskujacych i/lub zatrzasku-
jacych/zatrzymujacych.

D.O1: Wylaczenie wyjscia 1, kiedy wejécie zdarzen zostanie uaktywnione. Zmienna sterujaca MV 1
wyjscia 1 jest wyzerowana.

D.02: Wylaczenie wyjscia 2, gdy wejécie zdarzen zostanie uaktywnione. Zmienna sterujaca MV2
wyj$cia 2 jest wyzerowana.

D.01.2: Wylaczenie obu wyjsé 11 2, przez wykasowanie wartosci MV1 i MV2, skoro tylko wejscie
zdarzen zostanie uaktywnione. Kiedy dowolne z D.O1, D.O2 lub D.O1.2 zostanie wybrane dla
EIFN, wyjscie 1 i/lub wyjscie 2 powrdca do ich normalnych standw, skoro tylko wejscie zdarzen
zostanie realizowane.

LOCK: Wszystkie parametry sa zablokowane i chronione przed zmiana. Szczegodty patrz rozdzial 4.13.
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Zaciski: EIFN 5 RS.A2

(14) wejscie zdarzen ,,+” 0 NONE 6 RAL12

(13) wejscie zdarzen ,,-” 1 Sp2 7 D.O1
2 PID2 8 D.0O2
3 SPP2 9 D.Ol.2
4 RS.Al 10 LOCK

Funkcja SP2F: Definiowanie formatu wartosci SP2. Jezeli SP2F w menu konfiguracji zostanie wybra-
ne z ACTU, funkcja wejscia zdarzen uzyje wartosci SP2 dla jej drugiej wartosci zadane;j. Jezeli SP2F
jest wybrane z DEVI, warto$¢ SP1 bedzie dodana do SP2. Suma SP1 i SP2 (SP1+SP2) zostanie uzyta
przez funkcje wejscia zdarzen dla drugiej wartosci sygnatlu zadajacego. W pewnych zastosowaniach
pozadane jest przesunigcie drugiej wartosci sygnatu zadajacego w odniesieniu do wartosci sygnatu
zadajacego 1. Umozzliwia to funkcja DEVI dla SP2.

0 SP2F=Format warto$ci SP2
ACTU: SP2 jest wartoscig aktualng
DEVI: SP2 jest warto$cia odchylenia

Modyfikacja wejscia zdarzen z RS-232:

Z powodu ograniczonej liczby pindw, pin 14 jest uzywany zar6wno dla wejscia zdarzen, jak i RS-232.
Jezeli zachodzi konieczno$¢ zmiany LIM-9300 z RS-232 na wejécie zdarzen, nalezy zmodyfikowac
jumper JP22 na ptytce zaciskowej przez otwarcie jumpera J1 i zwarcie jumpera J2. Odnosnie lokaliza-
cji JP22 patrz rozdzial 2.16.

4.2 Drugi sygnal zadajacy

W pewnych zastosowaniach pozadana jest automatyczna zmiana sygnatu zadajacego bez koniecznosci
ustawiania sygnatu zadajacego. Mozna to zrobi¢ dostarczajac sygnal do zaciskow wejscia zdarzen (pin
14 i pin 13). Sygnat przylozony do wejscia zdarzen moze pochodzi¢ z zegara, sterownika progra-
mowalnego PLC, przekaznika alarmowego, przelacznika recznego lub innych urzadzen. Nalezy
wybra¢ SP2 dla EIFN, ktore zawarte jest w menu konfiguracji.

Jest to mozliwe tylko w przypadku, gdy SP1.2, MIN.R lub HR.R jest uzyte dla SPMD, przy czym
MIN.R i HR.R sa uzyte dla funkcji nachylenia krzywej grzania.

Zastosowanie 1: Proces wymaga nagrzania do wyzszej temperatury, skoro tylko jego ci$nienie prze-
kroczy ustalony limit. Ustawi¢ SPMD=SP1.2, EIFN=SP2 (lub SP.P2, gdy dla wyzszej temperatury
pozadany jest takze drugi PID). Manometr jest przetaczany na ON, gdy wyczuje wyzsze ci$nienie.
Podtaczy¢ styki wyjsciowe manometru do wejscia zdarzen.SP1 jest ustawione na normalng temperatu-
¢, a SP2 — na wyzsza temperaturg.

Zastosowanie 2: Piec wymaga nagrzania do 300 LC od godziny 8 do 18. Po 18-¢j pozadane jest
utrzymanie temperatury 80 LC. W tym celu uzy¢ programowalnego zegara cyklu 24 godzinnego.
Wyjscie zegarowe jest uzyte do sterowania wejsciem zdarzen. Ustawi¢ SPMD=Sp1.2, i EIFN=SP2
(lub SP.P2, jezeli drugi PID jest wymagany dla nizszej temperatury). SP1 jest ustawione na 300LC, a
SP2 na 800C. Wybra¢ ACTU dla SP2. Po godzinie 18-ej wyjscie zegarowe jest zamknigte. Funkcja
wejscia zdarzen wybierze SP2 (=80LC) do regulacji procesem.

Odniesienie do paragrafu 4-1 ze szczegotami o funkcji SP2F.

0 Polaczenia przewodéw do zaciskéw Konfiguracja
(14) wejscie zdarzen ,,+” EIFN wybiera SP2
(13) wejscie zdarzen ,,-” lub SP.P2
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0 Dostepnosé Format wartosci SP2
SPMD wybiera SP2F wybiera
ACEu warto$¢ aktualna
ub %2 lub [4 | wartos¢ odchylenia
lub

4.3 Drugi zestaw PID

W pewnych zastosowaniach charakterystyki procesowe sa silnie zwiazane z jego mierzonymi warto$cia-
mi. TROL-9300 dostarcza dwoch zestawow wartosci PID. Kiedy proces zostanie ustawiony na inny
sygnat zadajacy, wartosci PID moga by¢ przelaczone na drugi zestaw, aby osiagnac stan optymalny.

Auto-dostrojenie drugim PID

Optymalne wartosci PID dla procesu moga zmieniaé si¢ w zaleznosci od jego warto$ci mierzonej i
wartosci zadane;.

W zwiazku z tym, gdy proces zostanie uzyty do szerokiego zakresu sygnatu zadajacego, konieczne
beda podwojne wartosci PID do zoptymalizowania dziatania sterujacego. Jezeli bedzie wybrany pierw-
szy zestaw PID (wejscie zdarzen nie jest stosowane) podczas procedury auto-dostrojenia, warto$ci
PID zostana zapisane w PB1, TI1 i TD1. Podobnie, jezeli drugi zestaw PID bedzie wybrany (wejscie
zdarzen jest uzywane, kiedy PID2 lub SP.P2 jest wybrane dla EIFN) podczas auto-dostrojenia, warto-
$ci PID zostana zapisane w PB2, TI2 i TD2.

0 Polaczenie przewodow do zaciskéw Konfiguracja
(14) wejscie zdarzen ,,+” EIFN wybiera PID2
(13) wejscie zdarzen ,,-” lub SP.P2

Zastosowanie 1: programowane sygnalem zadajacym

Wybra¢ SP.P2 dla EIFN, wtedy jednocze$nie sygnat zadajacy i warto$ci PID zostang przelaczone na
drugi zestaw. Sygnat doprowadzony do wejscia zdarzen moze pochodzi¢ od zegara, PLC, przekaznika
alarmowego, przetacznika rgcznego, itp.

@ Eirn=sep2

Zastosowanie 2: programowane wartos$cia mierzona

Jezeli warto$¢ mierzona przekroczy ustalony limit, na przyktad 500°C, pozadane jest uzycie drugiej
warto$ci PID, aby zoptymalizowa¢ dziatanie sterujace. Mozna uzy¢ wysokiego alarmu procesowego,
aby zasygnalizowaé limit warto$ci mierzonej. Wybra¢ PV1H dla A1FN i AIMD dla NORM, ustawic¢
A1SP na 500°C, oraz wybra¢ PID2 dla EIFN. Gdy temperatura bedzie wigksza od 500°C, zostanie
uaktywniony alarm 1. Wyjscie alarmu 1 jest podtaczone do wejscia zdarzen.

@ crnN-r2
Wyjscie alarmowe steruje wejSciem zdarzen

Szczegoly patrz rozdziatl 5.9.
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4.4 Rampa i przebywanie

Ramping - Nachylenie krzywej grzania

Funkcja nachylenia krzywej grzania jest realizowana podczas zalaczenia zasilania oraz za kazdym
razem, gdy zmieniana jest warto$§¢ zadana. Nalezy wybra¢ MINR lub HRR dla SPMD, regulator
wykona funkcjg¢ nachylenia krzywej grzania. Szybko$¢ rampingu jest programowana przez uzycie
RAMP znajdujacej si¢ w menu uzytkownika.

0 Wybér SPMD Ustawienie
rfin.r| jednostka/min. RAMP
lub | He.r | jednostka/godz.

Przyklad bez zegara przebywania

Wybra¢ MINR dla SPMD dla IN1U nalezy wybra¢ °C, DP1 wybierze 1-DP. Ustawi¢ RAMP=10.0.
Poczatkowo SP1 jest ustawione na 200°C, nastgpnie po 30 minutach od zalaczenia zasilania zmie-

nione na 100°C. Temperatura rozruchowa rowna 30°C. Po zalaczeniu zasilania proces przebiega w

sposob podany na ponizszym wykresie:

Rysunek 4.1 Funkcja RAMP liniowej zmiany grzania

Uwaga:

Kiedy jest uzywana funkcja rampingu, dolny wyswietlacz wskazuje biezaca warto$¢ nachylenia krzy-
wej grzania. Jednakze nastapi powrdt do wyswietlania wartosci sygnatu zadajacego, gdy tylko bedzie
wecisnigty klawisz ,,gora” lub ,,dot”. Warto$¢ nachylenia jest wprowadzeniem do warto$ci mierzone;j
albo po zataczeniu zasilania albo po zmianie sygnatu zadajacego i/lub rampingu. Ustawienie RAMP na
zero oznacza brak nachylenia krzywej grzania.

Przebywanie. Zegar przebywania moze by¢ uzywany oddzielnie lub z udziatem rampingu. Jezeli dla
AI1FN wybieramy funkcj¢ TIMR, alarm 1 zadziata jako zegar przebywania. Podobnie, alarm 2 bgdzie
dziatat jako zegar przebywania, gdy dla A2FN wybieramy funkcj¢ TIMR. Zegar jest programowany
przy pomocy TIME zawartego w menu uzytkownika. Zegar zacznie odlicza¢, gdy tylko proces
osiagnie jego warto$¢ zadana i wyzwoli alarm po uptywie ustalonego czasu. Przyktad.

0 Wybér A1FN lub A2FN Ustawienie
TIMER - zegar TIME — czas

Przyklad bez rampingu

Wybra¢ TIMR dla A1FN dla IN1U wybra¢ °C oraz dla DP1 wybra¢ NODP, nastawiony czas
TIME=30.0. SP1 jest poczatkowo ustawione na 400°C, i skorygowane na 200°C, zanim proces 0sia-
gnal 200°C. Gdy proces osiagnie warto§¢ zadang (tj. 200°C), zegar rozpocznie odliczanie. Warto$§é
czasu TIME moze by¢ w dalszym ciagu korygowana przed zakonczeniem odliczania bez zaktocania
zegara. Czas TIME zostal zmieniony na 40.0, po uplywie 28 minut od osiagnigcia przez proces
warto$ci zadanej. Zachowanie si¢ warto$ci mierzonej i alarmu 1 pokazano ponize;j:
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SP1 zmienione na 200°C
PV PV osiagneto wartos¢ zadana
A rTIME zmieniony na 40.0
‘ 200°C

\ \
‘;kZ 8_>} \ pV

Alarm 1 ON

Alarm 1 OFF —
|

|
SE— ) E—

|
|
|
|
!
} Czas (min.)
Rysunek 4.2 Zegar przebywania

Po zasileniu wyj$cia zegarowego, pozostanie ono niezmienione, az do chwili wylaczenia zasilania lub
przelaczenia wejscia zdarzen zaprogramowanego na wyzerowanie alarmu.

Uwaga: TIMR nie moze by¢ réwnoczes$nie wybrany dla A1FN i A2FN, w przeciwnym razie pojawi

si¢ kod btedu /Er07/.
(1) Kod bledu

Ramping i przebywanie
Ramping moze by¢ stosowany razem z zegarem przebywania do sterowania procesem. Ponizej przy-
ktad zastosowania.

Przyklad z ramping i czasem przebywania

Wybra¢ HRR dla SPMD dla IN1U wybra¢ PU oraz dla DP1 wybra¢ 2-DP, nastawa dla RAMP=60.00.
Dla A2FN nalezy wybra¢ TIMR, nastawa TIME=20.0. Po zalaczeniu zasilania warto$¢ mierzona
startuje od 0.00 i ustawionych wartosci SP1=30.00, SP2=40.00. Wyjscie zegarowe jest uzyte do stero-
wania wej$ciem zdarzen.

|

4

|

|

1

|

|

|

}
0 30 50 60 Czas (min.)
|
| Alarm 2 ON

Alarm 2 OFF|

Rysunek 4.3 Ramping wspdlnie z zegarem przebywania

4.5 Zdalny sygnal warto$ci zadanej

SPMD wybierajac PV1 lub PV2 umozliwia LIM 9300 zaakceptowanie zdalnego sygnatu wartosci
zadanej. Jezeli zostanie wybrane PV1 dla SPMD, zdalny sygnat wartosci zadajacej bedzie przestany
do wejscia 1, a wejscie 2 — bedzie uzyte dla wejscia sygnatu procesowego. Gdy PV2 bedzie wybrane dla
SPMD, zdalny sygnat wartosci zadanej zostanie przestany do wejscia 2, a wejscie 1 — zostanie uzyte
dla sygnatu procesowego. Aby to osiagnaé, ustawi¢ nastgpujace parametry w menu konfiguracji.
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0 Konfiguracja
FUNC=FULL

SPMD=PV2, PVMD=PV1
lub SPMD=PV1, PVMD=PV2

Przypadek 1: Uzyj wejscia 2 do akceptacji zdalnego sygnatu zadanego“FUNC=FULL a IN2, IN2U,
DP2, IN2L, IN2H sa ustawione zgodnie ze zdalnym sygnalem. PVMD=PV1 a IN1, IN1U, DP1, sa
ustawione zgodnie z sygnatem procesowym“IN1L, IN1H, gdy dostgpne sa ustawione zgodnie z sygna-
tem procesowym SPMD=PV2

Przypadek 2: Uzyj wejscia 2 do akceptacji zdalnego sygnatu zadanego FUNC=FULL a IN1, IN1U,
DP1, INIL, IN1H sa ustawione zgodnie z zdalnym sygnalem. PVMD=PV2 a IN2, IN2U, DP2 sa
ustawione zgodnie z sygnalem procesowym IN2L, IN2H, gdy dostgpne, sa ustawione zgodnie z
sygnalem procesowym SPMD=PV1.

Uwaga: Jezeli PV1 jest wybrane dla zaréwno SPMD jak i PVMD, pojawi sig¢ kod btgdu /Er01/.Gdy
PV2 jest wybrane dla zar6wno SPMD jak i PVMD, pojawi si¢ kod bledu /Er02/. Nie powinno si¢
uzywacé tych sytuacji, w przeciwnym razie TROL9300 nie bgdzie sterowat prawidtowo.

0 Komunikat o bledzie

4.6 Sterowanie nadazne

W pewnych zastosowaniach pozadane jest sterowanie drugim procesem w taki sposob, aby jego
warto$¢ mierzona zawsze odstgpowala od pierwszego procesu o statag warto$¢. Aby to osiagnac, usta-
wi¢ nastgpujace parametry w menu konfiguracji.

FUNC=FULL

IN1, IN1L, IN1H sa ustawione zgodnie z sygnatem wejscia 1

IN2, IN2L, IN2H sa ustawione zgodnie z sygnatem wejscia 2

IN1U, DP1, IN2U, DP2 s3 ustawione zgodnie z sygnatem wejscia 1 i sygnalem wejscia 2
PVMD=P1-2 lub P2-1

SPMD= SP1.2 0 Konfiguracja

Odpowiedz PV2 bedzie rownolegla do PV1 jak pokazano ponizej. PVMD=P1-2
lub  PVMD=P2-1
SPMD=SP1.2

i PV

PV2

L PV=PVI1- PV2
lub PV2- PV1

= Warto$¢ zadana warto$¢ zadana = SP1 lub SP2

Rysunek 4.4 Zalezno$¢ pomigdzy PV1 i PV2 w regulacji nadazne;.
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Na wyswietlaczu warto$ci zadanej PV przedstawiona jest wartos¢ PV1-PV2 gdy P1-2 bedzie wybrane
dla PVMD lub warto$¢ PV2-PV1 gdy P2-1 zostanie wybrane dla PVMD. Jezeli zaistnieje koniecznos¢
wyswietlenia PV1 lub PV2 zamiast PV nalezy uzy¢ trybu wy$wietlania, aby wybra¢ do podgladu PV1
lub PV2. Patrz rozdziat 3.23.

Komunikaty o bledach

Jezeli dla PVMD wybrano P1-2 lub P2-1 podczas gdy dla SPMD wybrano PV1 lub PV2 pojawi sig
kod btedu Er03 . W tym przypadku sygnaty uzyte dla wejscia 1 i wejscia 2 powinny mieé ta sama
jednostke i to samo umiejscowienie punktu dziesigtnego, czyli In1U=IN2U, DP1=DP2 w przeciwnym
razie pojawi si¢ kod bledu Er05.

0 Komunikat o bledzie
Er03
Er(5

4.7 Limity mocy wyjSciowej

W pewnych systemach grzalka lub uklad chtodzenia jest zaprojektowany z zapasem co utrudnia
stabilizacj¢ grzania lub chlodzenia. Aby unikna¢ nadmiernych przeregulowan i/lub niedoregulowan,
nalezy uzy¢ funkcji ograniczenia mocy. Limit PL1 mocy dla wyjscia 1 znajduje si¢ w menu uzytkow-
nika. Jezeli wyj$cie 2 nie jest uzywane do chtodzenia (tj. COOL nie jest wybrane dla OUT2), wtedy
PL2 jest ukryte.

Menu
PL1
PL2

Uruchomienie:

Przycisnaé przez 3 sekundy, nastepnie nacisna¢ kilkakrotni aby otrzymac¢ na wyswietlaczu
PL1iPL2.

Przyklad:
OUT2=COOL, PB1=10.0°C, CPB=50, PL1=50, PL2=80 Wyjscie 1 i wyjscie 2 zadzialaja wedlug
nastgpujacych krzywych:

MV1

100% t - -- -~ N

50% —,—\
~PV

/

PV

|
/
|
|
|
|
|
|
!
1

wyjscie2 ~—5° G
Rysunek 4.5 Funkcja ograniczenia mocy
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UWAGA:
Zakres regulacji MV1 (GRZ.) i MV2 (CHL.) dla regulacji recznej i/lub transferu uszkodzen nie jest
ograniczony przez PL1 i PL2.

4.8 Transmisja danych

Dostepne sa dwa typy interfejsow do transmisji danych. Sa to interfejs RS-232 i interfejs RS-485.
Poniewaz RS-485 uzywa réznicowej architektury do sterowania i odczytu sygnatu zamiast jednoprze-
wodowej architektury jakiej uzywa RS-232, RS-485 jest bardziej odporny na zakldcenia i ma zasigg
transmisji. RS-485 moze by¢ uzyty na odlegtos¢ ponad 1000m, podczas gdy RS-232 tylko do ok. 15m.

Najekonomiczniejsza metoda do transmisji danych jest uzycie PC. Sygnat jest transmitowany i odbiera-
ny poprzez port komunikacyjny PC (ogélnie RS-232). Poniewaz standardowy PC nie posiada portu
RS-485, wigc jezeli wymagany bedzie RS-485 do transmisji danych do PC, musi by¢ uzyty adapter
sieciowy (taki jak SNA10A, SNA10B) do konwersji RS-485 na RS-232. Ale nie stanowi to zadnego
utrudnienia. Do jednego portu RS-232 moze by¢ podtaczonych wiele urzadzen RS-485 (do 247 jedno-
stek); zatem PC z 4 portami COMM moze komunikowac si¢ z 988 jednostkami.

KorzySci i zalety RS-485: Kod zaméwieniowy LIM-9300-XXXXX1
0 Duzy zasigg transmisji dlaRS-485

Mozliwos¢ przelaczeniawieluwrzadzen  Kod zamowieniowy LIM-9300-XXXXX2

KorzySci i zalety RS-232: dlaRS-232

Bezposrednie podtaczenie do PC

Konfiguracja

Wejs¢ do menu konfiguracji.

Wybra¢ FULL (petna funkcjg) dla FUNC.

Wybra¢ 485 dla COMM, gdy wymagany jest RS-485, lub 232, gdy wymagany jest RS-232.

Wybra¢ RTU (. tryb RTU protokotu Modbus) dla PROT.

Ustawi¢ indywidualny adres dla tych jednostek, ktore sa podiaczone do tego samego portu.
Ustawi¢ szybkos¢ transmisji (BAUD), bit danych (DATA), bit parzystosci (PARI) i

bit stopu (STOP).

UWAGA:
Jezeli TROL-9300 jest skonfigurowany do komunikacji RS-232, EI (wejscie zdarzen)
bedzie wewngetrznie wylaczone. Urzadzenie nie moze teraz realizowac funkcji wejscia zdarzen (EIFN).

Po wstawieniu modutu RS-232 (CM94-2) do gniazda na plytce CPU (C930), zachodzi koniecznos¢
zmodyfikowania jumpera JP22 na plytce zaciskowej jak opisano w rozdziale 2.16.

Jezeli bedzie uzywany konwencjonalny 9-pinowy kabel RS-232 zamiast CC94-1,kabel powinien by¢
zmodyfikowany dla prawidlowego dziatania komunikacji RS-232 jak opisano w rozdziale 2.16.
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0 Konfiguracja RS-485
FUNC=FULL
COMM=485
PROT=RTU
ADDR= Adres
BAUD= Szybkos¢ transmisji
DATA= Liczba bitéw danych
PARI= Bit parzystosci
STOP= Liczba bitéw stopu
Zaciski RS-485
(9) TX1
(10) TX2

Konfiguracja RS-485
FUNC=FULL

COMM=232

PROT=RTU

ADDR= Adres

BAUD= Szybkos¢ transmisji
DATA= Liczba bitow danych
PARI= Bit parzystosci
STOP= Liczba bitéw stopu
Zaciski RS-485

(9) TX1

(10) TX2

(14) comMm

4.9 Retransmisja analogowa

Retransmisja analogowa jest dostgpna dla modelu TROL-9300-XXXXXN.

Konfiguracjia:

Wybra¢ FULL dla FUNC w menu konfiguracji. Dla COMM nalezy wybra¢ prawidlowy sygnat wyjscio-
wy, ktory powinien by¢ zgodny z uzywana opcja retransmisyjna. Dostgpnych jest pigé typow wyjsé
retransmisyjnych. Sq nimi: 4-20mA, 0-20mA, 0-5V, 1-5V 1 0-10V. Jest 8 typoéw parametrow, ktére moga
by¢ retransmitowane zgodnie z wybrang funkcja analogowa (AOFN). Sa nimi: PV1, PV2, PV1-PV2, PV2-
PV1,SV,MV1,MV2iPV-SV. Patrz tabela 1.4 zpelnym opisem. Dla AOLO wybra¢ warto$¢ odpowia-
dajaca zeru wyjsciowemu, a dla AOHI wybra¢ warto$¢ odpowiadajaca rozpigtosci wyjscia.

0 Menu konfiguracji Zaciski
[fund  FUNC (9) AO .+
[Conn] CcOMM (10) AO .-
[A0.Fn| AOFN

Ao.Lo AOLO

[20.Hi AOHI

Jak okresli¢ sygnal wyjSciowy:

AOLO i AOHI sa ustawione do przyporzadkowania odpowiednio dolnej wartosci sygnalu wyjsciowego
SL (np.4mA)i gdrnej wartosci sygnalu wyjsciowego SH (np. 20mA). Sygnat wyjsciowy analogowy AOS
korespondujacy z dowolna wartoscig parametru AOV jest zdefiniowany przy pomocy ponizszej krzywe;.

Sygnat
wyjsciowy

AOLO AOV AOHI

Rysunek 4.6 Krzywa konwersji dla retransmisji
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SH- SL
AOHI- AOLO

AOHI- AOLO
AOV= AOLO + (AOS - SL) TSH-SL

Wzér: AOS= SL+ (AOV- AOLO)

Uwagi:

Wartosci ustawione uzyte dla AOHI i AOLO nie moga by¢ réwne, w przeciwnym razie otrzyma si¢
nieprawidtowy wynik. Jednakze AOHI moze by¢ ustawione wyzej lub nizej wzgledem AOLO. Jezeli
AOHI jest ustawiony wyzej niz AOLO to wyniknie z tego bezposrednia konwersja. Natomiast gdy
AOHI jest ustawiony nizej niz AOLO otrzyma si¢ odwrotna konwersjg.

UWAGI

AOHI=AOLO
AOHI>AOLO:
konwersja bezposrednia
AOHI<AOLO:
konwersja odwrotna

Przyklad

Sterowanie uzywa wyjscia analogowego 4-20mA do retransmisji warto$ci réznicy pomigdzy wejsciem
1 iwejSciem 2 (PV1-PV2). Pozadane jest aby, gdy warto$¢ réznicy jest rowna —100, zostato wyekspor-
towane 4mA, oraz gdy warto$¢ roznicy bgdzie rowna 100, zostalo wyeksportowane 20mA. Nalezy
wykona¢ nastgpujaca konfiguracje dla LIM 9300: IN1U=PU, DP1=NODP, IN2U=PU, DP2=NODP,
FUNC=FULL, COMM=4-20, AOFN=P1-2, AOLO=-100, AOHI=100

4.10 Filtr cyfrowy

W pewnych zastosowaniach warto$¢ mierzona jest zbyt niestabilna do odczytu. Aby polepszy¢
odczyt mozna skorzysta¢ z programowalnego filtru dolnoprzepustowego znajdujacego sig
w LIML-9300. Jest to filtr pierwszego rzedu o statej czasowej okreslonej przez parametr FILT, ktory
jest umieszczony w menu uzytkownika. Wartoécia domyslna filtru jest 0,5s. Ustawi¢ FILT, aby
zmienia¢ stata czasowa w zakresie od 0 do 60 sekund. Os oznacza, ze filtr jest wylaczony i nie filtruje
sygnatlu wejsciowego. Charakterystyka filtru przedstawiona jest na ponizszym diagramie.

Menu
FILT

iltr jest uzywany do stabilizacji wySwie-
tlanej wartoSci mierzonej.

PV1

FILT=0
1s. / _
FILT=1
L/
y
—
/ E*\
FILT=30 Is.

Rysunek 4.7 Charakterystyki filtra.

y

Czas

80



Filtr jest dostepny tylko dla PV1 i jest stosowany tylko dla warto$ci wyswietlanej. Regulator jest
zaprojektowany do uzycia niefiltrowanego sygnatu do regulacji, nawet gdy jest stosowany filtr. Op6z-
niony (przefiltrowany) sygnat, gdy jest uzyty do sterowania, moze zdestabilizowac proces.

4.11 Tryb uspienia

Aby wejsé w tryb uspienia:

Dla FUNC wybiera¢ FULL aby wiaczy¢ pelna funkcjg.

Dla SLEP wybiera¢ YES aby uaktywni¢ tryb uspienia.

Przycisnaé przez 3 sekundy az regulator wejdzie w tryb uspienia.

W trybie uspienia nastgpuje:

(1) Wylaczenie wszystkich wyswietlaczy z wyjatkiem punktu dziesigtnego migajacego periodycznie.
(2) Wylaczenie wszystkich wyjs¢ i alarmow.

Aby wyj$¢ z trybu uspienia:

(1) Nacisnaé aby porzuci¢ tryb uspienia.

(2) Wylaczy¢ zasilanie.

Funkcja u$pienia moze by¢ uzyta do zastapienia wylacznika zasilania ze wzgledéw ekonomicznych.

DomysSlnie: SLEP=NONE tryb uspienia wylaczony.

Uwaga: Jezeli tryb us$pienia nie jest pozadany w systemie, nalezy ustawi¢ SLEP na NONE, aby
zablokowac¢ tryb na wypadek nieprzewidzianych okolicznosci.

Wiasciwosci trybu u$pienia: Menu konfiguracji
Wylaczenie wyswietlacza FUNC=FULL
Wylaczenie wyjs¢ SLEP=YES

Obnizony poboér mocy
Zastepuje wyltacznik mocy

4.12 Sterowanie pompa

Funkcja sterowania pompa jest jedna z unikatowych wtasciwosci LIM-9300. Funkcja ta znakomi-
cie steruje cisnieniem procesowym. Ci$nienie w procesie zwykle jest generowane przez pompg napg-
dzang silnikiem z regulacja predkosci. Kompletny system posiada nastgpujace charakterystyki wpty-
wajace na dynamike sterowania: 1. System jest bardzo zaszumiony. 2. Ci$nienie zmieniane jest bardzo
szybko. 3. Charakterystyki pompy w zaleznosci od jej predkosci sa bardzo nieliniowe. 4. Pompa nie
generuje cisnienia, gdy jej predkos¢ jest mniejsza od potowy jej predkosci nominalnej. 5. Zwykta
pompa moze stopniowo traci¢ ci$nienie, nawet jesli zawory sa catkowicie zamknigte.

Oczywiscie konwencjonalny regulator nie jest w stanie zaspokoi¢ tych warunkow. Tylko LIM-9300
moze zrealizowa¢ odpowiednie warunki wymagane przez aplikacjg dzigki swoim lepszym mozliwo-
$ciom tlumienia szuméw w potaczeniu z duza szybkos$cia probkowania. Aby to osiagnaé, nalezy
ustawi¢ nastgpujace parametry w menu konfiguracji:
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FUNC=FULL

EIFN=NONE Menu kluczowe
PVMD=PV1 SPMD
FILT=0.5 SP2F
SELF=NONE REFC
SPMD=PUMP SP2

SP2F=DEVI

i zaprogramowac ponizsze parametry w menu uzytkownika:

REFC= stata odniesienia
SP2=ujemna warto$¢ jest dodana do SP1, aby otrzymac sygnat zadajacy dla stanu bezczynnosci

Poniewaz pompa nie moze wytwarzaé ci$nienia przy niskich predkosciach, pompa nie moze zatrzy-
mac biegu nawet jesli ci$nienie osiagngto warto$¢ zadana. Jezeli tak sig¢ zdarzy, pompa bedzie sig
nadmiernie zuzywac i traci¢ dodatkowa moc. Aby temu zapobiec, LIM-9300 udostgpnia stala odnie-
sienia REFC w menu uzytkownika. Gdy PUMP zostanie wybrane dla SPMD, regulator bgdzie
periodycznie testowal proces przy pomocy tej stalej odniesienia, po osiagnigciu przez proces jego
warto$ci zadanej.. Jezeli z testu wyniknie, Ze cisnienie jest ciagle niezbedne dla procesu, regulator
bedzie kontynuowal zasilanie pompy odpowiednia moca. Natomiast gdy z testu wyniknie, ze
ci$nienie jest zbgdne dla procesu, regulator stopniowo bedzie zmniejszal moc pompy, az pompa
przestanie dziata¢ i zatrzyma sig. Po zatrzymaniu pompy, regulator wejdzie w stan bezczynnosci.
Stan bezczynnosci uzyje dolnej wartosci zadanej otrzymanej przez dodanie SP2 do SP1, az cisnienie
obnizy si¢ ponizej tej wartosci zadanej. Celem stanu bezczynnosci jest ochrona pompy przed zbyt
czgstym uruchamianiem.

Ponizej przedstawiono podsumowanie funkcji pompy:

1. Jezeli proces zazada surowca (t]. traci ciSnienie) regulator precyzyjnie wysteruje ci$nienie na zadana warto$c.

2. Jezeli proces dluzej juz nie zuzywa surowca, regulator wylaczy pompe na tak dtugo, jak to jest konieczne.

3. Regulator uruchomi pompg, aby wysterowac ci$nienie na warto$¢ zadana, skoro tylko ponownie zaistnieje
zapotrzebowanie na surowiec, kiedy cisnienie opadnie ponizej predeterminowanej wartosci. (tj. SP1+SP2).

0 Wlasciwosci sterowania pompa:
1. Minimalne oscylacje ci$nienia
2. Szybkie ustabilizowanie
3.Gwarantowane zatrzymanie pompy
4. Programowalny przedziat zatrzymania pompy

Wskazéwki programowania:

1. Wykona¢ auto-dostrojenie systemu na taki stan, aby surowiec (tj. ci$nienie) byt pobierany z typowa
szybkoscia. Typowa wartoscia dla PB1jest ok. 10 kG/cm? (1IMPa) TI1 wynosi ok. 1s, TD1 jest ok. 0,2s.

2. Jezeli po auto-dostrojeniu proces oscyluje przy zadanej wartosci, zwigksza¢ PB1, az proces ustabi-
lizuje sig¢ przy warto$ci zadanej. Typowa warto$cia PB1 jest 0,5 do 2x zakresu czujnika ci$nienia.

3. Zwigkszanie FILT (filtr) pomoze dalej redukowa¢ amplitudg oscylacji. Ale nie zaleca si¢ warto$ci
wigkszej od 5 (sekund). Warto$cia typowa dla FILT jest 0,5 do 1.

4. Zamkna¢ zawory i skontrolowa¢ za kazdym razem, czy regulator moze wylaczy¢ pompeg. Wartosé
REFC jest ustawiana na najmniejsza z mozliwych po to, zeby regulator mogt wylaczy¢
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pompg za kazdym razem, kiedy wszystkie zawory sa zamknigte. Typowa wartos$¢ dla REFC zawie-
sza si¢ w przedzialeod 3 do 5.

5. Zwykle pompy moga powoli traci¢ ci$nienie, nawet jesli zawory sa catkowicie zamknigte. Ustawiaé
SP2 zgodnie z reguta, ze bardziej ujemna warto$¢ SP2 umozliwi wylaczenie pompy przez dtuzszy
czas, gdy zawory zostang zamknigte. Typowa wartoscia dla SP2 jest ok. —0,50 kG/cm? (-50kPa).

Przyktad sterowania pompa znajduje si¢ w rozdziale 5.1.

4.13 Zdalna blokada

Parametry mozna zablokowac, aby zapobiec przeprogramowaniu, przez uzycie albo blokady sprzeto-
wej (patrz rozdzial 1.3) albo blokady zdalnej, albo obu naraz. Jezeli zachodzi konieczno$¢ zablokowa-
nie parametrow przy pomocy zewngtrznego wiacznika (funkcja blokady zdalnej), nalezy podlaczy¢
wiacznik do zaciskow 13 i 14 (patrz rozdzial 2.10), i wybra¢ LOCK dla EIFN (patrz rozdzial 4.1).

Blokada zdalna:

1. Podiaczy¢ zewngtrzny wiacznik do zaciskow (13) i (14).
2. Ustawi¢ LOCK dla EIFN

3. Blokada wszystkich parametrow

Gdy zdalna blokada zostanie skonfigurowana, wszystkie parametry beda zablokowane po zamknigciu
zewngtrznego wilacznika. Kiedy wiacznik bedzie otwarty, stan blokady jest okreslony przez we-
wnetrzny mikroprzeltacznik DIP (blokada sprzgtowa, patrz rozdzial 1.3).

Blokada sprzetowa: moze by¢ uzyta tylko podczas konfiguracji inicjujace;j.
Blokada zdalna: moze by¢ uzyta w dowolnym momencie.

5 Aplikacje

5.1 Sterowanie pompa/ciSnieniem

Uktad regulacji przeplywu w instalacji wodociagowej jest szeroko stosowany w rezydencjach, sta-
cjach wodociagowych, elektrowniach, zaktadach elektronicznych... itd. Wziawszy pod uwagg mozli-

wosci jakie daje funkcja PUMP, LIM-9300 moze by¢ uzyty do tych zastosowan, aby zapewni¢
osiagnigcie ekonomicznego i wszechstronnego rozwiazania. Ponizej jest odpowiedni przyktad:

83



A1 A2 PV
110 2 Zbiornik
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Rysunek 5.1 Instalacja wodociagowa

Cisnienie wody ma by¢ utrzymane na poziomie 10kG/cm? (1Mpa), aby to osiagnaé potrzebne sg
nastepujace urzadzenia dla tego przyktadu:

Przetwornik: do zasilania silnika napigciem AC o zmiennej czgstotliwosci.

Silnik: silnik indukcyjny tréjfazowy

Pompa: typ ekonomiczny
Czujnik ciSnienia: przetwornik cisnienia typu 2- lub 3-przewodowego z zakresem 0-20 kG/cm? (0-2Mpa).
LIM-9300-4137XX: zamowi¢ regulator LIM-9300 z wejsciem standardowym, wyjsciem pierwszym
regulacyjnym liniowym 4-20mA, wyjsciem drugim 20VDC do zasilania czujnika.

Ustawi¢ nastgpujace parametry w menu konfiguracji:

FUNC=FULL

COMM:opcjonalnie

IN1=4-20
IN1U=PU
DP1=2-DP
IN1L=0.00
IN1H=20.00
IN2=NONE
OUT1=REVR
01TY=4-20
O1FT=0
OUT2=DCPS
A1FN:opcyjny
EIFN=NONE
PVMD=PV1
FILT=1
SELF=NONE
SLEP=NONE
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SPMD=PUMP

SP1L=5.00

SP1H=15.00 Menu kluczowe:

SP2F=DEVI SPMD
SP2F

Ustawi¢ nastgpujace parametry w menu uzytkownika: REFC

A1SP: opcyjny SP2

REFC=3

B1=10.00

TI1=1

TD1=0.2

SP2=-0.50

PL1=100

Takze odniesienie do rozdzialu 4.12 z dalszymi szczegdtami.

5.2 SSR z nastawnym okresem pelnofalowym (VPFW SSR)

VPFW SSR jest przekaznikiem poélprzewodnikowym z nastawnym okresem petnofalowym. Moze
dostarczy¢ wyjscie zalaczane przy przejsciu napigcia zasilania przez zero z lepsza sterowalno$cia w
poréwnaniu z konwencjonalnym przekaznikiem SSR z ustalona baza czasowa. Schemat blokowy
VPFW SSR przedstawiono ponizej.

Wejscie AC Wyjscie AC

+ —_

Wejscie sterujace napigcia impulsowego

Rysunek 5.2 Schemat blokowy przekaznika VPFW SSR

W przeciwienstwie do konwencjonalnego przekaznika SSR, przekaznik VPFW SSR zawsze daje na
wyjsciu parzysta liczbg polokreséw (petnych fal) jak pokazano na nastgpujacym diagramie.

Przekaznik VPFW SSR Przekaznik SSR

Wejscie sterujace !

Wejscie zasilania - -

=.

7N

e,

o

N

S

2

=

=3

S
jf e
I
 J—
|
<SEE
-
L

Rysunek 5.3 VPFW SSR a konwencjonalny SSR

Przekaznik VPFW zatacza obciazenie bez pradu DC, w zwiazku z tym minimalizuje prad sinusoidal-
ny i napigcie na obcigzeniu. Stad przedtuzona jest zywotno$¢ obcigzenia.

Poniewaz cykl pracy (tj. poziom zasilania wyj$ciowego) wejscia sterujacego jest maty ,okres wyltacze-
nia zostanie przedtuzony w celu utrzymania rozdzielczo$ci wyj$ciowej po to zeby zminimalizowac
blad konwersji.
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UWAGI:

1. FPVW SSR moze by¢ uzyty do sterowania obciazeniem rezystancyjnym i niektorymi
typami obciazenia indukcyjnego jak przekazniki, styczniki, przelaczniki magnetyczne, za-
wory elektromagnetyczne itd. Jednakze nie moze sterowaé obcigzeniami pojemnoscio-
wymi i silnikami.

2. VPFW nalezy zasila¢ tylko napigciem AC, w przeciwnym razie nie bgdzie prawidlowo
dziatat.

W ponizszej tabeli przedstawiono podsumowanie wyzszosci VPFW SSR nad konwencjonalnym SSR:

Tabela 5.1 Poréwnanie funkcyjne pomigdzy konwencjonalnym SSR i VPFW SSR

Funkcje VPFW SSR SSR konwencjonalny
Zalaczanie w zerze Tak Tak

Podstawa czasu Zmienna Ustalona

Blad czasowy +0.1% +1% (dla czasu cyklu 1s)
proporcjonalnosci

Osiagnigcia Doskonate Dobre

regulacyjne

Pétokresy Parzysta ilo§¢ Parzysta i nieparzysta
zalaczenia ilo$¢

Prad obciazeniowy DC Zero Niezerowy

Prad sinusoidalny Niski Wyzszy

Napiecie na Niskie Wyzsze

obcigzeniu

Zywotno$é obciazenia Przedluzona Skrécona

(grzejnika)

Wyjscie 1 1 wyjscie 2 regulatora LIM-9300 moga by¢ podtaczone bezposrednio do przekaznika VPFW
SSR pod warunkiem, ze regulator posiada wyjscie napgdowe napigcia impulsowego (LIML-9300-
XX2XXX lub LIM-9300-XXX2XX).
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Przekaznik VPFW SSR

)

R Zasilanie AC

Rysunek 5.4 Przyktad zastosowania VPFW SSR

Dostepne sa takze na zamowienie trojfazowe przekazniki VPFW SSR.

5.3 Regulacja tylko grzania

Piec jest zaprojektowany do suszenia materialow w temperaturze 150°C przez 30 minut i nastgpnie
w stanie wytaczonym oczekiwa¢ na kolejna parti¢ surowca. Do tego celu uzywa sigLIM-9300 wypo-
sazonego w zegar przebywania. Schemat uktadu pokazano ponize;:

Ustawienia
SP1=150.0 .
TIME=30.0 Piec
Al A2 P
‘ - l‘l‘ °C T/C
0000 »
sv
Grzalka
& A v g
O O O
8 7 6 5
O/‘\c “ Z .l .
— asilanie
wyjsciel :'°/° 50 «
_g e
| | of whacznik
Zegar (ALM1) wylacznik
oo

Rysunek 5.5 Przyklad regulacji grzania
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Aby otrzymac ta funkcje, nalezy ustawi¢ nastgpujace parametry w menu konfiguracji.
FUNC=BASC (funkcja podstawowa)

IN1=K_TC

IN1U= °C

DPl= 1_DP

OUTI1=REVR

OITY=RELY

CYC1=18.0

O1FT= BPLS

A1FN= TIMR

A1FT= ON

SELF=NONE

Auto-dostrojenie jest wykonywane w temperaturze 150°C z nowymi nastawami pieca.

5.4 Regulacja tylko chlodzenia

LIM 9300 jest uzyty do sterowania chtodziarka w temperaturze ponizej 0°C. Aby uniknaé ustawie-
nia sygnatu zadajacego ponizej pozadanego zakresu, SP1 jest ustawione na -10°C, a SP1H — ustawione
na 0°C. Poniewaz temperatura jest nizsza od temperatury otoczenia, wymagane jest sterowanie chto-
dzeniem. W zwiazku z tym wybra¢ DIRT dla OUT1. Poniewaz wyjscie 1 jest uzywane do napedu
stycznika magnetycznego, dla O1TY nalezy wybra¢ RELY. Mate oscylacje temperatury sa tolerowane,
tym niemniej uzy¢ regulacji ON-OFF, aby zredukowac catkowite koszty. Aby otrzymac regulacje ON-

OFF, PB1 nastawi¢ na zero, a O1HY na 0.1.
Chtodziarka

Streszczenie konfiguracji:
FUNC=BASC

IN1= PT.DN

IN1U= °C RTD
DP1= 1-DP — A9
OUT= DIRT -
OITY=RELY

SP1L=-10°C
SP1H= 0°C L 5 o————a—

_rmj Zasilanie
Menu uzytkownika: <

PB1=0 (°C)
OIHY=0.1 (°C) 1 12| 13 5] [e

@ Rezulacia ON-OFF sv
Bezposrednie dzialanie sterujace or

Rysunek 5.6 Przyktad regulacji chtodzenia
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5.5 Regulacja grzanie-chlodzenie

Forma wtryskowa musi by¢ kontrolowana w temperaturze 120°C, aby zapewni¢ jednorodna jakos¢
czgsci. W formie zabudowany jest przewod olejowy. Poniewaz plastyk jest wtryskiwany w wysokiej
temperaturze (np. 250°C), olej obiegowy wymaga chtodzenia, gdy jego temperatura wzrasta. Ponizej

jest przyktad uktadu:

Forma wtryskowa
120°C

|

Tworzywo sztuczne

f
l Pompa
p
olejowa

Zbiornik oleju

Chtodziarka

Zasilanie

4-20mA —<o o I
—fwv\~I
ouT2
ouT1

A1 A2 PV °C IN1
=

‘1'1:

AAA

0151
=
Y1200

@ A v
o O O

Rysunek 5.7 Przyktad regulacji grzanie-chtodzenie
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W powyzszym przykladzie zastosowano grzanie-chtodzenie PID. Aby to otrzymac, ustawi¢ nastgpu-
jace parametry w menu konfiguracji:

Kluczowe menu:
FUNC=BASC FUNC
INI= PT.DN IN1
IN1U= °C IN1U
DP1= 1-DP DP1
OUTI=REVR OUT1
O1TY=RELY O1TY
CYC1=18.0 (sekund) CYCl1
O1FT=BPLS O1FT
OUT2= COOL OouT2
02TY=4-20 02TY
O2FT= BPLS O2FT
SELF=STAR SELF

SP1

CPB

Ustawi¢ SP1 na 120°C i CPB na 100 (%).

Zastosowac auto-dostrojenie w temperaturze 120°C do nowego ukltadu, aby otrzymaé optymalne
wartosci PID. Patrz rozdzial 3.19.

LIM-9300 nie jest zaprojektowany z pasmem nieczuto$ci grzanie-chtodzenie. Jednakze strefa nieczu-
tosci jest wszyta w bardzo inteligentnym programie i gdy warto$¢ mierzona wzrasta (niekoniecz-
nie przekraczajac warto$¢ zadana) regulacja chtodzenia zapewni optymalne chtodzenie procesu. Gdy
warto$¢ mierzona maleje, regulator nastawi swoja adaptacyjna strefe nieczulo$ci, aby roéwnocze-
$nie zwigkszy¢ grzanie i zmniejszy¢ chtodzenie. W stanie stabilnym grzanie i chtodzenie nie dzialtaja
réwnoczesnie, co minimalizuje zuzycie energii. Wigcej szczegotow patrz rozdziat 3.6.

5.6 Ramping i czas przebywania

Przyklad 1: Komora cyklicznego podtrzymywania temperatury

Komorg uzywa si¢ do testowania komputerami PC efektu cyklicznej zmiany temperatury. Zewngtrzny
zegar cykli stosowany jest do sterowania wejsciem zdarzen dla przelaczania sygnatu zadajacego.
Wymaga sig, aby testowane produkty przebywaty w temperaturze 60°C przez 1 godzing i w tempera-
turze -10°C przez 30 minut. Pozadany okres przejSciowy migdzy temperatura wysoka i niska ma
trwac 5 minut. Wykona¢ ponizsza konfiguracjg:

EIFN= SP.P2

A1FN= TIMR

OUT1= REVR, wyjscie przekaznikowe

OUT2= COOL, wyjscie 4-20mA

SPMD= MINR
IN1U= °C
DP1= 1-DP

Schemat potaczen i rozktad temperatury przedstawiono ponizej:
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Komora C——
Zamrazalnik
RTD %
Grzejnik |
39pAC
Zasilanie X fPrzet ik )
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LIM-9300 [es]
TIME= 60.0 (minut) OFF
SP1= 60.0°C 09009009
SP2= -10°C ! L o
CPB= 100 (%) | — e i
RAMP= 14.0 (°C/min.) cgar oyt

Rysunek 5.8 Komora cyklicznego podtrzymywania temperatury

60 minut ‘ 60 minut
60°C |' 60°C "

i

-10°C -10°C

5 minut ! | 30 minu{ 65 minut
I |

35 minut!
1

Rysunek 5.9 Rozktad temperatury w komorze

TROL-9300 dostarcza sygnatu 4-20mA do kontroli szybkosci przetwornika. SP.P2 moze by¢ wybra-
ny dla EIFN przeznaczony jest do realizacji podwojnej regulacji PID. Mozna wykona¢ dwukrotnie
auto-dostrojenie przy SP1 i SP2 z ustawien inicjujacych wedlug podwojnych wartosci PID. Patrz
rozdzial 4.3 i 5.9.
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Przyklad 2: Programowalny piec piekarski

Chleb jest wypiekany partiami. Zastosowano ramping do kontroli gradientu temperatury, aby odpowia-
dat procesowi wypieku. Zegar przebywania jest uzywany do wylaczenia zasilania pieca i zasygnalizo-
wania tego piekarzowi. Uktad jest skonfigurowany jak na ponizszym schemacie.

Przekaznik AC

L_o?;
Grzatka °?: (:C Zasilanie
el 1NN oo oo 220VAC
L T3 T
iec
piekarski OFF ON
[ [T Grzatka
=t Styki (7), (8)
OOOOOODO | do przekaznika typu B
j el )
PRIYVIVR
+| |-

Rysunek 5.10 Piec piekarski

Dla alarmu 1 zaméwi¢ przekaznik typu B. Nacisna¢ wlacznik ON, aby uruchomi¢ wypiek partii.
Temperatura zacznie wzrasta¢ z szybkoscia okreslong wartoscia RAMP. Chleb jest wypiekany w
zadanej temperaturze przez okreslony czas zaprogramowany wartoscia TIME., po czym zasilanie
zostanie odcigte. Rozklad temperatury przedstawia ponizszy rysunek.

40 minut

PV | 40 minut

igoeccf—_ 1 ____ —l _

| A1FN=TIMR
: : SPMD=MINR

. | | 30°C/min TIME=40.0 (minut)

30°C : : t Start wypieku nowej partii RAMP= 30.0 (°C/min)

5' "5 Alarm 1: przekaznik typu B

Studzenie = Czas (minuty)

Rysunek 5.11 Rozktad temperatury w piecu piekarskim

5.7 Zdalny sygnal zadajacy

Piec wielostrefowy on-line jest uzyty do suszenia wyrobow. Poniewaz zapotrzebowanie na grzanie
zmienia si¢ w linii produkcyjnej, nalezy uzy¢ wielu stref z indywidualna regulacja, aby zapewni¢ poza-
dany profil temperatury. Mozna zaméwi¢ TROL9300 z modutem retransmisji do petienia funkcji regu-
latora nadrzednego i retransmitowac jego sygnat zadajacy do wej$¢ 2 pozostalych podporzadkowanych
regulatorow.
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Rysunek 5.12 Zastosowanie zdalnego sygnatu zadajacego

Ustawic nastepujace parametry w menu konfiguracji:

Dla jednostki nadrzednej

FUNC=FULL
COMM=1-5V
AOLO= 0°C
AOHI= 300°C
PVMD= PV1
SPMD= SP1.2

Jezeli sygnal napigciowy (taki jak z powyzszego przyktadu) bedzie wysytany do jednostek podrzed-
nych, wejécia podporzadkowane sa potaczone rownolegle. Jezeli sygnatl pradowy (np. 4-20mA) zosta-
nie wystany do jednostek podrzednych, wejscia podporzadkowane powinny by¢ potaczone szerego-
wo. Preferuje sig retransmisjg pradowa ze wzgledu na wigkszy zasieg bez spadku napigcia.

Uwaga: AOHI i IN2H powinny by¢ ustawione na wartosci wigksze od uzytego zakresu sygnatu

zadajacego.

5.8 Sterowanie nadazne

W pewnych zastosowaniach pozadane jest takie sterowanie drugim procesem, aby jego warto$¢ proce-
sowa zawsze odchylala si¢ od pierwszego procesu o warto$¢ stata. Pierwszy zbiornik wody ma
wysokos¢ 5,12m, a poziom drugiego zbiornika powinien by¢ zawsze nizszy o Imetr od poziomu

zbiornika pierwszego.

Dla jednostek podrzednych
FUNC=FULL

IN2=1-5V

IN2L= 0°C

IN2H= 300°C

PVMD= PV1

SPMD= PV2

Ustawic nastepujace parametry w menu konfiguracji:

IN1, IN1L, IN1H: zgodnie z sygnatem czujnika 1

FUNC=FULL
IN1U= PU
DP1= 2-DP

IN2, IN2L, IN2H: Zgodnie z sygnatem czujnika 2

IN2U=PU
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DP2= 2-DP

OUT1=REVR
O1TY=4-20
PVMD-= P1-2
SPMD= SP1.2
. Zbiornik
Od wyjscia regulatora wody 1 Czujnik
poziomu 1
 —
Wysokos¢
5.12m
Wyplyw wody|
—_—
SV=1.00 Weiseie sterui
PV=1.00 yjscie sterujace N
PVi=5.12 zaworem 4-20mA Zv};)(:gmzlk Czujnik
PV2=4.12 | OUT!1 Y poziomu 2
E—
Al A2 PV
‘ ’-" " ,-" Wysokosé
: = 4.12m
sv
—
@ R X/
o o O
IN1 T T IN2

Rysunek 5.13 Przyktad regulacji nadaznej

Ustawi¢ SP1 (tutaj jest 1.00) do sterowania réznica migdzy PV1 i PV2. Po wybraniu P1-2 dla PVMD,
wyswietlacz PV pokaze warto$¢ roznicy (PV1-PV2) migdzy PV1iPV2, i ta wartos¢ bedzie ustabilizo-
wana wzgledem warto$ci zadanej (tutaj jest 1.00).“Jezeli jest wymagane PV1 lub PV2 zamiast PV,
mozna uzy¢ trybu wyswietlania. Patrz rozdzial 3.23. W powyzszym diagramie pokazywane jest PV2
zamiast PV.

5.9 Podwojny sygnal zadajacy/PID

LIM-9300 przetacza pomigdzy dwoma zestawami PID opartymi na sygnale zadajacym, sygnalem zada-
jacym i ktorym$ z wej$¢ zdarzen. Gdy ramping sterowania wzrasta z powodu wyzszej warto$ci proce-
sowej, zmienig si¢ charakterystyki procesowe. Gdy tak si¢ zdarzy, obowiazujace wartosci PID staja si¢
nieaktualne. Aby otrzyma¢ optymalna regulacje w catym zakresie, zostanie uzyty drugi zestaw PID.

Przyklad 1: Pojedynczy sygnal zadajacy/podwdjny PID
Piec do obrobki cieplnej jest uzyty w zakresie od 400°C do 1200°C.
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(1) Ustali¢ nastgpujace parametry w menu konfiguracji:

FUNC= FULL

AlFN= PVIH

A1IMD= NORM

EJFN= PID2

PVMD= PV1

SPMD= MINR

(2) Ustawi¢ nastgpujace parametry w menu uzytkownika:

A1SP=800°C

AlHY= 1.0°C

PL1= 100 (%)

RAMP: zgodnie z wymaganiami procesu

SP1: zgodnie z wymaganiami procesu

(3)Dostroi¢ pierwszy zestaw PID przy SP1= 500°C i dostroi¢ drugi zestaw PID przy SP1= 1100°C,
albo bezposrednio ustawi¢ wlasciwe wartosci dla PB1, TI1, TD1, PB2, T12 i TD2 zgodnie z wcze$niej-
szymi rekordami, aby wyeliminowac¢ sekwencj¢ auto-dostrojeniowa.

Schemat potaczen oraz rozktad temperatury przedstawiono ponize;j:

AC Zasilanie

L] T
90000066
000
i
Do c O Wejscie
D E grzatki 5 o zasilania
pieca 5o grzatki
QOO0QO
9 10 11 12 13 14 15 16
—— |
Alarm 1

\4

steruje wejsciem zdarzen
Rysunek 5.14 Piec z podwdjnym PID

°C /— Warto$¢ mierzona

Stosowanie PID 1

800 +—f—————— — N\ —— — T

/4

Wartos¢ rozgraniczajaca PID

Stosowanie PID 2

Czas

Rysunek 5.15 Rozgraniczenie podwdjnego PID
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Przyklad 2: Podwdjny sygnal zadajacy/PID

Piec do obrobki cieplne;j jest uzyty do hartowania formy w wysokiej temperaturze (1000 °C) przez 30 minut,
nastepnie forma jest studzona programowanym spadkiem temperatury (20°C/min.) do dolnej wartosci
zadanej (200°C). Nalezy uzy¢ funkcji podwojnego sygnatu zadajacego/PID irampingu/przebywania dla
tego zastosowania.

(1) Ustali¢ nastgpujace parametry w menu konfiguracji:

FUNC=FULL

A1FN=TIMR

EIFN= SP.P2

PVMD= PV1

SPMD= MINR

(2) Ustawic¢ nastgpujace parametry w menu uzytkownika:

TIME= 30.0 (minut)

RAMP= 20.0 (°C/min)

SP1=1000°C

SP2=200°C

PL1= 100 (%)

(3) Nastawi¢ bezposrednio whasciwe wartosci dla PB1, TI1, TD1, PB2, TI2 i TD2 zgodnie z uprzed-
nimi nastawami. Z nowym uktadem dostroi¢ pierwszym zestawem PID przy SP1= 800°C i drugim
zestawem PID przy SP2=400°C.

Obwadd polaczen jest taki sam jak na rysunku 5.14. Rozktad temperatury pokazano ponize;j:
°C

| 30 minut |40 minut |
|

1000 A

[ .

2004 fmo oo
Stosowanie Stosowanie

SP1, PID 1 SP2, PID 2

Rysunek 5.16 Profil temperatury podwdjnego sygnatu zadajacego/PID
5.10 RS-485

Zaktad wytwarzajacy ptytki posiada 5 linii produkcyjnych. Kazda linia produkcyjna jest wyposazona
w 16 jednostek LIM 9300 do sterowania temperaturg pieca do wypalania. Pozadane jest programowa-
nie regulatoré6w i monitorowanie procesu z centrali celem polepszenia jakosci i wydajnosci. Ekono-
micznym i efektywnym rozwiazaniem dla powyzszego zastosowania jest uzycie 80 jednostek
LIM 9300-XXXXX1 plus inteligentny adapter sieciowy SNA10B oraz oprogramowanie oparte na
BC-NET PC dla tego celu.

Uktad jest zainstalowany w sposob pokazany na ponizszym diagramie.
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Rysunek 5.17 Zastosowania RS-485

Konfiguracja

Wejs¢ w tryb konfiguracji, aby skonfigurowaé kazdy LIM-9300.

Wybra¢ FULL dla FUNC, 485 dla COMM, RTU dla PROT i wybra¢ unikatowy adres (ADDR) dla
kazdego regulatora. Uzy¢ tej samej wartoSci BAUD, DATA, PARI i STOP dla regulatorow
LIML-9300, SNA10B i BC-NET. Patrz rozdzial 2.15 i rozdzial 4.8.

Wykorzystujac oprogramowanie BC-NET, operator moze monitorowac Menu konfiguracji
proces na ekranie PC, wprogramowac sygnat zadajacy oraz rowniez inne FUNC
parametry sterujace jak na przyktad wartoéci PID, przesyta¢ ramping i COMM
profil wygrzewania do regulatorow, wykona¢ regulacje reczna lub wyzwo- PROT
li¢ auto-dostrojenie......itd. oraz wydrukowa¢ pozadany raport. Wezesniej- ADDR
sze dane moga by¢ zarchiwizowane na dysku elastycznym, dysku twar- BAUD
dym albo dysku kompaktowym CD do pdzniejszego wykorzystania. DATA
PARI
STOP
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5.11 RS-232

Przypus$émy, ze w laboratorium przeprowadza si¢ do§wiadczenie chemiczne. Laborant szuka zalezno-
$ci migdzy reakcja chemiczng i temperatura. Uzywa LIML 9300 do kontroli temperatury badanego
roztworu. Szczegolne znaczenie ma raport pomiarowy zawierajacy relacje migdzy stezeniem i tempera-
tura.

Dla zastosowania z pojedynczym regulatorem nalezy zamowi¢ LIM-9300-xxxxx2 z komunikacja
RS-232 i oprogramowaniem BC-Net. Przy pomocy oprogramowania BC-Net dane temperaturowe
moga by¢ podgladane i zapisane w pliku. Uzytkownik moze programowac temperature i inne parame-
try sterujace, jak wartosci PID. Moze skonfigurowac regulator, zatadowaé rampg i profil nagrzewania,
a takze wykonac reczne sterowanie lub procedurg auto-dostrojenia .... itd. Wyniki moga by¢ wydruko-
wane lub zapisane w pliku dla przyszlego wykorzystania.

Patrz rozdzial 2.16 z instalacja oraz rozdzial 4.8 z konfiguracja.

Menu konfiguracji
FUNC

COMM

PROT

ADDR

BAUD

DATA

PARI

STOP

5.12 Retransmisja
W klimatyzowanym pomieszczeniu sa dwie jednostki LIM-9300 do regulowania temperatury i wil-
gotnosci. Pozadana jest rejestracja temperatury i wilgotno$ci w rejestratorze. Ustalonymi zakresami

dla tych dwoch wielkosci sa: 20°C do 30°C oraz 40%RH do 60%RH z zapisem na papierze.

Aby to osiagna¢, ustawié¢ nastgpujace parametry w menu konfiguracji.

Urzadzenie 1: Urzadzenie 2:

FUNC= FULL FUNC= FULL

COMM= 0-5V COMM=0-5V

AOFN= PV1 AOFN= PV1

AOLO=20.0 (°C) AOLO=40.0 (%)

AOHI= 30.0 (°) AOHI= 60.0 (%)

IN1= PTDN IN1=0-1V (zgodnie z czujnikiem wigotno$ci)
IN1U= °C IN1U= PU

DP1= 1-DP DP1= 1-DP
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SP1= 25.0
SP1L= 20.0
SP1H= 30.0

Rysunek 5.18 Zastosowanie retransmisji
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SP1L i SP1H sa uzyte do ograniczenia zakresu regulacyjnego sygnatu zadajacego.
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7 Kody bledow oraz umiejscawianie i usuwanie usterek

A Ta procedura wymaga dostegpu do zespotu obwodow elektrycznych regulatora bedacych pod
napigciem sieciowym. Mozliwy jest niebezpieczny przypadkowy kontakt z linia zasilania. Ponizsze
procedury moga by¢ wykonane tylko przez wykwalifikowany personel. Gdyz wystegpuje napigcie
niebezpieczne dla zycia.

Procedury wykrywania i naprawiania usterek:

(1).Jezeli zostanie wyswietlony komunikat o btedzie, patrz Tabela 7, aby stwierdzi¢ przyczyng i
podja¢ dziatanie korygujace.

(2). Skontrolowa¢ kazda wymieniona ponizej pozycje. Doswiadczenie potwierdza, ze wiele proble
mow z regulacja powstaje z powodu uszkodzenia urzadzenia.

- Przewody sa nieprawidtowo podtaczone

— Brak napigcia migdzy zaciskami

— Niewlasciwe napigcie migdzy zaciskami

— Potaczenia do zaciskow sa otwarte, odtaczone lub ich brak
— Termoelement jest uszkodzony (przepalony)
- Przewod termoelementu jest przerwany

— Zwarte przewody termoelementu

— Zwarcie zaciskow

— Otwarty lub zwarty obwod grzatki

— Uszkodzona cewka zewngtrznego stycznika
— Przepalone bezpieczniki liniowe

— Przepalony przekaznik wewnegtrznej kontroli
— Uszkodzone przekazniki potprzewodnikowe
— Uszkodzone taczniki

— Wypalone styki stycznika

— Uszkodzone wytaczniki

(3). Jezeli powyzsze punkty zostaty skontrolowane, a regulator w dalszym ciagu nie funkcjonuje
prawidlowo, zaleca si¢ zwrdci¢ go do dystrybutora celem naprawy.
Nie naprawia¢ bez wykwalifikowanego personelu i odpowiedniej informacji technicznej. Moze to
by¢ przyczyna powaznych i kosztownych uszkodzen oraz wiaze sig to z utrata gwarancji. Ponadto,
uzy¢ oryginalnego opakowania
Iub réwnowaznego, aby zapobiec uszkodzeniom w transporcie.

(4). Zdemontowacd regulator zgodnie z Rysunkiem 7.1.

Patrz Tabela 7.2 z niektérymi prawdopodobnymi przyczynami i sposobami ich rozwigzania.

1. Nacisna¢ z obu stron zatrzask ulokowany na tylnej taczce. Chwyci¢ mocno i wyjac taczke z
obudowy.

2. Wyciagna¢ tylna krawedz z obudowy przy pomocy odpowiedniego narzgdzia. Wyjaé¢ PCB z
obudowy.
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Rysunek 7.1 Demontaz regulatora.

Tabela 7.1 Kody btedéw i dziatania

Kod | Symbo
bledu | pokazy

Opis bledu

Dziatanie korygujace

Zostaly uzyte niedozwolone warto-
Sci zadane: PV1 jest uzyte dla obu
PVMD i SPMD. Nie ma to znacze-
nia dla regulacji.

Skontrolowaé i poprawi¢ wartosci za-
dane dla PVMD i SPMD. PV i SV nie
moga uzywac tej samej wartosci dla nor-
malnego sterowania.

Zostaly uzyte niedozwolone warto-
$ci zadane: PV2 jest uzyte i dla
PVMD i dla SPMD. Jest to bez zna-
czenia dla regulacji.

Jak dla kodu btedu 1.

1 Er 01
2 Er 2
3 Er 03

Uzyto niedozwolonych wartosci za-
danych:P1-2 lub P2-1 jest uzyte dla
PVMD, podczas gdy PV1 lub PV2
uzyto dla SPMD. Zalezne wartosci
uzyte dla PV i SV stworza nieprawi-
dtowe wyniki regulacji.

Skontrolowaé i poprawi¢ wartosci za-
dane dla PVMD i SPMD. Réznica PV1
i PV2 nie moze by¢ uzyta dla PV gdy
PV1 lub PV2 jest uzyte dla SV.
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Er 04

Uzyto niedozwolonych wartosci za-
danych: uzyto COOL dla OUT?2, pod-
czas gdy DIRT (chtodzenie) jest juz
uzywane dla OUT1, albo tryb PID nie
jest uzywany dla OUT1 (tj. PB1 lub
PB2=0, i TII lub TI2= 0)

Skontrolowaé i poprawi¢ warto$ci zadane
dla OUT2, PBI, PB2, TI1, TI2 i OUTI.
Gdy pozadane jest OUT2 dla regulacji
chlodzenia, regulacja powinna uzywac
trybu PID (PB#£0,T1#0) i OUT1 powin-
no uzywac trybu rewersyjnego (grzanie),
W przeciwnym razie, nie mozna uzywac
OUT2 do regulacji chtodzenia

Er 05

Uzyto niedozwolonych wartosci za-
danych: niejednakowe IN1U i IN2U
albo niejednakowe DP1 i DP2 gdy

P1-2 lub P2-1 jest uzyte dla PVMD
albo, PV1 lub PV2 uzyto dla SPMD
albo, P1.2.H, P1.2.L, D1.2.H lub
D1.2.L sa uzyte dla A1IFN lub A2FN.

Skontrolowac¢ i poprawi¢ wartosci za-
dane IN1U, IN2U DP1, DP2, PVMD,
SPMD, A1FN lub A2FN. Nalezy uzy¢
jednakowych jednostek i punktow dzie-
sigtnych, gdy obie PV1iPV2 beda uzy-
te dla PV, SV, alarmu 1 lub alarmu 2.

Er 06

Uzyto niedozwolonych wartosci za-
danych: OUT2 dla =AL2 ale A2FN
dla NONE

Skontrolowacé i poprawi¢ wartosci za-
dane OUT2 i A2FN. OUT2 nie wyko-
na funkcji alarmowej, gdy dla A2FN
wybrano NONE

Er 07

Uzyto niedozwolonych wartosci za-
danych: zegar przebywania (TIMR)
jest wybrany dla obu: A1FN i A2FN.

Skontrolowac¢ i poprawi¢ wartosci za-
dane A1FN i A2FN. Zegar przebywa-
nia moze by¢ prawidtowo uzyty tylko
z jednym wyj$ciem alarmowym.

10

Er 10

Btad komunikacyjny: zty kod funkcji

Poprawi¢ oprogramowanie komunika-
cyjne, aby odpowiadato wymaganiom
protokotu.

11

Erll

Blad komunikacyjny: adres rejestru
poza zakresem

Nie przydziela¢ pozazakresowego ad-
resu rejestru do podporzadkowanego.

12

Blad komunikacyjny: wprowadzenie
(przyjecie) nieistniejacego parametru

Nie przydziela¢ nieistniejacego parame-
tru do podporzadkowanego

14

Erl14

Btad komunikacyjny: usitowanie za-
pisu danych tylko do odczytu

Nie zapisywa¢ danych tylko do odczy-
tu lub danych zabezpieczonych do pod-
rzednego

15

Er 15

Blad komunikacyjny: zapis wartosci,
ktora jest spoza zakresu do rejestru

Nie zapisywaé danych spoza zakresu
do rejestru podrzednego
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nych elementow.

26 | AFr | Nie dziala funkcja auto-dostrojenia 1. Wartosci PID otrzymane po procedu-
rze auto-dostrojenia sa spoza zakresu.
Ponowi¢ auto-dostrojenie.
2. Nie zmienia¢ wartosci sygnatu zada-
jacego podczas procedury auto-dostro-
jenia.
3. Nie zmienia¢ stanu wejscia zdarzen
podczas procedury auto-dostrojenia.
4. Uzy¢ recznego dostrojenia zamiast
auto-dostrojenia
29 | = | EEPROM nie moze by¢ prawidtowo zapi- | Zwrdcic regulator do dystrybutora w celu
sana. naprawy.
38 | & | Przerwanie czujnika wejscia 2 (IN2), lub | Wymieni¢ czujnik wejscia 2.
prad wejscia 2 ponizej 1mA, gdy wybrani
4-20mA, lubnapigcie wejscia 2 ponizej
0.25V, gdy wybrany 1-5V.
39 | MYE | Przerwanie czujnika wejscia 1 (IN1), lub | Wymieni¢ czujnik wejscia 1.
prad wejscia 1 ponizej ImA gdy wybrano
4-20mA, lub napigcie wejscia 1 ponizej
0.25V gdy wybrano 1-5V.
40 | AdEr| Awaria przetwornika A/D lub skorelowa- | Jak w pkt. 29.

Tabela 7.1 Najczgstrze przyczyny uszkodzen i dziatania korekcyjne

Objaw

Prawdopodobna przyczyna

Dziatania korekcyjne

DKlawiatura niesprawna | - Nieprawidtowe potaczenie

pomigdzy PCB i klawiaturg

- Oczyscié pole kontaktowe na
PCB — Wymieni¢ klawiaturg

2) Diody LED nie zapalaja | - Brak zasilania przyrzadu
si¢

- Uszkodzony zasilacz

- Skontrolowac potaczenia linii
zasilajacej

- Wymieni¢ ptytke uktadu zasi-
lajacego

3) Niektore segmenty wy-
$wietlacza lub diody LED| LED uszkodzona
nie $wieca lub $wieca bled-
nie

nik LED

- Wyswietlacz LED lub lampka| - Wymienié¢ wyéwietlacz LED

lub lampkeg LED

— Uszkodzony skojarzony sterow- | - Wymieni¢ skojarzony tranzy-

stor lub chip IC

4) Niestabilny wyswietlacz

nia czujnika

- Uszkodzona cze$¢ analogowa lub | - Wymienié skojarzony element
przetwornik A/D — Uszkodzony | lub ptytke

termoelement, RTD lub czujnik - Skontrolowaé termoelement,
- Przerywane potaczenie okablowa- | RTD lub czujnik

- Skontrolowa¢ ztacza okablo-
wania czujnika
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5) Powazny btad w wyswietla-
niu temperatury

- Nieodpowiedni typ czujnika
lub termoelementu, wybrany
niewlasciwy tryb wejsciowy
— Uszkodzona czg$¢ analogo-
wa przetwornika A/D

- Skontrolowac typ czujnika i
termoelementu i czy wybra-
no wilasciwy tryb wejsciowy
-Wymieni¢ skojarzone ele-
menty lub plytke

6) Wyswietlacz dziata w odwro-
conym kierunku (odmierza w dot
skali przy grzaniu)

-Odwrocone okablowanie wej-
Sciowe czujnika

-Skontrolowac i skorygowac

7) Brak grzania lub wyj$cia

-Brak zasilania grzatki (wyj-
$cia), uzyte ieprawidtowe urza-
dzenie wyjSciowe

— Uszkodzone urzadzenie
wyjsciowe

— Otwarty bezpiecznik na ze-
wnatrz przyrzadu

-Skontrolowaé okablowanie
wyj$cia i urzadzeniw wyj-
Sciowe
— Wymieni¢ urzadzenie wyj-
Sciowe
— Wymieni¢ bezpiecznik wyj-
Sciowy

8) Grzanie 1 wyjscie pozostaje
wlaczone, ale wskaznik odczy-
tuje normalnie

Zwarte urzadzenie wyjsciowe,
lub zwarta obstuga zasilania

- Skontrolowac¢ i wymieni¢

9) Sterowanie nieprawidtowe lub
dziatanie niewtasciwe

- Uszkodzone CPU lub
EEPROM (pamig¢ nieulotna).
Uszkodzony przetacznik kla-
WisZowy

— Nieprawidtowe warto$ci za-
dane

- Skontrolowac¢ i wymieni¢
- Uwaznie zaznajomi¢ si¢ z
procedura konfiguracyjna

10) Wyswietlacz miga; wprowa-
dzone warto$ci same si¢ zmie-
niaja

- Zaklocenia elektromagne-
tyczne (EMI), lub zaktocenia
radiowe (RFI)

— Uszkodzona
EEPROM

pamigé

- Sttumi¢ zestyki opalne w
uktadzie, aby wyeliminowac
zrodta wysokonapigciowych
wyskokoéw. Odseparowacd
okablowanie czujnika i regu-
latora od ,,zaszumionych” li-
nii zasilajacych, uziemic grzej-
niki

— Wymieni¢ EEPROM
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8 Dane techniczne regulatora LIM-9300

Zasilanie

90-264VAC, 47-63Hz, 15VA, 7TW max.

11-28VAC/VDC, 15VA, 7W max.

Wejscie 1

Rozdzielczo$¢: 18 bitow

Czestotliwos¢ probkowania: 10 razy/s

Maksymalne dane znamionowe: -2VDC min., 12VDC max. (1 minuta dla wejscia mA)
Stabilnos$¢ temperaturowa: A0.005% zakresu/°C

Rezystancja przewodow czujnika:

T/C:0.2uV/Q

3-przewodowy RTD: 2.6 °C/Ohm z roznicy rezystancji dwoch przewodow
2-przewodowy RTD: 2.6 °C/Ohm z sumy rezystancji dwoch przewodoéw
Prad przepalenia: 200nA

Thumienie sygnalu wspéltbieznego (CMRR): 120 dB

Detekcja przerwania czujnika:

Otwarcie czujnika dla wejs¢ TC, RTD i mV,

ponizej 1mA dla wejsécia 4-20mA,

ponizej 0.25V dla wejscia 1-5V,

niedostegpna dla innych wejsc.

Czas odpowiedzi na przerwanie czujnika:

W granicach 4 sekund dla wejs¢ TC, RTD imV,

0.1s dla wejs¢ 4-20mA i 1-5V.

Charakterystyki:
Typ Zakres Dokt+dnos¢@ 25°C Impedancja wejsciowa
J -120°C - 1000°C +2 °C 2.2 MQ
K -200°C- 1370°C +2 °C 2.2MQ
T -250°C- 400°C +2 °C 2.2MQ
E -100°C- 900°C +2 °C 2.2MQ
B 0°C - 1820°C +2 °C 2.2MQ
(200°C-1820°C)
R 0°C- 1767.8°C +2 °C 2.2MQ
S 0°C- 1767.8°C +2 °C 2.2MQ
N -250°C- 1300°C +2 °C 2.2MQ
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L -200°C- 900°C +2 °C 2.2MQ
PT100 -210°C- 700°C +0.4 °C 1.3kQ
(DIN)

PT100 -200°C- 600°C +0.4 °C 1.3kQ
(J1S)

mV -8mV- 70mV +0.05% 2.2MQ
mA -3mA- 27mA +0.05% 70.5Q
\% -1.3V- 11.5V +0.05% 302kQ

Wejscie 2

Rozdzielczo$é: 18 bitow

Czestotliwos¢ probkowania: 2 razy/s

Dane znamionowe: -2VDC min., 12VDC max.
Zaleznos$¢ temperaturowa: +0.005% zakresu/BC
Thumienie sygnalu wspélbieznego (CMRR): 120dB
Detekcja przerwania czujnika:

ponizej 1mA dla wejscia 4-20mA

ponizej 0,25V dla wejscia 1-5V

niedostgpna dla innych wejsc.

Charakterystyki przerwania czujnika: 0,5s

Typ Zakres Dokladnosé¢ przy 25°C Impedancja wejsciowa
CT94-1 0-50.0 A +2% zakresu 302kQ

+0.2A
mA -3mA- 27mA +0.05% 70.5Q+ 0.8V/prad wejsciowy
\Y -1.3V- 11.5V +0,05% 302kQ

Wejscie 3 (wejscie zdarzen)
Poziom niski logiczny: -10V min., 0.8V max.
Poziom wysoki logiczny: 2V min., 10V max.
Zewnetrzna rezystancja: 400kQ max.,
Zewnetrzna rezystancja podciagajaca: 1,5MQ min.
Funkcje: wybieranie drugiego wartosci zadanej i/lub PID,
reset alarmu 1 i/lub alarmu 2,
blokada wyjscia 1 i/lub wyjscia 2.

Wyijscie 1 / wyjscie 2

Dane znamionowe przekaznika: 2A/240VAC, trwatos¢ uzytkowa- 200000 cykli dla obciazenia

rezystancyjnego
Napiecie impulsowe: zrodlo napigcia 5V,
rezystancja ograniczajaca prad 66 Q
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Charakterystyki wyj$cia liniowego

Typ Tolerancja zerowa Tolerancja rozpigtosciowa Obciagzalnosé
4-20mA 3,8-4mA 20-21mA 500Q max.
0-20mA OmA 20-21mA 500Q max.
0-5Vv ov 5-5,25V 10kQ min.
1-5v 0.95- 1V 5- 5.25V 10kQ min.
0-10V ov 10- 10.5V 10kQ min.

Wyijscie liniowe
Rozdzielczo$é: 15 bitéw
Regulacja wyjsciowa: 0.01% dla pelnej zmiany obcigzenia
Czas ustalania si¢ wyjscia: 0.1s (stabilne przy 99.9%)

Napiecie przebicia izolacji: 1000VAC

Zaleznos$¢ temperaturowa: +0.0025% rozpigtosci/°C

Wyjscie triakowe (SSR)

Dane znamionowe: 1A/240V

Prad udarowy: 20A dla 1 cyklu

Minimalny prad obcigzeniowy: 50mA RMS
Maksymalny uplyw pradu w stanie wylaczenia: 3mA RMS
Maksymalne napigcie w stanie wlaczenia: 1,5V RMS
Rezystancja izolacji: 1000MW min. przy 500V DC
Wytrzymatosé dielektryczna: 2500VAC przez 1 minutg

Charakterystyki zasilania napieciowego DC (zainstalowanego przy wyjsciu 2)

Typ Tolerancja Maksymalny Sktadowa zmienna Barieraizolacyjna
prad wyjsciowy | napigcia tgtniacego

20V +0.5V 25mA 0.2 Vp-p 500 VAC

12v +0.3V 40mA 0.1Vp-p 500\AC

5v +0.15V 80mA 0.05Vp-p 500\AC

Alarm 1/ alarm 2

Przekaznik alarmu 1: Typ A lub typ B, maksymalne dane znamionowe 2A/240VAC, trwalos¢

uzytkowa 100000 cykli dla obciazenia rezystancyjnego.

Przekaznik alarmu 2: Typ A, maksymalne dane znamionowe 2A/240VAC, trwatos¢ uzytkowa

200000 cykli dla obciazenia rezystancyjnego.
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Funkcje alarmowe: zegar przebywania,
Wysoki/niski alarm uchybu
Wysoki/niski alarm pasma odchylenia
Wysoki/niski alarm PV1
Wysoki/niski alarm PV2
Wysoki/niski alarm PV1 lub PV2
Wysoki/niski alarm PV1-PV2
Alarm przerwania petli
Alarm przerwania czujnika
Tryb alarmowy: normalny, zatrzaskujacy, zatrzymania, zatrzaskujacy/zatrzymania.
Zegar przebywania: 0- 6553,5 minut

Transmisja danych

Interfejs: RS-232 (1 urzadzenie), RS-485 (do 247 urzadzen)
Protokél: Tryb RTU protokotu Modbus

Adres: 1-247

Szybkos¢ transmisji: 0.3 ~ 38.4 kbit/s

Bity danych: 7 lub 8 bitow

Bit parzystosSci: brak, parzysty lub nieparzysty

Bit stopu: 1 lub 2 bity

Bufor komunikacyjny: 50 baitow

Retransmisja analogowa
Funkcje: PV1, PV2, PVI-PV2, PV2-PV1, warto$¢ zadana
MV1, MV2, warto$¢ odchylenia PV-SV
Sygnal wyjsciowy: 4-20mA, 0-20mA
0-1V, 0-5V, 1-5V, 0-10V
Rozdzielczo$¢: 15 bitow
Dokladnosé: +0.05% rozpigtosci +0.0025%/LC
Rezystancja obcigzenia: 0-500Q (dla wyjscia pradowego),
10kQ minimum (dla wyjscia napigciowego)
Regulacja wyjsciowa: 0.01% dla petnej zmiany obciazenia
Czas ustalenia si¢ wyjscia: 0.1s (stabilne przy 99.9%)
Napiecie przebicia izolacji: 1000VAC min.
Calkowity blad liniowosci: +0.005% rozpigtosci
Zalezno$¢ temperaturowa: +0.0025% rozpigtosci/LC
Niski poziom nasycenie: OmA (lub 0V)
Wysoki poziom nasycenia: 22.2mA (lub 5.55V, 11,1V min.)
Zakres wyjscia liniowego: 0-22.2mA (0-20mA lub 4-20mA),
0-5.55V (0-5V), 0-11.1V (0-10V)

Interfejs uzytkownika
Podwajne 4-cyfrowe wyswietlacze LED: gorny 10mm
dolny 8mm
Klawiatura: 3 klawisze
Port programowania: dla automatycznego ustawienia, kalibracji i testowania
Port komunikacyjny: podtaczenie do PC dla sterowania nadrzgdnego
Tryb sterowania
Wyijscie 1: dziatanie rewersyjne (grzanie) lub bezposrednie (chtodzenie)
Wyjscie 2: regulacja chtodzenia PID, pasmo chtodzenia P 1~255% PB
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ON-OFF: 0.1- 100.0 (°F),
ustawiana histereza (pasmo P = 0)

P lub PD: 0- 100.0% , nastawienie offsetu
PID: modyfikowane logika Fuzzy

pasmo proporcjonalnosei 0.1 ~ 900.0 °F

czas catkowania: 0- 1000 sekund

czas rozniczkowania: 0-360.0 sekund
Czas cyklu: 0.1 — 100.0 sekund
Reczne sterowanie: grzanie (MV1) i chtodzenie (MV2)
Auto-dostrojenie: zimny start i cieply start
Samodostrojenie: wybiera NONE lub YES
Tryb uszkodzenia: Automatyczny transfer na tryb reczny, gdy przerwa czujnika lub uszkodzenie
przetwornika A/C
Tryb us$pienia: vaktywnienie lub wylaczenie
Sterowanie nachyleniem krzywej grzania: 0- 900.0 °F/min. lub 0-900.0 °F/godz. ramping
Ograniczenie mocy: 0-100% wyjscia 1 1 wyjscia 2
Sterowanie cisnieniem/pompa: wyrafinowane, precyzyjne i skomplikowane funkcje
Adaptacyjna strefa nieczulosci grzanie-chlodzenie: samonastawna
Zdalny sygnal zadajacy: programowalny zakres dla wejscia pradowego i napigciowego
Regulacja nadazna: sterowanie PV1-PV2 przy sygnale zadajacym

Filtr cyfrowy
Funkcja: pierwszego rzgdu
Stala czasowa: ustawialne 0, 0.2, 0.5, 1, 2, 5, 10, 20, 30, 60 sekund

Wilasnosci Srodowiskowe i fizyczne

Temperatura pracy: -10°C do 50°C

Temperatura przechowywania: -40°C do 60°C

Wilgotnosé: 0 do 90% RH (bez kondensacji)

Rezystancja izolacji: 20MW min. (przy S00VDC)
Wytrzymalos$¢ dielektryczna: 2000VAC, 50/60Hz przez 1 minutg
Odpornos$é na wibracje: 10-50hZ, 10 m/s przez 2 godziny
Odpornos$é na wstrzas: 200m/s (20 g)

Obudowa: ognioodporna zywica poliwgglanowa

Wymiary: 50,7mm(W)x50,7mm(H)x88.0mm(D), 75mm glebokos¢ poza panelem
Masa: 159¢g

Zatwierdzenia

Bezpieczenstwo: UL873 (11 edycja 1994)
CSA C22.2 No. 24-93
EN61010-1 (IEC1010-1)

Klasa ochronna: panel czolowy NEMA 4X (IP65), zastosowanie wngtrzowe
IP20 — obudowa i terminale

EMC

Emisja: EN50081-1 (EN55011 kl. B, EN61000-3-2, EN61000-3-3)

Odpornosé: EN50082-2 (EN61000-4-2, EN61000-4-3, EN61000-4-4, EN61000-4-5, EN61000-4-6,
EN61000-4-11, ENV50204).
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A-1 Warunki istnienia menu

Tabela warunkow istnienia menu

Menu Oznaczenig¢ Warunki istnienia
parametru
SP1 Istnieje bezwarunkowo
TIME Istnieje, gdy dla A1FN wybrano TIMR lub dla A2FN wybrano TIMR
AlSP Istnieje. Gdy dla A1FN wybrano PV1H, PV1L, PV2H, PV2L, P12L, D12H lub
< DI12L
2
% Al1DV Istnieje, gdy dla A1FN wybrano DEHI, DELO, DBHI lub DBLO
~
E‘ A2SP Istnieje, gdy dla A2FN wybrano PV1H, PVIL, PV2H, PV2L, P12H, P12L
E DI12H lub D12L
(]
= A2DV Istnieje, gdy dlaa A2FN wybrano DEHI, DELO, DBHI lub DBLO
RAMP Istnieje, gdy dla SPMD wybrano MINR lub HRR
OFST Istnieje, gdy TI1 jest uzyte do sterowania (zaleznie od wyboru wejscia zdarzen
lub EIFN), ale gdy TI=0 1 PB1£0 lub gdy TI2 jest uzyte do sterowania (zaleznie|
od wyboru wejscia zdarzen lub EIFN), ale gdy TI2=0 i PB2#0
REFC Istnieje, gdy dla SPMD wybrano PUMP
SHIF Istnieje bezwarunkowo
PB1
TI1 Istnieje, gdy PB120
TD1
CcPB Istnieje, gdy dla OUT2 wybrano COOL
SP2 Istnieje, gdy dla EIFN wybrano SP2 lub SPP2, albo gdy SPMD wybierze PUMP|
PB2 Istnieje, gdy dla EIFN wybrano PID2 lub SPP2
TI2 Istnieje, gdy dla EIFN wybrano PID2 lub SPP2 pod warunkiem, ze PBZ0
TD2
O1HY Gdy PID2 lub SPP2 bedzie wybrane dla EIFN, wtedy O1HY istnieje, gdy
PB1=0 lub PB2=0. Gdy PID2 lub SPP2 nie jest wybrane dla EIFN, wtedy
O1HY istnieje, gdy PB1=0
AlHY Istnieje, gdy dla A1FN wybrano DEHI, DELO, PV1H, PVIL,PV2H, PV2L
PI12H, P12L, D12H lub D12L
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Menu Oznaczenie| Warunki istnienia
parametru
AZ2HY Istnieje, gdy dla A2FN wybrano DEHI, DELO, PV1H, PVIL, PV2H, PV2L,
£ P12H, P12L, D12H, DI2L
=)
2
é PL1 Gdy PID2 lub SPP2 jest wybrane dla EIFN, wtedy PL1 istnieje, gdy PB1£0
E‘ lub PB2%0.
o Gdy PID2 lub SPP2 nie jest wybrane dla EIFN, wtedy PL1 istnieje, gdy
5 PB1#£0
=
PL2 Istnieje, gdy dla OUT2 wybrano COOL
FUNC Istnieje bezwarunkowo
COMM Istnieje, gdy dla FUNC wybreo FULL
PROT Istnieje, gdy dla COMM wybrano 485 lub 232
ADDR
BAUD
DATA
PARI
_ | STOP
g
‘g AOFN Istnieje, gdy dla COMM wybrano 4-20, 0-20, 0;045V, 1-5V lub 0-10
2
2 | AOLO Istnieje, gdy dla COMM wybrano 4-20, 0-20, 0;045V, 1-5V lub 0-10 i
2 | AOHI AOFN nie jest MV1 i MV2
[}
= IN1
IN1U Istnieje bezwarunkowo
DP1
IN1L Istnieje, gdy dla IN1 wybrano 4-20, 0-20, 0;Dv5V, 1-5V lub 0-10
IN1H
IN2 Istnieje, gdy dl&FUNC wybrano FULL
IN2U Istnieje, gdy dla IN2 wybrano 4-20, 0-20, 0;D45V lub 0-10
DP2
IN2L
IN2H
OouT1
o1TY Istnieje bezwarunkowo
CYC1
O1FT
OouT2
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UMP

Menul Oznaczenig Warunki istnienia
parametru
O2FT Istnieje, gdy dla OUT2 wybrano COOL
ozry
cyc2
A1FN Istnieje bezwarunkowo
A1MD Istnieje, gdy dla ALFN wybrano DEHI, DELO, DBHI, DBLO, PV1H, PV1l
PV2H, PV2L, P12H, P12L, D12H, D12L, LB LUBENB
ALFT Istnieje, gdy dla ALFN nie jest wybrane NONE
'g A2FN Istnieje bezwarunkowo
>
(o))
€ | A2MD Istnieje, gdy dla A2FN wybrano DEHI, DELO, DBHI, DBLO, PV1H, PV1l
2 PV2H, PV2L, P12L, D12H, D12L, LB LUB SENB
=]
c
§ A2FT Istnieje, gdy dla A2FN nie jest wybrane NONE
EIFN Istnieje, gdy dldFUNC wybrano FULL
PVMD
FILT
SELF Istnieje bezwarunkowo
SLEP Istnieje, gdy dl&FUNC wybrano FULL
SPMD
SP1L Istnieje bezwarunkowo
SP1H
SP2F Istnieje, gdy dla EIFN wybrano SP2 lub SPP2, albo gdy dla SPMD wybrano P
SEL1 Istnieje bezwarunkowo
SEL2
SEL3
SEL4
SEL5
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Z-2 Opis menu producenta

Oznaczenie | Format | Opis parametru Zakres Warto$¢
parametru | pokazu fabryczna
EROR Erar Kod aktualnego btedu Niski:0 I
Wysoki:40
PROG ProG Kod identyfikacji programu zawiera Niski:0 -
numer programu i numer wersji Wysoki: 15.99
MODE jgee Zawiera statusowy kod blokady i Niski: 0 N
aktualny tryb Wysoki: 3.5
CMND Grd | Kod dostepu Niski: 0
Wysoki: 65535
JOB Job Kod zadania Niski:0
Wysoki: 65535
DRIF d--- | Wspdtczynnik kalibracji dryftu nagrzewania | Niski: -5.0 °C
Wysoki: 5.0 °C
ADO 240 Wspotczynnik kalibracji zera A/D Niski:-360
Wysoki: 360
ADG G Wspotezynnik kalibracji wzmocnienia A/D | Niski: -199.9 -
Wysoki: 199.9
V1G Y1.G | Wspotczynnik kalibracji wzmocnienia wej- | Niski:-199,9
$cia napigciowego 1 Wysoki: 199.9
CJTL GRL | Wspotczynnik kalibracji dolnej temperaturyj | Niski: -5.00°C
spoiny odniesienia Wysoki: 40.00°C
CJG o€} Wspotezynnik kalibracji wzmocnienia spo- | Niski: -199.9 -
iny odniesienia Wysoki: 199.9
REF1 #F1 | Wspotezynnik kalibracji napigcia odniesie- | Niski: -199.9
nia 1 dlaRTD 1 Wysoki: 199.9
SR1 Sl Wspbtczynnik kalibracji rezystancji Niski: -199.9
szeregowej 1 dlaRTD 1 Wysoki: 199.9
MAI1G .G | Wspdtczynnik kalibracji wzmocnienia Niski: -199.9 -
wejsciamA 1 Wysoki: 199.9
V2G Y2.G | Wspdtczynnik kalibracji wzmocnienia Niski: -199.9 -
wejscia napigciowego 2 Wysoki: 199.9

113




Oznaczenie | Format | Opis parametru Zakres Wartosé
parametru | pokazu fabryczna
MA2G AA2.G | Wspotezynnik kalibracji wzmocnienia Niski: -199.9
wejsciamA 2 Wysoki: 199.9
SIG1* SiGl Wartos¢ sygnatu punktu 1 specjalnego Niski: -19999
czujnika Wysoki: 45536
IND1* ind1l Warto$é wskazania punktu 1 specjalnego | Niski: -19999
czujnika Wysoki: 45536
SIG2* SiG2 Wartos¢ sygnatu punktu 2 specjalnego Niski: -19999
czujnika Wysoki: 45536
IND2* ind2 Warto$é wskazania punktu 2 specjalnego | Niski: -19999
czujnika Wysoki: 45536
SIG3* SiG3 Wartoéé sygnatu punktu 3 specjalnego czuj- | Niski: -19999
nika Wysoki: 45536
IND3* ind3 Warto$é wskazania punktu 3 specjalnego | Niski: -19999
czujnika Wysoki: 45536
SIG4* SiG4 Wartoéé sygnatu punktu 4 specjalnego Niski: -19999
czujnika Wysoki: 45536
IND4* ind4 Wartoé¢ wskazania punktu 4 specjalnego | Niski: -19999
czujnika Wysoki: 45536
SIG5* SiG5 Warto$é sygnatu punktu 5 specjalnego Niski: -19999
czujnika Wysoki: 45536
IND5* ind5 Warto$¢ wskazania punktu 5 specjalnego | Niski: -19999
czujnika Wysoki: 45536
SIG6* SiG6 Wartoéé sygnatu punktu 6 specjalnego Niski: -19999
czujnika Wysoki: 45536
IND6* indé Warto$¢ wskazania punktu 6 specjalnego | Niski: -19999
czujnika Wysoki: 45536
SIGT7* SiG7 Wartoéé sygnatu punktu 7 specjalnego Niski: -19999
czujnika Wysoki: 45536
IND7* ind7 Wartoé¢ wskazania punktu 7 specjalnego | Niski: -19999

czujnika

Wysoki: 45536
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Oznaczenie | Format | Opis parametru Zakres Wartos¢
parametru | pokazu fabryczna
SIG8* SiG 8 | Warto$¢ sygnatu punktu 8 specjalnego Niski: -19999 -
czujnika Wysoki: 45536
IND8* ind 8 | Warto$¢ wskazania punktu 8 specjalnego | Niski: -19999 _
czujnika Wysoki: 45536
SIG9 SiG9 Wartos¢ sygnatu punktu 9 specjalnego Niski: -19999 -
czujnika Wysoki: 45536
IND9* ind 9 | Warto$¢ wskazania punktu 9 specjalnego | Niski: -19999 _
czujnika Wysoki: 45536
TYPE* 14 PE | Typ sygnahu specjalnego czujnika Niski: 0 -
Wysoki: 3
DATE d ALE | Data produkcji produktu Niski: 0 _
Wysoki: 3719
NO no Numer seryjny produktu Niski: 1 -
Wysoki: 999
HOUR Hour Godzina pracy Niski: 0 -
Wysoki: 65535
HRLO Hr.Lo | Utamkowa wielko$é godziny Niski: 0 _
Wysoki: 0,9 godz.
ERRI Errl Rekord 1 bledéw wczesniejszych Niski: 0
Wysoki: FFFF 0
ERR2 Err2 Rekord 2 btedéw wezeséniejszych Niski: 0
Wysoki: FFFF 0
DELI d ELi | Ogranicznik wejscia ASCII Niski: 0000
Wysoki: 007F 000A
BPL1 bPL.1 | Warto$¢ transferu bez zaktocen Niski: 0 _
obcigzeniowych OUT1 Wysoki: 100.00%
BPL2 bPL.2 | Warto$¢é transferu bez zaktécen o Niski: 0 _
bciazeniowych OUT2 Wysoki: 100.00%
CICL CJC.L | Dolne napiecie kalibracji spoiny odniesienia| Niski: 31,680

Wysoki: 40,320 mV

*Parametry te sa dostgpne tylko, gdy dla IN1 wybrano SPEC
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