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Znaczenie symboli uzywanych w instrukcji:

- symbol ten zwraca uwage na szczegolnie istotne wskazdéwki dotyczgce instalacji
oraz obstugi urzgdzenia.

Nie stosowanie sie do uwag oznaczonych tym symbolem moze by¢ przyczyng
wypadku, uszkodzenia lub zniszczenia urzgdzenia.

W PRZYPADKU UZ'YTKO’WANIA URZADZENIA NIEZGODNIE Z INSTRUKCJA
ODPOWIEDZIALNOSC ZA POWSTALE SZKODY PONOSI UZYTKOWNIK

- symbol ten zwraca uwage na szczegdlnie istotne opisy dotyczgce wtasciwoSci

urzgdzenia.
Zalecane jest doktadne zapoznanie sie z uwagami oznaczonymi tym symbolem.

1. PODSTAWOWE WYMAGANIA | BEZPIECZENSTWO UZYTKOWANIA

A - Producent nie ponosi odpowiedzialnosci za szkody wynikle
z niewlasciwego zainstalowania, nieutrzymywania we wilasciwym stanie
technicznym oraz uzytkowania urzadzenia niezgodnie

Z jego przeznaczeniem.

- Instalacja powinna by¢ przeprowadzona przez wykwalifikowany personel
posiadajgcy uprawnienia wymagane do instalacji urzgdzen elektrycznych.
Podczas instalacji nalezy uwzgledni¢ wszystkie dostepne wymogi ochrony. Na
instalatorze spoczywa obowigzek wykonania instalacji zgodnie z niniejszg

instrukcjg oraz przepisami i normami dotyczacymi bezpieczenstwa
i kompatybilnosci elektromagnetycznej wiasciwymi dla rodzaju wykonywanej
instalacji.

Jezeli urzadzenie jest wyposazone w zacisk PE, powinien on by¢ dotgczony do
szyny PE. W pozostatych przypadkach, nalezy do niej podigczy¢ zacisk GND.

Nalezy przeprowadzi¢ wiasciwg konfiguracije urzadzenia, zgodnie
z zastosowaniem. Niewfasciwa konfiguracja moze spowodowaé btedne
dziatanie, prowadzgce do uszkodzenia urzgdzenia lub wypadku.

Jesli w rezultacie defektu pracy urzadzenia istnieje ryzyko powaznego
zagrozenia zwigzanego z bezpieczeinstwem ludzi oraz mienia nalezy
zastosowaé dodatkowe, niezalezne uklady i rozwigzania, ktére takiemu
zagrozeniu zapobiegna.

- W urzadzeniu wystepuje niebezpieczne napigcie, ktére moze spowodowaé
$miertelny wypadek. Przed przystgpieniem do instalacji lub rozpoczeciem
czynnosci zwigzanych z wykrywaniem uszkodzen (w przypadku awarii)
nalezy bezwzglednie wylaczy¢ urzadzenie przez odlgczenie zrodia
zasilania.

Urzadzenia sagsiadujgce i wspotpracujgce powinny spetniaCé wymagania
odpowiednich norm i przepiséw dotyczgcych bezpieczenstwa oraz byé
wyposazone w odpowiednie filtry przeciwprzepieciowe i przeciwzakidceniowe.
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A - Nie nalezy podejmowaé préb samodzielnego rozbierania, napraw lub

modyfikacji urzadzenia. Urzadzenie nie posiada zadnych elementéw, ktore
moglyby zostaé wymienione przez uzytkownika. Urzadzenia,
w ktérych stwierdzono usterke musza by¢ odtaczone i oddane do naprawy
w autoryzowanym serwisie.

i - W celu minimalizacji niebezpieczenstwa zapalenia lub udaru elektrycznego,
nalezy zabezpieczy¢ urzadzenie przed opadami atmosferycznymi i nadmierng
wilgocia.

- Nie uzywac urzadzenia w strefach zagrozonych nadmiernymi wstrzgsami,
wibracjami, pytem, wilgocia, korozyjnymi gazami i olejami.

- Nie uzywac urzadzenia w srodowisku zagrozonym wybuchem.

- Nie uzywac¢ urzadzenia w miejscach charakteryzujgcych sie duzymi wahaniami
temperatury, narazonych na kondensacje pary wodnej lub oblodzenie.

- Nie uzywac¢ urzadzenia w miejscach narazonych na bezposrednie
promieniowanie stoneczne.

- Nalezy upewnic¢ sie czy temperatura w otoczeniu urzgdzenia (np. wewnatrz
szafy sterowniczej) nie przekracza wartosci zalecanych. W takich przypadkach
nalezy wzig¢ pod uwage wymuszone chtodzenie urzadzenia (np. poprzez
wykorzystanie wentylatora).

Urzadzenie przeznaczone jest do pracy w sSrodowisku przemystowym
i nie nalezy uzywaé¢ go w srodowisku mieszkalnym lub podobnym.

2. CHARAKTERYSTYKA OGOLNA

Urzadzenie PUR-44D posiada wejscie uniwersalne, ktére mozna skonfigurowaé aby
pracowato jako: wejscie pradowe (o zakresie 0-20mA), wejScie napieciowe (o zakresach
0-10V oraz 0-150 mV), wejscie RTD (wspotpracujgce z czujnikami Pt 100/500/1000) oraz
wejscie TC (obstugujgce termopary typu: K, S, J, T, N, R, B, E). Urzadzenie automatycznie
kompensuje temperature zimnych koncow termopary. Wejscia RTD oraz TC posiadajg petng
linearyzacje charakterystyk. Mozna korzysta¢ tylko z jednego typu wejscia naraz. Doktadne
zakresy pomiarowe poszczegolnych wejs¢ podane sg w nastepnym rozdziale. Pomiar
widoczny jest na 4-dekadowym wyswietlaczu LED.

Urzadzenie moze by¢ wyposazone w 1 lub 2 wyjscia przekaznikowe, 1 lub 2 wyjscia typu
OC lub 1 wyjscie przekaznikowe i 1 wyjscie typu OC. Wyjscia te mogg one by¢ sterowane z
wejs¢ pomiarowych, przez protokét Modbus lub z zaimplementowanego w urzadzeniu
regulatora PID z dwoma petlami sterujgcymi i opcjg auto-tuningu. Opcjonalnie urzgdzenie
moze by¢ wyposazone do wyboru w: aktywne wyjscie prgdowe, pasywne wyjscie pradowe lub
aktywne wyjscie napieciowe. tacze komunikacyjne RS-485 oraz wyjScie zasilania
przetwornikéw dostepne sg w standardzie. Urzgdzenie dostepne jest w dwoch wersjach
wykonania ukfadu zasilania.

Doktadny opis funkcjonalnosci znajduje sie w dalszej czesci instrukcji.

PUR-44D przeznaczony jest do proceséw regulacji np. temperatury typu grzanie /
chtodzenie z regulowanymi czasami zwtoki zadziatania przekaznikéw wyjsciowych, sterowania
poziomami lub zaworami.
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3. DANE TECHNICZNE

Napiecie zasilajgce
(zaleznie od wersiji)

Wymagany zewn. bezpiecznik
Pobér mocy

85...230...260V AC/DC; 50 + 60 Hz (separowane)

lub 19...24...50V DC i 16V...24...35V AC (separowane)
lub 11,4...12...15V AC/DC (separowane)

zwtoczny, na prad znamionowy max. 2 A

dla zasilania 85 + 260V AC/DC: max. 2,5 VA

dla zasilania 16V + 35V AC: max. 2,5 VA

dla zasilania 19V + 50V DC: max. 2,5 W

dla zasilania 11,4V + 15V AC/DC: max. 2,5 VA

Wejscie pradowe (20mA)

Doktadnos$¢ pomiaru pradu
Rezystancja wejscia

Przekroczenie dtugotrwate
nominalnego zakresu pomiarowego

0+20 mA, 4+20 mA zabezpieczone przed przecigz.,
prad wejsciowy jest ograniczony do 50 mA (typowo)

+0,1% @ 25°C; + jedna cyfra (dla zakresu 0+20 mA)
< 65 Q (typowo 30 Q)
+20%

Wejscie napieciowe (10V)
Doktadnos¢ pomiaru napiecia
Rezystancja wejscia

Przekroczenie dtugotrwate
nominalnego zakresu pomiarowego

0+5V, 15V, 0+10 V, 2+10 V

1+ 0,1% @ 25°C; % jedna cyfra (dla zakresu 0+10 V)
> 100 kQ (przy zachowaniu poprawnej polaryzaciji)
+20%

Wejscie napieciowe (150 mV)
Doktadnos¢ pomiaru napiecia
Rezystancja wejscia

Przekroczenie dtugotrwate
nominalnego zakresu pomiarowego

0+60 mV, 0+75 mV, 0+100 mV, 0+150 mV

+0,1% @ 25°C; + jedna cyfra (dla zakresu 0+150 mV)
>1,5 MQ

+20%

Wejscie RTD
Zakres pomiarowy
Doktadnos¢ pomiaru

Rezystancja przewodow
pomiarowych

Pt 100, Pt 500, Pt 1000
-100°C = +600°C
+0,1% @ 25°C; * jedna cyfra

max. 20 Q w kazdym przewodzie
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Wejscie termoparowe
Zakres pomiarowy

Doktadnos$é pomiaru

Dokfadnos$¢ kompensac;ji
temperatury zimnych koncow
termopary

,S,,T,NR,B,E

: -200°C ++1370°C
-50°C + +1768°C
-210°C + +1200°C
-200°C + + 400°C
: -200°C + +1300°C
: -50°C + +1768°C
+250°C + +1820°C
-200°C = +1000°C

,J, E: £0,1% @ 25°C; + jedna cyfra
1+ 0,2% @ 25°C; + jedna cyfra
,T,R,B:£0,5% @ 25°C; + jedna cyfra

1°C

H OZX MBAZASOX X

Wyjscie zasilania czujnikéw:

24V +5% -10%, stabilizowane
max. 100 mA (50 mA dla zasilania 11,4V + 15V AC/DC)

Wyjscie przekaznikowe:

0, 1 lub 2 (styki zwierne) 5A/250V AC (rezystancja)
3A/250V AC (reaktancja)

Wyjscie OC:

0, 11ub 2; 100mA / 30VDC

Wyjscie pradowe aktywne:
(dostepne tylko w wersji z dwoma
przekaznikami i jednym wyjsciem
typu OC)

Maksymalna rezystancja
obcigzenia:

zakres pracy max. 0 + 24 mA

700 Q

Wyjscie pradowe pasywne
izolowane:

(dostepne tylko w wersji z dwoma
przekaznikami i jednym wyjsciem
typu OC)

Zakres napiecia zasilania:

Maksymalna rezystancja
obcigzenia:

zakres pracy max: 2,8 + 24 mA

Uz =9,5V + 36V
(Uz — 9,5V)/24mA [kQ]

Wyjscie napieciowe aktywne:
(dostepne tylko w wersji z dwoma
przekaznikami i jednym wyjsciem
typu OC)

Minimalna rezystancja obcigzenia:

6

zakres pracy max.: 0 + 11V

20000
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Stabilno$¢ temperaturowa

Interfejs komunikacyjny

Szybkos$¢ transmisji

Wyswietlacze
(zaleznie od wersiji)

Zakres wskazan
Pamie¢ danych

Stopien ochrony frontu urzadzenia

Stopien ochrony zaciskow

Typ obudowy

Materiat obudowy

Wymiary obudowy

Wymiary otworu montazowego
Glebokosé montazowa
Grubosé ptyty tablicy

Temperatura pracy
(zaleznie od wersji)

Temperatura sktadowania
(zaleznie od wersiji)

Wilgotnos¢
Wysoko$¢

Max. moment obrotowy przy
dokrecaniu ztgczy Srubowych

Max. przekroj przewodow
przytagczeniowych

Wymagania bezpieczenstwa

Kompatybilnos¢
elektromagnetyczna

50 ppm/°C

RS-485, 8N1 oraz 8N2, Modbus RTU,
galwanicznie

1200 + 115200 bit/sek.

LED, gtéwny PV 9 mm - czerwony,
pomocniczy SV 7 mm — zielony,

lub

LED, gtéwny PV 9 mm - zielony,
pomocniczy SV 7 mm — czerwony,

od -999 do 9999 + kropka dziesietna
nieulotna typu EEPROM

IP 65
dostepne opcjonalne wykonanie z uszczelnieniem
wyciecia w panelu

IP 20

tablicowa

NORYL - GFN2S E1
48 x 48 x 100 mm
43 x 43 mm

102 mm

max. 5 mm

0°C do +50°C
lub -20°C do +50°C

-10°C do +70°C
lub -20°C do +70°C

5 do 90% bez kondensac;ji
do 2000 m n.p.m.

0,5Nm

nieizolowany

1,5 mm?

wg PN-EN 61010-1

kategoria instalacji: Il

stopien zanieczyszczenia: 2
napiecie wzgledem ziemi: 300V AC

Rezystancja izolacji: >20MQ

Wytrzymatos¢ elektryczna izolacji: 3000V AC przez
1min. (pomigdzy obwodami wyj$¢ przekaznikowych
wytrzymatos¢ wynosi 2300V AC)

wg PN-EN 61326-1
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Niniejszy sprzet nie jest przeznaczony do stosowania w srodowiskach
mieszkalnych i moze nie zapewnia¢é odpowiedniej ochrony przy odbiorze
sygnatu radiowego w takich srodowiskach.

4. INSTALACJA URZADZENIA

Urzadzenie zostato zaprojektowane i wykonane w sposéb zapewniajgcy wysoki poziom
bezpieczenstwa uzytkowania oraz odpornosci na zaktocenia wystepujgce w typowym
Srodowisku przemystowym. Aby cechy te mogty byé w petni wykorzystane, instalacja
urzgdzenia musi by¢ prawidtowo przeprowadzona i zgodna z obowigzujgcymi normami.

A - Przed przystgpieniem do instalacji nalezy zapozna¢ sie z podstawowymi
wymaganiami bezpieczenstwa umieszczonymi na str. 3.

- Przed podtgczeniem urzadzenia do instalacji nalezy sprawdzi¢, czy napiecie
instalacji  elektrycznej  odpowiada  wartosci  znamionowej napiecia
wyspecyfikowanej na etykiecie urzgdzenia.

- Obcigzenie powinno odpowiada¢ wymaganiom wyszczegolnionym w danych
technicznych.

- Wszelkie prace instalacyjne nalezy przeprowadzac przy odtgczonym napieciu
zasilajgcym.

- Nalezy uwzgledni¢ konieczno$¢ zabezpieczenia zaciskéw zasilania przed
osobami niepowotanymi.

4.1. ROZPAKOWANIE

Po wyjeciu urzgdzenia z opakowania ochronnego nalezy sprawdzié, czy nie ulegto
ono uszkodzeniu podczas transportu. Wszelkie uszkodzenia powstate podczas transportu
nalezy niezwtocznie zgtosi¢ przewoznikowi. Nalezy réwniez zapisaé numer seryjny urzadzenia
umieszczony na obudowie i zgtosi¢ uszkodzenie producentowi.

Wraz z urzgdzeniem dostarczane sa:
- instrukcja obstugi,

- karta gwarancyjna,

- uchwyty montazowe 2 szt.
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4.2. MONTAZ

A

A

- Urzadzenie przeznaczone jest do montazu wewngtrz pomieszczen w obudowie
(tablicy, szafie rozdzielczej) zapewniajgcej odpowiednie zabezpieczenie przed
udarami elektrycznymi. Obudowa metalowa musi by¢ potgczona z uziemieniem
w sposoOb zgodny z obowigzujgcymi przepisami.

- Przed przystgpieniem do montazu nalezy odigczy¢ napiecie instalacji
elektryczne;j.

- Przed witgczeniem urzgdzenia nalezy sprawdzi¢ doktadnie poprawnosc¢
wykonanych pofgczen.

Aby zamontowac¢ urzadzenie, nalezy przygotowac w tablicy otwér o wymiarach:

43 x 43 mm (Rys. 4.1). Grubo$¢ materiatu, z kiérego wykonano tablice nie powinna
przekracza¢é 5 mm. Podczas przygotowania otworu montazowego nalezy
uwzgledni¢ wyciecia na zaczepy umieszczone po obu stronach obudowy (Rys. 4.1).
Urzadzenie nalezy umiesci¢ w przygotowanym otworze wkiadajgc je od przedniej
strony tablicy, nastepnie zamocowa¢ za pomocg uchwytéw (Rys. 4.2). Minimalne
odlegtosci miedzy osiami otworéw montazowych - wynikajgce z termicznych
i mechanicznych warunkéw pracy - wynoszg 67 mm (w osi poziomej) oraz 67 mm
(w osi pionowej) (Rys. 4.3).

43 mm

8 mm A

13 mm

13 mm

43 mm

8 mm

1 mm

max. 5 mm
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b)
46 mm

Y

A

46 mm

7 max. 5 mm
-

Rys. 4.1. Wymiary montazowe: a) zalecane, b) dopuszczalne

86 mm

S

8,5 mm

%
5 mm L
¢ 2 mm

Rys. 4.2. Mocowanie za pomocg uchwytéw

10

11,2 mm
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67 mm

Rys. 4.3. Montaz wielu urzgdzen
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4.3. SPOSOB PODtACZENIA

Srodki ostroznosci

A

12

- Instalacja powinna by¢ przeprowadzona przez wykwalifikowany personel
posiadajgcy uprawnienia wymagane do instalacji urzadzeh elektrycznych.
Podczas instalacji nalezy uwzgledni¢ wszystkie dostepne wymogi ochrony. Na
instalatorze spoczywa obowigzek wykonania instalacji zgodnie z niniejszg
instrukcja oraz przepisami i normami dotyczgcymi bezpieczenstwa i
kompatybilnosci elektromagnetycznej wtasciwymi dla rodzaju wykonywanej
instalacji.

- Urzadzenie nie jest wyposazone w wewnetrzny bezpiecznik oraz wytgcznik
zasilania. Z tego wzgledu nalezy zastosowaé zewnetrzny bezpiecznik zwioczny
z mozliwie minimalng warto$cig znamionowg pradu (zalecany dwubiegunowy na
prad znamionowy nie wiekszy niz 2 A) oraz wytagcznik zasilania umieszczony
w poblizu urzadzenia.

W przypadku zastosowania bezpiecznika jednobiegunowego musi byé
on zamontowany w przewodzie fazowym (L).

- Przekréj kabla sieciowego powinien by¢ tak dobrany, aby w przypadku zwarcia
kabla od strony urzadzenia, zapewnione bylo zabezpieczenie kabla za pomocg
bezpiecznika instalacji elektryczne;.

- Okablowanie musi by¢ zgodne z odpowiednimi normami, lokalnymi przepisami
i regulacjami.

- W celu zabezpieczenia przed przypadkowym zwarciem przewody podigczeniowe
powinny by¢ zakonczone odpowiednimi izolowanymi kohcowkami kablowymi.

- Sruby zaciskéw nalezy dokrecié. Zalecany moment obrotowy dokrecenia wynosi
0,5 Nm. Poluzowane s$ruby moga wywota¢ pozar lub wadliwe dziatanie. Zbyt
mocne dokrecenie srub moze doprowadzi¢ do uszkodzenia potgczen wewnagtrz
urzgdzenia oraz zerwania gwintu.

- W przypadku, gdy urzadzenie wyposazone jest w zaciski roztagczne powinny
one by¢ wetkniete do odpowiednich ztacz w urzadzeniu, nawet jesli nie sg
wykorzystane do jakichkolwiek potgczen.

- Niewykorzystanych zaciskéw (oznaczonych jako n.c.) nie wolno
wykorzystywaé¢ do podigczania jakichkolwiek przewodéw podtaczeniowych
(np. w charakterze mostkéw), gdyz moze to spowodowaé¢ uszkodzenie
urzadzenia lub porazenie elektryczne.

- Jesdli urzadzenie wyposazone jest w obudowe, ostony oraz dtawnice
uszczelniajgce, chronigce przed dostepem wody, nalezy zwréci¢ szczegdlng
uwage na ich prawidtowe dokrecenie lub docisniecie. W przypadkach watpliwych
nalezy  rozwazyé mozliwos¢  zastosowania  dodatkowych  Srodkow
zapobiegawczych (oston, zadaszen, uszczelniaczy itp.). Niestarannie wykonany
montaz moze zwigkszy¢ ryzyko porazenia elektrycznego.

- Po zakonczonej instalacji nie wolno dotyka¢ ztgcz urzadzenia, gdy wigczone
jest napiecie zasilajgce, gdyz grozi to porazeniem elektrycznym.
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Ze wzgledu na mozliwe znaczne zakltécenia wystepujace w instalacjach przemystowych
nalezy stosowa¢ odpowiednie $rodki zapewniajgce poprawnag prace urzadzenia.
Niestosowanie wymienionych ponizej zalecen moze w pewnych okolicznosciach
prowadzié do przekroczenia poziomoéw zaburzen elektromagnetycznych przewidzianych
dla typowego srodowiska przemystowego, co w konsekwencji moze powodowac btedne
wskazania urzadzenia.

Nalezy unika¢ wspdlnego (réwnolegtego) prowadzenia przewodéw sygnatowych
i transmisyjnych wraz z przewodami zasilajgcymi i sterujgcymi obcigzeniami indukcyjnymi
(np. stycznikami). Przewody takie powinny krzyzowac sie pod kgtem prostym.

Cewki stycznikow i obcigzenia indukcyjne powinny by¢ wyposazone w uktady
przeciwzakiéceniowe np. typu RC.

Zaleca sie stosowanie ekranowanych przewodéw sygnatowych. Ekrany przewoddw
sygnatowych powinny by¢ podtgczone do uziemienia tylko w jednym z koncow
ekranowanego przewodu.

W przypadku zakidcen indukowanych magnetycznie zaleca sie stosowanie skrecanych
par przewodéw sygnatowych (tzw. skretki). Skretke (najlepiej ekranowang) nalezy
stosowac dla potgczen transmisji szeregowej RS-485.

W sytuacji, gdy obwody pomiarowe lub sterujgce sg dtuzsze niz 30 m lub wychodzg poza
obreb budynku, wymaga sie instalowania dodatkowych zabezpieczen przed przepieciami.

W przypadku zakidécen od strony zasilania zaleca sie stosowanie odpowiednich filtrow
przeciwzaktoceniowych. Nalezy pamieta¢, aby potgczenia pomiedzy filtrem a
urzadzeniem byly jak najkrétsze, a metalowa obudowa filtru byta podtaczona do
uziemienia jak najwiekszg powierzchnig. Nie mozna dopusci¢, aby przewody dotgczone
do wyjscia filtru biegty réwnolegle do przewodoéw zakiéconych (np. obwodoéw sterujgcych
przekaznikami lub stycznikami).

Podtagczenie napiecia zasilajgcego oraz sygnatéw pomiarowych i sterujgcych umozliwiajg
ztacza srubowe umieszczone w tylnej czesci obudowy urzgdzenia.

O

-

6-7. mm |

Max. 1,5 mm

Rys. 4.4. Sposoéb odizolowania przewoddéw oraz wymiary koricéwek kablowych

ii Wszystkie podtaczenia nalezy wykonywac przy wytgczonym napigciu zasilania.

13
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Wyjscie zasilania czujnikow
+24V +5%, -10% RS - 485
Imax = 100mA/50mA

zasilanie GND  DATA+

(zalezne od wersji) * Uo ‘ DATA- ‘
S N A |
112 5/16|7]|8

Rys. 4.5. Wyprowadzenia zasilania urzgdzenia, wyjscia zasilania czujnikéw oraz RS-485

9 B

| R1 | | R2 R1 7‘

| ! ‘

| ! |

LOian

[ 9]10]11|12] | \9101112}
|

Rys. 4.6. Opis wyprowadzern dla wersji: a) z jednym wyjsciem przekaznikowym; b) z dwoma
wyjSciami przekaznikowymi

f " Umax=3ovDC | f " Umax=sovDCc |
‘ Imax =100mA ‘ ‘ Imax =100mA ‘
\ °°1+ } |  oc2 oc1 }
‘ n.c. n.c. - | = + -+

‘9101112} ‘9101112}

Imax = 100mA

| Umex=30vDC R W‘
\
|
\
|

Rys. 4.8. Opis wyprowadzen dla wersji z wyjsciem przekaznikowym i wyjsciem typu OC
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a) b) c)
7777777 ] | AKTYWNE o
\ AKTYW";E | ‘ _AKTYWNE | \ izolowane |
| wyjscie pradowe | Wyjscie napigciowe | ‘ PASYWNE

| - + | ‘ - + | ‘ wyjscie pragdowe ‘
| | | ‘ | (polaryzacja dowolna) |
| 3|4 1 [3]a I 3lal |
- ‘ L = J - - _ ‘

Rys. 4.9. Opis wyprowadzen dla wersji: a) z aktywnym wyjsciem prgdowym, b) aktywnym
wyjsciem napieciowym; c) pasywnym wyjsciem prgdowym

31|32|33|34|35

RTD RTD TC

Rys. 4.10. Opis wyprowadzen wejscia uniwersalnego

24V DC

Rys. 4.11. Podtgczenia przetwornikéw prgdowych 2 przewodowych

15
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wewnetrznie potaczone
I '
= |

5 . |2avDC

B1[s2[33[34[35] [31[32[33[3435]

+ -

5 . |2avDC
| .

Rys. 4.13. Podfgczenia przetwornikéw napieciowych

Czujnik rezystancyjny poditgczony jest do miernika typowym poditgczeniem 4-przewodowym
(Rys. 4.14a) lub 3-przewodowym (Rys. 4.14b). Ze wzgledu na doktadno$¢ pomiaréw zalecane
jest podigczenie 4-przewodowe.

W przypadku wykorzystywania podtgczenia 2-przewodowego nalezy stosowac

@ przewody o mozliwie matej opornosci. Umozliwia to zmniejszenie btedu pomiaru
zwigzanego z brakiem kompensacji opornosci przewoddw. Warto$¢ pomiarowa
mozna skorygowaé za pomocag parametru ,toFS” w menu ,inPt’. Ze wzgledu na
doktadno$¢ pomiaréw podtgczenie 2-przewodowe nie jest zalecane.

Dla podtgczenia 4- lub 2-przewodowego opornosci przewodow (Ra + Rd) MOGA BYC
DOWOLNE (nie muszg byé réwne). Dla podtgczenia 3-przewodowego NALEZY ZAPEWNIC
IDENTYCZNOSC opornosci przewoddw w celu prawidiowej kompensacji. Niezaleznie od typu
podtgczenia rezystancja kazdego z przewodow nie powinna by¢ wieksza niz 20 Q.

16
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a)

Ra Rb Rc| Rd Ra|

31|32|33|34 b) 131/32|33|34

RTD

Ra, Rb, Rc, Rd dowolne

i

Ra = Rc =Rd

€ |31|32|33|34

RTD
Ra, Rc dowolne

Rys. 4.14. Podigczenia zewnetrzne czujnikéw RTD:
a) 4-przewodowe; b) 3-przewodowe; c) 2-przewodowe

Nie nalezy zmienia¢ sposobu podtgczenia wejs¢ pomiarowych podczas pracy
urzadzenia. W przypadku korzystania z wejscia napigciowego 0-150mV, TC lub
RTD urzadzenie jest w stanie wykry¢ przerwanie przewodow pomiarowych.
Wykrycie przerwania trwa okoto 2 sekund. Wyjatek stanowig dwa przewody wejscia
RTD. Wykrycie przerwania przewodu podtgczonego do wejscia 32 lub 33 trwa okoto
7 sekund. Przez ten czas pomiar bedzie nieprawidtowy. Po wykryciu uszkodzenia
urzadzenie wyswietla komunikat "S.Err" (sensor error).

R1
[

11112

*"'LH

L N R2
1]2 ]
9110
FUSE |:| fﬁE

Zaleznie od wersji:

85...230...260V AC/DC lub

19...24...50V DC; 16...24...35V AC
L N 11,4...12...15V AC/DC

&
sl

Rys. 4.15. Podfgczenie zasilania oraz przekaznikéw sterujgcych obcigzeniami
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18

Styki wyjs¢ przekaznikowych nie sg wyposazone w obwody gasikowe.

Przy wykorzystaniu wyjsé przekaznikowych do przelaczania obcigzen
indukcyjnych  (cewek stycznikéw, przekaznikéw, elektromagnesoéw,
solenoidéw itd.) wymagane jest zastosowanie dodatkowego obwodu
ttumigcego (typowo kondensator 47nF/ min. 250VAC w szereg z rezystorem
100R, dotaczone réwnolegle do stykow przekaznika lub lepiej bezposrednio
rownolegle do zalaczanej indukcyjnosci). W wyniku zastosowania obwodu
ttumigcego zmniejszony zostaje poziom zaklécen generowanych podczas
przetaczania oraz zwigkszona zostaje trwatos¢ stykow przekaznika.

a) b)

L

o

N

Rys. 4.16. Przyktady réwnolegtego podtgczenia obwodu ttumigcego:
a) do stykéw przekaznika; b) do obcigzenia indukcyjnego

OC1| | Uo |OC1 Uo |
11|12 5|6 11|12 5|6
+ + - - + + -
, : LED 10 mA R
Sterownik logiczny LA 2k2
1
+ >
wej. napieciowe ;{/
24V

Rys. 4.17. Przyktadowe podfgczenia wyjscia typu OC
(tylko dla urzgdzen posiadajgcych wyjscie typu OC)
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AKTYWNE
wyjscie pradowe

+

3

4

Sterownik logiczny

+

0-20 mA

wejscie prgdowe

Rys. 4.18. Przyktad podtgczenia aktywnego wyjscia pragdowego
(tylko dla urzgdzen posiadajgcych aktywne wyjscie pradowe)

6

PASYWNE
wyjscie pradowe
3|4 5
+
Sterownik logiczny
= +

wej. prgdowe
4-20 mA

! Utrata izolacji

Rys. 4.19. Przyktad podtgczenia pasywnego wyjscia pragdowego
(tylko dla urzadzen posiadajgcych pasywne wyjscie prgdowe)

wyjscie napigciowe

AKTYWNE
-+
314

Sterownik logiczny

+

wejscie napieciowe

0-10V

Rys. 4.20. Przyktad podtgczenia aktywnego wyjscia napieciowego
(tylko dla urzgdzen posiadajgcych aktywne wyjscie napieciowe)
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4.4. KONSERWACJA

Urzgdzenie nie posiada zadnych wewnetrznych elementéw wymiennych i regulacyjnych
dostepnych dla uzytkownika. Nalezy zwroci¢ uwage na temperature otoczenia, w ktérym
urzgdzenie pracuje. Zbyt wysoka temperatura powoduje szybsze starzenie sie elementéw
wewnetrznych i skraca okres bezawaryjnej pracy urzadzenia. W przypadku zabrudzenia do
czyszczenia urzgdzenia nie nalezy uzywac rozpuszczalnikdw. W tym celu nalezy stosowac
cieptg wode z niewielkg domieszka detergentu lub w przypadku wiekszych zabrudzen alkohol

etylowy lub izopropylowy.

A

Stosowanie innych $rodkéw moze spowodowac trwate uszkodzenie obudowy.

Po zuzyciu nie nalezy wyrzuca¢ ze $mieciami miejskimi. Produkt oznaczony tym
¢ | znakiem musi by¢ sktadowany w odpowiednich miejscach zgodnie z przepisami

d dotyczacymi utylizacji niektérych wyrobow.

5. OPIS PLYTY CZOt OWEJ

diody R - informujg o przekroczeniu wysSwietlacz
wartos$ci progowych \ gtowny PV
dioda AL - informuje
0 zatgczeniu alarmu
. wyswietlacz
klaw:aturq pomocniczy SV
programujgca

Oznaczenia i funkcje klawiszy:

MENU

ENTER|

20

Oznaczenie klawisza w tresci instrukcji: [ESC/MENU]

Funkcje:

* przejscie do menu programowania (przytrzymanie przez co najmniej
2 sekundy),

* opuszczenie biezgcego poziomu menu i powrét do menu nadrzednego
(lub do trybu pomiarowego),

* rezygnacja ze zmiany edytowanego parametru urzgdzenia.

Oznaczenie klawisza w tresci instrukcji: [ENTER]
Funkcje:

* rozpoczecie edycji parametru,

* przejscie do podmenu,

+ zatwierdzenie zmiany edytowanego parametru.

Oznaczenie klawiszy w tresci instrukcji: [*] [v]
Funkcje:

* zmiana biezacej pozycji w menu,

» modyfikacja parametru urzgdzenia,

* zmiana trybu pracy wyswietlacza.
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6. ZASADA DZIALANIA

Po wigczeniu zasilania na wyswietlaczu ukazuje sie na chwile numer zwigzany z typem
urzgdzenia oraz wersja oprogramowania, nastepnie urzadzenie przechodzi do trybu
pomiarowego.

6.1. TRYB POMIAROWY

W trybie pomiarowym wyniki wykonanych pomiaréw prezentowane sg na wyswietlaczu
LED. Urzadzenie przelicza wyniki pomiarow na wartosci wskazywane wedtug charakterystyki
wybranej przez uzytkownika. Zakres wynikéw pomiaru odpowiadajgcy nominalnemu zakresowi
wielkosci mierzonej okreslany jest jako nominalny zakres pomiarowy. Zakres wynikéw
pomiaru odpowiadajgcy nominalnemu zakresowi wielkoSci mierzonej wraz z rozszerzeniami
okreslany jest jako dopuszczalny zakres pomiarowy (Rys. 6.1, 6.2).

Dla wejs¢ temperaturowych (TC oraz RTD) dostepna jest wytacznie charakterystyka
liniowa. Dla wej$¢ tego typu nominalny zakres pomiarowy oraz dopuszczalny
zakres pomiarowy sa identyczne (brak dodatkowych rozszerzen zakresu, Rys.

6.3).
Parametr Lo r” Parametr "Hi r”
\ nominalny zakres pomiarowy /
| 4—}} < >‘4 >}
° *
4 mA 20 mA

dopuszczalny zakres pomiarowy

A
I A

Rys. 6.1. Definicja zakresow pomiarowych w trybie 4 + 20mA

Jesli wynik pomiaru przekracza dopuszczalny zakres pomiarowy, zamiast wyniku
wyswietlany jest komunikat ”-Hi-” lub ”-Lo-" (zaleznie od kierunku przepetnienia, patrz opis
parametréw “Lo r” i “Hi r” w menu ”inPt”). Komunikaty ”-Hi-” oraz ”-Lo-" mogg by¢ réwniez
efektem uszkodzenia w torze pomiarowym. W takim przypadku komunikat “-Lo-" oznacza
zwarcie, natomiast “-Hi-” przerwanie obwodu pomiarowego. Gdy urzadzenie wykryje problem
z czujnikiem (np. urwanie przewodu pomiarowego), wyswietlany jest komunikat ”S.Err”.

Parametr "Hi r”

nominalny zakres pomiarowy L /

dopuszczalny zakres pomiarowy

A
A

Rys. 6.2. Definicja zakreséw pomiarowych w trybie 0 + 150mV
21
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Jezeli warto$¢ pomiaru miesci sie w dopuszczalnym zakresie pomiarowym lecz
wynik przekracza zakres wyswietlania (-999+9999), zamiast wyniku pomiaru
wyswietlany jest komunikat ”-Ov-".

-100°C +600°C
i dopuszczalny zakres pomiarowy :
wyswietlany wys$wietlany
komunikat "-Lo-" komunikat "-Hi-"

Rys. 6.3. Definicja zakreséw pomiarowych w trybie Pt100

W trybie pomiarowym oraz PID na wyswietlaczu pomocniczym SV mozliwy jest podglad
ustawionych wartosci progowych przekaznikéw, wartosci wyjscia analogowego lub wartosci
zadanej regulatora (patrz opis Menu ”diSP”). Po nacis$nieciu jednego z przyciskow [*] lub [v],
wyswietlona zostanie nazwa kolejnej podgladanej wielkosci (np. “rEL1”), a nastepnie jej
aktualna wartos¢. Jesli w ciggu 5 sek. uzytkownik nie naci$nie Zzadnego przycisku, urzgdzenie
powraca do wyswietlania na dolnym wyswietlaczu wielkosci wybranej w Menu “diSP”. Jesli
ustawiona jest opcja swobodnego dostepu do wartosci progowej (patrz opis Menu “SECu”),
uzytkownik moze zmodyfikowaC warto$¢ aktualnie ogladanego progu poprzez wcisnigcie
klawisza [ENTER] i wpisanie zgdanej wartosci (patrz: EDYCJA PARAMETROW).

Wszystkie dostepne parametry pracy urzgdzenia mozna skonfigurowa¢ w menu

urzadzenia (patrzz PROGRAMOWANIE URZADZENIA) za pomocg klawiatury lub za
posrednictwem interfejsu RS-485).

nie przerywa pracy urzadzenia.

@ Konfigurowanie urzadzenia (w menu lub za posrednictwem interfejsu RS-485)

6.1.1. Detekcja wartos$ci szczytowych

Regulator PUR-44D wyposazony zostat w funkcje pozwalajgcg na detekcje i wizualizacje
wartosci szczytowych sygnatu mierzonego. Opcje dotyczgce tej funkcji znajdujg sie w menu
"HOLd” (patrz opis Menu "HOLd”). Wykrycie wartosci szczytowej nastepuje w przypadku,
gdy wartos¢ sygnatu mierzonego wzrosnie, a nastepnie zmaleje o warto$¢ co najmniej réwng
wartosci parametru "PEA”. Wykryta warto$¢ szczytowa jest nastepnie wyswietlana przez
okres czasu definiowany przez parametr “timE”. Jezeli w trakcie wyswietlania wartosci
szczytowej wykryty zostanie nowy szczyt, to wartos¢ wyswietlana zostanie uaktualniona
i rozpocznie sie nowy okres wyswietlania o dtugosci "timE” (Rys.6.4).

Po zakonhczeniu okresu wyswietlania ”timE” lub w przypadku niewykrycia szczytu
urzadzenie wyswietla biezgcg wartosé pomiaru. Jezeli ,HdiS"="HOLD” ustawienie wartosci
"timE"=0.0 powoduje, ze wykryta wartos¢ szczytowa jest podtrzymywana do momentu
wcisniecia przycisku [ESC]. Jezeli ,HdiS"="rEAL” warto$¢ "timE"=0.0 oznacza brak
podtrzymywania. Wyswietlanie wartosci szczytowej sygnalizowane jest miganiem kropki
dziesietnej skrajnej prawej cyfry.

Wyijscia przekaznikowe, typu OC oraz analogowe mogg by¢ sterowane w zaleznosci
od biezgcej wartosci pomiaru lub wartosci szczytowej (patrz opis Menu "HOLd”).
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4 pomiar

“timE”

"timE”

biezgca warto$¢ pomiaru czas

warto$¢ wyswietlana

Rys. 6.4. Sposob detekcji wartosci szczytowych

6.2. REGULATORY PID

Dziatanie regulatora PID polega na obliczaniu wartosci btedu wynikajgcej z réznicy
miedzy warto$cia zadang a zmierzong i reagowaniu w taki sposdb, aby zredukowa¢ do
minimum obliczony btad poprzez odpowiednie dostosowanie sygnatu podawanego na wejscie
regulowanego obiektu.

Regulatory majg gtéwnie zastosowanie w ukfadach regulacji przemystowej, ktore
charakteryzujg sie duzymi statymi czasowymi narazonymi na zaktdcenia ze strony wejscia
obiektu sterowanego, a wiec nadajg sie one do regulacji stato-wartoSciowej obiektéw lub
proceséw technologicznych zawierajgcych elementy takie jak piece, kotty itp.

W urzadzeniu PUR-44D zaimplementowany jest regulator proporcjonalno-catkujgco-
rézniczkujgcy (PID) z dwoma niezaleznymi petlami sterujgcym: jedng dla sterowania
procesem nagrzewania, a drugg chtodzenia (schemat ogdlny regulatora znajduje sie na Rys.
6.5). W dalszej czesci instrukcji petle odpowiednio nazywane petlg PID H i petla PID C tak jak
pokazano na rysunku Rys. 6.5. Kazda z tych petli sktada sie z cztonéw: proporcjonalnego P,
catkujgcego | i rézniczkujgcego D, ktérych odpowiednie zsumowanie daje wyjsciowy sygnat
sterujgcy obiektem Rys. 6.6.

Sygnat sterujagcy regulatora moze by¢ wprowadzony na dowolne wyjscie urzgdzenia, co
sprawia, ze PUR-44D moze by¢ stosowany do sterowania wiekszosci obiektow
wykorzystywanych w przemysle.

Regulator PID moze stuzyé do regulacji takich wielko$ci jak temperatura, wilgotnosé,
ciSnienie, sita, predkosé, natezenie przeptywu, poziom cieczy lub ciat sypkich itd. Nalezy
jednak pamieta¢, ze regulatory zaimplementowane w urzadzeniu majg wspoélng wartosé
zadang (parametr SEtP), przez co powinny by¢ stosowane w aplikacjach, w ktérych jeden z
regulatorow (np. PID-H) stosowany jest do sterowania urzgdzeniami wykonawczymi
podwyzszajgcymi stan obiektu sterowanego (np. grzanie), a drugi z regulatoréw (np. PID-C)
stosowany jest do sterowania urzadzeniami wykonawczymi obnizajagcymi stan obiektu
sterowanego (np. chtodzenie).

Dodatkowe parametry regulatora takie jak: strefa nieczutosci, czion sterowania
rozmytego czy czton inercyjny pozwalajg jeszcze doktadniej regulowa¢ rzeczywistym
obiektem, optymalizujgc, ale tez i zabezpieczajgc obiekt przed przeregulowaniem czy zbyt
duzym przyrostem wartosci sterujgce;j.
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Warto$¢ zadana
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Rys. 6.5 Struktura ogdlna urzgdzenia PUR-44D

Ograniczenie gérne
Hi-H

Offset Hi-C
1 OF-H
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Rys. 6.6. Ogdlny schemat regulatora PID zaimplementowanego w urzadzeniu PUR-44D

Ograniczenie dolne
Lo-H
Lo-C

W zaleznosci od trybu pracy, regulatory mogg dziata¢ w sposdb pokazany na Rys. 6.7.
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Rys. 6.7. Charakterystyki sterowania przekaznika w zaleznos$ci od trybu pracy
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Konfigurowanie regulatora PID

Konfigurowanie regulatora PID moze odbywaé sie na dwa sposoby: reczny oraz
automatyczny.

W trybie recznym, uzytkownik definiuje wszystkie wspoétczynniki i dodatkowe cziony
regulatoréw (sterowanie rozmyte, inercja, ograniczenia wyjsciowe, strefa nieczutosci) wedtug
wiasnego uznania. Moze on réwniez poprawic¢ i dostroi¢ ustawienia dobrane przez urzadzenie
w trybie automatycznym. Istnieje mozliwos¢ wytgczenia kazdego cztonu regulatora PID jak
i cztonéw dodatkowych. Odbywa sie to poprzez ustawienie wartosci zerowej lub opcji oFF
w wybranym parametrze.

W trybie automatycznym urzadzenie w procesie auto-tuningu, uzywajac metody
Zieglera-Nicholsa, oblicza i dostraja parametry P, | oraz D jednej z petli regulatora. Cztony
dodatkowe (sterowanie rozmyte, inercja, ograniczenia wyj$ciowe, strefa nieczutosci) nie sg w
tym trybie konfigurowane i uzytkownik musi je sam dobra¢ do swoich zastosowan. Proces
auto-tuningu opisany zostat w dalszej czesci rozdziatu.

Czion sterowania rozmytego (podmenu FuZL)

Skokowa zmiana wartosci zadanej moze by¢ ztagodzona poprzez zastosowanie cztonu
sterowania rozmytego, ktéry wprowadza kontrole szybkosci zmiany wartosci zadanej. Dzigki
jego zastosowaniu uzytkownik moze narzucic, jak szybko rozmyta warto$¢ zadana ma zblizaé
sie do wartosci docelowej w procesie (SEtP).

Funkcja ta jest szczegolnie przydatna w uktadach, w ktérych zbyt gwattowna zmiana
wartosci zadanej i, co mozliwe w takiej sytuacji, sygnatu sterujgcego mogtaby doprowadzi¢ do
niepozadanego zachowania obiektu np. zniszczenia wytwarzanego produktu. Mozliwe jest
rowniez ustalenie minimalnej réznicy miedzy wartoscig zadang (SetP), a rozmytg wartoscig
zadang, po osiggnieciu ktérej regulator skokowo zmieni rozmytg warto$¢ zadang na wartosé
zadang (SetP). Jest ona definiowana przez parametr HYST. Oba regulatory korzystajg z
takich samych ustawien cztonu sterowania rozmytego.

Petla sterowania PID-H

120

\ .
‘ - Histereza

FuZL wilaczone
----------------- FuZL wytaczone

warto$¢ zadana

0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200
Czas

Rys. 6.8. Poréwnanie odpowiedzi regulatora PID-H na zmiane wartosci zadanej przy
wykorzystaniu i bez wykorzystania logiki rozmytej
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160 Petla sterowania PID-C
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Rys. 6.9. Poréwnanie odpowiedzi regulatora PID-C na zmiane wartosci zadanej przy
wykorzystaniu i bez wykorzystania logiki rozmytej

Czion inercyjny

Stuzy do wygtadzenia przebiegu odpowiedzi czionu roézniczkujgcego, czyli
wyeliminowaniu zbyt dynamicznych zmian wartosci sygnatu wyjsciowego, spowodowanych
wystepowaniem szuméw pomiarowych procesu. Zastosowanie cztonu inercyjnego wydtuza
czas odpowiedzi, jednak stanowi zabezpieczenie przez przeregulowaniem, ktére moze
prowadzi¢ do wystgpienia uszkodzenh w ukladzie sterowanym.

Strefa nieczutosci

Wprowadzenie tego parametru daje mozliwo$¢ ,znieczulenia” uktadu sterowania na
niewielki odchylenia wartosci mierzonej od zadanej. Parametr dEAd okresla ich minimalng
réznice, na ktorg regulator powinien reagowaé. Zastosowanie strefy nieczutosci ma
uzasadnienie w uktadach, dla ktoérych naturalnym zjawiskiem jest oscylowanie wokdt stanu
ustalonego.

Auto-tuning

Jezeli uzytkownik nie zna parametrow dynamicznych sterowanego uktadu, nie potrafi
dobra¢ odpowiednich wspotczynnikdw regulatora lub po prostu nie ma na to czasu lub checi,
moze skorzystac z funkcji auto-tuningu regulatora zaimplementowanej w urzadzeniu.

Dzieki funkcji auto-tuningu, zidentyfikowany zostanie sterowany uktad i dobrane zostang
nastawy regulatora za pomocg metody Zieglera-Nicholsa, polegajgcej na pomiarze
parametrow oscylacji ustalonych uktadu. Proces auto-tuningu dzieli sie na trzy fazy, podczas
ktérych zadne ustawienia urzadzenia nie mogag by¢ zmieniane, a po ich zakonhczeniu
urzadzenie automatycznie przetacza sie w tryb pracy Pid. Czas trwania procesu auto-tuningu
zalezy od wtasnosci uktadu regulowanego.

technologicznych, gdyz auto-tuning moze uszkodzi¢ produkty wytwarzane w tym

@ Podczas auto-tuningu odradza sie regulowania faktycznych  procesow
procesie.

Dostepne sg 3 tryby auto-tuningu, w wyniku ktérych dobrane zostang nastawy jednego z
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regulatorow:

Tryb At-F:

Auto-tuning korzystajacy z obu petli sterowania regulatora (tryb At-F), podczas ktérego
sterowane moga by¢é dwa wyjScia urzadzenia. W tym procesie urzgdzenie okresla (na
podstawie wartosci zadanej oraz wartosci zmierzonej), ktéra petla zostanie dostrojona. Druga
petla otrzyma takie same nastawy. Gdy warto$¢ zadana jest wieksza od wartosci pomierzonej,
wowczas strojona bedzie petla regulatora PID-H, a gdy wartos¢ zadana bedzie mniejsza od
wartosci zmierzonej, wowczas strojona bedzie petla regulatora PID-C.

Proces auto-tuningu w tym trybie moze rozpocza¢ sie pod warunkiem spetnienia
nastepujacych warunkow:

1) Wartos¢ zmierzona przez urzgdzenie musi by¢é wieksza od szesciu pigtych (120%)

wartosci zadanej (gdy strojony bedzie regulator PID-H) lub warto$¢ zmierzona przez

urzadzenie musi by¢ wigksza od szesciu piatych (120%) wartosci zadanej (gdy strojony
bedzie regulator PID-C),

2) Zrédtem co najmniej jednego z wyj$é urzadzenia musi byé PidH, jesli strojona bedzie

petla regulatora PID-H, lub zrédtem co najmniej jednego z wyjs¢ urzadzenia musi by¢

PidC, jesli bedzie strojona petla regulatora PID-C. Dodatkowo, wyjscia te nie mogg by¢

ustawione w trybie noAC.

Pierwszy auto-tuning powinien byé wykonany w trybie At-F, gdyz w przeciwnym
wypadku, moze to spowodowaé niepoprawne dziatanie regulatora. Po wykonaniu
auto-tuningu w trybie At-F uzytkownik moze dowolnie dobiera¢ nastawy regulatora lub
wykona¢ dowolny tryb auto-tuningu.

Tryb At-H:

Auto-tuning petli PID-H (tryb At-H), podczas ktérego urzgdzenie korzysta i dostraja tylko
te petle. Druga petla pozostaje bezczynna, a jej nastawy nie zmienig sie po procesie.

Proces auto-tuningu w tym trybie moze rozpoczg¢ sie pod warunkiem spetnienia
nastepujgcych warunkéw:

1) Warto$¢ zmierzona przez urzadzenie musi by¢ mniejsza od czterech piatych wartosci

zadanej,

2) Zrédtem co najmniej jednego z wyjéé urzadzenia musi byé PidH. Dodatkowo, wyjscia

te nie mogg by¢ ustawione w trybie noAC,

Tryb At-C:

Auto-tuning petli PID-C (tryb At-C), podczas ktérego urzadzenie korzysta i dostraja tylko
te petle. Druga petla pozostaje bezczynna a jej nastawy nie zmienig sie po procesie.

Proces auto-tuningu w tym trybie moze rozpocza¢ sie pod warunkiem spetnienia
nastepujacych warunkow:

1) Warto$¢ zmierzona przez urzgdzenie musi by¢ wieksza od szesciu pigtych wartosci

zadanej,

2) Zrédtem co najmniej jednego z wyjéé urzadzenia musi byé PidC. Dodatkowo, wyjécia

te nie mogg by¢ ustawione w trybie noAC.

Auto-tuning, ktéry juz trwa, jest bardzo wrazliwym procesem. Nalezy wiec zwrdéci¢ uwage
na zdarzenia, ktére moga przerwac dostrajanie nastaw. Do tych zdarzen naleza:

1) Zanik zasilania urzadzenia.

2) Przekroczenie czasu auto-tuningu (24h).

3) Przetgczenie trybu pracy regulatora PID.

4) Btad pomiaru (np. awaria czujnika).
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5) Zmiana wartosci parametréw urzadzenia.

6.3. STEROWANIE WYJSC PRZEKAZNIKOWYCH

Proces regulacji poziomu sygnatu mierzonego lub zwigzanego z sygnatem mierzonym
umozliwiajg wyjscia przekaznikowe urzadzenia. O stanie odpowiedniego wyjscia
przekaznikowego informujg diody LED (oznaczone literg ,R”) znajdujace sie na przednim
panelu urzadzenia.

Jezeli urzadzenie nie posiada wyjs¢ przekaznikowych, menu zwigzane

@ ze sterowaniem danym wyjsciem jest nadal dostepne, ale odnosi sie wytgcznie
do sterowania diody LED. W takim przypadku dioda LED sygnalizuje przekroczenie
odpowiedniego progu.

Dziatanie wyjsScia przekaznikowego opisane jest za pomocg parametrow: “Sour”,
“SEtP”, “SEt2”, “HYSt”, “modE”, “t on”, “toFF”, “unit” oraz “AL”. W zaleznosci
od ustawienia parametru “modE” wyjscie przekaznikowe moze by¢ sterowane wedtug jednej
lub dwu wartosci progowych.

W przypadku sterowania jednoprogowego (Rys. 6.10), przekaznik moze by¢ zatgczany
(“modE” = ”on”) lub wylgczany (“modE” = ”oFF”), gdy warto§¢ pomiarowa znajdzie sie
w strefie A. W przypadku sterowania dwuprogowego (Rys. 6.11) przekaznik moze by¢
zatgczany gdy warto$¢ pomiarowa znajdzie sie w strefie A (“modE” = ”in”) lub w strefie B
(“modE” = "out”) i wytgczany w drugiej ze stref sterowania.

stan diody/
przekaznika

parametr "SEtP”

-

n &
L |

r 3

strefa By strefa A

<

»

.
> L
i pomiar

parametr "HYSt”

[
<

Rys. 6.10. Sterowanie jednoprogowe wyjs$cia przekaznikowego / diody LED

stan diody/
przekaznika
parametr "SEtP” lub "SEt2”
e W

- - < b
aa » . »

strefa By

<

7 :
strefa A y strefaB

»

NN < NS
—< < »—< »
— i pomiar

parametr "HY St”
Rys. 6.11. Sterowanie dwuprogowe wyjscia przekaznikowego / diody LED
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Wyjscia przekaznikowe oraz diody LED (oznaczone literg ,R”) moga by¢ sterowane
@ zarowno na podstawie wartosci biezgcej jak i zapamietanej wartosci szczytowej
(w przypadku wykorzystywania funkcji detekcji wartosci szczytowych).

6.3.1. Jedna warto$¢ progowa

Zasada dziatania wyjscia przekaznikowego dla przyktadowych ustawien parametrow
przedstawiona jest na Rys. 6.12.

sygnat . .
wskazanie a t, mierzony t, parametr “SEtP’
' (oczekiwana warto$¢
a) strefa A { sygnatu)

,,,,,,,,,,,, - parametr “HYSt”

strefa B : (dopuszczalne
‘D, zmiany sygnatu
b) stan przekaznika czas
(modE = on '
ton = 0 ! zatgczony . : i b
toFF =0) | . Wwylaczony | . N
' Lo czas
C) stan przekaznika a i
(modE = oFF 1 ! 1 Vo
ton = 0 ' ; . 1 zalgczony v
toFF = 0) | wytaczony | L .
Co ! czas
d) stan przekaznika Vo
(modE = on P i P
ton > 0 ; ' | i | zatgczony | Lo
toFF > 0) | wylgczony | [ . [ N
Lo -— L - “czas
e) stan przekaznika 4 \ Parametr | | Partan;eFtr/ Lo
2 Lo ol TN oy “toFF”" | Lo
(mofi; ‘;F; . | zalgczony ! | i ton i Lo
toFF > 0) : ' Lwytgczony ; [ >
- i [ -— czas
Parametr Parametr /
“toFF” “ on”
Objasnienie:
A,B,C,D - punkty przekroczenia granicznej wartosci sygnatu mierzonego
Bon ,Borr ,Don ,Dorr - momenty zmiany stanu przekaznika dla przypadku: “t on” > 0, “toFF” > 0)
ta,ts,tc, to - czasy utrzymywania wartosci pomiarowej w strefie A oraz w strefie B
y ymy p )

Rys. 6.12. Zasada pracy wyjscia przekaznikowego

Parametr “SEtP” okresla prég zadziatania przekaznika, natomiast parametr “HYSt”
opisuje histereze przekaznika (wykres: a). Podczas procesu sterowania wyjscie
przekaznikowe moze zmieni¢ stan tylko po przekroczeniu (w goére lub w dét) wartosci
granicznej sygnatu mierzonego, rozumianej jako proég+histereza oraz prog-histereza, jesli
czas (ta ,tz ,tc ,to ) utrzymywania warto$ci sygnatu na poziomie przekraczajgcym wartos¢
graniczng jest wigkszy niz czas okreslony parametrami “t on”, “toFF” oraz “unit”.

Jesli parametry “t on” oraz “toFF” zostang ustawione na wartos¢ réwng “0”, to zmiana
stanu przekaznika nastgpi natychmiast po przekroczeniu granicznej wartosci sygnatu
mierzonego (punkty A oraz C, wykresy: a, b, ¢ ).

Jesdli parametry “t on” oraz “toFF” zostang ustawione na wartos¢ wiekszg niz “0”,
to zatgczenie przekaznika (punkt Bon , Don , Wykresy: a, d, e) nastgpi po czasie “ton”
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liczonym od momentu przekroczenia wartosci granicznej (punkt B oraz D, wykres: a),
natomiast wytaczenie (punkt Borr , Dorr , Wykresy: a, d, e) nastgpi po czasie “toFF” liczonym
od momentu przekroczenia wartosci granicznej (punkt B oraz D, wykres: a).

Jesli czas (ta .tz ,tc ,to ) utrzymywania warto$ci sygnatu na poziomie przekraczajgcym
wartos¢ graniczng bedzie mniejszy niz ustawiony parametrem “t on” lub “toFF”, przekaznik
nie zmieni stanu (punkt A oraz C, wykresy: a, d, e).

Stan wyjscia po przekroczeniu okreslonej wartosci granicznej (punkty A, B, C, D)
opisuje parametr “modE”. Przekaznik moze by¢ zatgczany (“modE” = ”"on”) lub wytgczany
(“modE” = "oFF”), gdy warto$¢ sygnatu regulowanego znajdzie sie w strefie A (Rys. 6.12 a).

Parametr “AL” pozwala okresli¢ sposéb reakcji wyjscia przekaznikowego w przypadku
wystgpienia sytuacji alarmowej (np. przekroczenie dopuszczalnego zakresu pomiarowego).

Wszystkie parametry dotyczgce wyjs¢ przekaznikowych opisane sg w rozdziale 7.3.1.
Menu “rEL1”.
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6.3.2. Dwie wartosci progowe

wskazanie t t
4 >t - & - <  sygnat
| mierzony

strefa B

parametr
a) strefa A{ v “SEtP” lub “SEt2”
parametr “HYSt”
strefa B {

b) stan przekainikaI
|

(modE = in P oo D b
ton =0 zatgczony ! L ' L |
toFF = 0) i T | o i wylaczony [ L .
[ czas
C) stana ' Vo ' [ i
przekaznlkEa(zmotzﬂ | zatgczony ;
ton = 0 L wylaczony | | IR L .
toFF =0) . P v czas
d) stan przekaznika i 1
(modE =in ' . : !
ton > 0 | zalgczony | [ o
toFF > 0) P wytgczony | N N
o % 24T S % e e
e) stan przekaznika 4 Parametr “t on” | i Parametr “toFF” Parametr “t on” |
(modE = out Vo ' Lo ' ' | . ! .
ton > 0 __—I 1atron ! zatgczony : Lo
toFF > 0) - |  wylczony ] L N N
Vo ;—h | — | . - czas
Parametr “toFF” Parametr “t on” Parametr “toFF”
Objasnienie:
A/B,C,D,E - punkty przekroczenia granicznej wartosci sygnatu regulowanego
Bon ,Borr ,Con ,Corr ,Eon ,Eorr - momenty zmiany stanu przekaznika dla przypadku: “t on” > 0, “toFF” > 0)
ta, te, tc,to, te - czasy utrzymywania warto$ci pomiarowej w strefie A oraz w strefie B

Rys. 6.13. Zasada pracy wyjscia przekaznikowego dla dwdch warto$ci progowych

W przypadku wykorzystywania w procesie sterowania dwoch warto$ci progowych oprécz
parametru “SEtP” dostepny jest parametr “SEt2” okreslajacy drugi prog zadziatania
przekaznika (Rys. 6.13), a parametry “HYSt”, “modE”, “t on”, “toFF”, “unit” oraz “AL”
dotyczg obydwu progow.

Podczas procesu sterowania wyjscie przekaznikowe zmienia swoj stan dla kazdego
z progdw w taki sam sposob, jak to zostato opisane dla pojedynczego progu. Zaleznosci
czasowe okreslane parametrami “t on”, “toFF” oraz “unit” réwniez dotyczg obydwu progéw.

W przypadku sterowania dwuprogowego parametr “modE” okresla stan wyjscia
przekaznikowego po osiggnieciu przez sygnat mierzony wartosci znajdujacej sie w okreslonej
strefie, wyznaczonej przez wartosci graniczne obu progéw. Przekaznik moze by¢ zatgczany
gdy warto$¢ sygnatu mierzonego znajdzie sie w strefie A (“modE” = ”in”) lub w strefie B
(“modE” = "out”) i wylgczany w drugiej ze stref sterowania (Rys. 6.13).
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Kolejno$¢ wartosci progéw “SEtP” oraz “SEt2” moze by¢ ustalona dowolnie, gdyz
sterowanie wyj$¢ przekaznikowych odbywa sie zawsze z uwzglednieniem strefy
pomiedzy wartosciami progowymi (strefa A ) oraz stref zewnetrznych (strefa B).

6.3.3. Sterowanie PWM

W urzadzeniach wyposazonych w wyjscie typu OC, istnieje mozliwos¢ przetgczenia tego
wyjscia w specjalny tryb “PULS”. Tryb ten umozliwia regulowanie szerokoscig impulsu
wyjsciowego (PWM) za pomocag sygnatu zrodtowego definiowanego w parametrze “Sour”,
i ustawien parametréw “InLo”, “InHi”, “PEri”, “H on”, “HoFF” oraz “AL” (doktadny opis
parametrow znajduje sie w rozdziale 7.3.1. Menu “rEL1”).

PWM umozliwia zmiane szerokosci (czasu trwania) poziomu wysokiego oraz niskiego
dzieki zdefiniowaniu przedziatu sygnatu wejsciowego (w parametrach “InLo” i “InHi”), okresu
tego sygnatu (parametr “PEri”) oraz wartosci zrodtowej (parametr “Sour”). Sygnat wejsciowy,
zmieniajgc sie w tym przedziale bedzie liniowo zmienia¢ procentowy udziat stanu wysokiego
w catym okresie sygnatu, zgodnie ze wspétczynnikiem wypetnienia D. W sytuacji, gdy wartos¢
zrodia jest mniejsza od wartosci parametru “InLo”, wypetnienie bedzie rowne 0% (czyli sygnat
wyjsciowy bedzie przyjmowat caty czas poziom niski), a gdy warto$¢ zrodta jest wieksza od
wartosci parametru “InHi”, wypetnienie bedzie rowne 100% (czyli sygnat wyj$ciowy bedzie
przyjmowat caty czas poziom wysoki).

Wspétczynnik D definiowany jest nastepujgcym wzorem:

p=L
T

gdzie:

t - czas trwania stanu wysokiego dla jednego impulsu,
T — okres sygnatu.

DA
1
0,8
0,6
0,4
0,2
_ Parametr
0 ! ! “S ()
0 2 4 6 8 10 12 1M 16 our
Parametr Parametr
“InLo!! “InHi”

Rys. 6.14. Przyktadowa charakterystyka wejSciowo - wyjSciowa sygnatu w trybie “PULS” dla
parametrow: “InLo” = 4, “InHi” = 14
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Istnieje réwniez mozliwos¢ zabezpieczenia sygnatu przed zbyt wysokim lub zbyt niskim
wspotczynnikiem wypetnienia, poprzez wprowadzenie parametrow “Hon” i “HoFF”.
Okreslajg one minimalny czas trwania odpowiednio: sygnatu wysokiego i sygnatu niskiego.
Podczas ustalania stanu wyjscia parametry “H on” i “HoFF” majg wyzszy priorytet od
wspotczynnika wypetnienia.

Nalezy zwrdci¢ uwage, aby suma wartosci w parametrach “H on” oraz “HoFF” nie
przekraczata wartosci w parametrze “Peri”, gdyz spowoduje to przejscie wyjscia OC
w stan niski.

Parametr “AL” okresla state wypetnienie (w procentach), jakie ma zosta¢ wymuszone na
wyjsciu w chwili wystagpienia alarmu, niezaleznie od stanu wartosci zrodfowe;j.

Minimalny czas

= [
Stan D<5£A zatgczenia i wytgczenia
wyjécia
1 / —
< | |-
0 : : » Czas [s]
0 0 20 3 40 50 60 70 80 90 100
PEri = 20.0

Rys. 6.15. Przyktadowy przebieg sygnatu PWM wyjscia typu OC w trybie PULS

7. PROGRAMOWANIE URZADZENIA

Menu urzadzenia umozliwia ustawienie wszystkich parametréw urzgdzenia dotyczacych
m.in. pracy wejscia pomiarowego, sposobu wyswietlania wynikéw, komunikacji poprzez
interfejs RS-485, ustawien dostepu. Znaczenie poszczegdlnych parametréw urzadzenia
zostato opisane w rozdziale 7.3. OPIS MENU.

Wybrane parametry urzgdzenia dostepne sg bez koniecznosci wywotywania menu. Na
wys$wietlaczu SV domysinie wysSwietlana jest warto$¢ parametru wybranego w menu
urzadzenia (patrz rozdz. 7.3.10. Menu "diSP”). Poprzez przyciski [*] lub [v] mozliwe jest
podgladanie wartosci pozostatych parametrow (np. progéw przekaznikow). Jesli w ciggu
5 sek. uzytkownik nie nacisnie zadnego przycisku, urzadzenie powraca do wyswietlania na
wyswietlaczu SV parametru wybranego w menu ,,diSP” regulatora. Jesli ustawiona jest opcja
swobodnego dostepu do progéw przekaznikéw i/lub wartosci zadanej regulatora (patrz rozdz.
7.3.11. Menu ”"SECu”), uzytkownik moze zmodyfikowac ich warto$¢ poprzez wybér parametru
(przyciskami [*] i [v]) oraz wcisnigcie klawisza [ENTER] i wpisanie zadanej wartosci (patrz
rozdz. 7.2. EDYCJA PARAMETROW).
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7.1. OBStUGA MENU URZADZENIA

Aby przejs¢ do menu, uzytkownik musi nacisng¢ i przytrzymac¢ przez co najmniej
2 sekundy przycisk [ESC/MENU] w trybie pomiarowym.

Jesli hasto zostato zdefiniowane za pomoca opcji “Scod“ w menu "SECu”, to uzytkownik
musi je podac przed przejsciem do opcji menu. Wpisywanie hasta odbywa si¢ analogicznie do
zmiany parametru liczbowego (patrz rozdz. 7.2. EDYCJA PARAMETROW), przy czym
wys$wietlana jest tylko cyfra aktualnie edytowana, a pozostate zastgpione sg my$inikami. Po
zatwierdzeniu ostatniej cyfry wyswietlona zostanie pierwsza z opcji menu lub, w przypadku
podania btednego hasta, napis "Err”.

Nalezy zachowaé szczegdlng ostrozno$¢ podczas zmiany parametréow pracy
urzgdzenia. O ile to mozliwe zaleca sie wytgczenie obiektu sterowanego na czas
zmiany nastaw.

Funkcje klawiszy podczas wyboru podmenu oraz parametru do edycji:

Zmiana biezgcej pozycji w menu (wybor menu nizszego poziomu lub
parametru do edycji). Nazwa wybranej opcji pokazywana jest na
wys$wietlaczu.

Dziatanie klawisza [ENTER] zalezy od typu biezgcej pozycji Menu:

» jesli pozycja w menu odpowiada jednemu z parametréw urzgdzenia,
wcisniecie [ENTER] powoduje rozpoczecie edycji parametru,

« jesli pozycija w menu jest przejSciem do menu nizszego poziomu, po
nacisnieciu [ENTER] na wyswietlaczu pokazywana jest pierwsza z opcji
wybranego poziomu menu.

ENTER|

Klawisz [ESC/MENU] powoduje opuszczenie biezgcego poziomu menu
MENU i powr6t do menu nadrzednego (lub do trybu pomiarowego).

Po uptywie ok. 1 minuty od ostatniego uzycia klawiszy, urzadzenie powraca
z dowolnego poziomu menu do trybu pomiarowego (tylko wtedy gdy zaden
z parametréw nie jest w trybie edycji).

7.2. EDYCJA PARAMETROW

Aby wejs¢ do trybu edycji parametru umozliwiajagcego modyfikacje wartosci jednego
z parametréw urzadzenia, nalezy wybra¢ odpowiednig opcje w menu za pomocg przyciskow
[*] [v] i nacisng¢ przycisk [ENTER].

7.2.1. Parametry numeryczne (tryb zmiany cyfr

Parametry numeryczne wyswietlane sg jako liczby w formacie dziesietnym. Sposob
wprowadzania nowej wartosci zalezny jest od wybranej metody edyciji (parametr ,Edit”).
W trybie zmiany cyfry (,Edit’="dig”) wcisniecie jednego z przyciskéw [*], [v] powoduje
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zmiane biezgcej (tj. migajacej) cyfry lub znaku liczby (+/-). Krétkie przycisniecie [ENTER]
powoduje przejscie do edycji nastepnej pozycji dziesietnej.

Wocisniecie i przytrzymanie [ENTER] przez co najmniej 2 sek. powoduje wyswietlenie
pytania o zapamietanie ustawionej wartosci (napis ”SEt?”). Ponowne, krotkie nacisniecie
klawisza [ENTER] po wyswietleniu pytania ”SEt?” powoduje zapamigtanie wprowadzonych
zmian i zakonczenie edycji parametru. Nacisniecie klawisza [ESC] po wyswietleniu pytania
”SEt?” powoduje anulowanie wprowadzonych zmian parametru oraz powr6t do menu.

7.2.2. Parametry numeryczne (tryb plynnej zmiany wartosci)

W trybie pfynnej zmiany wartosci (,Edit’="Slid") przyciskom [*], [v] przydzielona zostaje
odpowiednia funkcja. Podczas zwiekszania wartosci przycisk [*] petni funkcje przycisku
przy$pieszania natomiast przycisk [v] petni funkcje przycisku spowalniania. Podczas
zmniejszania wartosci przycisk [v] petni funkcje przycisku przy$pieszania natomiast przycisk
[*] petni funkcje przycisku spowalniania.

Krétkie nacisniecie przycisku przyspieszania powoduje zmiane wartosci parametru o 1.
Wocisniecie i przytrzymanie przycisku przy$pieszania powoduje ptynng zmiang wartosci
parametru. Im dtuzej trzymany jest przycisk przy$pieszania tym szybciej nastepuje zmiana
wartosci. Krotkie przycisniecie przycisku spowalniania podczas trzymania przycisku
przyspieszania powoduje chwilowe zmniejszenie szybkosci zmiany wartosci. Wcisniecie
i przytrzymanie przycisku spowalniania podczas trzymania przycisku przy$pieszania powoduje
zmniejszenie i utrzymanie na statym poziomie szybkosci zmiany wartosci. Jezeli przy
wcisnietych obydwu przyciskach puszczony zostanie przycisk przy$pieszania to funkcja
klawiszy zostanie zamieniona i wartos¢ parametru bedzie sie zmieniata w kierunku
przeciwnym. Poczgtkowa predkos¢ zmiany warto$ci bedzie taka jak w chwili gdy wcisniete
byly obydwa przyciski.

Wcisniecie i przytrzymanie [ENTER] przez co najmniej 2 sek. powoduje wyswietlenie
pytania o zapamietanie ustawionej wartosci (napis ”SEt?”). Ponowne, krotkie nacisniecie
klawisza [ENTER] po wyswietleniu pytania ”SEt?” powoduje zapamigtanie wprowadzonych
zmian i zakonczenie edycji parametru. Nacisniecie klawisza [ESC] po wyswietleniu pytania
”SEt?” powoduje anulowanie wprowadzonych zmian parametru oraz powr6t do menu.

7.2.3. Paramet rzetgcznikowe (typu “LISTA”,

Parametry przetagcznikowe mozna przedstawi¢ w postaci listy, z ktérej dla danego parametru
mozna wybra¢ tylko jedng z opcji dostepnych na liscie. Wybér opcji dla parametru
przetacznikowego dokonywany jest za pomoca przyciskow [*], [v].

Krétkie nacisniecie klawisza [ENTER] powoduje wys$wietlenie pytania o zapamietanie
ustawionej wartosci (napis ”SEt?”). Ponowne, krétkie nacisniecie klawisza [ENTER] po
wys$wietleniu pytania ”SEt?” powoduje zapamietanie wprowadzonych zmian i zakonczenie
edycji parametru. Nacisniecie klawisza [ESC] po wyswietleniu pytania ”"SEt?” powoduje
anulowanie wprowadzonych zmian parametru oraz powrét do menu.

Funkcje klawiszy podczas edycji parametréow numerycznych oraz przetacznikowych:

Dla parametréw numerycznych:

* zmiana wartosci biezgcej (ij. migajacej) cyfry,
* zmiana catej wartosci (przyspieszanie, zwalnianie, zmiana kierunku).
Dla parametréw przetgcznikowych - zmiana stanu przetgcznika.
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ENTER

MENU

W przypadku parametrow numerycznych krétkie przycisniecie [ENTER]
powoduje przejscie do edycji nastepnej pozycji dziesietnej natomiast
przytrzymanie przez co najmniej 2 sek. powoduje wyswietlenie pytania
"SEt?”. W przypadku parametrow przetgcznikowych krétkie przycisniecie
[ENTER] powoduje wyswietlenie pytania “SEt?”. Ponowne, krotkie
nacisnigcie klawisza [ENTER] po wyswietleniu pytania "SEt?” powoduje
zapamietanie wprowadzonych zmian i zakonczenie edycji parametru.

Anulowanie wprowadzanych zmian (nie zatwierdzonych klawiszem [ENTER]
po pojawieniu sie pytania "SEt?”’) oraz powr6t do menu.

7.3. OPIS MENU

1 ”

- zapytanie o hasto. Jezeli ustawiono hasto operatora na wartos¢ inng niz ,0000”,
to kazde wejscie do obstugi menu poprzedzone jest zapytaniem o hasto.
W przypadku podania prawidtowego hasta urzadzenie przechodzi do menu,
natomiast w przypadku podania blednego hasta na wyswietlaczu pojawia sie
napis "Err” i po chwili oprogramowanie powraca do trybu pomiarowego.

Poniewaz na wyswietlaczu 7-segmentowym nie mozna bezposrednio wyswietli¢ liter

@ “m” oraz ,K”, zastgpiono je oznaczeniami “ r “ (dla litery m) oraz “ - “ (dla litery K).
W instrukcji jednak dla jasnosci zastosowano pisownie normalng (przyktadowo
“modE”, “tc K”).

7.3.1. Menu “rEL1”

Menu zawiera opcje konfigurujgce prace wyjs¢ przekaznikowych oraz diod LED
oznaczonych literg ,R” (np. ,R1”").

Jezeli w urzadzeniu dostepnych jest kilka wyj$¢ przekaznikowych to kazde z wyj$¢
posiada wtasne menu konfiguracji pracy (np. menu ,rEL2” dla przekaznika ,R2”). Zasada
dziatania wyj$¢ przekaznikowych zostata opisana w rozdziale STEROWANIE WYJSC
PRZEKAZNIKOWYCH.

NE

Wyjscia przekaznikowe oraz diody LED (oznaczone literg ,R”) moga byé¢
sterowane zaréwno na podstawie wartosci biezgcej jak i zapamigtanej wartosci
szczytowej (w przypadku wykorzystywania funkcji detekcji wartosci
szczytowych).

Jezeli urzadzenie nie posiada jednego lub wiecej wyjs¢ przekaznikowych, menu
zwigzane ze sterowaniem danym wyjsciem jest nadal dostepne ale odnosi sie
wytgcznie do sterowania diody LED. W takim przypadku dioda LED sygnalizuje
przekroczenie odpowiedniego progu.

“Sour” - parametr okreslajagcy zrédio sygnatu sterujgcego wyjsciem.
“InPU” - sterowanie wyjsciem odbywa sie za pomocag sygnatdw z wejscia

pomiarowego,

“modb” - sterowanie za pomocg rejestrow Modbus,

“PidH” - sterowanie poprzez petle sterowania regulatora PidH,
“PidC” - sterowanie poprzez petle sterowania regulatora PidC,

“modE” - tryb pracy przekaznika.
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“SEtP”

“SEtZ”

“HYSt"

i

i

“OFFS”

“SEnS”

“noAC” - przekaznik nieaktywny (na state wylgczony),

“on” - dla regulacji jednoprogowej przekaznik wigcza sie, gdy wartos$¢
pomiaru
jest wieksza niz prég+histereza,
“oFF” - dla regulacji jednoprogowej przekaznik wigcza sie, gdy warto$¢ pomiaru
jest mniejsza niz prég-histereza,
“in” - dla regulacji dwuprogowej przekaznik wigcza sie, gdy warto$¢ pomiaru

jest wieksza niz prégL+histereza i mniejsza niz prégH-histereza, gdzie
proglL oznacza nizszg, a préogH wyzszg z wartosci progowych “SEtP”
i “SEt2”,

“Out” - dla regulacji dwuprogowej przekaznik wigcza sie, gdy wartos¢ pomiaru
jest mniejsza niz progL-histereza lub wieksza niz prégH+histereza
gdzie progL oznacza nizsza, a progH wyzszg z warto$ci progowych
“SEtP” i “SEtP2”,

“PULS” - dostepne tylko dla wyjscia typu OC. Wtacza tryb PWM dla wyjscia typu

)

- ustawienie progu przekaznika (w zakresie -999 + 9999). Liczbe ujemng
wprowadzi¢ mozna poprzez wpisanie znaku '-' na pierwszej pozycji dziesietnej (za
pomocg przyciskow [A], [v]). Prog jest srodkiem przedzialu histerezy
przekaznika,

- ustawienie drugiego progu przekaznika (w zakresie -999 + 9999). Liczbe ujemng
wprowadzi¢ mozna poprzez wpisanie znaku '-' na pierwszej pozycji dziesietnej (za
pomocg przyciskéw [*], [v]). Prég jest s$rodkiem przedzialu histerezy
przekaznika. Prog ten jest dostepny gdy parametr "modE” jest w stanie ,,in” lub
»out”,

- histereza przekaznika (w zakresie 0 + 999). Stan przekaznika zmienia sig¢ przy
przekroczeniu wartosci: prog+histereza i prég-histereza,

Wyzej wymienione parametry powinny by¢ ustawione tak, aby wartosé
”SEtP” + "HYSt”, ”"SEt2” + "HYSt”, "SEtP” - "HYSt” |lub ”SEt2” - "HYSt” nie
przekraczata zakresu pomiarowego. Dodatkowo, w przypadku sterowania
dwuprogowego (“modE”= "in” lub "out”), histerezy dla obydwu progéw nie
powinny sie pokrywac (w takim przypadku przekaznik nigdy nie zmienitby stanu).

+ Diody LED swiecag zawsze kiedy styki przekaznika sg zwarte, niezaleznie
od ustawionego trybu pracy.

* W przypadku zaniku zasilania urzgdzenie nie zapamietuje stanu przekaznika,
ustawionego za posrednictwem fgcza RS-485.

- parametr okreslajgcy réznice wartosci miedzy wartoscig zadang regulatorowi a
sygnatem zmierzonym przez urzgdzenie, ktdra spowoduje reakcje wyjscia na ten
sygnat,

- parametr okreslajgcy jaki procent stanu wyjscia regulatora musi zosta¢ osiggniety
aby wyjscie zareagowato na stan regulatora,
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i

“t onu

“toFF”

i

“unit”

i

“InLol,
“InHi”
“PEri"

“H on”

“HoFF”
“AL”

38

W sytuacji gdy parametry "OFFS” i "SEnS” sag rozne od zera, regulator
zareaguje na sygnat, tylko wodéwczas, gdy warunki opisane dla obu tych
parametréow zostang spetnione réwnoczesnie.

- czas opoOznienia, po ktérym zostanie zatgczony przekaznik (w przypadku
przekroczenia wartosci definiowanej przez prég i histereze). Czas opdznienia
okreslany jest z doktadnoscig 0,1 (w zakresie: 0 + 99.9). Jednostka, w jakiej
wyrazony jest czas, okreslona jest przez parametr ”unit”,

- czas opoznienia, po ktérym zostanie wytaczony przekaznik (w przypadku
przekroczenia wartosci definiowanej przez prog i histerezge). Czas opdznienia
okreslany jest z doktadnoscig 0,1 (w zakresie: 0 + 99.9). Jednostka w jakiej
wyrazony jest czas okreslona jest przez parametr "unit”,

Jesli czas przekroczenia wartosci: prég+histereza lub prég-histereza bedzie
mniejszy niz ustawiony parametrem “t on” lub “toFF”, przekaznik nie zmieni
stanu (patrz rozdziat 6.3. STEROWANIE WYJSC PRZEKAZNIKOWYCH)

- jednostka, w jakiej wyrazone sg czasy “t on” i “toFF”. Dostepne sg 2 opcje:
“min” - minuty,
“SEC” - sekundy,

Wyzej opisane parametry nie wystepujg, gdy parametr ,,modE” ustawiony jest
na ,,PULS”. Przy takiej konfiguracji uzytkownik ma do dyspozycji parametry:
»inLo”, ,InHi”’, ,Peri”’, ,H on” oraz ,,HoFF”.

- dolna granica przedziatu, wewnatrz ktérego zmiana sygnatu zrédtowego powoduje
zmiane wypetnienia sygnatu wyjsciowego PWM. Ponizej tej granicy sygnat
wyjsciowy PWM bedzie miat wypetienie rowne 0%,

- goérna granica przedziatu, wewnatrz ktérego zmiana sygnatu zrédiowego powoduje
zmiane wypetnienia sygnatu wyjsciowego PWM. Powyzej tej granicy sygnat
wyjsciowy PWM bedzie miat wypetnienie rowne 100%,

- czas trwania jednego cyklu sygnatu wyjsciowego PWM w zakresie 0 + 999.9 s,

- minimalny czas trwania stanu wysokiego,

- minimalny czas trwania stanu niskiego,

W celu poprawnego dziatania, suma wartosci parametréw ,,H on” i ,,HoFF” nie
powinna przekraczaé¢ wartosci parametru ,,Peri”.

Czasy trwania stanu wysokiego i niskiego (parametry ,,H on” i ,HoFF”) sg
przeliczane dla kazdego okresu (parametr ,,Peri”) osobno.

- parametr okresla sposob reakcji przekaznika na sytuacje alarmowa.
Dostepne sg nastepujace mozliwosci:
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“noCH” - stan przekaznika pozostanie bez zmian,

“on” - przekaznik zostanie zatgczony,
“oFF” - przekaznik zostanie wytgczony,
“Acti” - wystepuje tyko gdy parametr ,modE” ustawiony jest na ,PULS”;

wigcza i wytgcza reakcje na sytuacje alarmowg dla wyjscia typu OC,

“‘noCH” - stan wyjscia nie zmienia sie podczas wystgpienia sytuacji
alarmowej,

‘“USdu” - w sytuacji alarmowej wyjscie ustawi sie na wypehieniu
ustawionym w parametrze ,,duty”,

“duty” - wystepuje tyko gdy parametr ,modE” ustawiony jest na ,PULS”;
okresla wspdtczynnik wypetnienia w sytuacji alarmowe;j,

Jesli parametr “modE” ustawiony jest na “on”, “oFF”, “in” lub “Out”, “PULS”, przez
sytuacje alarmowg rozumiane jest przekroczenie dopuszczalnego zakresu pomiarowego.

i

* W przypadku ustawienia opcji ,,noCH” zachowanie si¢ przekaznika w czasie
alarmu w pewnych wypadkach moze zaleze¢ od ustawienia parametru,,FiLt” -
jesli ,FiLt” ustawiono na duzg wartos¢ to np. gwattowne odtgczenie sygnatu
wejsciowego bedzie powodowaé wolne zmiany wartosci wyswietlanej (alarm
wigczy sie po pewnym czasie, w trakcie ktdrego przekaznik moze zmieni¢ stan).

» Jezeli dla danego przekaznika parametr ,,AL” = ,,on”, przekaznik ten bedzie
reagowal w sytuacji alarmowej nawet wtedy gdy zostat skonfigurowany jako
nieaktywny (“modE” = “noAC?”).

7.3.2. Menu”bEEP”

Menu zawiera opcje dotyczgce alarmowego sygnatu dzwiekowego:

llALn
ur1 ”»

"

i

- jesli opcja ustawiona jest na “on”, wystgpienie sytuacji alarmowej bedzie
powodowato aktywacje sygnatu dzwiekowego,

- jesli opcja ustawiona jest na “on”, zatgczenie przekaznika R1 bedzie powodowato
aktywacje sygnatu dzwiekowego,

- jesli opcja ustawiona jest na “on”, zatgczenie przekaznika R2 bedzie powodowato
aktywacje sygnatu dzwiekowego.

Sygnat dzwigkowy (wigczony w wyniku np. zatgczenia przekaznika) moze by¢
wyciszony poprzez nacisnigecie dowolnego klawisza.

7.3.3. Menu “inPt” (parametry wspéine)

Menu zawiera opcje konfiguracji wejscia pomiarowego:

“tYPE" - typ wejscia/czujnika. Dostepne sg nastepujgce mozliwosci:
"0-20” - wejscie prgdowe - zakres 0..20 mA,
"4-20" - wejscie pragdowe - zakres 4..20 mA,
"0-5” - wejécie napieciowe - zakres 0..5 V,
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"1-5” - wejscie napieciowe - zakres 1.5V,
"0-10” - wejscie napieciowe - zakres 0..10 V,
"2-10” - wejscie napieciowe - zakres 2..10 V,
"60” - wejscie napieciowe - zakres 0..60 mV,
75" - wejscie napieciowe - zakres 0..75 mV,
”100” - wejscie napieciowe - zakres 0..100 mV,
”150” - wejscie napieciowe- zakres 0..150 mV,
"Pt1” - wejscie Pt 100,

Pt 5” - wejscie Pt 500,

"Pt10” - wejscie Pt 1000,

“tc k” - wejscie termoparowe typu K,

"tc S” - wejscie termoparowe typu S,

“tc J” - wejscie termoparowe typu J,

“te t’ - wejscie termoparowe typu T,

“tcn” - wejscie termoparowe typu N,

“ter’ - wejscie termoparowe typu R,

“tc b” - wejscie termoparowe typu B,

“tc E” - wejscie termoparowe typu E.

Dla wej$¢ pradowych i napieciowych wartos¢ wyswietlana definiowana jest przez
parametry “Lo C”,”Hi C” (lub przez punkty charakterystyki zdefiniowane przez
uzytkownika) oraz parametr ”Pnt”.

”FiLt” - opcja umozliwia zmiane statej czasowej filtracji wskazan. Wyrazona w sekundach.
Dopuszczalne sg wartosci od 0 (brak filtracji) do 255.

7.3.4. Menu “inPt” (parametry wej$¢ temperaturowych)

”Conn” - metoda podtgczenia wejscia RTD. Dostepne sg nastepujgce mozliwosci:
"4 in" - metoda 4-przewodowa,
"3 in” - metoda 3-przewodowa,
"2 in” - metoda 2-przewodowa.
“toFS” - parametr (wyrazony w °C) umozliwia przesuniecie skali pomiarowej, okresla on

warto$¢ dodawang do wyswietlanego wyniku pomiaru w zakresie + 9,9°C (dla
wejscia RTD) lub + 99°C (dla wejscia TC).

Dla wejscia termoparowego przesuniecie skali wykonywane jest dodatkowo
niezaleznie od automatycznej kompensacji zimnych koncéw termopary.

7.3.5. Menu “inPt” (parametry wej$¢ pradowych oraz napieciowych

”CHAr” - opcja okresla typ charakterystyki wejsciowej. Dostepne sg nastepujgce
mozliwosci:
"Lin” - charakterystyka liniowa W przypadku tych charakterystyk, zakres
“Sqr” - charakterystyka kwadratowa wys$wietlanych wartosci definiowany jest
“Sqrt” - charakterystyka pierwiastkowa | przez opcje “Lo C” lub “Hi C”.
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“USEr”  charakterystyka okreslana na podstawie punktéw (max. 20) okreslanych

i

przez uzytkownika. Dodawanie, modyfikacje oraz usuwanie punktow
charakterystyki umozliwiajg opcje ,AddP”, .EdtP”, ,dELP” w menu ,InPt".

Dla wejscia pracujgcego wedtug charakterystyki uzytkownika jezeli liczba
zdefiniowanych punktéw charakterystyki uzytkownika bedzie mniejsza od 2 to
w trybie pomiarowym zamiast wyniku pomiaru wyswietlany bedzie komunikat "Errc”
informujgcy o zbyt matej ilosci punktéw charakterystyki.

SzczegoGtowy opis sposobu przeliczania wyswietlanego wyniku zawarty jest w rozdziale
WYZNACZANIE WYSWIETLANEGO WYNIKU.

”Pnt”

“LO cu
“Hi C!!

i

“AddP”

i

- pozycja kropki dziesietnej. Dostepne sg nastepujgce mozliwosci:
g 0”! £ 0.0”, 4 0.00”] M0.000H
Pozycje kropki wybiera sie klawiszami [*], [v].

Parametry te okreslajg wartosci wyswietlane dla minimalnej i maksymalnej warto$ci
pomiaru w wybranym zakresie. Przyktadowo dla zakresu prgdowego 4-20 mA
parametr “Lo C” okresla warto$¢ wyswietlang dla prgdu 4 mA a parametr “Hi C”
okresla wartos¢ wyswietlang dla pragdu 20 mA). Dostepny zakres -999 + 9999.
Liczbe ujemng wprowadzi¢ mozna poprzez wpisanie znaku '-' na pierwszej pozyciji
dziesietnej (za pomoca przyciskow [*], [v]).

W przypadku pracy urzadzenia wedtug charakterystyki uzytkownika (tzn. gdy
parametr “CHAr” = "USEr”) parametry ,Lo C” oraz ,Hi C” nie sg dostepne do
modyfikacji gdyz ich warto$ci wyznaczane sg na podstawie skrajnych przedziatéw
charakterystyki uzytkownika.

- opcja ta umozliwia dodawanie punktow do charakterystyki uzytkownika.

Po wybraniu tej opcji urzadzenie oczekuje na wprowadzenie kolejno wspoétrzednych
,X” oraz Y’ dla nowego punktu charakterystyki. Wprowadzanie wspotrzednych
odbywa sie wedtug zasad edycji parametréw numerycznych.

Wspodtrzedna X" okresla warto$¢ sygnatu wejsciowego w stosunku do wybranego
zakresu pomiarowego. Wartos¢ wspotrzednej X’ wyrazona jest w procentach
i obejmuje zakres -99,9 + 199,9. Wspdtrzedna ,Y” okresla wskazanie wyswietlacza
dla danej wspotrzednej ,X". Wartos¢ wspotrzednej ,Y” mozna zmieniaé w zakresie -
999 + 9999. Pozycja kropki dziesietnej dla wskazania okreslana jest na podstawie
ustawienia parametru ,,Pnt” w menu ”inPt ”.

* Nie jest mozliwe wprowadzenie dwéch punktéw o tej samej wspotrzednej ,X".
Proba wprowadzenia wspotrzednej ,X” o zdefiniowanej wczesniej wartosci
powoduje wyswietlenie komunikatu ”Err”. Aby zmodyfikowa¢ wspétrzedne
istniejacych punktéw nalezy skorzystac z opcji "EdtP”.

* Aby odrézni¢ wspotrzedne X" i ,Y” punktdow charakterystyki, dla wspotrzednych
X’ wysSwietlana jest dodatkowa kropka dziesietha na skrajnym prawym
wyswietlaczu.

« Dla wejscia pracujgcego wedtug charakterystyki uzytkownika, jezeli liczba
zdefiniowanych punktow charakterystyki uzytkownika bedzie mniejsza od 2 to w
trybie pomiarowym zamiast wyniku pomiaru wyswietlany bedzie komunikat
"Errc” informujgcy o zbyt matej ilosci punktéw charakterystyki.
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“dELP”

“EdtP”

i

- opcja ta umozliwia usuwanie punktéw charakterystyki uzytkownika. Po wybraniu
tej opcji przez ok. 1,5 sek. wyswietlana jest informacja o aktualnej liczbie punktow
charakterystyki, nastepnie urzadzenie oczekuje na wybdr punktu do usuniecia (za
pomocg klawiszy [%*], [v]). Krotkie wciskanie klawisza [ENTER] powoduje
przetgczenie pomiedzy wyswietlaniem wspétrzednej X i Y. Wecisniecie i
przytrzymanie klawisza [ENTER] przez co najmniej 2 sek. powoduje wyswietlenie
pytania ,,dEL?”. Ponowne, krotkie wcisnigcie klawisza [ENTER] powoduje
usuniecie biezacego punktu charakterystyki i wyswietlenie informacji o liczbie
pozostatych punktéw charakterystyki.

- opcja ta umozliwia modyfikacje wybranego punktu charakterystyki uzytkownika.

Po wybraniu tej opcji przez ok. 1,5 sek. wyswietlana jest informacja o aktualnej
liczbie punktow charakterystyki, nastepnie urzadzenie oczekuje na wybor punktu do
edycji (za pomoca klawiszy [*], [v]). Krotkie wciskanie klawisza [ENTER] powoduje
przetgczenie pomiedzy wyswietlaniem wspotrzednej X i Y. Wocisniecie i
przytrzymanie klawisza [ENTER] przez co najmniej 2 sek. powoduje przejscie w
tryb edycji wybranej wspotrzednej. Modyfikacja wspotrzednych odbywa sie wedtug
zasad edycji parametréw numerycznych.

Opcje “AddP”, "dELP” i “EdtP” dostepne sg tylko wowczas gdy wykorzystywana
jest charakterystyka uzytkownika (tzn. gdy parametr “CHAr” = "USEr”).

“Lor”, "Hir” - parametry definiujgce zakres dopuszczalnych wielkosci wejsciowych

(Rys. 7.1).

Jesli wartos¢ pomiaru miesci sie w zdefiniowanym zakresie to odpowiedni wynik
pomiaru wys$wietlony zostanie mimo przekroczenia nominalnego zakresu
pomiarowego.

Jesli sygnat wejsciowy wykroczy poza zakres zdefiniowany przez “Lo r” i “Hi r”
zamiast wyniku pomiaru wyswietlony zostanie komunikat “-Lo-" Iub “-Hi-”
(zaleznie od kierunku przekroczenia zakresu).

"Lo r" =75,0% (3 mA) "Hir" = 5,0 % (1 mA)
~ | \ < nominalny zakres pomiarowy (4-20mA) >, |
— | A
0 1 4 20 21 22
3 dopuszczalny zakres pomiarowy

—P e >

3 \ 1 wynik pomiaru wyswietlany pomimo L /
wyswietlany przekroczenia zakresu nominalnego wyswietlany
komunikat "-Lo-" komunikat "-Hi-"

Rys. 7.1 Okreslenie dopuszczalnego zakresu pomiarowego dla przyktadowego
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ustawienia parametréw “Lo r”i “Hi r” (w trybie “4-207)

Wartosci “Lo r” i “Hi r” okres$lajg procentowe rozszerzenie nominalnego zakresu
pomiarowego. Parametr “Lo r” ma znaczenie tylko w trybach “4-20”, “1-5”,
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i

“2-10” i okresla dolng granice przedziatu. W pozostatych trybach (dla wejs¢
pradowych oraz napieciowych), dolna granica dopuszczalnego zakresu
pomiarowego wynosi zawsze 0.

Przyktadowo dla wejscia w trybie “4-20” dolng granice wyznaczamy wedtug
nastepujacego wzoru: Inin =4 mA -4 mA x “Lo r” %. Wartos¢ “Lo r” moze zostac
ustawiona w zakresie 0 - 99.9%.

Parametr “Hi r” okresla gorng granice przedziatu, ktérg np. dla wejscia “4-20”
wyznaczamy wediug nastepujgcego wzoru: Imax = 20 mA + 20 mA x “Hi r” %.
Wartos¢ “Hi r” moze zostac ustawiona w zakresie 0 - 19.9% (sposob wyznaczania
przedziatu pragdéw wejsciowych przedstawiony jest w przyktadzie nr 1 rozdziatu:
WYZNACZANIE WYSWIETLANEGO WYNIKU).

Jezeli warto§¢ pomiaru miesci sie w dopuszczalnym zakresie pomiarowym lecz
wynik przekracza zakres wyswietlania (-999+9999), zamiast wyniku pomiaru
wyswietlany jest komunikat ”-Ov-".

7.3.6. Menu "OutP”

Menu zawiera opcje konfigurujgce wyjscie analogowe. Menu to dostepne jest, gdy
regulator wyposazony jest w wyjscie analogowe.

i

“osou”

“Omod”

Wyjscie analogowe moze by¢ sterowane zaréwno na podstawie wartosci biezacej
jak i zapamietanej wartosci szczytowej (w przypadku wykorzystywania funkcji
detekcji wartosci szczytowych), ale takze za pomocg wbudowanego regulatora PID.

- zrédto dla wyjscia analogowego:

“InPU” - sterowanie wyjsciem odbywa sie za pomoca sygnatdw z wejscia
pomiarowego,

“modb” - sterowanie wyj$ciem odbywa sie za pomoca rejestrow Modbus,

“PidH” - sterowanie wyjSciem odbywa sie poprzez dodatnig czes¢
charakterystyki regulatora PID,

“PidC” - sterowanie wyjsciem odbywa sie poprzez ujemng czes$¢ charakterystyki
regulatora PID,

- tryb pracy wyjscia analogowego. W zaleznosci od wersji urzgdzenia dostepne sg
nastepujace mozliwosci:

Dla aktywnego wyjscia prgdowego:

"oFF” - wyjscie wytgczone,

“4-20” - wyjscie w standardzie 4 + 20 mA,

"0-20” - wyjscie w standardzie 0 + 20 mA,
Dla pasywnego wyjscia prgdowego:

"oFF” - wyjscie wytaczone,

“4-20” - wyjscie w standardzie 4 + 20 mA,
Dla aktywnego wyj$cia napieciowego:

"oFF” - wyj$cie wytgczone,

"0-5” - wyjscie w standardzie 0 + 5V,

“1-5” - wyjscie w standardzie 1 + 5V,
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“outL”

uOUtH”

“‘0-10” - wyjécie w standardzie 0 + 10V,
“2-10” - wyjécie w standardzie 2 + 10V,

- parametr okreslajgcy wartos¢, dla ktoérej generowany bedzie sygnat wyjsciowy
réwny dolnej granicy zakresu (wg wybranego trybu pracy wyjscia “Omod”).

Parametr zalezny od zrédta dla wyjscia analogowego:

- dla zrédta typu “InPU” jest to warto$¢ wyswietlana,
- dla zrédta typu "PidH” lub "PidC” jest to warto$¢ procentowa wyjscia
algorytmu regulatora PID.

- parametr okre$lajgcy wartos¢, dla ktérej generowany bedzie sygnat wyjsciowy
réwny gornej granicy zakresu (wg wybranego trybu pracy wyjscia “Omod”).

Parametr zalezny od zrddta dla wyjscia analogowego:

- dla zrédta typu “InPU” jest to warto$¢ wyswietlana,
- dla zrédta typu "PidH” lub "PidC” jest to warto$¢ procentowa wyjscia
algorytmu regulatora PID.

Wartosci sygnatu analogowego dla dowolnego wskazania mozna obliczy¢ ze wzoru:

gdzie:

i

W—"0ULL"
"OUtH" —"OUtL"

Wyj= X(B—A)+4

W — wartos¢ zrodia,
Wyj — wartos¢ sygnatu analogowego,

B — gdrna granica zakresu (20mA / 5V/ 10V),
A — dolna granica zakresu (OmA /4mA/QV / 1V / 2V),

Wartos¢ “OUtL” moze by¢ wieksza od wartosci “OUtH”. W takim przypadku
charakterystyka wyjscia analogowego ulega odwrdéceniu (tzn. dla rosngcych wartosci
wyswietlanych sygnat wyjsciowy maleje).

“Lo r”, “Hi r” - parametry definiujgce zakres wartosci wyjsciowych. Jesli wyznaczona wartosé
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wyjsciowa Wyj znajduje sie poza zdefiniowanym zakresem, to wyjscie generuje
sygnat rowny gérnej lub dolnej granicy przedziatu.

Wartosci “Lo r” i “Hi r” okreslajg procentowe poszerzenie nominalnego zakresu
(z rozdzielczosciag 0,1%).

Parametr “Lor” poszerza dolng granice przedziatu, wyznaczong wedtug
nastepujacego wzoru: Wyjmin = A - (A x “Lo r’ %), gdzie:

A — dolna granica zakresu sygnatu wyjsciowego.

Wartos¢ “Lo r’” moze zosta¢ ustawiona w zakresie 0 + 99,9% (dla wyjscia
prgdowego aktywnego i napieciowego aktywnego) lub 0 + 29,9% (dla wyjscia
prgdowego pasywnego).

Parametr “Hir” okresla goérng granice przedziatu, wyznaczong wedtug
nastepujacego wzoru: Wyjmax = B + (B x “Hi r” %), gdzie:

B — goérna granica zakresu sygnatu wyjsciowego.

Wartos¢ “Hir” moze zosta¢ ustawiona w zakresie 0 +19,9% (dla wyjscia
pradowego aktywnego i pasywnego) lub 0 +9,9% (dla wyjscia napieciowego
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aktywnego).

Sposdb wyznaczania przedziatu sygnatdw wyjsciowych przedstawiony jest w
przyktadzie na str. 60.
“AL” - parametr okresla sposob reakcji wyjscia analogowego w sytuacji alarmowej. W
zalezno$ci od wersji urzgdzenia dostepne sg nastepujace mozliwosci:

Dla aktywnego wyjscia prgdowego:
“noCH” - prad wyjsciowy nie zmieni sie,
“22.1” - prad wyjsciowy osiggnie wartos¢ 22,1 mA,
“3.4” - prad wyjsciowy osiggnie warto$¢ 3,4 mA,
“0.0” - prad wyjsciowy osiggnie warto$¢ 0 mA,

Dla pasywnego wyj$cia pragdowego:
“noCH” - prad wyjsciowy nie zmieni sie,
“22.1” - prad wyjsciowy osiggnie wartos¢ 22,1 mA,
“3.4” - prad wyjsciowy osiggnie warto$¢ 3,4 mA,

Dla aktywnego wyjscia napieciowego:
“noCH” - napiecie wyjsciowe nie zmieni sig,

“11.0” - napiecie wyjsciowe osiggnie wartos¢ 11V,
“5.5” - napiecie wyjsciowe osiggnie warto$¢ 5,5V,
“1.2” - napiecie wyjsciowe osiggnie warto$¢ 1,2 V,
“0.6” - napiecie wyjsciowe osiggnie warto$¢ 0,6 V,
“0.0” - napiecie wyjsciowe osiggnie warto$¢ 0 V,

Po ustgpieniu sytuacji alarmowej sygnat wyjsciowy powraca do wartosci
wyznaczonej na podstawie wyswietlanego wyniku pomiaru.

7.3.7. Menu “CtrL”

Menu zawiera opcje konfiguracyjne petli sterowania regulatora PID zaimplementowanego
w urzgdzeniu.
Ograniczenie gérne
Hi-H

Hi-C

’—‘ Offset
> 1 OF-H ‘

[

Strefa Czlon Czlon
Warto§¢ zadana nieczutosci proporcjonalny calkujacy

SEtP . X
i e dEAd S
Rozmyta wartos¢ P-C -

zadana

OF-C ograniczenia
wyjsciowe

Erry

Czlon Czlon
rézniczkujacy  inercyjny

LooP

Zwrotne -
Ograniczenie dolne
Lo-H
Lo-C

Rys. 7.2. Ogdlny schemat regulatora PID zaimplementowanego w urzadzeniu PUR-44D

“modE” - tryb pracy regulatoréw:

“oFF” - regulator jest wylgczony. Wyjscia petli sterowania sg ustawione w stanie
spoczynku, jednakze wszystkie ich parametry sg dostepne do konfigurowania,
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“Pid” - tryb normalnej pracy regulatora,

“At-F” - procedura auto-tuningu jednej z petli sterowania regulatora w uktadzie z
dwoma elementami wykonawczymi. Wybdr petli sterowania, ktéra bedzie
strojona zalezy od ustawienia parametru SEtP. Po zakonczeniu procedury
urzadzenie przetgcza sie automatycznie w tryb Pid,

“At-H” - procedura auto-tuningu petli PID-H w ukiadzie z jednym elementem
wykonawczym. Po jej zakohczeniu urzadzenie przetgcza sie automatycznie w
tryb Pid,

“At-C” - procedura auto-tuningu petli PID-C w uktadzie z jednym elementem
wykonawczym. Po jej zakohczeniu urzadzenie przetgcza sie automatycznie w
tryb Pid,

“SEtP” - warto$¢ zadana regulatorow. Stan wyjsciowy sterowanego obiektu do ktérego

dazy¢ bedg regulatory.

“PArH” - wspotczynniki petli sterowania PID-H,

“P-H” - wspdtczynnik wzmocnienia P (wyrazony w mili jednostkach np.: warto$¢
,1234” w parametrze ,P -H” odpowiada wartosci 0,1234 wzmocnienia),

“tI-H” - wspotczynnik statej catkowania I,

“td-H” - wspotczynnik statej rozniczkowania D,

“OF-H” - wartos$¢, o ktérg sg przesuwane ograniczenia petli sterowania;

“Lo-H” - ograniczenie dolne charakterystyki petli sterowania,

“Hi-H” - ograniczenie gérne charakterystyki petli sterowania,

“PArC” - wspotczynniki petli sterowania PID-C,

“P-C” - wspbtczynnik wzmocnienia P (wyrazony w mili jednostkach np.: warto$¢
,1234” w parametrze ,P -C” odpowiada wartosci 0,1234 wzmocnienia),
“tI-C” - wspotczynnik statej catkowania I,
“td-C” - wspotczynnik statej rozniczkowania D,
“OF-C” - wartos¢, o ktorg sg przesuwane ograniczenia petli sterowania;
“Lo-C” - ograniczenie dolne charakterystyki petli sterowania,
“Hi-C” - ograniczenie goérne charakterystyki petli sterowania,
“ConF” - ustawienia wej$ciowe regulatora:
“dEAd” - szerokos¢ strefy nieczutosci. Definicja strefy nieczutosci znajduje sie w
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rozdziale 6.2. Regulatory PID,

“StAr” - parametr (wyrazony w %) pozwalajacy ustawi¢ stan wyjscia regulatora w
chwili uruchomienia, w zaleznosci od parametréw wyjsciowych regulatora,

“dSrC” - parametr definiujgcy sposob interpretacji sprzezenia zwrotnego uzywanego
do obliczen odpowiedzi regulatora,

“Err” - do obliczeh stosowane jest wyjScie sterowanego obiektu po
wczesniejszym obliczeniu btedu na wejsciu regulatora i sprawdzeniu
warunku aktywnos$ci dziatania regulatora na skutek przekroczenia
zakresu strefy martwe;j,

“LooP” - do obliczen stosowane jest bezposrednio wyjscie obiektu bez obliczania
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btedu na wejsciu regulatora i uwzgledniania strefy martwej,

“InEr” - ustawienia czionu inercyjnego. Definicja czlonu inercyjnego znajduje sie w

odpowiedZ cztonu inercyjnego

rozdziale 6.2. Regulatory PID,

7 gdzie: Iner — odpowiedz cztonu inercyjnego,
Iner=5— t — kolejne chwile czasu,
T T — wspétczynnik inercji okreslany przez parametry:

“oFF” - inercja jest wylgczona. Czion Iner = 1,
“HArd” - wspotczynnik T = 0,07,

“mEdi” - wspoétczynnik T = 0,14,
“SoFt” - wspodiczynnik T = 0,21,

14

12

10

m—— hard

m— medi
soft

0 02 04 06 08 1 12 14 16 18 2

sekundy

Rys. 7.3. Odpowiedzi uktadu inercyjnego w zaleznosci od wspotczynnika T

“FUZL” - dodatkowy czton sterowania rozmytego. Umozliwia ptynng zmiane wartosci

zadanej w celu tagodnego sterowania obiektem,

“SLOP” - parametr okreslajgcy zmiane wartosci zadanej cztonu sterowania rozmytego,

na kazdg jednostke okreslong w parametrze “unit’. Ustawienie wartosci ,,0”
powoduje wytgczenie cztonu sterowania rozmytego,

“unit” - parametr okreslajgcy jednostke czasu w jakiej bedzie narastata wartosé

zadana cztonu sterowania rozmytego,

“HySt” - rdéznica miedzy wartoscia zadang regulatorowi (okreslong w parametrze

“SetP”) a wartoscig zadang cztonu sterowania rozmytego, do jakiej bedzie
ptynnie dgzy¢ warto$¢ zadana cztonu sterowania rozmytego,
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120
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warto$¢ rozmyta

40 SLOP =5
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20
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unit

Rys. 7.4. Zmiana rozmytej wartosci zadanej w zaleznosci od ustawienia parametru SLOP

7.3.8. Opcja "bri”
Parametr ten okresla stopien jasnosci wyswietlacza w zakresie od 1 do 8.

7.3.9. Menu "HOLd”

Menu zawiera opcje dotyczace funkcji detekcji wartosci szczytowych. Opis funkcji
znajduje sie w rozdziale DETEKCJA WARTOSCI SZCZYTOWYCH.

“modE” - typ wykrywanych zmian sygnatu mierzonego.

”norm” - szczyty: wzrost a nastgepnie zmniejszenie wartosci sygnatu o wartos¢
réwng co najmniej wartosci parametru “PEA”,

- doliny: zmniejszenie a nastepnie wzrost wartosci sygnatu o warto$¢
réwng co najmniej wartosci parametru “PEA”,

iA i1

mnv

“PEA” - minimalna wielko$¢ zmiany sygnatu (patrz Rys. 6.4 ), ktora zostanie
zinterpretowana jako ,szczyt” lub ,dolina”,

“timE” - maksymalny czas wyswietlania wartosci szczytowej (lub doliny) ustawiany
w zakresie od 0,0 do 19,9 sekundy z rozdzielczoscig 0,1 sek.,
Jezeli ,HdiS"="HOLD” ustawienie wartosci "timE"=0.0 powoduje, ze wykryta
wartos¢ szczytowa jest podtrzymywana do momentu wcisnigcia przycisku [ESC].
Jezeli ,HdAiS"="rEAL” warto$¢ "timE"=0.0 oznacza brak podtrzymywania,

“HdiS” - typ wartosci prezentowanej na wyswietlaczu LED.

"rEAL” - wysSwietlanie wartosci biezacej,
"HOLd” - wyswietlanie wartosci szczytowej (lub doliny),
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“H r1” + “H r2”- sposob sterowania wyjs$¢ przekaznikowych/diod R1+R2:

!!HOUt!!

“rEAL” - sterowanie wedtug wartosci biezgcej,
"HOLd” - sterowanie wedtug wartosci szczytowej (lub doliny),

- sposob sterowania wyjscia pradowego:

"rEAL” - sterowanie wedtug warto$ci biezgcej,
”HOLd” - sterowanie wedtug wartosci szczytowej (lub doliny),

7.3.10. Menu "diSP”

Menu umozliwia wybdr wartosci wyswietlanej na wysSwietlaczu pomocniczym SV
w czasie, gdy na wyswietlaczu gtéownym PV wyswietlana jest warto$¢ biezgca pomiaru.

!!nou

!!rEL1 ”

urELzu

"Ctrl”

"OutP”

- na wyswietlaczu SV nic nie bedzie sie wyswietlac,

- na wyswietlaczu SV pojawi sie SEtP przekaznika R1, a gdy jest w trybie
rEL:Mode:In lub rEL:Mode:Out pojawig sie naprzemiennie obie wartosci SEtP
oraz SEt2,

- na wyswietlaczu SV pojawi sie SEtP przekaznika R2, a gdy jest w trybie
rEL:Mode:In lub rEL:Mode:Out pojawig sie naprzemiennie obie wartosci SEtP
oraz SEt2,

- na wyswietlaczu SV pojawi sie SEtP regulatora,

- na wyswietlaczu SV pojawi sie wartos¢ wyjscia analogowego, podana w mA
lub V, w zaleznosci od typu wyjscia.

7.3.11. Menu "SECu”

Menu zawiera opcje regulujgce dostep do edytowalnych parametréw urzadzenia.

“scod!!

i

- hasto uzytkownika (4-cyfrowa liczba). Jesli parametr ustawiony jest na wartos¢
“0000”, hasto jest wylaczone.

Jesli uzytkownik zapomni hasta, ktére uprzednio ustawit, aby uzyska¢ dostep
do menu wykorzysta¢ mozna jednorazowe hasto awaryjne. W tym celu nalezy
skontaktowa¢ sie z Dzialem Handlowym. Wprowadzenie hasta jednorazowego
powoduje skasowanie hasta uzytkownika (tj. ustawienie wartosci ,,0000”).

Hasta jednorazowego mozna uzy¢ TYLKO RAZ!, po jego wykorzystaniu zostanie
anulowane. Mozliwos¢ uzycia hasta jednorazowego mozna odnowi¢ jedynie poprzez
przestanie urzgdzenia do serwisu.

“Ar1 + Ar2” - opcja umozliwia zezwolenie (“on”) lub zakaz ("oFF”) modyfikacji progéw

“Actl‘”

zadziatania przekaznikéw/diod R1 + R2 w trybie pomiarowym bez znajomosci
hasta uzytkownika

- opcja umozliwia zezwolenie ("on”) lub zakaz ("oFF”) modyfikacji wartosci
zadanej regulatora trybie pomiarowym bez znajomosci hasta uzytkownika
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7.3.12. Menu ”rS”

Menu zawiera opcje konfigurujgce interfejs RS-485.

”Addr”

”bAud”

!!mbAc”

- parametr okresla adres urzgdzenia zgodnie z protokotem Modbus (od 0 do 199).
Jesli adres ustalony jest na 0, to urzadzenie odpowiada na adres FFh,

- opcja okresla predkos¢ transmisji interfejsu szeregowego RS-485. Dostepnych jest
8 mozliwosci: ”1.2”, 72.4”, ”4.8”, 79.6”, ”19.2”, ”38.4”, ”57.6”, ”115.2”, ktore
odpowiadajg bezposrednio predkosciom: 1200, 2400, 4800, 9600, 19200, 38400,
57600 i 115200 bit/s,

- opcja ta pozwala okreslic sposéb dostepu do rejestréw konfiguracyjnych
urzadzenia poprzez interfejs RS-485. Dostepne sg nastepujace mozliwosci:

”on” - zapisywanie rejestrow poprzez interfejs RS485 jest dozwolone,
”oFF” - zapisywanie rejestrow poprzez interfejs RS-485 jest zabronione.

@ Blokada zapisu nie dotyczy rejestru nr 04h i 05h (patrz: WYKAZ REJESTROW).

"mbt0”

"rESP”
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- parametr okresla maksymalny dopuszczalny czas (w sek.) pomiedzy kolejnymi
poprawnymi ramkami modbusowymi odebranymi przez urzadzenie. Jesli czas ten
zostanie przekroczony, przekazniki, wyjscia typu OC i wyjscie analogowe
sterowane za posrednictwem tgcza RS-485 ustawig sie¢ w swoje stany alarmowe
(patrz opis parametru “AL” w menu “1 rEL” oraz w menu "OUtP" ). Parametr
“mbtO” moze zostaé ustawiony w zakresie od 0 do 99 sekund. Warto$¢ 0 oznacza,
ze czas pomiedzy kolejnymi ramkami nie bedzie kontrolowany,

- opcja ta pozwala okresli¢ minimalny czas, po ktérym urzgdzenie odpowiada
na zapytanie, zgodne ze standardem Modbus, odebrane poprzez interfejs RS-485.
Protokét transmisji Modbus RTU okresla minimalny czas identyfikacji/rozdzielenia
poszczegodlnych ramek, réwny czasowi przesylania 3,5 znaku. Zastosowany
w urzadzeniu nowoczesny, szybki procesor typu RISC umozliwia niemalze
natychmiastowg odpowiedz po odebraniu zapytania. Dzieki temu przy duzych
predkosciach transmisji czas odpowiedzi urzgdzenia na zapytanie jest bardzo
krotki.  Jezeli PUR-44D  wspdtpracuje z  urzgdzeniem  (konwerterem)
niedostosowanym do tak szybkich odpowiedzi, to przy duzych predkosciach
transmisji  (parametr “bAud”) nalezy wprowadzi¢ dodatkowe opdznienie
odpowiedzi. Umozliwia to wspotprace PUR-44D z wolniejszymi urzgdzeniami, przy
ustawieniu duzych predkosci transmisji. Dostepne sg nastepujgce mozliwosci:

”Std” - odpowiedz urzgdzenia nastepuje bez dodatkowych opdznien,

” 10077
” 20c77
7 50cll
"100c”
»200c”

- odpowiedz urzadzenia nastepuje z dodatkowym opdéznieniem rownym
czasowi wysytania 10, 20, 50, 100 lub 200 znakow.

W wiekszosci przypadkow parametr "rESP” nalezy ustawi¢ na warto$¢ ”Std” (brak
dodatkowych opo6znien). W przypadku niektorych konwerteréow niedostosowanych do
predkosci transmisji wigkszej niz 19200 bit/sek. parametr "rESP” nalezy ustawic¢ na
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warto$¢ zgodng z tablicg 7.1. Przy wspétpracy PUR-44D z konwerterami innych
producentéw parametr "rESP” nalezy ustawi¢ doswiadczalnie na wartos$é, dla ktérej
nie bedg wystepowaty btedy transmisji.

Parametr "bAud” “38.4” “67.6” “115.2”

Parametr "rESP” “10c” “20c” “50c”

Tab.7.1. Ustawienia parametru "rESP”

7.3.13. Opcja "Edit”

Parametr umozliwia wybdér sposobu edycji parametréw numerycznych.
7dig” - zmiana poszczegolnych cyfr edytowanego parametru,
”Slid” - ptynna zmiana catej wartosci edytowanego parametru.

7.3.14. Opcja "dEFS”

Opcja ta umozliwia przywrécenie fabrycznych nastaw urzgdzenia. Aby uzyskaé dostep do
opcji nalezy podac¢ hasto specjalne: ,5465”, nastepnie po wyswietleniu pytania ,,SEt?”
potwierdzi¢ czynnos¢ klawiszem [ENTER].

7.3.15. Menu ”SErv”

Menu zawiera opcje dostepne po podaniu hasta serwisowego (wytgcznie dla autoryzowanego
serwisu). Niewfasciwe ustawienie parametrow moze spowodowac btedng prace urzadzenia.
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7.4. STRUKTURA MENU

— Tryb pomiarowy

@ Przytrzymanie ponad 2 sekundy
E _ Zapytanie o 4-cyfrowe hasto uzytkownika (jesli ustawiono warto$¢ inng niz ,0000”)

- [s ! m Edycja
our E @ parametru

= rEL2 = d|ang?1jsiféw B 1 o
sew ] -
i
o[ ] -
i
] e

S & ;
=y Edycja
bEEP | | AL [—Z
| # ﬂ parametru k —l—

—n- &@ =
—h= < ton | -

Cere ] -
] -
. Edycja
4—‘ inPt | E’—> parametru k ==
Uwaga: # —

'
Liczba parametréw dostepnych km b ol 47- T
w menu ,inPt” zalezy od warto$ci m t
parametru “tYPE” #
| cHar | -n- < PEi | -
'
=] - e | -
i ;
o] - A
'
L] ]
| oc | -

Patrz nastepna strona
TR
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Patrz poprzednia strona

a | OSou %ﬁ Edycja :
# @ parametru

i

=
=

i
3 opcja
@ETL - = —— 8. coon
" mof @ parametru

&
] o

@ R = Edycja
bri ————

o= parametru F ==
'
a @i Edycja @47 bl | ol
“mm = Pparametru #
@
- vea | i oo | -
- ume | i « —i-
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Patrz nastepna strona
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Patrz poprzednia strona

Edycja
Esc) parametru

Edycja
parametru

w Edycja
s | Addr ~®m=a  parametru
pregtes

Y E—ﬁ, Edycja
N & parametru k ——

Zapytanie o 4-cyfrowe
ﬁ hasto specjalne
Esc ] . o
— - Przywrécenie fabrycznych
”
<—EdEFS | \ [ 0-__ | SEt? nastaw urzadzenia

Esc

54



Instrukcja obstugi - REGULATOR PUR-44D

8. DZIALANIE DIODY ALARMOWEJ

Dioda alarmowa (AL) zatgcza sie w przypadku:
* przekroczenia dopuszczalnego zakresu pomiarowego,
» wykrycia uszkodzenia czujnika, tzn: zwarcia lub rozwarcia czujnika pomiarowego.

9. ZABEZPIECZENIE PRZECIWPRZECIAZENIOWE

Wejscie pradowe wyposazone jest w zabezpieczenie chronigce rezystor pomiarowy
przed uszkodzeniem. Prad wejsciowy jest ograniczony na poziomie 50 mA (typowo).
Gdy temperatura rezystora pomiarowego zmaleje, zabezpieczenie automatycznie wytgcza sie
a urzgdzenie powraca do wyswietlania wartosci pomiarowej. Po wylgczeniu zabezpieczenia
pomiary przez pewien czas mogg mie¢ nieco mniejszg doktadnos$¢ (do czasu catkowitego
wystygniecia uktadu).

10. WYZNACZANIE WYSWIETLANEGO WYNIKU

Dla uproszczenia przyktadow przyjeto, ze wybrane zostato wejscie pradowe. Wszystkie
wyliczenia w ponizszych przyktadach odnoszg sie do tego wejscia. Przeliczenia dla wejscia
napieciowego wykonywane s3g analogicznie z uwzglednieniem odpowiednich zakreséw
i jednostki pomiarowe;j.

Pierwszym krokiem do wyznaczenia wartosci wyswietlanej jest wyliczenie
znormalizowanego wyniku pomiaru (mieszczgcego sie w zakresie 0-1). W tym celu od
wartosci zmierzonej (wyrazonej w mA) odejmuje sie poczgtek zakresu pomiarowego (0 mA dla
zakresu 0-20 mA lub 4 mA dla zakresu 4-20 mA). W nastepnym kroku urzgdzenie dzieli
uzyskany wynik przez szeroko$¢ zakresu pomiarowego (20 dla zakresu 0-20 mA lub 16 dla
zakresu 4-20 mA). Znormalizowany pomiar wyraza sie zatem wzorami:

[we' _4

I,,:? dla zakresu 4 + 20mA
I .

1,= zwg dla zakresu 0 + 20mA

gdzie lwj. 0znacza prad wejsciowy (w mA) a I, - znormalizowany pomiar.

Jesli warto$¢ pomiarowa wykroczy poza nominalny zakres pomiarowy (0-20mA lub

@ 4-20mA), a jednoczes$nie bedzie sie zawierata w dopuszczalnym zakresie
wys$wietlania (definiowanym parametrami “Lo r”, “Hi r”), to znormalizowany pomiar
I, wykroczy poza zakres 0-1, np. dla zakresu 4-20 mA i prgdu wejsciowego 3 mA
znormalizowany pomiar wyniesie -0,0625 a dla prgdu 22 mA znormalizowany
pomiar wyniesie 1,125. W takich przypadkach wszystkie wzory dotyczace
wyznaczania wyswietlanego wyniku nadal obowigzuja.

10.1. SPOSOBY PRZELICZANIA WYNIKU POMIARU

Sposoéb dalszego przeliczania wyniku zalezy od wybranego typu charakterystyki
wejsciowej. Wszystkie przedstawione wykresy dotyczg zakresu prgdowego 4 - 20 mA.
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10.1.1. Charakterystyka liniowa

Znormalizowany pomiar zostaje liniowo przetozony na zakres definiowany parametrami
“LoC”, “Hi C” (gdy znormalizowany pomiar osigga wartos¢ 0, wyswietlany jest wynik “Lo C”,
gdy znormalizowany pomiar osigga wartos¢ 1 - wyswietlany jest “Hi C”). Sposéb przeliczania

mozna okresli¢ wzorem:
W=I,xX("HiC"—"Lo C")+ "Lo C",

gdzie W oznacza wyswietlany wynik.

Parametr “Lo C” moze by¢ wiekszy niz “Hi C”, w takim przypadku charakterystyka
ulega odwréceniu, tzn. gdy prad rosnie, wartos¢ wyswietlana maleje.

LoC

=z
[3)
Wyswietlany
wynik

Wyswietlany
wynik

ES
2]

LoC

|

\

|

\

|

| |

! ‘ ‘ ! ‘ ‘
0 4 8 12 16 20 0 4 8 12 16 20

Prad wejsciowy [mA] Prad wejsciowy [mA]

Rys. 10.1 Charakterystyka prosta (,Lo C” < "Hi C) i odwrécona (,Lo C” > "Hi C)

10.1.2. Charakterystyka kwadratowa

Znormalizowany pomiar jest podnoszony do kwadratu, a dalsze przeliczenia przebiegaja

identycznie, jak w przypadku charakterystyki liniowej. Sposoéb przeliczania okresla sie wzorem:
W=I,X("Hi C"="Lo C") + "Lo C",

gdzie W oznacza wyswietlany wynik.

Ed

(g}
r
)
(]

Wyswietlany
wynik
Wyswietlany
wynik

\

|

\

|

\

\

|

\ L
0 4 8 12 16 20
Prad wejsciowy [mA]

Prad wejsciowy [mA]

Rys. 10.2 Charakterystyka prosta (,Lo C” < "Hi C) i odwrécona (,Lo C” > "Hi C)
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10.1.3. Charakterystyka pierwiastkowa

Znormalizowany pomiar jest pierwiastkowany, a dalsze przeliczenia przebiegajg identycznie,
jak w przypadku charakterystyki liniowej. Sposoéb przeliczania okresla sie wzorem:

W=\I,x("Hi C"="Lo C") + "Lo C",

gdzie W oznacza wyswietlany wynik.

Sytuacja taka wystepuje w przypadku przekroczenia w dét zakresu pomiarowego

@ Powyzszy wzor przestaje obowigzywaé, gdy znormalizowany pomiar jest ujemny.
4-20 mA. Warto$¢ wyswietlana dla 1,<0 jest réwna “Lo C” (patrz wykresy).

LoC

Wyswietlany
wynik
Wyswietlany
wynik

HiC |
0 4 8 12 16 20 0 4 8 12 16 20
Prad wejsciowy [mA] Prad wejsciowy [mA]

-
o
o

Rys. 10.3 Charakterystyka prosta (,Lo C” < "Hi C) i odwrécona (,Lo C” > "Hi C)

10.1.4. Charakterystyka uzytkownika
Charakterystyki uzytkownika definiowane sg w postaci 1+19 potgczonych odcinkéw

prostolinijnych (patrz wykres) wyznaczanych na podstawie 2+20 punktéw wprowadzonych
przez uzytkownika do pamieci urzadzenia (patrz opis Menu ”inPt”).

Na podstawie znormalizowanego pomiaru |, urzgdzenie wyznacza odpowiedni przedziat
charakterystyki, np. dla charakterystyki jak na wykresie ponizej i I, = 0,65 wybrany zostanie
przedziat definiowany przez punkty o wspétrzednych X = 750.0.” oraz X = ”70.0.”

Oznaczmy punkty definiujgce przedziat przez PL i PH (w podanym wyzej przyktadzie
X(PL) = “50.0,” i X(PH) = “70.0.”) oraz warto$¢ znormalizowanego pomiaru |, dla poczatku
przedziatu przez |, (w podanym przyktadzie I, = I,(PL) = 0,5). Wyswietlany wynik wyznaczany
jest wedtug wzoru:

[Y(PH)-Y(PL)]

(X () —x(pL)] <100 Y(PL)

WZ(IH—I[,) X

gdzie Y(PH), X(PH), Y(PL), X(PL) oznaczajg wartosci wspotrzednych X i Y dla pkt. PH i PL.

Jesli znormalizowany pomiar wykracza poza zakres wyznaczony poprzez punkty

@ charakterystyki uzytkownika, to do obliczen uzywany jest odpowiedni przedziat
skrajny okreslony przez dwa skrajne punkty. Przyktadowo dla charakterystyki
na wykresie ponizej i I,>1 do obliczen uzyty zostanie przedziat definiowany przez
punkty o wspotrzednych: X(PL) = “90.0.”, X(PH) = “100.0.”.
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Znormalizowany pomiar In (dla zakresu 0-20 mA)

0 0,2 0,35 0,5 0,7 0,9 1
I I

|

|

|

I I I
Charakterystyké 5-przedzfalowa

Y (PH)

Y (PL)

Wyswietlany wynik

Prad wejsciowy [mA]

Rys. 10.4 Przyktadowa charakterystyka uzytkownika
10.2. PRZYKLADY PRZELICZEN

Przykiad 1: Wyznaczanie dopuszczalnego zakresu pomiarowego (dla trybu “4-20")

Jesli w trybie “4-20” uzytkownik ustawi parametry “Lo r” = 20,0% oraz “Hi r” = 10,0%,
to przedziat dopuszczalnych pradéw ustanowiony zostanie na: 3,2 mA + 22 mA. Dolna granica
przedziatu wynika ze wzoru: 4 mA - 4 mA x 20% a gorna granica przedziatu ze wzoru:

20 mA + 20 mA x 10%.

Przykiad 2: Wyznaczanie znormalizowanego pomiaru I,

Zatézmy, ze uzytkownik wybrat zakres wejsciowy 4-20 mA. Znormalizowany pomiar |,
obliczamy zgodnie ze wzorami ze strony 55, a zatem od wartosci pradu wej$ciowego (np. 10
mA) odejmujemy poczatek nominalnego zakresu pomiarowego (w tym przypadku 4 mA):

10 mA - 4 mA = 6 mA. Wynik dzielimy przez szeroko$¢ nominalnego zakresu pomiarowego (w
tym przypadku 16 mA). Otrzymujemy |, = 6/16 = 0,375.

W przypadku pradéw wykraczajgcych poza nominalny zakres pomiarowy postepujemy
analogicznie, np. dla pragdu wejsciowego 2,5 mA otrzymujemy I, = (2,5 - 4)/16 = -0,0938, a dla
pradu 20,5 mA otrzymujemy |, = (20,5 - 4)/16 = 1,0313.

Przykiad 3: Charakterystyka liniowa

Zaktadamy, ze uzytkownik wybrat charakterystyke liniowg oraz zakres wejsciowy 4-20 mA.
Opcje “Lo C” oraz “Hi C” zostaly ustawione odpowiednio na wartosci -300 i 1200. Obliczen
dokonamy dla 3 pradéw wejsciowych rozwazanych w przyktadzie 2:

a) dla pradu 10 mA otrzymujemy I, = 0,375

Zgodnie z odpowiednim wzorem ze strony 56 mnozymy znormalizowany pomiar przez réznice
parametrow “Hi C” i “Lo C”: 0,375 x [1200 -(- 300)] = 562.
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W kolejnym kroku dodajemy do wyniku parametr “Lo C” i otrzymujemy wynik (warto$¢
wyswietlang): W = 562 + (-300) = 262

b) dla prgdu 2,5 mA otrzymujemy I, = -0,0938.
Postepujac analogicznie do przypadku a) otrzymujemy W = -441.

c) dla pradu 20,5 mA otrzymujemy I, = 1,0313.
Postepujac analogicznie do przypadku a) otrzymujemy W = 1247.

Przykiad 4: Charakterystyka kwadratowa

Zaktadamy, ze uzytkownik wybrat charakterystyke kwadratowg oraz zakres wejsciowy 4-20
mA.

Opcje “Lo C” oraz “Hi C” zostaty ustawione odpowiednio na wartosci -300 i 1200.
Obliczen dokonamy dla 3 prgdow wejsciowych rozwazanych w przykfadzie 2:

a) dla pradu 10 mA otrzymujemy I, = 0,375

Zgodnie z odpowiednim wzorem ze strony 56 podnosimy warto$¢ I, do kwadratu, a wynik
mnozymy przez réznice parametrow “Hi C” i “Lo C”: (0,375)? x [1200 (- 300)] = 211.

W kolejnym kroku dodajemy do wyniku warto$¢ parametru “Lo C” i otrzymujemy wynik
(wartos¢ wyswietlang): W = 211 + (-300) = -89

b) dla prgdu 2,5 mA otrzymujemy |, = -0,0938.
Postepujac analogicznie do przypadku a) otrzymujemy W = -287.

c) dla pradu 20,5 mA otrzymujemy I, = 1,0313.
Postepujac analogicznie do przypadku a) otrzymujemy W = 1295,

Przykiad 5: Charakterystyka pierwiastkowa

Zaktadamy, ze uzytkownik wybrat charakterystyke pierwiastkowg oraz zakres wejsciowy
4-20 mA. Opcje “Lo C” oraz “Hi C” zostaty ustawione odpowiednio na wartosci -300 i 1200.
Obliczen dokonamy dla 3 pradéw wejsciowych rozwazanych w przyktadzie 2:

a) dla pradu 10 mA otrzymujemy |, = 0,375

Zgodnie z odpowiednim wzorem ze strony 57 pierwiastkujemy znormalizowany pomiar, a
wynik mnozymy przez réznice parametréw “Hi C” i “Lo C”: V0,375 x [1200 -(- 300)] = 919.
W kolejnym kroku dodajemy do wyniku wartos¢ parametru “Lo C” i otrzymujemy wynik
(wartos¢ wyswietlang): W = 919 + (-300) = 619

b) dla prgdu 2,5 mA otrzymujemy I, = -0,0938. Znormalizowany pomiar jest ujemny a zatem
wyswietlona zostanie warto$¢ W = “Lo C” = -300.

c) dla pradu 20,5 mA otrzymujemy I, = 1,0313.
Postepujac analogicznie do przypadku a) otrzymujemy W = 1223.

Przykiad 6: Charakterystyka uzytkownika
Zaktadamy, ze uzytkownik wybrat charakterystyke 10-przedzialowg oraz zakres wejsciowy

4+20mA. Zdefiniowanie charakterystyki 10-przedziatowej wymaga wprowadzenia do pamieci
urzadzenia wspotrzednych X oraz Y dla 11 punktéw (patrz opis Menu ”inPt”).
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Obliczen dokonamy dla 3 prgdéw wejsciowych rozwazanych w przyktadzie 2, w zwigzku z tym
w obliczeniach zostang wykorzystane tylko niektére punkty charakterystyki.
Zatézmy, ze ustawione zostaty nastepujgce parametry:

X1="%00.0."”, Y1 = “-50.0”,
X2=10.0.”, Y2 = “-30.0”,

X6 = “30.0.”, Y6 = “30.0”,
X7 = “40.0.”. Y7 = “80.0”.

X10 = “90.0.”, Y10 = “900.0”,
X11 = “100.0.”, Y11 = “820.07,

Parametry, ktére nie zostaty wyzej wymienione muszg takze zosta¢ odpowiednio ustawione
(zgodnie z wybrang charakterystykg).

a) dla prgdu 10 mA otrzymujemy I, = 0,375

Wykorzystujgc wartos¢ |, urzgdzenie dobiera dwa najblizsze punkty charakterystyki.

Dla wartosci |, = 0,375 najblizsze punkty majg wspétrzedne X6 = “30.0.” i X7 = “40.0.”.
Wykorzystujgc wzory ze str. 57 otrzymujemy X(PL) = 30, Y(PL) = 30, X(PH) = 40, Y(PH) = 80
oraz I, = 0,3. Wyswietlona zostanie wartos¢:

(Y (PH)-Y (PL)]

w=(1,-1,)% X (P X(PL)] X 100 + Y(PL)=
3 [80—30] B
=(0,375—0,3) X [3030] ¥ 100 + 30 =~ 67

b) dla prgdu 2,5 mA otrzymujemy |, = -0,0938. Poniewaz wartos¢ |, wykracza w dét poza
zakres 0+1, do wyliczenia wyniku wykorzystany zostanie skrajny dolny przedziat (definiowany
przez punkty o wspotrzednych X1(PL) = 0, Y1(PL) = -50, X2(PH) = 10, Y2(PH) = -30 oraz I, =
0. Postepujac analogicznie do przypadku a) otrzymujemy W = -69.

c) dla pradu 20,5 mA otrzymujemy |, = 1,0313. Poniewaz warto$¢ |, wykracza w gére poza
zakres 0+1, do wyliczenia wyniku wykorzystany zostanie skrajny gérny przedziat (definiowany
przez punkty o wspotrzednych X10(PL) = 90, Y10(PL) = 900, X11(PH) = 100, Y11(PH) = 820
oraz |, = 0,9. Postepujgc analogicznie do przypadku a) otrzymujemy W = 795.

Przykiad 7: wyznaczanie wartosci pradu generowanego przez wyjscie pragdowe

Zaktadamy, ze mamy aktywne wyjscie pradowe, a jego parametry ustawione sg nastepujgco:
“modE” = “4-20”, “OUtL” = 10.0, “OUtH” =20.0, “Lor”=5.0, “Hir”=5.0

Parametry “Lo r” i “Hi r” wyznaczajg przedziat pracy wyjscia pradowego na 3,8 + 21 mA.
Prad wyjsciowy wyznaczymy dla trzech wartosci wyswietlanych W:

a)w=,175"
Wykorzystujgc wzor ze str. 44 otrzymujemy:

lout = (17,5-10,0) / (20,0-10,0) x 16 mMA+4 mA =0,75-16 + 4 = 16 mA
Wyznaczony l.. miesci sie w przedziale pracy wyjscia pragdowego (3,8 - 21 mA).
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b) W =,20.5"
Postepujac analogicznie do pkt. a) otrzymujemy:

lout = (20,5-10,0) / (20,0-10,0) x 16 mA + 4 mA = 1,05 -16 + 4 = 20,08 mA.
Wyznaczony l.. miesci sie w przedziale pracy wyjscia pragdowego (3,8 - 21 mA).

c) W=,30.0"
Postepujac analogicznie do pkt. a) otrzymujemy:

lout = (30,0-10,0) / (20,0-10,0) x 16 mMA+4 mA =2 -16 + 4 = 36 mA.
Wyznaczony l.. nie miesci sie w przedziale pracy wyjscia pradowego (3,8 - 21 mA), a zatem
wyjécie pradowe wygeneruje prad réwny goérnej granicy przedziatlu okreslonego przez
parametry “Lo r” i “Hi r” (czyli 21 mA).

Przykiad 8: Podlaczanie i przygotowanie ukfadu do procesu auto-tuningu

Zaktadamy, ze chcemy przeprowadzi¢ proces auto-tuningu petli sterowania PID-H
podigczonej do wyjscia typu OC w trybie PULS. Urzadzenie w takim ukfadzie ma sterowac
temperaturg pieca (o stanie swobodnym 20°C) za pomocg przekaznika SSR wysokiej mocy, a
informacja zwrotna o temperaturze otrzymywana jest za pomocg czujnika Pt100.

230V

.|

SSR

Wyj. typu OC

PUR-44D

Pt100

Wej. pomiarowe t

Rys. 10.5 Przykiadowy uktad potgczen do auto-tuningu

Kroki przygotowawcze do rozpoczecia procedury auto-tuningu:

a) Podtgczamy uktad zgodnie z rysunkiem Rys. 10.5.
b) W wybranym wyjsciu typu OC ustawiamy:
parametr Sour jako PidH,
parametr modE jako PULS,
parametr Peri na 6.0,
c¢) Ustawiamy parametr tYPE (w menu inPt) jako Pt 1,
d) Ustawiamy wartos¢ zadang na 120°C (parametr SEtP w menu CtrL),
e) Ustawiamy parametr modE (w menu CtrL) jako At-H,
f) Czekamy az urzgdzenie dokona auto-tuningu (w tym czasie wyswietlacz bedzie mrugac),
g) Po ustaniu mrugania wyswietlacza, urzgdzenie automatycznie ustawia sie w tryb pracy Pid
(parametr modE w menu CtrL) a obliczone nastawy petli sterowania PID-H zostang zapisane
w odpowiednich parametrach,
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11. SYGNALIZACJA ALARMOW AUTO-TUNINGU

Podczas procesu auto-tuningu moga wystagpi¢ roéznego rodzaju btedy, ktére
przedstawiono ponizej. Niektore btedy pokazywane sg na wyswietlaczu pomocniczym SV,
w tym samym czasie na wyswietlaczu gtéwnym PV pokazywany jest pomiar, a dla btedow
zwigzanych z wejsciem pomiarowym pokazywany jest btgd na wyswietlaczu pomocniczym SV
a na wyswietlaczu gtéwnym®- - - -

Wyswietlany opis Znaczenie
»PPCh” Zmiana parametru podczas aktywnego autotuningu
PbPA ” Btad zgkresu dla wyjscia regulatora (Lo > =Hi dla COOL lub
7 Lo>=Hi dla HEAT)
»Ptou” Czas strojenia zostat przekroczony
»Pbdr” Btad kierunku
»Pbdi” Biad dystansu (Set point i warto$¢ mierzona zbyt podobne)
,,PbSo” Biad zrédta dla regulatora
»PnPS” Btad ponownego uruchomienia urzgdzenia podczas autotuningu
»PbIn” Btad wejscia podczas autotuningu
»S.Err” Btad (uszkodzenie) czujnika
»-CH-" Oczekiwanie na pomiar temperatury
»ErrC” Btad charakterystyki uzytkownika
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12. OBStUGA PROTOKOLU MODBUS

Parametry transmisji:

Predkos¢ transmisiji:
Protokét transmisiji:

akceptowana jest transmisja z jednym oraz dwoma bitami), bez
kontroli parzystosci

wybierana w zakresie od 1200 do 115200 bit/sek.
zgodny z MODBUS RTU

1 bit startu, 8 bitéw danych, 1 lub 2 bity stopu (nadawane sa 2 bity,

Parametry urzgdzenia oraz warto$¢ pomiarowa dostepne sg jako rejestry typu HOLDING. Do
odczytu rejestru (lub grupy rejestréw) uzywac nalezy funkcji 3h, do zapisu rejestréow funkcji 6h
lub 10h (zgodnie ze specyfikacjami protokotu MODBUS). Za pomocg funkcji 3h oraz 10h
mozna odczyta¢ / zapisaé maksymalnie 16 rejestrow (w jednej ramce).

i

Urzadzenie interpretuje i wykonuje ramki typu BROADCAST, ale nie wysyta na
nie odpowiedzi.

12.1. WYKAZ REJESTROW

Rejestr | Zapis Zakres Opis rejestru
01h Nie | -999 + 9999 | Wartos$¢ biezgca pomiaru (bez uwzglednienia przecinka)
Status pomiaru; Oh - pomiar poprawny; AOh - przekroczenie gornej
Oh, AOh, 60h, | granicy zakresu pomiarowego; 60h - przekroczenie dolnej granicy
02h Nie COh, 10h, | zakresu pomiarowego; COh - uszkodzenie czujnika; 10h - btgd
20h w charakterystyce uzytkownika; 20h - oczekiwanie na pierwszy
pomiar po zmianie konfiguracji
. Parametr “Pnt ” w podmenu “InPt” (pozycja kropki dziesietnej)
03h Tak 0+3 0-“ 0"1-" 0.0"2-"0.00": 3 - “0.000"
Stan przekaznikéw oraz diody alarmowej w postaci binarnej
(1 - zatgczony, 0 - wytaczony): 00000000000edcba
04h Tak patrz obok | a - przekaznik R1; b - przekaznik R2; e - dioda AL;
W przypadku zapisu rejestru istotne s3 tylko bity a,b (pozwalajg na
sterowanie przekaznikami przez tgcze RS-485)
R Stan aktywnego wyjscia prgdowego, wyrazony w 1/256 mA (czyli
Tak | Oh+1800h starszy baijt okresla miliampery)
. Stan pasywnego wyjscia prgdowego, wyrazony w 1/256 mA (czyli
1 =
05h Tak | 2CCh+1800h starszy baijt okresla miliampery)
Tak | Oh = 1600h Stan aktyvynego ,wyjégzi.a napieciowego, wyrazony w 1/512 V (czyli
starszy bajt okresla miliwolty)
06h Nie | -999 + 9999 | Warto$¢ szczytu (lub ,doliny”, bez uwzglednienia przecinka)
08h Nie 0+ 50 Temperatura wewnetrzna urzadzenia wyrazona w 1°C
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Rejestr | Zapis Zakres Opis rejestru
Parametr “tyPE” w podmenu “InPt” (typ wejscia pomiarowego):
0 - zakres 0-20 mA; 1 - zakres 4-20 mA; 2 - zakres 0-5V;
3 - zakres 1-5V; 4 - zakres 0-10 V; 5 - zakres 2-10 V;
6 - zakres 0-60 mV; 7 - zakres 0-75 mV;
. 8 - zakres 0-100 mV; 9 - 0-150 mV;
10h | Tak 0+20 149 wejscie Pt 100; 11 - wejécie Pt 500; 12 - wejscie Pt 1000;
13 - wejscie termop. K; 14 - wejscie termop. S;
15 - wejscie termop. J; 16 - wejscie termop. T;
17 - wejscie termop. N; 18 - wejscie termop. R:
19 - wejscie termop. B; 20 - wejscie termop. E
11h Tak 0+3 Parametr “CHAr” w podmenu “InPt” (typ charakterystyki)
) 0 - liniowa ; 1 - kwadratowa; 2 - pierwiastkowa; 3 - uzytkownika
12h Tak 0+ 255 Parametr “FiLt” w podmenu “InPt” (stata czasowa w sekundach)
. Parametr “Pnt ” w podmenu “InPt” (kopia rejestru 03h)
13h | Tak 0%3 0.« 0%1-% 0.0"2-0.00% 3 - “0.000"
14h Tak | -999 + 9999 | Parametr “Lo C” w podmenu “InPt”, bez uwzglednienia przecinka
15h Tak | -999 + 9999 | Parametr “Hi C” w podmenu “InPt”, bez uwzglednienia przecinka
16h Tak 0+999 Parametr “Lo r” w podmenu “InPt’, wyrazony w 0,1%
17h Tak 0+ 199 Parametr “Hi r’ w podmenu “InPt”, wyrazony w 0,1%
18h Tak 99 + 99 Parametr “toFS” w podmenu “InPt” (przesunigcie skali pomiarowej),
' wyrazony w 0,1°C (dla wejécia RTD) lub w 1,0 °C (dla wejscia TC)
. Parametr “Conn” w podmenu “InPt” (sposéb podtgczenia wejscia
19h | Tak 0+2  IRTD)0-“4in"1-3in" 2- 2 in”
20h? Tak 0+199 Adres urzgdzenia
21h Nie 24D%h Kod identyfikacyjny urzadzenia
Parametr “bAud” w podmenu “rS” (predkos¢ transmisji);
2013 Tak 0+7 0 - 1200 bit/sek.; 1 - 2400 bit/sek.; 2 - 4800 bit/sek.; 3 - 9600
’ bit/sek.; 4 - 19200 bit/sek.; 5 - 38400 bit/sek.; 6 - 57600 bit/sek.;
7 - 115200 bit/sek.
4 . Parametr “mbAc” w podmenu “rS” (zezwolenie na zapis
23h Tak 0+1 . . . oo .
rejestrow); 0 - zapis zabroniony; 1 - zapis dozwolony
Parametry w podmenu “SECU” w postaci binarnej
(0-,0FF”, 1-,0n"):
24h Tak patrz obok bit 0 - parametr “A r1”; bit 1 - parametr “A r2”;
bit 4 - parametr “A Pid”;
Parametr “rESP” w podmenu “rS” (dodatkowe opdznienie
25h Tak 0+5 predkosci transmisji); 0 - bez dodatkowych opdznien; 1 - opcja
’ "10c”; 2 - opcja "20c”; 3 - opcja "50c”; 4 - opcja "100c”; 5 - opcja
"200c”;
Parametr “mbtO” w podmenu “rS” (max. dopuszczalny czas
27h Tak 0+99 miedzy poprawnymi ramkami); 0 - brak kontroli przeptywu danych;
1 + 99 - max. dopuszczalny czas wyrazony w sekundach
28h Tak 0+1 Parametr “AL” w podmenu “bEEP”: 0 - wytgczony; 1 - wigczony
29h Tak 0+1 Parametr “R1” w podmenu “bEEP”: 0 - wytgczony; 1 - wigczony
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Rejestr | Zapis Zakres Opis rejestru
2Ah Tak 0+1 Parametr “R2” w podmenu “bEEP”: 0 - wytgczony; 1 - wigczony
2Dh Tak 1+8 Opcjal b" (ja_lsnos’(,':’\{vyéwiet_lac.za); . iy
1 - najnizsza jasnos¢; 8 - najwyzsza jasnos¢
Opcja “diSP” (warto$¢ na wyswietlaczu SV);
2Eh Tak 0+6 0 - tryb “no”; 1 - tryb “rEL1”; 2 - tryb “rEL2"; 3 - tryb “Ctrl”;
4 - tryb “OutP”;
. Opcja “Edit” (sposdb edycji parametréw numerycznych);
2Fh Tak 0+1 0 - tryb ,dig”; 1 - tryb ,SLid”
Parametr “Sour” w podmenu “rEL1”:
30h Tak 0+3 0 - opcja “InPU”; 1 - opcja “modb”; 2 - opcja “PidH”;
3 - opcja “PidC”;
Parametr “modE” w podmenu “rEL1":
31h tak 0+5 0 - tryb “noAC”; 1 - tryb “on”; 2 - tryb “oFF”; 3 - tryb “in”;
4 - tryb “out”; 5 - tryb “PULS”
32h Tak | -999 + 9999 | Parametr “SEtP” w podmenu “rEL1”, bez uwzglednienia przecinka
33h Tak -999 + 999 | Parametr “HySt” w podmenu “rEL1”, bez uwzglednienia przecinka
Parametr “t on” w podmenu “rEL1”, wyrazony w dziesigtych
34h Tak 0 +999 czesciach sekundy lub minuty (w zaleznosci od stanu parametru
“unit” - rejestr 36h)
Parametr “toFF” w podmenu “rEL1”, wyrazony w dziesigtych
35h Tak 0+ 999 czesciach sekundy lub minuty (w zaleznosci od stanu parametru
“unit” - rejestr 36h)
. Parametr “unit” w podmenu “rEL1”:
36h Tak 0+1 0 - opcja “SEC” ; 1 - opcja “min”
Parametr “AL” w podmenu “rEL1” (tylko gdy rEL1 jest wyj$ciem
37h Tak 0+2 przekaznikowym):
0 - opcja “noCH”; 1 - opcja “on”; 2 - opcja “oFF”
38h Tak | -999 + 9999 | Parametr “SEt2” w podmenu “rEL1”, bez uwzglednienia przecinka
39h Tak | -999 + 9999 | Parametr “InLo” w podmenu “rEL1”, bez uwzglednienia przecinka
3Ah Tak | -999 + 9999 | Parametr “InHi” w podmenu “rEL1”, bez uwzglednienia przecinka
3Bh Tak 0+9999 | Parametr “PEri” w podmenu “rEL1”, bez uwzglednienia przecinka
3Ch Tak 0 + 9999 Parametr “H on” w podmenu “rEL1”, bez uwzglednienia przecinka
3Dh Tak 0+9999 | Parametr “HoFF” w podmenu “rEL1”, bez uwzglednienia przecinka
Parametr “Acti” w podmenu “AL” (tylko gdy rEL1 jest wyjsciem typu
3Eh Tak 0+1 OC):
0 - opcja “noCH”; 1 - opcja “USdu’;
3Fh Tak 0+ 1000 Parametr “duty” w podmenu “AL” (tylko gdy rEL1 jest wyjsciem
typu OC)
40h Tak 0+ 1000 Aktualne wypetnienie wyjscia typu OC wyrazone w procentach i bez
' uwzglednienia przecinka (tylko gdy rEL1 jest wyjsciem typu OC)
41h Tak | -999 + 9999 | Parametr “OFFS” w podmenu “rEL1”, bez uwzglednienia przecinka
42h Tak 0+ 1000 Parametr “SEnS” w podmenu “rEL1”, bez uwzglednienia przecinka
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Rejestr | Zapis Zakres Opis rejestru
Parametr “Sour” w podmenu “rEL2”:
43h Tak 0+3 0 - opcja “InPU”; 1 - opcja “modb”; 2 - opcja “PidH”;
3 - opcja “PidC”;
Parametr “modE” w podmenu “rEL2”:
44h tak 0+5 0 - tryb “noAC”; 1 - tryb “on”; 2 - tryb “oFF”; 3 - tryb “in”;
4 - tryb “out”; 5 - tryb “PULS”
45h Tak | -999 + 9999 | Parametr “SEtP” w podmenu “rEL2”, bez uwzglednienia przecinka
46h Tak -999 + 999 | Parametr “HySt” w podmenu “rEL2”, bez uwzglednienia przecinka
Parametr “t on” w podmenu “rEL2”, wyrazony w dziesigtych
47h Tak 0+999 czesciach sekundy lub minuty (w zaleznosci od stanu parametru
“unit” - rejestr 47h)
Parametr “toFF” w podmenu “rEL2”, wyrazony w dziesigtych
48h Tak 0+999 czesciach sekundy lub minuty (w zaleznosci od stanu parametru
“unit” - rejestr 47h)
. Parametr “unit” w podmenu “rEL2”:
49h Tak 01 0 - opcja “SEC” ; 1 - opcja “min”
Parametr “AL” w podmenu “rEL2” (tylko gdy rEL2 jest wyjsciem
4Ah Tak 0+2 przekaznikowym):
0 - opcja “noCH”; 1 - opcja “on”; 2 - opcja “oFF”
4Bh Tak | -999 + 9999 | Parametr “SEt2” w podmenu “rEL2”, bez uwzglednienia przecinka
4Ch Tak | -999 + 9999 | Parametr “InLo” w podmenu “rEL2”, bez uwzglednienia przecinka
4Dh Tak | -999 + 9999 | Parametr “InHi” w podmenu “rEL2”, bez uwzglednienia przecinka
4Eh Tak 0 + 9999 Parametr “PEri” w podmenu “rEL2”, bez uwzglednienia przecinka
4Fh Tak 0+9999 | Parametr “H on” w podmenu “rEL2”, bez uwzglednienia przecinka
50h Tak 0 + 9999 Parametr “HoFF” w podmenu “rEL2”, bez uwzglednienia przecinka
Parametr “Acti” w podmenu “AL” (tylko gdy rEL2 jest wyj$ciem typu
51h Tak 0+1 OC):
0 - opcja “noCH”; 1 - opcja “USdu’;
5%h Tak 0+ 1000 Parametr “duty” w podmenu “AL” (tylko gdy rEL2 jest wyjsciem
typu OC)
53h Tak 0 + 1000 Aktualne wypetnienie wyjscia typu OC wyrazone w procentach i bez
) uwzglednienia przecinka (tylko gdy rEL2 jest wyjsciem typu OC)
54h Tak | -999 + 9999 | Parametr “OFFS” w podmenu “rEL2”, bez uwzglednienia przecinka
55h Tak 0+1000 |Parametr “SEnS” w podmenu “rEL2”, bez uwzglednienia przecinka
. Parametr “modE” w podmenu “HOLd” (typ wykrywanych zmian
80h Tak 0+1 sygnatu): 0 - szczyty; 1 - doliny
81h Tak 0 + 9999 Parametr “PEA” w podmenu “HOLd”, bez uwzglednienia przecinka
. Parametr “timE” w podmenu “HOLd” wyrazony w dziesigtych
82h Tak 0+199 czesciach sekundy
83h Tak 0+ 1 Parametr “HdiS” w podmenu “HOLd":

0 - opcja “rEAL” ; 1 - opcja “HOLd”
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Rejestr

Zapis

Zakres

Opis rejestru

84h

Tak

Parametr “H r1” w podmenu “HOLd":
0 - opcja “rEAL” ; 1 - opcja “HOLd"

85h

Tak

Parametr “H r2” w podmenu “HOLd":
0 - opcja “rEAL” ; 1 - opcja “HOLd”

88h

Tak

Parametr “HOUt” w podmenu “HOLd":
0 - opcja “rEAL” ; 1 - opcja “HOLd"

AOh

Tak

-999 + 1999

Warto$¢ wspotrzednej X dla punktu nr 1 charakterystyki
uzytkownika, wyrazona w 0,1%

A1h

Tak

-999 + 9999

Wartos¢ wspétrzednej ,Y” dla punktu nr 1 charakterystyki
uzytkownika, bez uwzglednienia przecinka

A2h® +

C5h®

Kolejne pary wspétrzednych ,X” oraz ,Y” dla punktow nr 2 = 19
charakterystyki uzytkownika

Céh

Tak

-999 + 1999

Warto$¢ wspotrzednej ,X” dla punktu nr 20 charakterystyki
uzytkownika, wyrazona w 0,1%

C7h

Tak

-999 + 9999

Wartos$¢ wspotrzednej ,Y” dla punktu nr 20 charakterystyki
uzytkownika, bez uwzglednienia przecinka

DOh

Tak

0+3

Parametr “OSou” w podmenu “OutP”:
0 - opcja “InPU” ; 1 - opcja “modb” ; 2 - opcja “PidH” ; 3 - opcja
“PidC”

D1h'

Tak

Parametr “Omod” w podmenu “OUtP” (tryb pracy aktywnego
wyjécia pradowego)

0 - wyjscie wylgczone; 1 - prad wyj. w standardzie 4+20 mA zalezny
od wartosci wyswietlanej; 2 - prad wyj. w standardzie 0+20 mA
zalezny od wartosci wyswietlanej

Tak

Parametr “Omod” w podmenu “OUtP” (tryb pracy pasywnego
wyj$cia pragdowego)

0 - wyjscie wytgczone; 1 - prad wyj. w standardzie 4+20 mA zalezny
od wartosci wyswietlanej

Tak

Parametr “Omod” w podmenu “OUtP” (tryb pracy aktywnego
wyj$cia napieciowego)

0 - wyjscie wytgczone; 1 - napiecie wyj. w standardzie 0+5 V
zalezne od wartosci wyswietlanej; 2 - napiecie wyj. w standardzie
1+5 V zalezne od wartosci wyswietlanej; 3 - napiecie wyj. w
standardzie 0+10 V zalezne od wartosci wyswietlanej; 4 - napiecie
wyj. w standardzie 2+10 V zalezne od wartosci wyswietlanej

D2h'

Tak

-999 + 9999

Parametr “OUtL” w podmenu “OUtP”, bez uwzglednienia przecinka

D3h'

Tak

-999 + 9999

Parametr “OUtH” w podmenu “OUtP”, bez uwzglednienia przecinka

D4h'

Tak

0 +999

Parametr “Lo r’ w podmenu “OutP” dla aktywnego wyjscia
pradowego i aktywnego wyjscia napieciowego, wyrazony w 0,1%

Tak

0+ 299

Parametr “Lo r’ w podmenu “OutP” dla pasywnego wyjscia
pradowego, wyrazony w 0,1%

D5h'

Tak

0+199

Parametr “Hi r’ w podmenu “OutP” dla aktywnego i pasywnego
wyjécia pradowego, wyrazony w 0,1%

Tak

0+99

Parametr “Hi r’ w podmenu “OutP” dla aktywnego wyjscia
napieciowego, wyrazony w 0,1%

67



Instrukcja obstugi - REGULATOR PUR-44D

Rejestr | Zapis Zakres Opis rejestru
Parametr “AL” w podmenu “OUtP” (stan aktywnego wyjscia
Tak 0+3 prgdowego podczas alarmu):
0 - bez zmian; 1 - prad 22,1 mA; 2 - prad 3,4 mA; 3 - prad 0 mA
Parametr “AL” w podmenu “OUtP” (stan pasywnego wyjscia
D6h' Tak 0+2 pragdowego podczas alarmu):
0 - bez zmian; 1 - prad 22,1 mA; 2 - prad 3,4 mA
Parametr “AL” w podmenu “OUtP” (stan aktywnego wyjscia
Tak 0+5 napieciowego podczas alarmu):
’ 0 - bez zmian; 1 - napigcie 11 V; 2 — napiecie 5,5 V;
3 — napiecie 1,2 V; 4 — napiecie 0,6 V; 5 — napiecie 0 V
Parametr “modE” w podmenu “CtrL”:
FOh Tak 0+4 0 - opcja “oFF”; 1 - opcja “Pid”; 2 - opcja “At-F”;
3 - opcja “At-H”; 4 - opcja “At-C”;
F1h Tak | -999 + 9999 | Parametr “SEtP” w podmenu “CtrL”, bez uwzglednienia przecinka
F2h Tak 0 + 9999 Parametr “P -H” w podmenu “PArH”, bez uwzglednienia przecinka
F3h Tak 0+ 9999 Parametr “tI-H” w podmenu “PArH”, bez uwzglednienia przecinka
F4h Tak 0+ 9999 Parametr “td-H” w podmenu “PArH”, bez uwzglednienia przecinka
F5h Tak | -999 + 9999 | Parametr “OF-H” w podmenu “PArH”, bez uwzglednienia przecinka
F6h Tak 0+999 Parametr “Lo-H” w podmenu “PArH”, bez uwzglednienia przecinka
F7h Tak 1+1000 Parametr “Hi-H” w podmenu “PArH”, bez uwzglednienia przecinka
F8h Tak 0+ 9999 Parametr “P -C” w podmenu “PArC”, bez uwzglednienia przecinka
F9h Tak 0 + 9999 Parametr “tl-C” w podmenu “PArC”, bez uwzglednienia przecinka
FAh Tak 0 + 9999 Parametr “td-C” w podmenu “PArC”, bez uwzglednienia przecinka
FBh Tak | -999 + 9999 | Parametr “OF-C” w podmenu “PArC”, bez uwzglednienia przecinka
FCh Tak 0+999 Parametr “Lo-C” w podmenu “PArC”, bez uwzglednienia przecinka
FDh Tak 1+1000 Parametr “Hi-C” w podmenu “PArC”, bez uwzglednienia przecinka
FEh Tak 0+9999 | Parametr “dEAd” w podmenu “ConF”, bez uwzglednienia przecinka
FFh Tak 0+9999 | Parametr “StAr” w podmenu “ConF”, bez uwzglednienia przecinka
R Parametr “dSrC” w podmenu “ConF”:
100h Tak 01 0 - opcja “Err” ; 1 - opcja “LooP” ;
Parametr “InEr” w podmenu “ConF”:
101h Tak 0+3 0 - opcja “OFF” ; 1 - opcja “HArd” ; 2 - opcja “mEdi” ;
3 - opcja “SoFt” ;
102h Tak 0 + 9999 Parametr “SLOP” w podmenu “FuZL”, bez uwzglednienia przecinka
. Parametr “unit” w podmenu “FuZL”:
103h | Tak 0+2 0 - opcja “SEC”; 1 - opcja “min” ; 2 - opcja “hour” ;
104h Tak 0 + 9999 Parametr “HySt” w podmenu “FuZL”, bez uwzglednienia przecinka
105h Nie | -1000 + 1000 | Warto$¢ wyjscia regulatora wyrazona w procentach
1 - rejestry sg aktywne tylko w przypadku, gdy urzadzenie jest wyposazone w wyjscie pradowe lub napieciowe.
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3 - po zapisie rejestru 22h urzadzenie odpowiada ramka przestang zgodnie z nowg predkoscig transmisji.

4 - stan parametru “mbAc” dotyczy réwniez zapisu do tego parametru, a zatem za posrednictwem tgcza RS-485
mozna zablokowa¢ mozliwo$¢ zapisu wszystkich rejestréow, ale odblokowanie moze nastgpi¢ wytgcznie w menu
urzgdzenia.

5 - pary wspotrzednych X" oraz ,Y” punktéw charakterystyki uzytkownika moga by¢ wpisane do dowolnej, wolnej

pary rejestrow. Para rejestrow jest wolna (tzn. dany punkt nie jest uwzgledniany) jezeli wspétrzedna ,X” dla danego
punktu ma warto$¢ 8000h.

12.2. OBStUGA BLEDOW TRANSMISJI

Jesli podczas odczytu lub zapisu jednego z rejestrow wystgpi btad to urzadzenie zwraca
ramke zawierajgcg kod btedu (zgodnie z protokotem Modbus, patrz: przyktadowa ramka nr 1).

Kody btedéw nalezy interpretowac nastepujgco:

01h - nieprawidtowy numer funkcji (dopuszczalne sg wytacznie funkcje 03h, 06h i 10h),
02h - nieprawidtowy numer rejestru do odczytu lub zapisu,

03h - préba zapisu wartosci poza dopuszczalnym zakresem,

08h - zapis rejestru zablokowany przez parametr “mbAc”

AOh - przekroczenie nominalnego zakresu pomiarowego w gore,

60h - przekroczenie nominalnego zakresu pomiarowego w dot.

Kody AOh i 60h mogg pojawic¢ sie wytgcznie podczas odczytu wartosci wyswietlanej (rej. 01h)
za pomocg funkcji 03h (odczyt pojedynczego rejestru).

12.3. PRZYKtADY RAMEK ZAPYTAN /ODPOWIEDZI

Przyktady dotyczag urzgdzenia o adresie 1. Wszystkie wartosci podawane sg szesnastkowo.

Oznaczenia:

ADDR Adres urzgdzenia w systemie

FUNC Numer funkgciji

REG H,L Starsza i mtodsza cze$¢ numeru rejestru, do ktérego odwotuje sie

polecenie

COUNT H,L  Starsza i mtodsza cze$¢ licznika ilosci rejestréw, ktorych dotyczy
polecenie, rozpoczynajgc od rejestru, ktory jest okreslony przez REG
(dopuszczalna wylgcznie wartosé 1)

BYTE C Liczba bajtéw danych zawartych w ramce
DATA H,L Starsza i mlodsza cze$¢ stowa danych
CRCLH Miodsza i starsza cze$¢ sumy CRC

1. Ramka zapytania o wartos¢ wyswietlang przez urzadzenie PUR-44D o adresie 1:

ADDR | FUNC REGH,L COUNT H,L CRCLH
01 03 00 01 00 01 D5 CA

a) Odpowiedz urzgdzenia (zaktadamy, ze wynik pomiaru miesci sie w nominalnym zakresie
pomiarowym):
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ADDR

FUNC

BYTE C

DATAH,L

CRCLH

01

03

02

00 FF

F8 04

DATA H, L - warto$¢ wyswietlana, bez uwzglednienia przecinka (w tym wypadku 255).
Pozycje przecinka mozna odczytaé pobierajgc dodatkowo rejestr 03h.

b) Odpowiedz urzgdzenia (w przypadku wykrycia btedu):

ADDR

FUNC

ERROR

CRCLH

01

83

60

41 18

ERROR - kod btedu (w tym przypadku 60h, czyli przepetnienie zakresu pomiarowego

w dot)

2. Ramka zapytania o kod identyfikacji typu urzadzenia

ADDR | FUNC REG H,L COUNT H,L CRCLH
01 03 00 21 00 01 D4 00
Odpowiedz urzgdzenia:
ADDR | FUNC |BYTEC DATA H,L CRCL,H
01 03 02 24 D9 62 DE

DATA - kod identyfikacyjny (24D9h)

3. Zmiana adresu urzadzenia z 1 na 2 (zapis rejestru nr 20h)

ADDR | FUNC REG H,L DATAH,L CRCL,H
01 06 00 20 00 02 09 C1
DATAH-0
DATAL - nowy adres (2)
Odpowiedz urzgdzenia (identyczna z rozkazem):
ADDR | FUNC REG H,L DATAH,L CRC L,H
01 06 00 20 00 02 09 C1
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4. Zmiana predkosci transmisji wszystkich urzagdzen dotaczonych do sieci RS-485
(przyktad ramki typu BROADCAST).

ADDR | FUNC REG H,L COUNT H,L CRCLH
00 06 00 22 00 04 29 D2

DATAH-0
DATAL - nowa predkos¢ transmisji (4 - czyli 19200 bit/sek.)

@ Na ramki typu BROADCAST urzgdzenia nie odpowiadajg.

5. Pobranie danych z rejestrow nr 1, 2, 3 (przyktad pobrania wielu rejestréow w jednej
ramce):

ADDR | FUNC REG H,L COUNT H,L CRCLH
01 03 00 01 00 03 54 0B

COUNT L - liczba rejestrow do pobrania (max. 5)

Odpowiedz urzgdzenia:

ADDR | FUNC |BYTE C| DATAH1,L1 | DATAH2,L2 | DATAH3,L3 | CRCL,H
01 03 06 00 0A 00 00 00 01 78 | B4

DATA H1,L1 -rejestr 01h (10 - czyli warto$¢ wyswietlana ”1.0”),
DATAH2,L2 -rejestr 02h (0 - czyli pomiar poprawny),
DATA H3, L3 -rejestr 03h (1 - czyli pozycja kropki dziesietnej ” 0,0”).

@ Protokét MODBUS RTU nie jest w petni zaimplementowany. Dopuszczalne s3
jedynie wyzej wymienione sposoby komunikacji.
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13. LISTA USTAWIEN UZYTKOWNIKA

Parametr opis abryczna | uiythownika | opisu
Parametry pracy przekaznika R1 (menu “rEL1”)
Sour Zrédto sygnatu przekaznika R1 InPU 36
modE Tryb pracy przekaznika R1 on 36
SEtP Prég przekaznika R1 20.0 37
SEt2 Drugi prég przekaznika R1 40.0 37
HYSt Histereza przekaznika R1 0.0 37
ton Czas opoznienia zatgczenia przekaznika R1 0.0 38
toFF Czas opoznienia wylgczenia przekaznika R1 0.0 38
unit Jednostka dla parametréow “t on”, “toFF” SEC 38
InLo Dolna granica przedziatu PWM przekaznika R1 0.0 38
InHi Gorna granica przedziatu PWM przekaznika R1 100.0 38
PEri Okres sygnatu wyjsciowego przekaznika R1 1.0 38
Hon Minimalny czas trwania stanu wysokiego sygnatu 0.0 38
PWM przekaznika R1
HoFF Minimalny czas trwania stanu niskiego sygnatu 0.0 38
PWM przekaznika R1
AL Reakcja w sytuacji alarmowe;j oFF 38
OFFS Offset wyjscia przekaznikowego R1 0.0 37
SEnS Czutos$¢ wyjscia przekaznikowego R1 100.0 37
Parametry pracy przekaznika R2 (menu “rEL2”)
Sour Zrédto sygnatu przekaznika R2 InPU 36
modE Tryb pracy przekaznika R2 on 36
SEtP Prog przekaznika R2 40.0 37
SEt2 Drugi prég przekaznika R2 60.0 37
HYSt Histereza przekaznika R2 0.0 37
ton Czas opoznienia zatgczenia przekaznika R2 0.0 38
toFF Czas opoznienia wytgczenia przekaznika R2 0.0 38
unit Jednostka dla parametréow “t on”, “toFF” SEC 38
InLo Dolna granica przedziatu PWM przekaznika R2 0.0 38
InHi Gorna granica przedziatu PWM przekaznika R2 100.0 38
PEri Okres sygnatu wyjsciowego przekaznika R2 1.0 38
Hon Minimalny czas trwania stanu wysokiego sygnatu 0.0 38
PWM przekaznika R2
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Parametr Opis fWartos’é _Wartos’t? Strgna
abryczna uzytkownika | opisu
HoFF Minimalny czas trwania stanu niskiego sygnatu 0.0 38
PWM przekaznika R2
AL Reakcja w sytuacji alarmowe;j oFF 38
OFFS Offset wyjscia przekaznikowego R2 0.0 37
SEnS Czutos$¢ wyjscia przekaznikowego R2 100.0 37
Opcje dzwiekowej sygnalizacji alarmowej (menu “bEEP”)
AL Reakcja w sytuacji alarmowe;j oFF 39
r1 Reakcja na zatgczenie przekaznika R1 oFF 39
r2 Reakcja na zatgczenie przekaznika R2 oFF 39
Konfiguracja wejscia pomiarowego (menu “inPt”)
tYPE Typ wejscia, czujnika ,4-20” 39
Conn Metoda podtgczenia J4-in” 40
FiLt Stata czasowa filtracji (w sekundach) 0 40
tOFS Przesuniecie skali pomiarowej 0.0 40
CHAr Typ charakterystyki wejsciowej Lin 40
Pnt Pozycja kropki dziesietnej 0.0 41
LoC Warto$¢ wyswietlana dla min. wartosci pomiaru 000.0 41
Hi C Warto$¢ wyswietlana dla max. warto$ci pomiaru 100.0 41
Lor Dolne rozszerzenie zakresu pomiarowego 5.0 (%) 42
Hir Gérne rozszerzenie zakresu pomiarowego 5.0 (%) 42
Konfiguracja aktywnego wyj$cia pragdowego (menu “OutP”)
OSou Zrédto sygnatu dla aktywnego wyjécia pragdowego LInPU” 43
Omod Tryb pracy aktywnego wyjscia prgdowego ,0-20" (mA) 43
outL Wartos¢ wyswietlana, dla ktérej generowany bedzie 0.0 44
prad 0 mA lub 4 mA
OUtH \é\rlggtozéoér;vxéwietlana, dla ktérej generowany bedzie 100.0 44
Lor Dolna granica zakresu prgdow wyjsciowych 0 (%) 44
Hir Gorna granica zakresu prgdéw wyjsciowych 0 (%) 44
AL glg?;%t\)lvr;akcji wyjscia prgdowego w sytuacji 22.1 (mA) 45
Konfiguracja pasywnego wyjscia pradowego (menu “OutP”)
OSou Zrédto sygnatu dla pasywnego wyjscia pradowego ~InPU” 43
Omod Tryb pracy pasywnego wyjscia prgdowego 4-20" (MA) 43
OUtL \é\:ggtzs’;xvyéwieﬂana, dla ktérej generowany bedzie 0.0 44
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Parametr Opis Wartos¢ Wartos¢ Strona
P fabryczna uzytkownika | opisu
OUtH Warto$¢ wyswietlana, dla ktérej generowany bedzie 100.0 44
prad 20 mA
Lor Dolna granica zakresu prgdéw wyjsciowych 5.0 (%) 44
Hir Goérna granica zakresu prgdéw wyjsciowych 5.0 (%) 44
AL Sposéb re_akcp wyj$cia prgdowego w sytuacji 22.1 (mA) 45
alarmowej
Konfiguracja aktywnego wyjscia napieciowego (menu “OutP”)
OSou Zroc_ﬂo .sygna’fu dla aktywnego wyjscia InPU” 43
napieciowego
Omod Tryb pracy aktywnego wyjscia napieciowego ,0-10" (V) 43
OULL Warto$¢ wyswietlana, dla ktérej generowane bedzie 0.0 44
napiecie 0V, 1 v lub 2V ’
Warto$¢ wyswietlana, dla ktorej generowane bedzie 44
OUH | apiecie 5V Iub 10 V 100.0
Lor Dolna granica zakresu napie¢ wyjsciowych 5.0 (%) 44
Hir Gorna granica zakresu napie¢ wyjsciowych 5.0 (%) 44
AL Sposéb rgakcp wyjscia napieciowego w sytuacji 11.0 (V) 45
alarmowej
Konfiguracja Regulatoréw PID (menu “CtrL”)
modE Tryb pracy oFF 45
SetP Warto$¢ zadana regulatorow 0.0 46
Konfiguracja Regulatora PID-H (podmenu “PArH”) 46
P -H Wspodtczynnik wzmocnienia P regulatora PID-H 0 46
tl-H Wspotczynnik statej catkowania | regulatora PID-H 0.0 46
Wspotczynnik statej rozniczkowania D regulatora 46
td-H PID-H 0.0
OF-H Offset regulatora PID-H 0.0 46
Lo-H Ograniczenie dolne charakterystyki regulatora 0.0 46
PID-H
Hi-H Ograniczenie gérne charakterystyki regulatora 100.0 46
PID-H
Konfiguracja Regulatora PID-C (podmenu “PArC”) 46
P-C Wspétczynnik wzmocnienia P regulatora PID-C 0 46
tl-c Wspétczynnik statej catkowania | regulatora PID-C 0.0 46
Wspodtczynnik statej rozniczkowania D regulatora 46
td-c 0.0
PID-C
OF-C Offset regulatora PID-C 0.0 46
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Parametr Opi Wartos¢ Wartos¢ Strona
arame pis fabryczna uzytkownika | opisu
Lo-C Ograniczenie dolne charakterystyki regulatora 0.0 46
PID-C
Hi-C Ograniczenie gorne charakterystyki regulatora 100.0 46
PID-C
Konfiguracja Regulatoréw PID (podmenu “ConF”) 46
dEAd Strefa martwa 0.0 46
StAr Stan poczatkowy regulatora 0.0 46
dSrC Sprzezenie zwrotne regulatora LooP 46
InEr Czion inercyjny OFF 47
Konfiguracja Regulatoréw PID (podmenu “FuZL”) 47
Nachylenie charakterystyki cztonu sterowania 47
SLOP 0.0
rozmytego. Parametr menu FuZL.
. Jednostka czasu nachylenia charakterystyki cztonu 47
unit ) SEC
sterowania rozmytego. Parametr menu FuZL.
Histereza charakterystyki cztonu sterowania 47
HySt 0.0
rozmytego. Parametr menu FuZL.
Parametry wyswietlania
bri | Stopien jasnosci wyswietlacza | bis | 48
Ustawienie wartosci wyswietlacza SV (menu “diSP)
diSP ‘ Wybor wyswietlanej wartosci na wyswietlaczu SV ‘ no ‘ 49
Konfiguracja funkcji detekcji wartosci szczytowych (menu “HOLd”)
modE Typ wykrywanych zmian sygnatu norm 48
PEA Minimalna wielko$¢ zmiany sygnatu 0.0 48
timE Maksymalgy czas wyswietlania wartosci szczytowej 0.0 48
lub ,doliny
HdiS Typ wartosci prezentowanej na wyswietlaczu LED HOLd 48
H r1 _Sp_osc')b sterowania wyjscia przekaznikowego rEAL 49
i diody R1
H r2 _Sp_osob sterowania wyjscia przekaznikowego rEAL 49
i diody R2
HOUt Sposéb sterowania wyjscia pradowego rEAL 49
Dostep do ustawialnych parametrow urzadzenia (menu “SECu”)
AT Zezwolenie na zmianeg progu przekaznika R1 bez on 49
znajomosci hasta
A2 Zezwolenie na zmianeg progu przekaznika R2 bez on 49
znajomosci hasta
APid Zezwolenie na zmiane wartosci zadanej regulatora on 49

bez znajomosci hasta
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Parametr Opis fWartos’é _Wartos’c? Strqna

fabryczna uzytkownika | opisu
Konfiguracja interfejsu RS-485 (menu “rS”)

Addr Adres urzadzenia 0 50

bAud Predkos$¢ transmisji 9.6 50

mbAc Zezwolenie na zapis parametréw urzadzenia on 50

mbtO xzra’:(k;nﬁipuszczalny czas miedzy poprawnymi 0 50

rESP Dodatkowe opéznienie predkosci transmisji Std 50

Konfiguracja sposobu edycji parametrow numerycznych
Edit Sposob edycji parametréw numerycznych dig 51
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