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MODELL PAX2C 1/8 DIN TEMPERATUR-/PROZESS-PID-CONTROLLER

® PID-STEUERUNG MIT REDUZIERTER UBERSTEUERUNG

® UNIVERSELLER PROZESS-, TEMPERATUR-, SPANNUNGS-,
STROM- UND WIDERSTANDSEINGANG

® PROGRAMMIERBARES ZWEIZEILENDISPLAY MIT EINHEI-TEN-
ANZEIGE UND BALKENDIAGRAMM

® PROGRAMMIERBARES ZWEIZEILENDISPLAY MIT EINHEI-TEN-
ANZEIGE UND BALKENDIAGRAMM

® DREIFARBDISPLAY, MIT 7 PROGRAMMIERBAREN FARBZONEN
® BIS ZU 16 ALARME MIT BOOLSCHER LOGIK-FUNKTION

® EINGEBAUTER USB-PROGRAMMIERPORT ZUR KONFIGURIE-
RUNG DER EINHEIT MIT CRIMSON PROGRAMMIERSOFTWARE

® NACH NEMA 4X/IP65 ABGEDICHTETE FRONTEINFASSUNG

BESCHREIBUNG

Der Temperatur-/Prozess-Controller PAX2C  bietet zahlreiche
Leistungsmerkmale und Funktionen, die einen weiten Anwendungs-bereich
abdecken. Der PAX2C hat einen universellen Eingang fiir eine Reihe
verschiedener Eingangssignale wie Temperatur, Gleichspannung/-strom und
Widerstand. Optionale Steckkarten erlauben das Konfigurieren des Controllers
fiir heutige Anwendungen und lassen zugleich Raum fiir einfache kiinftige
Upgrades. Der PAX2C hat ein Dreifarbdisplay mit sieben unabhéngig program-
mierbaren Farbzonen.

Der Controller wurde speziell fiir anspruchsvolle industrielle Umgebungen
konstruiert. Dank seiner abgedichteten Einfassung nach NEMA 4X/IP65, seiner
CE-Konformitit und umfassenden Rauschpriifungen bietet der Controller eine
belastbare und zuverldssige Anwendungslosung.

HAUPTSTEUERUNG

Der Controller arbeitet sowohl zum Heizen als auch zum Kiihlen im PID-
Steuerungsmodus und fiihrt eine bedarfsgeméafie Au-to-Abstimmung durch, mit
der die Abstimmungskonstanten ermittelt werden. Die PID-
Abstimmungskonstanten koénnen einer Fein-abstimmung unterzogen und dann
gegen weitere Modifizierung gesperrt werden. Der Controller besitzt eine
einzigartige Funktion zum Unterdriicken von Ubersteuerungen, die das
schnellste Ansprechverhalten ohne iibermiBiges Ubersteuern erlaubt. Das
Umschalten in den Manuellen Modus ermdglicht dem Bediener die direkte
Steuerung des Ausgangssignals.

DISPLAY

Der PAX2C besitzt ein Zweizeilendisplay mit Einheitenanzeigen, zwei
Balkendiagrammen, vier Universalanzeigen und Dreifarbfé-higkeit. Jede der
sieben Anzeigezonen kann unabhingig von den anderen konfiguriert werden,
wodurch eine visuelle Anzeige des Steuerungs- und/oder Alarmstatus ermoglicht
wird.

ALARME

Der PAX2C hat bis zu sechzehn ,sanfte“ Alarme, die an eine Vielzahl
unterschiedlicher Steuerungs- und Alarmanforderungen ange-passt werden
konnen. Diese Alarme kdnnen verwendet werden, um die physischen Ausgénge
des Controllers zu iiberwachen und/oder zu betitigen und die Farben der
Anzeige zu dndern. Gemappte ,sanfte” Alarme kénnen unabhingig oder in
logischer Kombination mittels einer Boolschen UND/ODER-Logik verarbeitet
werden.

OPTIONALE KARTEN

Optionale Steckkarten ermdglichen duale FORM-C-Relais-, Quad-FORM-A-,
Quad-Sinking- oder Quad-Sourcing-Logikausginge mit offenem Kollektor.
Diese Karten konnen als Steuerungsausgénge oder fiir Alarmanzeigen verwendet
werden.

Ein lineares Gleichstromausgangssignal ist als eine optionale Steckkarte
verfiigbar. Die Karte gibt entweder 20 mA- oder 10 V-Signale aus. Der Ausgang
kann unabhéngig vom Eingangsbereich skaliert werden, kann das Eingangssignal

und die Max- und Min-Messwerte verfolgen oder zur Steuerung eingesetzt
werden.

Kommunikations- und Busfdhigkeiten sind ebenfalls als optionale Karten
verfiigbar. Dazu gehéren RS232, RS485, DeviceNet und ProfibusDP. Der
PAX2C kann auf die Verwendung des Modbus-Protokolls programmiert
werden. Mit Modbus hat der Benutzer Zugriff auf die Konfigurationsparameter.
Messwerte, Sollwerte, Prozess- und Alarmwerte konnen iiber den Bus gesteuert
werden. Darliber hinaus hat der Controller eine Funktion, die es einem rdumlich
abgesetzten Computer erlaubt, die Ausgénge des Controllers direkt zu steuern.

Mit einem Windows®-gestiitzten Programm, das von Red Lion Controls
erhdltlich ist, konnen {iiber einen eingebauten USB-Programmierport
Konfigurationsdaten in den PAX2C heruntergeladen werden.

ABMESSUNGEN in Inch (mm)

040
(2.54)

Hinweis: Zum Bestimmen der
Abmessungen fur horizontale
Einheiten sind Héhe und Breite
zu vertauschen. Der empfohlene
Mindestfreiraum (hinter dem
Paneel) fir das Einsetzen der
Montagespange ist: 2,1“ (53,4) B
x 5,5 (140) H.




SICHERHEITSUBERBLICK

Allen sicherheitsbezogenen Vorschriften, lokalen Regelwerke und
Anweisungen, die im vorliegenden Text oder auf der Ausriistung erscheinen,
miissen befolgt werden, um die personliche Sicherheit zu gewéhrleisten und um
Schiden an den angeschlossenen In-strumenten oder Ausriistungsgegenstinden
zu vermeiden. Wenn die Ausriistung nicht in der vom Hersteller vorgeschriebenen
Weise genutzt wird, so kann der durch die Ausriistung gewéhrte Schutz
beeintrachtigt werden. Diese Einheit darf nicht dafir verwendet werden,
Motoren, Ventile oder sonstige Aktuatoren, die nicht mit Schutzeinrichtungen
versehen sind, direkt anzusteuern. Zuwider-handlungen koénnen im Fall von
Fehlfunktionen der Einheit zu Personen- oder Sachschéden fiihren.

AN

VORSICHT: Lebensgefahr.
Vor der Installation oder
Inbetriebnahme der Einheit sind die
Anweisungen vollstandig zu lesen.

/N

VORSICHT: Gefahr eines
Stromschlags.
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BESTELLHINWEISE
Artikelnummern des Controllers
MODELL-NR. | BESCHREIBUNG ARTIKELNUMMER
Universeller Eingangstemperatur-/Prozess-Controller, Horizontal PX2C8H00
PAX2C
Universeller Eingangstemperatur-/Prozess-Controller, Vertikal PX2C8V00

Artikelnummern von optionalen Karten und Zubehor

TYP MODELL-NR. BESCHREIBUNG ARTIKELNUMMER
Relais-Ausgangskarte, zwei Sollwerte PAXCDS10
PAXCDS Relais-Ausgangskarte, vier Sollwerte PAXCDS20
Ausgangskarte, vier Sollwerte, Sinking-Logik, offener Kollektor PAXCDS30
Ausgangskarte, vier Sollwerte, Sourcing-Logik, offener Kollektor PAXCDS40
Serielle Kommunikationskarte, RS485, mit Anschlussklemmblock PAXCDC10
S(t)eTIi(cl)(r:rltI:n \S/z:'i:)eilr:ieliommunikationskarte, erweitertes RS485, mit doppeltem RJ11- PAXCDC1C
PAXCDC Serielle Kommunikationskarte, RS232, mit Anschlussklemmblock PAXCDC20
Serielle Kommunikationskarte, erweitertes RS232, mit 9-Pin-D-Verbinder PAXCDC2C
DeviceNet-Kommunikationskarte PAXCDC30
Profibus-DP-Kommunikationskarte PAXCDC50
PAXCDL Analoge Ausgangskarte PAXCDL10
CBLUSB USB-Programmierungskabel Typ A-Mini B CBLUSBO1
Hinweis:

I Fiir eine Modbus-Kommunikation ist die RS485 Kommunikations-Ausgangskarte zu verwenden und der Kommunikations (E4PF)-Parameter fiir Modbus

zu konfigurieren.




ALLGEMEINE TECHNISCHE DATEN DES CONTROLLERS

1. DISPLAY: Negativbild-LCD mit Dreifarb-Hinterleuchtung.
Das Display ist in sieben unabhingig programmierbare Farbzonen unterteilt:
Zeile 1, Zeile 2, Universalanzeigen (1-4) und Mnemonik
Zeile 1 und 2: 4 Ziffern je Zeile
Anzeigebereich: -1999 bis 9999
Einheiten [ Programmierbare 3-stellige Einheitenanzeige
Balkendiagramm [ Programmierbares 8-segmentiges Balkendiagramm
Universalanzeige 1 bis 4: Programmierbare 2-stellige Anzeige
Status-Mnemonik: MAN [ Controller ist im Manuellen Modus
REM [ Controller ist im Fernmodus
Vertikales Modell [ Zifferngrofie: Zeile 1 (10,51 (13 mm), Zeile 2 [1 0,44
(11,2 mm)
Horizontales Modell [ Zifferngrofle: Zeile 1 [1 0,62 (15,7 mm), Zeile 2 (10,47
(12,0 mm)
2. STROM:
Wechselstrom: 40 bis 250 V~, 50/60 Hz, 14 VA
Gleichstrom: 21,6 bis 250 V1, 8 W
Isolierung: 2300 V effektiv fiir 1 min zu allen Eingdngen und Ausgéngen.

Temperatureinginge:

Skala: °F oder °C
Offset-Bereich: -1999 bis 9999 Anzeigeeinheiten.

Thermopaar-Eingiinge:

Eingangsimpedanz: 20 MQ
Anschlussdrahtwiderstandseftekt: 0,03 pVv/Q
Max. Daueriiberspannung: 30 V[

3. TASTATUR: 2 programmierbare Funktionstasten, 4 Tasten insgesamt
4. A/D-WANDLER: 24 Bit Auflésung
5. DISPLAYMELDUNGEN:

“OLOL” - Erscheint, wenn die Messung den ,,+“-Signalbereich iiberschreitet.
“ULUL” - Erscheint, wenn die Messung den ,,[ ]“-Signalbereich iiberschreitet.
“Shrt” - Erscheint, wenn ein kurzgeschlossener Sensor detektiert wird.

(nur RTD-Bereich)
“OPEN” - Erscheint, wenn ein offener Sensor detektiert wird.

(nur TC/RTD-Bereich)
...” - Erscheint, wenn die Anzeigewerte den ,,+“-Anzeigebereich

«

EINGANGS GENAUIGKEIT *|GENAUIGKEIT ¥ DRAHTFARBE
TYP BEREICH (18 bis 28°C) | (0 bis 50°C) STANDARD ANSI BS 1843
T |-200bis400°c| 2,1°C 21°C | ITs-go [(*)Plau |(+) weil
(-) rot (-) blau
E  |-200bis750°C| 24°C 24°C | 1Ts-g0 |(*)Purpur |(+) brown
(-) rot (-) blue
J  |-200bis 760°C| 2,3°C 23°C | I1Ts-go |(*)weiB |(+) gelo
(-) rot (-) blau
-200 bis o o g (+) weill  [(+) braun
K 1950°0 3,4°C 34°C 890 |5 oF" | blaw
. o o o kein (+) weil®
R 0 bis 1768°C |  4,0°C 4,0°C 1890 |G sard |0 blau
X o o o kein (+) weil®
s 0 bis 1768°C |  4,0°C 4,0°C 7890 |G srd |0 biao
g |150bis300°C | 39°C 5,7°C Ts.g0 |kein kein
300 bis 1820°C 2,8°C 4,4°C Standard |Standard
-200 bis o o y (+) orange [(+) orange
N 1300°0 1,3°C 3,1°C ms00 29 Do
C . o o o ASTM |kein kein
(wswa2e)| 0 Pis2315°C | 1,8°C 61°C | £og8-90** |Standard |Standard

RTD-Eingéinge:

Typ:  3- oder 4-drahtig, 2-drahtig kann um den Anschlussdrahtwiderstand
kompensiert werden
Erregungsstrom: 100 Ohm-Bereich: 136,5 pA +£10 %

iiberschreiten.
“-...” - Erscheint, wenn die Anzeigewerte den ,,[1“-Anzeigebereich
tiberschreiten.
6. EINGANGSFAHIGKEITEN:
Stromeingang:
EINGANGS- GENAUIGKEIT * | GENAUIGKEIT * b4
BEREICH (18 bis 28°C) (0 bis 50°C) IMPEDANZ | A UFLOSUNG
0,03 % des 0,12 % des
él?a?cohrsqz-\om Messwertes + | Messwertes + 1,11 kQ 0,1 pA
0,03 pA 0,04 pA
0,03 % des 0,12 % des
éﬁéiihn;ﬁom Messwertes + | Messwertes + 111 Q 1A
0,3 pA 0,4 yA
0,03 % des 0,12 % des
b 25 mA Messwertes + | Messwertes + 11,1 Q 10 pA
Gleichstrom
3 pA 4 A
0,05 % des 0,12 % des
élze?c?hgzﬁom Messwertes + | Messwertes + 1,1Q 0,1 mA
30 pA 40 pA
0,5 % des 0,7 % des
+ 2A Gleichstrom | Messwertes + | Messwertes + 0,1Q 1 mA
0,3 mA 0,4 mA
Spannungseingang:
EINGANGS- GENAUIGKEIT * | GENAUIGKEIT * 1
BEREICH (18 bis 28°C) (0 bis 50°C) IMPEDANZ | A UFLOSUNG
0,03 % des 0,12 % des
+ 250 mV[J M rtes + | M rtes + 451 kQ 0,1 mV
30 pv 40 pv
0,03 % des 0,12 % des
+2,0V0 Messwertes + | Messwertes + 451 kQ 1mV
0,3 mV 0,4 mvV
0,03 % des 0,12 % des
+10V Messwertes + | Messwertes + 451 xkQ 1mV
3mV 4 mV
0,03 % des 0,12 % des
+25V Messwertes + | Messwertes + 451 kQ 10 mV
3mVv 4 mV
0,3 % des 0,12 % des
+100 VLI Messwertes + | Messwertes + 451 kQ 0,1V
30 mV 40 mV
0,3 % des 0,12 % des
+ 200V Messwertes + | Messwertes + 451 kQ 0,1V
30 mV 40 mV

Anschlussdrahtwiderstand:

10 Ohm-Bereich: 2,05 mA +£10 %

max.

100 Ohm-Bereich: 10 Ohm/Anschlussdraht

10 Ohm-Bereich: 3 Ohm/Anschlussdraht max.

Max. Daueriiberlast: 30 V[

EINGANGS GENAUIGKEIT* | GENAUIGKEIT * STANDARD
TYP BEREICH (18 bis 28°C) | (0bis 50°C)
100 Ohm Pt alpha . o ° °
= 0,00385 -200 bis 850°C| 0,4°C 1,6°C IEC 751
100 Ohm Pt alpha . o o o kein offizieller
= 0,00392 -200 bis 850°C 0,4°C 1,6°C Standard
120 Ohm Nickel . o o o kein offizieller
alpha = 0,00672 | B0 PIS259°C | 02°C | 05°C Standard
10 Ohm Kupfer . o o o kein offizieller
alpha = 0,00427 | 110 bis 260°C|  04°C 0.9°C Standard
Widerstandseingénge:
EINGANGS GENAUIGKEIT* | GENAUIGKEIT * MAX. .
. Py BURDE DAUER |AUFLOSUNG
TYP (18 bis 28°C) (0 bis 50°C) UBERLAST
0,05 % des o
100 Ohm | Messwertes N?ézss\/,’;/edr‘f:s 0,175V 30V 0,1 Ohm
+0,03 Ohm
0,05 % des | 0,2 % des
999 Ohm | Messwertes | Messwertes 1,75V 30V 1 Ohm
+0,3 Ohm | +0,4 Ohm
9999 0,05 % des | 0,2 % des
ohm Messwertes | Messwertes 17,5V 30V 1 Ohm
+1 Ohm +1,5 Ohm

1 Eine hohere Auflosung kann per Eingangsskalierung erreicht werden.

* Nach 20 min Aufwirmung bei einer Eingangsrate von 5 Abtastungen pro
Sekunde. Die Genauigkeit wird auf zweierlei Weise spezifiziert: die
Genauigkeit tiber einen Bereich von 18 bis 28°C bei 15 bis 75 % relative
Luftfeuchte; und die Genauigkeit iiber einen Bereich von 0 bis 50°C bei 0
bis 85 % relative Luftfeuchte (nicht-kondensierend). Die Spezifikation
enthélt die A/D-Wandlungsfehler, die Linearisierungskonformitit und die
Thermopaar-Eispunktkompensation. Die Gesamtsystemgenauigkeit ist die
Summe der Controller- und Sondenfehler. Die Genauigkeit kann durch
Feldkalibrierung der Controllermesswerte bei der interessierenden
Temperatur verbessert werden.

= Diese Kurven wurden nach ITS-90 korrigiert.



7. ERREGUNGSSTROM: Jumper-wihlbar
Sendeleistung: +18 VI, £ 5 % bei 50 mA max.
Bezugsspannung: + 2 VI, £2 %
Biirde: 1 kQ Last min. (2 mA max.)
Temperaturkoeffizient: 40 ppm/°C max.
Bezugsstrom: 1,05 mA Gleichstrom, + 2 %
Biirde: 10 kQ Last max.
Temperaturkoeffizient: 40 ppm/°C max.
8. BENUTZEREINGANGE: Zwei programmierbare Benutzereinginge
Max. Dauereingang: 30 V[
Isolierung zum Sensoreingangs-Gemeinschaftspotenzial: nicht isoliert.
Logikzustand: benutzerprogrammierbar [...] fiir Sink/Source (Lo/Hi)

Eingangszustand

(UErH[n':) LO/SINK HI/SOURCE

20 kQ pull-up auf +3,3 V20 kQ pull-down
Aktiv VIN < 1,1 VD VIN > 2,2 V]
Inaktiv VIN > 2,2 V[J VIN < 1,1 VD)

9. ANPASSBARE LINEARISIERUNG:
Datenpunktpaare: Auswiahlbar von 2 bis 16
Anzeigebereich: -1999 bis 9999
Dezimalpunkt: 0 bis 0,000

10. SPEICHER: Nicht-fliichtiger FRAM-Speicher behilt alle
programmierbaren Parameter und Anzeigewerte bei.

11. UMGEBUNGSBEDINGUNGEN:

Betriebstemperaturbereich: 0 bis 50°C

Lagertemperaturbereich: -40 bis 60°C

Vibrationen gemaf IEC 68-2-6

StoBe gemal IEC 68-2-27

Betriebs- und Lagerfeuchtigkeit: 0 bis 85 % max. relative Luftfeuchte, nicht-
kondensierend

Hohe: bis 2000 Controller

12. ZERTIFIZIERUNGEN UND KONFORMITATSANGABEN:
SICHERHEIT
IEC/EN 61010-1
Schutzart IP65 (nur Front)

Schutzart P20 (Riickseite)
Innenschutzart Typ 4X (nur Front)
EMYV gemif EN 61326-1
Emissionsklasse A
Storfestigkeit gegen industrielle Umgebungen

13. ANSCHLUSSE: Kifigklemmblock mit hoher Klemmkraft
Liange des Drahtstreifens: 0,3 (7,5 mm)

Max. Drahtstérke: Ein 14 AWG (2,55 mm) massiv, zwei 18 AWG (1,02 mm)
oder vier 20 AWG (0,61 mm)

14. BAUFORM: Diese Einheit ist fiir NEMA 4X/IP65, Einsatz in geschlossenen
Réumen, ausgelegt. IP20 beriihrungssicher. Installationskategorie II,
Verschmutzungsgrad 2. Einfassung/Gehduse einstiickig. Flammbesténdig.
Tastatur aus Synthese-kautschuk. Paneeldichtung und Montagespange
beiliegend.

15. GEWICHT: 8 oz. (226,8 g)



OPTIONALE STECKKARTEN

ACHTUNG: Vor dem Installieren von Steckkarten muss
die Einheit vollstandig vom Strom getrennt werden.

Hinzufligen optionaler Karten

Der Controller PAX2Cs kann mit bis zu drei optionalen Steckkarten
ausgestattet werden. Die Details fiir jede Steckkarte sind im folgenden
Spezifikationsabschnitt beschrieben. Es kann immer nur eine Karte jedes
Funktionstyps installiert werden. Zu den Funktionstypen gehoren Sollwert/
Steuerung (PAXCDS), Kommunikation (PAXCDC) und Analoger Ausgang
(PAXCDL). Die Steckkarten konnen von Anfang an oder spiter installiert
werden.

KOMMUNIKATIONSKARTEN (PAXCDC)

Fir den Controller PAX2C stehen eine Vielzahl verschiedener
Kommunikationsprotokolle zur Verfiigung. Es kann immer nur eine PAXCDC-
Karte auf einmal installiert werden. Hinweis: Fiir eine Modbus-Kommunikation
ist die RS485 Kommunikations-Ausgangskarte zu verwenden, und der
Kommunikations (£9PE)-Parameter ist fiir Modbus zu konfigurieren.

PAXCDCI10 [] RS485 Seriell (Anschluss) PAXCDC30 [] DeviceNet
PAXCDCIC 1 RS485 Seriell (Verbinder) PAXCDCS50 U Profibus-DP
PAXCDC20 [ RS232 Seriell (Anschluss)

PAXCDC2C [ RS232 Seriell (Verbinder)

SERIELLE KOMMUNIKATIONSKARTE

Typ: RS485 oder RS232

Kommunikationstyp: RLC-Protokoll (ASCII), Modbus RTU und Modbus
ASCII

Isolierung zum Sensor und zu Benutzereingangs-Gemeinschafts-

potenzialen: 500 V effektiv fiir | min
Betriebsspannung: 50 V. Von allen anderen Gemeinschaftspotenzialen
nicht isoliert.

Daten: 7/8 Bits

Baud: 1200 bis 38.400

Paritiit: keine, ungerade oder gerade

Bus-Adresse: Auswihlbar 0 bis 99 (RLC-Protokoll) oder 1 bis 247 (Modbus-
Protokoll), Max. 32 Controller je Zeile (RS485)

Sendeverzogerung: Auswahlbar fiir 0 bis 0,250 s (+2 ms/min.)

DEVICENET™-KARTE

Kompatibilitit: Nur Gruppe-2-Server, nicht UCMM-fihig

Baudraten: 125 Kbaud, 250 Kbaud und 500 Kbaud

Bus-Schnittstelle: Phillips 82C250 oder Aquivalent mit MIS-
Verdrahtungsschutz nach DeviceNet™ Volume I Section 10.2.2.

Knoten-Isolierung: Bus-bestromter, isolierter Knoten

Host-Isolierung: 500 V effektiv fiir 1 Minute (50 V wihrend des Betriebes)
zwischen DeviceNet™- und Controllereingangs-Gemeinschaftspotenzial.

PROFIBUS-DP-KARTE

Feldbustyp: Profibus-DP gemdfl EN 50170, mit Siemens SPC3 ASIC
implementiert

Konformitit: PNO-zertifiziertes Profibus-DP-Slave-Gerit

Baudraten: Automatische Baudratenerkennung im Bereich von 9,6 Kbaud bis
12 Mbaud

Stationsadresse: 0 bis 125, durch Drehschalter eingestellt.

Verbindung: 9-Pin-D-Sub-Buchse

Netzwerk-Isolierung: 500 V effektiv fiir 1 Minute (50 V wéhrend des Be-
triebes) zwischen Profibus-Netzwerk und Sensor und Benutzereingangs-
Gemeinschaftspotenzialen. Von allen anderen Gemeinschaftspotenzialen
nicht isoliert.

PROGRAMMIERUNGSSOFTWARE

Crimson®-Software ist ein Windows®-gestiitztes Programm, das die
Konfiguration des PAX®-Controllers von einem PC aus ermdglicht. Crimson
bietet standardméBige Dropdown-Meniibefehle, die das Programmieren des
Controllers vereinfachen. Das Programm des Controllers kann dann als eine
PC-Datei zur spdteren Verwendung gespeichert werden. Die Crimson-
Installationsdatei befindet sich auf dem mitgelieferten Flash-Drive oder kann
unter www.redlion.net heruntergeladen werden.

STEUERUNGS-/AUSGANGSKARTEN (PAXCDS)

Der Controller PAX2C hat 4 verfiigbare Steuerungs-/Ausgangs-Steckkarten.
Es kann immer nur eine PAXCDS-Karte auf einmal installiert werden. (Der
Logikzustand der Ausgénge kann wihrend der Programmierung umgedreht
werden.) Zu diesen Steckkarten gehoren:

PAXCDS10 U Doppelrelais, FORM-C, SchlieB- und Offnungskontakt
PAXCDS20 [0 Quad-Relais, FORM-A, nur SchlieSkontakt
PAXCDS30 [ Isoliertes Quad-Sinking-NPN mit offenem Kollektor
PAXCDS40 [J Isoliertes Quad-Sourcing-PNP mit offenem Kollektor

DOPPELRELAISKARTE

Typ: Zwei FORM-C-Relais

Isolierung zum Sensor und zu Benutzereingangs-Gemeinschafts-

potenzialen: 2000 V effektiv fiir 1 min
Betriebsspannung: 240 V effektiv

Kontaktbemessung:

Ein einzelnes energiebeaufschlagtes Relais: 5 Ampere bei 120/240 V~ oder
28 V[ (ohmsche Last).
Der Gesamtstrom darf, wenn beide Relais energiebeaufschlagt sind,
nicht 5 Ampere iiberschreiten.

Erwartete Grenznutzungsdauer: mindestens 100.000 Zyklen bei voller
Lastbemessung. Ein externer RC-Dampfer verldngert die
Grenznutzungsdauer des Relais beim Betrieb mit induktiven Lasten.

QUAD-RELAISKARTE

Typ: Vier FORM-A-Relais

Isolierung zum Sensor und zu Benutzereingangs-Gemeinschafts-

potenzialen: 2300 V effektiv fiir 1 min
Betriebsspannung: 250 V effektiv

Kontaktbemessung:
Ein einzelnes energiebeaufschlagtes Relais: 3 Ampere bei 240 V~ oder
30 VI (ohmsche Last).
Der Gesamtstrom darf, wenn alle vier Relais energiebeaufschlagt sind,
nicht 4 Ampere iiberschreiten.

Erwartete Grenznutzungsdauer: mindestens 100.000 Zyklen bei voller
Lastbemessung. Ein externer RC-Dampfer verldngert die
Grenznutzungsdauer des Relais beim Betrieb mit induktiven Lasten.

QUAD-SINKING-KARTE MIT OFFENEM KOLLEKTOR
Typ: Vier isolierte Sinking-NPN-Transistoren
Isolierung zum Sensor und zu Benutzereingangs-Gemeinschafts-
potenzialen: 500 V effektiv fiir | min
Betriebsspannung: 50 V. Von allen anderen Gemeinschaftspotenzialen
nicht isoliert.
Bemessung: 100 mA max. bei Vgar = 0,7 Vmax. Vyax =30V

QUAD-SOURCING-KARTE MIT OFFENEM KOLLEKTOR

Typ: Vier isolierte Sourcing-PNP-Transistoren.

Isolierung zum Sensor und zu Benutzereingangs-Gemeinschafts-

potenzialen: 500 V effektiv fiir 1 min
Betriebsspannung: 50 V. Von allen anderen Gemeinschaftspotenzialen
nicht isoliert.

Bemessung: Interne Versorgung: 18 V(I ungeregelt, 30 mA max. gesamt
Externe Versorgung: 30 V] max., 100 mA max. jeder Ausgang

ALLE VIER SOLLWERTKARTEN
Ansprechzeit: sieche Spezifikation der Aktualisierungsraten-Sprungantwort
auf Seite 3; 6 ms (typisch) fiir Relaiskarte hinzurechnen

LINEARER GLEICHSTROMAUSGANG (PAXCDL)

Es ist entweder ein linearer Gleichstromausgang 0(4) -20 mA oder 0-10 V
von der analogen Ausgangs-Steckkarte verfiigbar. Die programmierbare Low-
und High-Skalierung der Ausgdnge kann auf verschiedene Anzeigewerte
gestiitzt werden. Ein Ausgang mit umgekehrtem Anstieg ist durch Umkehren der
Skalierungspunktpositionen moglich.

PAXCDLI10 [1 Analoge Ausgangskarte mit Ubertragungswiederholung

ANALOGE AUSGANGSKARTE

Typen: 0 bis 20 mA, 4 bis 20 mA oder 0 bis 10 VI

Isolierung zum Sensor und zu Benutzereingangs-Gemeinschafts-

potenzialen: 500 V effektiv fiir 1 min Betriebsspannung: 50 V. Von allen
anderen Gemeinschaftspotenzialen nicht isoliert.

Genauigkeit: : 0,17 % FS (18 bis 28°C); 0,4 % FS (0 bis 50°C)

Auflésung: 1/3500

Biirde: 10 V[I: 10 kQ Last min., 20 mA: 500 B Last max.

Energieversorgung: Eigenversorgung

Sprungantwort: : sieche Spezifikation der Aktualisierungsraten-
Sprungantwort auf Seite 3.

Aktualisierungszeit: siche ADC-Umwandlungsrate und Aktualisierungs-
zeitparameter



1.0 INSTALLIEREN DES CONTROLLERS

Installation
Der PAX2C erfiillt bei korrekter Installation die Anforderungen nach NEMA
4X/1P65. Die Einheit ist dafiir vorgesehen, in einem umschlossenen Paneel
installiert zu werden. Stellen Sie den Paneelausschnitt auf die gezeigten
Abmessungen her. Ent-fernen Sie die Paneelhalterung von der Einheit. Schieben
Sie die Paneeldichtung iiber das hintere Ende der Einheit bis zur Riickseite der
Einfassung. Die Einheit sollte in vollstdndig
montiertem Zustand installiert werden.
onnes, Sotzen Sie die Einheit in den
: Paneelausschnitt ein.

il-.__

PAMEEL-
HALTERLING

ARRETIER:

" MASEN
%]

Y
I

"PANEEL

Installationsumfeld I

Die Einheit sollte an einem Ort installiert werden, der die Betriebstemperatur
nicht {iberschreitet und eine gute Luftzirkulation bietet. Die Einheit sollte nicht
in der Néhe von Geréten installiert werden, die iiberméBig viel Warme abgeben.

Die Einfassung sollte nur mit einem weichen Tuch und einem neutralen
Seifenprodukt gereinigt werden. KEINE Losemittel verwenden. Die dauerhafte
Einwirkung von direktem Sonnenlicht kann den Alterungsprozess der Einfassung
beschleunigen.

Verwenden Sie keinerlei Werkzeuge (Schraubendreher, Kugelschreiber,
Bleistifte usw.) zum Bedienen der Tastatur der Einheit.

HORIZONTALER PANEELAUSSCHNITT

2.0 SETZEN DER JUMPER

Der Controller PAX2C hat vier Jumper, die vor dem Anlegen von Strom
iiberpriift und/oder umgesteckt werden miissen. Die folgenden Abbildungen zur
Jumperauswahl zeigen eine Vergroferung des Jumperbereichs.

Um auf die Jumper zugreifen zu kénnen, entfernen Sie die Controller-Basis
vom Gehduse, indem Sie die Fingerlaschen hinten an den Seiten fest
hineindriicken und daran ziehen. Dadurch wird die Halterung unterhalb des
Gehauseschlitzes abgesenkt (der sich direkt vor den Fingerlaschen befindet).

Wir empfehlen, die Halterung erst auf einer Seite zu 16sen und
anschliefend die andere Halterung zu l6sen.

Achtung: Ungeschiitzte Netzspannung auf den Leiterplatten.

Trennen Sie allen Strom zum Controller und den Lastkreisen,

bevor Sie auf das Innere des Controllers zugreifen.

FRONTDISPLAY

Hauptplatin\e‘
JUMPER-
POSITIONEN
—
Fingerlasche Fingerlasche

F/‘ihfihfihfihmdhfihﬁ dndnAdh AN [ 1
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RUCKSEITIGE ANSCHLUSSE

EINGANGSBEREICHSJUMPER
Spannungseingang

Zur Konfigurierung des Controllers fiir Spannung/Widerstand werden zwei
Jumper verwendet. Der erste Jumper, T/V, muss in der V (Spannungs)-Position
stehen. Der zweite Jumper wird zum Auswidhlen des richtigen
Spannungseingangsbereichs verwendet. (Dieser Jumper wird auflerdem zum
Auswihlen des Stromeingangsbereichs verwendet.) Wihlen Sie einen Bereich,
der hoch genug ist, um den maximalen Signaleingang aufzunehmen und
Uberlastungen zu vermeiden. Fiir einen korrekten Betrieb muss der bei der
Programmierung gewéhlte Eingangsbereich zur Jumpereinstellung passen.

Stromeingang

Fiir den Stromeingang muss nur ein einziger Jumper zum Auswihlen des
Strombereichs konfiguriert werden. Diese Jumper wird gemeinsam mit dem
Spannungseingangsbereich genutzt. Um Uberlastungen zu vermeiden, wihlen
Sie die Jumperposition, die hoch genug ist, um den maximalen anzulegenden
Signaleingangspegel aufzunehmen.

Hinweis: Die Position des T/V-Jumpers spielt keine Rolle, wenn sich der
Controller im Stromeingangsmodus befindet.

Temperatureingang
For temperature measurement the T/V jumper must be in the T (temperature)
position. For RTD sensors the RTD jumper must also be set.

Widerstandseingang

Zum Konfigurieren des Widerstandseingangs werden drei Jumper verwendet.
Der T/V-Jumper muss in der V (Spannungs)-Position stehen, und der
Erregungsjumper muss in der 1,05 mA REF-Position stehen. Die Jumperposition
fiir Spannung/Widerstand wird durch den Eingangsbereich bestimmt.

Erregungsausgangs-Jumper
Dieser Jumper wird zum Auswihlen des Erregungsbereichs fiir die Anwendung

verwendet. Wenn keine Erregung verwendet wird, so ist es nicht notwendig,
diesen Jumper zu iiberpriifen oder zu versetzen.

| ERREGUNGSAUSGANGS-JUMPER l
| 18V @ 50mA

|
| 2V REF. |
1.05 mA REF.
| l L |
oo |
T_100hmRTD
100 ohm RTD

RTD-EINGANGE

I |
I |
I |
|

| EINGANGSBEREICHSJUMPER:
l 25A |
I |
I |
I |
I |
I |
I |

2A
025 A THERMOPAAR/
0025 A SPANNUNGSWAHL LV - 250mV/2V/100Q/1KQ
250 pA M - 10V/100V
l HV - 25V/200V/10KQ
TEMPERATUR @
OO0oo00  spaNNUNG

STROMEINGANGE SPANNUNGS-/

WIDERSTANDSEINGANGE

4 RUCKSEITIGE ANSCHLUSSE ¢



3.0 INSTALLATION VON STECKKARTEN

Die Steckkarten sind separat gekaufte optionale Karten, die bestimmte
Funktionen ausfiithren. Diese Karten werden in die Hauptplatine des Controllers
eingesteckt. Die Steckkarten haben viele einzigartige Funktionen, wenn sie mit
dem PAX2C verwendet werden.

VORSICHT: Die Steckkarte und die Hauptplatine enthalten
elektrostatisch empfindliche Komponenten. Bevor Sie die Karten
handhaben, befreien Sie Thren Korper von statischen Aufladungen,
indem Sie ein geerdetes, blankes, metallisches Objekt beriihren.
Am besten handhaben Sie die Karten an einem elektrostatisch
kontrollierten, sauberen Arbeitsplatz. Fassen Sie die Karten auch
nur an den Kanten an. Schmutz, Ol oder andere Verunreinigungen,

DRAUFSICHT
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die auf die Karten gelangen konnten, konnen die Schaltkreisfunktion
beeintrichtigen.

Installation

1. Wenn der Controller aus dem Gehéduse entnommen ist, lokalisieren Sie den
Steckkartenverbinder fiir den zu installierenden Kartentyp. Die Typen sind
entsprechend ihrer Position an den verschiedenen Hauptplatinen-
Verbinderstellen mit vertau-schungssicheren Merkmalen versehen. Beim
Installieren der Karte halten Sie den Controller an den riickseitigen
Anschliissen und nicht an der vorderseitigen Anzeigetafel. Beim Installieren
der Quad-Sourcing-Steckkarte (PAXCDS40) setzen Sie den Jumper fiir den
internen oder externen Versorgungsbetrieb, bevor Sie fortfahren.

Interne Versorgung
(18 V ungeregelt)

S| = a= [=TeTe] o
S| o 9= \‘[ Externe Versorgung
S| = 9= (30 Vimax )
o =p—
s| =p—
S| o
| B —

2. Installieren Sie die Steckkarte, indem Sie die Kartenanschliisse auf die
Schlitzbucht in der riickseitigen Abdeckung ausrichten. Achten Sie darauf,
dass der Verbinder vollstéindig eingesteckt ist und die Nase an der Steckkarte
in dem Ausrichtungsschlitz an der Anzeigetafel sitzt.

3. Schieben Sie die Controller-Basis zuriick in das Gehduse. Achten Sie darauf,
dass die riickseitige Abdeckung vollstindig in das Gehduse einrastet.

4. Kleben Sie das Steckkartenschild auf der Unterseite des Controllers an die
bezeichnete Flache. Bedecken Sie nicht die Entliif-tungséffnungen auf der
Oberseite des Controllers. Die Oberfliche des Gehduses muss sauber sein,
damit das Schild ordnungsgemif kleben bleibt.

4.0 VERDRAHTUNG DES CONTROLLERS

VERDRAHTUNGSUBERBLICK

Elektrische Verbindungen werden iiber Schraub-Klemmanschliisse
hergestellt, die sich auf der Riickseite des Controllers befinden. Alle Leiter
miissen den Spannungs- und Strombemessungen des Controllers entsprechen.
Alle Verkabelungen miissen den einschlégigen Standards einer fachménnischen
Installation sowie den lokalen Regelwerken und Vorschriften entsprechen. Wir
empfehlen, den Strom, der dem Controller zugefiihrt wird (Gleichstrom oder
Wechselstrom), durch eine Sicherung oder einen Leistungsschalter zu schiitzen.

Beim Verdrahten des Controllers vergleichen Sie die Zahlen, die auf der
Riickseite des Controllergehduses eingepragt sind, mit denen, die auf den
Verdrahtungszeichnungen angegeben sind, um die Verdrahtungspositionen nicht
zu vertauschen. Entfernen Sie die Isolierung vom Draht, so dass ungefahr 0,3*
(7,5 mm) blanker Anschlussdraht frei liegt (Litzendraht muss mit Lot verzinnt
werden). Schieben Sie den Anschlussdraht unter den richtigen Schraub-
Klemmanschluss und ziehen Sie diesen fest, bis der Draht fest sitzt (Ziehen Sie
am Draht, um seinen festen Sitz zu priifen). Jeder Anschluss kann bis zu einem
einzelnen Draht Nr. 14 AWG (2,55 mm), zwei Dréhte Nr. 18 AWG (1,02 mm)
oder vier Drihte Nr. 20 AWG (0,61 mm) aufnehmen.

INSTALLATIONSRICHTLINIEN FUR EMV
Obgleich dieser Controller auf einen hohen Grad an Storfestigkeit gegen

elektromagnetische Interferenz (EMI) ausgelegt ist, miissen die

vorschriftsmafigen Installations- und Verdrahtungsverfahren befolgt werden,
um die Kompatibilitit in jeder Anwendung sicherzustellen. Die Art des
elektrischen Rauschens, der Quelle oder des Kopplungsverfahrens in den

Controller kdnnen fiir verschiedene Installationen verschieden sein. Je weniger

E/A-Verbindungen der Controller hat, desto EMI-fester wird er. Kabelldnge,

Verlegung und Schirmungsterminierung sind sehr wichtig und konnen den

Unterschied zwischen einer erfolgreichen oder problembehafteten Installation

ausmachen. Es folgen einige EMV-Richtlinien fiir eine erfolgreiche Instal-lation

in einer industriellen Umgebung.

1. Der Controller sollte in einem Metallgehduse montiert werden, das
ordnungsgemaf an eine Schutzerdung angeschlossen ist.

2. Verwenden Sie geschirmte Kabel fiir alle Signal- und Steuerungseingénge. Die
Verbindung des Schirmleiter-Endes muss so kurz wie moglich sein. Der
Anschlusspunkt fiir die Schirmung richtet sich zu einem gewissen Grad nach
der Anwendung. Im Folgenden sind die empfohlenen Verfahren zum
Anschlielen der Schirmung in der Reihenfolge ihrer Wirksamkeit beschrieben.
a. Schlielen Sie die Schirmung nur an dem Paneel an, wo die Einheit an Erde

(Schutzerdung) montiert ist.

b. Schliefen Sie die Schirmung an beiden Enden des Kabels an Erde an,
gewohnlich dann, wenn die Frequenz der Rauschquelle iiber | MHz betrégt.

c. Schlieflen Sie die Schirmung an das Gemeinschaftspotenzial des Controllers
an und lassen Sie das andere Ende der Schirmung unangeschlossen
und von der Erde isoliert.

3. Verlegen Sie niemals Signal- oder Steuerungskabel im selben Schutzrohr oder
Kabelkanal mit Wechselstromleitungen oder Leitern, die Motoren, Solenoids,
SCR-Steuerungen und Heizgerdte usw. speisen. Die Kabel sollten in
Schutzrohren aus Metall verlegt werden, die ordnungsgemidf3 geerdet sind.
Das ist speziell in Anwendungen niitzlich, wo die Kabelstrecken lang sind
und Walkie-Talkies in unmittelbarer Ndhe verwendet werden oder wenn sich
die Installation in der Néhe eines gewerblichen Radiosenders befindet.

4. Signal- oder Steuerungskabel innerhalb eines Gehéduses sollten so weit wie
moglich von Schaltschiitzen, Steuerungsrelais, Transformatoren und sonstige
Rauschen verursachenden Komponenten entfernt verlegt werden.

5. In extrem EMlI-intensiven Umgebungen ist die Verwendung von externen
EMI-Unterdriickungsvorrichtungen, wie zum Beispiel Ferritunter-
driickungskernen, effektiv. Installieren Sie sie an Signal- und Steuerungskabeln
so nahe an der Einheit wie moglich. Legen Sie die Kabel mehrere Male in
einer Schleife durch den Kern oder verwenden Sie mehrere Kerne an jedem
Kabel, um einen zusidtzlichen Schutz zu erreichen. Installieren Sie
Leitungsfilter an den Stromeingangskabeln zu der Einheit, um
Stromleitungsinterferenzen zu unterdriicken. Installieren Sie sie nahe dem
Stromeintrittspunkt  des  Gehduses. Die  folgenden  EMI-
Unterdriickungsvorrichtungen (oder ein Aquivalent) werden empfohlen:

Ferritunterdriickungskerne fiir Signal- und Steuerungskabel:
Fair-Rite Nr. 0443167251 (RLC-Nr. FCOR0000)
TDK Nr. ZCAT3035-1330A
Steward Nr. 28B2029-0A0
Leitungsfilter fiir Eingangsstromkabel:
Schaffner Nr. FN2010-1/07 (RLC-Nr. LFIL0000)
Schaffner Nr. FN670-1.8/07
Corcom Nr. 1 VR3
Hinweis: Beim Installieren eines Leitungsfilters sind die Anweisungen des
Herstellers zu beachten.

6. Lange Kabelstrecken sind EMI-anfalliger als kurze Kabelstrecken. Halten Sie
darum alle Kabelstrecken so kurz wie moglich.

7. Das Schalten induktiver Lasten erzeugt starke EMI. Die Verwendung von
Dampfern an induktiven Lasten unterdriickt EMI.Dampfer: RLC-Nr.
SNUB0000.



4.1 STROMVERDRAHTUNG

Wechselstrom Gleichstrom
Wechselstrom/Gleichstrom ~ + Wechselstrom/Gleichstrom _,_—. Wechselstrom/Gleichstrom
Wechselstrom/Gleichstrom - Wechselstrom/Gleichstrom _‘_—. Wechselstrom/Gleichstrom

4.2 SPANNUNGS-/WIDERSTANDS-/STROMEINGANGSSIGNALVERDRAHTUNG

WICHTIG: Vor dem Anschluss von Signaldrdhten sollten die Eingangsbereichsjumper und der Erregungsjumper auf die korrekte Position
verifiziert werden.

Spannungs- , Prozess-/Stromsignal = Prozess-/Stromsignal Stromsignal (3-drahtig,
Signal (externe . (2-drahtig, erfordert 18 erfordert 18 V Erregung)

1
1
| Stromversorgung) . V Erregung) | Anschluss 3: +Volt-Versorgung =
= : : Erregungsjumper: 18 V : Anschluss 6: +ADC (Signal) E s
— s \ = | . Anschluss 8: -ADC - [ =
— e s ! [ (ZD ! Q ! (Gemeinschaftspotenzial) 8 2 5 8
) o (@) 1 2 O ! 8 s ﬁ =) 1 Erregungsjumper: 18 V ﬁ = [t o
T o 2 Z 2 | X = 0 Z | > -~ > &
s Kk S 0 — = = 8 E £ ' Spannungssignal (3-drahtig, 5]
- = = ! 6] 8] 1 erfordert 18 V Erregung) IE
El E ) i - ' i Anschluss 3: +VOJt—V§rsorgung : :
. ! ' Anschluss 7: +VI (Signal) ifout —j Vout -
+ _ | | 2-drahtiger 1 Anschluss 8: -VLJ 3-drahtiger Sender
' + ! + | Sender |- ! (Gemeinschaftspotenzial) +
max. 200 V- ! max. 2 A Gleichstrom: ! Erregungsjumper: 18 V
Widerstandssignal = i Potentiometersignal als =
(2-drahtig, erfordert N = 1 Spannungseingang (3-drahtig, A s
Erregung) = g \ erfordert Erregung) = =
Anschluss  3: Jumper zuLJ E ) : Anschluss 3: ,,High“-Ende des Pot. O Q,f 8
Anschluss 7 ] = o ' Anschluss 7: Schleifarm > E a
Anschluss 7: Widerstand - = — \ Anschluss 8: ,,Low*-Ende des Pot. > >' E
Anschluss 8: Widerstand 3 ‘:’_f‘ fa : Erregungsjumper; 2V REF.
Erregungsjumper: i . ! T/V-Jumper: V 8]
1,05 mA REF. L . ________ A ; 05 ma | Spannungs-/Widerstandseingangsjumper: 2 Volt 2V
T/V-Jumper: V-Position 1-.. i REF. 1 Modul 1 Eingangsbereich: 2 Volt 2V REF. Eingang
Spannungs-/ | — ! : Hinweis: Es sollte die Signaleinspeisungs- I\N\/
Widerstandseingangsjumper: n’i MAK Skalierungsart verwendet werden, weil das Rmin=1KQ
Je nach Eingangssignal setzen Signal in Volt ist.

VORSICHT: Das Sensoreingangs-Gemeinschaftspotenzial ist NICHT vom Benutzereingangs-Gemeinschaftspotenzial isoliert. Um die Sicherheit der
Controller-Anwendung zu wahren, muss das Sensoreingangs-Gemeinschafispotenzial in geeigneter Weise von gefihrlichen anliegenden
Erdungsbezugsspannungen isoliert werden; oder das Eingangs-Gemeinschaftspotenzial muss sich am Schutzerdungspotenzial befinden. Anderenfalls
kann eine gefihrliche aktive Spannung an den Benutzereingdngen und Benutzereingangs-Gemeinschaftspotenzialanschliissen anliegen. Es miissen dann
entsprechende Uberlegungen beziiglich des Benutzereingangs-Gemeinschafispotenzials mit Bezug auf das Erdungs-Gemeinschafispotenzial und das
Gemeinschaftspotenzial der isolierten Steckkarten mit Bezug auf das Eingangs-Gemeinschafispotenzial angestellt werden.

4.3 TEMPERATUREINGANGSSIGNALVERDRAHTUNG

WICHTIG: Vor dem Anschluss von Signaldrihten ist zu verifizieren, (j VORSICHT: Das Sensoreingangs-

Gemeinschaftspotenzial ist NICHT vom

dass sich der T/V-Jumper in der T-Position befindet. ; ; . X
Benutzereingangs-Gemeinschaftspotenzial

Detektionsanschluss

\ Detektionsanschiu  Gemeinschaftspotenzial und das Gemeinschafispotenzial
Jumper der isolierten Steckkarten mit Bezug auf das Eingangs-
Gemeinschaftspotenzial angestellt werden.

RTD (Erregung)

Thermopaar ' 3-drahtiges RTD ' 2-drahtiges RTD isoliert. Um die Sicherheit der Controller-
| | Anwendung zu wahren, muss das Sensoreingangs-
= ! ! = Gemeinschaftspotenzial in geeigneter Weise von
1 = 1 = .. . .
H = ! T s | A = gefihrlichen anliegenden Erdungsbezugsspannungen
e s : Q e s : g E = isoliert werden, oder das Eingangs-Gemeinschaftspotenzial
=4 8 | &5 =4 8 | w & 8 muss sich am Schutzerdungspotenzial befinden. Anderenfalls
E a : [a) |L_) o : e g o kann eine gefihrliche aktive Spannung an den Benutzerein-
= = ! 'n_g L 2 1 x > & gdngen und Benutzereingangs-Gemeinschaftspotenzialansc
7 : : E hliissen anlie-gen. Es miissen dann entsprechende
E | | Uberlegungen  beziiglich des  Benut-zereingangs-
+ _ : : Gemeinschaftspotenzials mit Bezug auf das Erdungs-
| |
1 1



4.4 BENUTZEREINGANGSVERDRAHTUNG

Wenn Sie keine Benutzereinginge verwenden, dann iiberspringen Sie diesen Abschnitt. Der Benutzereingangsanschluss braucht nicht

verdrahtet zu werden, um im inaktiven Zustand zu bleiben.

Sinking-Logik (UALL Lo)

Wenn der Parameter UALE auf Lo

programmiert ist, so werden die BENUTZEREINGANGE
Benutzereingénge des Controllers intern =
nach oben auf +3,3 V mit 20 kQ Wider- =
. . . o
stand gezogen. Der Eingang ist aktiv, O — ~
wenn er auf Low gezogen wird (<1,1 V). o4 ol o
L L L
w0 wn wn
o -} -}

—
—

_|

\ ODE%

Sourcing-Logik ({ALE H )

Wenn der Parameter UALE auf Hi

programmiert ist, so werden die BENUTZEREINGANGE
Benutzereingéinge des Controllers intern | = |
nach unten auf 0 V mit 20 kQ Widerstand %
gezogen. Der Eingang ist aktiv, wenn eine O — ~
Spannung groBer als 2,2 VLI angelegt wird. [+4 24 o

] 1L 1L

) N ]
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A

V suPPLY (30V max.)

4.5 SOLLWERT (ALARM)-VERDRAHTUNG

4.6 SERIELLE KOMMUNIKATIONSVERDRAHTUNG

4.7 ANALOGE AUSGANGSVERDRAHTUNG

Zu den Verdrahtungsdetails siehe das entsprechende
Merkblatt fiir Steckkarten.

5.0 BETRACHTUNG DER VORDEREN TASTEN UND DES DISPLAYS

Zeile 1:

Display,
Balkendiagramm
und Einheiten
(Farbzone 1)

Zeile 2:

Display,
Balkendiagramm
und Einheiten
(Farbzone 2)

Universalanzeigen
(Farbzonen 3 - 6)

oonn00]] HEE:

|
L= ===

A 0 0 T

MA M|

Blol T

Mnemonik

im Manuellen und
Raumlich abgesetzten
Modus

(Farbzone 7)

DISPLAYZEILE 1

Zeile 1 besteht aus einer groBen 4-stelligen oberen Displayzeile, einem
Achtsegment-Balkendiagramm und einer dreistelligen Einheiten-Mnemonik.
Werte wie zum Beispiel Eingang, Max(HI) und Min(LO) kénnen auf Zeile 1
gezeigt werden. Das Achtsegment-Balkendiagramm kann auf Werte wie zum
Beispiel Ausgangsleistung, Abweichung oder Sollwerte abgebildet werden. Die
Zeichen der dreistelligen Einheiten-Mnemonik koénnen verwendet werden, um
anzuzeigen, welcher Zeile 1-Anzeigewert gezeigt wird. Zeile 1 ist ein Dreifarb-
Display und kann dafiir konfiguriert werden, auf der Grundlage bestimmter
Alarm- und Logik-Konfigurationen die Farbe zu dndern.

TASTE | DISPLAYMODUSOPERATION
D Indexieren von Zeile 2 durch aktivierte Anzeigewerte von Zeile 2
P Eintreten in den vollen Programmiermodus oder Zugriff auf die

Parameter- und Verborgene-Parameter-Anzeigeschleifen; gedriickt
halten, um Parameter zu liberspringen und direkt zum Code- oder
Programmiermeni zu gehen

[\ Benutzerprogrammierbare Funktionstaste 1; fiir
benutzerprogrammierbare zweite Funktion 1 drei Sekunden
gedrickt halten*

\Z4 Benutzerprogrammierbare Funktionstaste 2; fir

benutzerprogrammierbare zweite Funktion 2 drei Sekunden
gedriickt halten*

* Werkseinstellung fiir F1 und F2 und zweite Funktion F1/F2 ist kein Modus

TASTE | PROGRAMMIERMODUSOPERATION

D Riickkehr zur vorherigen Menliebene (kurzes Driicken)
Schnelles Verlassen zum Display-Modus (gedriickt halten)

P Zugriff auf das Programmierungsparametermenti, Speichern des
gewahlten Parameters und Indexierung zum nachsten Parameter

[\ Inkrementieren des gewahlten Parameterwertes;@gedri]ckt
halten und kurzes Driicken der ¥2/ -Taste, um die nachste Dekade
zu inkrementieren, oder der D-Taste zum Inkrementieren in
Tausender-Schritten

7 Dekrementieren des gewahlten Parameterwertes; @gedrﬂckt

halten und kurzes Driicken der /[Fi\Taste, um die nachste Dekade
zu dekrementieren, oder der D-Taste zum Dekrementieren in
Tausender-Schritten

DISPLAYZEILE 2

Zeile 2 besteht aus einer 4-stelligen unteren Displayzeile, einem Achtsegment-
Balkendiagramm und einer dreistelligen Einheiten-Mnemonik. Werte wie zum
Beispiel Sollwerte, Ausgangsleistung, Abweichung, PID-Parameter- und
Abstimmungsstatus, Liste A/B-Status und Alarmwerte konnen auf dem Zeile
2-Display gezeigt werden. Das Achtsegment-Balkendiagramm kann auf Werte
wie zum Beispiel Ausgangsleistung, Abweichung oder Sollwerte abgebildet
werden. Die Zeichen der dreistelligen Einheiten-Mnemonik kdnnen verwendet
werden, um anzuzeigen, welcher Zeile 2-Anzeigewert gezeigt wird. Zeile 2 ist
ein Dreifarb-Display und kann dafiir konfiguriert werden, auf der Grundlage
bestimmter Alarm- und Logik-Konfigurationen die Farbe zu dndern.

Die im nichsten Abschnitt beschriebenen Anzeigeschleifen werden
verwendet, um die gewihlten Anzeigewerte auf der Grundlage der fiir jeden
verfiigbaren Wert programmierten Zeile 2-Wertzugriffseinstellung zu betrachten,
zuriickzusetzen und zu modifizieren. Zu den Konfigurationsdetails siehe Zeile
2-Parameter im Abschnitt Programmierung von Display-Parametern.



Universalanzeigezonen

Der PAX2C hat vier programmierbare Universalanzeigezonen. Jede Zone hat
eine benutzerdefinierte zweistellige Anzeige-Mnemonik fiir eine Vielzahl
verschiedener Anwendungen. Die Universalanzeigezonen sind dreifarbig und
konnen dafiir konfiguriert werden, auf der Grundlage bestimmter Alarm- und
Logik-Konfigurationen die Farbe zu dndern.

ZEILE 2-ANZEIGESCHLEIFEN

Der PAX2C bietet drei Anzeigeschleifen, um den Nutzern einen schnellen
Zugrift auf benédtigte Informationen zu erméglichen.
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Voller Programmiermodus

Manuelle Mnemonik

,,MAN® [] Blinkt, wenn die Einheit im Manuellen Modus ist
Die Mnemonik-Zone ist dreifarbig und kann dafiir konfiguriert werden, auf der
Grundlage bestimmter Alarm- und Logik-Konfigurationen die Farbe zu édndern.

Haupt-Anzeigeschleife

In der Haupt-Anzeigeschleife wird die D-Taste gedriickt, um der Reihe nach
durch die gewihlten Zeile 2-Werte zu schalten. Die Einheiten-Mnemonik von
Zeile 2 wird verwendet, um anzuzeigen, welcher Zeile 2-Wert gerade angezeigt
wird. In der Haupt-Anzeigeschleife fiihren die Funktionstasten /FA\ und ¥%/ die
Benutzerfunktionen aus, die im Benutzereingangsparameter-Abschnitt pro-
grammiert wurden.

Parameter- und Verborgene-Parameter-

Anzeigeschleifen

Anzeigeschleifen erlauben einen schnellen Zugriff auf gewéhlte Parameter,
die auf Zeile 2 betrachtet und modifiziert werden konnen, ohne in den Vollen
Programmiermodus eintreten zu miissen. Zu diesen Werten konnen gehoren:
Eingang, max./min., Liste A/B-Auswahl, Ausgangsleistung, PID-Parameter/
Steuerung, Alarmparameter, Sollwerte und Sollwertauswahl und
Displayhelligkeits- und -kontrasteinstellungen. Um die Parameter- oder
Verborgene-Parameter-Anzeigeschleifen zu nutzen, muss ein Sicherheitscode
(1-250) programmiert werden. (Zu den Details siehe Programmierung des
Sicherheitscodes im Abschnitt Programmierung von Display-Parametern.)

Auf die Parameter-Anzeigeschleife wird durch Driicken der P-Taste
zugegriffen. Die gewidhlten Parameter-Anzeigeschleifenwerte konnen
entsprechend den fiir jeden verfiigbaren Wert programmierten Zeile
2-Wertzugriffseinstellungen betrachtet und/oder gedndert werden. Die
Verborgene-Parameter-Anzeigeschleife folgt auf die Parameter-Anzeigeschleife;
auf sie kann nur zugegriffen werden, wenn bei der Code-Eingabeaufforderung
der richtige Sicherheitscode eingegeben wird. Durch Kombinieren der zwei
Parameterschleifen ergibt sich ein Bereich fiir Parameter, die je nach den
Erfordernissen der Anwendung einen allgemeinen Zugriff und/oder einen
geschiitzten oder sicheren Zugriff erfordern.

In den Parameter- und Verborgene-Parameter-Schleifen fithrt das Driicken
der D-Taste das Messgerit zur Haupt-Anzeigeschleife zuriick. Um direkt auf die
Code-Eingabeaufforderung zuzugreifen, wird die P-Taste gedriickt halten. Dies
kann von der Haupt-Anzeigeschleife aus oder an jedem beliebigen Punkt
wihrend der Parameter-Anzeigeschleife geschehen. Um wihrend der
Verborgene-Parameter-Schleife direkt auf den Vollen Programmiermodus
zuzugreifen, wird ebenfalls die P-Taste gedriickt halten, um eventuell noch
vorhandene Werte der Verborgene-Parameter-Schleifen zu umgehen.

6.0 PROGRAMMIERUNG DES PAX2C

Wir empfehlen, die Programmeinstellungen aufzuzeichnen, wihrend die
Programmierung ausgefiihrt wird. Am Ende dieses Merkblattes findet sich eine
leere Parameterwerte-Tabelle.

GRUNDMODUS / FORTGESCHRITTENER MODUS

Der PAX2C enthilt zwei verschiedene Konfigurationsmodi, die der Benutzer
tiber das Displaykonfigurationsmenii auswiahlen kann:

Basismodus (bSIC)

Wenn der PAX2C in diesem Modus konfiguriert wird, so werden maximal
vierAlarmeunterstiitzt,und es sind keine gemappten Hinterleuchtungsfarbwechsel
verfiigbar. Die Farben der Standardhinterleuchtung sind aber ebenfalls durch
den Benutzer auswihlbar.

Fortgeschrittener Modus (AdUC)

Es werden maximal sechzehn Alarme unterstiitzt, und alle Hinterleuchtungsf
arbkonfigurationsmenii-Parameter sind aktiviert. Wahlen Sie diesen Modus,
wenn Sie mehr als vier Alarme brauchen oder wenn Displayfarbwechsel
gewiinscht werden.

EINTRITT IN DEN PROGRAMMIERMODUS

In den Programmiermodus gelangt man durch Driicken der P-Taste. Der volle
Programmiermodus ist zuginglich, sofern der Controller nicht dafiir
programmiert wurde, die Parameter-Schleife oder Verborgene-Parameter-
Schleife auf dem Zeile 2-Display zu verwenden. In diesem Fall ist der
Programmierzugriff durch einen Sicherheitscode und/oder eine Hardware-
Programmsperre eingeschrinkt. (Sieche den vorherigen Abschnitt zu den Details
iiber Zeile 2-Anzeigeschleifen und eingeschrinkten Programmierzugriff.) Der
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volle Programmiermodus erlaubt das Betrachten und Modifizieren simtlicher
Parameter. In diesem Modus wechseln die Frontpaneel-Tasten zu den
Programmiermodus-Operationen, und bestimmte Benutzerein-gabefunktionen
sind deaktiviert.

MODULAUFRUF

Das Programmiermenii ist in sieben Modulen organisiert. Diese Module
fassen Parameter in Gruppen zusammen, deren Funktion zueinander in
Beziehung stehen. Die Tasten ﬂ und @ werden zum Auswihlen des
gewiinschten Moduls verwendet. In das angezeigte Modul gelangt man durch
Driicken der P-Taste.

MODULMENU

Beim Eintritt in ein Modul wird ein Parameterauswahl-Untermentii angeboten,
um den konkreten Parameter-Typ fiir die Programmierung auszuwihlen. Dazu
gehoren zum Beispiel Analog- und Benutzereingaben unter dem
Eingangsparametermenti. Verwenden Sie die Tasten [F\und ¥2/ zum Auswiihlen
des gewiinschten Parameter-Typs und driicken Sie die P-Taste, um in das
Parametermenti zu gelangen.

PARAMETERMENU

Beim Eintritt in das Parametermenii wird die P-Taste gedriickt, um zu einem
bestimmten Parameter zu gelangen, der geéndert werden soll. Nach Vollendung
des Parametermentiis oder beim Driicken der D-Taste kehrt das Display zum
urspriinglichen Eintrittspunkt fiir das Parametermenii zuriick. Mit jedem
weiteren Driicken der D-Taste kehrt die Anzeige zur vorherigen Ebene innerhalb
des Moduls zuriick, bis das Modul génzlich verlassen wird.



AUSWAHL UND WERTEINGABE

Fiir jeden Parameter zeigt die obere Displayzeile den Parameter,
wihrend die untere Zeile die Auswahl oder den Wert fiir den Parameter
zeigt. Die [F\ und ¥2/-Tasten werden dafiir verwendet, sich durch die
Auswahl oder Werte fiir den Parameter zu bewegen. Driicken der
P-Taste speichert und aktiviert die angezeigte Auswahl bzw. den
angezeigten Wert. Auferdem wird das Messgerdt zum néchsten
Parameter weitergeschaltet.

Numerische Werteingabe

Wenn der Parameter fiir Enter (Entr),programmiert wird, so werden
die @und ¥2/_Tasten dafiir verwendet, die Parameterwerte in jeder der
Anzeigeschleifen zu &ndern.Die @und@-Tasten inkrementieren oder
dekrementieren den Parameterwert. Wenn die F1- oder F2-Taste
gedriickt gehalten wird, so rollt der Wert automatisch weiter. Je linger
die Taste gehalten wird, desto schneller rollt der Wert.

Fiir groBe Wertiinderungen halten Sie die /Fi\ oder ¥2/-Taste gedriickt.
Wihrend Sie die Taste halten, driicken Sie kurz die entgegengesetzte
Pfeiltaste (F2/ oder /FY), um Dekaden zu verschieben (Zehner, Hunderter
usw.), oder driicken Sie kurz die D-Taste, und der Wert rollt um
Tausender, solange die Pfeiltaste gehalten wird. Wird die Pfeiltaste
losgelassen, so endet die Dekaden- oder Tausender-Roll-Funktion. Die
Pfeiltasten konnen dann dafiir verwendet werden, kleine Werténderungen
in der oben beschriebenen Weise vorzunehmen.

VERLASSEN DES PROGRAMMIERMODUS

Um den Programmiermodus zu verlassen, halten Sie die D-Taste
gedriickt (von jedem beliebigen Punkt im Programmiermodus aus), oder
driicken Sie die P-Taste, wihrend Pra NO angezeigt ist. Dadurch werden
gespeicherte Parameter in den Speicher tiberfiihrt und das Messgerit in
den Anzeigemodus zuriickgesetzt. Wenn ein Parameter gerade geéndert
wurde, so muss die P-Taste gedriickt werden, um die Anderung zu
speichern, bevor die D-Taste gedriickt wird. (Wenn es zu einem
Stromausfall kommt, bevor in den Anzeigemodus zuriickgekehrt wurde,
so miissen die jliingsten Parameterdnderungen verifiziert werden.)

HINWEISE ZUR PROGRAMMIERUNG

Wir empfehlen, mit den Eingangsparametern zu beginnen und die
Module einzeln der Reihe nach abzuarbeiten. Wenn wihrend der
Programmierung Eingaben verloren gehen oder verwechselt werden, so
halten Sie die D-Taste gedriickt, um den Programmiermodus zu
verlassen, und beginnen von neuem. Wir empfehlen, die
Programmeinstellungen aufzuzeichnen, wéhrend die Programmierung
ausgefiihrt wird. Wenn die Programmierung vollendet ist, so sperren Sie
die Programmierung mit einem Benutzereingabe- oder Sperr-Code.

Die Werkseinstellungen lassen sich im Werks-Serviceoperations-
Modul vollstindig wiederherstellen. Das ist niitzlich, wenn beim
Programmieren Probleme auftreten.

In Programmiermenti:

ist die obere Zeile griin, um Programmiermodule der obersten Ebene
anzuzeigen

ist die obere Zeile orange, um eine Modulmeni- oder Untermeni-
Auswahl anzuzeigen

ist die obere Zeile rot, um einen veréanderbaren Parameter anzuzeigen
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EINGANGSPARAMETER (INPt)

INPt

Per

AnLG

EINGANGSAUSWAHL
Rnlb UstEr

Dient zum Auswihlen des zu programmierenden Eingangs.

ANALOGE EINGANGSPARAMETER: TEMPERATURMODUS (AnLG)

Dieser Abschnitt beschreibt die Programmierung fiir den analogen Eingang.
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ingang: ktivi der Eingang: Anzeige- Anzeige- Anzeige- Filter- Skalierungs- Skalierungs- ~ Wert von Wert von  Aktivieren der
bereich Qi rate Dezil Wkt rundung einstellung punkte art Eingang n Anzeige n  Skalierungsliste
TEMPERATUREINGANGSTYP DEZIMALAUFLOSUNG (Anzeigeeinheiten)
250uA 2U 1kRES tcr 1392 dCPt Dois0d  (temp)
25mA 10U 10k RES tc-S r672 HiP 0 bis 0.000 (curr/volt/ohm)
25mA 25U e teb e 0.0 Dient zum Auswahlen der gewiinschten Anzeigeauflosung.
250 mA 100U tc-E tc-n Die verfiigbaren Auswahlen sind vom gewihlten Eingangstyp
2A 200U tc-) tc-C (ESPE) abhéngig.
250 mU 100 RESs tc-k r385 RUNDUNGSINKREMENT
schattierten Auswahlen bezeichnen die verfiigbaren Tempera-
tureingangstypen. Dient zum Auswéhlen des gewiinschten Eingangstyps. rn d { c S
i n n n mnn
TEMPERATURSKALA i ed 50 00
of ar 0.1 Andere Rundungsauswahlen als eins veranlassen die
L

ICE

s

ON

rAtE

s

20

5P5

Dient zum Auswihlen der Temperaturskala. Wenn sie geédndert
wird, sollten die Parameter, die sich auf die Temperaturskala
beziehen, tiberpriift werden.

EISPUNKTKOMPENSATION
Nur fiir die Auswahl des TC-Eingangsbereichs.

OFF

Dieser Parameter schaltet die interne Eispunktkompensation ein
oder aus. Normalerweise ist die Eispunktkompensation an. Wenn
eine externe Kompensation verwendet wird, so wird dieser Parameter
auf aus gestellt. In diesem Fall verwenden Sie Kupferleitungen vom
externen Kompensationspunkt zum Messgerit.

nn
i

EINGANGSAKTUALISIERUNGSRATE (/s)

5 i 2B
Dient zum Auswidhlen der ADC-Umwandlungsrate

(Umwandlungen pro Sekunde). Die Auswahl beeinflusst nicht die
Anzei-geaktualisierungsrate, doch sie beeinflusst die Ansprechzeit
von Alarmen und analogen Ausgédngen. Die standardmaiBige
Werkseinstellung von 20 wird fiir die meisten Anwendungen

empfohlen. Das Auswihlen einer schnellen Aktualisierungsrate kann dazu
fiihren, dass die Anzeige sehr instabil erscheint.
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Eingangsanzeige, auf das néchste gewédhlte Rundungsinkrement zu

runden (d. h. ein Runden von 5 veranlasst 122, auf 120 gerundet zu

bei der

werden, und 123, auf 125 gerundet zu werden). Das Runden beginnt
geringstwertigen Ziffer der Eingangsanzeige. Die {brigen

Parametereintrage (Skalierungspunktwerte, Sollwerte usw.) werden nicht
automatisch auf diese Anzeige-Rundungsauswahl justiert.

ANZEIGEVERSATZ

OFSt

0.0

-1999 bis 9994

Die Anzeige kann mit einem Versatzwert korrigiert werden. Er
kann dafiir verwendet werden, Sondenfehler oder Fehler aufgrund
von Varianzen bei der Sondenplatzierung zu kompensieren oder den

FLtnr

1.0

SEC

Messwert auf ein Referenzthermometer zu justieren.

DIGITALFILTERUNG

00 vis 250 Sekunden
Die Eingangsfiltereinstellung ist eine Zeitkonstante, die in
Zehntelsekunden ausgedriickt wird. Das Filter schwingt sich
in-nerhalb von ungefihr 3 Zeitkonstanten auf 99 % des endgiiltigen
Anzeigewertes ein. Die ist ein Adaptives Digitalfilter, das dafiir
ausgelegt ist, den Eingangsanzeige-Ablesewert zu stabilisieren. Ein
Wert von ,0’ deaktiviert die Filterung.




ANALOGE EINGANGSPARAMETER: PROZESSMODUS (AnLG)

Dieser Abschnitt beschreibt die Programmierung fiir den analogen Eingang.
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PROZESSEINGANGSTYP
250uA 2U 1k RES tc-r r392
25mA 10U 10k RES tc-S r672
25mA 25U tc-t tc-b r427
250mA 100U  tc-E tc-n
2A 200U  tc-J tc-C
250 mU 100 RESs tc-k r385

Dieschattierten Auswahlen bezeichnen die verfiigbaren Prozesseingangstypen.
Dient zum Auswihlen des gewiinschten Eingangstyps.

Root

1
(AL

NO

QUADRATWURZEL
YES Nf

Dieser Parameter ermoglicht es, die Einheit in Anwendungen zu
verwenden, in denen das gemessene Signal das Quadrat des PV ist.
Das ist in Anwendungen wie zum Beispiel der Messung von
Stréomungen mit einem Differenzialdruckmesswandler niitzlich.

Beispiel: Es ist notwendig, das Ausgangssignal eines Differenzialdrucksenders

einer Quadratwurzellinearisierung zu unterziehen,

um Stromungen

anzuzeigen und zu steuern. Die definierende Gleichung ist F = 278 VAP,
wobei AP = 0 [1 500 PSI, was linear durch einen 4 [ 20 mA-Messwandler
gesendet wird. Bei voller Stromungsrate (AP = 500 PSI) betridgt die Stro-
mungen 6216 ft*/h. Die folgenden Skalierungsinformationen werden in dem
Controller verwendet:

dcPt = 0 INPtT = 4.00 mA
Root = YES disP2 = 6216 ft3/hr
disP1 = 0 ft3/hr INP2 = 20.00 mA

Im Ergebnis der Skalierung und Quadratwurzellinearisierung stellt das
Folgende die Messwerte an verschiedenen Eingéngen dar:

rAtE

1
(AL

20

5P

Delta P Sender Stréomungen
(PSI) (mA) (ft¥/h)
0,00 4,00 0
15,63 4,50 1099
31,25 5,00 1554
62,50 6,00 2198
125,00 8,00 3108
187,50 10,00 3807
250,00 12,00 4396
312,50 14,00 4914
375,00 16,00 5383
437,50 18,00 5815
500,00 20,00 6216

EINGANGSAKTUALISIERUNGSRATE (/s)
5 40 20 MO

Dient zum Auswéhlen der ADC-Umwandlungsrate
(Umwandlungen pro Sekunde). Die Auswahl beeinflusst nicht die
Anzei-geaktualisierungsrate, doch sie beeinflusst die Ansprechzeit
von Alarmen und analogen Ausgidngen. Die standardmifige
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Werkseinstellung von 5 wird fiir die meisten Anwendungen empfohlen. Das
Auswihlen einer schnellen Aktualisierungsrate kann dazu fiihren, dass die
Anzeige sehr instabil erscheint.

dCPt

[l
(AL

0.0

rnd

Ny
(AL

0.1

DEZIMALAUFLOSUNG (Anzeigeeinheiten)
0 bis 0.000 (curr/volt/ohm)
0 bisfl  (temp)

Dient zum Auswihlen der gewiinschten Anzeigeauflosung.
Die verfiigbaren Auswahlen sind vom gewéhlten Eingangstyp
abhéngig (L47E).

RUNDUNGSINKREMENT
Iz 5
0 20 50 0D
Andere Rundungsauswahlen als eins veranlassen die

Eingangsanzeige, auf das nichste gewihlte Rundungsinkrement
gerundet zu werden (d. h. das Runden von ,5’ veranlasst 122, auf 120
gerundet zu werden, und 123, auf 125 gerundet zu werden). Das

Runden beginnt bei der geringstwertigen Ziffer der Eingangsanzeige. Die
tibrigen Parametereintrage (Skalierungspunktwerte, Sollwerte usw.) werden
nicht automatisch auf diese Anzeige-Rundungsauswahl justiert.

OFSt

e

0.0

FLtr

s

1.0

SEC

ANZEIGEVERSATZ
-1999 bis 39949

Die Anzeige kann mit einem Versatzwert korrigiert werden. Er
kann dafiir verwendet werden, Sensorfehler und Fehler auf-grund
von Varianzen bei der Sensorplatzierung zu kompensieren oder den
Messwert auf eine Bezugsquelle zu justieren. Ein Wert von null hebt
den Versatzeffekt auf.

DIGITALFILTERUNG
00 bis /50 Sekunden

Die Eingangsfiltereinstellung ist eine Zeitkonstante, die in
Zehntelsekunden ausgedriickt wird. Das Filter schwingt sich
in-nerhalb von ungefahr 3 Zeitkonstanten auf 99 % des endgiiltigen
Anzeigewertes ein. Die ist ein Adaptives Digitalfilter, das dafiir
ausgelegt ist, den Eingangsanzeige-Ablesewert zu stabilisieren. Ein

Wert von ,0’ deaktiviert die Filterung.

PNtS

e

2

SKALIERUNGSPUNKTE
c bis {b

Linear [ Skalierungspunkte (2)

Fiir lineare Prozesse sind nur 2 Skalierungspunkte notwendig. Wir
empfehlen, dass die 2 Skalierungspunkte an entgegenge-setzten
Enden des angelegten Eingangssignals liegen. Die Punkte brauchen
nicht die Signalgrenzen zu sein. Die Anzeigeska-lierung verlduft

linear zwischen den eingegebenen Punkten und setzt sich dariiber hinaus bis zu
den Grenzen der Position des Eingangssignaljumpers fort. Jeder Skalierungspunkt
hat ein Koordinatenpaar, das aus einem Eingangswert (7Pt n) und einem
zugehorigen gewiinschten Anzeigewert (df 5P n) besteht.



Nicht-linear [ Skalierungspunkte (GroRer als 2)

Fiir nicht-lineare Prozesse konnen bis zu 16 Skalierungspunkte verwendet
werden, um eine stiickweise lineare Anndherung zu erreichen. (Je grofer die
Anzahl der verwendeten Skalierungspunkte ist, desto grofer ist die
Konformitéitsgenauigkeit.) Die Eingangsanzeige verlduft linear zwischen
Skalierungspunkten, die sequenziell in Programmreihenfolge liegen. Jeder
Skalierungspunkt hat ein Koordinatenpaar, das aus einem Eingangswert (Pt n)
und einem zugehorigen gewiinschten Anzeigewert (df 57 n) besteht. Es konnten
Daten aus Tabellen oder Gleichungen oder empirische Daten verwendet werden,
um die erforderliche Anzahl der Segmente und Datenwerte fiir die
Koordinatenpaare zu erhalten. In der Crimson-Software stehen verschiedene
Linearisierungsgleichungen zur Verfiigung, um die Berechnung von
Skalierungspunkten zu unterstiitzen.

SKALIERUNGSART

StYL

s

KEY

KEY
APLY

key-in data
apply signal

Wenn Eingangswerte und entsprechende Anzeigewerte bekannt
sind, so kann die Tasteneingabe (¥EY)-Skalierungsart verwendet
werden. Dies erlaubt eine Skalierung ohne das Vorliegen des
Eingangssignals. Wenn Eingangswerte von der tatsdchlichen
Eingangssignalquelle oder dem Eingangssignalsimulator abgeleitet
werden miissen, so muss die Signaleinspeisungs (APLY)-Skalierungsart
verwendet werden.

EINGANGSWERT FUR SKALIERUNGSPUNKT 1
-1999 bis 9999

Fiir Tasteneingabe (FEY)geben Sie den bekannten ersten Eingangswert
mittels der Fi\oder F2-Pfeiltasten ein. (Die Eingangsbereichsauswahl richtet
die Dezimalstelle fiir den Eingangswert ein). Fiir Signaleinspeisung (APLY)
erscheint der vorhandene programmierte Wert. Wenn er akzeptabel ist, driicken
Sie die P-Taste zum Speichern und Voranschreiten zum nachsten Parameter. Um
diesen Wert zu aktualisieren oder zu programmieren, legen Sie das Eingangssignal
an, das dem Skalierungspunkt 1 entspricht, driicken die ¥2/-Taste, und der Ist-
Signalwert wird angezeigt. Dann driicken Sie die P-Taste, um diesen Wert zu
akzeptieren und zum néchsten Parameter voranzuschreiten.

ANZEIGEWERT FUR SKALIERUNGSPUNKT 1

-1999 bis 9999

diSP

O'O‘ Geben Sie den ersten koordinierenden Anzeigewert mittels der
| Pfeiltasten ein. Dieses Verfahren ist fiir die KEY- und APLY-
Skalierungsart das gleiche. Der Dezimalpunkt folgt der dlPt-
Auswahl.
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EINGANGSWERT FUR SKALIERUNGSPUNKT 2

INPt

iz

1.000
2

-1999 bis 9999

Fiir Tasteneingabe (KEY) geben Sie den bekannten zweiten
Eingangswert mittels der [\oder ¥2-Pfeiltasten ein. Fiir
Signaleinspeisung (APLY) erscheint der vorhandene programmierte
Wert. Wenn er akzeptabel ist, driicken Sie die P-Taste zum Speichern
und Voranschreiten zum nichsten Parameter. Um diesen Wert zu aktualisieren
oder zu programmieren, legen Sie das Eingangssignal an, das dem
Skalierungspunkt 2 entspricht, driicken die 2/ Taste, und der Ist-Signalwert
wird angezeigt. Dann driicken Sie die P-Taste, um diesen Wert zu akzeptieren
und zum ndchsten Parameter voranzuschreiten. (Gehen Sie in der gleichen
Weise vor, wenn Sie mehr als 2 Skalierungspunkte verwenden.)

ANZEIGEWERT FUR SKALIERUNGSPUNKT 2

dISP

s

1000
2

-1999 bis 9999

Geben Sie den zweiten koordinierenden Anzeigewert mittels der
[Fi\oder ¥2/_pfeiltasten ein. Dieses Verfahren ist fiir die KEY- und
APLY-Skalierungsart das gleiche. (Gehen Sie in der gleichen Weise
vor, wenn Sie mehr als 2 Skalierungspunkte verwenden.)

AKTIVIEREN DER SKALENLISTE
NO YES

it
N O Falls aktiviert, ist eine zweite Liste mit Skalierungspunkten in der
gewihlten Parameterliste fiir Liste A und Liste B aktiv.




PARAMETER FUR BENUTZEREINGANGE / FUNKTIONSTASTEN (USEr)

Die zwei Benutzereinginge sind individuell programmierbar, um bestimmte Messgerite-Steuerungsfunktionen auszufiihren. Wahrend des Anzeigemodus oder
Programmmodus wird die Funktion in dem Moment ausgefiihrt, in dem der Benutzereingang in den aktiven Zustand iibergeht. Die Frontpaneel-Funktionstasten [\
und ¥Z/ sind ebenfalls individuell programmierbar, um bestimmte Steuerungsfunktionen auszufithren. Wahrend des Anzeigemodus wird die priméare Funktion in dem
Moment ausgefiihrt, in dem die Taste gedriickt wird. Wird die Funktionstaste drei Sekunden lang gedriickt gehalten, so wird eine sekundére Funktion ausgefiihrt. Es
ist moglich, eine sekundére Funktion ohne eine primédre Funktion zu programmieren.

In den meisten Fillen, wenn mehrere Benutzereingéinge und/oder Funktionstasten fiir die gleiche Funktion programmiert werden, werden die beibehaltenen
(Ebenenausloser-) Aktionen ausgefithrt, wiahrend mindestens einer dieser Benutzereingidnge oder eine dieser Funktionstasten aktiviert ist. Die momentanen
(Flankenausloser-) Aktionen werden jedes Mal ausgefiihrt, wenn einer dieser Benutzereingénge oder eine dieser Funktionstasten in den aktiven Zustand iibergeht.

Hinweis: In den folgenden Erlduterungen stehen nicht alle Auswahlen fiir die Benutzereingdnge und fiir die Frontpaneel-Funktionstasten zur Verfiigung. Die
Anzeigen werden mit jeder Auswahl gezeigt. Jene Auswahlen, die beide Anzeigen dar-stellen, sind fiir beides verfiigbar. Wenn eine Anzeige nicht gezeigt ist, so ist
sie fiir jene Auswahl nicht verfiigbar. L5 -n stellt beide Benutzereingéinge dar. Fn stellt sowohl Funktionstasten als auch zweite Funktionstasten dar.

Pro

=3
b |

Prao ) TPE , , , , , , ,
El) Pex |.’5|':'rr |.’5|':'rr |.’5|':'rr |.’5|':'rr |.’5|':'rr |.’5|':'rr |.’5|':'rr
) nFll: e@ USE’, — Par Par Par Par Par Par Par

URCE (USe I—USrd—] FI— F2[|SCF {—|50F2 ™

Benutzereingénge Funktionstasten
BENUTZEREINGANG AKTIVER ZUSTAND SOLLWERTAUSWAHL
UACt Lo Hi USm F n Falls aktiviert (USr = beibehaltene Aktion; Fn =
i Ft FAL| Umschalten), verwendet der Controller Sollwert 2 (SP2)
Dient zum Auswihlen des gewiinschten aktiven Zustands fiir die als den aktiven Sollwert.
Lo Benutzereingdnge. Wahlen Sie Lo flir Sink-Eingang, aktiv low. SPSL SPSL
Waihlen Sie Hi fiir Quelleneingang, aktiv high.

PID-PARAMETERAUSWAHL
KEINE FUNKTION Fn Falls aktiviert (USr = beibehaltene Aktion; Fn =
Usrn Fn nr| Umschalten), Vgrwendet der Controller die alternativen
e e Falls aktiviert. wird keine Funkii fihrt. Dies ist P-, I-, D- und Filter-werte zur "Steuerung. Der Controller
- - a’ls aktviert, wird kemne Funktion ausgetuhrt. 11es 15 PSEL initiiert einen ,,stoBfreien Ubergang wihrend jedes
I\U\E I\U\E die Werkseinstellung fiir alle Benutzereingdnge und Ubergangs ur’;l eventuelle Schwan-kungen der
Funktionstasten. ¢

Ausgangsleistung zu minimieren.

SOLLWERT-RAMPING DEAKTIVIERT

USrn Fn Falls aktiviert (USr = beibehaltene Aktion), wird das
i nr| Sollwert-Ramping beendet, und die Einheit arbeitet auf
dem Ziel-Sollwert. Wenn der Benutzereingang
freigegeben wird, Wird das Sollwert-Ramping ab der
ndchsten Sollwertdnderung wieder aufgenommen.
zu erlauben. Wenn die Funktionstaste gedriickt wird (Fn =
Umschalten), so wird das Sollwert-Ramping beendet, und
die Einheit arbeitet auf dem Ziel-Sollwert. Beim zweiten Driicken der
Funktionstaste wird das Sollwert-Ramping ab der néchsten Sollwertinderung
wieder aufgenommen.

PROGRAMMIERMODUSSPERRE

USm

- Der Programmiermodus ist gesperrt, solange diese Einstellung L

aktiviert ist (beibehaltene Aktion). Ein Sicherheitscode kann dafiir SPrP| | SPrP
PL(I: konfiguriert werden, einen Programmierzugriff wihrend der Sperre

INTEGRALE AKTION GESPERRT

Die Integrale Aktion der PID-Berechnung ist deaktiviert, solange diese
Einstellung aktiviert ist (USr = beibehaltene Aktion; Fn = toggle).

MAXIMALANZEIGE WAHLEN
AUTO/MANUELLER MODUS USrn Die Maximalanzeige erscheint auf Zeile 2, solange diese
err| Einstellung aktiviertist (beibehalten wird). Wenn der Benutzereingang
Usrn Fn freigegeben wird, so wird die zuvor gewihlte Anzeige wieder
i FiC Versetzt den Controller in den manuellen (Benutzer-) d'HI aufgerufen. Die D- oder P-Tasten setzen den aktiven Benutzereingang
trnF | |trnF Modus, solange diese Einstellung aktiviert ist (USr = aufler Kraft und deaktivieren ihn. Das Maximum funktioniert
beibehaltene Aktion; Fn = Umschalten). Das weiterhin unabhéngig von der gewahlten Anzeige.
Ausgangssignal ist ,,stoBfrei, wenn zu bzw. von dem
anderen Betriebsmodus iibergegangen wird.

15



RUCKSETZUNG DER MAXIMALANZEIGE

USm

Fit

r-Hi

Fn
i

r-Hi

USrrn]

i

d-Lo

Falls aktiviert (momentane Aktion), blinkt rSEt, und
das Maximum setzt sich auf den momentanen
Eingangsanzeigewert zuriick.

Das Maximum Funktion wird dann ab diesem Wert
fortgesetzt. Diese Auswahl funktioniert unabhéngig von
der gewihlten Anzeige.

MINIMUMANZEIGE WAHLEN

Die Minimumanzeige erscheint auf Zeile 2, solange diese
Einstellung aktiviertist (beibehalten wird). Wenn der Benutzereingang
freigegeben wird, so wird die zuvor gewihlte Anzeige wieder
aufgerufen. Die D- oder P-Tasten setzen den aktiven Benutzereingang
aufler Kraft und deaktivieren ihn. Das Minimum funktioniert
weiterhin unabhéngig von der gewihlten Anzeige.

RUCKSETZUNG DER MINIMUMANZEIGE

USm

Fnr
r-Lo

Fn

Fnr
r-Lo

USrQ

L8

r-AL

Fn

r-AL

ASEL
b
NO

Falls aktiviert (momentane Aktion), blinkt rSEt , und
das Minimum setzt sich auf den momentanen
Eingangsanzeigewert zuriick. Die Minimum-Funktion
wird dann ab diesem Wert fortgesetzt. Diese Auswahl
funktioniert unabhéngig von der gewiahlten Anzeige.

RUCKSETZUNG DER MAXIMUM- UND
MINIMUMANZEIGE

Falls aktiviert (momentane Aktion), blinkt rSEt, und
die Maximum- und Minimum-Messwerte werden auf den
momentanen Eingangsanzeigewert gesetzt. Die
Maximum- und Minimum-Funktion wird dann ab diesem
Wert fortgesetzt. Diese Auswahl funktioniert unabhéngig
von der gewihlten Anzeige.

RUCKSETZUNG DER ALARME

Falls aktiviert (momentane Aktion), so setzt der
Controller alle aktiven Alarme zurlick, die im Benutzer-/
Funktionsalarmauswahl-Mentii ausgewéhlt sind (ASEL).

Basismodus: 4 Alarme Max.
Fortgeschrittener Modus: 16 Alarme Max.

ALARMMASKENAUSWAHL

Dient zur Auswahl der Alarme, die zuriickgesetzt werden,
wenn die Benutzereingangs-/Funktionstasten aktiviert werden.
Alle Alarme, die als “YES” konfiguriert sind, werden in

a4, | Abhéngigkeit von der Alarmkonfiguration zuriickgesetzt. Im

»Alarm“-Abschnitt des Handbuchs
Informationen zur Alarmriicksetzung.

finden Sie weitere
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JUSTIEREN DER DISPLAYHELLIGKEIT

USm

Fit

dLEU

Fn
i
dLEU

USm

it

dISP

Fn
Fnr
dISP

Falls aktiviert (momentane Aktion), so wechselt die
Displayhelligkeit zur nachsten Helligkeitsstufe.

DISPLAYAUSWAHL

Falls aktiviert (momentane Aktion), schreitet Zeile 2
zur ndchsten Anzeige voran, die nicht aus dem
Anzeigemodus gesperrt ist.

AUSWAHL DER PARAMETERLISTE

USrrn]

e

LISt

Fn
LISt

Es stehen zwei Listen mit Eingangsskalierungspunkten
und Alarmwerten (einschlieSlich Band und Abweichung)
zur Verfii-gung. Die beiden Listen heiflen LStA und LStb.
Wenn ein Benutzereingang zum Auswihlen der Liste
verwendet wird, so wird LStA gewihlt, wenn der
Benutzereingang nicht aktiv ist, und LStb wird gewihlt,
wenn der Benutzereingang aktiv ist (beibehaltene Aktion).

Wenn eine Frontpaneel-Taste zum Auswéhlen der Liste verwendet wird, so
schaltet die Liste mit jedem Tastendruck um (momentane Aktion). Das Display
zeigt nur an, welche Liste aktiv ist, wenn die Liste gedndert wird. Um die Werte
fiir Liste-A und Liste-B zu programmieren, beenden Sie zuerst die
Programmierung aller Parameter. Verlassen Sie die Programmierung und
schalten zur anderen Liste um. Gehen Sie zur Programmierung zuriick und
geben die gewiinschten Werte fiir die Eingangsskalierungspunkte, Alarme, Band
und Abweichung, falls verwendet, ein.

USrrn]

i

Prnt

Fn

Prnt

DRUCKANFORDERUNG

Falls aktiviert, gibt das Messgerét einen Blockdruck
iber den seriellen Port aus, und der serielle Typ wird auf
(...) gesetzt. Die wihrend einer Druckanforderung
gesendeten Daten und der serielle Typ werden in Modul 7
programmiert. Wenn der Benutzereingang nach
Vollendung der Ubertragung immer noch aktiv ist (etwa
100 ms), so findet eine weitere Ubertragung statt. Solange

der Benutzereingang aktiv gehalten wird, wird die Ubertragung fortgesetzt.



AUSGANGSPARAMETER (Out)

Out

1
(AL

dGtL

AUSGANGSAUSWAHL
dbtl Rnlb

Dient zum Auswéhlen des zu programmierenden digitalen oder
analogen Ausgangs. Die Auswahl des analogen Ausgangs erscheint
nur, wenn eine analoge Ausgangs- und/oder digitale Ausgangs-
Steckkarte in dem Messgerit installiert ist. Wenn keine Ausgangskarte
installiert ist, so wird ,,No Card“ auf dem Display angezeigt, wenn
versucht wird, die Ausgangskonfiguration einzugeben.

DicitALE AUSGANGSPARAMETER (dGtL)

Um die Fahigkeit zur digitalen Ausgabe zu haben, muss eine digitale Ausgangs-Steckkarte in den PAX2C installiert werden (siche Bestellhinweise). In
Abhingigkeit von der installierten Ausgangskarte sind zwei oder vier digitale Ausgénge verfiigbar.

SLCt

Per

Outn

On

HEAt

LGIDC
NG

n = Nummer des digitalen Ausgangs (1-4)

Verfiigbar, wen
R

na
&/ | \)
Prﬂ BU

SLL
PaL

Jukn

Pt

®
(__@? dhtL

REN
HERE

CHCE
1

el

LB L] |RSEL
0 Un

SA6L n

An SEC
Ausgangs- Ausgangs- Alarmlogik- ~ Alarmmasken-  Ausgangs-
auswahl zuordnung zuordnung zuordnung zykluszeit

AUSWAHL DES DIGITALEN AUSGANGS
Jut ! Dutd Dub3d  Dutd

Dient zur Auswahl des zu programmierenden digitalen Ausgangs.
Das “Outn” in den folgenden Parametern gibt die gewdhlte
Ausgangsnummer an. Nachdem der gewihlte Ausgang vollstandig
programmiert wurde, kehrt die Anzeige zum Ausgangsauswahlmenii
zurilick. Wiederholen Sie die Schritte fiir jeden zu programmierenden
Ausgang. Die Anzahl der verfligbaren Ausgénge ist von der digitalen
Ausgangskarte (PAXCDS) abhéngig (2 oder 4).

ZUORDNUNG DER DIGITALEN AUSGANGE
MOME  HERE Coot ALr AN

Diese Auswahl wird verwendet, um die digitalen Ausgénge des
Controllers verschiedenen internen Werten oder Bedingungen
zuzuordnen. Es ist méglich, mehreren Ausgdngen die gleichen
Eigenschaften zuzuordnen.

NOnE = Digitaler Ausgang ist deaktiviert
HERE = Heizausgangsleistung
[ D0l =Kiihlausgangsleistung
At r =Alarm
AN = Manueller Steuerungsmodus

ALARMLOGIKMODUS
SNEL And

Der PAX2C unterstiitzt drei verschiedene Modi, wenn ein Ausgang
als ein Alarm zugeordnet ist:
CNEL = jeder Einzelalarm. Das Auswihlen von YES bei
einer Auswahl dndert andere Alarmauswahlen auf
NO.

And = ermoglicht es, dass mehrere Alarme mittels einer
Boolschen UND-Logik auf einen Ausgang gemappt
werden. Zum Beispiel: Wenn AL1 und AL2 aktiv
sind, so wird der Ausgang aktiviert.

ifs
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0r = erméglicht es, dass mehrere Alarme mittels einer
Boolschen ODER-Logik auf einen Ausgang
gemappt werden. Zum Beispiel: Wenn AL1 oder
AL2 aktiv sind, so wird der Ausgang aktiviert.

ALARMMASKENZUORDNUNG
ASEL n0 YES
tn

Dient zur Auswahl der Alarme, die entsprechend der
NO Alarmlogikmodusauswahl logisch zu kombinieren sind. Alle Alarme,
fn | die als “YES” konfiguriert sind, werden in der Boolschen

Logikberechnung verwendet. Wenn der Alarmlogikmodus als
Einzeln (SNGL)zugeordnet ist, so kann nur ein einziger Alarm auf
einmal gewdhlt werden.

Basismodus: 4 Alarm Max.
Fortgeschrittener Modus: 16 Alarm Max.

ZYKLUSZEIT DER DIGITALEN AUSGANGE

CYCt

00 bis 600 Sekunden

e
2.0 Der Zykluszeitwert ist die Summe der Ein- und Aus-Zyklen eines
SEC| zeitproportionierten Ausgangs. Bei zeitproportionalen Ausgingen

wird der Prozentsatz der Ausgangsleistung in ein zeitliches
Ausgangsignal des Zykluszeitwertes umgewandelt. Wenn
beispielsweise der Algorithmus des Controllers 65 % Leistung
verlangt und eine Zykluszeit von 10 Sekunden hat, so ist der Ausgang 6,5
Sekunden lang ein und 3,5 Sekunden lang aus. Eine Zykluszeit von maximal
einem Zehntel der Prozess-zeitkonstante wird empfohlen.

Dieser Parameter ist nur verfligbar, wenn die Zuordnung des digitalen
Ausgangs als HEAt oder COOL konfiguriert wird..




ANALOGE AUSGANGSPARAMETER (ANLG)

Diese Sektion ist nur zugénglich, wenn die optionale PAXCDL-Analogkarte installiert ist (siche Bestellhinweise).

tYPE

Anl

4-20

At

Al

Pro

=3
=X

A
ael”
P n |': (nur Temp.)
ro (4N
n mn LN 11 )
® rr| |EYPE| |RSEA| |[RALO| [ROH UPdE| | FLE
HU,: q( Hl’ll'_ ] H;IL l'll'll'lHnL HI:L II'II'IF'II'ZI,L HH::: IHHL—
®© Y-21 HHHS u iy L Lo
mfl SEC
Typ des Zuordnung Analoger Analoger Analoge Sonden-
analogen des analogen Low- High- Aktualisierungs- ~ Burnout-
Ausgangs Ausgangs Skalenwert Skalenwert rate Aktion

TYP DES ANALOGEN AUSGANGS
Y-20 g-  0-28

Hier geben Sie den Typ des analogen Ausgangs ein. Fiir 0-20 mA
oder 4-20 mA verwenden Sie die Anschliisse 18 und 19. Fiir 0-10 V
verwenden Sie die Anschliisse 16 und 17. Es kann immer nur ein
Bereich auf einmal verwendet werden.

ZUORDNUNG DES ANALOGEN AUSGANGS

none I nhPE H Lo ar
5P dEu

Hier geben Sie die Quelle fir den analogen Ausgang zur
Sendewiederholung ein:
= Betrieb im manuellen Modus (siehe Serielles
NMONE  RLC-Protokoll im Kommunikationsport-
Modul).

VIPE = Eingangswert

H} = Maximaler Anzeigewert

L I = Minimaler Anzeigewert

iF = Ausgangsleistung

EP = Aktiver Sollwert

dEu = Abweichung vom Sollwert

ANALOGER LOW-SKALENWERT

- 1999 bis 3999

Hier geben Sie den Anzeigewert ein, der 0 mA (0-20 mA), 4 mA
(4-20 mA) oder 0 VI (0-10 V[J) entspricht.
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ANALOGER HIGH-SKALENWERT

ANH| - 1999 bis 5999
Anl

Hier geben Sie den Anzeigewert ein, der 20 mA (0-20 mA), 20 mA
1000 [ (4-20 mA) oder 10 VT (0-10 V1) entspricht

ANALOGE AKTUALISIERUNGSZEIT

UPdt 00 bis {00 Sekunden
Anl

0.0 Hier geben Sie die Aktualisierungsrate des analogen Ausgangs in
SEC| Sekunden ein. Ein Wert von 0,0 erlaubt es dem Messgeriit, den
analogen Ausgang mit der ADC-Umwandlungsrate zu aktualisieren.

Der folgende Programmierschritt ist nur verfiigbar, wenn der Eingangstyp im
Eingangsmenii auf einen Temperatureingang eingestellt ist (TC/RTD).

SONDEN-BURNOUT-AKTION

[FLt Lo Ho

Anl.

L Hier geben Sie die Sonden-Burnout-Aktion ein. Falls eine
o Temperatursonde ausfallt, so kann der analoge Ausgang fiir die Low-
oder High-Skala programmiert werden.




D1spLAY-PARAMETER (dISP)

dISP
NG

DISPLAYAUSWAHL
conE  LOLS

HHLD

Zum Auswihlen der zu programmierenden Display-Parameter.

DispPLAY-PARAMETER: ALLGEMEINE KONFIGURATION (CNFG)

dLEU

dsP

Pro

nn
o
A
®/@ |
]
Pro d) 5P
® diEd] |dLnk| |d5PE| |CTFE| |rSEE
4l 5P _)6 TNEE d5P d5P 5P d5P d5P
® Y T e eI Al
Display- Display- Display- Mentu- Rucksetzung des
Helligkeit Kontrast Rate modus Basismodus
DISPLAY-HELLIGKEITSSTUFE BETRIEBSMODUS
0 bis 4 NG bSIL AdUC

Hier geben Sie die gewiinschte Display-Helligkeitsstufe (0-4)
mittels der Pfeiltasten ein. Das Display wird dynamisch dunkler oder
heller, wihrend die Stufen geéndert werden. Wenn aktiviert, kann auf
diesen Parameter auch in den Display-, Parameter- oder Verborgene-
Parameter-Schleifen zugegriffen werden.

DISPLAY-KONTRASTSTUFE
D bis {5

Hier geben Sie die gewiinschte Display-Kontraststufe (0-15) mittels der
Pfeiltasten ein. Der Kontrast oder Betrachtungswinkel des Displays veréndert
sich dynamisch nach oben oder unten, wihrend die Stufen geéndert werden.
Wenn aktiviert, kann auf diesen Parameter auch in den Display-, Parameter-
oder Verborgene-Parameter-Schleifen zugegriffen werden.

dSPt

dsP

2

ANZEIGEAKTUALISIERUNGSRATE (/S)
2 5 20

Dieser Parameter konfiguriert die Anzeigeaktualisierungsrate. Er
beeinflusst nicht die Ansprechzeit der optionalen Sollwertausgabe-
oder analogen Ausgangskarten.
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dsP

bSIC

Dieser Parameter konfiguriert die Einheit fiir den Betrieb im
Basis- oder Fortgeschrittenen Modus. Der Basismodus bietet eine
reduzierte Meniistruktur, die auf einfachere Anwendungen
zugeschnitten ist, die moglicherweise nicht die fortgeschritteneren
Leistungsmerkmale des PAX2C erfordern.

Basismodus (bSIC):
Maximal vier Alarme
Die Konfiguration von Display-Farbzonen ist auf eine
standardméBig vorgegebene Farbe beschrinkt (keine
dynamische Anderung von Zonenfarben anhand
gemappter Parameter)
Fortgeschrittener Modus (AdUC):
Maximal sechzehn Alarme
Volle Konfiguration aller sieben Display-Farbzonen

Der folgende Programmierschritt ist nur verfiigbar, wenn aus dem
Fortgeschrittenen Betriebsmodus in den Basis-Betriebsmodus umgeschaltet
wird. Die werkseitige Voreinstellung des PAX2C ist der Basis-Betriebsmodus.

RUCKSETZUNG DES BASISMODUS

rSEt

dsP

NO

n YES

Damit wird die Einheit auf die werkseitigen Voreinstellungen des
Basis-Betriebsmodus zuriickgesetzt.

Achtung: Jede Konfiguration der Einheit im

Fortgeschrittenen Betriebsmodus, die nicht im Basis-

Betriebsmodus unterstitzt wird, wird geléscht und auf die
werkseitigen Voreinstellungen zuriickgesetzt.



DispLAY-PARAMETER: ZONENAUSWAHL (ZONE)

ZAONE

Pl

Ln1

ZONENAUSWAHL
tnl Lnd URn i UAnd
UAn3 UAnM Mn

Dient zum Auswihlen der zu programmierenden Zone.

DisPLAY-PARAMETER: ZONENKONFIGURATION [] ZEILE 1 UND ZEILE 2 (Ln1 und Ln2)
Pro
no
o/ | J
Prn C” SP Ell'”'lE n = Zeilennummer (1 oder 2)
® ® i
M SFéEnnEé d5P) ASEN |Colr| (UMES| [URE (| |UAEZ) |UNE3) |RSER| |b-Lo| |b-H.
) @@ uit @@ I tn Lan Lon oA of] oA Lan Lon Lon
VIPET| rEd[ (L SET —° [—F 1 OP—| OO 008
bh | bh ! bb 1)
Zeile 1 Zeilen Zeilen Zeilen Zeilen Zeilen Zuordnung  Balkendiagramm Balkendiagramm
Anzeige- Standardvorgabe- Einheiten- Mnemonik Mnemonik Mnemonik Balkendiagramm von Zeile n von Zeile n
wert Farbe Mnemonik Einheit 1 Einheit 2 Einheit 3 von Zeile n Niedrige Skala Hohe Skala
Nur fortgeschrittener Meniimodus
Brn | |Oc06| |[PEd | |Bnlr| |rdOr| |rdbn
Lon Lan Lon Lan Lan Lnn
NONE T NONE | NONE —|MONE —{MORE | MONE ==
Zuorining  Zuoramingeiner  Zuordning sner Ziordnung éner  Zuoranung ier Zuordnung ier
einer grinen  organgefarbenen roten griin-orangefarbenen rot-orangefarbenen  rot-griinen
ZUORDNUNG ZEILE 1 ZUORDNUNG DES BALKENDIAGRAMMS VON ZEILE n
AN RORE 1RPE WL AN NONE 0P dEs 5P
Y ~ i imi tan
Dient zum Auswéhlen des Wertes, welcher der primédren oder . N .
INPt | oberen Zeile des Controller-Displays zugewiesen ist. OP Dient zum Auswiéhlen des Parameters, der dem Balkendiagramm

Colr

lnn

rEd

UNES

F

ON

Rbl
¢ i

NMONE = Zeile 1 ist deaktiviert
n

NPE = Eingangs-/Prozesswert
H! = Maximaler Anzeigewert
L I =Minimaler Anzeigewert

DISPLAYFARBE ZEILE n
bran O70BE  rEd

Hier geben Sie die gewiinschte Display-Zeile, das Balkendiagramm
und die Displayfarbe fiir die Programmierbaren Einheiten ein.
Ern = Grin
0rnb = Orange
rEd =Rot

EINHEITEN-MNEMONIK ZEILE n
OFF

nn
Lt

Dieser Parameter erlaubt eine Programmierung der Mnemonik-
Zeichen des Displays. Drei einzelne Zeichen konnen aus einer
vorprogrammierten Liste ausgewahlt werden.
Es sind folgende Zeichen fiir die programmierbaren Modi verfiigbar:
dEFEH) JFLMOTOPERSEUNWY 2D
56 1789dc P9 h «cmno9r wlw-:L317%_ blank
(blank = Leerzeichen)

Um diese Zeichen anzuzeigen, wird der Platz von zwei Zeichen benétigt.
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von Display-Zeile n zugeordnet werden soll.
bbn . . ..
NONE = Balkendiagramm ist deaktiviert

IF = Ausgangsleistung
dEu = Abweichung vom Sollwert
§P = Aktiver Sollwert

BALKENDIAGRAMM VON ZEILE n, NIEDRIGER

SKALIERUNGSPUNKT
b-Lo
L - 1999 bis 3999

0.0 Hier geben Sie den gewiinschten niedrigen Skalierungspunkt des
b6 {| Balkendiagramms von Display-Zeile n mittels der Pfeiltasten ein.

BALKENDIAGRAMM VON ZEILE n, HOHER

SKALIERUNGSPUNKT

b-Hi

In - 1999 bis 3959
1000 Hier geben Sie den gewiinschten hohen Skalierungspunkt des
bb {

Balkendiagramms von Display-Zeile n mittels der Pfeiltasten ein.




Die folgenden Programmierschritte
Betriebsmodus verfiigbar.

Diese Parameter erméoglichen es Zeile n, die Farbe der Hinterleuchtungen zu
wechseln oder zwischen zwei Farben zu wechseln, wenn der gemappte
Parameter aktiviert ist. Wenn mehrere Hinterleuchtungszuordnungen fiir eine
bestimmte Zone programmiert werden, so ist die Farbprioritit folgendermaf3en
definiert (vom Niedrigsten zum Héchsten): Grn, Org, Red, GnOr, RdOr, RdGn

sind nur im Fortgeschrittenen

AUSWAHLEN FUR DIE ZUORDNUNG DER
HINTERLEUCHTUNG

=3

INE = Farbwechsel fiir Hinterleuchtung deaktiviert
uk | = Ausgang 1

Juk?d = Ausgang 2

Jukd = Ausgang 3

DukY = Ausgang 4

Alr =Alarm

AN = Manueller Steuerungsmodus

b

Die folgenden zwei Programmierschritte sind nur verfiigbar, wenn die
Hinterleuchtungszuordnung als ein Alarm konfiguriert wird (Alr). Diese Schritte
gelten fir jeden der sechs verschiedenen Hinterleuchtungs-Farb-
zuordnungsparameter.

ALARMLOGIKMODUS
SNbL And  Or

Der PAX2C unterstiitzt drei verschiedene Modi, wenn ein
Ausgangsignal als ein Alarm zugeordnet ist:

LGIC

l’.ﬂﬂ

SREL = jeder Einzelalarm

= ermoglicht es, dass mehrere Alarme mittels einer
Boolschen UND-Logik auf einen Ausgang gemappt
werden. Zum Beispiel: Wenn AL1 und AL2 aktiv
sind, so wird der Ausgang aktiviert.

= ermdglicht es, dass mehrere Alarme mittels einer
Boolschen ODER-Logik auf einen Ausgang
gemappt werden. Zum Beispiel: Wenn AL1 oder
AL2 aktiv sind, so wird der Ausgang aktiviert.

And

ALARMMASKENZUORDNUNG

ASEL no YES

il Dient zur Auswahl der Alarme, die entsprechend der
N O | Alarmlogikmodusauswahl logisch zu kombinieren sind. Alle Alarme,

fn | die als YES konfiguriert sind, werden in der Boolschen
Logikberechnung verwendet. Wenn der Alarmlogikmodus als Einzel
(SNGL) zugeordnet ist, so wird der letzte Alarm verwendet, der als
YES gewihlt wurde.
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ZEILE n, ZUORDNUNG EINER GRUNEN

HINTERLEUCHTUNG
none Jubkd Outd OutY AL- AN

Dient zum Auswidhlen des Parameters, der der griinen
Hinterleuchtung von Zeile n zugeordnet werden soll.

Grn

Lnn Dut !

ZEILE n, ZUORDNUNG EINER ORANGEFARBENEN

HINTERLEUCHTUNG
ONG

Lnn i Dubd Dubk3 Out4 ALrs MAN

m\E Dient zum Auswéhlen des Parameters, der der orangefarbenen
Hinterleuchtung von Zeile n zugeordnet werden soll.

Jutb !

ZEILE n, ZUORDNUNG EINER ROTEN

HINTERLEUCHTUNG
none Oubd Dubd OubkY RAL- MAR

Dient zum Auswihlen des Parameters, der
Hinterleuchtung von Zeile n zugeordnet werden soll.

rEd

Lnn Dut !

der roten

ZEILE n, ZUORDNUNG EINER GRUN-ORANGEFARBENEN

HINTERLEUCHTUNG
GOr
n|  TIONE Dokt Oubd Dub3d OubY ALr

NONE Dient zum Auswéhlen des Parameters, der der griin-orangefarbenen
Hinterleuchtung von Zeile n zugeordnet werden soll.

MAn

ZEILE n, ZUORDNUNG EINER ROT-ORANGEFARBENEN

HINTERLEUCHTUNG
rdOr
Lnn NONE Ouk ! Oukd DOut3d OukY ALre MAN

m\E Dient zum Auswéhlen des Parameters, der der rot-orangefarbenen
Hinterleuchtung von Zeile n zugeordnet werden soll.

ZEILE n, ZUORDNUNG EINER ROT-GRUNEN

HINTERLEUCHTUNG

Oubkd Oukd OukY ALr MARN

Dient zum Auswéhlen des Parameters, der der rot-griinen
Hinterleuchtung von Zeile n zugeordnet werden soll.

rdGn

Lan nonE

nun {I'th l‘




DisPLAY-PARAMETER: ZONENKONFIGURATION [] UNIVERSALANZEIGEN 1-4 (UAnn)

Pra
i

n =UA-Nummer (1-4)

/@ i
Pro dl 5F L.,*.}

Nur fortgeschrittener Mentimod us————

@% | |Lolr| [YRAnn| |(UYRA ! [URAZ| |AJSP| |ASER| |Brn OrNB|  |rEd Bnllr| |rdOr| |rdBn
@@ o n o n o

0]
)]
g
=]
=

]
di 5F URan — UAn UAn UAn UAn UAn Un UAn
— ] —n — — — ] ( — — — — — —

Bra[—L1 S5k I ! nor [ Ouk (| AGAE — RERE — AGRE — MORE —AGRE —NENE
L n L n Uniy n L n Uniy n L n L n Uniy n L n Uniy n L n L n
Standardfarbe Einheiten- Mnemonik Mnemonik Anzeigemodus Zuordnung Zuordnung Zuordnung Zuordnung Zuordnung einer  Zuordnung Zuordnung einer

Mnemonik Einheit 1 Einheit 2 einer griinen einer einer roten griin-orange- einer rot- rot-griinen
farbenen orangefarbenen  Hinterleuchtung

Hinterleuchtung Hinterleuchtung  Hinterleuchtung

UNIVERSALANZEIGE n, DISPLAYFARBE

CO,!,E brn drftb rEd Die folgenden Programmierschritte sind nur im Fortgeschrittenen
Hier geben Sie die gewiinschte Displayfarbe der Betriebsmodus verﬁigbar:. ) ) ) ]
rEd Universalanzeige ein. Diese Parameter ermoglichen es der Universalanzeige n, die Farbe der
5 . | d Hinterleuchtungen zu wechseln oder zwischen zwei Farben zu wechseln, wenn
n r;'n - e ve. S"ZO u. 24: dort dergemappte Parameteraktiviertist. Wennmehrere Hinterleuchtungszuordnungen
drith = orange di h;b%tr: fiir eine be-stimmte Zone programmiert werden, so ist die Farbprioritit
rEd =rot 1e fat en' B folgendermafBen definiert(vom Niedrigstenzum Hochsten): Grn,OrG, rEd,GnOr,
grof3e Anfangsbuchstdbm}dor’ rdGn
UNIVERSALANZEIGE n, EINHEITEN-MNEMONIK AUSWAHLEN FUR DIE ZUORDNUNG DER
UN.tS OFF on HINTERLEUCHTUNG
UAn NONE = Farbwechsel fiir Hinterleuchtung deaktiviert
Dieser Parameter erlaubt eine Programmierung der Mnemonik- Ouk | = Ausgang 1
ON ich ispl ko i einzel ich i
Zeichen des Displays. Es konnen zwei einzelne Zeichen aus einer Ouk? = Ausgang 2
vorprogrammierten Liste ausgewahlt werden. e Ausgang 3
Die fiir die programmierbaren Modi verfligbaren Zeichen sind: Ju ':: 4 = Ausgang 4
ARbLdEFEH) yFLMNDPERSEYUYWYZD HHL":Alaml
23 Y5 E 189dc P9k MWMnodr oRW--L377% blank :qHH:ManuellerSteuerungsmodus

blank = Leerzeichen
Um diese Zeichen anzuzeigen, wird der Platz von zwei Zeichen benétigt.

Die folgenden zwei Programmierschritte sind nur verfiigbar, wenn die

UNIVERSALANZEIGE n. ANZEIGEMODUS Hinterleuchtungszuordnung als ein Alarm konfiguriert wird (Alr). Diese Schritte
’ gelten fiir jeden der sechs verschiedenen Hinterleuchtungs-Farb-
Adg:) nor cEu Fioh zuordnungsparameter.
UAn
Hier geben Sie den gewiinschten Anzeigemodus der ALARMLOGIKMODUS
nor Universalanzeige ein. Dieser Parameter ist verfiigbar, wenn die
Univer-salanzeige im Listenmodus (LISt) ist. LGlC cngl And O
nor = zeigt die konfigurierte Universalanzeige an, wenn UAn ) ) ) ) )
der gemappte Parameter aktiviert ist (ein) SI\G_ Der PAX2C unterstiitzt drei verschiedene Modi, wenn ein
r Eu = zeigt die konfigurierte Universalanzeige an, wenn Ausgangmgn.al als e.m Alarm zugeordnet ist:
der gemappte Parameter deaktiviert ist (aus). 5NbL = Jeder Einzelalarm
FLSh = die konfigurierte Universalanzeige blinkt, wenn And = ermdglicht es, dass mehrere Alarme mittels einer
der gemappte Parameter aktiviert ist (ein).. Boolschen UND-Logik auf einen Ausgang gemappt
werden. Zum Beispiel: Wenn AL1 und AL2 aktiv
UNIVERSALANZEIGE n. ZUORDNUNG sind, so wird der Ausgang aktiviert.
’ 0r = Aerméglicht es, dass mehrere Alarme mittels einer
ASON|  noRE Oubt But? Out3 Dukd ALe MAR Boolschen ODER-Logik auf einen Ausgang
A gemappt. we.rden. Zurp Beispiel: Wenn ALl oder
Dient zur Auswahl des Parameters, der die Anzeige der Mnemonik AL2 aktiv sind, so wird der Ausgang aktiviert.
NONE der Universalanzeige aktiviert. Wenn der gemappte Pa-rameter aktiv
ist, so wird die Mnemonik angezeigt. Wenn der gemappte Parameter ALARMMASKE ZUORDNUNG
nicht aktiv ist, so ist die Mnemonik deak-tiviert (aus).
MONE = Universalanzeige-Text ist deaktiviert ASEI_ no YEG
Duk ! = Ausgang 1 UAn
Ouk? = Ausgang 2 N O Dient zur Auswahl de.r Alarme, .d.ie enFsprechend der
OTukd =a 3 Alarmlogikmodusauswahl logisch zu kombinieren sind. Alle Alarme,
u T Ausgang fn | dic als YES konfiguriert sind, werden in der Boolschen
g "’!: 1 = Ausgang 4 Logikberechnung verwendet. Wenn der Alarmlogikmodus als Einzel
Alr =Alarm (SNGL) zugeordnet ist, so wird der letzte Alarm verwendet, der als YES
TMAN = Manueller Steuerungsmodus gewihlt wurde.
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UNIVERSALANZEIGE n, ZUORDNUNG EINER GRUNEN

HINTERLEUCHTUNG
Grn

U NONE Ouk ! Dutd Dukd OutY AL, MAN

NONE

Dient zum Auswihlen des Parameters, der zu verwenden ist, um
die griine Hinterleuchtung der Universalanzeige n zu akti-vieren.

UNIVERSALANZEIGE n, ZUORDNUNG EINER
ORANGEFARBENEN HINTERLEUCHTUNG

ONG| none Oubt Bub? Oub3 Dukd AL- MAR
UAn
I\U\E Dient zum Auswihlen des Parameters, der zu verwenden ist, um
die orangefarbene Hinterleuchtung der Universalanzeige n zu
aktivieren.

UNIVERSALANZEIGE n, ZUORDNUNG EINER ROTEN
HINTERLEUCHTUNG

rBd | none oubr oubz ouk3 oukd AL man

[\U\E Dient zum Auswihlen des Parameters, der zu verwenden ist, um
die rote Hinterleuchtung der Universalanzeige n zu aktivieren.

UNIVERSALANZEIGE n, ZUORDNUNG EINER GRUN-
ORANGEFARBENEN HINTERLEUCHTUNG

GnOr MoneE Dok ! Dutd Dub3 DubY RALe MAR

UAn
[\U\E Dient zum Auswihlen des Parameters, der zu verwenden ist, um
die griin-orangefarbene Hinterleuchtung der Universalanzeige n zu
aktivieren.

UNIVERSALANZEIGE n, ZUORDNUNG EINER ROT-
ORANGEFARBENEN HINTERLEUCHTUNG

(O npone putt oukz 0uk3 Duby AL AN

[\U\E Dient zum Auswaihlen des Parameters, der zu verwenden ist, um
die rot-orangefarbene Hinterleuchtung der Universalanzeige n zu
aktivieren.

UNIVERSALANZEIGE n, ZUORDNUNG EINER ROT-
GRUNEN HINTERLEUCHTUNG

rdGn AONE Dub ! Dukd Out3d OutY AL, MMAT

it o
UAn

[\U\E Dient zum Auswihlen des Parameters, der zu verwenden ist, um
die rot-griine Hinterleuchtung der Universalanzeige n zu aktivieren.




DisPLAY-PARAMETER: ZONENKONFITURATION [ 1 MNEMONIK (Mn)

Pro

— Nur fortgeschrittener Meniimodus —

OrfG| |rEd Bnlr| |rdOr| |rdbn
M M M M M
NONE NonE NONE—NDRE —NONE

na
/@ § ¢
) q ﬁ 5P fal E
o SP[E=20nE (&= ol O [P
Bra[—MONE[—

Standardfarbe
griinen
Hinterleuchtung

MNEMONIK, DISPLAYFARBE
Ern rEd

Hier geben Sie die gewiinschte Mnemonik-Displayfarbe ein.

n
X

Colr

UAn

rEd

o

Brn = Grin
Orfih = Orange
rEd =Rot

Die folgenden Programmierschritte
Betriebsmodus verfiigbar.

sind nur im Fortgeschrittenen

Diese Parameter ermoglichen es der Mnemonik, die Farbe der
Hinterleuchtungen zu wechseln oder zwischen zwei Farben zu wechseln, wenn
dergemappte Parameteraktiviertist. Wennmehrere Hinterleuchtungszuordnungen
fiir eine bestimmte Zone programmiert werden, so ist die Farbprioritit
folgendermafBen definiert(vom Niedrigstenzum Hochsten): Grn,OrG, rEd,GnOr,
rdOr, rdGn

AUSWAHLEN FUR DIE ZUORDNUNG DER

HINTERLEUCHTUNG
NIONE Farbwechsel fiir Hinterleuchtung deaktiviert
Duk | = Ausgang 1

Duk?d = Ausgang 2
Dukd = Ausgang 3
DukM = Ausgang 4
Alr =Alarm

Die folgenden zwei Programmierschritte sind nur verfiigbar, wenn die
: Hinterleuchtungszuordnung als ein Alarm konfiguriert wird (Alr). Diese
i Schritte gelten fiir jeden der sechs verschiedenen Hinterleuchtungs-Farb-
zuordnungsparameter.

[aic
: UAn

NG

ALARMLOGIKMODUS
SnbL And

Der PAX2C unterstiitzt drei verschiedene Modi, wenn einé
Ausgangsignal als ein Alarm zugeordnet ist: :

or

SREL = jeder Einzelalarm

And = ermoglicht es, dass mehrere Alarme mittels einer
Boolschen UND-Logik auf einen Ausgang gemappt
werden. Zum Beispiel: Wenn AL1 und AL?2 aktiv
sind, so wird der Ausgang aktiviert.

0r = erméglicht es, dass mehrere Alarme mittels einer

Boolschen ODER-Logik auf einen Ausgang
gemappt werden. Zum Beispiel: Wenn AL1 oder
AL2 aktiv sind, so wird der Ausgang aktiviert.

[ASEL

U ALARMMASKENZUORDNUNG
NO no YES
An

Dient zur Auswahl der Alarme, die entsprechend der Alarm-
logikmodusauswahl logisch zu kombinieren sind. Alle Alarme, die
als YES konfiguriert sind, werden in der Boolschen Logikberechnung :

Zuordnung einer  Zuordnung einer Zuordnung einer Zuordnung einer
organgefarbenen
Hinterleuchtung  Hinterleuchtung  Hinterleuchtung

Mnemonik Mnemonik Mnemonik Mnemonik Mnemonik
Zuordnung einer  Zuordnung einer
grin-orangefarbenen rot-orangefarbenen rot-griinen

Hinterleuchtung  Hinterleuchtung

roten

verwendet. Wenn der Alarmlogikmodus als Einzel (SNGL) zugeordnet ist, so kann
nur ein einziger Alarm auf einmal ausgewahlt werden.

MNEMONIK, ZUORDNUNG EINER GRUNEN
HINTERLEUCHTUNG

MoneE Dok ! Dutd Dutd

Dient zum Auswihlen des Parameters, der der griinen
Hinterleuchtung der Mnemonik zugeordnet werden soll.

Grn

Min

NONE

OJukY ALr MAN

MNEMONIK, ZUORDNUNG EINER
ORANGEFARBENEN HINTERLEUCHTUNG

none Dok ! Dukd Oubkd DukY RAis

Dient zum Auswéhlen des Parameters, der der orangefarbenen
Hinterleuchtung der Mnemonik zugeordnet werden soll.

oNG AN

MNEMONIK, ZUORDNUNG EINER ROTEN
HINTERLEUCHTUNG

MoneE Ouk ! Oukd Oubkd OukY ALs

Dient zum Auswihlen des Parameters, der
Hinterleuchtung der Mnemonik zugeordnet werden soll.

rEd mMAn

Min
der roten

MNEMONIK, ZUORDNUNG EINER GRUN-
ORANGEFARBENEN HINTERLEUCHTUNG

GOr| nmaneE oub! Duk? Oubd OukY AL- MAN

"
Dient zum Auswihlen des Parameters, der der griin-orangefarbenen
Hinterleuchtung der Mnemonik zugeordnet werden soll.

MNEMONIK, ZUORDNUNG EINER ROT-
ORANGEFARBENEN HINTERLEUCHTUNG

AORE Dub ! Dukd Out3d OutY AL MAT

nun
Dient zum Auswihlen des Parameters, der der rot-orangefarbenen
Hinterleuchtung der Mnemonik zugeordnet werden soll.

rdO

M

MNEMONIK, ZUORDNUNG EINER ROT-GRUNEN
HINTERLEUCHTUNG

Mone Ouk ! Oukd Oubkd OukY Als

Dient zum Auswéhlen des Parameters, der der rot-griinen
Hinterleuchtung der Mnemonik zugeordnet werden soll.

rdGn
U mAn




DispLAY-PARAMETER: ZEILE 2-PARAMETER (LOCS)

Dieser Abschnitt beschreibt die Programmierung fiir das Zeile 2-Display
(untere Zeile). Auf dem Zeile 2-Display konnen verschiedene Eingangs-,
Anzeige-, PID-, Alarm- und Funktionsparameter gezeigt werden. Die unten
beschriebenen Anzeige-schleifen werden dafiir verwendet, die gewihlten
Anzeigewerte auf der Grundlage der fiir jeden verfligbaren Wert program-
mierten Zeile 2-Wertzugriffseinstellungen zu betrachten, zuriickzusetzen und zu
modifizieren.

Haupt-Anzeigeschleife

In der Haupt-Anzeigeschleife konnen die gewahlten Werte nacheinander auf
Zeile 2 durch Driicken der D-Taste gelesen werden. Die untere 3-stellige
Einheiten-Mnemonik gibt an, welcher Zeile 2-Wert gerade angezeigt wird. In
der Haupt-Anzeigeschleife fithren die Funktionstasten ﬂ und @ die
Benutzerfunktionen aus, die im Benutzereingangs-Programmabschnitt
programmiert wurden.

Parameter-Anzeigeschleife und Verborgene-
Parameter-Schleife

Diese Anzeigeschleifen erlauben einen schnellen Zugriff auf gewihlte
Parameter, die auf Zeile 2 betrachtet und modifiziert werden konnen, ohne in
den Vollen Programmiermodus eintreten zu miissen. Um die Verborgene-
Parameter-Anzeigeschleife zu nutzen, muss ein Sicherheitscode (1-250)
programmiert werden (siche Sicherheitscode-Konfiguration am Ende dieses
Abschnitts). Auf die Parameter-Anzeigeschleife wird durch Driicken der
P-Taste zugegriffen. Die gewidhlten Parameter-Anzeigeschleifenwerte konnen
entsprechend den fiir jeden verfiigbaren Wert programmierten Zeile
2-Wertzugriffseinstellungen betrachtet und/oder gedndert werden. Die
Verborgene-Parameter-Schleife folgt auf die Parameter-Anzeigeschleife; auf sie

ZUGRIFF AUF PARAMETERWERTE VON ZEILE 2

kann nur zugegriffen werden, wenn bei der Code-Eingabeaufforderung der
richtige Sicherheitscode eingegeben wird.

Konfiguration des Zugriffs auf Zeile 2-Werte

Zeile 2-Werte konnen entweder in der Haupt- (D-Taste), der Parameter- (P-
Taste) oder der Verborgene-Parameter (P-Taste nach der Code-Eingabe)
Anzeigeschleife zugénglich gemacht werden. Wenn der Listenparameter fiir
eine (...)-Einstellung konfiguriert wird, so folgt ein Listenzuordnungs-
Untermenii. Eine Beschreibung der Funktion findet sich im Abschnitt
Eingangsmodul, Benutzer-Untermenii. Jeder Parameter muss fiir eine der
folgenden Einstellungen konfiguriert werden. Nicht alle Einstellungen sind fiir
jeden Parameter verfligbar, wie in der Parameterwertzugrifts-Tabelle gezeigt.
AUSWAHL BESCHREIBUNG

Y Ar Nicht auf dem Zeile 2-Display betrachtet
LUt (werkseitige Voreinstellungen).
drEd Bet'rach.tung in der Haupt—Anzeigeschleifp.
Keine Anderung oder Riicksetzung moglich.
dEnt Betrachtung und Anderung in der Haupt-Anzeigeschleife.
PrEd BeFracI}tung in der Paral??eter-Anzeige"scl.lleife.
Keine Anderung oder Riicksetzung moglich.
PEnt Betrachtung und Anderung in der Parameter-

Anzeigeschleife.
Betrachtung in der Verborgene-Parameter-

HrEd Anzeigeschleife. Keine Anderung oder Riicksetzung
moglich.
HEnk Betrachtung und Anderung in der Verborgene-Parameter-

Anzeigeschleife.

NICHT MENUANZEIGE- AN:;ZAE'?ISECTI-IIEFE-IFE VERBORGENE-
ANZEIGE BESCHREIBUNG BETRACHTET | SCHLEIFE (D-TASTE) (P-TASTE) PARAMETER-SCHLEIFE

LOC drEd | dEnt | pPrEd | pPEnt | HrEd HENt
INPt Eingang X X X X
Hi Max. Wert X X X X X X X
LO Min. Wert X X X X X X X
dLEU Display-Helligkeitsstufe X X X X X X X
dCnt Display-Kontraststufe X X X X X X X
SP Ist-Sollwert X X X X X X X
SP1 Sollwert 1 X X X X X X X
SP2 Sollwert 2 X X X X X X X
OP VAVLéfg::)gsleistung (kann nur im manuellen Modus bearbeitet M M M M M X X
dEv Abweichung x X X X
SPrP Sollwert-Ramping X X X X X X X
Pid ACt |Ist-PID-Werte: P, | und D X X X X X X X
Pid Pri |Primares PID-Werte: P, | und D X X X X X X X
Pid ALt |Alternative PID-Werte: P, | und D X X X X X X X
ALn Alarmwerte: Basismodus (1-4), Fortgeschrittener Modus (1-16) X X X X X X X
bdn Band/Abweichung X X X X X x x
SPSL Sollwertauswahl X X X X X X X
SPrP Sollwert-Ramping X X X X X X X
ILOC Integrale Sperre X X X X X X X
trnF Manueller/Auto-Steuerungsmodus X X X X X X X
PSEL PID-Parameterauswahl X X X X X X X
tunE Abstimmung aktiviert X X X X X X X
r-Hi Rucksetzung Grofter Wert X X X X
r-Lo Ricksetzung Kleinster Wert X X X X
r-HL Ricksetzung Max.- und Min.-Werte X X X X
r-AL Ricksetzung Alarm X X X X
LISt Parameterliste A/B, Zugriff X X X X X X X
Prnt Druckanforderung X X X X
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AUSWAHL DER PARAMETER FUR DEN ZEILE

2-WERTZUGRIFF
LOGS

Lnd

fMPE diSP P ALe FACE
INPt o :

Zum Auswihlen des anzuzeigenden Display-Parameters.

DisPLAY-PARAMETER: ZUGRIFF AUF DIE PARAMETERWERTE VON ZEILE 2 [] EINGANG (INPt)|

Pro

o
/@ | ¢
Pro dl 5F VT
LLILIME

di 5P

=
N
c=
3
[Ny ]
=
N
=
s

ZUGRIFF AUF ZEILE 2-EINGANG

Lnd Lot drEd PrEd HrEd
LOC Zeigt den Controller-Prozesseingangsmesswert auf Zeile 2 an.
MAX-ZUGRIFF ZEILE 2
HI L2 L0 drEd dEnt PrEd PEnt HrEd HERL
L
LOC Wenn fiir dEnt, PEnt oder HEnt konfiguriert, kann der Max.-
Anzeigewert mittels einer Fronttastatursequenz zuriickgesetzt
werden. Zum Zuriicksetzen driicken Sie die P-Taste, wihrend Sie
den Hi-Wert auf Zeile 2 betrachten. Das Display zeigt rHI NO.

Driicken Sie die @\-Taste, um YES zu wihlen, und driicken dann die
P-Taste. Das Display zeigt rSEtan und kehrt dann zum Hi-Wert-Parameter

zurtick.

) n ) ) n
) llPll: Hl Ly
tnd tnd tnd
VA b— ) Aar— ) nr
Luw LuL LuL
Zeile 2 Zeile 2 Zeile 2
Eingangswert- MAX- MIN-
Zugriff Zugriff Zugriff
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LO

tnd

LOC

MIN-ZUGRIFF ZEILE 2

tof drfd dEnt PrEd PEat HrEd HEnt

Wenn fiir dEnt, PEnt oder HEnt konfiguriert, kann der Min.-
Anzeigewert mittels einer Fronttastatursequenz zuriickgesetzt
werden. Zum Zurlicksetzen driicken Sie die P-Taste, wihrend Sie
den Lo-Wert auf Zeile 2 betrachten. Das Display zeigt rLo NO.
Driicken Sie die @-Taste, um YES zu wihlen, und driicken dann die

P-Taste. Das Display zeigt rSEt an und kehrt dann zum Lo-Wert-Parameter

zuriick.



DispLAY-PARAMETER: ZUGRIFF AUF ZEILE 2 [1 PARAMETERWERTE [ 1 DispLAY (dISP)

Pro
no
A
®@ | ¢
Pro | [0Sl e
Lo
d! Spqtﬂ{sq Lnd E“.E'E dl’.'ﬂ,:e
( ( ) — Ln L
. O o e
Zeile 2 Zeile 2
Zugriff auf Zugriff auf

Anzeigepegel Anzeigekontrast

HELLIGKEITSSTUFE ZEILE 2-DISPLAY KONTRASTSTUFE ZEILE 2-DISPLAY
deu| dCnt
e L0 drEd dEnt PrEd PEnt HrEd HEnE 1nd tO0f drfd dEnt PrEd PEnk HrEd HEnt
LOC Wenn fiir dEnt, PEntode HEntkonfiguriert, kanndie Displayhelligkeit LOC Wennfiir dEnt,PEntoderHEntkonfiguriert, kannderDisplaykontrast
in der gewihlten Anzeigeschleife mittels der i\ und ¥&-Tasten in der gewihlten Anzeigeschleife mittels der /Ffx und ¥2-Tasten
justiert werden, wahrend dLEU betrachtet wird.. justiert werden, wéhrend dCnt betrachtet wird.

27



Di1SPLAYPARAMETER: ZUGRIFF AUF ZEILE 2-PARAMETERWERTE [1 PID- (Pid)

@/® i

SP

Lnd

LOC

SP1

Lnd

LOC

SP2

Lnd

LOC

Pro
o

Pro

LaLs

® ®
2@ 2@ e |5P

dbu | [5PAF) P Pd

] )y nr
di 5P LOLS Pd— Lnd La? Ln? Ln? Lnd Ln? Lnd La?
LOCF— Lol 00— OO 00— 00—y L0 Lol tof
Ak Pr ALk
Zeile 2 Zeile 2 Zeile 2 Zeile 2 Zeile 2 Zeile 2 Zeile 2 Zeile 2 Zeile 2
Zugriff auf Zugriff auf Zugriff auf Zugriff auf Zugriff auf Zugriff auf Zugriff auf Zugriff auf Zugriff auf
Ist-Sollwert Sollwert 1 Sollwert 2 Ausgangsleistung Abweichung SP-Ramping Ist-PID Priméar-PID  Alternative PID
ZEILE 2 AKTIVER SOLLWERT ZEILE 2 RAMPING-SOLLWERT
L0 drfd dEnk PrEd PEak HrEd HEnk SPrP| o0 drEd dEnk PrEd PEE HeEd HERE
Lnd

Wenn fiir dEnt, PEnt oder HEntkonfiguriert, so kann der aktive
Sollwert in der gewihlten Anzeigeschleife mittels der i\ und V2
Tasten justiert werden, wihrend SP betrachtet wird. Wenn fiir dEnt
konfiguriert, so muss die P-Taste gedriickt werden, um den Punkt
auszuwihlen, bevor der Wert geédndert wird.

ZEILE 2 SOLLWERT 1

O drfd dEat PrEd PEnt HrEd HEAE

Wenn fiir dEnt, PEnt or HEntkonfiguriert, so kann der Sollwert 1 in
der gewihlten Anzeigeschleife mittels der /Fi\ und ¥2-Tasten justiert
werden, wihrend SP1 betrachtet wird. Wenn fiir dEnt konfiguriert,
so muss die P-Taste gedriickt werden, um den Punkt auszuwéhlen,
bevor der Wert gedndert wird.

ZEILE 2 SOLLWERT 2

ynar
LuL

drfd dEnt PrEd PEnt HrEd HEnk

Wenn fiir dEnt, PEnt oder HEnt konfiguriert, so kann der Sollwert 2
in der gewihlten Anzeigeschleife mittels der /Ff: und ¥2/-Tasten
justiert werden, wihrend SP2 betrachtet wird. Wenn fiir dEnt
konfiguriert, so muss die P-Taste gedriickt werden, um den Punkt
auszuwiahlen, bevor der Wert geéndert wird.

ZEILE 2 AUSGANGSLEISTUNGSWERT

L0 drEd dEat PrEd PEnt HrEd HEnE

Zeigt den Ausgangsleistungswert auf Zeile 2 in der gewéhlten Anzeigeschleife
an. Im manuellen Modus kann der Wert in der gewihlten Anzeigeschleife
mittels derﬂ- und @-Tasten justiert werden. Wenn fiir dEnt konfiguriert, so
muss die P-Taste gedriickt werden, um den Punkt auszuwéhlen, bevor der Wert
gedndert wird.

dEv

Lnd

LOC

ZEILE 2 ABWEICHUNGSWERT

)y nr
LuL

drEd PrEd HrEd

Zeigt die Differenz zwischen Temp/Prozess und dem Ist-Sollwert
auf Zeile 2 in der gewéhlten Anzeigeschleife an.
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LOC

Pid
tnd

LOC

At

Pid
tnd

LOC

Pra

Pid
tnd

LOC

Lk

Wenn fiir dEnt, PEnt oder HEntkonfiguriert, so kann der Ramping-
Sollwert in der gewihlten Anzeigeschleife mittels der /Fi\ und 2
Tasten justiert werden, wihrend SPrPbetrachtet wird. Wenn fiir
dEntkonfiguriert, so muss die P-Taste gedriickt werden, um den
Punkt auszuwéhlen, bevor der Wert gedndert wird.

ZEILE 2 IST-PID-WERTE

L0 drEd dEnt PrEd PEnt HrEd HERE

Wenn fiir dEnt, PEnt oder HEnt konfiguriert, so konnen die Ist-PID-
Werte (P, I und D) in der gewdhlten Anzeigeschleife mittels der [
und ¥2-Tasten justiert werden, wéhrend der gewdhlte Parameter
betrachtet wird. Wenn fiir dEnt konfiguriert, so muss die P-Taste
gedriickt werden, um den Punkt auszuwihlen, bevor der Wert
gedndert wird.

ZEILE 2 PRIMARE PID-WERTE

tO0f drfd dEnat PrEd PEat HrEd HEAt

Wenn fiir dEnt, PEnt oder HEnt konfiguriert, so koénnen die
Primédren PID-Werte (P, I und D) in der gewihlten Anzeigeschleife
mittels der F1\ und ¥2- Tasten justiert werden, wéhrend der gewahlte
Parameter betrachtet wird. Wenn fiir dEnt konfiguriert, so muss die
P-Taste gedriickt werden, um den Punkt auszuwéhlen, bevor der
Wert geéndert wird.

ZEILE 2 ALTERNATIVE PID-WERTE

L0 drEd dEnt PrEd PEat HrEd HEnk

Wenn fiir dEnt, PEnt oder HEnt konfiguriert, so konnen die
alternativen PID-Werte (P, I und D) in der gewéhlten Anzeigeschleife
mittels der@r und@- Tasten justiert werden, wihrend der gewéhlte
Parameter betrachtet wird. Wenn fiir dEnt, tkonfiguriert, so muss die
P-Taste gedriickt werden, um den Punkt auszuwiéhlen, bevor der
Wert gedndert wird.



DispLAY-PARAMETER: ZUGRIFF AUF ZEILE 2-PARAMETERWERTE [ 1 ALARM (ALr)

Pro
no

/@ |
Prao

di 5P

A
A

——

=

=

ZEILE 2, ALARM-ZUGRIFF

ALn

Lnd

LOC

L0 drEd dEnt PrEd PEnt HrEd HEnk
Wenn fiir dEnt, PEnt or HEntkonfiguriert, so kann der Wert von

Alarm n in der gewdhlten Anzeigeschleife mittels der [\ und
-Tasten justiert werden, wahrend ALn betrachtet wird. Wenn fiir

dEnt konfiguriert, so muss die P-Taste gedriickt werden, um den

Punkt auszuwihlen, bevor der Wert gedndert wird.

)
2 [Aln hdn
L r— tnd tnd
) A —— ) 1T e
NN LuL
Zeile 2 Zeile 2
Zugriff auf Zugriff auf
Alarm n Band n

ZEILE 2, ZUGRIFF AUF BAND/ABWEICHUNG

bdn

tnd Lot
LOC

drEd dEnt PrEd FPEnt HrEd HEnt

Wenn fiir dEnt, PEnt or HEntkonfiguriert, so kann der Wert fiir
Band/Abweichung n in der gewdhlten Anzeigeschleife mittels der
[F: und ¥2-Tasten justiert werden, wihrend bdn.betrachtet wird.
Wenn fiir dEntkonfiguriert, so muss die P-Taste gedriickt werden, um
den Punkt auszuwéhlen, bevor der Wert gedndert wird.

Basismodus: 4 Alarm max.
Fortgeschrittener Modus: 16 Alarm max.

DisPLAY-PARAMETER: ZEILE 2, ZUGRIFF AUF BENUTZERFUNKTIONEN FUNKTIONEN (Fnct)

Pro
no
@ } ¢
)
o E)d’ SFE)LM'% CPSL |SPFPl PLBCl |ErnF| |PSEL| |EunE -H) -1 -Hi -AL| L) SE| |Prak
E“ Spe@;‘ﬂ[ge@’:nfﬁ_ ilfv-E r‘LnE’ 'LL"LnLE rn’mf’ lnLE' ur:.nE’ d LLE’ d L{nuﬁ' d L'n-E' d L'::E’ . Lnd| rn'mE'
ol Lo/ Lol Lo Lo/ L0/ Lol Lol Lol Lol Lo oL

Zeile 2 Zeile 2 Zeile 2
Zugriff auf Zugriff auf Zugriff auf
Sollwertauswahl ~ Sollwert-Ramping  integrale Sperre

Zeile 2
Zugriff auf
Manuell/Auto

ZEILE 2 ZUGRIFF AUF BENUTZERFUNKTIONEN

Die folgende Liste mit Benutzerfunktionen kann in der Display- (dEnt),
Parameter- (PEnt) oder Verborgene-Parameter- (HEnt) Anzeigeschleife verfligbar
gemacht werden.Die kritischeren und haufiger verwendeten Funktionen sollten
zuerst den Benutzereingdngen und Benutzerfunktionstasten zugewiesen werden.
Wenn mehr Funktionen benétigt werden, als mit Benutzereingdngen moglich
sind, so bildet diese Funktion ein Mittel, das diesen Zugriff ermdglicht. Eine
detaillierte Beschreibung der verfiigbaren Funktionen findet sich im Abschnitt
PARAMETER FUR BENUTZEREINGANGE/FUNKTIONSTASTEN (USEr).

SPSL Lof PSEL r-HL L) ok
SPrP ErnfF bunf r-AL Prnk

* Auch als ein Nur-Lese-Punkt in der Display- (drEd), Parameter- (PrEd) oder
Verborgene-Parameter- (HrEd) Anzeigeschleife verfugbar.

Hi

r-
-
r-Lo

Zeile 2
Zugriff auf
PID-Auswahl
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Zeile 2 Zeile 2 Zeile 2 Zeile 2 Zeile 2
Zugriff auf Zugriffauf  Zugriff auf Rick-  Zugriff auf Rick-  Zugriff auf

Abstimmauswahl Ricksetzung High ~ setzung Low  setzung High-Low Alarmriicksetzung

Zeile 2
Zugriff auf
Liste A/B

Zeile 2
Druckzugriff

ZEILE 2, ZUGRIFF AUF PARAMETERLISTE A/B

LISt

tnd Lot
LOC

drfd dEnt PrEd FPEnt HrEd HEnt

Wenn fiir dEnt, PEnt orHEntkonfiguriert, sokanndie Parameterliste
mittels einer Fronttastatursequenz ausgewdhlt werden. Zum
Auswihlen driicken Sie die P-Taste, wahrend LISt X betrachtet wird.
X beginnt zu blinken. Driicken Sie die [E\ Taste, um ,,A“ oder ,,b*
auszuwihlen, und driicken dann die P-Taste. Die gewéhlte Parameterliste wird
aktiv, und das Display schreitet zum ndchsten verfiigbaren Punkt oder zur
ndchsten verfiigbaren Meniischleife voran. Fiir eine Beschreibung der
Listenfunktion siehe Benutzerfunktionen, ,,Auswihlen der Parameterliste*. Die
Zeile 2-Parameterliste bietet ein Mittel zum Einstellen oder Betrachten der
aktiven Parameterliste.




DispLAY-PARAMETER: DispLAY MIN./MAX.-KONFIGURATION (HILO)

HI-t

son

Pro
n

@®

}
Pro

di 5P

=
= e
=

b

®
<

MAX. ERFASSUNGSVERZOGERUNGSZEIT

00 bis 250 Sekunden

Wenn die Eingangsanzeige tiber dem momentanen MAX-Wert fiir
die eingegebene Verzogerungszeit liegt, so erfasst der Controller
diesen Anzeigewert als den neuen MAX-Messwert. Eine
Verzogerungszeit hilft, falsche Erfassungen von plétzlichen kurzen
Spitzen zu vermeiden.

MAX. Erfassungs-
verzégerungszeit

,.-
[t

— )
Mo 85me

LO-t

sn

1.0

SEC

MIN. Erfassungs-
verzégerungszeit

MIN. ERFASSUNGSVERZOGERUNGSZEIT

0.0 bis 250 Sekunden

Wenn die Eingangsanzeige unter dem MIN-Wert fiir die
eingegebene Verzogerungszeit liegt, so erfasst der Controller diesen
Anzeigewert als den neuen MIN-Messwert. Eine Verzogerungszeit
hilft, falsche Erfassungen von plotzlichen kurzen Spitzen zu
vermeiden.

D1sPLAY-PARAMETER: SICHERHEITSCODE-KONFIGURATION (COdE)

Pro

==
=3

wel
]
Pro - dl 5F FOdE
d:SP(%{EdE— =
u

Programmierung des
Sicherheitscodes

PROGRAMMIERUNG DES SICHERHEITSCODES

OcE

d5P

0

0 bis 250

Der Sicherheitscode bestimmt den Programmiermodus und die
Zugénglichkeit von Programmierungsparametern. Dieser Code kann
zusammen mit der Programmmodus-Sperre (PLOC) im
Benutzereingangsfunktions-Parameter (Eingang [Benutzer] Modul)
verwendet werden.

Um die Verborgene-Parameter-Anzeigeschleife zu aktivieren, muss ein
Sicherheitscode (1-250) eingegeben werden. Wenn ein ,,0“-Sicherheitscode
programmiert wird, so steht der Volle Programmiermodus nach der Parameter-
Schleife zur Verfiigung. Durch Driicken der P-Taste gelangen Sie in die [ und
durch die [] Parameter-Schleife. Zwei Modi sind verfiigbar. Der Volle
Programmiermodus erlaubt das Betrachten und Modifizieren sémtlicher
Parameter. Der Parameter-Anzeigeschleifenmodus erlaubt den Zugriff auf jene
gewihlten Parameter, die betrachtet und/oder modifiziert werden kénnen, ohne
den Vollen Programmiermodus aufrufen zu miissen.

Die folgende Tabelle zeigt die Zugriffsebenen auf der Grundlage verschiedener
CodE- und Benutzereingangs PLOC-Einstellungen.
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SICHER- | KONFIGURIERTER| BENUTZER- ZUGRIFF AUF VERBORGENEN
HEITS- BENUTZER- EINGANGS- UND VOLLEN
CODE EINGANG ZUSTAND PROGRAMMIERMODUS
Nach Parameter-Anzeigeschleife
>0 PLOL oder Jeder it richtiger Code-N i  CIE-
Nicht Aktiv Zustand mit richtiger -,0Ce-T. bet L
Eingabeaufforderung.
0 pLOL Aktiv Kein Zugriff
PLOL oder ) ) Zugriff nach Parameter-
0 Nicht Aktiv Nicht Aktiv Anzeigeschleife




PID-PARAMETER (Pid)

AUSWAHL DES PID-PARAMETERMENUS

Pid

Par {fl’l’. SF Fld Fbu'r
CtrL

=3
=
(=]

F tunk

Dient zum Auswéhlen des zu programmierenden PID-
Parametermentiis.

PID-PARAMETER: STEUERUNGSPARAMETER (CtrL)

Pro
i

Pro Pud | TuPE (R [P

®
Fld % rt ) — 15r
1 e Rt ook

Steuerungs-  Steuerungs- Manuelle
typ modus Ausgangsleistung

PID-STEUERUNGSTYP
tYPE HERE  [00L  hotH

Dient zum Auswéhlen der Art der gewiinschten PID-Steuerung.
HEAt Wenn fiir Heizaktion (umgekehrt) programmiert, so nimmt die
Ausgangsleistung ab, wenn der Prozesswert iiber dem Sollwert liegt.
Wenn fiir Kihlen (direkt) programmiert, so nimmt die
Ausgangsleistung zu, wenn der Prozesswert iiber dem Sollwert liegt.

PID-STEUERUNGSMODUS
trnF Auka  MARN

Dient dem Auswihlen des Automatischen oder Manuellen
Auto Betriebes. Im Automatik (Auto)-Modus (Regelkreis; Ein/Aus oder
PID-Steuerung) berechnet der Controller den erforderlichen Ausgang
zum Erreichen und Aufrechterhalten des Sollwertes und agiert
entsprechend. Im manuellen Modus (MAN)werden die berechneten
Heiz- und Kiihlausgangs-Prozentsitze des PID-Algorithmus nicht zum Steuern
der Controller-Ausgénge verwendet. Die Einheit wird statt dessen in einen
Offenkreis-Modus versetzt, wo die Steuerung nicht iiber einen Sollwert oder
eine Prozessriickkopplung arbeitet.

Der folgende Programmierschritt ist nur verfiigbar, wenn der PID-
Steuerungsmodus auf Manuellen Modus (MAN) gesetzt wird.

AUSGANGSLEISTUNG
OP - 1000 bis 1000 %
it

Manuelle Ausgangsleistung ist die Ebene, die das PID-Modul im
0.0 | manuellen Modus cinnimmt.
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PID-PARAMETER: SOLLWERTPARAMETER (SP)

SPSL
SP1

SP1
0.0

SP2
0.0

0.0

°F

Pro
na

A
/@ } \)
Pro Pd
®§ SPRLy (5P| (RPZ | |SPLO) |SPHYO|SPRPL |SPrr
O] 5P/ 00— 00— o0r—9988— OFF— 4B
UF DF DF EIF DF
Sollwert Sollwert 1 Sollwert 2 Sollwert Sollwert Sollwert Sollwert
Auswahl Untere Grenze Obere Grenze Ramping- Ramprate
Zeitbasis
SOLLWERTAUSWAHL SOLLWERT, OBERE GRENZE

5P SF¢

Dient zum Auswiéhlen des gewiinschten Sollwertes (SP1 oder
SP2) zur Verwendung als der Steuerungspunkt. Die
SP-Auswahlfunktion kann auch im Display-Parameter LOCS-Menii
(Pid LOCS) konfiguriert werden, oder ein Benutzereingang oder eine
Funktionstaste kann der Sollwertauswahl-Funktion zugewiesen
werden.

SOLLWERT 1
- 1999 bis 39599

Einer der zwei Werte, die als der Ziel-Sollwert des Prozesses
ausgewdahlt werden konnen.

SOLLWERT 2
- 1999 bis 39539

Einer der zwei Werte, die als der Ziel-Sollwert des Prozesses
ausgewdahlt werden konnen.

SOLLWERT, UNTERE GRENZE
- 1999 bis 39599

Dient zum Auswihlen der gewiinschten Untergrenze des
Sollwertes. Dieser Wert sollte so gewéhlt werden, dass der Controller-
Sollwert nicht auBerhalb des sicheren Betriebsbereichs des Prozesses
eingestellt werden kann.
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SPHI
9999

°F

SPrP
OFF

SPrr
0.0

°F

- 1999 bis 3999

Dient zum Auswidhlen der gewiinschten Obergrenze des
Sollwertes. Dieser Wert sollte so gewahlt werden, dass der Controller-
Sollwert nicht aulerhalb des sicheren Betriebsbereichs des Prozesses
eingestellt werden kann.

SOLLWERT, RAMPING-ZEITBASIS
grF SEC Mun

Dient zum Auswihlen der gewiinschten Zeiteinheit fir das
Ramping des Prozesses:

OFF =Aus

SEL =Sekunden
) 1 = Minuten
hour = Stunden

hour

SOLLWERT, RAMPRATE
0 bis 9999

Die Rampraten-Eigenschaft wird verwendet, um schlagartige
Verdnderungen innerhalb eines Prozesses wihrend Sollwertin-
derungen und Systemstarts zu mindern. Eine Sollwert-Ramprate
kann dafiir verwendet werden, den Ziel-Sollwert mit einer
kontrollierten Rate zu vergroern oder zu verkleinern. Der Wert wird

in Einheiten/Zeit eingegeben. Ein Wert von 0 deaktiviert das Sollwert-Ramping.
Wenn die Sollwert-Ramprate ein Wert ungleich null ist und der Ist-Sollwert
gedndert wird oder der Controller eingeschaltet wird, so setzt der Controller den
Ziel-Sollwert auf die aktuelle Prozessmessung und verwendet jenen Wert als
seinen Sollwert. Er justiert dann den Ziel-Sollwert gemifl der Sollwert-
Ramprate. Wenn der Ziel-Sollwert den Ist-Sollwert erreicht, so nimmt der
Controller die Verwendung des Ist-Sollwertes wieder auf. (In einem
ordnungsgeméif bemessenen und funktionierenden System ist der Prozess dem
Ziel-Sollwert zum Ist-Sollwert gefolgt.)



PID-PARAMETER: PID-PARAMETER (Pid)

Pro

nn
o
wsl
Pro P ) ) non ) ) non
Ela P | |ProP| |!nkt| |dErk| |FLEF| |OPOF| |ProP| | nkk| |(dErk| |FLEr| |OPDF
F 'd ( P 'd n (an n on on n (an n on nn
Q] Pro—1 MO 20— 307 i U O X o O 1 e B 1 o IR e R T
SEL Pr Pr Pri Pri Pri Lk ALE ALE ALE ALE
PID- Primarer Primérer Primérer Primérer Primérer Alternativer Alternativer Alternativer Alternativer Alternativer
Parameter-  proportionaler Integral- Differenzial-  Leistungsfilter- ~ Ausgangs- proportionaler Integral- Differenzial- ~ Leistungsfilter- ~ Ausgangs-
auswahl Bandwert zeitwert zeitwert zeitwert versatzwert Bandwert zeitwert zeitwert zeitwert versatzwert
PID-PARAMETERAUSWAHL PRIMARES/ALTERNATIVES LEISTUNGSFILTER
Pr ALE FLtr 0 bis 600 Sekunden

Dient zum Auswéhlen des gewiinschten Satzes von PID-Werten (Primér oder
Alternativ), die in der PID-Berechnung verwendet werden. Die PID-
Parameterauswahl-Funktion kann auch im Display-Parameter LOCS-Menii (Pid
LOCS) konfiguriert werden, oder ein Benutzereingang oder eine Funktionstaste
konnen der PID-Parameterauswahl-Funktion zugeordnet werden.

PRIMARES/ALTERNATIVES PROPORTIONALBAND
ProP 0 bis 9999 %

Die Proportionalband-Eigenschaft, als ein Prozentsatz des vollen
4.0 Eingangsbereichs eingegeben, ist der Betrag der Eingangs-dnderung,
der erforderlich ist, um die volle Ausgangsskala zu variieren. Fiir
Temperatureingéinge ist der Eingangsbereich entsprechend dem
eingegebene Thermopaar- oder RTD-Typ fixiert. Fiir Prozesseingénge
ist der Eingangsbereich die Differenz zwischen dem Prozess bei 0 % und dem
Prozess bei 100 % der Werte. Das Proportionalband ist von 0,0 % bis 999,9 %
justierbar und sollte auf einen Wert gesetzt werden, der die beste Reaktion auf
eine Prozessstorung erlaubt, wihrend ein Ubersteuern minimiert wird. Ein
Proportionalband von 0,0 % zwingt den Controller in eine Ein/Aus-Steuerung
mit ithrem charakteristischen Kreislauf am Sollwert. Der optimale Wert kann
durch Aufrufen der Auto-Abstimmung festgelegt werden.

PRIMARE/ALTERNATIVE INTEGRALZEIT

Intt
120

D bis 65000 Sekunden

Die Integralzeit ist die Zeit in Sekunden, die die integrale Aktion
braucht, um sich wihrend eines konstanten Prozessfehlers an die
proportionale Aktion anzugleichen. Solange der Fehler existiert, wird
die integrale Aktion zu jeder Integralzeit wiederholt. Je hoher der
Wert, desto langsamer die Reaktion. Der optimale Wert kann durch
Aufrufen der Auto-Abstimmung festgelegt werden.

PRIMARE/ALTERNATIVE DIFFERENZIALZEIT

dErt
30

D bis 9999 sekunden

Die Differenzialzeit ist die Sekunden je Wiederholung, die der
Controller am Ramping-Fehler vorausschaut, um zu sehen, wie die
proportionale Verteilung sein wird, und dann diesen Wert bei jeder
Differenzialzeit anpasst. Solange der Ramping-Fehler existiert, wird
die Differenzverteilung bei jeder Differenzialzeit wiederholt. Eine
Erhohung des Wertes hilft bei der Stabilisierung der Reaktion. Ein zu
hoher Wert, in Verbindung mit verrauschten Signalprozessen, kann dazu fiihren,
dass das Ausgangssignal zu stark schwankt, wodurch sich die Steuerung
verschlechtert. Das Einstellen der Zeit auf null deaktiviert die Differenzaktion.
Die optimale Differenzialzeit kann durch Aufrufen der Auto-Abstimmung
festgelegt werden.
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Das Leistungsfilter ist eine Zeitkonstante, eingegeben in Sekunden,
welche die berechnete Ausgangsleistung dampft. Eine Erho-hung des
Wertes erhoht den Dampfungseffekt. Im Allgemeinen ist ein
Leistungsfilter im Bereich von einem Zwanzigstel bis einem
Fiinfzigstel der Integralzeit (oder Prozesszeitkonstante) des
Controllers effektiv. Langer Werte als diese konnen dazu fiihren, dass der
Controller aufgrund des zusitzlichen Verzogerungseffekts instabil wird.

1.0

PRIMARER/ALTERNATIVER AUSGANGSVERSATZ

0205 - 1000 vis {000
Dieser Wert verschiebt effektiv den Null-Ausgangspunkt der
Ausgangsleistungsberechnung des Moduls. Dieses Leistungs-

merkmal wird am héufigsten in nur-proportionalen Anwendungen
verwendet, um einen stationéren Fehler zu beseitigen.

0.0




PID-PARAMETER: AUSGANGSLEISTUNGPARAMETER (PWr)

Pro
I

3
8/® \)
Y
Pro Pd ) ) r ) r
E]a FLEP| |dERd| |HEBm| |HELa| |HEH | |[LBn| |CLla| |DLH
[ gy S—
P @ Plur
® SI'II'I— i (15— N (A (1 n— M mnn
[ANA] [AX1] LI AJANE] [AR1) (IR ART] LA ANE] [AX1] LA ANE]
O % O ] % O % O
Fehlerzustands-  Ausgangs- Wéarmeausgangs- Heizleistung Heizleitung  Kuhlausgangs- Kihlleistung  Kihlleistung
leistungswert totband verstérkung untere Grenze obere Grenze  verstdrkung untere Grenze obere Grenze

FEHLERZUSTANDSLEISTUNGSWERT
- 1999 bis 000

L L

Hier geben Sie den gewiinschten Steuerungsausgangswert ein, den
der Controller annehmen soll, falls der Eingangssensor ausfallt. Sie
konnen Werte von iber 100 % und -100 % eingeben, um
Einschridnkungen zu iiberwinden, die durch Leistungs-iibergangswerte
verursacht werden, wie zum Beispiel Verstirkungen und Versitze,
die anderenfalls den Ausgang auf weniger als ihre Maxima beschrénken wiirden.

%

FLtP
50.0

°/o

AUSGANGSTOTBAND
dEAd - 1008 bis 1008 %

Die Ausgangstotband-Eigenschaft definiert den Bereich, in dem
sowohl der Heiz- als auch der Kiihlausgang inaktiv sind, bekannt als
Totband, oder den Bereich, in dem sie beide aktiv sind, bekannt als
Uberlappung. Ein positiver Wert hat ein Totband zur Folge, wihrend
ein negativer Wert eine Uberlappung zur Folge hat.

0.0

°/o

VERSTARKUNG DES HEIZUNGSAUSGANGS

HGn
1000

°/o

D ois 5000 %

Die Verstiarkung des Heizungsausgangs definiert die Verstirkung
des Heizungsausgangs relativ zu der Verstdrkung, die durch das
Proportionalband festgelegt wird. Ein Wert von 100 % veranlasst die
Heizverstarkung, die Verstirkung nachzuahmen, die durch das
Proportionalband bestimmt wird. Ein Wert kleiner als 100 % kann in
Anwendungen verwendet werden, in denen die Heizung iiberdimensioniert ist,
wihrend ein Wert grofler als 100 % verwendet werden kann, wenn die Heizung
unterdimensioniert ist. Fiir die Mehrzahl der Anwendungen ist der Standardwert
von 100 % angemessen, und Verstellungen sollten nur vorgenommen werden,
wenn der Prozess es verlangt.

HEIZLEISTUNG, OBER- UND UNTERGRENZE

nnn
ULy

HtlLo
0.0

°/o

0 bis 2000 %

Die Eigenschaften Heizungsuntergrenze und Heizungsobergrenze
konnen daflir verwendet werden, die Controller-Leistung aufgrund
von Prozessstérungen oder Sollwertdnderungen zu begrenzen. Hier
geben Sie die sicheren Ausgangsleistungs-Grenzwerte fiir den
Prozess ein. Sie konnen Werte von iiber 100 % eingeben, um
Einschriankungen zu iiberwinden, die durch Leistungsiibergangswerte
verursacht werden, wie zum Beispiel Verstarkungen und Versitze,
die sonst den Ausgang auf weniger als ihre Maxima beschrdnken
wiirden.

HtHi
1000

°/o
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VERSTARKUNG DES KUHLAUSGANGS

D pis5000 %

aaN
1000

°/o

Die Verstiarkung des Kiihlausgangs definiert die Verstirkung des
Kiihlausgangs relativ zu der Verstirkung, die durch das
Proportionalband festgelegt wird. Ein Wert von 100 % veranlasst die
Kiihlverstarkung, die Verstirkung nachzuahmen, die durch das
Proportionalband bestimmt wird. Ein Wert kleiner als 100 % kann in
Anwendungen verwendet werden, in denen die Kiihlvorrichtung
iiberdimensioniert ist, wihrend ein Wert grofer als 100 % verwendet werden
kann, wenn die Kiihlvorrichtung unterdimensioniert ist. Fiir die Mehrzahl der
Anwendungen ist der Standardwert von 100 % angemessen, und Verstellungen
sollten nur vorgenommen werden, wenn der Prozess es verlangt.

KUHLLEISTUNG, OBER- UND UNTERGRENZE

nnn
uLy

ClLLo
0.0

°/o

0 bis 000 %

Die Eigenschaften Kiihlungsuntergrenze und Kiihlungsobergrenze
konnen dafiir verwendet werden, die Controller-Leistung aufgrund
von Prozessstorungen oder Sollwertéinderungen zu begrenzen. Hier
geben Sie die sicheren Ausgangsleistungs-Grenzwerte fiir den
Prozess ein. Sie konnen Werte von iiber -100 % eingeben, um
Einschriankungen zu iiberwinden, die durch Leistungsiibergangswerte
verursacht werden, wie zum Beispiel Verstarkungen und Versitze,
die sonst den Ausgang auf weniger als ihre Maxima beschrinken
wiirden.

CLHi
1000

°/o




PID-PARAMETER: EIN/Aus-PARAMETER (ONOF)

HYSt
0.2

Pro

=2
=3

P d

®
_)(E onar

HYSTERESE EIN/AUS
0 bis 500 units

Die Eigenschaft Hysterese Ein/Aus dient dem Beseitigen von
Ausgangsflattern durch Trennen der Ein- und Aus-Punkte des
Ausgangs bzw. der Ausginge beim Ausfiihren einer Ein/Aus-
Steuerung. Der Hysteresewert ist um den Sollwert herum zentriert,
das heiBt, die Ubergangspunkte des Ausgangs werden um den halben

Ein/Aus-Hysteresewert iiber und unter den Sollwert versetzt. Dieser Wert
beeinflusst die Ausginge, die fiir das Heizen oder Kiihlen programmiert wurden.
Waihrend der Auto-Abstimmung schaltet der Controller den Prozess durch 4 Ein/
Aus-Zyklen. Darum ist es wichtig, die Ein/Aus-Hysterese auf einen
angemessenen Wert einzustellen, bevor die Auto-Abstimmung initialisiert wird.
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HY5E

dERd

n E — T 777
L, [AN1]
of of
Hysterese Totband
Ein/Aus Ein/Aus

deAd
0.0

TOTBAND EIN/AUS
- 1999 bis 9999 units

Die Eigenschaft Totband Ein-Aus bietet ein Mittel zum Versetzen
der Ein-Punkte von Heiz- und Kiihlausgéngen, die fir Ein/Aus-
Betrieb programmiert wurden. Das fiihrt zu einem Totband, wenn der
Wert positiv ist, und zu einer Uberlappung, wenn der Wert negativ
ist. Beim Bestimmen der Ist-Ubergangspunkte der Ausginge muss

der Ein/Aus-Hysteresewert ebenfalls beriicksichtigt werden.



PID-PARAMETER: PID-ABSTIMMPARAMETER (tunE)

Pro

nn
()

/o } \)

Pro P d

® ELdE
Prd [ tunt

kunk

|

=

PID
Abstimmcode

PID-ABSTIMMCODE

tCdE 0 bis 4 tunE

Die Abstimmreaktions-Eigenschaft soll sicherstellen, dass eine
2 Auto-Abstimmung die optimalen P-, I- und D-Werte fiir ver- NO
schiedene Anwendungen erbringt. Eine Einstellung von Sehr
Aggressiv (0) hat einen PID-Satz zur Folge, der den Sollwert so
schnell wie moglich erreicht, ohne auf eine mogliche Ubersteuerung
zu achten, wihrend eine Einstellung von Sehr Konservativ Geschwindigkeit
opfert, um eine Ubersteuerung zu vermeiden. Hinweis: Wenn die
Abstimmreaktions-Eigenschaft gedndert wird, so muss Auto-Abstimmung
erneut initiiert werden, damit die Anderungen wirksam werden und sich auf die
PID-Einstellungen auswirken. Zu weiteren Informationen siehe den Abschnitt
Erlduterungen zur PID-Abstimmung.

I =sehr aggressiv

| = Aggressiv

£ = Standardvorgabe
3 =Konservativ

Y = Sehr konservativ

PID
Abtimmungsinitiierung

PID-ABTIMMUNGSINITIIERUNG
na YES

Die PID-Abtimmungsinitiierung wird zum Initiieren einer Auto-
Abstimmungssequenz verwendet. Auto-Abstimmung kann dafiir
verwendet werden, die optimalen P-, I-, D- und Leistungsfilterwerte
fiir einen bestimmten Prozess zu ermitteln. Zu weiteren Informationen
sieche den Abschnitt Erlduterungen zur PID-Abstimmung.

ALARMPARAMETER (ALr)

ALARMPARAMETERMENU, AUSWAHL

SLCt

per AL ALZ ALI ALY} Basismodus

Fortgeschrittener
ALT ALS  through AL (b } Modus

Dient zum Auswéhlen des zu programmierenden Alarmparameters.
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ALARMPARAMETER (ALnN)
F}!' a

- Zu weiteren Informationen iiber das Abbilden eines Alarms auf einen digitalen
P Ausgang siehe den Bereich liber die Konfiguration digitaler Ausgangsparameter.

....... 1 m— S — p —

I fEafr lprl | IFe e bt
nev OoOCu| ("J3C) 13C 03]
Bn i | | ed
Ll A it il
e e Wi ity
-_, HF Ilj .
I} . Al A AT p i [
Ak Wierl  Bancsiwnci g Hyseme Cpardion
ALARMZUORDNUNG ALARMAKTION
AN nane Py AGN np mem AL AuM AuLo
An n ) ' n n )
I\D\E Dient zur Auswahl des Parameters, der zum Auslosen des Alarms N O dEHI dEL D bAT bdin
zu verwenden ist.
) o Hier geben Sie die Aktion fiir den gewiéhlten Alarm ein. Fiir ein
MONE = Keine Alarmzuordnung (Alarm deaktiviert) visuelles Detail jeder Aktion siche die Alarm-Abbildungen.
Pi = Eingangsprozesswert H = Keine Alarmaktion
AbH! = Absolutes High, mit symmetrischer Hysterese
AbLO = Absolutes Low, mit symmetrischer Hysterese
AYUH) = Absolutes High, mit asymmetrischer Hysterese
AuLl = Absolutes Low, mit asymmetrischer Hysterese
dEH) = Abweichung High, mit asymmetrischer Hysterese
dELD = Abweichung Low, mit asymmetrischer Hysterese
AN = Auferhalb des Bandes, mit asymmetrischer Hysterese
hdl n = Innerhalb des Bandes, mit asymmetrischer Hysterese

Sollwert-Alarm, Abbildungen
Mit umgekehrter Logik r Eu  sind die unten gezeigten Alarmzusténde entgegengesetzt.

ALARM- ‘

ZUSTAND EIN AUS EIN
ALARM-___AYS EIN AUS ALARM.  AUS AUS

AL + YHys — AL+Hys [— X\ — — — — — — — AL
‘ \ /
AL Hys
y || Hys AL + (-Dev)
AL - %Hys AL | L f\’(% ity
‘ | w \ [
| | | |

EIN
ZUSTAND T T ZUSTAND
AUSLOSEPUNKTE TAUSLGSEPUNKTET AUSLOSEPUNKTE
Auslésung bei Absolutem High (symmetrische Hysterese) = AbH |Auslésung bei Absolutem Low (asymmetrische Hysterese) = AL I Auslésung bei Abweichung High (Dev < 0) = dEH!

AL +Bnd N\
AL + Dev

R N— / — //\ - | e
\ \
\ \

|
T T
) AL \ \ \ /
AL-%Hys - —m — — 9@— — — 4 — L /0 1\ [/ 7 X —
AL-Bnd ! ! Frys
Aus | NS ! ! [
ALARM- A8 [ EN LA ALARM- AUS [EN 1 AUS [EN | AUS
ALARM- ZUSTAND ZUSTAND
ZUSTAND - A A 4 A
}ausLosepunkTed AUSLOSEPUNKTE AUSLOSEPUNKTE
IAusldsung bei Absolutem Low (symmetrische Hysterese) = AbL [ Auslésung bei Abweichung High (Dev > 0) = dEH! Auslésung auRerhalb des Bandes = hAfl

AL‘

AL AL + Bnd {\T\ } Hys
Hys AL } |
_ I ~hhys AL-Bnd ‘ -/
| AL - Dev N ik
| \

N ——— |
AL - Hys \
I S H f Hys
| T\\/ 1 ‘
EIN EIN EIN
ALARM- AUS EIN AUS ALARM- AUS EIN AUS ALARM- AUS AUS
ZUSTAND ? B f ZUSTAND ‘ 4 ZUSTAND * * * *
AUSLOSEPUNKTE AUSLOSEPUNKTE AUSLOSEPUNKTE
Ausldsung bei Absolutem High (asymmetrische Hysterese) = ALH! Auslésung bei Abweichung Low (Dev > 0) =dEL Auslésung innerhalb des Bandes = bd! n
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ALARMWERT
- 1999 bis 3995

ALr
Hier geben Sie den gewiinschten Alarmwert ein. Alarmwerte
0.0 konnen ebenfalls eingegeben werden, wenn der Alarm als dEnt, PEnt
°F| oder HEnt programmiert ist. Die Dezimalpunktposition wird durch
die Dezimalaufldsungseinstellung im Analogen Eingangsparameter-
Menii bestimmt.

BAND-/ABWEICHUNGSWERT
- 1999 bis 3999

Dieser Parameter ist nur in Band- und Abweichungsalarm-Aktionen
verfiigbar. Hier geben Sie den gewiinschten Alarmband- oder Abweichungswert
ein. Wenn die Alarmaktion fiir Band programmiert wird, so kann dieser Wert nur
ein positiver Wert sein.

HYSTERESEWERT
{ bis 9999

Hier geben Sie den gewiinschten Hysteresewert ein. Die Alarm-
Abbildungen enthalten visuelle Hinweise und Darstellungen, wie
Alarmaktionen (symmetrische und asymmetrische) durch die
Hysterese beeinflusst werden. Wenn der Alarm ein Steue-
rungsausgang ist, so wird gewdhnlich symmetrische Hysterese
verwendet. Fiir Alarmanwendungen wird gewohnlich asym-metrische Hysterese
verwendet. Fiir asymmetrische Hysterese-Modi wirkt die Hysterese auf der
Low-Seite fiir High-ausgeloste Alarme und auf der High-Seite fiir Low-
ausgeloste Alarme. Hinweis: Hysterese beseitigt Ausgangsflattern am
Schaltpunkt, wihrend eine Ein/Aus-Zeitverzogerung dafiir verwendet werden
kann, ein falsches Auslosen wihrend Prozess-iibergangsereignissen zu
verhindern.

H\@%
0.2

EIN-ZEITVERZOGERUNG

0 bis 9999 sekunden

t()w
0.0

SEC

Hier geben Sie den Zeitwert in Sekunden ein, um den die
Alarmabschaltung nach dem Erreichen des Auslosepunkt verzogert
wird. Ein Wert von 0,0 ermdglicht es dem Controller, den Alarmstatus
entsprechend der in den Technischen Daten angegebenen Ansprechzeit
zu aktualisieren. Wenn die Ausgangslogik rEv ist, so wird dies zu
einer Aus-Zeitverzogerung. Alle Zeit, die beim Abschalten aufgelaufen ist, wird
wihrend des Einschaltens zuriickgesetzt.

AUS-ZEITVERZOGERUNG

0 bis 9999 sekunden

tOFF
0.0

SEC

Hier geben Sie den Zeitwert in Sekunden ein, um den die
Alarmabschaltung nach dem Erreichen des Auslésepunkt verzogert
wird. Ein Wert von 0,0 ermdglicht es dem Controller, den Alarmstatus
entsprechend der in den Technischen Daten angegebenen
Ansprechzeit zu aktualisieren. Wenn die Ausgangslogik rEv ist, so
wird dies zu einer Ein-Zeitverzogerung. Alle Zeit, die beim Abschalten
aufgelaufen ist, wird wéihrend des Einschaltens zuriickgesetzt.

ALARMLOGIK
rEu

Hier geben Sie die Logik des Alarms ein. Bei nor-Logik arbeitet
der Alarm normal. Die rEv -Logik kehrt die Alarmlogik um. In rEv,
werden die Alarmzustéinde in den Alarm-Abbildungen umgekehrt.

nar

LGIC
An

nor

RUCKSETZUNGSAKTION
Auto LEC! LELd

rSEt
Hﬂ
Auto

Hier geben Sie die Riicksetzungsaktion des Alarms ein.
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Auto = Automatische Aktion. Diese Aktion erlaubt es dem Alarm,
sich bei den Ausldsepunkten automatisch entsprechend der
in den Alarm-Abbildungen gezeigten Alarmaktion in den
Aus-Zustand zuriickzusetzen. Der ,,Ein“-Alarm kann sofort
manuell durch eine Frontpaneel-Funktionstaste oder einen
Benutzereingang (in den Aus-Zustand) zuriickgesetzt
werden. Der Alarm bleibt im Aus-Zustand zuriickgesetzt,
bis der Auslosepunkt erneut gekreuzt wird.

Verriegelung mit sofortiger Riicksetzungsaktion. Diese
Aktion verriegelt den Alarm auf dem Auslosepunkt
entsprechend der in den Alarm-Abbildungen gezeigten
Alarmaktion auf Ein. Verriegelung bedeutet, dass der Alarm
nur durch manuelle Riicksetzung per Frontpaneel-
Funktionstaste oder Benutzereingang, seriellen Riick-
setzungsbefehl oder Aus-Ein-Schalten des Controllers
abgeschaltet werden kann. Wenn der Benutzereingang oder
die Funktionstaste aktiviert wird (momentan oder
dauerhaft), so wird der entsprechende ,,Ein“-Alarm sofort
zuriickgesetzt und bleibt aus, bis der Auslosepunkt erneut
gekreuzt wird. Alle Alarme, die bei Abschaltung verriegelt
sind, werden zuriickgesetzt.

Verriegelung mit Verzogerungs-Riicksetzungsaktion. Diese
Aktion verriegelt den Alarm auf dem Auslosepunkt
entsprechend der in den Alarm-Abbildungen gezeigten
Alarmaktion auf Ein. Verriegelung bedeutet, dass der Alarm
nur durch manuelle Riicksetzung per Frontpaneel-
Funktionstaste oder Benutzereingang, seriellen Riick-
setzungsbefehl oder Aus-Ein-Schalten des Controllers
abgeschaltet werden kann. Wenn der Benutzereingang oder
die Funktionstaste aktiviert wird (momentan oder
dauerhaft), so verzogert der Controller das Ereignis, bis der
entsprechende ,,Ein“-Alarm den Ausschalt-Auslosepunkt
kreuzt. Alle Alarme, die bei Abschaltung verriegelt sind,
werden zuriickgesetzt.
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Alarm Reset Actions

EIN

ALARMBEREITSCHAFTSBETRIEB
StbY ng yES
An

BeiYES, ist der Alarm deaktiviert (nach einem Einschalten), bis der
NO Auslosepunkt gekreuzt wird. Nachdem der Alarmausloser erreicht
ist, arbeitet der Alarm normal entsprechend der Alarmaktion und dem
Riicksetzungsmodus.

Der folgende Programmierschritt ist nur verfiigbar, wenn der Eingangstyp im
Eingangsmeni auf einen Temperatureingang eingestellt ist (TC/RTD).

BURN-OUT AKTION

gFF 0N

IFLE
OFF

Hier geben Sie die Sonden-Burnout-Aktion ein. Falls eine
Temperatursonde ausfillt, (TC offen; RTD offen oder kurzge-
schlossen), so kann der Alarmausgang auf ein oder aus programmiert
werden.




PORT-PARAMETER (Port)

PORT-PARAMETERMENU-AUSWAHL

Port

SR

USb

5 SErt

Dient zum Auswéhlen des Kommunikationsport-Modus.

USB-PoRT-PARAMETER (USb)

Pro

nn
L

/@ |
Prao

Part

Pniﬁ ih

U5h

A

USB-
Einrichtung

USB-EINRICHTUNG
SErt

USb

SR

LNFG

[ IFE = Konfiguriert USB mit Einstellungen, die erforderlich
sind, um mit Crimson-Konfigurationssoftware zu
arbeiten. Dies konfiguriert den PAX2C USB-Port
automatisch intern zur Verwendung des Modbus
RTU-Protokolls, 38400 Baud, 8 Bits und
Einheitsadresse von 247. Weder dndern sich die
seriellen Port-Einstellungen in den Seriellen
Parametern (SErL), noch zeigen sie es.

SEr ! Konfiguriert USB, um serielle Einstellungen und das
Protokoll zu nutzen, wie es in den seriellen
Parametern konfiguriert wurde.

SERIELLE PORT-PARAMETER (SErL)

Pro
no

@@ §
Pra

Part

RLC Mode
Only

[ _om ]

® w| |EYPE| |bAUd| |dALA| |PRrb| (Addr| |dLAY| [Rbru| |OPE
F ar 'l: q 5 E r 'l_ — SR SR SR SR SR SR SR SR
(CJ RSL384¢— B Ay 24160 Rd Ad
SEC
Kommunikations-  Baud- Daten- Paritats- Einheitsadresse ~ Sende- Abgekirztes Druck-
typ Rate Bit bit des Messgerates verzogerung  Drucken optionen
KOMMUNIKATIONSTYP DATEN-BIT
tYPE AST = Modbus ASCII dAtA 1 ]
R r L[ =RLC-Protokoll (ASCII) SR
ASC r by =Modbus RTU 8 Dient dem Auswihlen von 7- oder 8-Bit-Datenwortlangen. Die

DientzumAuswihlendes gewiinschten Kommunikationsprotokolls.
Modbus ist bevorzugt, da es den Zugriff auf alle Messgerdtewerte
und -parameter erlaubt. Da das Modbus-Protokoll im PAX2C
enthalten ist, sollte die PAX Modbus-Optionskarte, PAXCDC4, nicht verwendet
werden. Statt dessen sollte die PAXCDC1 (RS485)- oder die PAXCDC2
(RS232)-Karte verwendet werden.

BAUDRATE

cyob  48oo

bAd

SR

384k

1e0d 9600 192y 3ANE

Dient dem Anpassen der Baudrate an die anderen seriellen
Kommunikationsausriistungen auf dem seriellen Link. Normaler-
weise wird die Baudrate auf den hochsten Wert gesetzt, mit dem alle
seriellen Ausriistungen senden und empfangen konnen.
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Wortldnge wird an die anderen seriellen Kommunikations-
ausriistungen auf dem seriellen Link angepasst.

PARITATSBIT *
YEN  Ddd

ucn

nn
nu

PArb

SPL
Dient dem Anpassen des Paritdtsbits an das Paritétsbit der anderen
NO seriellen Kommunikationsausriistungen auf dem seriellen Link. Das
Messgerit ignoriert die Paritdt, wenn es Daten empfingt, und setzt
das Paritétsbit fiir abgehende Daten. Wenn keine Paritdt mit einer
7-Bit-Wortldnge gewidhlt wird, so wird ein zusétzliches Stopp-Bit
verwendet, um die FramegroBe auf 10 Bits zu zwingen.

* Verfiigbar, wenn Daten-Bit = 7.




Addr

SR

247

dLAY

SR

0010

SEC

EINHEITSADRESSE DES MESSGERATES

D bis 99 = RLC-Protokoll
{ bis 247 = Modbus

Dient dem Auswihlen einer Einheitsadresse, die nicht mit einer
Adressnummer anderer Ausriistungen auf dem seriellen Link
ibereinstimmt.

SENDEVERZOGERUNG
0000 vis 0250 sekunden

Nach einem Sendewert (,,*“-Terminierer) oder Modbus-Befehl
wartet der PAX2C diese Mindestzeitdauer in Sekunden, bevor er eine
serielle Antwort ausgibt.

Die folgenden Programmierschritte sind nur verfiigbar, wenn der
Kommunikationstyp (tYPE) fiir rLC programmiert wird.

Abrv

SRL

NO

ABGEKURZTES DRUCKEN
noo YES

Zum Auswihlen von NO fiir Volldruck- oder Befehl-T-
Ubertragungen (Adress-, Mnemonik- und Parameterdaten fiir das
Messgerit) oder YES fiir abgekiirzte Druckiibertragungen (nur
Parameterdaten). Dies beeinflusst alle in den Druckoptionen
gewihlten Parameter. Wenn die Messgerétadresse 00 ist, so wird die

Adresse nicht wihrend einer vollen Ubertragung gesendet.
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OPt

SR

NO

DRUCKOPTIONEN
no YES

YES — offnet das Untermenii zum Auswihlen der Messgerit-
Parameter, die wihrend einer Druckanforderung erscheinen sollen.
Fiir jeden Parameter in dem Untermenii wéhlen Sie YES, damit diese
Parameter-Informationen wéhrend einer Druck-anforderung gesendet
werden, oder NO, damit diese Parameter-Informationen nicht gesendet

werden. Eine Druckanforderung wird mitunter als ein Blockdruck bezeichnet,
weil mehrere Parameter-Informationen (Adress-, Mnemonik- und Parameterdaten
fir das Messgerit) als ein Block an einen Drucker oder Computer gesendet
werden konnen.

Anzeige BESCHREIBUNG EINvSv'II'EERS_SU-NG MNEMONIK
P IPE Signaleingang YES INP
5P *Sollwert NO SET
5Prr Sollwert-Ramprate NO RMP
arP Ausgangsleistung NO PWR
ProP *Proportionalband NO PBD
tnt *Integralzeit NO INT
dEr *Differenzialzeit NO DER
ALr Alarmstatus (1-4) NO ALR
ALt *Alarmwert 1 NO AL1
AL? *Alarmwert 2 NO AL2
ALl *Alarmwert 3 NO AL3
ALY *Alarmwert 4 NO AL4
[Ert Steuerungsparameter NO CTL
*Aktive Werte



SERIELLE KOMMUNIKATION

Der PAX2 unterstiitzt die serielle Kommunikation unter Verwendung der optionalen seriellen Kommunikationskarten oder tiber den USB-Programmierport, der sich
an der Seite der Einheit befindet. Wenn USB verwendet (angeschlossen) wird, so ist die serielle Kommunikationskarte deaktiviert. Wenn die PAX-Optionskarten der
Standards RS232 und RS485 verwendet werden, so unterstiitzt der PAX2 sowohl das RLC-Protokoll als auch die Modbus-Kommunikation. Die PAX Modbus-Op-
tionskarte sollte nicht mit dem PAX2 verwendet werden, da das interne Modbus-Protokoll des PAX2 die komplette Konfiguration der Einheit unterstiitzt und deutlich

schneller anspricht.

usSB

Der USB-Programmierport ist in erster Linie zum Konfigurieren des PAX2
mit der Crimson-Programmiersoftware vorgesehen. Er kann ebenfalls als ein
virtueller serieller Kommunikationsport nach der Installation der PAX2 USB-
Treiber, die der Crimson-Software beiliegen, verwendet werden. Wenn der
USB-Port verwendet wird, d. h. das USB-Kabel zwischen dem PAX2 und dem
PC angeschlossen ist, so sind alle seriellen Kommunikationen mit der seriellen
Optionskarte (falls verwendet) deaktiviert.

Erforderlicher USB-Kabeltyp: USB A zu Mini-B (nicht im Lieferumfang
enthalten)

PAX2-KONFIGURATION MITTELS CRIMSON UND USB

1. Installieren Sie die Crimson-Software.

2. Schalten Sie den Strom zum PAX2 ein.

3. Vergewissern Sie sich, dass das USB-Setup in ,,USB-Port-Parameter auf
LNF b (werkseitige Standard-Voreinstellung) eingestellt ist.

4. Schlieflen Sie das USB-Kabel (USB A zu Mini-B) zwischen dem PC und dem
PAX2 an.

5. Legen Sie eine neue Datei an (Datei, Neu) oder 6ffnen Sie eine vorhandene
PAX2-Datenbank innerhalb von Crimson.

6. Konfigurieren Sie die Crimson Link-Optionen (Link, Optionen) zum PC-Port,
an den das USB-Kabel angeschlossen ist (Schritt 4).

SERIELLE MODBUS-KOMMUNIKATION

Die Modbus-Kommunikation verlangt, dass der serielle Kommunikationstyp-
Parameter (E4PE) auf Modbus RTU (r ku) oder Modbus ASCII (A5) eingestellt
wird.

PAX2-KONFIGURATION MITTELS CRIMSON UND SERIELLER

KOMMUNIKATIONSKARTE

1. Installieren Sie die Crimson-Software.

2. Installieren Sie die RS232- oder RS485-Karte und schlieBen Sie ein

Kommunikationskabel vom PAX2 zum PC an.

. Schalten Sie den Strom zum PAX2 ein.

4. Konfigurieren Sie die seriellen Parameter als Modbus RTU (r ku), 38.400
Baud, Adresse 247.

5. Legen Sie eine neue Datei an (Datei, Neu) oder 6ffhen Sie eine vorhandene
PAX2-Datenbank innerhalb von Crimson.

6. Konfigurieren Sie Crimson 2 Link-Optionen (Link, Optionen) zu dem
seriellen Port, an den das Kommunikationskabel angeschlossen ist (Schritt 2).

UNTERSTUTZTE FUNKTIONS-CODES
FCO03: Read-Holding-Register

1. Es konnen bis zu 64 Register auf einmal angefordert werden.
2. HEX <8000> wird fiir nicht-verwendete Register zuriickgemeldet.

FCO04: Read-Input-Register

1. Es konnen bis zu 64 Register auf einmal angefordert werden.

2. Der Blockstartpunkt darf nicht die Registergrenzen iiberschreiten.

3. HEX <8000> wird in Registern zuriickgemeldet, deren Grenzen iiberschritten
werden.

4. Input-Register sind ein Spiegel von Holding-Registern.

(98]

FCO06: Preset-Single-Register

1. HEX <8001> wird zuriickgemeldet, wenn versucht wird, ein Read-Only-
Register zu beschreiben.

2. Wenn der Schreibwert die Registergrenze liberschreitet (siche Registertabelle),
so dndert sich jener Registerwert zu seiner Ober- oder Untergrenze. Er wird
auch in der Antwort zuriickgemeldet.

FC16: Preset-Multiple-Register

1. Es erfolgt keine Reaktion, wenn versucht wird, mehr als 64 Register auf
einmal zu beschreiben.

2. Der Blockstartpunkt darf nicht die Lese- und Schreibgrenzen iiberschreiten
(4000141711).

3. Wenn ein Mehrfachschreibvorgang Read-Only-Register enthdlt, so &ndern
sich nur die Schreib-Register.

4. Wenn der Schreibwert die Registergrenze iiberschreitet (siche Registertabelle),
so andert sich jener Registerwert zu seiner Ober- oder Untergrenze.
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FCO08: Diagnose
Folgendes wird bei einer FC08-Anforderung gesendet:
Moduladresse, 08 (FC-Code), 04 (Byte-Zéhlwert), ,,Total Comms* 2 Byte-
Ziahlwert, ,,Total Good Comms* 2 Byte-Zahlwert, Priifsumme der
Zeichenkette
,,Total Comms* ist die Gesamtzahl der empfangenen Meldungen, die an den
PAX2 adressiert waren. ,,Total Good Comms* sind die insgesamt durch
den PAX2 empfangenen Meldungen mit einwandfreier Adresse, Paritét
und Priifsumme. Beide Zahler werden beim Antworten auf FC08 und beim
Einschalten auf 0 zuriickgesetzt.

FC17: Melden der Slave-ID

Folgendes wird bei einer FC17-Anforderung gesendet:
RLC-PX2C ab<0100h><40h><40h><10h>
a = SP-Karte, ,,0° [1 Kein SP, ,,2 oder ,,4* SP
b = Lineare Karte ,,0 = Keine, ,,1“ = Ja
<0100> Software-Versionsnummer (1.00)
<20h>Max. Register-Lesevorgéinge (64)
<20h>Max. Register-Schreibvorginge (64)
<10h> Number Guid/Scratch Pad Regs (16)

UNTERSTUTZTE AUSNAHME-CODES

01: Unerlaubte Funktion
Wird ausgegeben, wenn die angeforderte Funktion nicht in dem Messgerét
implementiert ist.

02: Unerlaubte Datenadresse

Wird ausgegeben, wenn versucht wird, auf ein einzelnes Register zuzugreifen,
das nicht existiert (auBerhalb des implementierten Raumes), oder auf einen
Block von Registern zuzugreifen, der vollstindig aulerhalb des implementierten
Raumes fillt.

03: Unerlaubter Datenwert
Wird ausgegeben, wenn versucht wird, mehr Register auszulesen oder zu
beschreiben, als das Messgerit in einer einzelnen Anforderung abarbeiten kann.

07: Negative Bestitigung
Wird ausgegeben, wenn versucht wird, ein Register mit einer ungiiltigen
Zeichenkettenlinge zu beschreiben.



PAX2C [ HAUFIG VERWENDETE MODBUS-REGISTER
Unten sind nur hiufig verwendete Register gezeigt. Die komplette Modbus-Register-Tabelle findet sich auf www.redlion.net und auf dem mitgelieferten Flash-
Drive. Werte kleiner als 65.535 stehen in (LO-Wort). Werte grofler als 65.535 setzen sich in (Hi-Wort) hinein fort. Negative Werte sind durch ein Zweierkomplement
aus dem kombinierten (Hi-Wort) und (LO-Wort) dargestellt.
Hinweis 1: Der PAX2C darf nicht abgeschaltet werden, wihrend Parameter gedndert werden. Sonst kann der nicht-fliichtige Speicher beschadigt werden, was zu

einem Priifsummenfehler fiihrt.

REGISTER- UNTERE | OBERE WERKS-
ADDRESSE REGISTERNAME GRENZE | GRENZE (EINSTELLUNG ZUGRIFF ANMERKUNGEN
HAUFIG VERWENDETE REGISTER

40001 Process Value n. z. n. z. n. Lesen 1 =1 Anzeigeeinheit

40002 |Maximum Value -1999 9999 Lesen 1 =1 Anzeigeeinheit

40003  |Minimum Value -1999 9999 n. z. Lesen 1 =1 Anzeigeeinheit

40004 [Active Setpoint Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|1 = 1 Anzeigeeinheit

40005 |Setpoint 1 Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|1 = 1 Anzeigeeinheit

40006 [Setpoint 2 Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|1 = 1 Anzeigeeinheit

40007 Setpoint Deviation n. z. n. z. n. z. Lesen Nur

40008  |Output Power 1000 | 1000 nz  |Lesen/Schreiben|Ausgangsieistung: Heizen/Kihlen; * nur im manuelien Modus
beschreibbar; 1 =0,1 %

40009 |Active Proportional Band 0 9999 40 Lesen/Schreiben|1 = 0,1 Anzeigeeinheit

40010 [Active Integral Time 0 65000 120 Lesen/Schreiben|1 = 1 Anzeigeeinheit

40011 Active Derivative Time 0 9999 30 Lesen/Schreiben|1 = 0,1 Anzeigeeinheit

40012  |Active Power Filter 0 600 10 Lesen/Schreiben|1 = 1 Anzeigeeinheit

40013  |Auto-Tune Code 0 4 2 Lesen/Schreiben|© = Sehr aggressiv, 1 = aggressiv, 2 = Standardvorgabe,
3 = konservativ, 4 = Sehr konservativ

40014 0 1 0 Lesen/Schreiben|0 = Aus, 1 = Auto-Abstimmung aufrufen

40015 Auto-Tune Request 0 4 0 Lesen 0 = Aus, 4 = Letzte Phase der Auto-Abstimmung

40016 | Auto-Tune Phase 0 0 Lesen 1 = Erfolgreiche Auto-Abstimmung seit dem letzten Aus-Ein-
Schalten.

40017  |[Auto-Tune Done 0 0 Lesen/Schreiben

40018 Auto-Tune Fail 0 0 Lesen/Schreiben|0 = Automatische, 1 = Manueller Modus

40019 [Control Mode 0 0 Lesen/Schreiben|0 = Sollwert 1, 1 = Sollwert 2

40020 |Setpoint Selection 0 0 Lesen/Schreiben|0 = Lokal, 1 = Raumlich abgesetzt

40021 Remote/Local Setpoint Selection 0 0 Lesen/Schreiben|0 = Primare PID-Werte, 1 = Alternative PID-Werte

40022 [PID Parameter Selection 0 0 Lesen/Schreiben|0 = Aktiviert, 1 = deaktiviert

40023 Disable Integral Action 0 0 Lesen/Schreiben|0 = Aktiviert, 1 = deaktiviert

40024 |[Disable Setpoint Ramping 0 0 Lesen/Schreiben|0 = Aus, 1 = Lauft

40025 [Setpoint Ramping In Process -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|1 = 1 Anzeigeeinheit

40026 |[Setpoint Ramp Rate Value 0 65535 0 Lesen Bit 15 = A16, Bit 0 = A1

40027 |Alarm (1-16) Status Register 0 1 0 Lesen

40028 |Input Range Alarm 0 2 0 Lesen Bit 1 = Benutzereingang 2, Bit 0 = Benutzereingang 1
Status von digitalen Ausgangen. Bit-Zustand: 0 = Aus, 1 = Ein
Bit 3 = Aus1, Bit 2 = Aus2, Bit 1 = Aus3, Bit 0 = Aus4

40029 [Digital Output Status 0 15 n. z. Lesen/Schreiben|Ausgange kénnen mit diesem Register nur aktiviert oder
zurlickgesetzt werden, wenn die jeweiligen Bits im Manuellen
Modus-Register (MMR) gesetzt sind.

Outout Manual Mode Register Bit-Zustand: 0 = Auto-Modus, 1 = Manueller Modus

40030 (MIVII)R) 9 31 0 Lesen/Schreiben|Bit 4 = DO1, Bit 3 = DO2, Bit 2 = DO3, Bit 1 = DO4, Bit 0 =
Linearer Ausgang
Bit-Zustand: 1 = Rlcksetzung des Ausgangs, Bit wird nach der

40031 Reset Output Register 15 0 Lesen/Schreiben|Riicksetzungsverarbeitung auf null zuriickgesetzt; Bit 3 = DO1,
Bit 2 = DO2, Bit 1 = DO3, Bit 0 = DO4
Funktioniert nur, wenn sich der lineare Ausgang im Manuellen
Modus befindet.

40032 [Analog Output Register (AOR) 4095 0 Lesen/Schreiben{(MMR Bit 0 = 1)
Die lineare Ausgangskarte wird nur beschrieben, wenn Lineares
Aus (MMR Bit 0) gesetzt ist.

40033 [Active Alarm 1 Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B)

40034 [Active Alarm 2 Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B)

40035 |Active Alarm 3 Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B)

40036 |Active Alarm 4 Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B)

40037  |Active Alarm 5 Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B)

40038 |Active Alarm 6 Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B)

40039 |Active Alarm 7 Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B)

40040 |Active Alarm 8 Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B)

40041 Active Alarm 9 Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B)

40042  |Active Alarm 10 Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B)

40043 |Active Alarm 11 Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B)

40044  |Active Alarm 12 Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B)

40045  |Active Alarm 13 Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B)

40046 |Active Alarm 14 Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B)

40047  |Active Alarm 15 Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B)

40048 |Active Alarm 16 Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B)

40049 |Active Alarm 1 Band/Dev. Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B). Nur fiir Band- oder Abweichungsalarm-Aktion.

40050 |Active Alarm 2 Band/Dev. Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B). Nur fiir Band- oder Abweichungsalarm-Aktion.
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40051 Active Alarm 3 Band/Dev. Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B). Nur fiir Band- oder Abweichungsalarm-Aktion.
40052  |Active Alarm 4 Band/Dev. Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B). Nur fir Band- oder Abweichungsalarm-Aktion.
40053  |Active Alarm 5 Band/Dev. Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B). Nur fiir Band- oder Abweichungsalarm-Aktion.
40054 |Active Alarm 6 Band/Dev. Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B). Nur fiir Band- oder Abweichungsalarm-Aktion.
40055 |Active Alarm 7 Band/Dev. Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B). Nur fiir Band- oder Abweichungsalarm-Aktion.
40056 |Active Alarm 8 Band/Dev. Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B). Nur fiir Band- oder Abweichungsalarm-Aktion.
40057  |Active Alarm 9 Band/Dev. Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B). Nur fir Band- oder Abweichungsalarm-Aktion.
40058  |Active Alarm 10 Band/Dev. Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B). Nur fiir Band- oder Abweichungsalarm-Aktion.
40059 |Active Alarm 11 Band/Dev. Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B). Nur fiir Band- oder Abweichungsalarm-Aktion.
40060 |Active Alarm 12 Band/Dev. Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B). Nur fiir Band- oder Abweichungsalarm-Aktion.
40061 Active Alarm 13 Band/Dev. Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B). Nur fiir Band- oder Abweichungsalarm-Aktion.
40062 |Active Alarm 14 Band/Dev. Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B). Nur fir Band- oder Abweichungsalarm-Aktion.
40063 |Active Alarm 15 Band/Dev. Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B). Nur fiir Band- oder Abweichungsalarm-Aktion.
40064 |Active Alarm 16 Band/Dev. Value -1999 9999 0 Lesen/Schreiben|Aktive Liste (A oder B). Nur fiir Band- oder Abweichungsalarm-Aktion.

SERIELLE RLC-PROTOKOLL-KOMMUNIKATION

Fir eine RLC-Kommunikation muss der serielle Kommunikationstyp-
Parameter (E9PF) auf L[ « eingestellt werden.

SENDEN §ERIELLER BEFEHLE UND DATEN AN DAS
MESSGERAT

Beim Senden von Befehlen zu dem Messgerit muss eine Zeichenkette, die
mindestens ein Befehlszeichen enthdlt, aufgebaut werden. Eine Be-
fehlszeichenkette besteht aus einem Befehlszeichen, einem Wertidentifikator
und numerischen Daten (beim Schreiben von Daten in das Messgerit), gefolgt
von einem Befehlsterminiererzeichen * oder $.

Befehlstabelle

BEFEHL |BESCHREIBUNG ANMERKUNGEN
N Knoten . Adressierung eines bestimmten Messgerates.
(Messgerat)- Darauf muss eine zweistellige Knotenadresse
Adressspezifikator | folgen. Nicht erforderlich, wenn die Adresse = 00.

T  |Sendewert (Lesen)| Auslesen eines Registers aus dem Messgerat.

Darauf muss ein Register-ID-Zeichen folgen.
Beschreiben des Registers des Messgerates.
Darauf miissen ein Register-ID-Zeichen und

numerischen Daten folgen.

\V2 Wertédnderung
(Schreiben)

Registeridentifizierungstabelle

ID WERTBESCHREIBUNG | MNEMONIK | GELTENDE BEFEHLE/ANMERKUNGEN
A | Signaleingang INP TP
B | Aktiver Sollwert SET TV,P
C | Sollwert-Ramprate RMP T,V,P
D | Ausgangsleistung PWR T, V, P (V nur im manuellen Modus)
E | Proportionalband PBD TV, P
F | Integralzeit INT T,V,P
G | Differenzialzeit DER TV, P
H | Alarmstatus (1-4) ALR TR, P
I | Alarmwert 1 AL1 T, V, R, P (Rucksetzungsbefehl
1 [ Alarmwert 2 AL2 setzt Alarmausgange zuriick)
K | Alarmwert 3 AL3
L | Alarmwert 4 AL4
M | Steuerungsparameter CTL TV, P
O | Auto/Manuelles MMR T,V
Register
Q | Analoges AOR TV
Ausgangsregister
S | Digitalausgangsregister DOR T,V

R Riicksetzung Riicksetzung eines Registers oder Ausgangs.

Darauf muss ein Register-ID-Zeichen folgen.

3 Blockdruck-
anforderung

Terminierer

Initiiert einen Blockdruckausgang. Register
werden bei der Programmierung definiert.

Bezeichnet das Ende der Ubertragung

5 $

Aufbau einer Befehlszeichenkette
Die Befehlszeichenkette muss in einer bestimmten Abfolge aufgebaut
werden. Das Messgerit reagiert nicht mit einer Feh-lermeldung auf ungiiltige

Befehle. Beim Aufbau einer Befehlszeichenkette ist folgendermafen

vorzugehen:

. Die ersten Zeichen bestehen aus dem Knotenadressspezifikator (N), gefolgt
von einer aus 2 Zeichen bestehenden Adress-nummer. Die Adressnummer des
Messgerites ist programmierbar. Wenn die Knotenadresse 0 ist, so konnen
dieser Befehl und die Knotenadresse selbst weggelassen werden. Dies ist der
einzige Befehl, der in Verbindung mit anderen Befehlen verwendet werden
kann.

2.Nach dem optionalen Adressspezifikator ist das ndchste Zeichen das
Befehlszeichen.

. Das nédchste Zeichen ist die Register-ID. Diese identifiziert das Register, das
der Befehl beriihrt. Der P-Befehl erfordert kein Register-ID-Zeichen. Er
druckt gemdfl den in den Druckoptionen vorgenommenen Auswahlen.

4. Beim Generieren eines Wertinderungsbefehls (Schreiben von Daten) werden
die numerischen Daten als néchstes gesendet.

. AlleBefehlszeichenkettenmiissenmitdem Zeichenkettenterminierungszeichen
* oder $ beendet werden. Das Messgerdt beginnt erst dann mit dem
Verarbeiten der Befehlszeichenkette, nachdem dieses Zeichen erhalten
wurde. Siehe die Abbildung ,Zeitsteuerungs-Diagramm® zu den
Unterschieden zwischen den Terminierungszeichen.

—_

W

W
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Befehlszeichenkette (1 Beispiele:

1. Knotenadresse = 17, Schreiben 350 zu Alarm 1.
Zeichenkette: N17VI350%

2. Knotenadresse = 5, Lese-Eingangswert.
Zeichenkette: NSTA*

3. Knotenadresse = 0, Riicksetzung Alarm 4-Ausgang.
Zeichenkette: RL*

Senden numerischer Daten

Numerische Daten, die an den Controller gesendet werden, miissen auf 4
Stellen beschriankt werden (-1999 bis 9999). Voran-gestellte Nullen werden
ignoriert. Negative Zahlen miissen ein Minus-Zeichen haben. Der Controller
ignoriert alle Dezimalpunkte und passt die Zahl an die skalierte Auflosung an.
(Zum Beispiel: die skalierte Dezimalpunktposition des Messgerétes = 0,0 und
25 wird in ein Register geschrieben. Der Wert des Registers ist nun 2,5.

Hinweis: Da der Controller keine Antwort auf Wertinderungsbefehle ausgibt,
ldsst man einen Sendewertbefehl zur Readback-Verifizierung folgen.



EMPFANGEN VON DATEN VOM CONTROLLER

Daten werden durch den Controller in Reaktion entweder auf einen
Sendebefehl (T), einen Druckblockbefehl (P) oder eine Benutzerfunktions-
Druckanforderung gesendet. Die Reaktion vom Controller ist entweder eine
Vollfeldiibertragung ~ oder  eine  abgekiirzte  Ubertragung.  Der
Controllerreaktionsmodus wird iiber den Abru-Parameter in den Seriellen-Port-
Parametern gewihlt.

Vollfeldiibertragung (Adress-, Mnemonik-, Numerische

Daten)

Byte Beschreibung

1,2 2-Byte-Knotenadressfeld [00-99]

3 <SP> (Leerzeichen)

4-6 3-Byte-Register-Mnemonik-Feld

7-18  2-Byte-Datenfeld, 10 Bytes fiir Zahl, ein Byte fiir Vorzeichen, ein Byte
fir Dezimalpunkt

19 <CR> Zeilenumbruch

20 <LF> Zeilenvorschub

21 <SP>* (Leerzeichen)

22 <CR>* Zeilenumbruch

23 <LF>* Zeilenvorschub

* Diese Zeichen erscheinen nur in der letzten Zeile eines Blockdrucks.

Die ersten zwei gesendeten Zeichen sind die Knotenadresse, sofern nicht die
zugeordnete Knotenadresse = 0; in diesem Fall werden Leerzeichen an ihre
Stelle gesetzt. Auf das Knotenadressfeld folgt ein Leerzeichen. Die nichsten
drei Zeichen sind die Register-Mnemonik.

Die numerischen Daten werden als nichstes gesendet. Das Zahlenfeld ist 12
Zeichen lang (um den 10-stelligen Totalisator aufzunehmen), wobei die
Dezimalpunktposition innerhalb des Datenfeldes gleitet. Negative Werte haben
ein vorangestelltes negatives Vorzeichen. Das Datenfeld ist rechtsbiindig mit
vorangestellten Leerzeichen.

Das Ende der Antwortzeichenkette wird mit einem Zeilenumbruch <CR> und
<LF> beendet. Wenn der Blockdruck beendet ist, so wird ein zusitzliches
<SP><CR> <LF> verwendet, um die Blocke voneinander zu trennen.

Abgekiirzte Ubertragung (nur numerischen Daten)

Byte Beschreibung

1-12  12-Byte-Datenfeld, 10 Bytes flr Zahl, ein Byte fur Vorzeichen, ein Byte
fir Dezimalpunkt

13 <CR> Zeilenumbruch

14 <LF> Zeilenvorschub

15 <SP>* (Leerzeichen)

16 <CR>* Zeilenumbruch

17 <LF>* Zeilenvorschub

* Diese Zeichen erscheinen nur in der letzten Zeile eines Blockdrucks.

Controller-Antwort, Beispiele:
1. Knotenadresse = 17, Vollfeldantwort, Eingang = 875
17 INP 875 <CR><LF>

2. Knotenadresse = 0, Vollfeldantwort, Alarm 2 = -250,5
SP2 -250,5<CR><LF>

3. Knotenadresse = 0, abgekiirzte Antwort, Alarm 2 = 250, letzte Zeile
des Blockdrucks
250<CR><LF><SP><CR><LF>

Auto/Manuelles Modus-Register (MMR) ID: O

Dieses Register stellt den Steuerungsmodus fiir die Ausgénge ein. Im Auto-
Modus (0) steuert der Controller die digitalen Ausgédnge und den analogen
Ausgang. Im manuellen Modus (1) werden die Ausgdnge durch die Register
DOR und AOR definiert. Beim Ubergang vom Auto-Modus in den manuellen
Modus speichert der Controller den letzten Ausgangswert (bis das Register
durch einen Schreibvorgang gedndert wird). Jeder Ausgang kann unabhéngig zu
Auto oder Manuell gedndert werden. In einer Schreibbefehlszeichenkette (VO)
andert kein Zeichen aufler 0 oder 1 in einem Feld den entsprechenden
Ausgangsmodus.

O abcde
|—e = Analoger Ausgang
d =D0O4
c¢=DO03
b=DO02
a=DOI

Beispiel: VO00011* setzt DO4 und Analog auf Manuell.
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Analoges Ausgangsregister (AOR) ID: Q

Dieses Register speichert den momentanen Signalwert des analogen
Ausgangs. Der Wertebereich dieses Registers ist 0 bis 4095, was dem analogen
Ausgangsbereich gemif der folgenden Tabelle entspricht:

Register- Ausgangssignal*
wert 0-20mA | 420 mA | 010V
0 0,00 (4,00 0,000
1 0,005 |4,004 0,0025
2047 10,000 | 12,000 5,000
4094 19,995 | 19,996 9,9975
4095 20,000 [20,000 10,000

* Aufgrund der absoluten Genauigkeitsbemessung und Auflésung der
Ausgangskarte kann das Ist-Ausgangssignal um 0,15 % FS von den
Tabellenwerten abweichen. Das Ausgangssignal entspricht dem gewcdhlten
Bereich (0-20 mA, 4-20 mA oder 0-10 V).

Wird dieses Register (VQ) beschrieben, wéhrend sich der analoge Ausgang
im Manuellen Modus befindet, so wird der Aus-gangssignalpegel veranlasst,
sich sofort auf den gesendeten Wert zu aktualisieren. Wihrend des
Automatikmodus kann dieses Register beschrieben werden, aber es wird erst
wirksam, wenn der analoge Ausgang in den manuellen Modus versetzt wurde.
Im Automatikmodus steuert der Controller den analogen Ausgangssignalpegel.
Der Messwert dieses Registers (TQ) zeigt den momentanen Wert des analogen
Ausgangssignals.

Beispiel: VQ2047 fithrt in Abhéngigkeit vom gewihlten Bereich zu einem

Ausgang von 10,000 mA, 12,000 mA oder 5,000 V.

Digitalausgangsregister (DOR) ID: S

Dieses Register speichert die Zustidnde der Sollwert-Ausgénge. Der Messwert
dieses Registers (TS) zeigt den momentanen Zustand aller digitalen Ausginge.
Eine ,,0° in der Sollwertposition bedeutet, dass das Ausgangssignal aus ist, und
eine ,,1* bedeutet, dass das Ausgangssignal an ist.

S abed
t d=DO04
¢=DO0O3
b=D02
a=DOl1

Im Automatikmodus steuert der Controller den Zustand der digitalen
Ausginge. Im manuellen Modus verdndert das Be-schreiben dieses Registers
(VS) den Ausgangzustand. Das Senden eines Zeichens aufler 0 oder 1 in einem
Feld, oder wenn der entsprechende Ausgang nicht zuerst im manuellen Modus
war, so andert sich der entsprechende Ausgangswert nicht. (Es ist nicht
notwendig, geringstwertige Nullen zu senden.)

Beispiel: VS10* fiihrt zu Ausgang 1 ein und Ausgang 2 aus.



BEFEHLS-ANTWORTZEIT

Der Controller kann immer nur Daten empfangen oder Daten senden
(Halbduplexbetrieb). Beim Senden von Befehlen und Daten an den Controller
muss eine Verzdgerung eingehalten werden, bevor ein weiterer Befehl gesendet
wird. Dadurch hat der Controller genug Zeit, den Befehl zu verarbeiten und sich
auf den nichsten Befehl vorzubereiten.

Am Beginn des Zeitintervalls t; druckt oder schreibt das Computerprogramm
die Zeichenkette an den Com-Port, wodurch eine Ubertragung eingeleitet wird.
Waihrend t; werden die Befehlszeichen gesendet, und am Ende dieses Zeitraums
wird das Befehlsterminierungszeichen (*) durch den Controller empfangen. Die
Zeitdauer von t; ist von der Anzahl der Zeichen und der Baudrate des Kanals
abhéngig.

t; = (10 * Anzahl der Zeichen) /Baudrate

Am Beginn des Zeitintervalls t, beginnt der Controller mit der Interpretation
des Befehls und fiihrt anschliefend die Befehls-funktion aus. Dieses Zeitintervall
t, variiert von 2 ms bis 15 ms. Wenn keine Antwort vom Controller erwartet
wird, so ist der Controller bereit, einen weiteren Befehl anzunehmen.

Wenn der Controller mit Daten antworten soll, so wird das Zeitintervall t,
durch die Verwendung des Befehlsterminierungszeichens und den seriellen
Sendeverzogerungs-Parameter (dLAY)) gesteuert. Das standardmiBige Be-
fehlszeilen-Terminierungszeichen ist ,,*“. Dieses Terminierungszeichen fiihrt
zu einem Antwortzeitfenster der seriellen Sendeverzogerungszeit (dLAY) plus
maximal 15 ms. Der diAY-Parameter sollte auf einen Wert programmiert
werden, der geniigend Zeit fiir die Freigabe des Sendetreibers auf dem RS485-
Bus erlaubt. Das Terminieren der Befehlszeile mit ,,$“ fiihrt zu einem
Antwortzeitfenster (t;) von 2 ms Minimum und 15 ms Maximum. Die
Antwortzeit dieses Terminierungszeichens verlangt, dass die Sendetreiber
innerhalb von 2 ms nach dem Empfang des Terminierungszeichens freigegeben
werden.

Am Beginn des Zeitintervalls t; antwortet der Controller mit dem ersten
Zeichen der Antwort. Wie bei t; ist die Zeitdauer von t; von der Anzahl der
Zeichen und der Baudrate des Kanals abhangig.

t3 = (10 * Anzahl der Zeichen) /Baudrate.

Am Ende von t; ist der Controller bereit, den nichsten Befehl zu empfangen.
Der maximale serielle Durchsatz des Controllers ist auf die Summe der Zeiten
ty, t, und t3 beschréankt.

Zeitsteuerungsdiagramme

KEINE ANTWORT VOM CONTROLLER

Ubertragung Ansprechzeit
der Befehls- des
zeichenkette ‘ Messgerates
1, Bereit

Bereit g
Befehls- j
terminierer

empfangen

ANTWORT VOM CONTROLLER

Ubertragung  Ansprechzeit

der Befehls- des
zeichenkette | Messgerdtes
@ ety %
Befehls- j Erstes j Antwort-
terminierer —/ Zeichen der Ubertragungs-‘
empfangen Antwort zeit ‘

KOMMUNIKATIONSFORMAT

Daten werden vom Controller iiber einen seriellen Kommunikationskanal
ibertragen. Bei der seriellen Kommunikation wird die Spannung zwischen
einem hohen (High) und einem niedrigen (Low) Pegel mit einer vorgegebenen
Rate (Baudrate) mittels ASCII-Codierung umgeschaltet. Das Empfangsgerit
liest die Spannungspegel in den gleichen Intervallen und setzt dann die
umgeschalteten Pegel zuriick auf ein Zeichen um.

Die  Spannungspegelkonventionen richten sich nach dem
Schnittstellenstandard. Die Tabelle listet die Spannungspegel fiir jeden Standard
auf.

LOGIK  |SCHNITTSTELLENZUSTANd RS232* RS485*
1 mark (idle) TXD,RXD; -3t0o-15V | a-b <-200 mV
0 space (active) TXD,RXD; +3 to +15V | a-b > +200 mV
* Voltage levels at the Receiver

Daten werden Byte-weise gesendet, mit einem variablen Leerlaufzeitraum
zwischen Zeichen (0 bis o). Jedes ASCII-Zeichen ist von einem anfianglichen
Start-Bit, einem optionalen Paritétsbit und einem oder mehreren abschlieBenden
Stopp-Bits ,,umrahmt®“. Datenformat und Baudrate miissen mit denen von
anderen Ausriistungen iibereinstimmen, damit eine Kommunikation stattfinden
kann. Die Abbildungen zeigen die Datenformate, die durch den Controller
verwendet werden.

Start-Bit und Daten-Bits

Eine Dateniibertragung beginnt immer mit dem Start-Bit. Das Start-Bit
signalisiert dem Empfangsgerit, sich auf den Empfang von Daten vorzubereiten.
Eine Bitperiode spiater wird das geringstwertige Bit des ASCII-codierten
Zeichens gesendet, gefolgt von den iibrigen Daten-Bits. Das Empfangsgerét
liest dann jede Bit-Position, so wie sie gesendet werden. Da die Sende- und
Empfangsgerite mit der gleichen Ubertragungsgeschwindigkeit (Baudrate)
arbeiten, werden die Daten ohne Zeitfehler gelesen.
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Start-Bit

—\ Stopp-Bit
LEERLAUF | O |bofor |p2|bs|os|bs|os|o7[1 | LEERLAUF

8 Daten, keine Paritat, 1 Stopp
LEERLAUF | O |bofor [oz|bs |b4los|os|P [1] LEERLAUF
7 Daten, Paritat, 1 Stopp
LEERLAUF | O |bofot [oz2|b3|p4fos|os[1 |1 | LEERLAUF

7 Daten, keine Paritat, 2 Stopp
Hinweis: by — b, sind ASClI-Daten

Zeichenrahmen-Abbildung

Paritétsbit

Nach den Daten-Bits wird das Paritétsbit gesendet. Der Sender setzt das
Parititsbit auf eine Null oder eine Eins, so dass diec Gesamtzahl der Einsen, die
in der Ubertragung enthalten sind (einschlieBlich des Parititsbits), entweder
gerade oder ungerade ist. Dieses Bit wird durch den Empfanger verwendet, um
Fehler zu detektieren, die bei einer ungeraden Anzahl von Bits in der
Ubertragung eintreten konnen. Jedoch kann ein einzelnes Parititsbit keine
Fehler detektieren, die bei einer geraden Anzahl von Bits eintreten konnen.
Angesichts dieser Beschriankung wird das Paritétsbit oft durch das Empfangsgerit
ignoriert. Der PAX-Controller ignoriert das Paritétsbit ankommender Daten und
setzt das Parititsbit auf ungerade, gerade oder keins (Mark-Paritdt) fiir
abgehende Daten.

Stopp-Bit

Das letzte gesendete Zeichen ist das Stopp-Bit. Das Stopp-Bit erlaubt eine
Pause von der Dauer eines einzelnen Bits, damit sich der Empfénger darauf
vorbereiten kann, sich auf den Beginn einer neuen Ubertragung (Start-Bit des
néchsten Bytes) neu zu synchronisieren. Der Empféanger halt dann fortwahrend
Ausschau nach dem Vorkommen des Start-Bits. Wenn 7 Daten-Bits und keine
Paritit ausgewéhlt werden, so werden 2 Stopp-Bits von dem PAX-Controller
gesendet.



WERKS-SERVICEOPERATIONEN (FALL)
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WERKSSERVICECODE

0 bis2hld
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50

Hier geben Sie den Service-Code fiir die gewiinschte Operation
ein.

RESTORE FACTORY DEFAULTS
COdE|  |r5EE COdE
FIS FIS

bb 50

)

Verwenden Sie die /F\x und ¥2-Tasten, um [0dF b6 anzuzeigen, und driicken
Sie P. Der Controller blinkt r 5EE und kehrt dann zu L8dE 50 zuriick. Dadurch
werden alle Benutzereinstellungen mit den Werkseinstellungen iiberschrieben.

MODELL- UND CODE-VERSION

LOdE Pl LOdE
Frs| &) 5
L1 Ux.xx ol

Der Controller zeigt kurz das Modell (PZ) auf Zeile 1 und die aktuelle
Firmware-Version ({Er x.xx) auf Zeile 2 an und kehrt dann zu £0dE 58 zuriick.
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CONTROLLER-KALIBRIERUNG
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Der Controller wurde werkseitig vollstindig kalibriert. Die Skalierung zum
Umwandeln des Eingangssignals auf einen ge-wiinschten Anzeigewert wird in
den Eingangsparametern ausgefiihrt. Wenn der Controller augenscheinlich
falsch oder ungenau anzeigt, so schlagen Sie im Kapitel ,,Fehlerbehebung® nach,
bevor Sie versuchen, den Controller zu kalibrieren. Wenn eine Neukalibrierung
erforderlich ist (im Allgemeinen alle 2 Jahre), so darf sie nur durch qualifizierte
Techniker mit geeigneter Ausriistung ausgefiihrt werden. Eine Kalibrierung
andert keine benutzerprogrammierten Parameter. Jedoch beeinflusst sie die
Genauigkeit des Eingangssignals und die Werte, die zuvor mittels der
Signaleinspeisungs (APL Y)-Skalierungsart gespeichert wurden.

Vorbereitung auf Strom-, Volt- und Ohmeingangs-Kalibrierung
Achtung: Die Eingangskalibrierung dieses Controllers erfordert eine
A Signalquelle, die in der Lage ist, ein Signal, das mindestens so
grof3 ist wie der kalibrierte Bereich, mit einer Genauigkeit von
0,01 % oder besser zu erzeugen.

Bevor Sie beginnen, vergewissern Sie sich, dass der Eingangsbereichs-, T/
V- und Erregungsjumper fiir den zu kalibrierenden Bereich gesetzt ist.
Vergewissern Sie sich, dass die Prézisionssignalquelle angeschlossen und bereit
ist. Vor der Kalibrierung des Controllers ist eine Aufwéarmzeit von 30 Minuten
erforderlich. Durch Auswihlen von NO bei einem Kalibrierungsschritt behélt die
Einheit die bestehenden Kalibrierungsparameter fiir diesen Schritt bei. Das
Auswihlen von YES und Driicken der P-Taste veranlasst, dass die Einheit neue
Kalibrierungseinstellungen fiir den gewéhlten Bereich speichert. Wird zu irgend

einer Zeit D gedriickt, so wird der Programmiermodus verlassen, aber alle
kalibrierten Bereiche behalten die neuen Einstellungen bei.

Strom-, Volt- und Ohm-Kalibrierungsverfahren

1. Nach der Eingabe von CodE 48 wihlen Sie den zu kalibrierenden
Eingangssignaltyp (Curr, UolLt, rES).

2. Driicken Sie die P-Taste, bis der gewiinschte Bereich zusammen mit ¢ER in
der Einheiten-Mnemonik von Zeile 2 angezeigt wird.

3. Wenden Sie die Null-Eingangsgrenze des Bereichs an, der auf Zeile 1 des
Controllers angezeigt wird..

4. Driicken Sie@, um YES auszuwihlen.

5. Driicken Sie P. Das Display zeigt ---- auf Zeile 2 an, wihrend die Einheit
die neuen Kalibrierungsparameter liest und speichert.

6. Das Display zeigt den gewiinschten Bereich zusammen mit FIi in der
Einheiten-Mnemonik von Zeile 2 an.

7. Wenden Sie den Signalpegel an, der auf Zeile 1 des Controllers angezeigt

wird.

. Driicken Sie@, um YES auszuwihlen.

9. Driicken Sie P. Das Display zeigt ---- auf Zeile 2 an, wéhrend die Einheit die
neuen Kalibrierungsparameter liest und speichert.

10.Wiederholen Sie das Vorbereitungs- und Kalibrierungsverfahren fiir jeden zu
kalibrierenden Eingangsbereich.

oo}



Vorbereitung auf RTD-Eingangskalibrierung

Die RTD-Kalibrierung ist von den TC-Kalibrierungsparametern abhéngig.
Darum sollte die TC-Kalibrierung ausgefiihrt werden, bevor die RTD-
Kalibrierung versucht wird.

Achtung: Die RTD-Eingangskalibrierung dieses Controllers
A erfordert eine Signalquelle, die in der Lage ist, einen Widerstand
von 300 Ohm mit einer Genauigkeit von 0,01 % oder besser zu

erzeugen.

Bevor Sie beginnen, vergewissern Sie sich, dass sich der T/V-Jumper in der
T-Position befindet. Vergewissern Sie sich, dass der RTD-Jumper auf den
vorschriftsmidBigen Bereich gesetzt ist. Vergewissern Sie sich, dass die
Prazisionssignalquelle ange-schlossen und bereit ist. Vor der Kalibrierung des
Controllers ist eine Aufwirmzeit von 30 Minuten erforderlich. Durch Auswihlen
von NO bei einem Kalibrierungsschritt behdlt die Einheit die bestehenden
Kalibrierungsparameter fiir diesen Schritt bei. Das Auswiahlen von YES und
Driicken der P-Taste veranlasst, dass die Einheit neue Kalibrierungseinstellungen
fiir den gewéhlten Bereich speichert. Wird zu irgend einer Zeit D gedriickt, so

wird der Programmiermodus verlassen, aber alle kalibrierten Bereiche behalten
die neuen Einstellungen bei.

TC-Kalibrierungsverfahren

1. Nach der Eingabe von CodE 48, wihlen Sie tc.

2. Driicken Sie die P-Taste. Das Display zeigt 60 U, wobei 2EF in der
Einheiten-Mnemonik von Zeile 2 angezeigt wird.

3. Legen Sie 0 mV an den Eingang an.

4. Driicken Sie@, um YES auszuwihlen.

5. Driicken Sie P. Das Display zeigt ---- auf Zeile 2 an, wéhrend die Einheit die
neuen Kalibrierungsparameter liest und speichert.

6. Das Display zeigt b8 U wobei FUL in der Einheiten-Mnemonik von Zeile 2
angezeigt wird.

7. Legen Sie 60 mV an den Eingang an.

8. Driicken Sieﬂ, um YES auszuwihlen.

9. Driicken Sie P. Das Display zeigt ---- auf Zeile 2 an, wéhrend die Einheit die
neuen Kalibrierungsparameter liest und speichert.

10.TC-Kalibrierung vollendet.

Vorbereitung auf RTD-Eingangskalibrierung

Die RTD-Kalibrierung ist von den TC-Kalibrierungsparametern abhéngig.
Darum sollte die TC-Kalibrierung ausgefiihrt werden, bevor die RTD-
Kalibrierung versucht wird.
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Bevor Sie beginnen, vergewissern Sie sich, dass sich der T/V-Jumper in der
T-Position befindet. Vergewissern Sie sich, dass der RTD-Jumper auf den
vorschriftsmédBigen Bereich gesetzt ist. Vergewissern Sie sich, dass die
Prézisionssignalquelle ange-schlossen und bereit ist. Vor der Kalibrierung des
Controllers ist eine Aufwirmezeit von 30 Minuten erforderlich. Durch Auswiéhlen
von NO bei einem Kalibrierungsschritt behélt die Einheit die bestehenden
Kalibrierungsparameter fiir diesen Schritt bei. Das Auswihlen von YES und
Driicken der P-Taste veranlasst, dass die Einheit neue Kalibrierungseinstellungen
fiir den gewéhlten Bereich speichert. Wird zu irgend einer Zeit D gedriickt, so
wird der Programmiermodus verlassen, aber alle kalibrierten Bereiche behalten
die neuen Einstellungen bei.

Achtung: Die RTD-Eingangskalibrierung dieses Controllers
erfordert eine Signalquelle, die in der Lage ist, einen Widerstand
von 300 Ohm mit einer Genauigkeit von 0,01 % oder besser zu
erzeugen.

RTD-Kalibrierungsverfahren

1. Nach der Eingabe von Code 48, wihlen Sie rtd.

2. Driicken Sie die P-Taste, bis der gewiinschte Bereich zusammen mit § in der

Einheiten-Mnemonik von Zeile 2 angezeigt wird.

. Legen Sie null Ohm an den Eingang des Controllers an.

. Driicken Sie /F\, um YES auszuwihlen.

5. Driicken Sie P. Das Display zeigt ---- auf Zeile 2 an, wéihrend die Einheit die
neuen Kalibrierungsparameter liest und speichert.

6. Das Display zeigt den gewiinschten Bereich zusammen mit einem Wert in der
oberen rechten Ecke (in Ohm), der im néchsten Schritt anzuwenden ist, in der
Einheiten-Mnemonik von Zeile 2 des Controllers an.

7. AWenden Sie den Signalpegel (in Ohm) an, der durch die Einheiten-
Mnemonik von Zeile 2 auf dem Controller angezeigt wird.

8. Driicken Sie @, um YES auszuwihlen.

9. Driicken Sie P. Das Display zeigt ---- auf Zeile 2 an, wéhrend die Einheit die
neuen Kalibrierungsparameter liest und speichert.

10.Wiederholen Sie das Vorbereitungs- und Kalibrierungsverfahren fiir jeden zu
kalibrierenden Eingangsbereich.

AW
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Eispunkt-Kalibrierungsverfahren

1. Entfernen Sie alle optionalen Karten.

2. Verifizieren Sie, dass die Temperatur der Controller-Umgebung zwischen
20°C und 30°C liegt.

3. Setzen Sie den T/V-Jumper in die T-Position.

4. Schlielen Sie ein Thermopaar mit einer Genauigkeit von 1°C oder besser an
den Controller an.

5. Verifizieren Sie in den analogen Eingangsparametern, dass der Eingangstyp
(EYPE) auf die Art von Thermopaar eingestellt ist, das in Schritt 4 angeschlossen
wurde, dass die Temperaturskala (5LAL) °C ist, dass die Eispunktkompensation
(LE) eingeschaltet ist, dass die Dezimalaufldsung (dLPL) 0,0 ist, dass das
Rundungsinkrement (rnd 0,1 ist und der Anzeigeversatz (IFSt  auf 0
eingestellt ist.

6. Bringen Sie das Thermopaar in engen thermischen Kontakt mit einer
Referenzthermometersonde. (Verwenden Sie ein Referenzthermometer mit
einer Genauigkeit von 0,25 %°C oder besser.) Die beiden Sonden miissen vor
Luftbewegung abge-schirmt sein und miissen geniigend Zeit haben, eine
Temperaturangleichung vorzunehmen. (Anstelle des Thermometers kann
auch ein Kalibrierungsbad verwendet werden.)

7. Wenn eine Differenz zwischen der PAX2C-Anzeige und dem
Referenzthermometer besteht, so setzen Sie die Kalibrierung fort.

8. Notieren sie sich den am PAX2C angezeigten Messwert als den
~Anzeigemodus“-Messwert, der in Schritt 12 zu verwenden ist.

9. Gehen Sie zu den Werks-Serviceoperationen, wihlen CodE 48 und driicken P.

10.Wiihlen Sie ! [E und driicken P.

11.Das Display zeigt den Vorhandenen Eispunktwert an.

12.Berechnen Sie folgendermaflen einen neuen Eispunktwert: Vorhandener
Eispunktwert + (Referenztemperatur [] Anzeigemodus-Messwert). Alle Werte
sind in °C.

13.Andern Sie mit ﬂund@den Vorhandenen Eispunktwert, um den in Schritt
12 berechneten neuen Eispunktwert anzuzeigen.

14.Driicken Sie P und kehren zum Display-Modus zuriick. Verifizieren Sie, dass
der Anzeigemodus-Messwert (mit 0 Anzeigeversatz) mit der Re-
ferenztemperatur {ibereinstimmt. Anderenfalls wiederholen Sie die Schritte
8 bis 14.

Vorbereitung auf die

Ausgangskarte
Achtung: Die Kalibrierung dieses Controllers verlangt ein externes

A Messgerdt mit einer Genauigkeit von 0,005 % oder besser.

Bevor Sie beginnen, vergewissern Sie sich, dass das Prézisionsvoltmeter
(Spannungsausgang) oder Strommessgerét (Strom-ausgang) angeschlossen und
bereit ist. Fithren Sie folgendes Verfahren aus.

1. Nach der Eingabe von CodE 48 wihlen Sie AnLb.

2. Durchlaufen Sie anhand der folgenden Tabelle die fiinf zu kalibrierenden
Auswahlmoglichkeiten. Bei jeder Eingabeauf-forderung verwenden Sie die
@- und@-Tasten des PAX2C, um die Anzeige des externen Messgerites an
die kalibrierte Auswahl anzupassen. Wenn der externe Messwert

ibereinstimmt, oder wenn der konkrete Bereich keine Kalibrierung braucht,
so driicken Sie die P-Taste, um zum néchsten Bereich voranzuschreiten.

Kalibrierung der analogen

PAX2C-ANZEIGE EXTERNES AKTION
MESSGERAT

0.0 mA 0,00 mA [F\und ¥2/ zum Justieren des
externen Messgeréates

4.0 mA 4,00 mA [F\und ¥%/ zum Justieren des
externen Messgerates

20.0 mA 20,00 mA [F\ und ¥/ zum Justieren des
externen Messgerates

0.0U 0,00 v [F\ und ¥/ zum Justieren des
externen Messgerates

10.0U 10,00 V [F\and ¥/ to adjust External Meter

3. Kalibrierung vollendet.



BETRIEBSUBERBLICK

EINSCHALTEN DES CONTROLLERS

Beim Einschalten verzogert der Controller die Steuerungsaktion und die
Temperaturanzeige um mehrere Sekunden, um verschiedene Selbstdiagnosetests
auszufiihren und grundlegende Controller-Informationen anzuzeigen. Zunichst
beleuchtet der Controller beide Displays und alle Anzeigen, um zu verifizieren,
dass alle Display-Elemente funktionieren. Der Controller zeigt dann den
Modelltyp der Einheit auf dem oberen Display sowie die aktuelle Firmware-
Revisionsnummer auf dem unteren Display an. Der Controller tiberpriift dann
den korrekten internen Betrieb und zeigt eine Fehlermeldung (E-XX) an, wenn
ein interner Fehler detektiert wird (zu weiteren Informationen siehe den
Abschnitt Fehlerbehebung). Nach Abarbeitung dieser Sequenz beginnt der
Controller mit der Steuerungsaktion durch Anzeigen des Temperatur-/
Prozesswertes und Aktualisieren des Ausgangs oder der Ausginge auf der
Grundlage der PID-Steuerungsberechnung.

PROZESSBEGINN

Nach dem Starten des Prozesses miissen die PID-Einstellungen des
Controllers fiir eine optimale Steuerung zunéchst auf den Prozess ,,abgestimmt*
werden. Die Mindestabstimmung besteht aus dem Justieren der Proportionalband-,
Integralzeit- und Differenzialzeit-Parameter, um die optimale Reaktion auf eine
Prozessstorung er erhalten. Der Controller kann einmal abgestimmt werden,
muss aber erneut abgestimmt werden, wenn der Prozess signifikant gedndert
wurde. Es gibt verschiedene Optionen fiir die Abstimmung dieses Parameters:

A)mittels der eingebauten Auto-Abstimmfunktion des Controllers
(siche Auto-Abstimmung).

B)mittels der manuellen Abstimmtechnik (siehe Manuelle Abstimmung).

C)mittels einer Abstimmungssoftware eines Fremdanbieters (im Allgemeinen

teuer und nicht immer genau).

D)mittels Werten auf der Grundlage von Steuerschleifenerfahrungen,

berechneter Werte oder Werte aus einem dhnlichen Prozess.

Wenn der Controller ein Austausch-Controller ist, so koénnen die PID-
Einstellungen aus der ausgetauschten Einheit als brauchbare Anfangswerte
verwendet werden. Beachten Sie unbedingt eventuelle Unterschiede zwischen
den Einheiten und den PID-Einstellungen, wenn Sie den Austausch vornehmen.
Die PID-Einstellungen konnen mittels der im Abschnitt PID-Steuerung
dargelegten Techniken feinabgestimmt werden. Nach der Abstimmung des
Controllers auf den Prozess ist es wichtig, die Last und den Controller
gleichzeitig einzuschalten, um die beste Anlauf-Reaktion zu erhalten.

AUSSCHALTEN DES CONTROLLERS

Beim Abschalten werden alle Parameter und Steuerungsmodi gespeichert, um
eine schnelle und vorhersagbare Prozessreaktion beim néchsten Einschalten zu
erhalten. Beim Abschalten des Prozesses ist es wichtig, den Controller
gleichzeitig abzuschalten. Das verhindert, dass die Riicksetzungsaktion des
Controllers das Proportionalband verschiebt, wihrend der Temperatur-/
Prozesswert fallt, und verhindert eine {iberméBige Ubersteuerung beim nichsten
Prozessbeginn.

ERLAUTERUNGEN ZUM STEUERUNGSMODUS

EIN/AUS-STEUERUNG

Der Controller arbeitet in der Ein/Aus-Steuerung, wenn das Proportionalband
auf 0,0 % eingestellt ist. In diesem Steue-rungsmodus schwingt der Prozess um
den Sollwert herum. Die Ein/Aus-Steuerungshysterese (symmetrisch um den
Sollwert herum) kann dafiir verwendet werden, Ausgangsflattern zu beseitigen.
Die Ausgangszuordnung kann auf Heizungsanwen-dungen (umgekehrter
Ausgang ein, wenn unter dem Sollwert) oder fiir Kithlanwendungen (direkter
Ausgang ein, wenn iiber dem Sollwert) eingestellt werden.

EINGANG

SP + 1/2 HYSt

sp /l
\
SP -1 /2 Hyst — %
| \
DIGITALER AUSGANG: AUS EIN AUS
UMGEKEHRTE AKTION
EINGANG

SP + 1/2 HY5k

/|

\
SP - 1/2 Hy5E i
\

SP

AUS EIN AUS

DIGITALER AUSGANG:

DIREKTE AKTION

EIN/AUS-STEUERUNG (] ABBILDUNGEN
Hinweis: HYStinden Ein/Aus-Steuerungs-Abbildungenist ein benutzerdefinierter
Wert in den PID-Konfigurationsparametern.

Bei Heiz- und Kiihlsystemen wird ein Digitaler Ausgang alsHE AL (umgekehrt)
zugeordnet, und ein anderer Digitaler Ausgang wird als [OOL (direkt)
zugeordnet. Das Proportionalband wird auf 0,0 eingestellt, und die Relative
Verstirkung beim Kiihlen wird auf 0,0 eingestellt. Das Totband beim Kiihlen
stellt den Betrag des betrieblichen Totbandes oder der betrieblichen Uberlappung
zwischen den Ausgéngen ein. Der Sollwert und die Ein/Aus-Steuerungshysterese
gelten sowohl fiir O1- als auch fiir O2-Ausgénge. Die Hysterese steht in einer
symmetrischen Beziehung zum Sollwert- und Totbandwert.
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EIN/AUS-STEUERUNG — HEIZ-/KUHLAUSGANGS-ABBILDUNGEN

EINGANG

SP + 1/2 HY5E

SP ‘ HYSE
\
SP - 1/2 HYSt ~_—~ ‘
|
. ! ‘
Digitaler AUS EIN AUS
Heizungsausgang:
Digitaler
EIN AUS EIN

Kiihlungsausgang:

HEIZUNGS-/KUHLUNGS-TOTBANDWERT (dEAd) = 0

EINGANG

SP + 1/2 (dERd) + 1/2 H¥5E
SP+12 (@A) | — — —
SP + 1/2 (dERd) - 1/2 HySE

dERd

SP

SP - 1/2 (dERd) + 1/2 Hst
SP- 112 (dERd) | — S\ 74 Jf _
SP - 1/2 (dERd) - 1/2 HiSt ot

Digitaler
Heizungsausgang:
Digitaler
Kuhlungsausgang:

EIN

AUS

HEIZUNGS-/KUHLUNGS-TOTBANDWERT (d£Ad) > 0

EINGANG

SP + 1/2 (dERd) + 1/2 HySE PN
sP+1R ) — — — — [ N\ lr@
SP + 1/2 (dERd) - 1/2 HYGE |

SP

dERd

SP - 1/2 (dERd) + 1/2 HySE

SP - 112 (dERd) |— % 7717 R ’1”55*
SP - 1/2 (dERd) - 1/2 Hst

|
Digitaler ~ 1 ‘ ‘
Heizungsausgang: | | EIN AUS EIN
Digitaler | |

Kuhlungsausgang: EIN AUS EIN

HEIZUNGS-/KUHLUNGS-TOTBANDWERT (dEAd) < 0




PID-STEUERUNG

Bei der PID-Steuerung verarbeitet der Controller den Eingang und berechnet
dann einen Steuerungsausgangsleistungswert unter Verwendung eines
spezialisierten Proportionalband-, Integralzeit- und Differenzialzeit-
Steuerungsalgorithmus. Das System wird mit dem neuen Ausgangsleistungswert
gesteuert, um den Prozess auf dem Sollwert zu halten. Die Steuerungsaktion fiir
PID-Steuerung kann auf umgekehrt fiir Heizungsanwendungen (Ausgang ein,
wenn unter dem Sollwert) oder direkt fiir Kithlanwendungen (Ausgang ein,
wenn {iber dem Sollwert) eingestellt werden. Fiir Heiz- und Kiihlsysteme
werden sowohl die Heiz- als auch die Kiihlausgéinge verwendet. Die PID-
Parameter konnen mittels Auto-Abstimmung festgelegt werden, oder sie
konnen manuell auf den Prozess abgestimmt werden.

TYPISCH PID-ANTWORTKURVE

P&I
EINGANG P&I&D
SN~

P&D nur P

ZEIT

ZEITPROPORTIONALE PID-STEUERUNG

In zeitproportionalen Anwendungen wird die Ausgangsleistung unter
Verwendung der Zykluszeit in eine Ausgangs-Ein-Zeit umgewandelt. Zum
Beispiel ist bei einer viersekiindigen Zykluszeit und 75 % Leistung der Ausgang
drei Sekunden lang ein (4 x 0,75) und eine Sekunde lang aus.

Die Zykluszeit sollte nicht groBer als 1/10 der Eigenschwingungsperiode fiir
den Prozess sein. Die Eigenperiode ist die Zeit, die eine vollstindige
Schwingung dauert, wenn sich der Prozess in einem kontinuierlich schwingenden
Zustand befindet.

LINEARE PID-STEUERUNG

Bei Anwendungen mit Linearer PID-Steuerung wird die Zuordnung des
analogen Ausgangs ANAS auf% Ausgangsleistung, OP gesetzt. Die analoge Low-
Skalierung, ANLO, wird auf 0,0 eingestellt, und die analoge High-Skalierung,
ANHI, wird auf 100,0 eingestellt. Der analoge Ausgang ist dann der PID-
berechneten prozentualen Ausgangsleistung fiir Heizen oder Kiihlen
entsprechend der Steuerungsaktion OPAC proportional. Zum Beispiel ist der
analoge Ausgang bei 0 V[ bis 10 VI (0 bis 100 % skaliert) und 75 % Leistung
=7,5VL.

MANUELLER STEUERUNGSMODUS

Im Manuellen Steuerungsmodus arbeitet der Controller als ein
Offenkreissystem (d. h. ohne Sollwert- oder Prozessriickkopp-lung). Der
Benutzer justiert die prozentuale Leistung durch die ,,% Leistung“-Anzeige zum
Steuern der Ausgangsleistung. Der Manuelle Betrieb erlaubt 0 bis 100 %
Leistung zum HEAt-Ausgangund -100 bis 0 % Leistung zum COOL-Ausgang. Die
Low- und High-Ausgangsleistungs-Grenzwerte werden ignoriert, wenn der
Controller im Manuellen Modus arbeitet.

MODUSUBERGANG

Beim Ubergang des Controller-Modus zwischen Automatik und Manuell
bleiben die Steuerungsausginge konstant und fithren darum einen ,,sto3freien”
Ubergang aus. Beim Ubergang von Manuell zu Automatik bleibt die Leistung
zunéchst stabil, aber die Integrale Aktion korrigiert erforderlichenfalls den
Regelkreis-Leistungsbedarf mit einer Rate proportional zur Integralzeit.

AUTOMATISCHER STEUERUNGSMODUS

Im Automatischen Steuerungsmodus wird der Prozentsatz der
Ausgangsleistung automatisch durch PID- oder Ein/Aus-Berechnungen anhand
der Sollwert- und Prozessriickkopplung bestimmt.

PID-STEUERUNG

PROPORTIONALBAND

Das Proportionalband ist als das ,,Band“ der Temperatur definiert, die der
Prozess andert, damit sich die prozentuale Aus-gangsleistung von 0 % auf 100
% andert. Das Band kann, aber muss nicht um den Sollwert zentriert sein. Das
richtet sich nach den Stabilititsanforderungen des Prozesses. Die Band wird
durch manuellen Versatz oder integrale Aktion (automatische Riicksetzung)
verschoben, um null Fehler beizubehalten. Das Proportionalband wird als
Prozent des Eingangssensorbereichs ausgedriickt.

Beispiel: Es wird ein Thermopaar Typ T mit einem Temperaturbereich von

AUSGANGS- | UMGEKEHRTE ; DIREKTE I
LEISTUNG (%) | AKTION | AKTION |
! 1 !
Digitaler } P-BAND } P-BAND ‘} Digitaler
100 Ausgang : i | Ausgang
I I !
I
I I |
I I
I I !
I
I I ‘
| |
| I !
|
| | |
0 : l TEMPERATUR
| HEIZEN KUHLEN |
L |
SOLLWERT

600°C verwendet und wird in Grad Celsius mit einem Proportionalband von
5 % angezeigt. Dies ergibt ein Band von 600°C x 5 % = 30°C.

Das Proportionalband sollte so eingestellt werden, dass die beste Reaktion auf
eine Storung erhalten wird, wihrend eine Ubersteuerung minimiert wird.
Niedrige Proportionalbandeinstellungen (hohe Verstirkung) fiihren zu einer
schnellen Con-troller-Reaktion auf Kosten der Stabilitdt und einer hoheren
Ubersteuerung. Einstellungen, die {ibermiBig niedrig sind, erzeugen dauerhafte
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Schwingungen am Sollwert. Hohe Proportionalbandeinstellungen (niedrige
Verstarkung) fithren zu einer trigen Reaktion mit langen Perioden mit
Prozessungleichmafigkeiten. Ein Proportionalband von 0,0 % zwingt den
Controller in den EIN/AUS-Steuerungsmodus mit seinen charakteristischen
zyklischen Bewegungen am Sollwert (siehe EIN/AUS-Steuerung fiir weitere
Informationen).

INTEGRALZEIT

Integralzeit ist als die Zeit (in Sekunden) definiert, in der der Ausgang allein
aufgrund einer integralen Aktion gleich dem Ausgang aufgrund einer
proportionalen Aktion mit einem konstanten Prozessfehler ist. Solange ein
konstanter Fehler existiert, wiederholt die integrale Aktion die proportionale
Aktion zu jeder Integralzeit. Eine integrale Aktion verschiebt die
Mittelpunktposition des Proportionalbandes, um Fehler im stabilen Zustand zu
beseitigen. Die Einheiten der Integralzeit sind Sekunden je Wiederholung.

Die Integrale Aktion (auch als ,automatische Riicksetzung™ bekannt)
verdndert die Ausgangsleistung, um den Prozess auf den Sollwert zu bringen.
Integralzeiten, die zu schnell sind (kleine Zeiten), verhindern, dass der Prozess
auf den neuen Aus-gangswert reagiert. Dies fiihrt zu Uberkompensation und zu
einem instabilen Prozess mit iberméBiger Ubersteuerung. Integ-ralzeiten, die zu
langsam sind (groflen Zeiten), verursachen eine langsame Reaktion auf
Stabilzustandsfehler. Eine Integrale Aktion kann deaktiviert werden, indem die
Zeit auf null eingestellt wird. Wenn die Zeit auf null eingestellt wird, so bleibt
der vorherige integrale Ausgangsleistungswert erhalten.

Wenn eine integrale Aktion deaktiviert ist, so ist eine manuelle Riicksetzung
verfugbar, indem der Ausgangsleistungsversatz (OPOF, der anfanglich auf null
gesetzt ist) modifiziert wird, um Stabilzustandsfehler zu beseitigen. Dieser
Parameter erscheint im ungeschiitzten Parametermodus, wenn die Integralzeit
auf null eingestellt ist. Der Controller hat das Leistungsmerkmal, eine integrale
Aktion zu verhindern, wenn er auflerhalb des Proportionalbandes arbeitet. Dies
verhindert eine ,,Riicksetzungsspirale®.



Hinweis: Die Proportionalbandverschiebung aufgrund einer
integralen Aktion kann selbst ,zurlickgesetzt® werden,
indem der Controller voriibergehend in den Ein/Aus-
Steuerungsmodus versetzt wird (Proportionalband = 0).

ABWEICHUNG |
ZEIT
AUSGANGS- INTEGRALER AUSGANG
LEISTUNG (%)
I/ PROPORTIONALER AUSGANG
ZEIT

HINWEIS: DIE GESAMTAUSGANGSLEISTUNG WIRD
ANHAND DER DREI PID-EINSTELLUNGEN BERECHNET.

INTEGRAL-
ZEIT

DIFFERENZIALZEIT

Die Differenzialzeit ist als die Zeit (in Sekunden) definiert, in der der
Ausgang allein aufgrund einer proportionalen Aktion gleich dem Ausgang
aufgrund einer Differenzialaktion mit einem Ramping-Prozessfehler ist. Solange
ein Ramping-Fehler existiert, wird die Differenzialaktion durch eine
proportionale Aktion zu jeder Differenzialzeit ,,wiederholt”. Die Einheiten der
Differenzialzeit sind Sekunden je Wiederholung.

Eine Differenzialaktion dient dem Verkiirzen der Prozess-Ansprechzeit und
hilft bei der Stabilisierung des Prozesses durch Bereitstellung eines Ausgangs
auf der Basis der Anderungsrate des Prozesses. Im Prinzip nimmt eine
Differenzialaktion vorweg, wohin sich der Prozess entwickelt, und éndert den
Ausgang, bevor er tatséchlich ,eintrifft“. Eine Erhohung der Differenzialzeit
hilft bei der Stabilisierung der Antwort, aber zu viel Differenzialzeit in
Verbindung mit verrauschten Signal-prozessen kann dazu fithren, dass der
Ausgang zu stark schwankt, was eine schlechte Steuerung zur Folge hat. Keine
oder zu wenig Differenzialaktion fiihrt gewohnlich zu verringerter Stabilitét mit
hoher Ubersteuerung. Keine Differenzialaktion erfordert gewdhnlich breitere

ABWEICHUNG
ZEIT
AUSGANGS- PROPORTIONALER AUSGANG
LEISTUNG (%)
I/ DIFFERENZIALAUSGANG
ZEIT

HINWEIS: DIE GESAMTAUSGANGSLEISTUNG

WIRD ANHAND DER DREI PID-EINSTELLUNGEN BERECHNET.

DIFFERENZIAL-
ZEIT

Proportional- und langsamere Integralzeiten, um den gleichen Grad an Stabilitét
beizubehalten wie mit einer Differenzialaktion. Eine Differenzialaktion wird
deaktiviert, indem die Zeit auf null eingestellt wird.

PRIMARE/ALTERNATIVE PID-WERTE

Der PAX2C enthilt zwei verschiedene Gruppen von PID-Parametern im
Speicher. Diese werden als die Priméren (Pri) und die Alternativen (Alt) PID-
Werte bezeichnet. Es ist moglich, zwischen diesen Werten unter Verwendung
des PID-Auswahlparameters umzuschalten, der im PID-Konfigurationsmenii
verfiigbar ist. Diese Funktionalitét (PSEL) ist ebenfalls iber die Benutzereingénge,
Funktionstasten oder Zeile 2-Benutzerfunktion verfligbar.

Die Aktiven PID-Parameter widerspiegeln die PID-Werte, die iiber den PSEL-
Parameter ausgewihlt werden. Wenn eine Ande-rung an einem aktiven PID-
Wert vorgenommen wird, wie zum Beispiel eine Benutzerdnderung oder nach
einer Auto-Abstimmung, so werden die Werte automatisch in die Primédre oder
Alternative Gruppe kopiert, je nachdem, welche Gruppe durch den PSEL-
Parameter gewahlt wird.

ERLAUTERUNGEN ZUR PID-ABSTIMMUNG

AUTO-ABSTIMMUNG

Auto-Abstimmung ist eine durch den Benutzer initiierte Funktion, wobei der
Controller automatisch die Werte von Proporti-onalband, Integralzeit,
Differenzialzeit, Digitalfilter, Steuerungsausgangsdampfungszeit und Relativer
Verstarkung (Hei-zen/Kiihlen) anhand der Prozesscharakteristika bestimmt. Die
Auto-Abstimmungsfunktion schaltet den oder die Steuerungs-ausginge an
einem Steuerungspunkt in drei Viertel der Entfernung zwischen dem
momentanen Prozesswert und dem Sollwert durch. Die Eigenart dieser
Schwingungen bestimmt die Einstellungen der Controller-Parameter.

Vor dem Initiieren einer Auto-Abstimmung ist es wichtig, den Controller und
das System zu verifizieren. (Das kann im Ein/Aus-Steuerungs- oder im
Manuellen Steuerungsmodus geschehen.) Wenn es ein Verdrahtungs-, System-
oder Controller-Problem gibt, so kann die Auto-Abstimmung zu einer falschen

initiiert werden. Es muss jedoch auf normale Prozessbedingungen geachtet
werden (zum Beispiel miissen ungewdhnliche externe Laststorungen minimiert
werden), da sie sich auf die PID-Berechnungen auswirken.

INITIIEREN EINER AUTO-ABSTIMMUNG

Nachstehend sind die Parameter und Werkseinstellungen gezeigt, die sich auf
die Auto-Abstimmungsberechnungen auswirken. Wenn Anderungen bendtigt
werden, so miissen sie vor Beginn der Auto-Abstimmung vorgenommen
werden. Es ist zu beachten, dass es notwendig ist, den Eingang und die
Steuerungsausgidnge vor dem Initiieren einer Auto-Abstimmung zu
konfigurieren.

Abstimmung fithren, oder sie findet kein Ende. Die Auto-Abstimmung kann DISPLAY | PARAMETER WERKSEINSTELLUNG MENUO
beim Einschalten, am Sollwert oder an irgend einem anderen Prozesspunkt FLE- |Digitale Filterung 10 VNPE
TEMPERATUR CHYS | Ein/Aus- 2 (Temperaturmodus) Pod
Steuerungshysterese 0.2 (Prozessmodus) '
. tlod |Auto-Abstimmungscode |2 Pd
dERd | Totband 0.0 Pd
LUME | Zugriff auf Auto- LOC Pd
Abstimmung
4
3 TYPISCHE ANTWORTKURVEN 1. Geben Sie den Sollwert iiber das PID-Menii oder iiber das Display-,
M!TAUTO—ABSTIMMUNGS— P " der Verb Meniischleifen-Menii ein (falls aktiviert
) DAMPFUNGSCODES 0 BIS 4. arameter- oder Verborgene-Mentischleifen-Menti ein (falls aktivie ').
2. Initiieren Sie die Auto-Abstimmung durch Andern von Auto-Abstimmung
1 tUNE zu YES iiber das PID-Menii oder iiber das Display-, Parameter- oder
Verborgene-Meniischleifen-Menii ein (falls aktiviert).
0

ZEIT

ABBILDUNG DER AUTO-ABSTIMMUNGSCODES
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AUTO-ABSTIMMUNGSFORTSCHRITT

Der Controller oszilliert den oder die Steuerungsausgénge iiber EINGANG

vier Phasen. Das untere Display zeigt blinkend die Phasen-
nummer an. Das Betrachten der Parameter ist wiahrend der Auto-

Abstimmung moglich. Die Zeit bis zur Vollendung der Auto- SOLLWERT
Abstimmungszyklen ist prozessabhédngig. Der Controller sollte die AUTO-
Auto-Abstimmung automatisch anhalten und die berechneten 2?25'2&“{};”6“;

Werte speichern, wenn die vier Phasen vollendet sind. Wenn der PUNKT
Controller ungewdhnlich lange in der Auto-Abstimmung verharrt,
so konnte ein Prozessproblem vorliegen. Die Auto-Abstimmung

AUTO-ABSTIMMVORGANG
(UMGEKEHRTE AKTION)

VHYS * 4/\ m
{ Y2 HYS *

AUTO-ABSTIMMUNG VOLLENDET,

\
\ \
. . . \ \
kann angehalten werden, indem NO in Auto-Abstimmung Start AUTO- | | PID-EINSTELLUNGEN WERDEN BERECHNET
(tUNE...) eingegeben wird. ABSTIMMUNG UND IN DEN SPEICHER GELADEN
START \ \
| } } ZEIT
PHASE ‘ 1 ‘ 2 ‘ 3 ‘ 4 ‘
‘ ‘ 1 ‘ 1
Ausgang 1 (OP1) ’ EIN AUS EIN AUS
* — Ein/Aus-Steuerungshysterese

In einigen Anwendungen kann es notwendig sein, die Auto-Abstimmungs-
berechneten PID-Parameter einer Feinabstimmung zu unterziehen. Dafiir wird
ein Chartrekorder oder Datenlogging-Gerdt bendtigt, um ein visuelles
Analysemittel fir den Prozess bereitzustellen. Vergleichen Sie die Ist-
Prozessantwort mit den PID-Antwort-Abbildungen mit einer Stufenidnderung
des Prozesses. Nehmen Sie Anderungen an den PID-Parametern maximal in
20%-Inkrementen, ausgehend vom Startwert, vor und lassen Sie dem Prozess

geniigend Zeit, sich zu stabilisieren, bevor Sie die Auswirkungen der neuen
Parameter-Einstellungen beurteilen.

In einigen ungewdhnlichen Féllen kann es sein, dass die Auto-
Abstimmungsfunktion keine akzeptablen Steuerungsergebnisse erbringt oder
dass induzierte Schwingungen zu Systemproblemen fithren. In diesen
Anwendungen ist die Manuelle Ab-stimmung eine Alternative.

EXTREME PROZESSREAKTIONEN

UBERSTEUERUNG UND SCHWINGUNGEN

LANGSAME REAKTION

EINGANG EINGANG

sP /\ sP
4

ZEIT

ZUM DAMPFEN DER REAKTION:
- VERGRORERN SIE DAS PROPORTIONALBAND.
- VERLANGERN SIE DIE INTEGRALZEIT.
- VERWENDEN SIE SOLLWERT-RAMPING.
- VERWENDEN SIE AUSGANGSLEISTUNGS-GRENZWERTE.
- RUFEN SIE AUTO-ABSTIMMUNG MIT EINEM
HOHEREN AUTO-ABSTIMMUNGSCODE ERNEUT AUF.
- VERLANGERN SIE DIE DIFFERENZIALZEIT.

ZEIT

ZUM BESCHLEUNIGEN DER REAKTION:
- VERKLEINERN SIE DAS PROPORTIONALBAND.
- VERKURZEN SIE DIE INTEGRALZEIT.
- ERHOHEN ODER UNTERDRUCKEN SIE SOLLWERT-RAMPING.
- ERWEITERN SIE AUSGANGSLEISTUNGS-GRENZWERTE.
- RUFEN SIE AUTO-ABSTIMMUNG MIT EINEM
NIEDRIGEREN AUTO-ABSTIMMUNGSCODE ERNEUT AUF.
- VERKURZEN SIE DIE DIFFERENZIALZEIT.

MANUELLE ABSTIMMUNG

Es ist ein Chartrekorder oder Datenlogging-Gerit notwendig, um die Zeit
zwischen Prozesszyklen zu messen. Dieses Verfahren ist eine Alternative zur
Auto-Abstimmungsfunktion des Controllers. Es erbringt keine akzeptablen
Ergebnisse, wenn Systemprobleme eintreten.

1. Setzen Sie das Proportionalband (ProP) auf 10,0 % fiir Temperaturmodelle
(Temperatur) und 100,0 % fiir Prozessmodelle (Span-nung/Strom).

2. Setzen Sie sowohl die Integralzeit (Intt) als auch die Differenzialzeit (dErt)
auf 0 Sekunden.

3. Setzen Sie das aktive PID-Leistungsfilter (FLtr) im PID-Menii auf 0
Sekunden.

4. Setzen Sie die Ausgangszykluszeit (CYCt) im Digitalausgangsmenii auf
maximal ein Zehntel der Prozesseszeitkonstante (sofern zutreffend).

5. Setzen Sie den Controller iiber den trnF-Parameter im PID-Menii in den
Manuellen Steuerungsmodus (MAN) und justieren die % Leistung so, dass der
Prozesswert auf den Sollwert gebracht wird. Erméglichen Sie dem Prozess
nach der Einstellung der % Leistung eine Stabilisierung.
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6. Setzen Sie den Controller iiber den trnF-Parameter im PID-Menil in den
Automatik (Auto)-Steuerungsmodus. Wenn sich der Prozess nicht stabilisiert
und zu schwingen beginnt, so setzen Sie das Proportionalband zweimal hoher
und gehen zuriick zu Schritt 5.

7. Wenn der Prozess stabil ist, so verringern Sie die Proportionalband-
Einstellung um das Zweifache und dndern den Sollwert um einen kleinen
Betrag, um den Prozess anzuregen. Setzen Sie diesen Schritt fort, bis der
Prozess in dauerhafter Form schwingt.

8. Fixieren Sie das Proportionalband auf das Dreifache der Einstellung, die die
Schwingung in Schritt 7 verursachte.

9. Setzen Sie die Integralzeit auf das Zweifache der Schwingungsperiode.

10.Setzen Sie die Differenzialzeit auf 1/8 (0,125) der Integralzeit.

11.Setzen Sie die Ausgangsdimpfungszeit auf 1/40 (0,025) der
Schwingungsperiode.



LEITFADEN ZUR FEHLERBEHEBUNG

PROBLEM

ABHILFE

Keine Anzeige beim Einschalten

Uberpriifen Sie Strompegel und Stromanschliisse.

Keine Anzeige nach dem Einschalten

Uberpriifen Sie die Programmeinstellungen dLEL und dint im Display-Menii.

Programm gesperrt

Uberpriifen Sie, ob der Aktive Benutzereingang fiir PLOL programmiert
wurde. Deaktivieren Sie den Benutzereingang.

Geben Sie den richtigen Zugriffscode bei Eingabeaufforderung COdE 0 ein.

Kein Zeile 1-Display

Uberpriifen Sie die Programmeinstellungen fiir Zeile 1, Display-Zuordnung.

Kein Zeile 2-Display

Uberpriifen Sie die Programmeinstellungen fiir Zeile 2-Wertzugriff.
Vergewissern Sie sich, dass mindestens ein Zeile 2-Parameterwert in der
Haupt-Anzeigeschleife aktiviert ist.

Keine Anzeige fir programmierbare Einheiten

Uberpriifen Sie die Programmeinstellungen fiir Zeile 1/2, Einheiten-
Mnemonik.

Falscher Prozessanzeigewert

Uberpriifen Sie Eingangsjumper-Einstellung, Eingangspegel und
Eingangsanschlisse.

Wenden Sie sich an den Hersteller.

Anzeige von OLOL, ULUL, Short, OPEN, oder ...

“

Siehe Allgemeine technische Daten des Controllers, Displaymel-dungen.

Module oder Parameter nicht erreichbar

Uberpriifen Sie die entsprechende optionale Einsteckkarte.

Verifizieren Sie, dass der Parameter in Bezug auf die vorherigen
Programmeinstellungen gliltig ist.

Fehlercode: EKEY

Tastatur ist beim Einschalten aktiv. Uberpriifen Sie auf gedriickte oder
festhdngende Tasten. Driicken Sie eine Taste zum Ldschen des
Fehlercodes.

Fehlercode: EPAr
Fehlercode: EdYn

Parameterdaten-Prifsummenfehler. Driicken Sie eine Taste zum Ldschen
des Fehlercodes, verifizieren Sie alle Programmeinstel-lungen und schalten
Sie das Messgerat aus und wieder ein. Wenden Sie sich an den Hersteller,
wenn der Fehlercode beim nachsten Einschalten wiederkehrt.

Fehlercode: EPro

Parameterdaten-Validierungsfehler. Driicken Sie eine Taste zum Léschen
des Fehlercodes, verifizieren Sie alle Programmeinstel-lungen und schalten
Sie das Messgerat aus und wieder ein. Wenden Sie sich an den Hersteller,
wenn der Fehlercode beim nachsten Einschalten wiederkehrt.

Fehlercode: ECAL

Kalibrierungsdaten-Validierungsfehler. Wenden Sie sich an den Hersteller.

Fehlercode: ELin

Linearer Ausgangskartendaten-Validierungsfehler. Driicken Sie eine Taste
zum Léschen des Fehlercodes und schalten das Geréat aus und wieder ein.
Wenn der Fehlercode beim néchsten Einschalten wiederkehrt, tauschen Sie
die lineare optionale Karte aus oder wenden sich an den Hersteller.
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Red Lion Controls
Stammsitz/Firmenzentrale
20 Willow Springs Circle
York PA 17406

Tel.: +1 (717) 767-6511
Fax +1 (717) 764-0839

BESCHRANKTE GEWAHRLEISTUNG

Das Unternehmen gewihrleistet die von ihm hergestellten Produkte gegen Mangel in Material und
Verarbeitung fiir einen begrenzten Zeitraum von zwei Jahren ab dem Tag des Versandes, sofern die
Produkte unter vorschriftsméfigen Bedingungen gelagert, gehandhabt, installiert und verwendet
wurden. Die Gewihrleistung des Unternehmens unter dieser beschrénkten Gewahrleistung erstreckt
sich lediglich auf die Reparatur oder den Austausch eines mingelbehafteten Produkts im Ermessen
des Unternehmens. Das Unternehmen lehnt jegliche Haftung fiir Erkldrungen, Zusagen oder
Zusicherungen mit Bezug auf die Produkte ab.

Der Kunde verpflichtet sich, Red Lion Controls zu entschéadigen fiir, und schadlos zu halten und zu
verteidigen gegen, Scha-denersatzforderungen, Anspriiche und Aufwendungen, die aus
anschliefenden Verkdufen von RLC-Produkten oder Produkten, die von RLC hergestellte
Komponenten enthalten, auf der Grundlage von Personenschéden (mit oder ohne Todesfolge),
Sachschiden, entgangenen Gewinnen und sonstigen Angelegenheiten erwachsen, fiir die der Kéufer,
seine Mitarbeiter oder seine Nachauftragnehmer in irgend einem Umfang haftbar sind oder sein
konnten, einschlieBlich beispielsweise Geldstrafen, die durch den Consumer Product Safety Act
(PL. 92-573) auferlegt werden, und Haftungen, die einer Person gemdl dem Magnuson-Moss
Warranty Act (P.L. 93-637) in der jeweils giiltigen Fassung auferlegt werden.

Es werden keine anderen Gewihrleistungen [ weder ausdriicklich noch implizit ] mit Bezug auf die
Produkte des Unterneh-mens geschaffen auBier denen, die ausdriicklich in diesem Dokument
dargelegt sind. Der Kunde erkennt die in diesem Doku-ment enthaltenen Haftungsausschliisse und
Beschriankungen an und beruft sich auf keine anderen Gewihrleistungen oder Erklarungen.

Red Lion Controls
Red Lion Controls Indien
Europa 201-B, 2nd Floor, Park Centra Opp 32
Printerweg 10 Mile Stone, Sector-30 Gurgaon-122002
NL O 3821 AD Amersfoort Haryana, Indien
Tel.: +31 (0) 334 723 225 Tel.: +91 984 487 0503
Fax +31 (0) 334 893 793

Red Lion Controls

China

Unit 101, XinAn Plaza

Building 13, No.99 Tianzhou Road
Schanghai, VR China 200223 Tel.: +86
21 6113-3688

Fax +86 21 6113-3683



