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0 Sicherheitshinweis

PID-Regler diurfen niemals als hauptsachlicher Schutz vor gefahrlichen Zustanden an
Maschinen-und Anlagen oder gefahrlichen Auswirkungen ihrer Bedienung benutzt werden.
Maschinen mussen durch ihre Konstruktion so sicher hergestellt sein, dass der Ausfall eines
PID-Reglers nicht zu einer Gefahr flr das Bedienpersonal oder fur die Umgebung wird. Sie
kdnnen jedoch verhindern, dass eine Maschine in einen unsicheren Zustand kommen kann.
PID-Regler werden mit 230 VAC oder 115 VAC versorgt und dirfen nur durch geschultes
Personal angeschlossen und in Betrieb genommen werden. Ansonsten gelten die allgemeinen
Verordnungen zum Anschluss von elektrischen Geraten.

1. Allgemeine Beschreibung

Der Industrieregler TCU empfangt Signale von einem Temperatursensor (Thermoelemente
Typ S, T,J,N, K, E,Roder PT 100), zeigt die Temperatur des Prozesses genau an und erzeugt
ein prazises Ausgangssignal (zeitlich proportional oder linear), mit dessen Hilfe ein Prozess
beim gewunschten Regelpunkt gehalten werden kann. Der Prozessregler PCU) empfangt
Normsignale 0 V bis10 V oder 0 mA bis 20mA. Der Regler kann als Zweipunkt-, Dreipunkt-,
Dreipunktschritt oder Stetigregler programmiert werden. Der Turbo-PID ermdglicht eine sehr
schnelle Reaktionszeit fiir den Regelausgang und kann somit Energie und Zeit sparen. Uber
eine leicht verstandliche Abfolge von Schritten kann der Regler zahlreiche Anwendungs-
aufgaben l6sen. Der Regler kann in einem Regelkreis sowohl den Heiz- als auch den
Klhlvorgang regeln. Durch Tastendruck kann eine Selbstoptimierung gestartet werden. Die
Feinabstimmung der PID-Konstanten kénnen jederzeit vom Bediener geandert und bei Bedarf
vor weiterer Anderung: geschitzt werden. Die Methoden, mit denen der Regier ein
"Uberschiefen" des Istwerts iber den Sollwert verhindert, verlangern die Reaktionszeit kaum.
Das Gerat kann auf Handbetrieb umgeschaltet werden. So kann der Bediener den Ausgang
direkt steuern. Der Regler kann auch so programmiert werden, dass er im Ein- /Aus-
schaltverhalten mit anpassbarer Hysterese arbeitet. Mit der doppelten vierstelligen Anzeige
konnen Prozesstemperatur und Sollwert gleichzeitig sichtbar gemacht werden. Indikatoren
auf der Frontseite informieren den Bediener Uber den Status des Reglers und der Ausgange.
Auswechselbare Ausgangsmodule (Relais, Triac oder SSR-Relais) koénnen fur den
Hauptausgang, die Alarmausgange und den Kuhlausgang installiert werden. Zwei
Alarmausgange (Option) kdonnen fur mehrere unterschiedliche Schaltverhalten konfiguriert
werden. Beim Einschalten kann der Ausgang gesperrt werden, bis die Temperatur sich
aulRerhalb des Alarmbereichs stabilisiert. Ein zusatzlicher Ausgang (Option) flr Prozesse, bei
denen auch gekuhlt werden muss, gewahrleistet eine hohere Genauigkeit und schnellere
Reaktion. AuRerdem kann eine Stetigregelung mit einem 4 mA bis 20 mA Ausgangssignal
durchgefuihrt werden. Dieser kann auch fir die Kommunikation mit Aktoren, Schreibern,
Monitoren oder anderen Reglern verwendet werden. Das 4 mA bis 20 mA Ausgangssignal
kann digital skaliert und den folgenden Werten zugeordnet werden: Prozent der
Ausgangsleistung, Temperaturwert des Prozesses, Abweichung vom Temperaturwert des
Prozesses oder Sollwert. Eine RS 485 Schnittstelle (Option) ermoglicht den Austausch von
Daten zu anderen Systemen. Als Option kann der Regier mit einer Heizstromuberwachung mit
Defekterkennung ausgerustet werden. Bei der Dreipunktschrittregelung (Option) gibt es eine
Ruckfuhrung fur die Position des Ventils. Mit einem separaten Analogeingang kann dem Gerat
extern ein Sollwert vorgegeben werden. Fur den rauhen Industriebetrieb steht eine Front mit
der Schutzart IP 65 bei sachgerechtem Einbau zur Verfugung. Umfangreiche werkseitige
Prufverfahren, die praktische SMD-Montage sowie die hohe Unempfindlichkeit gegentber
elektromagnetischen Storfeldern machen den Regler zu einem auf3erst zuverlassigen Gerat
furden industriellen Einsatz.

Stand08/2009 Angaben ohne Gewahr. Irrtimer und Anderungen 2
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Energie z Hierbei gilt folgende Nomenklatur:
-w ‘ Regelgrofie (Istwert): X
et Strecke FUhrungsgrofRRe (Sollwert): w
— phegler Storgrolie: z
X - " Steligied olfit Regelabweichung: (x-w)
Sensor StellgroRe: y
Stellbereich: Yn

Abb. 1 Typischer Regelkreis

Funktionsprinzip

Mit Hilfe eines Mikroprozessors misst der Regler die Temperatur oder den Norm-signalwert des
Prozesses, berechnet die Ausgangsleistung uber einen digitalen um-fangreichen und genauen
PID-Algorithmus und aktualisiert die Ausgange entsprechend. Das Eingangssignal wird durch
einen Tiefpass gefiltert (Erhdhung der Stabilitat) und in einen prazisen Wandlungsprozess
digitalisiert. Fir den Abgleich sorgt eine Thermoelement-vergleichsstelle. Mit Hilfe einer
internen Steckbrucke kann zwischen dem Betrieb mit TCU: Thermoelement bzw. mit PT100,
PCU: 0V bis 10 V oder 0 mAbis 20 mA gewahlt werden. An die drei Ausgangskanale (OP1, AL1
und AL2/OP2) kann jedes beliebige von drei verschiedenen, austauschbaren
Ausgangsmodulen angeschlossen werden. Der Analogausgang kann digital skaliert werden
und ist von der Masse des Reglers galvanisch getrennt. Alle Parameter des Reglers werden
permanet in einem E* PROM-Festspeicher gespeichert. Ein AC-Spannungs-umschalter
ermdoglicht die Wahl zwischen einer Spannungsversorgung von 115 oder 230 VAC.

gl

| ——» +5V

| —» 5V
Wabhlschalter 230 | 115 sorgungt—p + 22V (isoliert)

S - » 3.5V (isoliert)
| —» +5V (isoliert)
@ ° % —P{Anzeigen

Anmerkungen:
A.C. Wahlschalter muss intern
gesetzt werden.
Auswahljumper fir Eingang muss _ €«——| Tastatur
intern gesetzt werden. Prozess Schaltung .

Regelausgang kann unterschiedliche
Modultypen haben. +5V 5
e , , @) o :
 Die Optionskarten legen die Selbst kaliebrierender| ! E2Speicher

Klemmenbelegung fest. Siehe Bild i A/D Wandler

fur die Beschreibung.

A L
. Relais Module : 12V i(lsollert)
: : 12V O SR
© 20VS 1 W
! 85K 'S|DAC i
A B C ol 2 :
x| F 'S 315 |
A B c| |aA B C121K§ ~ 1O20mA ot [A B C
S c o : . | ! 1
o1 ; (O
i | I B - B S [
6] [9]
* X ¥ <« @ o X o o+ oo* O * XX
2L Vergleichs- v = 5 K
o o o stellen 8 O O
o O O Kompensator

Abb. 2 Blockschaltbild des TCU
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2-fach Alarm oder
Kihlen/Alarm Option
mit RS-485 Option

Ausgangsmodule

A—] Relais
B—H 5A/240 VAC
(Resistive Last)

Alarm 1 und Alarm 2 [Alarm COMM.-A ; @
oder AL2/OP2-B @ ] - -
Alarm 1 mit AL1-B 3 @ A ?LOQIC/SSR Treiber
Kiihlen Option I W | B—fe——— 12VDC
Inicht isoliert
SA
 TX/IRX(+) Q A_r—
RS-485 TX/RX(-) @ v, A/TE%C\?/AC
Option TS EN. Q B (isoliert)
RS-485 COMM. @
2-fach Alarm oder
Kihlen/Alarm Option Ausgangsmodule

ohne RS-485 Option A

Relais
B —H 5A /240 VAC
C (Resistive Last)

Alarm 2 oder AL2/0P2-A 1@
Ausgang 2 AL2/0OP2-B 2 @ A - -
Kiihlen Option AL2/0P2-C ]3| [ Logic/SSR Treiber
& B ————— 12VDC
I nicht isoliert
_ N/C @\ C —F nicht anschlief3en
Alarm 1 AL1-A Q A— TRIAC
Option AL1-B ) 1Y 1A/240 VAC
B—p— isoliert)
| AL1-C ) (iso

C nicht anschlie3en

Abb. 3 Anschluss mit oder ohne RS 485 Schnittstelle

2. Installation und Anschliisse

2.1 Installation der Standardausfiihrung:

Zuerst muss ein Schalttafelausschnitt angefertigt werden, der den in Abbildung 4 darge-
stellten Abmessungen entspricht. Montagerahmen vom Gerat entfernen. Gerat in den
Schaittafelausschnitt einschieben. Wahrend die Geratevorderseite festgehalten wird, muss
der Montagerahmen uber den hinteren Teil des Gerates gedruckt werden, bis die Laschen in
den Schlitzen des Gehauses einrasten. Der Rahmen sollte in Schlitzen einrasten, die sich
maoglichst weit vorn befinden. Schrauben gleichmaldig anziehen, bis das Gerat in der
Schalttafel fest sitzt.

Installation der IP 65-Ausfiihrung

Der IP 65-Regler ist spritzwasserfest von der Frontseite, wenn er auf einer Schalttafel mit einer
Dicke von mindestens 3,2 mm angebracht wird. Zuerst muss ein Schalttafelausschnitt
angefertigt werden, der den in Abbildung 4 dargestellten Abmessungen entspricht. Die
haftende Seite der Dichtung sorgfaltig auf den Schalttafelausschnitt driicken. Montagerahmen
vom Gerat entfernen.
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Gerat in den Schalttafelausschnitt einschieben, 'wahrend die Geratevorderseite festgehalten
wird, muss der Montagerahmen uber den hinteren Teil des Gerates gedrluckt werden, bis die
Laschen in den Schlitzen des Gehauses einrasten. Der Rahmen sollte in Schlitzen einrasten,
die sich mdglichst weit vorn befinden. Schrauben gleichmafig anziehen, bis das Gerat in der
Schalttafel fest sitzt. Drehmoment ungefahr bis 79 Ncm. Schrauben NICHT Uberdrehen.

Hinweis: Der Regler sollte in ausreichender Entfernung von Wéarmequellen (Ofen usw.), von
aggressiven oder heillen Dampfen, Olen oder anderen Nebenprodukten des Prozesses
eingebaut werden, die die Funktion des Gerétes beeintréchtigen kbnnten.

Hinweis: Bevor der Regler eingeschaltet wird, muss der interne AC-Spannungsschalter
eingestellt werden. Wenn dieser Schalter falsch eingestellt ist, kann das Geréat beschéadigt
werden.

Schalttafel
Befestigungs-
schraube Front-
" rahmen
rast-
schlitze
‘/
/ - Dichiung
Raster
// Montagerahmen

Abb. 4 Schalttafeleinbau

Ausbau

Sowohl die Standard-Ausfuhrung als auch die IP 65-Version des Reglers werden aus der
Schalttafel ausgebaut, indem zuerst die Schrauben des Montagerahmens entfernt werden.
Hierzu mussen oben und unten flache Schraubendreher zwischen den Rahmen und das
Gehause geschoben werden, damit die Haltezahne sich aus den Schlitzen im Gehause |6sen.
Gerat von hinten durch die Schalttafel schieben.

Ausbau des Elektronik-Einschubs

Wenn Ausgangsmodule installiert oder ausgewechselt, der Sensortyp flir den Eingang oder der
Spannungswahlschalter 115/230 VAC neu eingestellt werden sollen, muss der Elektronik-
Einschub herausgezogen werden. Der Standardeinschub ohne Sicherungsschrauben wird
entfernt, indem der Haltezahn an der unteren Seite des Gehauses eingedruckt und der
Einschub herausgezogen wird. Zum Herausziehen des IP 65-Gehauses zuerst die beiden
Sicherungsschrauben I6sen, bis ein leichter Widerstand spurbar wird, dann das Gehause

5 WACHENDORFF PROZESSTECHNIK GMBH & CO KG
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herausziehen. Die Spannungszufuhr zum Gerat und zu den Regel-Stromkreisen des Ausgangs
sollte unterbrochen werden, damit die Folgen eines moglichen StromstoRes beim
Herausnehmen des Gerates vermieden werden.

Hinweis: Im Gehéuse befinden sich elektronische Schaltkreise, die durch elektrostatische
Ladung beschédigt werden kénnen. Die Person, die den Einschub aus dem Gehé&use
entnimmt, muss gut geerdet sein. Der Elektronik-Einschub sollte auch nur am Gehéuse bertihrt
werden. Falls eine Platine beriihrt werden muss, sollte auf saubere Hénde geachtet werden,
damit die Schaltkreise nicht verschmutzt und dadurch eventuell Funktionsstérungen
hervorgerufen werden.

Frontschrauben

M

GD Schalttafel
QE; \ Gehause

NN

=

Gehauseverriegelung
nur Standardgehause

Abb. 5 Ein-/Ausbau des Elektronik-Einschubs

Einbau des Elektronik-Einschubs

Elektronik-Einschub in das Gehause einschieben, bis er einrastet.

Bei der IP 65-Version die Schrauben gleichmafig anziehen, bis der Einschub das Gehause
berthrt, dann ca. eine weitere halbe Umdrehung andrehen, damit die Spritzwasserfestigkeit
gewahrleistetist. Schrauben nicht Gberdrehen.

Hinweis: Wenn ein Elektronik-Einschub ersetzt oder ausgetauscht werden soll, miissen an
dem neuen Einschub die gleichen Ausgangsmodule angeschlossen sein, wie am alten. Wenn
die Ausgangsmodule nicht lbereinstimmen, kann dies zu einer Beschéddigung des Reglers
flihren. Der Standard-Elektronik- Einschub und der IP-65-Einschub sind NICHT austauschbar.

2.2 Ausgangmodule

Je nach Geratetyp und Option kdnnen die passenden Ausgangsmodule (Relais, Triac, SSR-
Treiber eingesteckt werden. Jede Kombination von Ausgangsmodulen ist moglich. Die
Ausgangsmodule werden getrennt geliefert und mussen vom Anwender selbst eingebaut
werden.
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Einbau der Ausgangsmodule

Elektronik-Einschub herausziehen, an der markierten Stelle, entsprechendes Ausgangs-
module einstecken und Einschub wieder einschieben bis er einrastet. Das Gerat braucht nicht
neu programmiert zu werden.

Status des Ausgangsmoduls beiAusgang ON
Relais SchlieRerkontaktist geschlossen, SSR-Treiber/ Triac ist aktiv.

2.3Wahl des Eingangssensors

TCU Ob ein Thermoelement oder ein PT100 als Eingangssensor verwendet wird, muss
intern mit einer Steckbricke festgelegt werden. Die Brucke befindet sich innerhalb des
Gehauses auf einer kleinen Zusatzplatine auf der Hauptplatine in der Nahe der
Ruckwand des Gerates. Vgl. hierzu die Abbildung zur Auswahl der Hardware und/oder
die Bezeichnung oder das Etikettin oder auf dem Gehause.

PCU Je nach Wahl in der Programmierung "1-IN" wird das Signal wie in Abb. 8
angeschlossen.

Typische Anschlisse

Relais-Modul: Typ: Wechsler, bei verschiedenen Optionen nur als SchlieRer
einsetzbar.
(siehe Spezifikationen)
Schaltleistung: 5 A/120/240 VAC oder 28 VDC (ohmsche Last),
80 Watt/120 VAC, (induktive Last)
Lebensdauer: 100.000 Schaltungen bei maximaler Last.
Bei geringer Last und/oder langerer Proportionalzeit steigt die

Lebensdauer.
Solid-State-Relais-: 12 Volt NPN-Transistor, kurzschlussfest, max. 10 mA bei 400 Ohm
Treiber-Modul
Triac-Modul: galvanisch getrennt, Nulldurchgangserkennung,

240 VAC/20-500 Hz bei 1 A (35 °C)

Optional Alarm 2 oder

T T T 1A Modle AL2IOP2
| 5/ —O %_9 *(\?erL:tiGI)schIieBer-

| 240 VAC B Power Begelgusgang OP1 ausgang)
—| (Ventilalarmregler-
C ausgang)

L _ VAC Wahlschalter

UP - 115 VAC
120 VAC DN - 230 VAC
Fial A
| 240 vac Relais [ \u—> 5
| isoliert | B oder Triac ( ) ower
C
| nicht anschlieBen —lo

:I L
_____ l H
l+12 vDC oA ‘@ﬁ

|UNREG. Y,7;0—0—4 SSR 1\ S
B Power Thermoelemente, Jumper

[nicht isoli / Power
|n|0ht|50“ert +| C 3 unit 240—9 obere beiden PIN:; fur Mess-

Pt100 untere beiden ventilanschluss
nicht anschlieRen ™ ——O .
L _ Last PIN briicken Optional Alarm 1

Ausgangsmodul AL1
(Ventiléffnerausgang)

* Achtung: Fur Gerate mit Dreipunktschrittregelung gilt:

; - AL1 Ventil6ffnerausgang
Abb. 6 Typische Anschliisse und AL2/0OP2 Ventilschlieberausgang

Hardwarebeschreibung OP1 Alarm1

/ WACHENDORFF PROZESSTECHNIK GMBH & CO KG
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Wahl der Spannungsversorgung (115/230 VAC)

Es kann mit einem Schalter auf der hinteren Seite der Hauptplatine zwischen einer Spann-
ungsversorgung von 115 VAC und 230 VAC gewahlt werden. Vgl. Abb. 6. Werkseitig steht der
Umschalter auf 230 VAC.

Hinweis: Wenn der Spannungswahlschalter falsch eingestellt ist, wird das Gerét zerstort.

2.4 Anschlisse

Nach der Montage des Gerates kann es angeschlossen werden. Alle Anschlusse laufen Uber
eine feste Klemmleiste. Aus der Beschriftung gehen Positionsnummern der Ein- und Ausgange
und damit die Funktionen hervor. Kabel auf ca. 6 mm abisolieren. Kabelende in die Klemme
einfihren und Schraube festziehen, bis das Kabel festgeklemmt ist. Auf diese Weise auch die
anderen Klemmen anschlief3en.

Signalanschliisse

Die Anschlisse des Thermoelements, des PT 100 oder der Signalleitung sollten sauber und
fest sein. Wenn das Thermoelement nicht direkt an den Regler angeschlossen werden kann,
muss Thermoelement-Kabel fuir den Anschluss verwendet werden. Kupferdraht ist nicht
geeignet. Was den Einbau, den Temperaturbereich, die Abschirmung usw. betrifft, sollten die
Empfehlungen des entsprechenden Herstellers beachtet werden. Bei Anwendungen, bei
denen aus den Messwerten mehrerer Thermoelemente ein Durchschnittswert gebildet werden
soll, kdbnnen zwei oder mehr Thermoelemente an den Regler angeschlossen werden. Es muss
sich jedoch immer um den gleichen Typ handeln. Es empfiehlt sich NICHT, ein einziges
Thermoelement an mehr als einen Regler anzuschlieBen. PT100-Sensoren werden
verwendet, wenn Thermoelemente keine ausreichende Genauigkeit und Stabilitat bieten. Die
meisten PT100-Sensoren arbeiten mit der 3-Leitertechnik. Die dritte Leitung ist eine
Kompensationsleitung, die die Auswirkungen des Leitungswiderstands ausgleichen soll. Wenn
PT100-Elemente mit vier Leitungen verwendet werden, darf eine der Kompensationsleitungen
nicht angeschlossen werden. PT100-Sensoren mit zwei Leitungen konnen auf zwei
unterschiedliche Weisen eingesetzt werden:

A) Eine Brucke zwischen den Klemmen 8 und 9 einsetzen. Es ergibt sich eine Temperatur-
Abweichung von 2,5° C/Ohm Leitungswiderstand, die durch entsprechende Programmierung
ausgeglichen werden kann.

b) Kupfer-Kabel mit den gleichen Eigenschaften wie PT100- Leitungen anschliel3en. Ein Ende
dieser Leitung am Element, das andere Ende an Klemme 8 anschlie3en. Auf diese Weise wird
der Leitungswiderstand vollstandig ausgeglichen. Diese Methode ist vorzuziehen.

Hinweis: Bei ldngeren Leitungen sollte sichergestellt werden, dass der Leitungswiderstand
unter 10 Ohm pro Leitung liegt.

AC Power

115 VAC oder 230 VAC
Wahlschalter im
Geratinneren

\4

v

—oo——| 7 || Benutzereingang oder Programmiersperre @ . AC Power
Hé

~ 7 115 VAC oder 230 VAC
T Anschluss Thermoelement
10(2| comm _> (interne Jumper beachten)

—» Wahlschalter im
Geratinneren

o o—lj| 7 |@ Benutzereingang oder Programmiersperre
ajs10 Pt100

.. 9 —

Pt100 Fihler é % 10 % cowy, ¢ (interne Jumper beachten)

Abb. 7 Anschluss von Thermoelement oder PT 100 fur TCU
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i i n . AC Power 1. AC Power

0 Vbis 10 V Connection H? 115 VAC oder 230 VAC D 115 VAC oder 230 VAC
Or— Wahlschalter im (Of—— Wahlschalter im
Geratinneren ) Geratinneren

N ro-o—j 7 |@| Benutzereingang oder Programmiersperre o o—ll{ 7 |§| Benutzereingang oder Programmiersperre
% o fj 8 @0V bis 10 V - M 8@ 0Vbis10V
59| _ ] © (|4 mA bis 20 mA ol ] 9|Q 4 mAbis 20 mA
» o @] 10[0] COMM. .(%ﬂé _ m{10(p| COMM.

Abb. 8 Anschluss flr das Normsignal fur TCU

Um die Gefahr elektromagnetischer Storfelder moglichst gering zu halten, sind bei der
Verlegung der Signalkabel einige Richtlinien zu berlcksichtigen:

1.

Signalleitungen separat und nie durch Kabelschachte oder -durchfuhrungen leiten, die
auch Wechselspannungsleitungen, Leitungen zur Versorgung von Motoren,
Thyristorsteuerungen, SCR-Netzgerate, Heizungen, Relais, Kompressoren, u.a.
enthalten.

. Bei der Verwendung abgeschirmter Leitungen die Abschirmung einseitig mit der

0 V Masse (Klemme 10) am Regler verbinden. Das andere Ende offen lassen.
Langere Leitungen sind besonders anfallig fur elektromagnetische Storungen.
Anlage so planen, dal die Entfernungen moglichst gering gehalten werden.
Signalkabel, die sich innerhalb elektrischer Anlagen befinden, sollten mit moglichst
groliem Abstand von Geraten verlaufen, die Storfelder erzeugen kénnen.

Anschluss der Programmiersperre oder Kontrolleingang

An Klemme 7 (Programmiersperre oder Kontrolleingang (bei Geraten mit RS 485 Schnittstelle))
und Klemme 10 (Masse) kann ein beliebiger mechanischer Schalter oder ein NPN-schaltender
Offenkollektor mit weniger als 0,7 V Sattigungsspannung angeschlossen werden. Wenn
Klemme 7 mit Masse verbunden wird, geht der Regler in den geschutzten Modus, in dem der
Bediener auf bestimmte Parameter keinen Zugriff hat. Bei PNP ist ein pull-up-Widerstand
notwendig.

Hinweis: Die Massekabel mehrerer Gerédte sollten nicht an einen einzigen Schalter
angeschlossen werden. Es empfiehlt sich, entweder einen mehrpoligen Schalter fiir parallelen
Betrieb oder einen eigenen Schalter fiir jedes einzelne Geréat zu verwenden.

Netzanschluss

Die Netzspannung muss an die separate zweipolige Klemmleiste angeschlossen werden, die
mit AC gekennzeichnet ist. Damit die Gefahr elektromagnetischer Stérungen, die uber die
Anschlussleitung eindringen und den Regler in seiner Funktion beeintrachtigen konnen,
moglichst gering gehalten wird, sollte der Regler von einer eigenen Leitung versorgt werden.
Um eine einwandfreie Funktionsweise des Gerats zu erzielen, sollte die Eingangsspannung
moglichst "sauber" sein und sich innerhalb der Toleranz von -15 % bis + 10 % befinden. Die
Netzspannung sollite frei von Stérungen sein, wie sie z.B. von Relais, Motoren,
Thyristorsteuerungen, Hochspannungskreisen usw. erzeugt werden konnten.

3.Beschreibung der Regler-Frontseite

Die Front des Reglers besteht aus nicht brennbarem und kratzfestem getontem Kunststoff.
Alternativ ist eine IP 65 von der Frontseite-Ausfuhrung erhaltlich. Auf der Front des Reglers
befinden sich zwei vierstellige LED-Anzeigen, oben die rote Hauptanzeige und unten die grtine
Info-Anzeige. Je nachdem, welche Optionen installiert sind, enthalt die Front bis zu sechs
Indikatoren mit roter Hintergrundbeleuchtung, die aufleuchten kdnnen und so den Bediener
Uber den Status des Reglers und der Ausgange in Kenntnis setzen. Mit Hilfe der vier Fronttasten
kann auf die verschiedenen Modi und Parameter zugegriffen werden.
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Fronttasten

DSP Im Betrieb dient die Anzeige-Taste (DSP) zur Wahl eines von drei Parametern in der
unteren Anzeige oder zur Anzeige der Temperatureinheit. Diese Taste kann jedoch
auch gesperrt sein. Wenn diese Taste wahrend der Programmierung betatigt wird, wird
die Programmierung ohne Anderung der Parameter verlassen

Pfeile Auf-/Abwarts. Im Betrieb dienen diese Tasten zur Anderung des Sollwerts oder, bei
Handbetrieb, des Prozentwertes der Ausgangsleistung, sofern dieser in der unteren
Anzeige erscheint. In allen Modi kann mit diesen Tasten ein angewahlter Parameter
geandert werden. Im verdeckten Modus werden diese Tasten verwendet, um die
Alarme zuruckzustellen, zwischen Automatik- oder Handbetrieb umzuschalten oder
die Selbstoptimierung aufzurufen oder zu beenden.

PAR Mit der Parametertaste konnen in allen Modi Parameter schrittweise durchlaufen,
aufgerufen und eingegeben werden.

Sicherungsschrauben fiir Blende (2)
NEMA 4x / nur Gerate mit IP65

2. Anzeige flr eine (ﬂ) Hauptanzeige fiir Temperatur

der variablen Operatoren und im Programmiermodus werden die

und im Programmiermodus einzelnen Parameter angezeigt
werden Paramtervariablen
angezeigt l 5 U |~ Dezimalpunkt; blinkt im Rampenmodus
D g
MAN* - blinkt im manuellen Modus
5 0 0 REM* - leuchtet bei externer Sollwertvorgabe
Leuchtet wenn — gIL'JSktt)?i interner”Soll\lcl/leréeinstellung
die 2. Anzeige die /%PW \ Inkt Im manuetien Modus
Ausgangsleistung (%) anzeigt — AL1* - leuchtet bei aktivem Alarm 1 (optional)
OPN* - leuchtet wenn Ventilausgang “auf” aktiv ist

Leuchtet wenn die 2. Anzeige psP | |AL2" -leuchtet bei aktivem Alarm 2 (optional)
R . OP2* - leuchtet wenn Kuhlausgang “auf” aktiv ist
Dev” - Differenzalwert anzeigt J PAR E] CLS* - leuchtet wenn Ventilregelausgang “zu” aktiv ist
CUR” - den Heizstrom anzeigt qD OP1* - leuchtet wenn Regelausgang aktiv ist
AL1* - leuchtet bei aktivem Alarm 1 (optional)

SEC* - der 2. analoge Eingang

angezeigt wird

(ext. Sollwertvorgabe)

* Modellabhéangig

Abb. 9 Frontbeschreibung

4. Uberblick iiber die Funktionsweise

4.1 Einschaltroutine des Reglers

Wenn der Regler eingeschaltet wird, fuhrt er vor dem eigentlichen Betrieb einen funf Sekunden
dauernden Selbsttest durch. In der Anzeige erscheinen grundlegende Informationen Uber das
Gerat. Diese Testsequenz beginnt mit dem Aufleuchten beider Anzeigen, wodurch Uberpruft
wird, ob alle Anzeigeelemente funktionsbereit sind. Daraufhin zeigt der Regler in der oberen
Anzeige, welcher Eingangssensortyp programmiert worden ist. Hierbei sollte Uberprift werden,
ob die Stellung der Bricke fur die Eingangssensorwahl mit der Programmierung Ubereinstimmt.
Gleichzeitig erscheint die aktuelle Version des Betriebssystems in der unteren Anzeige
(beginnend mit v1.0). AuBRerdem Uberpruft der Regler die internen Funktionen und zeigt eine
Fehlermeldung (E-XX) an, wenn er einen internen Fehler ausfindig macht (vgl. Anleitung zur
Stérungsfindung). Wenn diese Sequenz beendet ist, beginnt der normale Betrieb des Reglers.
Die Temperatur (Prozesswert) wird angezeigt und die Ausgange werden dem aktuellen PID-
Regelwert angepasst.

10



| PID-Regler TCU/PCU

Ausschalten des Reglers

Beim Ausschalten des Reglers werden alle aktuellen Werte und Ausgangszustande
gespeichert, damit die Temperatur beim nachsten Einschalten schnell und zuverlassig
angegeben werden kann. Wenn der Prozess abgeschaltet wird, muss zur gleichen Zeit auch
der Regler abgeschaltet werden. Dadurch wird verhindert, dass das Proportionalband durch
das Integralverhalten beim Abfall der Temperatur verschoben wird.

Starten des Prozesses

Wenn der Prozess gestartet worden ist, missen die PID-Werte des Reglers anfanglich auf den

Prozess abgestimmt werden, damit eine optimale Temperaturregelung gewahrleistet ist. Es

mussen das Proportionalband, die Integralzeit und die Differentialzeit angepasst werden, denn

nur so kann der Regler zuverlassig auf eine Stérung des Prozesses reagieren. Eine einmalige

Abstimmung des Reglers istim Allgemeinen ausreichend; sie muss jedoch wiederholt werden,

wenn der Prozess entscheidend verandert worden ist und dadurch die Leistung des Reglers

beeintrachtigt werden kann. Die Abstimmung der Werte kann mit verschiedenen Methoden

erfolgen:

A) Verwendung der Selbstoptimierung (vgl. Abschnitt "Selbstoptimierung")

B) Manuelle Abstimmung (vgl. Abschnitt "Manuelle Abstimmung")

C)Verwendung eines Abstimmungsprogramms (gewohnlich teuer und nicht immer prazise)
Ubernahme von Erfahrungswerten oder von Werten, die bei einem &hnliche Prozess
vorhersehen.

Wenn vor diesem Gerat ein anderer Regler in gleicher Funktion eingesetzt worden ist, kdnnen
die dort verwendeten PID-Einstellungen als Anfangswerte Ubernommen werden. Hierbei
mussen jedoch alle Unterschiede zwischen den Geraten und den PID-Werten berlcksichtigt
werden. Die PID-Einstellungen kénnen in diesem Fall mit den im Abschnitt "PID-Regelung”
dargestellten Methoden feinabgestimmt werden. Wenn der Regler auf den Prozess
abgestimmt worden ist, missen Last und Regler gleichzeitig mit Spannung vesorgt werden, um
moglichst gute Anfangsleistungen zu erhalten.

4.2 Hand- oder automatischer Betrieb

Der Regler kann zwischen automatischem Betrieb (geschlossener Kreislauf; PID- oder
Ein/Ausschaltverhalten) und Handbetrieb (offener Kreislauf) umgeschaltet werden. Die Wahl
kann im verdeckten Modus mit Hilfe des Parameters "tmf" vorgenommen werden. Eine
Umschaltung wird ermdglicht, wenn im Abschnitt "Sperrung von Parametern" fur den
Parameter “tmf” mit "Enbl" der Zugriff zugelassen wird. Mit dem Handbetrieb wird eine direkte
Regelung der Ausgange von 0 % bis + 100 % oder, bei vorhandenem Kuhlausgang von -100 %
bis + 100 % moglich. Bei Handbetrieb blinkt der Indikator MAN. Der Ubergang zwischen den
beiden Betriebsarten ist unterbrechungsfrei. Bei Handbetrieb werden programmierte obere
und untere Grenzwerte fur die Spannung ignoriert.

4.3 Konfiguration von Parametern

Werkseitig sind die Parameter des Reglers so programmiert worden, wie es aus den Uber-
sichtstabellen zur Programmierung hervorgeht. Der Bediener kann diese Werte leicht an die
eigene Anwendung anpassen. Die Inbetriebnahme und der Betrieb des Reglers wird dadurch
vereinfacht, dass die Programmierung und Bedienung auf funf verschiedenen Modi aufgeteilt
ist: Anzeigemodus, ungeschutzter Modus, geschutzter Modus, verdeckter Modus und der
Modus flr die Konfigurations-Parameter.

* Abhangig von der Konfiguration oder Programmierung des Gerates erscheinen diese Para-
meter eventuell nichtin der Anzeige.

Hinweis: Mit der Taste DSP kann der Bediener jeden Modus oder Abschnitt verlassen und in
den Anzeigemodus zurtickkehren.
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4.4 Eingabe von Parametern

Zur Anderung eines Konfigurationsparameters muss dieser mit Hilfe der PAR- Taste angewahlt

werden. Der Wert wird mit der Aufwarts- oder der Abwarts-Taste geandert. Mit der PAR- Taste
wird der Wert gespeichert und zum nachsten Wert gesprungen. Mit der DSP-Taste wird der
neue Wert nicht tUbernommen und der Regler zeigt "End" an und kehrt zu Anzeige zurtck. Bei
Spannungsausfall wahrend der Programmierung sind die Werte ebenfalls nicht gespeichert

worden.

Beifolgenden Eingabeparametern wird der Wert sofort ibernommen:
Integralzeit
Differentialzeit
Grenzwert 1
Grenzwert 2

Sollwert
Ausgangsleistung
Output Power Offset
Proportionalband

Verdeckter Modus*:

- interne/externe
Sollwertvorgabe

- Selbstoptimierung

starten/beenden

- Manuell/Automatik-

Taste drlicken
& 3 Sek. halten

PAR

Ungeschutzter Modus™
- Sollwert
- Ausgangsleitungsoffset

betrieb
- Ruckstellung Grenzwerte

PAR

Progammier-
sperre nicht

aktiv

PAR

Programmiersperre
aktiv

Geschitzter Modus*
- Proportionalband

- Integralzeit

- Differentialzeit

- Grenzwert 1

- Grenzwert 2

Anzeigemodus:
Hauptanzeige:

Temp./Prozesswert

Hilfsanzeige:
Sollwert &
Ausgangsleistung
Abweichungen
Temperatureinheit

- % Ausgangsleistung
- Proportionalband

- Integralzeit

- Differentialzeit

- Grenzwert 1

- Grenzwert 2

Falsch

Passworteingabe*

PAR

glltiger Code #

Nein Zugriff auf Konfiguration

Ja PAR

Konfiguration:*

- Eingangsparameter

- Ausgangsparameter

- Zugriffsrechte

- Grenzwertparameter

- Kiihlausgansparameter
- Servicefunktionen

- Serielle Schnittstelle

Abb. 10 Blockdiagramm der Eingabeebenen

* Abhangig von der Konfiguration oder Programmierung des Gerates erscheinen diese
Parameter eventuell nichtin der Anzeige.

Hinweis: Mit der Taste DSP kann der Bediener jeden Modus oder Abschnitt verlassen und in
den Anzeigemodus zurtickkehren.
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5.Anzeige-und Eingabemodi

5.1 Anzeige

Im Betrieb erscheint in der Hauptanzeige immer die Prozesstemperatur (TCU) oder der
Prozesswert (PCU). In der Info-Anzeige kann durch Betatigen der DSP-Taste zwischen drei
verschiedenen Parametern umgeschaltet werden: Sollwert der Temperatur, Prozentwert der
Ausgangsleistung oder Abweichung vom Sollwert sowie die Maleinheit der Temperatur
(°F oder°C). Fur jeden dieser Werte kann eigens festgelegt werden, ob er nicht angezeigt wird
oder nicht vom Bediener geandert werden kann (vgl. Abschnitt "Zugriffsrechte"). Der
Prozentwert der Ausgangsleistung kann mit Hilfe der Pfeiltasten geandert werden, wenn das
Gerat sich im Handbetrieb befindet und die Eingabe nicht gesperrt ist. Der Sollwert muss
zwischen den programmierbaren Eingabeeinschrankungen SPLO und SPHI liegen. Die
Indikatoren %PW und DEV auf der Frontseite leuchten, wenn der Prozentwert der
Ausgangsleistung bzw. die Abweichung vom Prozess angezeigt werden. Der Zugang zu den
anderen Modi (ungeschutzter, geschiutzter und verdeckter Modus) ist nur vom Betrieb aus
moglich.

5.2 Ungeschiitzter Modus

Der ungeschutzte Modus ist vom Betrieb aus durch Betatigung der PAR-Taste zuganglich,
wenn die Programmiersperre nicht aktiv ist. In diesem Modus ist der Zugriff auf diejenigen
Parameter des Reglers moglich, die am haufigsten geandert werden missen. Am Ende der
Liste dieser Parameter ist Uber den letzten Programmpunkt der Zutritt zur Programmierung und
Konfiguration moglich. Die Liste schlie3t mit "End" ab, und der Regler kehrt zum Anzeigemodus
zurtck. Wenn binnen acht Sekunden kein Wert geandert wird, kehrt der Regler, automatisch
zum Anzeigemodus zuruck.

5.3 Geschiutzter Modus

Der geschutzte Modus ist vom Anzeigemodus aus durch Betatigung der PAR-Taste zuganglich,
wenn die Programmiersperre aktiv (gegen Masse) ist. In diesem Modus ist der Zugriff auf
diejenigen Parameter des Reglers moglich, die haufig geandert werden missen und die im
Sperrabschnitt fur Konfigurationsparameter freigegeben wurden. Wenn im Programmabschnitt
"Zugriffsrechte" eine Codezahl ungleich Null festgelegt wird, muss dieses Passwort
eingegeben werden, das den Zugang zum ungeschutzten Modus und von da aus zum
Programmabschnitt "Konfiguration" erméglicht. Wenn der Zugriff auf alle Parameter gesperrt
ist, und die Codezahl Null gewahlt wird, sind alle Modi und damit auch alle Parameter fur den
Bediener vollstandig gesperrt. Nach Beendigung kehrt der Regler zum Anzeigemodus zuruck.

5.4 Verdeckter Modus

Der verdeckte Modus ist nur vom Betrieb aus durch das 3 Sekunden lange Halten der PAR-
Taste zuganglich. In diesem Modus kénnen drei Funktionen des Reglers ausgefuhrt werden,
die jeweils bei der Vergabe der Zugriffsrechte gesperrt werden kénnen:

- Umschaltung Automatik-/Handbetrieb,

- Beginn/Ende der Selbstoptimierung

- und Ruckstellung der Alarme.

In diesem Modus wird die gewunschte Funktion mit der PAR-Taste angewahlt und mit den
Pfeiltasten die Funktionsweise ausgewahlt. Wenn die PAR-Taste betatigt wird, wahrend die
Funktion in der Anzeige erscheint, wird diese ausgefuhrt und das Gerat kehrt in den Betrieb
zuriick. Bei Druck auf die DSP-Taste verlasst der Regler diesen Modus ohne eine Anderung.
Wenn binnen acht Sekunden keine Funktion ausgefuhrt wird, kehrt der Regler automatisch zum
Anzeigemodus zuruck.
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5.5 Ubesicht Parameter _
Ungeschiitzter Modus: Ubersicht (PAR ohne Programmiersperre)

Anzeige Parameter

SP Sollwert

OPOF  Ausgangs-
leistungs-
offset

oP Ausgangs-
leistung

ProP Proportio-
nalband

Intt Integralzeit

dErt Differential-
zeit

Pb-2 Porportional
Band #2

It-2 Integralzeit 2

dt-2 Differnetial-

zeit

Eingabe-
moglichkeit

Zwischen SPLO
und SPHI 01 oder
0,1 Grad

-99,9% bis 100,0%
zwischen SPLO und
SPH 1 oder 0,1 Grad
99,9% bis 100,0%

zwischen SPLO und
SPH 1 oder 0,1 Grad

0,0 bis 999,9%
vom gewahlten
Eingangsbereich

0 bis 9999 sec.

0 bis 9999 sec.

0,0 % bis 999,9 %
vom gewahlten
Eingangsbereich

0 bis 9999 sec.

0 bis 9999 sec

Werksein- Bemerkungen

stellung

0

0,0

0,0

4,0

120

30

4,0

wird nur angezeigt, wenn der
Sollwert gesperrt ist (LOC) o nur
abgelesen werden kann (rEd).

Erscheint nur, wenn die Integra-
Izeit (intt) = 0 und der Regler im
automatischen Modus ist.

Erscheint nur bei Hand-betrieb
und der Prozentwert der Aus-
gangsleistung gesperrt ist (LOC)
oder nur ab-gelesen werden
kann (rEd). Parameter ist nicht
durch die Eingabebeschrankung
(OPLO, OPHI) begrenzt.

0,0 % ist Ein- /Ausschalt-
verhalten.Wenn Wert = 0,0 %,
Regelhysterese entsprechend
einstellen.

0 = ausgeschaltet. Parameter
erscheint nicht, wenn
Proportionalband = 0,0 %.

0 = ausgeschaltet. Parameter
erscheint nicht, wenn
Proportionalband = 0,0 %.

0.0 % ist EIN/Ausschaltverhalten,
Regelhysterese entsprechend
einstellen. Nur bei zweitem
Analogeingang moglich.

0 = ausgeschaltet.

Parameter erscheint nicht, wenn
Proportionalband 2 = 0,0 % ist.
Nur bei zweitem Analogausgang
moglich.

0 = ausgeschaltet.

Parameter erscheint nicht, wenn
Proportionalband 2 = 0,0 % ist.
Nur bei zweitem Analogausgang
moglich.
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Ungeschiitzter Modus: Ubersicht (PAR ohne Programmiersperre)

Anzeige Parameter

Sp2

rtio

bIAS

Al-1

Al-2

CNFP

End

Interner
Kaskadier-
ungssollwert

Multiplikator
fur exteren
Sollwert-
vorgabe

Offset fur
exterem
Sollwert-
vorgabe

Alarm 1

Alarm 2

Konfigura-
tion

Regler kehrt
zum
Anzeige-
modus
zuruck

Eingabe-
moglichkeit

-999 bis 9999

0.001 bis 9.999

-999 bis 9999

-999 bis 9999
1 oder 0,1 Grad

-999 bis 9999
1 oder 0,1 Grad

NO
1-In
2-OP
3-LC
4-AL
5-02
6-SC
7---
8---
9-FS

/

Werksein-

stellung Bemerkungen

1,000

Nur lesen/keine Eingabe
maoglich. Nur bei zweitem
Analogeingang moglich.

Nur bei zweitem Analogeingang
maoglich.

Nur bei zweitem Analogeingang
maoglich.

Dieser Alarm erscheint nicht,
wenn der Alarm nicht vorhanden
ist.

Dieser Alarm erscheint nicht,
wenn der Alarm nicht vorhanden
ist oder der Kiihlausgang
vorhanden ist.

Zuruck zum Anzeigemodus gehen.
Eingangsparameter konfigurieren.
Ausgangsparameter konfigurieren.
Zugriffsrechte vergeben.

Alarme (Option) konfigurieren.
Kuhlausgang (Option) konfigurieren
RS 485 Schnittstelle (Option)

Je nach Option

Je nach Option

Werkseinstellung (66)
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Geschiitzter Modus: Ubersicht (PAR mit Programmiersperre)

Anzeige Parameter

ProP

Intt

dErt

Pb-2

It-2

dt-2

Sp2

rtio

bIAS

Al-1

Proportio-
nalband

Integralzeit

Differential-
zeit

Proportional
-band 2

Integral-
zeit 2

Differential-
zeit

Interner
Kaskadier-
ungssollwert

Multiplikator
fur externe
Sollwert-
vorgabe

Offset fur
externe
Sollwert-
vorgabe

Alarm 1

Eingabe-
moglichkeit

0,0 bis 999,9%
vom gewahlten
Eingangsbereich

0 bis 9999 sec.

0 bis 9999 sec.

0,0 % bis 999,9 %
vom gewahlten
Bereich

0 bis 9999 sec.

0 bis 9999 sec

-999 bis 9999

0.001 bis 9.999

-999 bis 9999

-999 bis 9999
1 oder 0,1 Grad

Werksein- Bemerkungen

stellung

4,0

120

30

4,0

120

1,000

0,0 % ist Ein- /Ausschalt-
verhalten.Wenn Wert = 0,0 %,
Regelhysterese entsprechend
einstellen. Nur wenn er nicht
gesperrt wurde (LOC).

0 = ausgeschaltet. Parameter
erscheint nicht, wenn
Proportionalband = 0,0 %
oder gesperrt ist (LOC).

0 = ausgeschaltet. Parameter
erscheint nicht, wenn
Proportionalband = 0,0 %
oder gesperrt ist (LOC).

0.0 % ist EIN/Ausschalt-
verfahren. Nur bei zweitem
Analogeingang moglich.

0 = ausgeschaltet. Parameter
erscheint nicht, wenn
Proportionalband 2 = 0,0 % oder
gesperrt ist (LOC). Nur bei
zweitem Analogeingang madglich.

0 = ausgeschaltet. Parameter
erscheint nicht, wenn
Proportionalband 2 = 0,0 % oder
gesperrt ist (LOC). Nur bei
zweitem Analogeingang maoglich.

Nur lesen / keine Eingabe
maoglich. Nur bei zweitem
Analogeingang moglich.

Nur bei zweitem Analogeingang
maoglich.

Nur bei zweitem Analogeingang
maoglich.

Nur wenn Alarm vorhanden und
nicht gesperrt ist (LOC).
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Geschiitzter Modus: Ubersicht (PAR mit Programmiersperre)

Anzeige Parameter

Al-2 Alarm 2
Code Passwort
End Rucksprung

Eingabe-
moglichkeit

-999 bis 9999
1 oder 0,1 Grad

0 bis 250

Verdeckter Modus: Ubersicht

Anzeige Parameter

Automatik/
Hand-
betrieb

trnF

tUNE Selbst-

optimierung

ALrS Alarm
Ruck-

stellung

Eingabe-
moglichkeit

Auto = Automatik-
betrieb
User = Handbetrieb

YES oder NO

Auf-Pfeil = Reset
Alarm 1
Ab-Pfeil = Reset
Alam 2

Werksein- Bemerkungen

stellung

0

Werksein-
stellung

Auto

NO

Nur wenn Alarm vorhande, der
KlUhlausgang nicht vorhanden,
oder er nicht gesperrt ist (LOC).

Passworteingabe um in unge-
schutzten Mode zu gelangen.
Dieser Parameter wird nicht
angezeigt, wenn er hier 0 ist.

Zuruck in Anzeigemodus

Bemerkungen

Dieser Punkt erscheint nicht,
wenn er gesperrt worden ist
(LOC). Wenn die Funktion
ausgefuhrt wird, geht der Regler
in den Anzeigemodus zuruck.

YES: Selbstoptimierung wird
gestartet.

NO: Selbstoptimierung wird
beendet. Nur wenn er nicht
gesperrt worden ist (LOC). Wenn
die Funktion ausgeflhrt worden
ist, geht der Regler in den
Anzeigemodus zuruck.

Dieser Punkt erscheint nicht,
wenn der Alarm nicht vorhanden
ist, wenn diese Funktion gesperrt
worden ist (LOC) oder wenn die
vorangegangene Funktion
ausgefuhrt wurde.
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Programmiersperre

Programmiersperre (PIN 7)

Kontrolleingang PLOC  Programmier-
programmiert sperre

nicht aktiviert oder nicht aktiviert
nicht als PLOC
programmiert

aktiviert aktiviert
aktiviert oder nicht aktiviert
als PLOC

programmiert

Passwort

1-250

Beschreibung

Dieser Punkt erscheint nicht,
wenn er gesperrt worden ist
(LOC). Wenn die Funktion
ausgefuhrt wird, geht der Regler
in den Anzeigemodus zuruck.

kompletter Zugriff

Zugriff auf geschutzten Modus,
Passwort wird nicht abgefragt.

Zugriff auf geschutzten Modus.
Bei Eingabe des richtigen
Passwortes, kompletter Zugriff.

Bemerkung: Mit 222 kommt man ungeachtet des Passwortes immer in alle Modi.
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6. Programmabschnitte “Konfigurator” (CNFP)

6.0 Ubersicht der Konfigurationsparameter (Fett = nur PCU, Kursiv = nur TCU)

Programmierabschnitt 1 Eingangsparameter (1-In)

An- Parameter

zeige

tYPE Signal-
eingangs-
typ

tYPE Signalein-
gangstyp

SCAL Temperatur-
einheit

dCPt Auflésung

dCPT Dezimalpunkt
bei PCU

Fltr digitaler Filter
am Eingang

SPAN Skalierung

SHFt  Nullpunkt

dSP1 Anzeige
Zahlenpaar 1

INP1 Eingang
Zahlenpaar 1

dSP2 Anzeige
Zahlenpaar 2

INP2 Eingang
Zahlenpaar 2

SPLO Sollwert
Minimum

SPHI  Sollwert
Maximum

SPrP  Rampe

InPt  Benutzer-
eingang

Eingabe-
moglichkeit

tc-t=TYPT
tc-E=TYPE
tc-d=TYPJ
tc-k=TYPK
tc-r=TYPR
tc-S=TYP S
tc-b=TYPB
tc-N=TYPN

LIN = mV-Anzeige
r385 = PT100/385
r392 = PT100/392

rLIN=0Ohm-Anzeige

VOLt, Curr
°F oder °C

0 oder 0,0
0/0,0/0,00/0,0,000
0,1,2,3

0,001 bis 9,999
-999 bis 9999

-999 bis 9999
0,00 bis 20,00 mA
0,00 bis 10,00 V
-999 bis 9999
-999 bis 9999
0,00 bis 20,00 mA
0,00 bis 10,00 V
-999 bis 9999

-999 bis 9999

0,00 bis 999,9
Grad/min.

PLOC

ILOC, trnf,
SPrP, AIrS, Prnt

Werksein- Bemerkungen

stellung

tc-J

Curr

°F

0,0

1,000

0,0
4,00
100,00

20,00

9999
0,0
PLOC

Bei Anderung PID-Werte priifen
und Stellung der Steckbriicke zur
Eingangswabhl lberprtifen.
(Brticke in Stellung TC)

(Briicke in Stellung
PT100/RTD)

Spannung und Strom

Bei Anderung miissen alle

Parameter lberpriift werden.
Bei Anderungen miissen alle
Parameter Uberpriift werden.

Bei 0,000 sind Pos. Wert
anzeigbar

Zahl erhéhen, um Filterwirkung
zu vergrolern.

Gewobhnlicht auf 1,000
Gewobhnlich auf 0

bei Werteingabe
bei Signaleingabe

bei Werteingabe
bei Signaleingabe

Untergrenze unterhalb der
Obergrenze festlegen.
Obegrenze oberhalb der
Untergrenze festlegen.

0 = ausgeschaltet, keine Rampe.
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Programmabschnitt 2 Ausgabeparameter (2-OP)

An-
zeige

CYCt

OPAC

OPLO

OPHI

OPFL

CHyS

Tcod

ANAS

ANLO

ANHI

Parameter

Schallt-
zykluszeit

Regel-
richtung

Ausgang
Minimum

Ausgang
Minimum

Ausgang bei
Sensorausfall

An/Aus
Hysterese

Selbst-
optimerungs-
bedampfung

Zuordnung des

Analogaus-
gangs

Minimum

Ausgang

Maximum
Ausgang

Eingabe-
moglichkeit

0 bis 250 sec.

rEv = heizen
drct = kiihlen

0 % bis 100 % (OP1)
-100 % bis 100 %
(OP1 + OP2)

0 % bis 100 % (OP1)
100 % bis 100 %
(OP1 + OP2)

0 % bis 100 % (OP1)
100 % bis 100 %

TCU: 1 bis 250
1 oder 0,1 Grad
PCU: 0,1 bis 25,0

0,1,2,3,4

OP = % Leistung
INP = Eingang

SP = Sollwert

dEv = Abweichung

-999 bis 9999

-999 bis 9999

Werksein- Bemerkungen

stellung

2

rEv

100

100

0,1

OoP

0,0

100,0

0 = OP1 ist ausgeschaltet.

Fur PID-Regler und
Ein-/Auschaltverhalten

OPLO < OPHI. Bei vorhandenem
Kdhlausgang darf OPLO nicht O
sein

OPHI > OPLO. Bei vorhandenem
Klhlausgang darf OPL nicht 0
sein

So einstellen, dass der Prozess
bei Ausfall des Eingangssensors
noch kontrolliert werden kann.

Nur OP1

0 = schnellste Reaktion
4 = langsamste Reaktion

Dieser Parameter erscheint nicht
wenn der Analogausgang nicht
vorhanden ist.

Die Maldeinheit hangt von der
Wahl unter ANAS ab. Dieser
Parameter erscheint nicht, wenn
der Analogausgang nicht
vorhanden ist.

Diese Mal3einheit hangt von der
Wahl unter ANAS ab. Dieser
Parameter erscheint nicht, wenn
der Analogausgang nicht
vorhanden ist.
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Programmabschnitt 3 Zugriffsrechte (3-CL)

An-
zeige

SP

OoP

dEv

UdSP

bdSP

Code

Pld

AL

ALrS

trnF

tUNE

Parameter

Sollwert

Ausgangs-
leistung

Abweichung

Einheit
leere
Anzeige

Passwort

PID-Werte

Alarmwerte
Alarmwerte
zuruckstellen

Automatik
Handbetrieb

Selbst-
optimierung

Eingabe-
moglichkeit

LOC = kein Zugriff
rEd = nur lesen
Ent = verandern

LOC = kein Zugriff
rEd = nur lesen
Ent = verandern

LOC = kein Zugriff
rEd = nur lesen

LOC = kein Zugriff
rEd = nur lesen

LOC = kein Zugriff
rEd = nur lesen

0 bis 250

LOC = kein Zugriff
rEd = nur lesen
Ent = verandern

LOC = kein Zugriff
rEd = nur lesen
Ent = verandern

LOC = kein Zugriff
ENBL = moglich

LOC = kein Zugriff
ENBL = moglich

LOC = kein Zugriff
ENBL = mdglich

Werksein- Bemerkungen

stellung

Ent

Ent

rEd

rEd

rEd

LOC

LOC

LOC

LOC

LOC

Erméglicht Zugang zum Sollwert
der Temperatur

Ermoglicht den direkten Zugriff
auf die Ausgangsspannung. Der
Indikator fur den Prozentwert der
Ausgangsleistung leuchtet auf,
wenn dieser Parameter gewahlt
wird.

Anzeige der Abweichung.

Der Indikator DEV leuchtet, wenn
der Parameter gewahlt wird.

Erméglicht die Anzeige von

°F oder °C

Blanke Anzeige

Bei 0 keine Passwortabfrage im

geschutzten Modus.

Sperrung im geschutzten Modus.

Sperrung im geschitzten Modus.

Sperrung im verdeckten Modus.

Sperrung im verdeckten Modus.

Sperrung im verdeckten Modus.
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Programmabschnitt 4 Alarme (4-AL)

An- Parameter  Eingabe-moglichkeit
zeige
Act1  Alarm 1 A-HI = Alarm uber

A-LO = Alarm unter

d-Hi = Abweichung Uber
d-LO = Abweichung unter
b-in = Innenbandalarm
b-ot = AulRenbandalarm

RSt1  Alarm 1 Auto = automatisch
Ruckstellung LAtc = Dauersignal

Stb1  Standby yes oder no
Alarm 1

AL-1  Wert -999 bis +9999
Alarm 1 1 oder 0,1

Act2  Alarm 2 A-HI = Alarm Uber

A-LO = Alarm unter

d-Hi = Abweichung Uber
d-LO = Abweichung unter
B-in = Innenbandalarm
b-ot = AulR3enbandalarm

rSt2  Alarm 2 Auto = automatisch
Ruckstellung LAtc = Dauersignal

Stb2  Standby yes oder no
Alarm 2

AL-2  Wert -999 bis +9999
Alarm 2 1 oder 0,1

AHYS Hysterese TCU: 1 bis 250
1 oder 0,1
PCU: 0,1 bis 25,0

Werksein- Bemerkungen
stellung

A-HI Bei Anderung Alarmwerte
Uberprifen

Auto Manuelle Ruckstellung tber
verdeckten Modus.

no Standby der Ausgange beim
Einschalten des Gerates.

0 Bei Bandalarm nur positve
Werte moglich.

A-HI Bei Anderung Alarmwerte
Uberprufen

Auto Manuelle Ruckstellung tber
verdeckten Modus.

no Standby der Ausgange beim
Einschalten des Gerates.

0 Bei Bandalarm nur positve
Werte moglich.
1 Gilt fur beide Alarme.

Zur Vermeidung von Flattern.
0,1
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Programmabschnitt 5 Kilhlausgang oder Zweiter Ausgang (5-OP2)

An-  Parameter Eingabe- Werksein- Bemerkungen

zeige moglichkeit stellung

CyC2 Schaltzyklus- 0 bis 250 sec. 2 Bei 0 wird OP2 ausgeschaltet.
zeit bei Kuhlung

GAN2 Verhaltnis zu 0,0 bis 10,0 1,0 Bei 0,0 nimmt der Kuhlausgang
Heizung das Ein/Ausschaltverhalten an

und db-2 wird zur Hysterese.

db-2  Heizung/ -999 bis 9999 0 Positiver Wert = Totband
Kuhlung Negativer Wert = Uberlappung
Uberlappen Wenn GAN2 = 0 ist db-2
o. Totband die Hysterese des Kihlausgangs

im Ein-/Ausschaltverhalten.

Programmabschnitt 6 Schnittstelle (6-SC)
Programmabschnit nur mit optional RS485 aufrufbar.

An- Parameter Eingabe- Werksein- Bemerkungen
zeige moglichkeit stellung
bAUd Baudrate 300 - 9600 1200 Sender und Empfanger missen

Ubereinstimmen

PArb  Paritat odd, even, no odd Sender und Empfanger missen
Ubereinstimmen

Add Adresse 0-99 0 0 = keine Adresse, ansonsten
muss jeder Teilnehmer eine
andere Adresse haben.

Abr Ubertragung yes/no no Bei YES werden die Parameter
abgekurzt gesendet.

PrAt  Druck- 0 bis 9999 0 0 keine Druckwiederholung
wiederholung
PoPt Druckoptionen  yes/no no Bei Eingabe von “ja” konnen
folgende Druckoptionen
ausgewahlt werden.

INP Messwert yes/no yes

SEt Grenzwert yes/no yes

Opr % Ausgangs- yes/no yes
leistung
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An- Parameter Eingabe- Werksein- Bemerkungen

zeige moglichkeit stellung

Pbd % Proportional  yes/no no
Band

INt Integralzeit yes/no no

dEr Differenzialzeit  yes/no no

AL1 Alarm 1 yes/no no

AL2 Alarm 2 yes/no no

dEv  Abweichung yes/no no
Soll-/Istwert

OFP % Ausgangs- yes/no no
leistungsoffset

r P Sollwert Rampe yes/no no

Crg Kuhl-/Heiz- yes/no no
verhaltnis

Cdb Totband yes/no no

OSt Ausgangsstatus yes/no no

rAt  Externer yes/no no
Grenzwert

blIA Remote Setpoint yes/no no
Bias

Pb2 2. Proportional yes/no no
Band

It2 2. Integralzeit yes/no no

dt2 2. Differenzial-  yes/no no
zeit

rSP  Externer yes/no no
Sollwert

SP2 2. Sollwert yes/no no

IN2 2. Analogwert yes/no no
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Programmabschnitt 7 Zweiter Analogeingang (7-2N)

Programmabschnitt nur mit optional 2. Analogeingang aufrufbar.

An-
zeige

OPEr

root

dPt2

dSP1

INP1

dSP2

INP2

SPtr

OPd2

Parameter

Betriebsart nur
mit 2. Analog-
eingang

Quadratwurzel-
lineaisierung

Dezimalpunkt far
2. Analog-
eingang

1. Anzeigewert
#1

1. Messwert #1

2. Anzeigewert
#2

2. Messwert #2

Umschaltung
interner oder
externer Sollwert

Ausgangs-
leistungs-
bedampfung

Eingabe-
moglichkeit

CSCd - interne
Kaskadierung
rSP - Externe
Sollwertvorgabe
yes/no

0, 0.0, 0.00 oder
0.000

-999 bis 9999

-9.99 bis 9999

-999 bis 9999

-9.99 bis 99.99

nor - normal
Auto - automatic
trAC - track

0 bis 250 sek.

Werksein- Bemerkungen

stellung

rSP

no

0.0

0.0

4.0

100.00

20.00

nor

Externe Sollwertvorgabe gilt
auch fur externen
Kaskadierungsmodus

Linearisierung bezieht sich auf
2. Analogeingang

Ublicherweise gleiche Position
wie fur Messeingang fur externe
Sollwertvorgabe

Normalerweise Eingabe unterer
Wert

Eingabe durch Tasten oder
Signal anlegen
(DSP-Taste drucken)

Normalerweise Eingabe oberer

Wert

Eingabe durch Tasten oder
Signal anlegen
(DSP-Taste drlicken)

Erscheint nur bei externem
Sollwertmodus (siehe OPEr)

0 = aus
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Programmabschnitt 8 Ventilregelung (8-VP)
Progammabschnitt nur mit optionaler 3-Punktschrittregelung

An- Parameter Eingabe- Werksein- Bemerkungen
zeige moglichkeit stellung )
Ublicherweise “zu” Position
VPS1 Ventilposition -99.9 bis 999.9 % 0.0 Eingabe Uber Tasten oder
#1 Signal anlegen (DSP Taste
dricken).
VPS2 Ventilposition -99.9 bis 999.9 % 100.0 Ublicherweise “auf’ Position
#2 Eingabe Uber Tasten oder
Signal anlegen (DSP Taste
dricken).
VUdt Ventilaktuali- 0 bis 250 sek. 10 0 = Akutalisierungsrate
sierungszeit 10/sec.
VPdb Ventilposition 0.1 bis 25.0 % 2.5 Zur Vermeidung von
Totband Ventilflattern
(nur im Positionsmodus)
VFAL Ventilfehler- 0 bis 9999 sek. 0 0 = aus, Eingabewert groRer
alarm als Aktualisierungszeit plus

Motorstellzeit
(nur im Positionsmodus)

VOPt Offnungszeit 1 bis 9999 sek. 30 Messen Sie die Ventilmotor-
Ventilmotor offnungszeit und geben Sie
den Wert ein.
(nur Velocitymodus)
VCLt SchlieBzeit- 1 bis 9999 sek. 30 Messen Sie die
raum Ventilmotorschliel3zeit und
Ventilmotor geben Sie den Wert ein.

(nur Velocitymodus)

VOnt Minimal- 0.1 bis 25.0 sek. 1.0 Um Ventilflattern zu
Ventil- verhindern
ansteuerzeit (nur Velocitymodus)

Programmabschnitt 9 Service (9-FS)

An- Parameter Eingabe- Werksein- Bemerkungen

zeige moglichkeit stellung

Code Werks- 66 ACHTUNG: Daten werden auf
einstellung Werkseinstellung zurtckgesetzt.

26



fTw| PID-Regler TCU/PCU

6.1 Programmabschnitt 1 Eingangsparameter (1-IN)

Der Programmabschnitt "Konfiguration", der vom ungeschitzten Modus aus zuganglich ist,
ermodglicht dem Bediener den Zugriff auf die grundlegenden Set-up-Parameter des Reglers. Es
konnen neun unterschiedliche Programmabschnitte angewahlt werden. Am Eintrittspunkt in die
Programmabschnitte, dem Punkt CNFP, wahlt der Bediener mit den Pfeiltasten den
gewulnschten Programmabschnitt. Durch Druck auf die PAR- Taste ist der Zugriff auf den
Programmabschnitt moglich. Nun konnen die Einstellungen Uberpruft und gegebenenfalls
geandert werden. Mit der PAR-Taste werden die Parameter angewahlt, mit den Pfeiltasten
kénnen ihre Werte geandert werden. Die Speicherung des neuen Wertes erfolgt wiederum mit
der PAR-Taste, worauf der folgende Parameter erscheint. Wenn der Bediener die DSP-Taste
betatigt, wird dieser Modus ohne eine Anderung des Parameters verlassen, und der Regler
kehrt zum Betrieb zurtick. Wenn alle Parameter Uberpruft oder geandert worden sind, geht der
Regler zum Punkt CNPF zurlck, von wo aus der Zugriff auf andere Programmabschnitte
moglich ist.

Programmabschnitt "Eingang" (1-IN)
Die verschiedenen Set-up-Parameter fur die Eingange des Reglers mussen vor der Einstellung
aller anderen Parameter programmiert werden.

TCU PCU
Eingangsart (type) Eingangsart (type)
Aus der Liste der verschiedenen VOLT = Spannung 0-10 Volt, Terminal #8

Thermoelemente und PT100-Sensoren muss CURR= Strom, 4 - 20 mA, Terminal #9
der geeignete Typ ausgewanhlt werden. Es ist

darauf zu achten, dass die interne Bricke fur

die Eingangswahl richtig gesetzt ist (TC oder

PT100). Vgl. hierzu den Abschnitt "Wahl des "

Eingangssensortyps" oder das Etikettinner-

halb des Gehauses. Es folgt eine Liste der

mdglichen Sensoren:

tc-t =Typ TTC

tc-E =TypETC

tc-J =TypJ TC

tc-k =TypKTC

tc-r =TypRTC

tc-S =TypSTC

tc-B =TypBTC

tc-N =Typ NTC

LIN = Lineare Spannungsanzeige

r385s = PT 100 mit _= 385- Kennlinie
r392 = PT 100 mit _= 392- Kennlinie
rLIN = Lineare Anzeige des Widerstands
MaReinheit fir die Temperatur (SCAL) Nicht belegt

Hier kann zwischen Grad Fahrenheit (°F)
oder Celsius (°C) als Temperatureinheit
entschieden werden.

Auflosung der Temperatur (dCPt) Dezimalpunkt dCPt
Es ist eine Aufldsung von 1 oder von 0,1 0/0,0/0,00/0,000
moglich.
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Nicht belegt Rundungsfaktor (rnd)

Zur Beruhigung der Anzeige oder fur
Dummy-Nullen kann ein Rundungsfaktor
eingegeben werden. Er hat keinen Einfluss
auf die Regelung und Steuerung.

1

2

5

10

20

50

100

Filterung des Eingangssignals (FLtr)

An dieser Stelle muss der relative Grad der Eingangssignalfilterung gewahlt werden. Der Filter
ist ein anpassbarer Digitalfilter, der zwischen Stérungen des Messvorgangs und Anderungen
im Prozess unterscheidet. Er verursacht daher nur eine minimale Verlangerung der
Reaktionszeit. Wenn das Signal aufgrund starker Storungen des Messvorgangs zu sehr
variiert, sollte der Filterungswert erhoht werden. Bei langer Differentialzeit ist es aulRerdem
moglich, dass das Regelverhalten zu instabil ist. Wenn andererseits eine moglichst schnelle
Reaktion des Reglers gewulnscht ist, muss der Filterungswert verringert werden. Folgende

Filterungspegei sind moglich:
-minimale,

-normale,

-erhohte und

- maximale Filterung

Korrekturkonstanten des Eingangs-
sensors (SPAN und SHFt)

Die Steigung (SPAN) liegt zwischen 0,001
und 9,999 und die Nullpunktverschiebung
(SHFt) kann zwischen -999 und 9999
festgelegt werden. Wenn die Temperatur des
Reglers nicht mit der eines Bezugsgerates
Ubereinstimmt oder wenn der Temperatur-
sensor eine bekannte Kalibrierung hat, kann
die Temperatur des Reglers mit einer
Korrektursteigung (SPAN) und einer
Nullpunktverschiebung (SHFt) ausgeglichen
werden. Die Relation wird durch die folgende
Gleichung ausgedruckt: anzuzeigende
Temperatur = (Temperatur des Reglers x
SPAN) + SHFt

Bsp.1: Der Regler misst 93 °C, wahrend ein
Vergleichsgerat 100 °C anzeigt. Durch eine
Nullpunktverschiebung von +7 °C wird die
Anzeige des Reglers korrigiert und entspricht
der des Vergleichsgerats. Der SPAN-Wert
sollte hier 1,000 betragen. Bsp.2: Ein
Thermoelement wird im Bereich des
Prozesses kalibiriert, um die Mess-
genauigkeit zu erhohen. Dies sind die
Ergebnisse der Kalibrierung:

Skalierung (dSP1 & dSP2, INP1 & INP2)

Wie in der Abb. zu sehen werden 2 Zahlen-
paare von jeweils einer typischen Anzeige bei
dem entsprechenden Eingang in das Gerat
eingegeben. Die lineare Verbindung zwischen
den Punkten errechnet das Gerat. Wenn die
DSP-Taste gedruckt wird, blinkt %PW und DEV
und es kann auch am Signaleingang ein Wert
angelegt werden, der als INP-Wert vom Gerat
mit PAR Ubernommen werden kann.

DISPLAY
A
1000 F——————— ——
|
|
|
0.0 F—— }
|
‘ L & INPUT
4.00mA 20.00mA
INP1T = 4.00 | INP2 = 20.00
DSP1 = 0.0 DSP2 = 100.0

Abb. 11 Koordinatensystem
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gewunschte Temperatur Ausgang des dSP1 =-999 bis 9999
Thermoelements dSP2 =-999 bis 9999

400,0 °C 395,0 °C

800,0 °C - 804,0 °C INP1 =-999 bis 9999

INP2 = -999 bis 9999

800°C-400°C
SPAN= ——— =0,978
804°C-395°C

SHFT =400 °C (0,978 x 395 °C) = 13,7 °C

Durch einen SPAN-Wert von 0,978 und einen
SHFT-Wert von 13,7 °C wird der Regler an das
Thermoelement angepasst.

Eingabebeschrankung fiir den Sollwert (SPLO und SPHI)

Der Regler verfugt Uber eine obere und eine untere Eingabebeschrankung fur den Sollwert. Sie
kénnen zwischen -999 und 9999 liegen. Die Beschrankung sollte so festgelegt werden, dass
der Sollwert nicht auRerhalb des Sicherheitsbereiches des Prozesses liegen kann.

Rampe fiir den Sollwert (SPrP)

Um die Auswirkungen plotzlicher Messwertveranderungen auf den Prozess gering zu halten,
das Uberhitzen von Materialien beim Starten des Prozesses oder bei Veranderungen des
Sollwertes zu verhindern oder um in das Profil des Prozesses eine Rampe einzubauen, kann
fur den Sollwert eine Rampe festgelegt werden. Sie kann zwischen 0,1 bis 999,9 Messwert-
einheiten/Minute betragen (0 = keine Rampe). Die Rampe bis zum Sollwert beginnt beim
Einschalten des Reglers oder bei einer programmgemafRen Anderung des Sollwerts und wird
durch einen blinkenden Dezimalpunkt auf der rechten Seite der Hauptanzeige angezeigt. Wenn
die Rampe den Sollwert erreicht hat, ist sie nicht mehr wirksam, bis der Sollwert wieder
geandert wird. Eine Anderung der Rampe tritt sofort in Kraft. Wenn wahrend des Ablaufs einer
Rampe die Selbstoptimierung gestartet wird, wird die Rampe wahrend dieser unterbrochen.
Abweichungs-und Bandalarme und der Analogausgang beziehen sich auf den neu einge-
stellten Sollwert.

SETPOINT

A

TARGETS500 —m — — — — — — — — —

RAMP TERMINATED

INITIAL 200

RAMP INITIATED

|
|
|
|
SETPOINT |
CHANGED L »[

10 MINUTES

= TIME

Abb. 12 Sollwert- Rampe bei Sollwertanderung
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Benutzereingang
Der Kontrolleingang wird gegen Masse geschaltet. Hier wird seine Funktion bestimmit.

PLOC = Programmiersperre.
ILOC = Der integralanteil der Regelung wird ausgeschaltet.
tmF = Aktivierung des Handbetriebes. Gegen Plus wird auf Automatikbetrieb
geschaltet. Dies hat keinen Einfluss auf die Ausgange.
SPrP = Deaktivierung der Rampe (Rampe = 0,0) Gegen Plus wird die Rampe wieder aktiv.
ALrS = Statischer Reset der Alarme.
Prnt = Druckaufruf, das Gerat sendet die Daten. Wenn der Eingang langer als ein

Ausdruck gehalten wird, wird der nachste Ausdruck gestartet.

6.2 Programmabschnitt "Ausgang" (2-OP)

Der Regler verfugt Uber Parameter, die einen Einfluss darauf austiben, wie die Reglerausgange
auf Anderungen des Messwertes und Fehler der Sensoren reagieren. Der Begriff Kiihlung
entsprichtimmerdem 2. Regelausgang OP2.

Proportionalzykluszeit (CYCt)

Die Proportionalzykluszeit kann zwischen 0 und 250 Sekunden liegen. Welche Proportional-
zykluszeit gewahlt wird, hangt von der Zeitkonstante des Prozesses und vom verwendeten
Ausgangsmodul ab. Eine optimale Regelung wird durch eine Proportionalzykluszeit erreicht,
die einem Zehntel der Zeitkonstante des Prozesses entspricht. Bei langeren Proportional-
zykluszeiten verschlechtert sich moglicherweise die Regelung, und kirzere Proportional-
zykluszeiten bringen nur noch geringe Verbesserungen, wobei sich allerdings die Lebensdauer
der Relais verkurzt. Bei Verwendung eines SSR-Ausgangsmoduls mit einem SSRist auch eine
relativ kurze Proportionalzykluszeit zulassig. Wenn die Proportionalzykluszeit Null betragt,
werden Hauptausgang und Frontanzeige ausgeschaltet. Wenn also fur die Regelung der 4 mA-
bis 20 mA-Ausgang gewahlt wird, kbnnen Hauptausgang und Indikator ausgeschaltet werden.

Regelverhalten des Ausgangs (OPAC)

Der Hauptausgangskanal kann so programmiert werden, dass er heizt (reverse Schaltung
"rEv"; oder kihlt (direkte Schaltung "drct"). Bei Anwendungen, bei denen geheizt und gekuhlt
werden soll, sollte der Hauptausgang (OP1) zum Heizen (reverse Schaltung) und der Kuhl-
ausgang (OP2, Option) zum Kuhlen (direkte Schaltung) verwendet werden. Wenn der Haupt-
ausgang fur direkte Schaltung "drct" programmiert wird, schaltet er direkt und der Kiilhlausgang
schaltetreverse.

Der Analogausgang folgt immer der Regelausgangsleistung, wenn er dem Regler zugeordnet
ist. Ein direkt arbeitender Analogausgang kann uber 2 Wege realisiert werden:

1. bei OPAC direkt "Drct" wahlen

2. Die beiden Parameter ANLO & ANHI des Analogausgangs umdrehen.

Hinweis: Wenn ein Relaisausgangs-Modul verwendet wird, kann die Regelung auch durch
Verwendung von Offnerkontakten umgekehrt werden.

Stellgradbegrenzung (OPLO und OPHI)

Eingabe der maximalen und minimalen Ausgangsleistung von 0 bis 100 % fir den Prozess.
Wenn der Kuhlausgang vorhanden ist, liegen die Grenzen zwischen -100 % und + 100 %. Diese
Parameter kdnnen auch bei Storungen des Prozesses zur Begrenzung der minimalen und
maximalen Regelleistung oder bei Veranderungen des Sollwerts zur Verringerung des Uber-
schief3ens verwendet werden.

Wenn der Kiihlausgang vorhanden ist, gelten folgende Bedingungen:

LOW =< 0% begrenzt max. Kiihlung; > 0% begrenzt min. Heizung

HIGH =< 0% begrenzt min. Kiihlung; > 0% begrenzt max. Heizung

Wenn die Ausgangsleistung im Handbetrieb geregelt wird, treten diese Grenzen nichtin Kraft.
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Ausgangsleistung bei Sensorausfall (OPFL)

Wenn das Gerat feststellt, dass ein Sensor defekt ist, geben die Regelausgange eine definierte
Leistung ab, die zwischen 0 % (OP1-Ausgang vollstandig OFF) und 100 % (OP1-Ausgang
vollstandig ON) liegt. Wenn der Kihlausgang vorhanden ist, liegt dieser Bereich zwischen
-100 % und + 100 %. Bei 0 % sind beide Ausgange OFF, bei 100 % ist OP1 ON und OP2 OFF,
und bei-100 % ist OP2 ON und OP.1 OFF.

Die Alarmausgéange verfligen unabhangig von dieser Einstellung immer (iber eine Uber-
laufanzeige fur defekte Sensoren.

Hysterese-Band fiir das Ein/Ausschaltverhalten (CHYS)

Der Regler kann auf das Ein/Ausschaltverhalten umgeschaltet werden, indem das
Proportionalband auf 0,0 % gesetzt wird. Der Regelhysteresewert hat nur einen Einfluss auf der
Heizbereich (OP1) und liegt zwischen 1 und 250 Einheiten. Das Hystereseband sollte auf einen
minimalen Wert gesetzt werden, um ein Schwingen des Ausgangs um den Sollwert zu ver-
hindern. Im allgemeinen reichen 2° bis 5° fur diesen Zweck aus. Fur das Hystereseband sollte
ein ausreichender Pegel festgesetzt werden, bevor die Selbstoptimierung aufgerufen wird.

Bedampfungscode fiir die Selbstoptimierung (tcod)

Bevor die Selbstoptimierung aufgerufen wird, sollte der Bedampfungscode so gesetzt werden,
dass der gewilnschte Bedampfungspegel unter PID-Regelung erreicht wird. Wenn der
Bedampfungscode 0 betragt, fiihrt dies zu einer sehr schnellen Reaktion mit UberschieRen. Bei
einer Einstellung von 4 ist die Reaktion relativ langsam, das UberschieRen jedoch dulerst
schwach. Fur die meisten Prozesse sind Bedampfungscodes von 0 oder 1 zu empfehlen.

PROCESS

SP

4

3 TYPICAL RESPONSE CURVES
WITH AUTOTUNE DAMPENING

2 CODES 0 TO 4.

1

0

TIME
Hinweis: Die tatsdchlichen Ergebnisse kénnen sich von dieser Skizze unterscheiden,
Je nach Prozess, Rampe usw.

Abb. 13 Typische Kurven bei Bedampfung

Analogausgang (ANAS, ANLO, ANHI) (Option)

DerAnalogausgang (Option) kann einen von vier Reglerparametern Ubertragen werden:
den Eingangsmesswert des Prozesses (INP),

den Prozentwert der Ausgangsspannung (OP),

die Abweichung vom Sollwert (dEV) oder

den Sollwert des Prozesses (SP).
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Der Bereich der Skalierungswerte flir 4 mA (ANLO) und 20 mA (ANHI) liegt zwischen -999 und
9999. Bei sehr hohen und niedrigen digitalen Skalierungspunkten kann der Bereich des
Ausgangs unabhangig vom Bereich des Reglers festgelegt werden. Dadurch ist ein direkte
Verbindung mit Schreibern, externen Monitoren, Slave-Reglern oder linearen Spannungs-
reglern moglich. Der Ausgang ist von der Eingangsmasse galvanisch getrennt. Zu ihm gehoren
die Klemmen 11 (OUT+) und 12 (OUT) auf der Rlckseite des Gerates. Bei Verwendung des
Analogausgangs fur die Regelung kann der Frontindikator OP1 ausgeschaltet werden, indem
flr die Proportionalzykluszeit Null progammiert wird. Hierdurch wird auch der Hauptausgang
OP1 aulder Kraft gesetzt. Wenn bei gestaffelter Regelung mit zusatzlichen Reglern der Sollwert
automatisch geandert wird (Rampe), wird wenn er der Abweichung dEV zugeordnet wurde, der
sich gerade verandernde Sollwert, nicht der Zielwert Gbertragen.

ANALOG
OUTPUT (mA)

|
20

o DISPLAY
© UNITS

ANLO ANHI

Abb. 14 Analogausgang

Bsp.1: Aufzeichnung der Prozesstemperatur: Der Bereich des Prozesses liegt zwischen
100 °C und 500 °C. Wenn fur ANLO, den 4 mA entsprechenden Wert 100, und fur
ANHI, den 20 mA entsprechenden Wert 500, eingegeben wird, kann die gesamte
Skala eines Schreibgerats ausgenutzt werden (4 mAbis 20 mA). Der 4 mA- bis 20 mA-
Ausgang ubertragt die Eingangstemperatur (ANAS = INP).

Bsp. 2: Linearer Ausgang des Reglers: Der Prozeld wird Uber die lineare DC-Eingangs-
spannung geregelt. Fur ANLO, den 4 mA entsprechenden Wert, wird 0,0 %, fur
ANHI, den 20 mA entsprechenden Wert + 100 %, eingegeben. Der 4 mA- bis 20 mA-
Ausgang Ubertragt den Prozentwert der Ausgangsspannung (ANAS = OP).

6.3 Programmabschnitt "Zugriffsrechte" (3-LC)

Der Regler kann so programmiert werden, dass der Zugriff des Bedieners auf zahlreiche
Parameter, Modi-und Anzeigeinhalte eingeschrankt wird. Diese Sperrungen werden in drei
unterschiedlichen Abschnitten programmiert:

Sperrungen der Info - Anzeige,

Sperrungen des geschutzten Modus und

Sperrungen des verdeckten Modus.

Sperrungen der Info - Anzeige (SP, OP, dEv, UdSP)

Im Anzeigemodus kann der Inhalt der Info - Anzeige (Sollwert (SP), Prozentwert der Leistung
(OP), Abweichung vom Sollwert (dEV) und Maleinheit der Temperatur (UdSP), bei PCU:
blanke Anzeige (bdSP)) durch mehrfaches Betatigen der DSP-Taste verandert werden. Es
konnen bis zu vier verschiedene Parameter angezeigt werden.

LOC Inhalt erscheint nichtin der Anzeige.
rEd Inhaltkann nur gelesen werden.
Ent Inhalt kann gelesen und geandert werden (nicht MalReinheit und Abweichung).
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Wenn alle Parameter gesperrt werden, bleibt der zuletzt angezeigte Parameter in der Anzeige.

Hinweis: Wenn ein Parameter, der sich gerade in der unteren Anzeige befindet, gesperrt wird,
muss einmal im Anzeigemodus DSP gedrtickt werden, um diesen Parameter von der Anzeige
zu entfernen.

Sperrungen im geschiitzten Modus (Code, PID und AL)

Der geschutzte Modus ist aktiv, wenn die Klemme fur die Programmiersperre gegen Masse
geschaltet ist. Die PID- und die Alarm-Parameter kdnnen gesperrt werden (LOC), d.h. dass sie
nicht mehr in der Anzeige erscheinen. Es kann auch festgelegt werden, dass sie vom Bediener
nur abgelesen werden (rEd) oder auch gedndert werden kénnen (Ent). Uber die PID-
Einstellung ist der Zugang zum Proportionalband (ProP), zur Integralzeit (Intt) und zur
Differentialzeit (dErt) mdglich. Wenn vorhanden, kdnnen auch die Alarmwerte 1 und 2 (AL1 und
AL2) gesperrt werden. Der Zugang zum ungeschitzten Modus kann durch die Pro-
grammierung eines Passwortes abgesichert werden, die beim Eintritt vom geschutzten zum
ungeschuitzten Modus eingegeben werden muss. Wenn das Paldwort Null betragt, wird kein
Paldwort verlangt.

Sperrungen im verdeckten Modus (ALrS, trnF und tUNE)

Der verdeckte Modus ist vom Anzeigemodus aus durch Betatigung der PAR-Taste zuganglich,
die drei Sekunden lang gehalten werden muss. Die Parameter kdnnen gesperrt werden (LOC),
d.h. dass sie nicht mehr in der Anzeige erscheinen. Wenn fur die Parameter "ENbL"
programmiert wird, kann der Bediener die entsprechende Funktion auslésen. In diesem Modus
kénnen drei Funktionen des Reglers ausgefuhrt werden:

Umschaltung Automatik-/Handbetrieb (trnF),

Beginn/Ende der automatischen Abstimmung (tUNE) und

Ruckstellung der Alarme (Alrs).

Der verdeckte Modus kann unabhangig von der Programmiersperre angewahlt werden.

6.4 Programmabschnitt "Alarm" (4-AL)

Der Regler kann optional mit zwei Alarmen (AL1 und AL2) oder einem Alarm in Verbindung mit
einem Kuhlausgang ausgerustet sein. Eins von drei verschiedenen Ausgangsmoduien (Relais,
Triac oder SSR-Treiber) muss einzeln bestellt und jeweils montiert werden. Die Ausgangs-
module kdnnen jederzeit und ohne erneute Programmierung des Reglers ausgewechselt und
untereinander ausgetauscht werden, wenn auf die geeignete Verkabelung geachtet wird. Bei
einem offenen Sensor springt die Anzeige auf +9999; bei einem Kurzschluss (nur PT100) auf -
9999, die Alarme schalten dementsprechend. Auf der Frontseite leuchtet ein Indikator um
anzuzeigen, dass der Alarmausgang aktiv ist (AL1 fur Alarm 1 und AL2 fur Alarm 2).

Hinweis: Wenn als Alarmschaltung (d-LO), (d-HI) oder (v-IN) gewéhlt werden, leuchtet der
Indikator nicht, obwohl der Ausgang ON ist.

Die Alarmwerte konnen im Programmabschnitt 4-AL, im ungeschitzten Modus und im
geschutzten Modus angewahlt werden, wenn sie nicht gesperrt sind. Achtung: Bei Anwend-
ungen, bei denen es aufgrund einer Fehlfunktion des Reglers zu Schaden an Personen oder
Material kommen kann, empfehlen wird dringend die zusatzliche Verwendung eines unab-
hangigen Sicherheitssystems fur die Messung mit Alarmausgangen. Fur diesen Zweck eignen
sich beispielsweise die RLC-Modelle IMT (Thermoelement), IMR (Pt 100), IMD1 (Spannung)
oder IMD2 (Strom). Die Eingangssensoren und die Spannungsversorgung sollten jedoch
unabhangig von der ubrigen Anlage sein.
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Alarmschaltung (Act1, Act2)
Die Alarme kdnnen unabhangig voneinander fur einen der folgenden sechs Modi programmiert
werden:

Signalwertalarm bei Uberschreitung (A-HI)

Signalwertalarm bei Unterschreitung (A-LO)

Alarm bei Uberschreitung des Abweichungswertes (d-H) Nachfiihrung zum Sollwerts
Alarm bei Unterschreitung des Abweichungswertes ( d-LO) Nachfihrung zum Sollwerts
Innenbandalarm (b-in) Nachfuhrung zum Sollwerts

AuRenbandalarm (b-Ot) Nachfihrung zum Sollwerts

Die Abb. 11-14 stellen den Status des Alarmausgangs und des Front-Indikators bei ver-
schiedenen Temperatur-Bedingungen dar. Vgl. hierzu die Tabelle zum ON- Status des
Ausgangs im Abschnitt "Installation der Ausgangsmodule”. Die Abb. 11-14 beziehen sich auf
den Fall, dass fur den Ausgang automatische Ruckstellung programmiert worden ist.

Hinweis: Bei Auswahl der Alarmschaltung sollte einige Sorgfalt angewendet werden. Bei
manchen Konfigurationen kann der Front-Indikator ausgeschaltet sein, wahrend der Ausgang
ON ist.

ABSOLUTE HIGH-ACTING ALARM (A-HI) ABSOLUTE LOW-ACTING ALARM (A-L0)
PROCESS PROCESS
A /\ A
AL /\
/ 7 \ T
1 1
| V \/ | /\ /\
| [ |
I I I AL\ /=' V Anvs
I I I | \/ | ;\/
| | | |\/ | |
v | | | Vv | 1
OUTPUT OFF OUTPUT ON OUTPUT OFF OUTPUT ON OUTPUT OFF OUTPUT ON OUTPUT OFF OUTPUT ON
LED OFF LED ON LED OFF LED ON LED OFF LED ON LED OFF LED ON
Abb. 15 Signalwertalarm fur Uber-/Unterschreitung
DEVIATION HIGH-ACTING WITH POSITIVE ALARM VALUE (d—HI) DEVIATION HIGH—ACTING WITH NEGATIVE ALARM VALUE (d—HI)
PROCESS PROCESS
A A
SP + AL /\ /\ SP
/ N L
| |
I ! I /N ™\
I | I SP + (—AL) W
I I I \ /\ /ll VL HYS
SP
I I | | N~
v |1 | | v E\/ | I
QUTPUT OFF QUTPUT ON QUTPUT OFF QUTPUT ON
LED OFF LED ON LED OFF LED ON oo | Moo | Moo | MEon

Abb. 16 Alarm fiir Abweichung be Uberschreitung in positiven oder negativen Bereichen
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DEVIATION LOW-ACTING WITH POSITIVE ALARM VALUE (d—LO)
PROCESS
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OUTPUT ON OUTPUT OFF OUTPUT ON QUTPUT OFF
LED OFF LED ON LED OFF LED ON
DEVIATION LOW-ACTING WITH NEGATIVE ALARM VALUE (d-LO)
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A
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SP + (-AL) \ VAN L~ N\ Tws
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| | |
| | |
v | I |
OUTPUT OFF OUTPUT ON OUTPUT OFF OUTPUT ON
LED OFF LED ON LED OFF LED ON

Abb. 17 Alarm fur Abweichung bei Unterschreitung in positiven oder negativen Bereich
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Abb. 18 Innenband-und AulRenbandalarm

Riickstellung des Alarms (rStl, rSt2)

Far die Alarme kann unabhangig voneinander eine manuelle Ruckstellung (LAtC) oder eine
automatische RuUckstellung (Auto) programmiert werden. Wenn manuelle Ruckstellung
gewahlt wird, ist der Alarm ein Daueralarm, der nur durch Tastendruck vom Bediener
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zurtckgestellt werden kann. In diesem Fall erfolgt die Rickstellung im verdeckten Modus (vgl.
Abschnitt "Verdeckter Modus"). Bei automatischer Ruckstellung (Auto) werden die Alarme vom
Regler zurickgestellt, wenn die Alarmbedingung nicht mehr besteht. Siehe Abb. 15.

PROCESS
ALARM MODE

(ABSOLUTE LOW ACTING SHOWN)

ALARM VALUE F\\\a///ﬁ T\\\\///4

TIME
AUTOMATIC
oA OFF ON OFF ON OFF
MANUAL
ANUA OFF ON OFF ON

MANUAL RESET
PERFORMED BY OPERATOR

Abb. 19 Alarmruckstellungsvarianten

Standby der Alarme (Stb1, Stb2)

Die Alarme kdnnen unabhangig voneinander so konfiguriert werden, dass sie sich beim
Einschalten des Reglers im Standby-Modus befinden, bis sich der Messwert erstmals
aulRerhalb des Alarmbereichs stabilisiert. Siehe Abb. 16

PROCESS
| ALARM MODE

(ABSOLUTE LOW ACTING
W/AUTO-RESET SHOWN)

ALARM VALUE

I
I
I
UNIT | TIME
POWER—-ON |
I
STANDBY | OFF ON OFF ON
ENABLED I
STANDBY ON OFF ON [oFF| ON
DISABLED

Abb. 20 Alarm-Standby-Funktion

Alarm-Grenzwert (AL-1,AL-2)

Die Alarmwerte konnen absolut sein (Prozessalarme) oder relativ zum Sollwert (Abweichungs-
und Bandalarme). Absolute Grenzwerte werden direkt eingegeben. Relative Grenzwerte
werden durch ihre Differenz zum Messwert-Sollwert definiert und diesem bei einer Anderung
nachgefuhrt. Grenzwerte konnen zwischen -999 und 9999 liegen, bei Bandalarm nur 0 - 9999.
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Alarm-Hysterese (AHYS)

Die Alarmwerte verfigen Uber ein gemeinsames programmierbares Hystereseband, das
verhindern soll, dass der Alarmausgang kurz vor Erreichen des Messwertes, die den Alarm
auslost, flattern. Bei den meisten Anwendungen reicht gewohnlich ein Wert von 2-5 aus. Die
Auswirkungen der Hysterese sind in Abb. 11-14 sichtbar.

6.5 Programmabschnitt "Kiihlausgang oder Zweiter Ausgang" (5-02) (Option)

Der zweite Ausgang (0P2) dient als unabhangiger Kiihlausgang flr Systeme, bei denen geheizt
und gekuhlt werden muss. Eins von drei méglichen Ausgangsmodulen (Relais, Triac oder SSR-
Treiber) muss einzeln bestellt und an den Kuhlkanal angeschlossen werden. Die
Ausgangsmodule konnen jederzeit und ohne erneute Programmierung des Reglers
ausgewechselt oder untereinander ausgetauscht werden. Auf der Frontseite leuchtet der
Indikator OP2 um anzuzeigen, dass der Kiihlausgang aktiv ist. Vgl. hierzu die Tabelle zum ON-
Status des Ausgangs im Abschnitt "Installation der Ausgangsmodule". Die Kihlausgangs-
leistung liegt zwischen -100 % (groRtmdgliche Kahlung) und 0 % (keine Kihlung, wenn keine
Uberlappung von Heizen und Kihlen eingesetzt wird). Zur Konfiguration des Kiihlausgangs
sind drei Parameter erforderlich:

die Proportionalzykluszeit,
der relative Kuhlfaktor und
die Uberlappung von Heizen und Kihlen/Totband.

Proportionalzykluszeit (CYC2)
Liegt zwischen 0 und 250 Sekunden. Beim Wert Null bleibt der Kiihlausgang ausgeschaltet.

Relativer Kuhlfaktor (GAN2)

Dieser Parameter definiert den Faktor des Kuhlbandes relativ zum Heizband. Der Bereich liegt
zwischen 0,0 und 10,0; bei einem Wert von 0,0 befindet sich der Kuhlausgang im Ein-
/Ausschaltverhalten und der Parameter Heizen/Kihlen (dB-2) wird zur Hysterese des
Kldhlausgangs. Dies ist unabhangig vom Modus des Hauptausgangs (PID oder Ein/
Ausschaltverhalten ) moglich. Der relative Kuhlfaktor dient im allgemeinen zum Ausgleich der
Kahl- und Heizwirkung, um den Regelvorgang zu optimieren. Wenn beispielsweise mit 10 kW
geheizt und mit 5 kW gekuhlt werden kann, wird der relative Kuhlfaktor anfangs auf 2,0 gesetzt.
Aus der Abb. 17 zur Funktion Heizen/Kuhien gehen die Auswirkungen unterschiedlicher
relativer Kiihlfaktoren hervor.

Heizen/Kiihien; Uberlappung/Totband (dB-2)

Dieser Parameter definiert den Bereich, in dem sowohl geheizt als auch gekuhlt wird (negativer
Wert) oder das Totband zwischen den Bandern (positiver Wert). Der Parameter kann, abhangig
von der Auflésung des Systems, in Grad oder Zehntelgrad eingestellt werden. Wenn eine
Uberlappung von Heizen und Kiihlen vorgesehen wird, ist der angezeigte Prozentwert der
Ausgangsspannung die Summe aus der Heizsleistung (OP1) und der Kuhlleistung (OP2).
Wenn der relative Kuhlfaktor Null betragt, befindet sich der Kuihlausgang im
Ein/Ausschaltverhaiten und dieser Parameter wird zur Hysterese des Kuhlausgangs (nur
positiv). Dieser Parameter sollte vor der Selbstoptimierung der Kiihlung festgelegt werden. Aus
der Abb. 17 zur Funktion Heizen/Kuhlen gehen die Auswirkungen unterschiedlicher Totband-
Werte hervor.

Beim Arbeiten mitdem Kiuhlausgang sollte die Temperatur genau beobachtet werden. Wenn sie
oberhalb des Sollwerts bleibt und sogar leicht ansteigt, muss der relative Kihlfaktor erhdht
werden. Wenn sie hingegen zu steil absinkt oder ansteigt, sollte der relative Kuhlfaktor
vermindert werden. Die Uberlappung Heizen/Kiihlen muss solange geandert werden, bis ein
glatter Temperatur-Ubergang zwischen Heizen und Kiihlen beobachtet wird.
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Abb. 21 Proportionalband, Totband, Uberlappung

6.6 RS 485 Schnittstelle (6-SC) (Option)

Hier werden die Parameter der Schnittstelle
eingestellt. Sender und Empfanger mussen

die gleichen Einstellungen vorweisen.

Baudrate (bAUd)
300, 600, 1200, 2400, 4800 oder 9600.

Paritat (PArb)
odd, even oder keine Paritat.

Adresse (Add)
0 ist keine Adresse,
1-99 kann eingegeben werden.

Ubertragung (Abr)

Das Gerat sendet abgekurzt, wenn YES
eingegeben wird.

Beispiel:

NO =6 SET 123,8C<CR><LF>

YES= 123,8C <CR><LF>

Druckwiederholung (PrAt)

0 entspricht keiner automatischen
Druckwiederholung.

Ansonsten kann eine Zeit zwischen 1 und
9999 Sekunden eingegeben werden.

Druckoptionen (PoPt)

Alle Parameter, bei denen YES eingegeben
wird, werden ausgegeben, wenn der

Druckaufruf erfolgt:
INP Istwert
SEt Sollwert
OPr % Ausgangsleistung
Pdb Proportionalband
INt Integralzeit
dEr Differentialzeit
AL1 Alarm 1
AL2 Alarm 2
dEv Abweichung vom Sollwert
OFP Ausgangsleistungs-Offset
r P Rampenwert
Crg Klhlfaktor
Cdb Uberlappung/Totband
OSt Status der Ausgange
rAt Externer Sollwert Ratio
blA Externer Sollwert Bias
Pb2 2. Proportionalband
It2 2. Integralzeit
dt2 2. Differentialzeit
RSP Externer Sollwert
SP2 Interner Sollwert
IN2 2. Analog Eingang
HCr Heizstrom
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6.7 Programmabschnitt "Werkseinstellung" (9-FS)

ACHTUNG: Bei Eingabe von Code 66 werden alle programmierten Werte auf die
Werkseinstellungen zurtickgestellt.

Dieser Vorgang wird nach Betatigung der PAR- Taste vom Gerat durch ein Aufblinken von
"rSEt" in der unteren Anzeige bestatigt. Das Gerat kann nur durch den Lieferanten kalibriert
werden.

7. PID-Regelung

7.1 Proportionalband (ProP)

Das Proportionalband regelt proportional den Messwert mit der Ausgangsleistung von 0%
bis 100%. Je nach den Anforderungen des Prozesses kann das Band um den Sollwert
gelegt werden oder auch nicht. Das Band kann mit einem manuellen offset oder durch das
Integralverhalten (automatische Ruckstellung) verschoben werden, um eine event.
Nullabweichung auszugleichen.

TCU: Das Proportionalband wird als Prozentwert des Eingangssensorbereichs ausgedrtickt.
PCU: Das Proportionalband wird als Prozentwert des skalierten Eingangsbereichs
ausgedruckt.

Bsp.: Bei der Verwendung eines Thermoelements vom Typ T mit einem Temperaturbereich
von -200 °C bis +400 °C, also 600 °C wird diesem ein Proportionalband von 5 %
zugeordnet. Hieraus ergibt sich ein Band von 600 °C x 5 % = 30 °C.

DEADBAND
NEGATIVE VALUE
A
op1 o ) REL1ATIVE GAIN C om
+100% | > _100%
oUTPUT : |
POWER (%)

. . UNITS

22

| RELATIVE GAIN = .5

J<—— SECONDARY
MAIN —o= OUTPUT

OUTPUT
SETPOINT

Abb. 22 Proportionalband

Das Proportionalband sollte verwendet werden, um bei einer Stérung die bestmdgliche
Reaktion zu erhalten, wahrend das UberschieBen minimiert wird. Bei niedrigem
Proportionalband (hohem relativen Kuhlfaktor) erhoht sich die Reaktionsgeschwindigkeit des
Reglers auf Kosten der Stabilitat und mit dem Nachteil eines hohen UberschieRens. Sehr
niedrige Werte fuhren zu standigen Schwingungen um den Sollwert. Bei hohem
Proportionalband (niedrigem relativen Kuhlfaktor) muss mit gro3er Dampfung und einer trégen
Reaktion des Gerats gerechnet werden. Bei einem Proportionalband-Wert von 0,0 % geht der
Regler zum Ein- /Ausschaltverhalten mit seinen charakteristischen Schwankungen am
Sollwert Gber (vgl. Abschnitt "Ein/Ausschaltverhalten").

7.2 Integralzeit (Intt)

Die Integralzeit wird in Sekunden angegeben. Es handelt sich um die Zeit, in der der
ausschliellich vom Integralanteil verursachte Ausgang dem vom proportionalen Anteil
ausgelosten Ausgang entspricht, wenn der Fehler des Prozesses gleichbleibt. Solange ein
konstanter Fehler vorhanden ist, wird das Proportionalverhalten in jeder neuen
Integralzeitperiode wiederholt. Das Integralverhalten schaltet den zentralen Punkt des
Proportionalbands um, um konstante Fehler zu verhindern. Die Einheit der Integralzeit ist
Sekunde pro Wiederholung.
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DEVIATION
= TIME
OUTPUT INTEGRAL OUTPUT
POWER (%) |

PROPORTIONAL OUTPUT

= TIME

| SUM OF THE THREE PID SETTINGS.

| INTEGRAL

TIME

I
|
| | NOTE: TOTAL OUTPUT POWER IS THE
|
|

Abb. 23 Integralzeit

Das Integralverhalten (automatische Rickstellung) andert die Ausgangsleistung so, dass der
Prozess zum Sollwert gebracht wird. Zu kurze Integralzeiten verhindern, dal} der Prozess auf
den neuen Ausgangswert reagiert. Es kommt zu einer Uberkompensation und damit zu einem
instabilen Prozess. Zu lange Integrationszeiten fihren zu einer Reaktion, die zu trage ist, um
konstante Fehler zu vermeiden. Die Ruckstellung kann ausgeschaltet werden, indem dieser
Parameter (Intt) auf Null gesetzt wird. Dann wird der bisherige integrale Ausgangsleistungswert
beibehalten, so dal® der Ausgang auf einem gleichbleibenden Pegel bleibt. Wenn die
automatische Ruckstellung ausgeschaltet ist, kann die manuelle Ruckstellung eingeschaltet
werden, indem der Ausgangsleistungs-Offset (OPOF) so geandert wird, dass konstante Fehler
vermieden werden. Dieser Parameter erscheint im ungeschutzen Modus, wenn die Integralzeit
Null betragt. Der Integralanteil ist automatisch blockiert, wenn sich der Istwert au3erhalb des
Proportionalbereichs befindet, um ein Uberschwingen zu verhindern.

Hinweis 1: Die gesamte Ausgangsleistung ist die Summe der drei PID-Einstellungen.

Hinweis 2: Die Umschaltung des Propoerionalbandes durch den Integralanteil kann selbst
zurtickgestellt werden, indem der Regler vorlibergehend in den Ein-/Ausschalt-Modus
geschaltet wird, d. h. das Propoprtionalband wird auf 0 gesetzt.

7.3 Differentialzeit (dErt)

Die Differentialzeit wird in Sekunden angegeben. Es handelt sich um die Zeit, in der
ausschlieBlich vom Proportionalanteil verursachte Ausgang dem vom Differntialanteil
ausgeldsten Ausgang entspricht, wenn der Fehler des Prozesses sich verandert. Solange ein
sich andernder Fehler vorhanden ist, wird das Differntialverhalten in jeder neuen
Differentialzeitperiode wiederholt. Die Einheit der Differentialzeit ist Sekunde pro
Wiederholung.

Das Differnzialverhalten dient zur Verklrzung der Reaktionszeit des Prozesses und fordert eine
Stabilisierung des Prozesses, indem es einen Ausgang erzeugt, der auf der Anderungsrate des
Prozesses basiert. Das Differentialverhalten nimmt den Prozess vorweg und verandert den
Ausgang sehr fruhzeitig. Bei Erhdhung der Differntialzeit wird die Reaktion stabilisiert. Wenn
die Diffentialzeit jedoch zu hoch ist und beim Prozess z. B. elektromagnetische Stérungen
auftreten, muss mit grolRen Schwankungen und eingeschrankter Kontrolle gerechnet werden.
Wenn keine oder nur eine geringe Differentialzeit programmiert wird, fuhrt dies zu hoher
Instabilitat und einer hohen Uberschreitung des Sollwertes. Wenn keine Diffentialzeit
programmiert wird, sind gewohnlich ein breiteres Proportionalband und kirzere Integralzeiten
erforderlich um die Stabilitat zu erhalten. Die Differentialzeit wird ausgeschaltet, indem dieser
Parameter auf Null gesetzt wird.
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DEVIATION
= TIME
|
OUTPUT PROPORTIONAL OUTPUT
POWER (%) I

DERIVATIVE OUTPUT

= TIME

NOTE: TOTAL OUTPUT POWER IS THE
SUM OF THE THREE PID SETTINGS.

| DERIVATIVE

[
|
| |
|
|
TIME

Abb. 24 Diffentialzeit

7.4 Ausgangsleistungs-Offset (Manuelle Riickstellung) (OPOF)

Wenn die Integralzeit Null betragt und damit die automatische Rlckstellung ausgeschaltet ist,
kann es notwendig sein, die Ausgangsleistung zu andern, um konstante Fehler zu eliminieren.
Der Ausgangsleistungs-Offset Parameter erscheint im ungeschutzten Modus, wenn die
Integralzeit Null ist. Wenn spater das Integralverhalten (die automatische Ruickstellung)
eingeschaltet wird, bleibt der vorherige Ausgangsleistungsoffset in Kraft.

7.5 PID-Anpassung

P &1

Signal/Temp.

SP

= TIME

Abb. 25 Typische Reaktion bei verschiedenen Relmodi

Um die Anpassung der PID-Parameter und damit den Regelvorgang insgesamt zu verbessern,
ist ein Messwert-Schreiber erforderlich, der durch die visuelle Darstellung die Analyse des
Prozesses erleichtert. Die tatsachliche Reaktion des Prozesses muss mit den Abbildungen zur
PID-Reaktion verglichen werden: Der Prozess kann dann stufenweise verandert werden. PID-
Parameter sollten lediglich um maximal 20 % des Ausgangswertes geandert werden. Bevor die
Wirkung der neuen Einstellungen beurteilt wird, sollte eine Stabilisierung des Prozesses
abgewartet werden.
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Uberschreiten und Schwankungen

Signal/Temp.

LA A
v

= TIME

Zur Dampfung der Reaktion:

- Rampe flr den Sollwert setzten

- den Ausgangsbereich begrenzen

- Selbstoptimierung mit hdherem Bedampfungscode erneut starten
- Proportionalband erhéhen

- Integralzeit verlangern

- Differentiaizeit verlangern

- Proportionalzykluszeit GUberprifen

Trage Reaktion

Signal/Temp.

SP

= TIME

Zur Beschleunigung der Reaktion:

- die Rampe fur den Sollwert vergrofdern oder entfernen

- den Ausgangsbereich vergrofRern

- Selbstoptimierung mit niedrigerem Bedampfungscode erneut starten
- Proportionalband vermindern

- Integralzeit vermindern

- Differentialzeit vermindern

Abb.26 Extreme Reaktionen des Prozesses
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8. Die 2-Punktregelung (Ein-/Ausschaltverhalten)

Die 2-Punktregelung kann eingeschaltet werden, indem das Proportionalband auf 0,0 und/oder
der relative Kuhlfaktor = 0,0 gesetzt wird. Das Hystereseband kann dazu verwendet werden,
Schwankungen des Ausgangs in der Umgebung des Sollwerts zu verhindern. Die Regelschalt
phase kann durch den Parameter flr die Ausgangsschaltung umgekehrt werden. Die
2-Punktregelung ist gewohnlich durch starke Messwertschwankungen um den Sollwert
gekennzeichnet, groRe Hysteresen erhohen die Schwankungen. Sie ist nur zu empfehlen,
wenn dauernde Schwankungen nur einen geringen Einfluss auf den Prozess haben.

Hautregelung 2.Regelung
PROCESS PROCESS
A A
SP

HYS

SP |

\I HYS
|
|
|

OUTPUT OFF OUTPUT ON OUTPUT OFF  OUTPUT OFF OUTPUT ON OUTPUT OFF

LED OFF LED ON LED OFF LED OFF LED ON LED OFF
PROCESS FORWARD ACTING PROCESS FORWARD ACTING
A i
SP

HYS

\1 HYS
\V4

SP |

OUTPUT OFF OUTPUT OFF  OUTPUT OFF OUTPUT OFF
LED OFF Rl LED OFF LED OFF OULTEFE)UENON LED OFF

Abb. 27 Hauptregel- und Kilhlausgang
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Ein-/Ausschaltverhalten und PID-Regelung kénnen in verschiedenen Kombinationen sowohl
fir den Kihl- als auch flr den Heiz-Ausgang verwendet werden. Es folgt in Abb. 28 eine Liste
der zulassigen Modi:

OP1 Modus  OP2 Modus  Handbetrieb OP1 Status OP2 Status
Ausgangsleistungsbereich
PID - 0 % bis + 100 % PID -
ON/OFF - +100 % ON -
Jeder andere Wert OFF
PID PID -100 % bis+100 % PID PID
PID ON/OFF 0 % bis+100 % PID OFF
-100 % bis 0 % PID ON
ON/OFF ON/OFF +100 % ON OFF
-100 % OFF ON
Jeder andere Wert OFF OFF
PID-Ausgang mit PID-Verfahren.
Im Handbetrieb ist der Prozentwert der Ausgangsleistung nicht durch OPLO und OPHI
begrenzt.

Abb. 28 gultige Regelmodi

9. Selbstoptimierung

Die Selbstoptimierung ist eine Funktion, die vom Bediener ausgeldst wird und bei der der
Regler aufgrund der Eigenschaften des Prozesses automatisch die optimalen PID-
Einstellungen bestimmt. Zuerst sollte der gewiinschte Sollwert eingegeben werden; dann kann
die Selbstoptimierung beim Starten, vom Sollwert oder von einem beliebigen anderen
Messwert aus begonnen werden. Nach Beendigung der Selbstoptimierung bleiben die PID-
Einstellungen erhalten, bis sie vom Bediener gedndert werden. Wie aus Abb. 25 ersichtlich ist,
wird bei der Selbstoptimierung der Prozess in der Umgebung eines Regelpunktes gehalten, der
sich auf 3/4 der Hohe zwischen der zu Beginn der Selbstoptimierung gemessenen Messwertes
und dem Sollwert befindet. Dieser Regelpunkt wurde gewahlt, um beim Starten der
Selbstoptimierung die Gefahr eines UberschieRens des Messwertes (ber den Sollwert zu
verringern. Wenn die Selbstoptimierung vom Sollwert aus mit einem UberschieRen des
Messwertes nicht durchgefuhrt werden kann, sollte der manuelle Modus angewahlt und die
Leistung so reduziert werden, dass der Messwert des Prozesses verringert wird. Abwarten, bis
der Messwert sich stabilisiert hat; dann die Selbstoptimierung von dem niedrigeren Messwert
aus durchfuhren. Die Selbstoptimierung durchlauft 5 mal den Regelpunkt, um die
Eigenschaften des Prozesses vollstandig analysieren zu kénnen und damit die PID- Werte
optimal auf den Prozess abstimmen zu konnen. Wenn Sie gestartet worden ist, erscheint in der
unteren Anzeige die aktuelle Phase (Aut 1, Aut 2, Aut 3, Aut 4 oder Aut 5). Wenn eine Phase
der Selbstoptimierung ungewohnlich lange dauert, ist es moglich, dass der Prozess oder die
Anschlisse fehlerhaft sind. Die Selbstoptimierung kann jederzeit ohne Veranderung der
ursprunglichen PID-Konstanten beendet werden.
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AUTO-TUNE OPERATION

(REVERSE ACTING)
PROCESS

[}

SETPOINT

%

CONTROL
POINT

AUTOTUNE COMPLETE, PID

|
| I
| I
| I
NVOKED. ~ | | SETTINGS ARE CALCULATED
I AND LOADED INTO MEMORY
|
| I
| |
|

| - TIME
PHASE I Auti autz |oAuts Aut4
DISPLAY MODES |
OP1 STATUS OP1-ON OP{—OFF | OP1-ON | OP{-OFF
| | I | |
LINEAR DC OUTPUTS;
VALVE POSITION 100% 0% 100% 0%

Abb. 29 Funktionsweise der Selbstoptimierung

Eine Alternative zur Selbstoptimierung ist die manuelle Optimierung. Vor dem Starten der
Selbstoptimierung muss der Regier fur die Anwendung konfiguriet werden. Insbesondere
muissen im Programmabschnitt "Ausgang" die Regel-Hysterese (CHYS) und der
Bedampfungscode fir die Selbstoptimierung (tcod) bestimmt werden, im allgemeinen
empfiehlt sich eine Hysterese von 2-5. Der Bedampfungscode (tcod) kann entsprechend der
Abb. 26 dargestellten Reaktionen eingestellt werden. Bei einem Bedampfungscode von 0
erfolgt eine sehr schnelle Reaktion mit relativ hohem UberschieRen; bei einem
Bedampfungscode von 4 ist eine sehr langsame Reaktion mit minimalem UberschieRen zu
erwarten. Fur Systeme, die heizen und kuhlen, sollte ein Bedampfungscode von 1 oder 2
verwendet werden. Der relative Kiihlfaktor (Gan2) und die Uberlappung Heizen/Kiihlen (db-2)
muss vom Bediener eingestellt werden. Der Regler andert diese Parameter nicht selbst. Vgl.
hierzu Programmabschnitt "Kuihlausgang".

PROCESS

SP

4
3 TYPICAL RESPONSE CURVES
WITH AUTOTUNE DAMPENING
2 CODES 0O TO 4.

TIME

Abb. 30 Prinzipielle Funktionsweise des Bedampfungscodes (tcod)
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Wahrend der Selbstoptimierung sollten externe Stérungen moéglichst vermieden werden, denn
sie haben einen Einfluss auf die Bestimmung der PID-Konstanten. Bei umfangreichen
Systemen mit hohen Zeitkonstanten kann die Selbstoptimierung eventuell mehrere Stunden in
Anspruch nehmen.

Starten der Selbstoptimierung:

-im Abschnitt "Zugriffsrechte" sicherstellen, dass die Selbstoptimierung nicht gesperrtist
- Anzeigemodus aufrufen

- Im Anzeigemodus 3 Sekunden lang PAR drucken

- Mit Hilfe der PAR-Taste tUNE anwahlen, falls erforderlich

- YES wahlen und PAR drucken

Die Selbstoptimierung beginnt

Abbrechen der Selbstoptimierung: (Alte PID-Werte bleiben erhalten)
A) -ImAbschnitt"Zugriffsrechte" sicherstellen, dass die Selbstoptimierung nicht gesperrtist
-Anzeigemodus aufrufen
- Im Anzeigemodus 3 Sekunden lang PAR dricken
- Mit Hilfe der PAR-Taste tUNE anwahlen, falls erforderlich
-NO wahlen und PAR driicken
B) -Den Regler vom Netznehmen

Die Selbstoptimierung wird abgebrochen

Hinweis: Bei Verwendung des Analogausgangs (4-20 mA) werden, unabhéngig vom
Ausgangsleistungsbereich die volle Heizleistung (+ 100 %) und die volle Kiihlleistung (100 %)
angelegt.

10. Heizstromiiberwachung (Option fiir TCU)
Bei der Option Heizstromiberwachung kann die Alterung oder der Defekt der Heizschleife
uberwacht und kontrolliert werden.

HEATER WARNING
FAULT DEVICE
ALARM

®
1500 | w

%JFISUT
I‘ 5 U U - =7 MSC>S§ULE

%PW MAN AL1

CUR OP1 AL2 ~ THERMOCOUPLE
INPUT ’
(A) L
N4
CURRENT HEATER
@ TRANSFORMER ELEMENT§ PROCESS
©

GD INPUT
LS

NEUTRAL LINE
120v

Abb. 31 HeizstromUberwachung
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Konfiguration

Programmpunkt Beschreibung
HCUR Eingabe des max. Stroms des Strom-Wandlers
ACt1, ACt2 Alarme als Heizschleifendefekt oder Unterschreitung

eines Wertes programmieren.

11. Dreipunktschrittregelung

Mit der Dreipunktschrittregelung kann ein Ventil direkt (iber zwei Ausgange Offnen/SchlieRen
kontrolliert und gesteuert werden. Eine Rulckfihrung schlie®t den Regelkreislauf zur
Erkennung der Ventilposition. Alternativ kann die Position des Ventils auch mit dem 0 mA- bis
20 mA-Analogausgang geregelt werden. Die Alarme kdnnen zur Erkennung eines Defekts der

Ruckfuhrung oder des Ventils verwendet werden.

O
1500
1500

%PW MAN OPN
DEV AL1 CLS

DSP

(o)
PAR] (W)

AL1 OUTPUT

VALVE FAIL

VALVE OPEN OUTPUT

(h

VALVE CLOSE OUTPUT

SECOND INPUT

ALARM

STEAM FLOW

N

VALVE POSITION

NS

MAIN INPUT PROCESS
0,
Abb. 32 Dreipunktschrittregelung mit Ruckfihrung
Konfiguration
Programmpunkt Beschreibung
Mit Ruckfiihrung
VPS1 Eingabe oder Messung der Position Geschlossen
VPS2 Eingabe oder Messung der Position Offen
Vpdb Eingabe Totband Ventilsteuerung
VFLt Eingabe Erkennungszeit fur Ventildefekt
Act1 Alarm als Ventildefekt programmieren

Ohne Riickfiihrung

VOPt Ventiloffnungszeit

VCLt Ventiischliel3zeit

Vont Eingabe Totband Ventilsteuerung
Lern TCU lernt die Ventilposition

12. Zweiter Analogeingang

Ein Zweiter Analogeingang kann den Regler fur drei Funktionen ausrusten:

1. Interne Kaskadierung: Der zweite Eingang wird als zweite Variable verwendet

2. Externe Kaskadierung: Ein zweiter TCU gibt Gber den Analogausgang an den zweiten
Analogeingang ein Signal. So kénnen zwei abhangige Regelkreise geregelt werden.

3. Sollwertmaster Funktion: Ein externes Gerat (z.B. TCU, SPS-Gerate, etc.) gibt Uber den

zweiten Analogeingang den Sollwert vor.
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([D STEAM FLOW ([D STEAM FLOW
I 5 U U Linar DC output ‘ ’ / 5 B 0 Linar DC output ‘ ’
A hlA
1500 Lseomsmpu  [orcor 1500 Loeomomp  [orcor

%PW MAN AL1
DEV OP1 AL2

(secondary variable) {}

%PW MAN AL1
DEV OP1 AL2

(secondary variable) {}

DSP main input PROCESS main input PROCESS
@ thermocouple @ thermocouple
(primary variable) (primary variable)
PaR) (W] PaR) (W)
Abb. 33 interne und externe Kaskadierung
linear DC output
Master Slave Slave Slave
unit unit #1 unit #2 unit “N” N=50
) second input () second input () second input O
l 5 D 0 remote setpoint ’ 5 0 U remote setpoint I 5 D D remote setpoint I 5 U 0
1500 1500 1500 1500
%PW MAN AL1 %PW MAN AL1 %PW MAN AL1 %PW MAN AL1
DEV OP1 AL2 DEV OP1 AL2 DEV OP1 AL2 DEV OP1 AL2
() (a] (a) (@)
4 >~ 53 ™
) @ ) @
A A A A
Main Main Main Main
input input input input
PROCESS #1 PROCESS #2 PROCESS #3 PROCESS“N”

Abb. 34 Sollwertmasterfunktion

Konfiguration

Interne Kaskadierung:

Programmpunkt Beschreibung

OPer Auswahl interne Kaskadierung

root Auswahl Linearisierung

dPt2 Auswahl Dezimalpunkt

dsP1, InP1 Eingabe der Zahlenpaare fur die Skalierung
dsP2,InP2

ACt1,ACt2 Programmierung der Alarme fur den zweiten Analogeingang
SP-2 Anzeige zweiter Sollwert

Pb-2 Eingabe Proportionalband

It-2 Eingabe Integralzeit
dt-2 Eingabe Differentialzeit
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externe Kaskadierung:
Programmpunkt Beschreibung

OPer Auswahl externe Kaskadierung

root Auswahl Linearisierung

dPt2 Auswahl Dezimalpunkt

dsP1, InP1 Eingabe der Zahlenpaare fur die Skalierung

dsP2, InP2

SPtr Eingabe der Ubertragungsoptionen

ACt1, ACt2 Programmierung der Alarme fir den zweiten Analogeingang
rtio Externe Sollwert Verhaltnis

biAs Externe Sollwert Steigung

Sollwertmaster
Programmpunkt Beschreibung

OPer Auswahl externe Kaskadierung

root Auswahl Linearisierung

dPt2 Auswahl Dezimalpunkt

dsP1, InP1 Eingabe der Zahlenpaare fir die Skalierung

dsP2, InP2

ACt1, ACt2 Programmierung der Alarme fur den zweiten Analogeingang
SPLO, SPrl Bereich des externen Sollwertes

SprP Bereich der Anderungshaufigkeit des externen Sollwertes
rtio Externe Sollwert Verhaltnis

biAs Externe Sollwert Steigung

13. Serielle Schnittstelle RS-485

Die serielle Schnittstelle RS-485 ermdglicht den Empfang und die Ubertragung von Daten an
andere Teilnehmer, die bis zu 1,2 km entfernt sein kdnnen. Es kdénnen bis zu 32 Gerate
angeschlossen werden, deren Adressen zwischen 0 und 99 liegen kdnnen. Die Masse der
Schnittstelle ist von der Masse des Eingangssignals isoliert, um Erdeschleifen in Verbindung
mit dem Eingangssensor zu vermeiden. Durch die Verwendung der Schnittstellenwandler
(RS-485/20 mA-TTY) kdnnen auch andere Schnittstellen realisiert werden.

13.1 Kommunikationsformat

Bei der half-dupiex Kommunikation werden Uber das Massekabelpaar durch An- und
Abschalten von Pegeln Daten ubertragen. Datenformat und Baudrate der angeschlossenen
Gerate mussen ubereinstimmen. Falls eine Adresse bendtigt wird (bei mehr als zwei Geraten
im Netz) muss diese definiert und programmiert sein.

Das Datenformat sieht wie folgt aus:
ein Startbit, 7 Datenbits, kein oder ein Paritatsbit (gerade oder ungerade) und ein Endebit.

Es konnen Baudraten von 300, 600, 1200, 2400, 4800 und 9600 programmiert werden.

9 Bit Datenformat 10 Bit Datenformat

7 DATA BITS 7 DATA BITS

1 STOP BIT
1 STOP BIT

START BIT

|

START BIT

|

PARITY BIT ODD

[ I | I

L A I T A A A I
TOT1 T2 T3 T4 75 16 T7 T8 T9 TO T T2 T3 T4 75 16 T7 T8 T9 T10

Abb. 35 Datenformat
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13.2 Ubertragung von Befehlen und Daten

Fur die Kommunikation zwischen den Geraten wurde ein sehr einfaches Protokoll gewahlt. Es
besteht aus der Adresse, den Befehlscodes, Parameter, eventuellen numerischen Daten und
demAbschlusszeichen.

N13TA*

Legende:

1.Adresse

Befehl Funktion

N(4EH) Adressierbefehl; es folgt die ein- oder zweistellige Adressenummer 0-99.
Wenn die Adresse = 0 ist, kann er weggelassen werden.

2. Befehl

Befehl Funktion

P(50H) Befehl "Druckoptionen Ubertragen". Ubertragt die im Programmabschnitt
"Optionen" (PoPt) gewahlten Optionen.

R(52H) Ruckstellungsbefehl; es folgt ein Wertesymbol (G oder H)

T(54H) Ubertragungsbefehl: es folgt ein Wertesymbol (A-M, O, Q)

C(43H) Control action; es folgt ein Wertesymbol (S oder U) und eine Zahl

V(56H) Anderungsbefehl; es folgt ein Wertesymbol (B-H, J-M, O) mit

dem neuen Wert.

3. Parameter

Wertesymbol Beschreibung Kurzzeichen _|Einheit
A |stwert T™MP F/C
B Sollwert SET F/C
C Ausaganagsleistung PWR %
D Proportionalband PBD %
E Integralband INT S

E Differentialband DER )

G Alam 1 AL1 F/C
H Alam 2 AL2 F/C
1 Abweichung DEV F/C
J Offset der Ausgangsleistung OFP %
K Sollwertrampe RMP R

L relativer Kuhlfaktor CRG G
M Totband CDB F/C
S 1 = Automatikbetrieb, 2 = Handbetrieb

4. Wert (wenn benotigt)
Der Datenwert braucht keinen Dezimalpunkt zu enthalten, da der Dezimalpunkt bei der
Programmierung uber die Fronttasten festgelegt wird. Dezimalpunkte werden zwar akzeptiert,
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jedoch nicht gelesen. Vornullen kdnnen ausgelassen, Nullen rechts vom Komma mussen
jedoch gesendet werden.

Beispiel: Ein Alarmwert von 750,0 kann als 750,0 aber auch als 7500 gesendet werden. Wenn
jedoch nur 750 Ubertragen wird, interpretiert der Empfanger dies als 75,0.

5. Ubertragungsende )
Mit einem Stern * (2AH) wird die Ubertragung beendet.

Hinweis: Der Prozentwert der Ausgangsspannung kann nur geédndert werden, wenn der Regler
liber Handbetrieb gesteuert wird.

Weitere Beispiele:

Protokoll Beschreibung

N2VD130* Andem des Proportionalbandes des'-Gerates mit der Adresse 2 auf 13,0
N3TA* Der Temperaturwert des Gerates mit der Adresse 3 soll ubertragen

RG* Der Alarmausgang 1 des Gerates mit der Adresse 0 soll riuckgestellt
N13CU1* Das Profil 1 des Gerates mit der Adresse 13 soll gestartet werden.

Wenn das Gerat unerlaubte Befehle oder Zeichen empfangt, muss die Ubertragung wiederholt
werden. Wenn Anwenderprogramme in Basic verwendet werden, sollte die Ubertragung von
Leer- und Returnzeichen sowie Zeilenvorschub verhindert werden, indem dem PRINT-Befehl
ein Semikolon hinzugefugt wird. Das Gerat akzeptiert weder Returnzeichen noch
Zeilenvorschub.

Im Abschnitt "Terminal Emulation Programm" ist ein Terminal Emulation Programm fur den
IBM*PC in Basic aufgelistet. Auf den Befehl "Wert andern" sollte der Befehl "Wert Gbertragen"
folgen. Auf diese Weise kann durch den Empfang von Daten einerseits der Zeitpunkt
festgestellt werden, an dem ein weiterer Befehl gesendet werden kann, andererseits lasst sich
uberprifen, ob die Veranderung tatsachlich ausgefuhrt worden ist. Wenn das Gerat den Befehl
"Wert andern" oder "Wert rickstellen" empfangt, bendétigt es eine kurze Zeitspanne, um den
Befehl auszufiihren. Aus den Diagrammen ist der zeitliche Ablauf der Ubertragung von
Befehlen ersichtlich.

COMMAND | PCU
CHANGE VALUE, STRING , PROCESSES
CONTROL ACTION,| TRANSMITTED ' COMMAND | &> PCU
OR £ J | IN RECEIVE
RESET AT SELECTED |100msec Max.|S = | MODE
COMMAND BAUD RATE | T
|
|
COMMAND ! PCU PCU ANY ADDITIONAL DATA
STRING | PROCESSES | TRANSMITS STRINGS OR BLOCKS
TRANSMO‘; VALUE | TJRANSMITTED | COMMAND | DATA STRING | ARE TRANSMITTED AT § > PCU
PRINT PEQUEST THE BAUD RATE WITH £ 5| IN RECEIVE
AT SELECTED | 100msec Min. | AT SELECTED A 100 TO 200msec Si | MoDE
COMMAND BAUD RATE '200msec Max.| BAUD RATE DELAY ~
PCU BEGINS
PROCESSING
AFIER

IS RECEIVED

Abb. 36 Zeitdiagramm
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13.3 Empfangen von Daten

Das Gerat Ubertragt Daten, wenn er den T-Befehl "Wert Ubertragen" oder den P-Befehl
"Drucken der Druckoptionen" Uber die serielle Schnittstelle empfangt oder wenn der fur den
Druckaufruf programmierter Benutzereingang aktiviert wird. Die gewahlten Druckoptionen
werden mit einer programmierbaren automatischen Druckrate Uber die serielle Schnittstelle
Ubertragen. Das Format einer typischen Ubertragung mit Klartextkurzbegriffen ist im
Folgenden dargestellt.

6 9 10 11 12

gloiz(s{alolzizla

o
=
o
>
N
)

o]
]
3]
=]
B
7]
3]
A
=]

1 2
I
L

I L |
UNIT 5 MNEMONICSZ & FOUR DIGITS 2 Z @ g & w
ADDRESS < 5 5 z p &
wn
S ® Y LAST LINE
= z g W 3 OF
3 = 3 2 TRANSMISSION
(A
<
O

Abb. 37 Dateiformat

Zuerst wird die Adressennummer des Gerats Ubertragen. Wenn sie Null ist, wird eine Leerstelle
gesendet. Auf eine weitere Leerstelle folgt ein Klartextkurzbegriff, der aus drei Zeichen besteht,
darauf eine oder mehrere Leerstellen. Als nachstes werden die eigentlichen Daten Ubertragen;
danach die Maleinheiten. Negative Zahlen werden durch ein Minuszeichen gekennzeichnet.
Die Dezimalpunktposition innerhalb des Datenfeldes hangt vom zugehoérigen Wert ab. Die
numerischen Daten sind rechtsbindig ohne Vornullen. Bei einem T-Befehl oder einem
Druckaufruf wird fur jede Zeile eines Blocks die oben dargestellte Zeichenkette gesendet.
<SP><CR><LF> werden beim Druckaufruf nach der Ubertragung der letzten Zeile eines
Blocks gesendet, um die einzelnen Ausdrucke zu trennen. Bei Wahl der gekiirzten Ubertragung
("yes") werden nur die numerischen Daten Ubertragen. Wenn "no" gewahlt wird, werden auch
die Klartextkurzbegriffe und Kennbuchstaben tbertragen. Wenn mehr als eine Zeichenkette
Ubertragen wird, folgt auf jede Ubertragungskette und jeden Ubertragungsblock eine Wartezeit
von 100 bsi 200 msec. Wenn das Gerat mit einem Drucker verbunden ist, ist es im allgemeinen
sinnvoll auch die Klartextkurzbegriffe zu Ubertragen. Es folgen Beispiele flr typische serielle
Ubertragungen:

Mit Klartextkurzbegriffen 1 TMP 500C<CR><LF> 100-200 msec
1 SET525C<CR><LF> 100-200 msec
1 PWR20%<SP><CR><LF> 100-200 msec
Ohne Klartextkurzbegriffe 673.5<CR><LF> 100-200 msec

Die verschiedenen Druckoptionen ermoglichen die Wahl zwischen verschiedenen
Kombinationen von Daten, die ausgegeben und gedruckt werden. Hierzu muss entweder der
fur den Druckaufruf programmierte Benutzereingang aktiviert oder der Druckbefehl P tGber die
serielle Schnittstelle an das Gerat gesandt oder die automatische Druckrate eingestellt werden.
Die folgenden Druckoptionen kdonnen im Programmabschnitt "Serielle Schnittstelle" (6-SC)
programmiert werden:
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Nr. |Beschreibung Bsp. Ausdruck
1. Eingangsmesswert drucken 1 TMP 500C
2. Sollwert drucken 1SET 525C
3. Prozentwert der Ausgangsspannung drucken 1 PWR 20.0%
4. Prozentwert des Proportionalbands drucken 1 PBD 4.0%
5. Inteqralzeit drucken 1INT 120s
6. Differentialzeit drucken 1 DER 30s
7. Alam 1 drucken 1AL1 600C
8. Alam 2 drucken 1AL2 475C
9. Abweichung vom Sollwert drucken 1 DEV 25 C
10. |Ausganasleistungs-Offset drucken 10FP 0.0%
11. |Anderungsrate des Sollwerts drucken 1 RMP 0.0R

Hinweis: Wenn der Kiihlausgang vorhanden ist, wird AL 2 nicht gedruckt, da nicht vorhanden.

13.4 Terminal Emulation Programm fir den IBM*PC

Wenn das Gerat Uber die serielle Schnittstelle mit einem Computer kommunizieren soll, wird fur
den Computer eine serielle RS485-Karte bendtigt. Bei IBM*-Kompatiblen wird diese Karte
zusatzlich installiert. Die RS485-Karte sollte flr den 2-Draht-half-duplex Betrieb konfiguriert
sein. In dieser Betriebsart sollte jedes der Gerate zwischen einem Empfangs- und einem
Ubertragungsmodus umgeschaltet werden kénnen.

Der Ausgangszustand des Gerates ist der Empfangsmodus. Das Gerat schaltet automatisch in
den Ubertragungsmodus, wenn er den Befehl "Wert Ubertragen" oder einen Druckaufruf erhalt.
Das Umschalten des Computers zwischen einem Empfangs- und einem Ubertragungsmodus
erfolgt Uber die Software. Auf den meisten RS485-Karten kann das RTS-Signal
(Ubertragungsaufruf) so konfiguriert werden, dass es als Richtungskontrollsignal
(Ubertragen/Empfangen) verwendet werden kann. Wenn der Computer von der Ubertragung
auf den Empfang von Daten umschalten soll, muss die Software den Status der RTS-line
umschalten.

Wenn keine RS485-Karte, sondern lediglich eine RS232-Schnittstelle zur Verfligung steht,
kann diese mit den RLC- Wandlern GCM232 und GCM422 verwendet werden. Der GCM232
wandelt vom RS232 zur 20 mA-Stromschleife. Der GCM 422 wandelt von der 20 mA-
Stromschleife zur RS422/RS485. Ein 25 poliger D-Stecker ist fur den Anschluss an das Gerat

erforderlich.
9 ) MODEL APS
= | POWER SUPPLY
172 watT | & 2 |POM
680 Ohm ~N—=
D-CONNECTOR PIN #'S T
XN
« e 7 [
b I +VDC 4
o SO+ TX 2 TX/RX(+)
i so- <
5 Si+ TX/RX(-)
a - 3 <
3 1 [ com || RX A L X EN. **
20mA LOOP 7S RS-485 COMM.
2 # MW'/ RS-485 @ MM
GCM232 GCM422 INTERFACE
CONVERTER CONVERTER * TERMINAL NUMBERS ARE MODEL
DEPENDENT. SEE LABEL ON
MODULE MODULE UNIT FOR DESCRIPTION.
* SOME MODELS DO NOT HAVE TX EN. THIS IS AN OUTPUT
. USED IN CONJUNGTION WITH INTERFACE CONVERTER MODEL
Abb. 38 SChnlttStellenwandlung GCM422, TO CONVERT RS485 TO 20 mA CURRENT LOOP.
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Es folgt ein Programm, mit dem ein Terminal erstellt wird und das in IBM*PC-BASIC
geschrieben ist. Wenn ein anderer BASIC-Interpreter verwendet wird, muss das Programm
eventuell geandert werden. Das Gerat muss auf eine Baudrate von 9600 und ungerade
Paritateingestellt werden. Wenn das Programm lauft, kdnnen Uber die Tastatur die oben
erlauterten Befehle eingegeben werden. Als Endezeichen eines Befehls dient ein Stern (*). Die
Return-Taste sollte NICHT verwendet werden.

1REM“FORTHIS PROGRAM TO WORK THE "RS-485" CARD SHOULD BE SET-UPAS COM2"
2 REM “ALSO THE CARD SHOULD USE "RTS" FOR HANDSHAKING"
3REM“THE TCU UNIT SHOULD BE SET-UP FOR 9600 BAUD,AND ODD PARITY”
4TXEMPTY =&H60

5LSR=&H2FD: REM “COMM2 LINE STATUS REGISTER”

6 MCR =&H2FC: REM “COMM2 MODEM CONTROL REGISTER”
10CLS:CLOSE:

20 OPEN “COM2:9600,0,7,1" FOR RANDOMAS #1

30ONTIMER(1) GOSUB 300

40A$=INKEY$: IFA$ <>“"THEN GOTO 1000: REM “CHECK FOR
KEYBOARD INPUT”

50 IFLOC(1)=0THEN40ELSE 80: REM CHECK FORINPUT

60 IFLOC(1)=0THEN 80: REM “SKIP CLEARING OF BUFFER”

70B$ =INPUT$(LOC(1),#1): REM “CLEAR BUFFER”

80F =INP (MCR)AND 253: OUT MCR, F: REM “SET FOR RECEIVE
MODFE”

90 IF INP(LSR) <>TXEMPTY THEN 90: REM “WAIT UNTILDONE
TRANSMITTING”

100 TIMER ON

110IFLOC(1)=0THEN 110

120B$ =INPUTS$(1,#1)

1301F B$ = CHR$(10) THEN 160" REM “TO PREVENT DOUBLE SPACING
ONPRINT”

140 PRINT B$;

160 IFNOTB$=“"THEN GOTO 90

170 TIMER OFF

200GOTO40

300 TIMER OFF: RETURN 40

1000D =INP(MCR)OR 2: OUT MCR, D: REM “SET FOR TRANSMIT
MODFE”

1010 PRINT #1,A$; : PRINTAS; : REM “PRINT KEYSTROKE”

1020 IFA$ =“Q" THEN PRINT

1030 IFA$ =“Q” THENIF INP(LSR) <>TXEMPTY THEN 1030 ELSE
GOTO60

1040A$ =INKEY$: IFA$ <>“"THEN GOTO 1000

1050 GOTO 1010

Abb. 39 BASIC-Programm
IBMist ein geschutztes Markenzeichen der International Business Machines.

13.5 Serieller Hardware - Anschluss

Bei der Verkabelung der Klemmleiste auf der Ruckseite des Gerats sollte die dort zu findende
Beschreibung der Klemmen berucksichtigt werden, damit die Kabel an die richtigen Klemmen
angeschlossen werden. Es werden nur zwei (transceiver-) Kabel und ein Massekabel bendtigt.
Die beiden Daten- (transceiver-) Kabel werden mit den Klemmen TX- /RX(+) und TX/RX(-)
verbunden. Das Kabel sollte aus einem abgeschirmten twisted pair bestehen. Fur manche
Anwendungen ist eine Erdung des Signalkabels erforderlich. Dies gilt fir Anlagen, bei denen an
die Transceiver Lines der seriellen Schnittstelle keine internen Blas Widerstande
angeschlossen sind. Die Signalmasse wird an die Masse der seriellen Schnittstelle eines
einzigen Gerates und an die Zusatzgerate der seriellen Schnittstelle angeschlossen. Wenn

54



fTw| PID-Regler TCU/PCU

notwendig, kann die Abschirmung zur Erdung des Kabels verwendet werden. Die Masse des
Signaleingangs ist von der Masse der seriellen Schnittstelle und von der Minusklemme des
4 mAbis 20 mA-Analogausgangs isoliert.

Hinweis: SchlieBen Sie KEINE der Massen an der Minusklemme des Analogausgangs an.

Beschreibung der Klemmen RS-485

COMM.  -Masse. Evil. fur communication hook-up erforderlich.

TX/RX(+) -Uber diese beiden Klemmen, die an ein externes Gerat angeschlossen werden,

TX/RX(-)  wird Ubertragen und Empfangen.

TXEN. - An diese Klemme wird ein RLC-GCM422-Wandler (RS- 422 zur 20 mA-SS)
angeschlossen. Sonst wird diese Klemme gewdhnlich nicht verwendet.

Beispiele

Anschluss an einen RLC-Drucker

Ein oder mehrere Gerate kdnnen unter Verwendung eines optionalen RLC-GCM422-Moduls
gemeinsam mit einem RLC-DMPC-Drucker betrieben werden. Aus den beiden Skizzen ist die
Verdrahtung von hookups eines oder mehrerer Gerate mit dem DMPC- Drucker ersichtlich. Die
TX EN-Klemme (Aktivierung der Ubertragung) wird am GCM422-Modul mit dem Pol fiir die
Ubertragungssperre verbunden. Dann kann der Drucker Daten empfangen, wenn ein fiir den
Druckaufruf programmierter Benutzereingang aktiviert wird. Der interne Jumper des GCM422-
Moduls muss in der Position 485 plaziert werden. Die Pole 2 und 3 sowie 14 und 16 des
25-poligen Steckers am GCM422-Modul mussen miteinander verbunden sein. Die Baudraten
von Gerat und Drucker mussen Ubereinstimmen. Wenn mehr als ein Gerat angeschlossen ist,
mufB jede der TX EN-Klemmen am GCM422-Modul mit dem Pol fur die Ubertragungssperre
verbunden werden. Zu einem Zeitpunkt kann lediglich die Druckfunktion eines Gerates aktiviert
sein, da sonst ein unbrauchbarer Ausdruck entsteht.

MODEL APS
POWER SUPPLY

1/2 WATT
680 Ohm
GCM422
, =ananan N \[]
+VDC -
TX/RX(+) (O * | X V)sor | B
™x/Rx(-) | o !
TX EN. SI-
N Y RX A Coun| B
Rs—485 comM. [(§)[ * | (| )
D-CONNECTOR PIN #'S 4| RX+ PIN(25) RED
TX+ PIN(17) GRN
RX— PIN(23) WHT
TX— PIN(24) BLK

Abb. 40 PID-Regler an Drucker
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13.6 Anschluss an einen Computer

Zur Steuerung eines Prozesses werden sechs Gerate verwendet. Die Gerate befinden sich im
Produktionsbereich einer Fabrik und sind an einen Computer angeschlossen. In der Skizze ist
die Schaltung schematisch dargestellt. Jedem Gerat wird eine eigene Adresse zugeordnet. Die
Baudraten und Paritaten aller Gerate und des Computers mussen ubereinstimmen (z.B. 9600
Baud, gerade Paritat). Es wird ein Anwenderprogramm geschrieben, mit dem durch die
geeigneten Befehle Daten zu den Geraten gesendet und von ihnen abgerufen werden kénnen.

OFFICE COMPUTER
(WITH RS485 INTERFACE CARD INSTALLED)

TO SERIAL PORT
ON COMPUTER

~ N
o ™*/Rx(+) [§ TX/RX(+) o
2 ™*/Rx(-) |© TX/RX(-) =)
o | Rs-485 comM. |§ RS-485 COMM. | 5
2 2
M <
o ™X/RX(+) [§ TX/RX(+) &
= TX/RX(-) ® TX/RX(-) §
RS-485 COMM. RS-485 COMM.
§ 4, MM ® 4 MM §
(o] ©
x TX/RX(+) g
8 (=)
=] TX/RX(-) 2
> | RS-485 COMM. o
2 2

Abb. 41 Anschluss aneinen PC

13.7 Behebung von Storungen bei der seriellen Kommunikation

Wenn sich die Kommunikation zwischen den Geraten und dem Zusatzgerat oder Drucker als

problematisch erweisen sollte, kann der Fehler anhand der folgenden Checkliste gesucht

werden.

1. Uberprufung aller Kabel. Die vorangegangenen Anwendungsbeispiele konnen als

Leitfaden fur die Uberpriifung der Schnittstellenverkabelung dienen. Auf die richtige

Polaritat aller Gerate und Zusatzgerate ist zu achten.

2. Wenn das Gerat zusammen mit einem Computer, einem Zusatzgerat oder einem Drucker
(nicht dem RLC DMPC) betrieben wird, sollte Uberpruft werden, ob das ' Kommunikations-

format des Computers oder des Zusatzgerats mit dem des Gerates

Ubereinstimmt. Das Gerat akzeptiert einzig das folgende Kommunikationsformat: 1

Startbit, 7 Datenbits, keine Paritat oder ein Paritats-Bit (gerade oder ungerade) und 1

Endebit.

3. Adresse des Gerates Uiberpriifen. Wenn bei der Ubertragung eines Befehls an das Gerat der
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Adressenbefehl ausgelassen wird, muss es die Adresse 0 haben. Der Aufbau eines Befehls
istim Abschnitt "Ubertragung von Befehlen und Daten" erlautert.

4. Wenn zwischen dem Gerat und einem Computer eine zweiseitige Kommunikation installiert
werden soll, muss zuerst Uberprift werden, ob der Computer Daten vom Gerat empfangt.
Die Ubertragung vom Gerat kann durch die Aktivierung eines fur den Druckaufruf
programmierten Benutzereingangs ausgelost werden.

5. Wenn an-das Gerat Befehle gesendet werden, mussen diese mit einem Stern * (2Ah)
abgeschlossen werden. Nach dem Systemstart muss zuerst ein Stern gesendet werden,
damit der Eingangsspeicher geloscht wird.

6. In Konfigurationen, bei denen mehrere Gerate miteinander verbunden sind, darf keines
dieser Gerate die Adresse Null haben, und jedem Gerat muss eine unterschiedliche
Adressennumer zugeordnet sein.

7. Als letztes sollte der Versuch unternommen werden, die Polaritat der Transceiver-Kabel
zwischen den Geraten und der RS-485-Schnittstellenkarte umzukehren. Die Polaritat
einiger Karten ist verkehrt.

14. Anhang
14.1. Anhang Anwendungsbeispiele

1. Temperaturregelung am Trockenofen

Drei TCU's werden zur Regelung der Temperatur eines Trockenofens fur Keramik eingesetzt.
Jeder TCU-Regler ist fur die Temperaturregelung eines bestimmten Bereiches des Ofens
zustandig. Die Temperatur muss bei 175 °C gehalten werden. Der Ofen wird mit elektrischen
Heizelementen, die jeweils von einem Solid-State-Relais geregelt werden, sowie mit
Ventilatoren fur den Transport der Trockenluft betrieben. Die Solid-State-Relais werden vom
TCU mit SSR-Ausgangsmodulen geregelt. Einer der Alarmausgange der TCU's ist so
programmiert, dass er ausgeldst wird, wenn sich die Temperatur auf3erhalb des Bandbereichs
befindet. Ein Relais-Ausgangsmodul schaltet eine Warnleuchte auf der Schalttafel an, wenn die
Temperatur des Ofens zu sehr variiert. Falls abnorme Temperaturen oder Stérungen auftreten,
schalten zusatzliche Temperaturanzeigen fur Thermoelemente (RLC- Modell IMT) die

115 VAC
(MAIN POWER)
24ovac
RLC o
MODEL |m [
P
fj q 1 |@Yma/opa- ALARM 2 OR
PENTGZ 01 2 || sz/0P2-2 COOLING OUTPUT
ZONE # i| 3| ALz/crz=c OPTION
-J 558 -—-3_ ']4 CP1=A
o POWER| + 51 5 ¢ g MAIN CONTROL CUTPUT
‘ i MNIT 9 o™~ (LOGIC/SSR DRIVE
] s [Qlcm-c MCOULE INSTALLED)
| 7 |l pou.os.
_+J.l |
' 919 > - THERMCCOUPLE INPUT
| = Iﬂw Q| cauu-c
T 1 1(Q) cur+ |_ 4-20mA ANALCG
i1 2/Q) our- OUTPUT CPTION
115VAC i 13 43 N/C
7 1 4|Q) aui-4
] 15@ AL'=3 ALARM 1 OPTION
i (RELAY MODULE INSTALLZD)
!H 31 8| aLi-c
TEMPERATURE DEVIATION
INDICATOR

Abb. 42 Typischer Anschluss der TCU-Gerate in einer der Zonen
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2. Temperaturregelung am Kochkessel

Ein TCU-Regler wird verwendet, um die Temperatur von Kochkesseln in einer
Nahrungsmittelfabrik zu regeln. Der lineare DC-Ausgang (4-20 mA) regelt ein Dampfventil und
damit die Warmezufuhr zu den Kesseln. Es folgt eine Liste der Erfordernisse des Prozesses
und der sich daraus ergebenden Parameter-Werte, die in den Regler eingegeben werden
mussen.

Programmabschnitt "Eingang"

tYPE t Thermoelement Typ T

SCAL °C Regelung und Anzeigein °C

dCPt 0 Ein Grad Anzeigeauflosung

FLtr 2 Erhohte digitale Filterung des Eingangssignals

SPAN 1,000 Fir Sensorist keine Korrektur erforderlich

SHFt 0 Fir Sensor ist keine Korrektur erforderlich

SPLO O Unterer Grenzwert fur den Sollwert der Temperatur 0 °C
SPHI 450 Oberer Grenzwert fur den Sollwert der Temperatur 450 °C
SPrP. 0,0 Sollwert durchlauft keine Rampe

Programmabschnitt "Ausgang"

CYCt 0 Keine Verwendung des zeitlich proportionalen Ausgangs
OPAC rEv Reverse Schaltung fur Heizen

OPLO 0% Untere Ausgangsieistungsgrenze 0 %

OPHI 70% Obere Ausgangsleistungsgrenze 70 %, um plétzliche
Temperaturanderung zu verringern

OPFL 0% Bei defektem Sensor Ventil schlieRen
CHYS - Kein Ein/Ausschaltverhalten

tcod 0 Wahl der schnellstmoglichen Reaktion
ANAS OP Linearer DC-Ausgang fur Regelung

ANLO  0,0% Dampfventil erreicht volle Abweichung bei 4-20 mA Signalbereich
ANHI 100,0%

Programmabschritt "Zugriffsrechte"

SP ENT Anderung des Sollwerts moglich

OP LOC Sperrung der Spannungsanzeige
dEv LOC Sperrung der Abweichungsanzeige
UdSP LOC Sperrung der Anzeige der MalReinheit

Code 0 Sperrung des Zugangs zu anderen Parametern
PID LOC Sperrung des Parameters im geschutzten Bereich
AL LOC Sperrung des Alarms im geschutzten Bereich

ALrS LOC Alarm darf nicht zurtickgestellt werden
trnF LOC Kein Handbetrieb erforderlich
tUNE ENbL PID-Parameter mit Selbstoptimierung einstellen, dann sperren

Programmabschnitt “Alarm”

Act1 b-ot Alarm 1 istAuldenbandalarm

rStl Auto Automatische Ruckstellung

Stb1 YES Alarm beim Netzeinschalten gesperrt
AL-1 10 Alarmgrenzwert 10 °C

Act2 b-ot Alarm 2 ist Auldenbandalarm

rSt2 LAtC Manuelle Rickstellung

Sth2 YES Alarm beim Netzeinschalten gesperrt
AL-2 20 Alarmgrenzwert 20 °C

AHyS 1 Alarmhysterese 1°C
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3. Niveau - Regelung mit Normsignalen

Ein Chemiewerk mdchte fur die gentigende Bereithaltung einer Saure den Pegel regeln. Der
Niveau-Sensor gibt 4-20 mA aus. Der Tank wird Uber ein Ventil geflllt. Der Analogausgang
des PCU geht auf einen Druckwandler, der das Ventil steuert. Die beiden Alarme werden als
Min-/Max-Pegel des Tanks verwendet, um ein akustisches Signal auszugeben.

115 VAC
(MAIN POWER)
ch:LAL::EL 115VA g‘
1/F
—1] AL2/0P2=A
CCNVERTERI HORN D: C 10 ALARM 2 OPTION
2 % AL2/0P2-3 (RELAY MODULE INSTALLED)
3 |@) Az/oP2-C
] Wi
Q ] | 5|@lor-8 |- MAIN CONTROL OUTPUT
T 11l 6 @ oP1-C
I: I 2. %I?@Pcu. ois.
) INPUT !Il—l 8 |@lo-10v
N NAALAA LooE j 9 |Qf+-20ma [~ DC INPUTS
|. ——-—LEWQ oMM 1 4_20mA ANALOG
N — ——||11(Q) ouT- | OUTPUT OPTION
FEZD | ACCUMULATION Q| our- (RETRANSMIT X DUTPUT PCWER)
out L~/ |
] 'ﬂ 3(g| e
14(@|au-A T
OUTFLT LCOP _ ALARM 1 OPTION
HCRN (:_' e i %H:% :t: 2 (RILAY MODULE INSTALLZZ)
LOW LEVEL 1'.5W\c -
ALARM

Abb. 43 Anschlussbild fur die Tankregelung

4. Geschwindigkeitsregelung

Ein Kunststoffhersteller bendtigt einen konstanten Fluss seines Materials, um die hohe Qualitat
des Endproduktes garantieren zu konnen. Der Ausgang des Durchflussmessgerates ist
0 VDC bis 10 VDC. das Ventil wird Uber einen 4 mA bis 20 mA Analogeingang geregelt.
Folgende Parameter wurden in den PCU eingegeben:

1-IN 20P 3LC 4AL

tYPE VOLT CYCt 0 SP reD Act1 A-HI
dCPt 0,0 OPAC rev OP Ent rStl LAtC
md 0,1 OPLO 0 dEV reD Stb1 YES
FLtr 1 OPHI 100 bdSP red AL-1 90.0
dSP1 0,0 OPFL 0 Code 0 Act2 A-LO
INP 1 0,00 CHYS 0,1 Pld LOC rSt2 LatC
dSP2 100,0 tcod 0 AL LOC Stb2 YES
INP2 10,00 ANAS OoP ALrS ENbDI AL-2 20,0
SPLO 0,0 ANLO 0,0 tmF ENbDlI AHYS 0,1
SPHI 110,0 ANHI 100,0 tUNE ENbDlI SPrP 0,1
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14.2 Anhang Spezifikationen und Abmessungen
1. Anzeige: zweizeilig, vierstellig
obere Istwertanzeige: .10,2 mm hohe rote LED
untere Info - Anzeige: 7,6 mm hohe grine LED
Anzeigeinhalte:

Anzeige |Eingang TCU Eingang PCU |OP1/OP2 Ausgange
Anzeige- |im Temperaturbereich im Signal- Normmale Funktion
wert bereich
SENS - Uber 26 mA Leistung wie bei OPFL eingegeben
oder 13 V
OLOL Sensorbereich uber 21 mA Leistung wie bei OPHI eingegeben
uberschritten oder 10,5V
ULUL Sensorbereich unter-1 mA Leistung wie bei OPHI eingegeben
unterschritten oder-0,5 V
SENS - unter -2 mA Leistung wie bei OPFL eingegeben
oder -1V
SHrt Kurzschluss (nurPTIOO) |- Leistung wie bei OPFL eingegeben
OPEN kein Sensor, Kabelbruch |- Leistung wie bei OPFL eingegeben
————— Anzeigebereich Anzeigebereich | Leistung wie bei OPFL eingegeben '
uberschritten uberschritten
----- Anzeigebereich Anzeigebereich |Leistung wie bei OPFL eingegeben
unterschritten unterschritten
Sud Ruckfuhrung ist defekt - -
VALV Ventil defekt -
2. Indikatoren: 6 LED-hintergrundbeleuchtete Indikatoren fur den Status:
%PW die Info - Anzeige zeigt die Ausgangsleistung in %
DEV  die Info - Anzeige zeigt die Abweichung vom Sollwert
MAN  Regler befindet sich im Handbetrieb
Op1 Regelausgang 1 ist aktiv
Al1 Alarm 1 ist aktiv
Al2 Alarm 2 ist aktiv (falls vorhanden)
Op2 Kdhlausgang ist aktiv (falls vorhanden)
OPN  Ventil 6ffnet (bei Dreipunktschrittregelung)
CLS Ventil schlief3t (bei Dreipunktschrittregelung)
CUR Info -Anzeige zeigt Heizstrom an (bei Heizstromiberwachung)
SEC Info - Anzeige zeigt Wert des zweiten Analogeingangs an. (Option)
REM  externer Sollwertbetrieb (2. Analogeingang)

3. Bedienung: Vier Drucktasten auf der Frontseite zur Anderung und fiir das Setup der
Reglerfunktionen sowie ein externer Eingang fur die Sperrung der Parameter.
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4. Sensoreingang: Messzyklus: 100 ms Reaktionszeit:
300 ms (bis 99 % des Endwertes bei stufigen Eingang;
TCU: typisch beschrankt sich die Raktionszeit auf die des Sensors).
Reaktion auf Sensorbruch:

Hauptausgang/ausgange: programmierbarer vorwahlbarer Ausgang
Anzeige: TCU: OPEN , PCU: SENS
Alarme: up scale drive
Analog-Ausgang: programmierbarer vorwahlbarer Ausgang

Storsignalunterdriickung NMRR: 40 db, 50/60 Hz (erhoht sich bei hdherer dig. Filterung)

Gleichtaktunterdrickung CMRR: 100 db, DC bis 50/60 Hz
Schutz: max. 120 VAC 30 sec. lang

4a.TCU:

Thermoelement: S, T, J, K, E, R, N, B, mV: 20 MOhm Eingangsimpedanz
Leitungswiderstand: 20 pV/350 Ohm
Thermoelementvergleichsstelle: Fehler kleiner +/-1 °C uber 0-50 °C
Auflésung: 1 oder 0,1 Grad

TYPE RANGE ACCURACY WIRE COLOR
T -200 °C bis +400°C 0,20 % +1,5°C blau
-328 °F bis +752°F  |0.20 % +2.7 °F
E 200 °C bis +750°C 0,20 % +1,5°C violett
-328 °F bis +1382 °E__10.20 % +2.7°F
J 200 °C bis +760°C 0,15% +1,5°C weil
328 °E bis +1400 °E___ 10,15 % +2.7°F
K -200 °C bis +1250°C |0,20 % +1,5°C gelb
-328 °F bis +2282 °E__10.20 % +2 7 °F
R 0 OZC otID:IS .+1 762 104C0F 0,15 % +2,5°C schwarz
t32 Fbis+3 0.15% +4.5 °F
S 0°C bis +1768 °C 0,15% +2,5°C schwarz
+32 °F bis +3214 °F  |0.15 % +4.5 °F
B +200 °C bis +1820 °C [0.15% + 2.5*C grau
+300 °F bis +3308 °F_|0.15% + 4 5'F
N -200 °C bis +1300°C 0,20 % +1,5°C orange
-328 °F bis +2372°F 0,20 % +2.5°F
mV -5,00 bis 56,00 0,15 % + 1LSD -
RTD -200 °C bis +600 °C 0,10 % +0,5°C 3
(385) -328 °F bis +1100 °F_ {0.10 % +0.9 °F
RTD -200 ° C bis +600 °C 0,10 % +0,5°C N
(392) -328 °F bis +1100 °F__ {0.10 % +0.9 °F
OHMS 1,0 bis 320,0 0,15 % + 1LSD -
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Pt100: 2, 3, 4 Leiter, 100 Ohm Platinum, alpha =0,00385 (DIN 43760), alpha =0,0039162
Sensorversorgung: 0,175 mA

Auflésung: 1 Grad oder 0,1 Grad

Bereich und Genauigkeit: Die Messfehler schlieRen NIST-Konformitat und A/D-Wandlungs-
fehler ein und wurden bei 23 °C nach 20- minutiger Aufwarmzeit gemessen. Fehler der
Thermoelemente schlieRen Thermoelementvergleichssteilen-Effekte mit ein. Wenn nicht
anders angegeben, sind die Fehlerin +/- Prozent der Anzeige und +- 3/4 LSD notiert.

4b PCU:
Uberlastbegrenzung:
10V Bereich: 13.00 Volt
20 mABereich: 26,00 mA

Genauigkeit und Bereich:

Signalbereich Genauigkeit max. Eingang|Impedanz| Auflosung
% unskalierte Anzeigewert

0 VDC bis10VDC +/- (0,15 % + 3 mV+ 1 digit) |300 VDC 1 MOhm |10 mV

0 mADC bis 20mADC | +/- (0,15 % +6 pA+1 digit) |200mADC |100O0hm |10 pA

5. Ausgangsmodule

Relais: Typ: Wechsler
Schaltleistung: 5A/120/240 VAC oder 28 VDC (ohmsche Last), 80 Watt/120 VAC
(induktive Last)
Lebensdauer: 100.000 Schaltungen bei max. Last. Bei geringer Last und/oder langerer
Proportionalzykluszeit steigt die Lebensdauer.

Solid-State-Relais-Treiber: Typ: 12 Volt NPN-Transistor, kurzschlussfest,
max. 10 mA bei 400 Ohm

Triac-Modul: galv. getrennt, Nulldurchgangserkennung, 240 VAC/20-500 Hz bei 1A (35°C)

6. Regelausgang Grundversion:
Regelverhalten: PID-o. Ein-/Ausschaltverhalten (Zweipunkt-, Dreipunkt-, Stetigregelung)
Ausgang: Zeitproportional oder Stetigregelung
Module: Steckbare, austauschbare Ausgangsmodule
Proportionalzykluszeit: programmierbar
Selbstoptimierung: optimiert die Werte flr das Proportionalband, die Integralzeit und die
Differentialzeit. Verhalten bei Sensorausfall: programmierbar

7. Kuhlausgang (Option): Regelverhalten: PID-oder Ein-/Ausschaltverhalten
(Zweipunkt-, Dreipunkt- oder Stetigregelung)
Ausgang: Zeitproportional oder Stetigregelung
Module: Steckbare, austauschbare Ausgangsmodule
Proportionalzykluszeit: programmierbar
Abstimmung des Proportionalfaktors: programmierbar
Uberlappung von Heiz- und Kiihlband: programmierbar

8. Analogausgang (Option): Typ: Ausgang: 4-20 mA-Ausgang,
digitale Skalierung + Offset.
Spannung: 10 V (Burde : 500 Ohm).
Auflésung: 11 Bit.
Genauigkeit: +(0,1 % des Ablesewerts + 25 pA)
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10.

11.

12.

13.

Zuordnung: Prozentwert der Ausgangsleistung, Sollwert, Abweichung oder Istwert.
Kann fur Kihlen oder Heizen, aber nicht flir beides verwendet werden.

Alarme (Option): Module: Steckbare Ausgangsmodule. Modi:
Prozessalarm direkt

Prozessalarm revers

Abweichungsalarm direkt

Abweichungsalarm revers

Innenbandalarm

AulRenbandalarm

Dauer: programmierbar; automatische Ruckstellung oder Daueralarm.
Standby-Modus: kann ein- oder ausgeschaltet werden.

Hysterese: programmierbar.

Verhalten bei Sensorausfall: Up-scale.

Indikator: hintergrundbeleuchtete LED flrAL.1 und AL2.

Alarm 2 kann nicht mit Kihlausgang oder Dreipunktschrittregelung kombiniert werden.

RS 485 Schnittstelle (Option):

Format: 1 startbit, 7 Datenbits, 1 0. kein Paritatsbit, 1 stopbit.
Adressen: 0-99 programmierbar, max. 32 pro Netz maoglich.
Paritat: odd, even, keine sind programmierbar.
Alarmrelaismodule funktionieren nur als Schliel3er.

Zweiter Analogeingang (Option):

0-20 mA, galvanisch getrennt, max. 100 mA Uberlastung.
Impedanz: 10 Ohm

Spannungsabfall bei 20 mA: 0,2 V

Genauigkeit: 0,15 % der Anzeige +/- 10 pA +/- letzte Ziffer
Skalierungsbereich: -999 bis 9999

Reaktionszeit: 300 ms

Max. Spannung: 750 V auf den Eingang bezogen.
Alarmrelaismodule funktionieren nur als Schliel3er.

Heizstromiiberwachung (Option): Einphasig, Anzeige des Heizstroms welcher vom
Regelausgang geregelt wird.

Eingang: 100 mA AC (50 - 400 Hz) von einem Stromwandler, z.B. Best.-Nr.: CT005001
AC sekundar: galvanisch getrennt vom Regeleingang

Anzeigenskalierung: 1,0 bis 999,9 Ampere oder 0 bis 100,0%

Impedanz: 5 Ohm

Alarmmode: Zwei Alarme, Heizelement- und Reglerdefekterkennung

Uberlast: 200 mA, laufend

Reaktionszeit der Alarme: 325 ms

Max. Spannung: 750 V bezogen auf den AC-Eingang.

Alarmrelaismodule funktionieren nur als Schliel3er.

Dreipunktschrittregler (Option):

Ausgange: 2 Module fur Ventil 6ffnet oder schlief3t oder stetig mit Analogausgang
Eingange: 3, Regeleingang, Ruckfuhrung, Defekterkennung

Ruckfuhrung: 100-100 kOhm, 0.9 Volt Versorgung, Reaktion des Gerates auf Defekt
wird programmiert.

Regelarten: mit oder ohne Ruckflhrung.

Totband: Positionsmode: 0,1 % bis 25,0 %

Offener Mode: 0,1 bis 25,0 Sekunden
Motorzeit (offen, geschlossen): einstellbar von 1 bis 9999 Sekunden.
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Alarmmodi: Verlust der Rickflihrung, Ventildefekterkennung.

14. Netzanschluss: 115/230 VAC (+ 10 %, 15 %) kein messbarer Line Variation Effect,
48 Hz bis 62 Hz, 10 VA, Uber Schalter wahlbar

15. Temperatureinflisse
Betriebstemperatur: 0 °C bis 50 °C
Lagertemperatur: -40 °C bis 80 °C
Span Drift: <100ppm/°C
Zero Drift: <1 uV/°C 15.

16. Bauweise:
Frontseite: Flammfestes, kratzsicheres gefarbtes Plastik.
Gehause: Stol¥fester schwarzer Kunststoff mit Halterahmen.
IP 65-Ausfuhrung: Dichtes Gehause mit zwei Befestigungsschrauben und Dichtung.
Anschluss Uber Klemmenblock

17. Gewicht: 0,6 kg

18. Zubehor:
Externes Solid-State-Relais RLY50000 (SSR drive Ausgangsmodul verwenden)
Steuerspannung: 3 VDC bis 32 VDC / 40 mA,
Ausgangsspannung: 50 VAC bis 280 VAC
Laststrom: 45 A bei 240 VAC
Umgebungstemperatur: -30 °C bis +75 °C
Abmessungen: 140 mm (H) x 120 mm (B) x 66 mm (T)

Schalttafelauschnitt

5.41
 (137.4)
— S =
| @ 1.77+8
1500 (43}
1500 E;
sewum | 3.80 N 36218
DEV OP1 AL2 (96.5) ::: (92:3)
(=) [ i
I_I
® [ | o
n
| PP
L 1o | a0 5.29 L1785 _
(49.5) (10.2) (134.4) (44.4)
Note: Recommended minimum clearance (behind the panel) for panel latch installation is 5.5" (140)H x 2.1" (53.4)W.

Abb. 44 Abmessungin mm
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14.3 Anhang Anleitung zur Stérungsfindung
Die meisten Stérungen konnen auf inkorrekte Anschlisse oder falsche Set-up-Parameter
zurtckgeflihrt werden. Es ist darauf zu achten, dass alle Anschlisse sauber und fest sind, dass
geeignete Ausgangsmodule verwendet und die richtigen Set-up-Parameter eingegeben

werden.

Problem

Keine Anzeige

Indikatoren 1.

leuchten nicht

E-FP in der Anzeige

E-UP in 1.
der Anzeige
E-E2 in 1.
der Anzeige

E-CJ blinkt in der 1
unteren Anzeige

... oder -.... 1
in der Anzeige

OPEN in der 1

bW

Mogliche Ursache

1. keine Spannungsversorgung

2. Spannungsschalterstellung falsch
3.

4. Elektronik-Einschub sitzt

Schlechte Verkabelung.
nicht im Gehause.

Unkorrekte Parameter.

Interne Stérung des Reglers.

Verlust von Set-up-Parametern
durch elektromagnetische
Stérungen.

. Eingangsbricke auf Pt100,

aber Eingangsprogrammierung
auf Thermoelement eingestellt.

. Temperatur Uber 999,9 o. unter -99,9

. Defekter oder falsch kalibirerter

Cold Junction-Schaltkreis

. Verlust von Set-up Parametern.
. Interne Stérung

. Sensor nicht angeschlossen
. Eingangsbricke in falscher Position

. Sensor beschadigt
. Terminations beschadigt
. Prozesstemperatur zu hoch

Behebung der Stérung

1. Spannung anlegen.

2. Schalterstellung Gberprifen.
3. Verkabelung Uberprufen.

4. Installation Uberprifen.

1. Set-up-Parameter Uberprifen,
a. Gerat einschalten, damit
Selbsttest durchgefiihrt wird.

1. Defekte Fronttaste.

1.Aktuellen Modus mit Druck auf
DSP verlassen, dann alle Tasten
Uberprufen.

2.Gerat auswechseln.

1. Gerat auswechseln.

1. Aktuellen Modus mit Druck auf
DSP verlassen, dann ALLE
Parameter Uberprufen.

a.Sensoreingang, Netzleitung auf
elektromagnetische Stérungen
Uberprifen.

1.Position der Eingangsbricke
Uberprufen.

1.Auflésung von 1 ° einstellen

a.Anzeige der Temperatur
Uberprifen.

2. Kalibrierung der Cold Junction
Uberprufen.

3.Set-up Parameter Uberprifen

4.Kalibrierung Uberprufen

1.Sensor anschlie3en.

2.Position der Eingangsbricke
Uberprifen

3.Sensor auswechseln

4.Anschlisse Uberprifen

5.Prozessparameter Uberprifen.
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Problem

OLOL in
der Anzeige

ULULin
derAnzeige

Shrtin
derAnzeige

Falsche Anzeige
oder Driften der
Anzeige

Temperatur nicht
stabil odertrage

Ausgange arbeiten
nicht

Analogausgang
arbeitet nicht

Regler sperrt o.
stellt zurtick

Mogliche Ursache

1.Temperatur unter dem Bereich

des Eingangssensors
2. Zu hohe Temp. des Eingangssensors
3. Verlust von Set-up-Parametern

1. Temperatur Gber dem Bereich
des Eingangssensors.
2.Zu niedrige Temperaturen
des Eingangssensors
3.Verlust von Set-up-Parametern

1. PT100-Sensor kurzgeschlossen

1.Falscher Sensor

2.Falsche Anschlusse

3.Lockere oder kodierte Anschlisse
4.Falsche Thermoelement-Verlangerung
5.Stérung des Sensors

6.Sensor an ungeeignetem Ort oderin
zu grofl3er Entfernung von der
Temperatur des Prozesses plaziert.

7.Regler muss kalibiert werden

1.Falscher Sensor
2.Heizelement zu klein
3.Sensor falsch plaziert

1. Falsche Verkabelung
2.Falsches Ausgangsmodul
3.Ausgangsmodul defekt

1. Zu hoher Lastwiderstand

2.Fasche Programmierung

oder Skalierung
3.Anschlusse vertauscht
4.DC-Spannungsquelle in der Schleife

1.Elektromagnetische Stérungen
gelangen in den Regler

2.Regler defekt

Behebung der Stérung

1.Eingangssensor fir héhere
Temperaturen verwenden.

2. Temperatur verringern

3. Set-up Uberprifen

1. Sensor fur niedrige
Temparaturen verwenden.
2. Temperatur erhohen

3. Set-up Uberprifen

1. Verkabelung tuberprifen
2.PT100-Sensor auswechseln

1. Uberpriifen, ob Position der
Eingangs-Steckbricke und
Programm Ubereinstimmen

. Anschlisse Uberprifen

. AnschlUsse Uberprifen

. Verlangerungskabel prufen

. Sensor Uberprifen oder
auswechseln

. Position des Sensors
prufen

arOwWN

(@)

7. Geréat einschicken

.Val. PID-Regelung
. Heizleistung erhohen
. Plazierung Sensor priifen

WN =

. AnschlUsse Uberprifen

. Ausgangsmodul Uberprifen

. Ausgansmodul Uberprufen
oderauswechseln

WN =

1. Uberprifen, ob max.
Lastwiderstand < 500 Ohm
10 V ist

2. Programmierung prufen

3. Anschlusse Uberprifen
4. Diese Schleife ist aktiv
Spannungsquellen entfernen

1. RC-Glieder oder ahnliche
Entstorglieder am Messpunkt
NICHT am Regler einsetzen

a. Fur Regler getrennte
Netzleitung verwenden

b. Regler und Signalleitungen
in ausreichendem Abstand v.
Geraten mit elektromagnet-
ischen Stérungen plazieren.

2. Gerat auswechseln.
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14.4 Anhang Manuelle Optimierung (nach Ziegler-Nichols)

Anstelle der Selbstoptimierung kann eine manuelle Optimierung vorgenommen werden, in
diesem Abschnitt wird eine Methode der manuellen Optimierung zur Bestimmung der PID-
Regelkonstanten vorgestellt. Die hier beschriebene Methode basiert auf der Ziegler-Nichols-
Methode (geschlossene Schleife, Cycling). Bei dieser Methode werden
Prozessschwankungen induziert, weshalb bei empfindlichen Systemen mit groRer Vorsicht
vorgegangen werden sollte.

1. Ein Schreibgerat anschlieRen und dessen Geschwindigkeit auf die des Prozesses
abstimmen.

2. Proportionalband (ProP) auf 20,0 % stellen.

3. Integralzeit (Intt) und Differentialzeit (dErt) auf O stellen.

4. Proportionalband langsam veringern, indem der Kuhlfaktor des Reglers erhoht wird, bis
der Prozesswert gerade ANFANGT zu schwingen. Hierbei berlicksichtigen, dass eine
gewisse Reaktionszeit erforderlich ist. Wenn die Schwingungen gréfl3er werden,
Proportionalband erhéhen. Proportionalband so anpassen, dass die Schwingungen
gleichmalig werden.

5. Spitze-zu-Spitze-Wert der Amplitude des Zyklus (A) notieren und mit dem gewiunschten
Anzeigewert multiplizieren, dann durch den Gesamtbereich des Sensors dividieren. Das
Ergebnis ist der Wert flr das Proportionalband. Wenn die Schwingungsperiode (T) mit
dem gewunschten Wert multipliziert wird, erhalt man die erforderliche Integralzeit und
Differentialzeit siehe untenstehende Tabelle.

Parameter schnelle gedampfte langsame
Reaktion Reaktion Reaktion
Proportionalband 1 x A/Bereich 1,4 x A/Bereich 2 x A/Bereich
Integraizeit 0,6 xT 1 xT 2xT
Diferentialzeit 0,15 xT 0,25 xT 0,25 xT

Tabelle zum Ermitteln der PID-Parameter

TEMP.

[ leiag

o

Tabelle zum Ermitteln der PID-Parameter
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14.5 Anhang Bestellhinweise Optionen:
TCU:
IP65 4 bis 20 mA | 0 bis 10 VDC | Alarm- 2. Regel- RS485 Artikel-Nr.
Front Analog- Analog- ausgang ausgang COoMm 115/230 VAC
ausgang ausgang kiihlen
Nein Nein Nein Nein Nein Nein TCU00000
Nein Nein Nein 2 Nein Nein TCU00001
Nein Nein Nein 1 Ja Nein TCU00002
Nein Ja Nein 2 Nein Nein TCUO01001
Nein Ja Nein 2 Nein Ja TCU01004
Nein Ja Nein 1 Ja Ja TCU01005
Ja Nein Nein Nein Nein Nein TCU10000
Ja Nein Nein 2 Nein Nein TCU10001
Ja Nein Nein 1 Ja Nein TCU10002
Ja Ja Nein 2 Nein Nein TCU11001
Ja Ja Nein 1 Ja Nein TCU11002
Ja Ja Nein 2 Nein Ja TCU11004
Ja Ja Nein 1 Ja Ja TCU11005
Ja Nein Ja 2 Nein Nein TCU12001
Ja Nein Ja 2 Nein Ja TCU12004
Ja Nein Ja 1 Ja Ja TCU12005
Diese Typen haben 2-fach Alarmausgange oder einen Alarmausgang mit Kiihiregelausgang. Diese besitzen
eine gemeinsame Masse, deshalb sollten flr diese Typen die gleichen Ausgangsmodule verwendet werden.
Der Hauptregelausgang (OP1) kann mit jedem Modul bestlickt werden.

Gerate mit Heizstromuberwachung

IP65 4 bis 20 mA |0 bis 10 VDC | Alarm- 2. Regel- RS485 Artikel-Nr.
Front Analog- Analog- ausgang ausgang COM 115/230 VAC
ausgang ausgang kiihlen
Ja Nein Nein 2 Nein Ja TCU10204
Ja Ja Nein 2 Nein Nein TCU11208

Diese Typen haben 2-fach Alarmausgange oder einen Alarmausgang mit Kiihlregelausgang. Diese besitzen
eine gemeinsame Masse, deshalb sollten fiir diese Typen die gleichen Ausgangsmodule verwendet werden.
Der Hauptregelausgang (OP1) kann mit jedem Modul bestiickt werden.

Gerate mit 2. Analogeingang

IP65 4 bis 20 mA | 0 bis 10 VDC | Alarm- 2. Regel- RS485 Artikel-Nr.
Front Analog- Analog- ausgang ausgang CcOoM 115/230 VAC
ausgang ausgang kiihlen
Ja Nein Nein 2 Nein Ja TCU10104
Ja Ja Nein 2 Nein Nein TCU11108
Ja Nein Ja 2 Nein Nein TCU12108

Diese Typen haben 2-fach Alarmausgange oder einen Alarmausgang mit Kiihiregelausgang. Diese besitzen
eine gemeinsame Masse, deshalb sollten fiir diese Typen die gleichen Ausgangsmodule verwendet werden.
Der Hauptregelausgang (OP1) kann mit jedem Modul bestlickt werden.

Gerate geeignet fiir Stellventile

IP65 4 bis 20 mA | 0 bis 10 VDC | Alarm- 2. Regel- RS485 Artikel-Nr.
Front Analog- Analog- ausgang ausgang coMm 115/230 VAC
ausgang ausgang kiihlen
Ja Nein Nein 1 Nein Ja TCU10307
Ja Ja Nein 1 Nein Nein TCU11306
Ja Nein Ja 1 Nein Nein TCU12306
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Beschreibung PART NUMBRR
Relais Modul OMDO00000
Triac Module OMDO00001
Logic/SSR Treiber Modul OMDO00003
45 A einphasiges Solid State Relay RLY50000
25 A einphasiges Solid State Relay RLY60000
40 A einphasiges Solid State Relay RLYGA000
25 A dreiphasiges Solid State Relay RLY70000
50:0.1 A Stromumsetzer CT005001
40:0.1 A Stromumsetzer CT004001
Hinweis: Die Gerédte werden ohne Ausgangsmodul OMDXXXXX)
geliefert. Bitte bestellen Sie diese separat mit.
PCU
IP65 4 bis 20 mA | 0 bis 10 VDC | Alarm- 2. Regel- RS485 Artikel-Nr.
Front Analog- Analog- ausgang ausgang CcoMm 115/230 VAC
ausgang ausgang kiihlen
Nein Ja Nein Nein Nein Nein PCU01000
Nein Ja Nein 2 Nein Nein PCU01001
Ja Nein Nein Nein Nein Nein PCU10000
Ja Nein Nein 2 Nein Nein PCU10001
Ja Nein Nein 2 Ja Nein PCU10002
Ja Ja Nein 1 Nein Nein PCU11000
Ja Ja Nein Nein Nein Nein PCU11001
Ja Ja Nein 2 Ja Nein PCU11002
Ja Ja Nein 1 Nein Ja PCU11004
Ja Ja Nein 2 Ja Ja PCU11005
Ja Nein Ja 1 Nein Nein PCU12001
Ja Nein Ja 2 Nein Ja PCU12004
Ja Nein Ja 1 Ja Ja PCU12005
Diese Typen haben 2-fach Alarmausgange oder einen Alarmausgang mit Kuhlregelausgang. Diese besitzen
eine gemeinsame Masse, deshalb sollten fiir diese Typen die gleichen Ausgangsmodule verwendet werden.
Der Hauptregelausgang (OP1) kann mit jedem Modul bestlickt werden.

Gerate mit 2. Analogeingang (ANA)

IP65 4 bis 20 mA | 0 bis 10 VDC | Alarm- 2. Regel- RS485 Artikel-Nr.
Front Analog- Analog- ausgang ausgang coM 115/230 VAC
ausgang ausgang kiihlen
Ja Nein Nein 2 Nein Ja PCU10104
Ja Ja Nein 2 Nein Nein PCU11108
Ja Nein Ja 2 Nein Nein PCU12108

Diese Typen haben 2-fach Alarmausgange oder einen Alarmausgang mit Kihiregelausgang. Diese besitzen
eine gemeinsame Masse, deshalb sollten fir diese Typen die gleichen Ausgangsmodule verwendet werden.
Der Hauptregelausgang (OP1) kann mit jedem Modul bestiickt werden.

Gerate geeignet fur Stellventile

IP65 4 bis 20 mA | 0 bis 10 VDC | Alarm- 2. Regel- RS485 Artikel-Nr.
Front Analog- Analog- ausgang ausgang COM 115/230 VAC
ausgang ausgang kiihlen
Ja Nein Nein 1 Nein Ja PCU10307
Ja Ja Nein 1 Nein Nein PCU11306
Ja Nein Ja 1 Nein Nein PCU12306
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Beschreibung PART NUMBRR
Relais Modul OMDO00000
Triac Module OMDO00001
Logic/SSR Treiber Modul OMDO00003
45 A einphasiges Solid State Relay RLY50000
25 A einphasiges Solid State Relay RLY60000
40 A einphasiges Solid State Relay RLYG6A000
25 A dreiphasiges Solid State Relay RLY70000

Hinweis: Die Gerédte werden ohne Ausgangsmodul OMDXXXXX)

geliefert. Bitte bestellen Sie diese separat mit.
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Dieses Dokument ist Eigentum der Fa. Wachendorff Prozesstechnik GmbH & Co. KG. Das Kopieren und
die Vervielfaltgung, auch auszugsweise, sind ohne vorherige schriftliche Genehmigung verboten. Inhalte
der vorliegenden Dokumentation beziehen sich auf das beschriebene Gerat. Alle technischen Inhalte
innerhalb dieses Dokuments kdnnen ohne vorherige Benachrichtigung modifiziert werden. Der Inhalt des
Dokumentes ist Inhalt einer wiederkehrenden Revision.
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