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Beschreibung

Beschreibung

Der KS98 ist eine kompakte Automatisierungseinheit, deren Funktion mittels Funktionsbldcken frei strukturierbar ist.
Jedes Gerat enthalt eine Funktionshibliothek, aus der bis zu 450 Funktionsblécke mit Hilfe eines Engineering-Tools aus-

gewahlt, konfiguriert, parametriert und miteinander verbunden werden kénnen.

Dadurch sind sowohl komplexe mathematische Berechnungen als auch mehrkanalige Regelungsstrukturen und Ablaufs-
teuerungen in einem Gerét realisierbar. Mit Hilfe eines LCD (64x128 Punkte) werden verschiedene Seiten angezeigt:

Ein- und Ausgabe fiir analoge und digitale Signale, Bargraphen, Regler, Programmgeber und Trends. Uber eine optiona-
le digitale Schnittstelle kann die Kommunikation mit anderen Geraten und Systemen erfolgen.

HARDWARE

SOFTWARE/ENGINEERING

O E@o o

[
[}
[}
o
|
1 1 183% Trend Intedrator
[ 100.00
i
[}
[
[}
[
[}
[}
[}

.00

-l25s L% [ [

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

HARDWARE

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

Die zuséatzliche Modulare OptionC CANopen-Schnittstelle ergdnzt die Multifunktionseinheit KS 98+ bereits im Grundgerdt um

e die lokale E/A-Erweiterbarkeit mit dem modularen E/A-System RM 200 von PMA

e den Anschluss der Multi-Temperaturregler von PMA KS800 / KS816 mit CANopen-Schnittstelle

e den vor Ort Datenaustausch mit anderen KS98+ (Querkommunikation)

Bei Bedarf kann der Anschlul® weiterer Sensoren, Aktoren, Transmitter, Brennersteuerung, Aggregate, etc. mit CANo-
pen-Protokoll eingerichtet werden.

I3~ Der CANopen-AnschluR kann nicht mit der modularen C-Karte kombiniert werden!

Mod.Option C:

Die Ein- und Ausgange der Multifunktionseinheit KS 98 konnen mit der “Modulare Option C” an den individuellen Be-
darf der Applikation angepasst werden. Die Trdgerkarte ist fest im Gerdt eingebaut. Sie enthalt vier Steckplatze fir
E/A- Module verschiedenen Typs, die miteinander kombiniert werden kénnen. Die modulare C-Karte steht nicht in der

KS98+ Geratevarianten zur Verfligung.

Aufbau
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Wichtige Technische Daten

m Wichtige Technische Daten

21

2.2

23

2.4

2.5

Analoge Eingange — Abschnitte 3 und 6.9

INP 1: Universaleingang, konfigurierbar fiir Thermoelemente, Widerstandsthermometer,
Temperaturdifferenz, Widerstandsferngeber, Gleichstrom und Gleichspannung

INP3undINP4 (Option C): Gleichstrom

INP 5: Gleichstrom und Gleichspannung

INP 6 Widerstandsferngeber und Gleichstrom

Digitale Eingédnge

Optokoppler fiir 24 V DC, Stromsenke nach IEC 1131 Typ1, Logik 0=-3..5V, Logik 1=15...30 V, ca. 5 mA

di1 und di2 sind in allen Ausfiihrungen der KS98 enthalten, bei den KS98+ hingegen entfallen diese
Eingange, da sich an diesen Kontakten die CANopen Schnittstelle befindet.

di3...di7: in Option B

did...di12; in Option C

Ausgange — Abschnitt 6.10

Schaltleistung der Relais: 500 VA, 250V, 2 A bei 48...62 Hz

0UT1, OUT2, Je nach Ausfiihrung Relais oder Strom oder Logik
0UT4, OUTS:

0ouT 3 (Option C): Strom

Steuerausginge

Optokoppler, grounded load mit gemeinsamer positiver Steuerspannung, Leistung 18...32 V DC < 100 mA.

do1...do4: in Option B
do5 und do6: in Option C

Hilfsenergie

24V UC oder 90...260V AC, 48...62 Hz, Leistungsaufnahme ca. 10 VA (Maximalausstattung)
Die ausfiihrlichen Technischen Daten finden Sie im Datenblatt 9498 737 32133.

2.7

Weitere "Modulare" Ein- und Ausgéange

Weitere analoge und digitale Ein- und Ausgénge konnen auf der "Modularen C-Karte" vorhanden sein
— siehe KS98 E/A-Erweiterungsmodule Seite 239 ff

Weitere externe Ein- und Ausgédnge

Weitere analoge und digitale Ein- und Ausgéange kdnnen iber CANopen angeschlossen werden.
— siehe KS98+ E/A.Erweiterungen mit CANopen Seite 117 ff

Analoge Eingange — Abschnitte 3 und 6.9
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9499-040-50618 Ausfiihrungen

BN Ausfiihrungen

BesteII—Nr.‘ 9 ‘ 4 ‘ 0 ‘ 7

|
- |
Standard 6
Grundgerat| mit integrierter Speisespannung 7
| KS98+ mit CANopen E/A 8
90...250 V AC mit 4 Relais
Netzteil und  90...250 V AC mit 2 Relais + 2 Stromausgdngen
ProzeRausgange| 24 V UC mit 4 Relais
| 24V UC mit 2 Relais + 2 Stromausgédngen

© N O W

keine Schnittstelle (keine Option B)
TTL-Schnittstelle + di3...7 / do1...4
Option Bl RS 422 + di3...7 / do1...4 + Echtzeituhr
PROFIBUS-DP +di3...7 / do1...4
| INTERBUS + di3...7 / do1...4

' keine Option C 0
INP3 /INP 4 /0UT 3/di8...12 / do5 / do6
OptionC| INP3 "/INP 4 /0UT 3/ di8...12 / dob / do6

Modulare Option C Basiskarte (nicht bei KS98+)
. Modulare Option C Basiskarte mit Modulen

£ W N = O

w N

=

Einkanalregler (Basisgerat)
Kaskadenregler
DurchflulRregler
Programmregler
Warmemengenzahler
| DurchfluBrechner

Engineering

1 BN = O

7Standardeinstellung
| Einstellung nach Angabe

* 1) Die Kombination KS98+ (CANopen E/A) und Modulare Option C ist nicht maglich!
Entweder KS98+ oder Modulare Option C!

* 2) INP3: Bei Typ = 0...20 mA ist der Eingang fiir -50...1300 mV ausgelegt. Soll der Ausgang von INP3
mit dieser Skalierung weiter benutzt werden, so ist x0 auf -50 und x100 auf 1300 zu stellen.

Einstellung

11
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LA E/A-Module -

einsetzbar in Gerdten mit Modularer Option C Basiskarte

Bestell-Nr| 9| 4]0]7/-9/9/8/-0j0 | |1
- |
Einzelbestellung (separate Lieferung) 0
In KS98 gesteckt auf Platz 1 1
Steckposition|  In KS98 gesteckt auf Platz 2 2
In KS98 gesteckt auf Platz 3 3
| InKS98 gesteckt auf Platz 4 4
Vodul Pt100 / 1000, Ni 100 /1000, Widerstand, Poti 20
A .OdH P Thermoelement, mV, 0/4...20mA 2 1
nalogeingange
. -50...1500mV, 0...10V 2 2
Modultyp-|  0/2...10V, 0..£10V 30
Analogausgange,  0/4...20mA, 0...£20mA 31
Modultyp-|  Digital E/A (universell) 40
Digitalein-/-ausgange|  Frequenz-/Z&hlereingang 4 1

E/A-Module - 12
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Frontansicht

Frontansicht

13

LED2 z.B. Kiihlen | | LED3 z.B. Alarm 1
LED1 2.B. Heizen | 0O 0o @ o o | e0425 marm 2
|
Verriegelungs- I
schraube 16858 Trend Intedrator
|00.00

Anzeige z.B. Trend

I ¥ A— W1 11
-|25 o1.1% 4] Wahl-Taste
PC-Schnittstelle Inkrement-Taste (T)
— b r =~ ‘ 1 o 1
Hand-/Automatik- I ‘ O’ ‘ v A | ‘Q| I Dekrement-Taste ({)
TaSte I [§ J [§ J U J U J I

Verriegelungsschraube: Sie verriegelt den Gerédteeinschub im Geh&use.
LEDs: Sie zeigen die Zustdnde der Funktion LED an (—Seite 233).

Anzeige: LCD Punktmatrix (64x128 Punkte, Hintergrundbeleuchtung). Die jeweilige Anzeige ist in den
Abschnitten 20 Visualisierung, 22 Programmgeber und 23 Regler gezeigt.

Tasten [2]v]a]S: Die jeweilige Funktion ist hier beschrieben.

PC-Schnittstelle: PC-Anschluss fiir Strukturieren/Verdrahten/Konfigurieren/Parametrieren/Bedienen
mit dem Engineering-Tool.

U0 UoU
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9499-040-50618 Montage

m Montage

u
224
P

©
160 <
= - / .16 S 1
[ 7/ B —
185: Trend Intedrator =
100.00 0,8
o PN 92+
o . S \
TEETIEL ToE T
max.f§ 60°C _max.
EREDE A 95%rel.
9% | A\ mingoc 9% 7 2

Das Gerat ist mit mindestens 2 Befestigungselementen zu befestigen (diagonal oben und unten).
Schutzart IP65: Es sind 4 Befestigungelemente einzusetzen.

Der Gerateeinschub ist fest einzuschieben und mit Hilfe der Verriegelungsschraube fest zu verschrauben.

A Auf Dichtigkeit achten!
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Drahtschalter S:

Sein Schaltzustand wird von der Funktion STATUS individuell gemeldet und kann im Engineering verwendet werden. Im
Auslieferzustand ist der Schalter gedffnet. Zum SchlieRen Verriegelungsschraube l6sen, Gerdteeinschub aus dem Ge-
hduse ziehen, Drahtschalter schliefen. Gerat einschieben und festschrauben.

Drahtschalter DP:
Busabschlusswiderstand PROFIBUS

Ein Profibus Netzwerk ist immer abzuschliesen. Dies bedeutet, dass der erste und der letzte Teilnehmer mit einem Ab-
schlusswiderstand versehen werden.

(— siehe Schnittstellenbeschreibung KS98 PROFIBUS-DP 9499-040-52718).

Der Busabschlusswiderstand ist im KS98 durch 2 Drahthakenschalter (DP) zuschaltbar. Es miissen immer beide Draht-
hakenschalter offen oder geschlossen sein

(Geschlossen = Abschlusswiderstand ist aktiv).

Drahtschalter CAN:
Busabschlusswiderstand CAN — siehe Seite 117

A
Ara\ Achtung! Das Gerat enthdlt ESD-gefdhrdete Bauelemente, vor statischer Aufladung schitzen!

16
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I Elektrischer Anschluss

(%I Sicherheitshinweise

A Die beiligenden Sicherheitshinweise 9499 047 07101 sind unbedingt zu beachten! Die Isolierung des
Gerétes entspricht der Norm EN 61 010-1 (VDE 0411-1) mit Verschmutzungsgrad 2, Uberspannungs-
kategorie lll, Arbeitsspannungsbereich 300 V und Schutzklasse I.

Bei waagerechtem Einbau gilt zusatzlich: Bei gezogenem Gerateeinschub muB ein Schutz gegen das
Hereinfallen elektrisch leitender Teile in das offene Gehduse angebracht werden.

Zeitpunkt der Umschaltung hatten!!!

Elektromagnetische Vertraglichkeit

Européischen Richtlinie 89/336/EWG. Es werden folgende Eurapéische Fachgrundnormen erfiillt:

Storaussendung: EN 50081-2 und Storfestigkeit: EN 50082-2. Das Gerét ist fiir Industriebereiche anwendbar (in \Wohnberei-
chen kann es zu Stérungen des Funkempfangs kommen). Die Stéraussendung kann entscheidend verringert werden, wenn das
Gerat in einen metallenen und geerdeten Schaltschrank eingebaut wird.

(% Messerde (zum Ableiten von Storeinfliissen)

Wenn von auBBen Storspannungen, auch hochfrequente, auf das Gerét einwirken, so kann dies zu
Funktionsstorungen fiihren. Um die Storspannungen abzuleiten und die Storfestigkeit sicherzustellen, muf8
eine Messerde angeschlossen werden. Der Anschluss A11 muB mit einer kurzen Leitung mit Erdpotential
verbunden werden (ca. 20 cm, z.B. an Schaltschrankmasse)! Diese Leitung muf3 getrennt von
Netzleitungen verlegt werden.

A Wird das Gerit in den Offline-Zustand geschaltet, so behalten die Ausgénge die Zusténde bei, die sie zum
6.2

17 Sicherheitshinweise
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(X 3 Storschutzbeschaltung

Laststromfreie Verbindungen zwischen den Massepotentialen miissen so realisiert werden, daR sie sich sowohl fiir den
niederfrequenten Bereich (Sicherheit von Persanen, usw.) als auch den hochfrequenten Bereich (gute EMV-Werte) eig-
nen. Die Verbindungen miissen mit niedriger Impedanz durchgefiihrt werden. Alle metallischen Massen der im Schrank
(D oder in der Schranktiir @ eingebauten Bauteile miissen direkt mit dem Masseblech verschraubt sein, damit ein
guter und dauerhafter Kontakt gewahrleistet ist. Dies gilt im besonderen fiir Erdungsschienen @), die Schutzleiterschie-
ne ®, Montageplatten fir Schaltgerdte @ und Erdungsleisten der Tiir ®). Als Erdungs-Beispiel sind die Regler
KS40/50/90 (® und KS92/94 (@) gezeigt. Die Verbindungen diirfen max. 20 cm lang sein und sind der jeweiligen Bedie-
nungsanleitung zu entnehmen.

Mit dem gelb/griinen Schutzleiter wird wegen seiner groBen Léange im allgemeinen keine hochwertige
Masseverbindung zum Ableiten hochfrequenter Storungen erzielt.

Mit Kupfergeflechtbandern 3 wird eine hochfrequenzleitende und niederohmige Verbindung zur Masse erreicht, be-
sonders bei der Verbindung von Schrank (1) und Schranktir @).

Wegen des Skin-Effektes ist nicht der Querschnitt, sondern die Oberflaiche maBgebend fiir eine niedrige
Impedanz. Alle Verbindungen sind groBflichig und mit gutem Kontakt auszufiihren, die
Verbindungsflachen sind zu entlacken.

Weil ihre HF-Eigenschaften besser sind, sind verzinkte Montageplatten und verzinkte Schottwénde zur
groBflachigen Erdung besser geeignet, als chromatierte Montageplatten.

(X Anschlussplan

e Netzleitungen sind getrennt von Signal- und Messleitungen zu verlegen.
e Wir empfehlen verdrillte und abgeschirmte Messleitungen (Abschirmung mit Messerde verbunden).

e Angeschlossene Stellglieder sind mit Schutzbeschaltungen nach Angabe des Herstellers zu versehen. Dies
vermeidet hohe Spannungsspitzen, die eine Stdrung des Geréates verursachen konnen.

e Die Geréate sind zusatzlich entsprechend einer max. Leistungsaufnahme von 10 VA pro Gerat einzeln oder
gemeinsam abzusichern (Standard-Sicherungswerte, min. 1 A)!

Mess- und Signalstromkreise diirfen max. 50 Veff gegen Erde fiihren,
Netzstromkreise diirfen max. 250 Veff gegeneinander fiihren.

Stdrschutzbeschaltung 18
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OUT?

OUT1

INP4

INP3

OUT3

|
|||— ——

<500VA, <250V, <2A

250V, <2A

Vi
<< —i
1
1
1
1

=+

C
0/4..20mA:

oV
111

<50

24V L 7
di 8 (+) _|
{di9(+)_
di 10 (+) _|
di 11 (+) _|
di12 (+) |
dob _|
do 6 _|
GND _|

+ ]

0/4..20mA + —

oder
-50...1300mV — —
+ ]

0/4...20mA

0/4...20mA

galvanische Trennungen
galvanic isolation

(D Fir Gerate mit eingebauter Speisespannung

19

Elektrischer Anschluss

Bei INP5 Spannungsein-
gang istimmer A6
mit A9 zu verbinden!

A
1 di(+)
—l diZ2(+)
-l +Volt
-l +mA
___—VoIt/mA} INPS
———IWO%
:! 0% Lo |NP6
] ' 0/4...20mA
' 7
_———L—
U - 1 li h
- .
' ' \/olt
——— — : 'mA
———EI ; I ﬁZI 0% E_ :_ ’ |NP1
S Mo |
-— ! ! ! £ T100% )
a b c d e f
24V
———+
—1—di3(+) P CBABA
——di4(+) SHEINUE YR E
——di5(+) EREIERENE E
-1 di6 (+) S REIENE e
—_1di 7 (+) SREIENE - E
— o ERSIERS IE
- 16 INTERBUS
! ! VP
: : GND
, ! 'RxD/TxD-N
—“'—|: TXD-B" | [DATAB 'TXD ' RxD/TxD-P
j_ \TXOA I DATAA [RXD
— RS422. RS485 'TTL ' PROLI#?US

* nur bei Gerdten mit integrierter Speisespannung

* Bei 24 V DC/AC muR auch der Erdkontakt angeschlossen werden. (Siehe Seite 18)
Bei 24 V DC Speisespannung ist die Polaritédt beliebig

* Bei Geraten mit modularer Option C entsprechendes Kapitel

Anschlussplan
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CX Analoge Eingange (Anschlussplan)

Thermoelemente (a)

Leitungsabgleich ist nicht erforderlich.

Interne Temperaturkompensation: Die zugehdrige Ausgleichsleitung bis an die Gerateanschliisse legen.

InAINP1ist STKE. = int.. TK zu konfigurieren.

Externe Temperaturkompensation. Separate Vergleichsstelle mit fester Bezugstemperatur einsetzen. Die zugehdrige
Ausgleichsleitung liegt bis zur Vergleichsstelle, von dort liegt Kupferleitung bis zum Gerat.

INAINPTist STE = ext.. TK zu konfigurieren und bei TEre+ = die Bezugstemperatur einzugeben.

Widerstandsthermometer Pt 100 in 3-Leiterschaltung (b)
Leitungsabgleich ist nicht erforderlich, sofern RL1 = RL2 ist.

Widerstandsthermometer Pt 100 in 2-Leiterschaltung (c)
Ein Leitungsabgleich ist durchzufiihren: Ra ist auf RL1 + RLZ abzugleichen.

Zwei Widerstandsthermometer Pt100 in Differenzschaltung (d)
Leitungswiderstande kompensieren: Durchfiihren wie im Abschnitt 7.7 Kalibrieren beschrieben.
— siehe Seite 26

Ra [16]
RL1 = RL2 ]
‘ RL2 | | RL RL2 | | RL1T

. RL1 1 Ra=RL1+RL2
\—«zl? ‘ | | zﬁ |

Widerstandsferngeber (e)
Messung abgleichen: Durchfiihren wie im Abschnitt 7.7 Kalibrieren beschrieben.
— siehe Seite 26

xeff =91 - 192

RL2

01 B2

Einheitsspannungssignale 0/2...10V (g) INP5 INP5
Eingangswiderstand: > 100 k€2, Skalierung und Nachkommastellen 4P AP+ Volt
konfigurieren. INP5 ist ein Differenzeingang, dessen Bezugspotential 5 | +mA 5|
am Anschluss A9 liegt. Bei Spannungseingang ist A6 immer mit A9 zu b mt -mA 6| - Volt
verbinden. 7| — 7| — ]

8| 8|
Einheitsstromsignale 0/4...20 mA (f) ) | ) =

Eingangswiderstand: 50 €2, Skalierung und Nachkommastellen konfigurieren.

Gleichspannung -50...1300mV

(nur INP3 bei Geraten mit Bestell-Nr. 9407-9xx-x2xx1):
Bei Typ =0...20mA ist der Eingang fiir -50...1300 mV ausgelegt. Soll die Funktion von INP3 mit dieser Skalierung benutzt
werden, so ist x0 auf -50 und x100 auf 1300 zu stellen.

A Die Eingdnge INP1 / INP6 sind miteinander verbunden. Dies ist zu beriicksichtigen, wenn beide Eingange
fiir Einheitsstromsignale verwendet werden sollen. Falls erforderlich, ist eine galvanische Trennung
einzusetzen.

Analoge Eingange (Anschlussplan) 20
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(WA Ausfithrungen mit integrierter Speisespannung

Die potentialfreie Speisespannung kann einen 2-Leiter-Messumformer oder max. 4 Steuereingénge speisen. Die Aus-
gangsanschliisse kénnen mit 3 Drahtschaltern gewahlt werden:

Anschliisse @) ® ® Bemerkungen
Nur verfligbar, wenn INP1 auf Strom oder
14+ 12( T offen geschlossen Thermoelement konfiguriert ist
4(¢) 1(9 D geschlossen offen Der Spannungseingang von INP5 ist nicht verfiigbar

Auslieferzustand: @) =T, @) =offen, @ = geschlossen. Zum Andern der Schalterstellungen muR das Gerat aus dem Ge-
hause gezogen werden. Die Drahtschalter befinden sich auf der rechts gezeigten Leiterplatte.

Versorgung digitaler Eingénge (z.B. dil...di4) Anschluss 2-Leiter-Messumformer (z.B. INP1)
12 1A B 1 12 1A
- . 1 -
a1 | < Ty g + T
dit di3 =
A I 2 T bl S o ;
IAA IAA

*Wird A14/A12 fiir dil/di2 verwendet, mul8 A12
mit A1 verbunden werden

21 Ausflhrungen mit integrierter Speisespannung
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(X3 Digitale Ein- und Ausgéange (— Anschlussplan)

Die digitalen Ein- und Ausgange sind aus einer oder mehreren 24 V-Gleichspannungsquellen zu versorgen. Die Strom-
aufnahme ist 5 mA pro Eingang. Die max. Last ist 0,1 A pro Ausgang. Beispiele:

Digitale Eingange (Leiste A) Digitale Ein-und Ausgénge an einer Digitale Ein- und Ausgénge an zwei
Spannungsquelle (z.B. Leiste B) Spannungsquellen (z.B. Leiste B)
B B
A (=) ] (=) 1 ()
(-) l 24V (ext.1) 24V 24V
Wiext) 2| s <|n il I a2
. : + | +
(+)[Imax. 5mA_diT] 3 mesma 04| 4 | <|<|<|< el | ®[J[]]] Q
Imax.5mA di 2 Imax5ma . di5] B [ ZIZ|Z|S [imaxsma_dis| & [ SEES
|imax. 5mA . di 6] 6 E|E|E|E |Imax. 5mA . di 6] B MEEE
[imax. 5mA_-di 7] 7, max 5mA - di 7] Z | = E|E[E|E
-&_ do1 K do 1
q q do?Z
10 do3 10 do3
11 do4 11 do4

Digitale Ein- und Ausgange (— Anschlussplan) 22
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Meniis
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Die Bedienung des Gerétes ist meniigefiihrt. Es wird zwischen Komplettdialog und Kurzdialog unterschieden. Im Kom-
plettdialog wird das Hauptmenii mit seinen Untermeniis dargestellt, sodass alle zugelassenen Einstellungen anwéahlbar
sind. Im Kurzdialog wird das Hauptmenii abgeschaltet, sodass unerlaubte oder unbeabsichtigte Zugriffe verhindert sind.
Es ist dann ausschlieRlich das Bedienseiten-Menii mit den zugelassenen Bedienseiten anwahlbar. Der Kurzdialog ist ab
Bedienversion 2 verfiigbar.

JA BN Kurzdialog

Ab Bedienversion 2 verfligbar. Das Hauptmenti wird tiber Schnittstelle (m—ki1de) oder Funktion STATUS (m—hiide)
abgeschaltet. Es ist das Bedienseiten-Menii mit den zugelassenen Bedienseiten anwahlbar. Das Anwahlen, Markieren von
Zeilen und Einstellen der Werte wird durchgefiihrt, wie weiter hinten beschrieben.

[N

Lewvel 1 data 186 Block? 166: Block?
A 163 COMTR Zonel fonel = Y32 °"C A
164: Blockl fone? = 936 °"C anes =
165: Product fonel = 11 m3sh fonel = 11 m3h
Jonesd = B mih fone? = B mih
\ 4 : ane Total = 17 m3h \ 4 Total = 17 m3<h
Total = 418 n3 Total = 418 3
o/
Wird die Taste |3 fiir > 3 s gedriickt, so wird ein Anwendermenti Uzer menu
gezeigt, das je nach Gerateausfiihrung unterschiedlich ist
(Standard / Echtzeituhr / Status / Status CANbus / Mod-C Status usw.): Ihta
Zeile Hardware-Bestell-Nr., Software-Bestell-Nr., Uszer menu
Info: Software-Version und Bedien-Version. Date. Lime
Zeile Datum und Uhrzeit ansehen und einstellen. Ihfa -
Datum. Uhrzeit:
Zeile Zustand von Buszugriff, Parametrierung, User meru
Status PROFIELS: | Konfiguration und Nutzdatenverkehr. Infa
Zeile Zustand von Buszugriff, Parametrierung, Status PROFIBLS
Status CAMHBUs: Konfiguration und Nutzdatenverkehr.
Zeile Zustand von Buszugriff, Parametrierung,
Status Mod-C: Konfiguration und Nutzdatenverkehr.

Kurzdialog
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Komplettdialog

Ein Hauptmenti zur Anwahl der fiinf Untermeniis, mit deren Hilfe eine gerdte- und applikationsabhangige Anzahl von
Seiten angewahlt werden kann.

Untermenii Inhalte der Seiten

| Die Bedienseiten von VWERT, VPARA, VBAR, VTREND, APROG, DPROG, CONTR und
CONTR+ werden gezeigt: Ansehen und Einstellen der Bedien-Werte.
Fiir jede verwendete Funktion, bei der Parameter einstellbar sind, ist eine eigene
Seite angelegt: Ansehen und Einstellen der Parameter.
T-0-Dater | ZL:]F jede verwe‘ndete Funktion ist eine eigene Seite angelegt:

sehen der Eingangs- und Ausgangsdaten.

Fiir jede verwendete Funktion, die zu konfigurieren ist, ist eine eigene Seite angelegt:
Fonfiguration | Ansehen und Einstellen der Konfigurationen. Soll eine Konfiguration veréndert
werden, so ist das Gerat vorher auf ‘Offline’ zu stellen (— Betriebsarten).
Seite Drat.um. Uhrzeit.: Datum, Uhrzeit ansehen und einstellen. (1D
Seite Ger-at.edat.en: Schnittstelle, Netzfrequenz, Sprache ansehen und einstellen.
Seite Ol irne<0f+f 1 irne: Online <> Offline, Konfiguration abbrechen.
Seite K.al ibr1ieruna: Zu kalibrierende Signale ansehen und kalibrieren.
Seite It o: Hardware-, Software-Bestell-Nr., Software-Versions-Nr. ansehen. @
Seite St.atus CAM-EBLS: Zustand der evtl. angeschlossenen CAN-Knoten. 3
Seite St.atus PREOF IBLS: Zustand Buszugriff, Nutzdatenverkehr ansehen. @
Seite St.atus IMTEREBEUS: Zustand Buszugriff, Nutzdatenverkehr ansehen. (5
@ Nur mit Option B mit eingebauter Echtzeituhr
@ Ab Bedienversion 2 wird auch die Bedienversion angezeigt
@ Nur bei KS98+ (mit CAN E/A-Erweiterung (— siehe Seite 117)
@ Nur mit Option B mit PROFIBUS

@ Nur mit Option B mit INTERBUS

Eedienzeiten

Farameter \

Allgemeine Daten |

Vor Bedienversion 2 wurde in den Titelzeilen des Hauptmeniis und der fiinf Untermentis zusatzlich K532 2 angezeigt.
Beispiel K222 Haurt.menl

Anwabhl (Einschalten und Bedienseiten)

Nach dem Einschalten der Hilfsenergie meldet sich das Gerat mit Logo und Haurt.menld wait.! und zeigt da-
nach fiir einige Sekunden das Hauptmenii. Wird in dieser Zeit keine Anwahl durchgefiihrt, zeigt das Gerat dann die ers-
te im Untermenii eingetragene Bedienseite ohne markierte Zeile. Driicken von [a] /[¥] markiert jeweils eine Zeile
(Inversdarstellung). Wird mittels der [a] / [¥]-Tasten wieder die Seite ohne markierte Zeile erreicht, gelangt man mittels
der [&-Taste zuriick in das Untermenii. Wird dort mittels der [a] / [¥]-Tasten das Ericde erreicht, gelangt man mittels
der [&]-Taste zurlick in das Hauptmenti.

(o $ Y

Main menu Level 1 data 1827 Intesrator sury, 182 Intearator surw,

Ear‘ameger IZl

140 data

16d
Configuration 1858 Trend Intesrator Bara.2 = 56,88 [%] Bara, 2 = 36,88 [%]
Mizcellaneous Izl ﬁl? Prosramm diaital LEDZ of £ Iz' LEDZ of f

IntIne = 26,88 [X] W-
ImtOut = 53,68 [X] nrlut = 4

i Barararh hor., Intearation up Intearation ur

» LNLEaraLor SUFU,
i Barararh ver

! Programm analoa LED4 an LED4 on

Die [a] /[¥]-Tasten scrollen die markierte Zeile nach oben bis zum Anfang oder nach unten bis zum Ende des Mentis.
Beim erneuten Driicken der Taste springt die markierte Zeile vom Anfang zum Ende oder umgekehrt.

Komplettdialog 24
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1.5

Meniis

Sprachumschaltung

Sprache:

Das Hauptmenii kann in den drei Sprachen Deutsch, Englisch und Franzosisch angezeigt werden. Die Sprachumschal-
tung erstreckt sich auf alle sprachabhangigen Untermeniis mit Ausnahme der Bedienseiten. Berticksichtigung von
Sprachabhangigkeiten werden alleine durch das Engineering bestimmt.

Englisch: Al laemeine Daten — Geritedaten —» Srrach = deutsch markieren.
driicken: dewt.sch blinkt. [a] driicken: &rnal ish blinkt. (& driicken: Main mernu wird angezeigt.

Deutsch: Mizcellaneous — Device data— Lanau. = en3alish markieren.
driicken: &rral i=h blinkt. [v] driicken: dewut.sch blinkt. [& driicken: Haurt.memnii wird angezeigt.

Franzosisch: 'iwer=s — Donnees d aFrFar. — Lanauw. = francails markieren.
driicken: f'r-anzais blinkt. [v] 2xdriicken: dewt.=ch blinkt. [ driicken: HaurFL.mernl wird angezeigt.

Anwahl (andere Seiten)

Im Hauptmenii wird mit [a]¥] das Untermenii gewahlt (Inversdarstellung) und mit [&] gedffnet. Dort wird die Seite mit
[a]¥] gewahlt und mit [©] gedffnet. Die erste Zeile ist markiert (invers, — Werte einstellen). Wird mit [a]¥] das
Ende erreicht, gelangt man mit (&) zurlick in das Untermeni. Wird dort mit [a]¥] das Ernide erreicht, gelangt man
mit (&) zurtick in das Hauptmen.

ey ey

Beispiel: Parameter

Main menu Paramstar @991 CONST Parameter
A Level 1 data A §36: LED A m
Conf i oueat i: IHTE E E - 3%5%
onfiauration = .
V|| |Mizcellaneaus V| |182: Intesrator surv. Vi(|lIts = a, BaE
1@3 Barararh wert., C& = A, FAE
L Q—Ende LQ— En.de

Mit [a]¥] scrollt die markierte Zeile nach Anfang oder Ende des Meniis. Beim erneuten Driicken springt die markierte
Zeile vom Anfang zum Ende oder umgekehrt.

A Werte einstellen
Werte in markierten Zeilen von Seiten kénnen einstellbar sein. Dazu gewiinschte Zeile oder GroRe mittels [a]¥] mar-
kieren (Inversdarstellung). Wird der Wert dann mit [©] bestétigt, fangt er an zu blinken und kann mit [a]¥] eingestellt
werden. Ist der gewiinschte Wert erreicht, wird er mit [ bestatigt. Danach kann mit [a]¥] eine andere Zeile markiert
werden.
Beispiel: Bargraph vertikal Beispiel: Parameter CONTR+
A= m
1@83: Barararh vert.
1128 CONTR+ P t
% 100010, e 00000
IntOut Auza. 2 |Z| HEZ B = 168, A V4 |Z|
;78 15500 i 'F'E_%Tvi o—— q 14, b9
F = .
4l | 00000 % e S rn0000> +

25
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Allgemeine Daten — K.al ik 1ierem wahlen ((a]¥]) und 6ffnen (S)). Mittels [a] wird die unterste Zeile ange-
wahlt (Inversdarstellung, z.B. G it.). Danach geht es wie folgt weiter:

1.8

Kalibrieren

Ferngeber-Eingang (INP1 oder INP6): Abgleich von Anfang und Ende des Ferngebers:

SN NI~ N o~ RN )

Quit anwahlen [a] und Ferngeber auf Anfang stellen (— Abschnitt Betriebsarten)
driicken — G . blinkt *

[a]driicken — Set. BX blinkt

Einschwingvorgang des Eingangs abwarten (min. 6 )

driicken — B% dorne wird angezeigt

Ferngeber auf Ende stellen (— Abschnitt Betriebsarten)

driicken — B% dorne blinkt

[a] 3x driicken — Set.  1EEX blinkt

Einschwingvaorgang des Eingangs abwarten (min. 6 )

driicken — 1B8E% dorne wird angezeigt. Der Abgleich ist fertig.
Zum Verlassen der Kalibrierung [¥] driicken bis nichts mehr markiert ist und [ driicken.

Zwei Widerstandsthermometer in Differenz (INP1): Abgleich des Einflusses der Leitungswidersténde:

000 O

Beide Thermometer im Anschlusskopf kurzschliefen

driicken — (i t. blinkt ™
[a] dricken — Set. [vif blinkt
Einschwingvorgang des Eingangs abwarten (min. 6 s)

driicken — Zal dore wird angezeigt. Leitungsabgleich ist fertig. Beide Kurzschliisse entfernen.
Zum Verlassen der Kalibrierung [w] driicken bis nichts markiert ist und [&] driicken.

* blinkt stattdessen ein anderes Wort, so ist die [a] oder [¥]-Taste so oft zu driicken, bis das erforderliche Wort blinkt.

Betriebsarten

(] Online/Offline

Zum Andern der Konfiguration ist das Gerat auf ‘Offline’ zu stellen und danach wieder auf ‘Online’
(Hllaemeine Daten, Online<0Ffline).

(] Hand-Betrieb/Automatik-Betrieb

Werden Regler verwendet, so kann evtl. von mehreren Stellen Automatik- oder Hand-Betrieb gefordert werden.
Der Regler verlaRt den Hand-Betrieb, wenn alle Steuersignale Automatik-Betrieb fordern.

Beispiel: INP6 sei fiir Ferngeber vorgesehen und entsprechend verbunden (Stellungsriickmeldung) . Wird er kali
briert, so kann der Regler auf der Kalibrierseite auf Hand-Betrieb geschaltet werden (mittels [Z], unten links wird
Mar. angezeigt). Dann kann mit [a] und [ die Zeile % markiert und mit [a] /[¥] das Stellglied an seine Gren-
zen gefahren werden. Nach erfolgter Kalibrierung muf3 der Hand-Betrieb auf dieser Seite wieder abgeschaltet
werden (erneut [2] driicken).

(] Handfunktion aufheben:”

Nicht selten tiberschneiden sich Steuereingangsfunktionen (a/m) mit Bedienaktionen (Symbol Handtaste). In die
sem Fall kann durch Aktivieren der Bedien-Hand-Sperre (Steuereingang “oplock”) ein unbeabsichtigtes Setzen
des Hand-Zustandes wahrend einer Ansteuerung verhindert oder ein zuvor gesetzter Bedien-Hand-Zustand ge
|6scht werden.

26
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8.1

8.2
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8.4

Wartung

Wartung

Verhalten bei Storungen

Das Gerdat ist wartungsfrei. Im Falle einer Storung sind folgende Punkte zu priifen.
e Das Geratist im Online-Betrieb.
e Die Hilfsenergie ist korrekt angeschlossen und hat korrekte Spannung und Frequenz.
e Alle Anschliisse sind korrekt ausgefiihrt.
e Die Sensoren und evtl. Stellglieder arbeiten einwandfrei.
e Das verwendete Engineering ist das gewiinschte und ist in Ordnung.
e Das Gerat ist fiir die bendtigte Wirkungsweise konfiguriert.
¢ Die eingestellten Parameter erzeugen die erforderliche Wirkung.

Funktionsinitialisierung:
Durch kurzes Ein-/Ausschalten oder Setzen des Gerates in den Offline-Zustand kann eine Initialisierung der Funktions-
blockzustande erzwungen werden.

Arbeitet das Gerat nach diesen Priifungen immer noch nicht einwandfrei, so ist es auler Betrieb zu nehmen und auszu-
tauschen. Ein defektes Gerdt kann zwecks Reparatur an den Lieferanten eingesandt werden.

AuBerbetriebnahme

Die Hilfsenergie ist allpolig abzuschalten, und das Gerét ist gegen unbeabsichtigten Betrieb zu sichern. Da das Geréat
meist mit anderen Einrichtungen zusammengeschaltet ist, sind vor dem Abschalten die Auswirkungen zu bedenken und
entsprechende Vorkehrungen gegen das Entstehen ungewollter Betriebszustande zu treffen.

Gehduse und Front kdnnen mit einem trockenen, fusselfreien Tuch gereinigt werden. Kein Einsatz von Losungs- oder
Reinigungsmitteln!

Weitergehende Informationen

Bestell-Nr.

Fiir den strukturierten Einkanalregler Bedienungsanleitung 9499-040-51001
Fiir das Engineering-Tool Bedienungsanleitung 9499-040-45741
Fiir die Schnittstelle (1S01745) Schnittstellenbeschreibung 9499-040-45118
Fiir den PROFIBUS Schnittstellenbeschreibung 9499-040-52718
Fiir den INTERBUS Schnittstellenbeschreibung 9499-040-57018
Weitere Doku:

KS98 und KS98+ Multifunktionseinheit Bedienungsanleitung 9499-040-44318
KS98 Multifunktionseinheit Datenblatt 9498-737-32133
KS98+ E/A-Erweiterungmit CANopen Datenblatt 9498-737-37933
KS98 Modulare Ein-/Ausgénge Datenblatt 9498-737-39533
RM Dezentrale Ein-/Ausgabemodule Datenblatt 9498-737-37833

Verhalten bei Stérungen



Wartung 9499-040-50618
e e S

Weitergehende Informationen 28



9499-040-50618

29

Funktionsblocke:

Aligemeine Eigenschaften der KS98-Funktionblocke

Die Eigenschaften der KS98-Multifunktionseinheit wird durch die sinnvolle Verkopplung von standardisierten, parame-
trierbaren Funktionsbausteinen bestimmt. Eine umfangreiche Funktionshibliothek deckt alle Anforderungen zur Steue-
rung und Regelung beliebiger Prozesse ab.

Ein Funktionsblock im KS98-Engineering reprasentiert eine Blackbox mit analogen Eingéngen (von links), analogen Aus-
gangen (nach rechts), digitalen Steuereingangen (von oben) und Steuer- oder Statusausgangen (nach unten), wie in der
Darstellung des Integrators.

stople—
resetlse—aF

: maxpreseta—
_{

=—rmin

—
—

N

Fresat

IMTE

Allgemeine Eingénge mit der Bedeutung von Istwerten und Ausgénge mit der Bedeutung von Funktionsergebnissen
werden wie folgt bezeichnet:

e analoge Eingdange: X1, X2, ...
e analoge Ausgange:  Y1,Y2, ...
e digitale Eingange: d1,dz, ...
e digitale Ausgange: 71,22, ...

Ein- und Ausgange mit spezieller Bedeutung werden entsprechend ihrer Funktion bezeichnet.

An einem Funktionsblock miissen nicht alle Ein- und Ausgénge beschaltet werden. Es gilt die Regel offene Eingénge
haben keine Wirkung. Beispiele: Addierer, Multiplizierer, Undgatter

In manchen Fallen hat die Beschaltung eines Eingangs eine zusatzlich Wirkung, wenn zum Beispiel Vorrangbehandlun-

e I |
—— K 2
— w3 = AE o
—ad X 4
ADsU
100t==11 ll
wat ] i e
)
e [ oo
K2 Tl - —
—'lll..3=1 —ja!
i =
hdLITI AND l_l
101 t==11 102 t==11

gen betroffen sind (Programmgeber-Steuereingénge).
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Funktionsbldcke werden standardmaliig vom Engineeringtool in der Reihenfolge ihres Erscheinens van 100 bis maximal
450 durchnummeriert. Die Berechnung der Funktionsbléicke im Gerat richtet sich nach dieser Reihenfolge. Durch Ande-
rung der Blocknummer kann die Bearbeitungsreihenfolge angepasst werden. Funktionsbldcke mit einmaliger Verwend-
barkeit oder mit Bezug auf die Hardware (Ein-/Ausgénge) sind im Nummernbereich von 0-100 angeordnet.

Funktionsbltcke haben eine voreingestellte Abtastrate (Rechenzyklus) von 100 ms. Uber das Timing-Ment des Enginee-
rintools oder das Parametrierfenster kann der Rechenzyklus in Stufen von 200, 400 auf 800 erhoht werden, wodurch
sich die Prozessorauslastung reduziert. Detaillierte Informationen sind der Bedienungsanleitung des ET98 zu entneh-
men.

Jeder Funktionblock kann parametriert werden. Neben einer individuellen Bezeichnung zu Dokumentationszwecken ist
die Uiberwiegende Anzahl von Blécken mit funktionsspezifischen Parametern ausgestattet. Dabei kommen neben ganz
speziellen einige haufig wiederkehrende Parameter vor. Solche allgemeinen Werte sind stets mit den gleichen Bezeich-
nern versehen:

a,bcd Faktoren ohne spezielle Bedeutung

a0, b0, ... x0, y0 angehangte 0 als Kennzeichen fiir einen Offset (addierter Wert)
x0 = Offset auf einen Eingang, y0 = Offset auf einen Ausgang

TTi Zeiten in Tekunden (Verzégerungen, Puls- oder Pausedauern)

Mode Mit diesem Parameter wird ausgewahlt, ob die Funktionsparametrierung durch den bezeichneten
Parameter oder einen analogen Eingang erfolgen soll (dynamische Parametrierung)

Digitale Steuereingangen zur bindren Auswahl (z.B. SELV1 zur Auswahl von 4 Analogwerten) werden wie (iblich von
links nach rechts nummeriert d1, d2. Dabei ist zu beachten, dass trotz der gegenlaufigen Nummerierung d2 das nieder-
wertige Bit ist. In allen Fallen, in denen die Bitreihenfolge auch eine Wertigkeit beinhaltet, sollte die Dokumentation
des speziellen Funktionsblockes in den folgenden Kapiteln zu Rate gezogen werden.

30
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m Skalier- und Rechenfunktionen

NI ABSV ( Absolutwert )

31

y1=|a-x;+ag|

Der Absolutwert einer Zahl ist die Zahl ohne ihr Vorzeichen. Die in Bezug auf die Rechenzeit optimale Losung zur Ska-
lierung eines Wertes, der nicht negativ werden kann. Diesen Baustein sollte man verwenden, wenn fiir eine Skalierung
mdglichst wenig Rechenzeit verbraucht werden soll.

Die EingangsgréRe 1 wird mit dem Faktor & (Parameter) multipliziert. AnschlieBend wird dazu die Konstante &E ad-
diert. Von dem sich ergebenden Wert wird der Absolutwert gebildet und an*21 ausgegeben.

Beispiel:
J1=-MBS(a*xl+aB@) a=b =x1=2 aB@=45ergibt 91=15
J1=-ABS(a*xl+ald) a=5 x1=2 aB=-20ergibt =21=10

Parameter Beschreibung Wertebereich Default
= Multiplikationsfaktor -29 999...999 999 1
af Verschiebung -29999...999 999 0

ABSV ( Absolutwert )
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Al ADSU ( Addition/Subtraktion )

—] 1
:ig oA
—e ¥ 4
ADSL
F o m e e o .
'X1 * 1
1
” 2 | !
1 x2
— = % !
L x3 ¥) o,
—p—— % .
! |
L x4
— X % |
' — d |

yr=a:X;+b-x,+c xg+d- x4 +yg

Die EingangsgréRen =1 .. < werden mit den Faktoren &...d multipliziert. Zu der Summe der bewerteten Eingange
wird die Konstante '28 addiert. Nicht benutzten Eingangen wird automatisch der Wert “0" zugewiesen.

Parameter Beschreibung Wertebereich Default
Buaadd Multiplikationsfaktoren -29 999...999 999 1
el Verschiebung -29999...999 999 0

ADSU ( Addition/Subtraktion ) 32
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LIl MUDI ( Multiplikation / Division )

— N 2 O

AB= (a'X1+aO )(bX2+b0)
C C* X3+ Cy

Y11=

Die EingangsgroRen 1 .. 3 werden mit den Faktoren &, b, & multipliziert.
Dazu werden die jeweiligen Konstanten a8, b, c.& addiert. Die AusgangsgroRe entspricht dem Produkt.

Nicht benutzten Eingdngen wird automatisch der Wert “1" zugewiesen.
Bei Division durch “0" (C = * %3 + B = 0) wird der Ausgang =1 auf 1.5+ 10% gesetzt.

Parameter Beschreibung Wertebereich Default
Hanal Multiplikationsfaktoren -29 999...999 999 1
ad...cH Verschiebungen -29999...999 999 0

33 MUDI ( Multiplikation / Division )
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9.4 BHERVITrAH{TTGIIE

— 5 1 o p—
SORT
T T
—= | % @—\/—
1
' [ a | a8

yi1=4 a X ta +Yp

Zu der mit & multiplizierten EingangsgréRe x1 wird die Konstante & addiert. das Ergebnis wird radiziert.
Zu dem Ergebnis der Radizierung wird die Konstante =& addiert.

Ist der Ausdruck unter der Wurzel negativ, wird der Wurzelausdruck auf 0 gesetzt.
Daraus folgt: =21 = 0. Ist der Eingang nicht beschaltet, wird dies als 1 = 0 interpretiert.

Parameter Beschreibung Wertebereich Default
= Multiplikationsfaktor -29999...999 999 1
afl Eingangsverschiebung -29999...999 999 0
E1t Ausgangsverschiebung -29999...999 999 0

SQRT ( Wurzelfunktion ) 34
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LRI SCAL ( Skalierung )

E
Y1:(a'X1+ao)Xp

Die EingangsgroRe 1 wird mit dem Faktor a multipliziert und zu der Konstanten 2 addiert.
Das Ergebnis (& *x1 +aB) wird mit dem gebrochen rationalen Exponenten ExF potenziert.

Wird =1 nicht benutzt, wird dies als 1 =0 interpretiert. Bei ExF = 0 gibt SCAL 1 aus.

Parameter Beschreibung Wertebereich Default
a Multiplikationsfaktor -29999...999 999 1
af Verschiebung -29999...999 999 0
Exr Exponent 7.7 1

) _
Beispiel: Y4 =\3/X% =X’ =X10'6

=3~ Dieser Funktionsblock sollte nur zum Einsatz kommen, wenn die Exponentialfunktion benétigt wird.

Der Faktor a und der Offset a0 stehen auch bei weniger rechenintensiven Funktionen zur Verfiigung
(z.B. ADSU, MUDI, ABSV).

35 SCAL ( Skalierung )
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LI 10EXP (10er-Exponent)

— X1 O
10E=F
r_jl __________________________ i
—F:X 10X1 yl '
y1=10"

Der Eingangswert x1 wird in die Formel y, = 70 X! gingesetzt. Das Ergebnis wird an'a1 ausgegeben.
Wenn z1 nicht verdrahtet ist, wird dies als 1 = 0 interpretiert (=1 ist dann 1).

Wenn der Wert am 1 Eingang groRer als 36,7 ist , besteht Uberlaufgefahr. In diesem Falle wird nicht potenziert, son-
dern der Ausgang =1 auf 1.5, 10 gesetzt.

Hinweis:

10EXP ist die Umkehrfunktion der Funktion LG10.

T0EXP (10er-Exponent) 36
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WA EEXP (e-Funktion)

EEXF

ot s e e e s ==

v

Es wird die e Funktion berechnet.

Wird das Eingangssignal x1 gréRer als 85, besteht Uberlaufgefahr.
Dann wird nicht potenziert, sondern*41 = 1,5, 10% ausgegeben.

Wenn z1 nicht verdrahtet ist, wird dies als 1 =0 und damit als'21 =1 interpretiert.

Hinweis:

EEXP ist die Umkehrfunktion der Funktion LN.

Beispiele:

Der Eingangswert %1 =5 ergibt den Ausgangswerta1 = 148,413159.
Der Eingangswert 1 =0,69314718 ergibt den Ausgangswert'a1 =2.

37 EEXP (e-Funktion)
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LR LN (Natiirlicher Logarithmus)

y1=In(x1)

Es wird der natiirliche Logarithmus der EingangsgréRe =1 gebildet.
Natirliche Logarithmen haben die Konstante e = 2,71828182845904 als Basis.
Wenn =1 nicht verdrahtet ist, wird dies als 1 =1 interpretiert. .21 wird dann zu 0.

Bei einer negativen EingangsgroRe x1 wird=1 =-1,5,10% gesetzt.

Hinweis:
LN ist die Umkehrfunktion der Funktion EEXP.

Beispiele:

Der Eingangswert 1 =63 ergibt den Ausgangswert 51 = 4,143134726.
Der Eingangswert %1 = 2,71828182845904 ergibt den Ausgangswert =1 =1.

LN (Natdrlicher Logarithmus) 38
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LI L G10 (10er-Logarithmus)

— 5 o
L0
!,X] _________________________ ;11_;
—>: |Og10 >
y;=log (x1)

Es wird der dekadische Logarithmus der EingangsgroRe 1 gebildet.
LG10 liefert den Logarithmus einer Zahl zur Basis 10.
Wenn 1 nicht verdrahtet ist, wird dies als 1 =1 interpretiert. 21 wird dann zu 0.

Bei einer negativen EingangsgroRe x1 wird =91 =-15,10% gesetzt.

Hinweis:
LG10 ist die Umkehrfunktion der Funktion 10EXP.

Beispiele:
Der Eingangswert 1 =63 ergibt den Ausgangswert =1 = 1,799340549.
Der Eingangswert 1 =2,71828182845904 ergibt den Ausgangswert'41 =1.

39 LG10 (10er-Logarithmus)
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LG10 (10er-Logarithmus) 40
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BTN Nichtlineare Funktionen

10.1

41

GAP (Totzone)
— 4 A e
GAP
: y
1 y=x-Hish [, ¢
—>— X —>
. y =x-Low :
: ‘Low| [Hish
y1 =x1—Low bei x1 < Low
y;=0 bei x1 = Low...High

y1 = x1—High

bei x1 > High

Nichtlineare Funktionen

Der Bereich der Totzone wird mit den Parametern Low (untere Grenze) und High (obere Grenze) eingestellt. Befindet
sich der Eingangswert x 1 innerhalb der Totzone (Low <1 <High), so ist

der Ausgangswert a1 =0. Wird %1 nicht benutzt, wird dies als %1 =0 interpretiert

Beispiel:

Im folgenden Beispiel wurde fiir Lz -10 und fiir Hi sk 50 eingesetzt.

10 »,

|

|

-20 -10 I » X1
10 20 30 40 T
10 High= +50
/ Low=-10

Parameter Beschreibung Wertebereich Default

Liow Unterer Einsatzpunkt -29999...999 999

Hiah Oberer Einsatzpunkt -29999...999 999

GAP (Totzone)
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(/¥ CHAR (Funktionsgeber)

Mit bis zu 11 einstellbaren Stiitzpunkten kénnen nichtlineare Funktionen nachgebildet oder linearisiert werden. Jeder
Stlitzpunkt besteht aus dem Eingang =% 1 > und dem Ausgang =% 1 ». Die Anzahl der Wertepaare wird mit dem Kon-
figurationsparameter =3 bestimmt (Anzahl der Segmente +1 entspricht der Anzahl der Wertepaare).

Die Stlitzpunkte werden automatisch durch Geraden miteinander verbunden, so dass sich fiir jeden Eingangswert x 1
ein definierter Ausgangswert 21 ergibt. Ist der Eingangswert 1 kleiner als das Parameter ¥ 1 ¥, ist der Ausgangs-
wert gleich dem'2 % 1 2 Wert. Ist der Eingangswert 1 groRer als der groite verwendete Parameter % £ 112, so ist der
Ausgangswert gleich dem entsprechendena & ri» Wert.

Bedingung bei der Eingabe der Konfigurationsparameter ist, dass die Eingangswerte in aufsteigender Reihenfolge
angeordnetsind (G 1 <23 < <xC112).

Konfiguration Beschreibung Wertebereich Default
Sea Anzahl der Segmente 1..10 2
#0132 0112 | Eingangswert fiir Kurvenpunkt -29/999...999 999 0..10
g1y, 011> |Ausgangswert fir Kurvenpunkt -29999...999 999 0..10

Wenn ein CHAR nicht reicht; hilft folgender Tip:

A (X1P/Y10:) o
Yo S I—-E——»:r———-lr__:_____.,
chart I\ CHAR|
Y " x11 — > X"
A C o
y2 < Sttt i T ——i—————|>
CHAR Il YARREEAN CHAR Il —
"I' I - > X~
y1 )&1 ! 1 1
x2
A (x10/y10)  yl+vll
Yaui i I—‘ =1 -'__: b
AN ADSU [—
CHARI Y\ | | _
Vi1 T %11 X

Hierbei ist x10 von CHAR | = x1 von CHAR Il und x11 von CHAR | = x2 von CHAR Il

CHAR (Funktionsgeber) 42
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m Trigonometrische Funktionen

EER SN (Sinus Funkion) |

Trigonometrische Funktionen

y1=sin(x1)

Die Funktion liefert den Sinus des Eingangswertes, d.h. 1 ist der Winkel, dessen Sinus berechnet wird.
In dem Parameter S 1 &c.t. wird eingestellt, ob der Winkel in Winkelgrad [°] oder im BogenmaR vorliegt.

Beispiel Winkelgrad:

1>

dl=sin@=1) =1=30° 2 491=05

Beispiel Bogenmal:

d1=sin(=1)x1=90d 2 =1 =089399666

Parameter Beschreibung Reglerdarstellung
Salect E?nhe?t: Winkelgrad (Default) Winkelar.
Einheit: Bogenmal} Bogenmass

1 rad =180°/m = 57,296°
1°=m/180° =0,017453 rad

Kontrolle mit dem Taschenrechner:
Die Funktion ist fiir die Berechnung in “rad” mit dem Taschenrechner auf zB. £8 7 begrenzt.

— 90/ =28,6479:sin (0,6479° m) =0,893996664

Auch bei Eingabe in .°" ist meist eine Begrenzung im Taschenrechner wirksam (z.B. <1440°)!

43
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(kWA COS (Cosinus-Funktion)

Cos

ot ot s e s s e ==

y1=c0s(x)

Die Funktion liefert den Cosinus des Eingangswertes, d.h. x 1 ist der Winkel, dessen Cosinus berechnet wird. In dem

Parameter =& 1 &=t wird eingestellt, ob der Winkel in Winkelgrad [°] oder im BogenmaR vorliegt.

Beispiel Winkelgrad:

dJl=cos(xl) =1 =

Beispiel Bogenmals:

dl=cos(xl) =1 =

60° & 9l1=05

45rad 2 41 =0,525321988

1>

Parameter Beschreibung Reglerdarstellung
Salect E!nhe!t: Winkelgrad (Default) Ninkelar.
Einheit: Bogenmaf Boaenmass

Wichtig bei Kontrolle mit dem Taschenrechner siehe: Kapitel — sin

COS (Cosinus-Funktion)

44
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(i’ TAN (Tangens-Funktion)

— X O
TAM
!_X] _________ _ _______________ ;/1_,A
: (y1 ) =tan (X1) Select : "
y1=tan(x)

Giiltigkeitsbereich fur x1: —90°< x1< +9U°(—g <xl< g)

Giltigkeitsbereich fiir x;: -1 < x, < +1

Die Funktion liefert den Tangens des Eingangswertes, d.h. =1 ist der Winkel, dessen Tangens berechnet wird.In dem
Parameter =& 1 &zt wird eingestellt, ob der Winkel in Winkelgrad [°] oder im BogenmaR vorliegt.

Fir die Eindeutigkeit der Berechnung wird der Wertebereich des Argumentes auf den 1. und 4. Quadranten (-90° ... 90°
oder -/, ... /,) beschrankt.VerlaRt der Eingangswert 31 diesen Bereich, so wird der Ausgang'41  auf -1,5+10%
(+¢1<-90 [%/,]) bzw. auf 1,510 21290 [/,]) gesetzt.

Beispiel Winkelgrad:
gl=tan(=x1) =1 =60° & a1 =1,73205

1>

Beispiel Bogenmal:
gl=tan(x1) =1 =153rad 2 91=24498

Parameter Beschreibung Reglerdarstellung
Salect E?nheft Winkelgrad (Default) Winkelar.
Einheit: BogenmaR Bogermass

Wichtig bei Kontrolle mit dem Taschenrechner siehe: Kapitel — sin

45 TAN (Tangens-Funktion)
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(I3 COT (Cotangens-Funktion)

—s] A W
CoT
!,X?] _________________________ ;/1_' ‘
—>—q(y1)=cot(x1) —
Selec .

y1=cot(x1)

Giiltigkeitsbereich fur x1: 0 < x1< 1800(0 <xl< p)

9499-040-50618

Die Funktion liefert den Cotangens des Eingangswertes, d.h. 1 ist der Winkel, dessen Cotangens berechnet wird. In

dem Parameter & 1 et. wird eingestellt, ob der Winkel in Winkelgrad [°] oder im BogenmaR vorliegt.

Fir die Eindeutigkeit der Berechnung wird der Wertebereich fir das Argument auf den 1. und 2. Quadranten > 0° ...
<180° oder >0 ... < ) beschrankt.VerlaRt der Eingangswert 1 diesen Bereich, so wird der Ausgang =21 auf 1,5+ 10%7
(1<0) bzw. -1,5°10% (321>180 [ 1 >7]) gesetzt.

Beispiel Winkelgrad:

1>

gl=tan(xl) =1 =45° 2 4l =1

Beispiel Bogenmals:

gl=tan(x1) =1 =01rad 2 =1 =9967

Parameter Beschreibung Reglerdarstellung
calect E?nhe!t: Winkelgrad (Default) Winkelar.
Einheit: BogenmafR Bogenmass

Wichtig bei Kontrolle mit dem Taschenrechner siehe: Kapitel — sin

COT (Cotangens-Funktion)

46
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11.5

47

Trigonometrische Funktionen

ARCSIN (Arcussinus-Funktion)

— 51 N
ARCEIN
X1 [ — 1 R
—»——/(y1)=arcsin (x1) ==

y1=arcsin(x1)
Giiltigkeitsbereich fir x1: = 1< X1< +1
Die Funktion liefert den Arcussinus des Eingangswertes, d.h. x 1 ist der Sinuswert, dessen zugehériger Winkel berech-

net wird. Im Parameter =& 1 &=t wird eingestellt, ob der Winkel in Winkelgrad [°] oder im BogenmaR berechnet
wird.

Die Berechnung wird entweder als Winkelgerad [-90° ... 90°] oder als Bogenmaf [—0/2 .. 9/ ] ausgegeben. Bei Argu-

menten auRerhalb des Giiltigkeitsbereichs der Funktion wird der Ausgang =1 auf-15° 109 (21<-1) bzw. 1,5 10%
(#1>1)gesetzt.

Beispiel Winkelgrad:

dJl=arcsin(=1) 1 =05° 2 491=30

Beispiel BogenmalR:

dJ1=arcsin(=1) %1 =1rad & gl =1571

Parameter Beschreibung Reglerdarstellung

Salect E!nhe?t: Winkelgrad (Default) Winkelar.
Einheit: BogenmaR Boaesrmass

ARCSIN (Arcussinus-Funktion)
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(A3 ARCCOS (Arcuscosinus-Funktion)

Die Funktion liefert den Arcuscosinus des Eingangswertes, d.h. 1 ist der Cosinuswert, dessen
zugehdriger Winkel berechnet wird. In dem Parameter S& 1 &t wird eingestellt, ob der Winkel

—s 5 N

ARCCOS

ot ot s e s s e ==

y1=arccos(x1)

Giiltigkeitsbereich fiirx1: = 1< X1< +1

in Winkelgrad [°] oder im Bogenmaf vorliegt.

9499-040-50618

Die Berechnung wird entweder als Winkelgerad [0° ... 180°] oder als Bogenmal [0...7t] ausgegeben. Bei Argumenten
auRerhalb des Giltigkeitsbereichs der Funktion wird der Ausgang'31 auf 1,5 10% (xx1<-1) bzw.-1,5+10% (:1>1)

gesetzt.

Beispiel Winkelgrad:

dl=arccos(x1) =1 =05° 2 41 =60

Beispiel BogenmaR:

a1=arccos(x1) =1 =0,5rad & gl =1,047

Parameter Beschreibung Reglerdarstellung
calect E?nhe!t: Winkelgrad (Default) Ninkelar.
Einheit: Bogenmafy Bogenmass

ARCCOS (Arcuscosinus-Funktion)
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Trigonometrische Funktionen

(AWA ARCTAN (Arcustangens-Funktion)

ARCTAM

— 5 o

y1=arctan(x1)

Die Funktion liefert den Arcustangens des Eingangswertes, d.h. x1 ist der Tangenswert, dessen zugehdriger Winkel
berechnet wird. In dem Parameter =& 1 & t. wird eingestellt, ob der Winkel in Winkelgrad [°] oder im BogenmaR vor-

liegt.

Die Berechnung wird entweder als Winkelgerad [—90°..90°]

oder als Bogenmaf [—%%] [—%...%}ausgegeben.

Beispiel Winkelgrad:

dJl=arctan(=1) =1 =1

Beispiel BogenmalR:

>

y1 =45

dJl=arctan(=1) =1=12 2 431 =1488

Parameter Beschreibung Reglerdarstellung
Salect Efnheft: Winkelgrad (Default) Winkelar.
Einheit: Bogenmal3 Bogenmass

49
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(LK 38 ARCCOT (Arcuscotangens-Funktion)

—af X 1 ] e

ARCCOT

ot ot s e s s e ==

y1=arccot(x1)

Die Funktion liefert den Arcuscotangens des Eingangswertes, d.h. %1 ist der Cotangenswert, dessen zugehdriger Win-
kel berechnet wird. In dem Parameter =& 1 &ct. wird eingestellt, ob der Winkel in Winkelgrad [°] oder im Bogenmald
vorliegt.

Die Berechnung wird in bei Winkelgeraden [0° ... 180°] und im Bogenmal? [0 ... 7] ausgegeben.

Beispiel Winkelgrad:
a1 =arccot(x1) =1 =1 & gl =45°

Beispiel Bogenmals:
gl =arccot(x1) =1 =-12 2 g1 =3058

Parameter Beschreibung Reglerdarstellung
Calect E?nhe!t: Winkelgrad (Default) Winkelar.
Einheit: Bogenmaf Bogenmass

ARCCOT (Arcuscotangens-Funktion) 50
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m Logische Funktionen
121 BUDEULDECE )

1
- o
AND Ii
J_Cﬂ.__-__.__-__.__-__.__.__-;1_,
':d2 & not z1' L
d3 7
'fd4 !

z;=d, AND d, AND d5 AND d,

Die logische Funktion AND verkniipft die Eingange dd1 .4 gemaR der untenstehenden Wahrheitstabelle.
Nicht benutzte Eingédnge werden als logisch 1 interpretiert.

ol o2 = &3 =G zl |not =2
0 0 0 0 0 1
0 0 0 1 0 1
0 0 1 0 0 1
0 0 1 1 0 1
0 1 0 0 0 1
0 1 0 1 0 1
0 1 1 0 0 1
0 1 1 1 0 1
1 0 0 0 0 1
1 0 0 1 0 1
1 0 1 0 0 1
1 0 1 1 0 1
1 1 0 0 0 1
1 1 0 1 0 1
1 1 1 0 0 1
1 1 1 1 1 0

51 AND (UND-Gatter)
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(v NOT (Inverter)

MOT

ot ot s e s s e ==

Das logische Eingangssignal dd1 wird invertiert an*21 ausgegeben. Istdd1 nicht verdrahtet, wird dies als logisch 0 in-
terpretiert.

dl not. =1
5] 1
1 5}

Not verhalt sich unterschiedlich, je nachdem, ob
-Download bzw. POWER ON (RAM-Puffer leer)
-POWER ON (RAM-Puffer a.k.)

z bei... Initialisierung erste Berechnung
Download oder online — offline | z1=0 21=1
POWER ON und RAM o.k. 71=1 21=1

NOT (Inverter) 52
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12.3 LELDI S C)

L
— 0y 00
oR T]
Ardﬁ.__-__.__-__.__-__.__.__-;1_,
':d2 >1 notz1' =
-d3 ]
'!d4 !

Z»]:d1 OR dz OR d3 OR d4

Die logische Funktion OR verkniipft die Eingdnge dd1 ... gemaR der untenstehenden Wahrheitstabelle. Nicht benutz-
te Eingange werden als logisch O interpretiert.

ol o2 i3 idd zl [not =zl
0 0 0 0 0 1
0 0 0 1 1 0
0 0 1 0 1 0
0 0 1 1 1 0
0 1 0 0 1 0
0 1 0 1 1 0
0 1 1 0 1 0
0 1 1 1 1 0
1 0 0 0 1 0
1 0 0 1 1 0
1 0 1 0 1 0
1 0 1 1 1 0
1 1 0 0 1 0
1 1 0 1 1 0
1 1 1 0 1 0
1 1 1 1 1 0

53 OR (ODER-Gatter)
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(VX3 BOUNCE (Entpreller)
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Diese Funktion dient zum Entprellen eines logischen Signals. Die Anderung des Eingangssignals

d 11—

BOLINMCE

sz 1

1 wird erst dann an den Ausgang =1 (bertragen, wenn sie iiber die mit dem Parameter [ 1 &9 eingestellte Zeit
konstant geblieben ist. Die Genauigkeit der Zeitiiberwachung ist abhdngig von der Abtastzeit, der die Funktion zuge-

wiesen wird.

Beispiel:

[ve1 29 = 0,5s bei Zuordnung zur Abtastzeit
- 100ms bedeutet, dass das Signal erst nach > 0,5s weitergegeben wird.
- 200ms bedeutet, dass das Signal erst nach > 0,6s weitergegeben wird.
- 400ms bedeutet, dass das Signal erst nach > 0,8s weitergegeben wird.
- 800ms bedeutet, dass das Signal erst nach > 0,8s weitergegeben wird.

Parameter

Beschreibung

Wertebereich

Default

D=laq

Ein- u. Ausschaltverzugszeit

0...999 999 [s]

0

BOUNCE (Entpreller)

54
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(VA3 EXOR (Exklusiv-ODER-Gatter)

21 = d1 EXOR dz

Die logischen Eingdnge dd1 und d2 werden gemaR untenstehender Wahrheitstabelle zu =1 verkntipft. Nicht benutzte
Eingange werden als logisch 0 interpretiert.

Der Ausgang =1 ist 0, wenn die beiden Eingénge gleich sind (beide 0 oder beide 1).

dl o2 r | not. =1
0 0 0 1
0 1 1 0
1 0 1 0
1 1 0 1

55 EXOR (Exklusiv-ODER-Gatter)
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IPXM FLIP (D-Flip-Flop)

signalps—
clochkjps—
resatfs—

N
FLIP i

I .
—p-=zignal 1 z1,
—ptclock
—):—r*eseté .
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e
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Der digitale Signalzustand am statischen Eingang =19ral wird an den Ausgang =1 weitergegeben, wenn am Takt-
eingang = 1ok ein Signalwechsel von 0 auf 1 erfolgt (positive Flanke), und der Eingang &=&t. auf logisch 0 liegt.

Ist reset. =1, wird der Ausgang =1 zwangsweise zu 0 gesetzt, unabhéngig von den Eingangen=1ianal undc lock .

reset hat Vorrang!

Die Eingangssignale =ianal, clock und reset missen fir mindestens die Dauer der fiir diesen Block ge-
wahlten Abtastzeit T_anliegen (100, 200, 400 oder 800ms).

Im Einschaltzustand (Urzustand) istz1 = 0!
Nicht benutzte Eingdnge werden als logisch 0 interpretiert.

A Diese Funktion hat ein “Gedéchtnis”. Das heiBt: Nach Power-0n arbeitet sie mit den Zustanden an =1 und
not. =1 weiter, die bei Power-off bestanden, sofern die RAM-Daten dann noch erhalten sind.

Ein-/Ausgédnge

Digitale Eingénge
D-Eingang - dies Signal wird bei positiver Flanke (0 — 1) an & 1ok auf z1 ausgegeben, wenn
teset nicht auf 1 steht.

Takt-Eingang - eine ansteigende Flanke gibt den momentanen Zustand vom Eingang Signal an den
Ausgang z1 weiter, wenn F&=&t. nicht auf 1 steht.

teset | Reset-Eingang - Setzt z1 auf 0

sianal

clock

Digitale Ausgadnge
zl Flip-Flop-Ausgang
ot z1 | Flip-Flop-Ausgang NOT z1

FLIP (D-Flip-Flop) 56
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Logische Funktionen

MONO (Monoflop)

1y

-

TT
—afTi1 - o
—Tiz H H

—hmy
HLCHLC
MOMO HH

__________________________________

Die Funktion erzeugt am Ausgang z1 einen positiven Impuls der Lange Ti,, wenn am Triggereingang d1 eine positive
Flanke erkannt wird. Sie erzeugt am Ausgang z3 einen positiven Impuls der Lange Ti,, wenn am Triggereingang d2 eine
negative Flanke erkannt wird.

Die Impulsdauer Ti wird entweder als Parameter Ti eingestellt oder tiber die Eingange Ti eingelesen.
Die Quelle der Impulsdauer wird iiber den Parameter Mode ausgewahlt.

Die Dauer eines ausgegebenen Impulses wird bei Anderungen an den Eingéngen Ti1/Ti2 an die neuen Werte angepaR.
Sind die Eingangswerte Ti1/Ti2 < 0 wird der Impuls fiir die Dauer von einem Abtastzyklus ausgegeben. Die Funktion ist
retriggerbar. Wird wahrend einer Impulsausgabe eine neue Triggerbedingung erkannt, so verlangert sich die auszuge-
bende Restimpulszeit auf eine volle Impulslénge.

Die Genauigkeit der Impulsdauer ist abhangig von der Abtastzeit, der die Funktion zugewiesen wird.

Beispiel:

Ti=0,9s bei Zuordnung zur
- Abtastzeit 100ms bedeutet, dass das Signal fiir = 0,9s ausgegeben wird.
- Abtastzeit 200ms bedeutet, dass das Signal fiir = 1,0s ausgegeben wird.

- Abtastzeit 400ms bedeutet, dass das Signal fiir = 1,2s ausgegeben wird.
- Abtastzeit 800ms bedeutet, dass das Signal fiir = 1,65 ausgegeben wird.

MONO (Monoflop)
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Ein-/Ausgénge

Digitale Eingénge

dl Triggereingang: Impulserzeugung an 1 und iot. =1 bei positiver Flanke 0 —1.

o2 Triggereingang: Impulserzeugung an =3 und riat. =3 bei negativer Flanke 1 —0.

Analoge Eingange

Til Impulsdauer Ti; [s] des durchd1 erzeugten Impulses, wenn Made 1 =Fara.Til ist

Tiz Impulsdauer Ti, [s] des durch d2 erzeugten Impulses, wenn Mode 2 =Fara. TiZ st

Digitale Ausgénge

zl Positiver Impuls der L&nge Ti;, wenn am Eingang d1 eine positive Flanke erkannt wurde.
tiot. =1 | Negativer Impuls der Lange Ti;, wenn am Eingang d1 eine positive Flanke erkannt wurde.

z3 Positiver Impuls der Ldnge Ti,, wenn am Eingang d2 eine negative Flanke erkannt wurde.
tiot. =3 | Negativer Impuls der Lange Ti,, wenn am Eingang d2 eine negative Flanke erkannt wurde.

Parameter:
Parameter | Beschreibung Wertebereich Default
Parameter Ti1 Para.Til —
Made 1 | Quelle der Impulsdauer anz 1 Eingang Ti1 InFut Til
Parameter Ti2 FPara.TiZ «
Mode 2 .
Quelle der Impulsdauer an =3 Fingang Ti2 InFut TiZ
Tii Impulsdauer des durch @1 erzeugten Impulses, 0,1..999 999 [s] 1
wenn bei Mode 1 = Fara. Til eingetragen ist.
Tiz Impulsdauer des durch d2 erzeugten Impulses, 0,1...999 999 [s] '
wenn bei Mode 2 = Para. TiZ eingetragen ist.

MONO (Monoflop) 58
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(VA3 STEP (Schrittfunktion fiir Ablaufsteuerung)
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Die STEP-Funktion fiihrt die einzelnen Schritte fiir eine Ablaufsteuerung durch.

Die Funktion beginnt mit RESET bei Stufe 1 und verharrt solange in dieser Stufe, bis entweder der zugehérige Bedin-
gungseingang d, oder der=k iF - Eingang von 0 auf 1 gesetzt wird. Dann wird auf die Stufe 2 umgeschaltet. Entspre-
chend wird mit allen weiteren Stufen verfahren.

Am Ausgang =t.eF wird die jeweilige Schritthummer als Wert ausgegeben.

Beispiel:

Eine Weiterschaltung von Schritt 3 (St.eF = 3) zum Schritt 4 (5t.eF = 4) erfolgt erst, nachdem die Bedingung an d3
erfiillt wurde (2 = 1). Erst beim nachsten Aufruf der Funktion wird die Bedingung an < kontrolliert. Damit wird ein
sofortiges Durchschalten verhindert. Solange - = 0 ist, verharrt der Ausgang =t.eF auf dem Wert 3.

Alternativ dazu fiihrt auch eine positive Flanke am Eingang =k 1 F zum Weiterschalten auf den ndchsten Schritt (unab-
hangig vom Zustand an 1 . 18).

Die Funktion hat ein ‘Gedachtnis’. Das heiflt: Nach Power-0n arbeitet sie mit der Stufe weiter, die bei
Power-0ff bestanden, sofern die RAM-Daten dann noch erhalten sind.

Wenn mehrere Weiterschaltbedingungen gleichzeitig auf 1 stehen (z.B. d1, d2, o3, d4 und A=) wird immer nur der
gerade wirksame Eingang abgearbeitet. In jedem Zyklus der Berechnung wird nur um einen Schritt weitergeschaltet.
Um eine Ablaufsteuerung mit mehr als 10 Schritten realisieren zu kénnen, kann die STEP-Funktion kaskadiert werden:
Das Verdrahtungsbeispiel zeigt die Kaskadierung von 2 STEP-Funktionen. Bei einer Kaskadierung wird die Schrittnum-
mer 1...n immer am Ausgang =t.&F der letzten Folgestufe als Wert ausgegeben.

Refet
LML AL
R EE THOTOORDEHO Y 2
TTTTGUTOTTT noX TTTGTOOTOTDTTG. o=
UEI.[I'-[' -UEmm
—i L Step—* i G Stepl—-
)3 b3
0 ]
i 1M
STEP | STEP 1
100 t5=11 101 t5=11

Um die Gesamtablaufsteuerung zurlickzusetzen, wird der Reset am 1. Funktionsblock verdrahtet

STEP (Schrittfunktion fir Ablaufsteuerung)
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Ein-/Ausgénge
Digitale Eingédnge
cl...cdl& | Bedingungseingange zum Weiterschalten auf den nachsten Schritt
Wenn der Eingang Fe=et. =1 ist, wird der Ausgang =t.&F auf 1 gesetzt (nur bei Einzel-Funktion
bzw. der ersten Stufe einer Kaskade ). Bei den Folgestufen einer Kaskadierung wird der Ausgang y;
reset X .
gleich dem Ca=c.-Eingang gesetzt.
t==et. hat die hochste Prioritat aller digitalen Eingange.
Stop Wenn der St.oF - Eingang auf 1 steht, verharrt der Funktionsblock im aktuellen Schritt
(21 und Z1bleiben unverdndert, wenn res=et. nicht auf 1 geschaltet wird.
Dieser Eingang reagiert nur auf eine positive Flanke, d. h. eine Anderung von 0 auf 1. Bei Vorliegen
skir | dieser Flanke schaltet die STEP-Funktion ohne Beriicksichtigung des Zustandes am zugehérigen d ; -
Eingang auf den néchsten Schritt weiter.
Analoger Eingang
Dient zum Kaskadieren von STEP-Funktionen. Bei der ersten STEP-Funktion einer Kaskade darf dieser
Casc

Eingang nicht beschaltet werden. Die RESET-Bedingung schaltet am ersten STEP die gesamte Kette auf
den Schritt 1.

Digitaler Ausgang

actiu act.iw =1zeigt an, dass sich die STEP-Funktion noch im aktiven Zustand oder in Reset befindet.
act.iw =0zeigtan, dass die STEP-Funktion abgelaufen ist.
Analoger Ausgang
Step Der Wert an St.2F zeigt, in welchem Schritt sich die STEP-Funktion befindet. Bei einer Kaskadierung
wird zu diesem Wert der an Ca=c anliegende Wert addiert.

Keine Parameter!

STEP (Schrittfunktion fir Ablaufsteuerung) 60
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(VA TIME1 (Zeitgeber)
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Die Funktion gibt die Anderung des Signalzustandes an d1 zeitverzogert an z1 aus.
Die Verzogerungszeit kann fir jede Anderungsrichtung des Signalzustandes separat eingestellt werden (positive und
negative Flanke)!

Andert sich der Eingang d1 von 0 auf 1, wird der Ausgang z1 um die Zeit T1 verzogert auf 1 geschaltet. Andert sich der
Eingang d1 von 1 auf 0, wird der Ausgang z1 um die Zeit T2 verzégert auf 0 geschaltet.

Die Zeitdauer T1 wird entweder als Parameter T1 eingestellt oder {iber den Eingang T1 eingelesen.
Die Zeitdauer T2 wird entweder als Parameter T2 eingestellt oder {iber den Eingang T2 eingelesen.
Der Ursprung der Zeitdauer wird iiber den Parameter Mode ausgewahlt.

Ein-/Ausgédnge

Digitaler Eingang
dl ‘ Dies Signal wird verzégert am Ausgang =1 und negiert am Ausgang kicrt. =1 ausgegeben.

Analoge Eingénge

T1 Verzégerungszeit T1 [s], um die das positive Signal von d1 verzogert wird, wenn Mode = InFut.=
ist.

T2 Verzogerungszeit T2 [s], um die das negative Signal von d2verzogert wird, wenn Mode = InFut.s
ist.

Digitale Ausgénge

zl Verzogertes Eingangssignal d7.
notz1 Invertiertes verzogertes Eingangssignal d7.
Konfiguration:
Konfiguration | Beschreibung Wertebereich Default
) : Parameter T1 und T2 |Far-ameter —
Mode Quelle der Verzdgerungszeiten -
Eingange T1und T2 | InFuts

TIME1 (Zeitgeber)



Logische Funktionen

9499-040-50618

Parameter:
Parameter |Beschreibung Wertebereich Default
Verzégerungszeit T1 [s], um die das positive Signal von d1 verzogert |0,1...999 999 [s]
T1 ; ) ; , 0
wird, wenn bei Miode =P ar-amet.er eingetragen ist.
Verzégerungszeit T2 [s], um die das negative Signal von d1 verzogert | 0,1...999 999 [s]
T2 ; ) . . 0
wird, wenn bei Made =Faramet.er eingetragen ist.
Die Genauigkeit der Impulsdauer ist abhangig von der Zeitgruppe, der die Funktion zugewiesen wird.
Sie ist ein ganzzahliges Vielfaches der fiir diesen Block eingestellten Abtastzeit (100, 200, 400, 800ms).
Beispiel:
T1=0,7s bei Zuordnung zur
- Abtastzeit 100ms bedeutet, dass die Zeitverzégerung der positiven Flanke 0,7s betragt.
- Abtastzeit 200ms bedeutet, dass die Zeitverzégerung der positiven Flanke 0,8s betragt.
- Abtastzeit 400ms bedeutet, dass die Zeitverzégerung der positiven Flanke 1,2s betragt.
- Abtastzeit 800ms bedeutet, dass die Zeitverzogerung der positiven Flanke 1,6s betrdgt.
Beispiele mit verschiedenen Verzugszeiten T1 und T2
Input
ol
Output <[  <n & =1
=1 | f f T2 =1
Output jen% i&TjZ%‘éTD‘ em% 11 =1
21 ; ; ; ; ; ; T2 — 2
ouput  er— =TI =]
S T L T2=3
Ot =) T =]
=1 . 20— T2 | 12=4
Output I _
E]F_) TRy 1K =2
j * | T2 =1
Output
e -3
e S O vl 12 =1
TIME1 (Zeitgeber) 62
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(EA BN AOCTET Datentypwandlung
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Die Funktion AOCTET wandelt einen Analogwert (X1) in die einzelnen Bytes (Ooct1-4) eines Datentyps um, wie sie bei-
spielsweise zur Ubertragung tiber den CAN-Bus ( siehe CPREAD / CPWRIT ) verwendet werden. In der CAN-Notation
werden die Bytes im Intel-Format iibertragen. Sollte diese von angeschlossenen Geraten nicht eingehalten werden
missen die Bytes eventuell wort- und byteweise vertauscht werden.

Die Funktion arbeitet gleichzeitig in beide Richtungen ( Analog > Bytes / Bytes > Analog ) mit separater Datentypein-
stellung in den Parametern.

Analoge Eingédnge:
al Analoger Eingangswert
loct1..4 Analoger Eingangs-Bytewert 1
Analoge Ausgénge:
Yol Analoger Ausgangswert
Ooct1..4 Analoger Ausgangs-Bytewert 1
Parameter:
loct Datentyp der Wandlung Analog > Bytes
Ooct Datentyp der Wandlung Bytes > Analog
Folgende Datentypen stehen zur Verfiigung

0 Uint8

1: Int8

2 Uint16

3: Int16

4. Uint32

5: Int32

6 Float

AOCTET Datentypwandlung
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(k¥ ABIN (Analog <> Bindr-Wandlung)
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Die analoge EingangsgréRe =1 wird in eine bindre Zahl, eine BCD-Zahl oder eine Selektion “1 aus 8" gewandelt. Da-
bei wird x1 immer gerundet (Werte < 0,5 abgerundet, Werte ? 0,5 aufgerundet).

Gleichzeitig kénnen die bindren Eingangswerte 1 . . . 2 (als bindre Zahl oder BCD-Zahl betrachtet) in eine analoge
AusgangsgroRe gewandelt werden.Die Art der Wandlung wird durch den Konfigurationsparameter Se 1 ect.
festgelegt.

Analog/Bindrwandlung - Bindr/Analogwandlung (e lect. = ana—>bin)

Umwandlung Analogwert in Bindrzahl: Der analoge Eingangswert an =1 wird zu einer IntegergréRe gewandelt, die
dann bindr an den Ausgangen =z 1. . « =2 (z1=20 ... 8=2") ausgegeben wird. Der Wertebereich liegt zwischen
0...255. Aulerhalb des Wertebereiches ergibt sich die Ausgangsbelegung wie folgt:

Eingang | =1 z2 | 3 4 | =5 | z6 | =7 | =Z8
#1<0 |0 0 0 0 0 0 0 0
=1 >2511 1 1 1 1 1 1 1

Umwandlung Binarzahl in Analogwert: Eine Binarzahl an den digitalen Eingangen 1 .02 (d1=20..d2=2) wird in
eine analoge Ausgangsgrofle umgesetzt und am analogen Ausgang 21 ausgegeben. Der Wertebereich liegt zwischen
0...255.

BCD - Umwandlung (5= lect. = ana<—*BCD) - Wert in BCD-Zahl umwandeln

Der analoge Eingangswert an 1 (Wertebereich 0...99) wird an den Ausgangen Z2 ..z und z4 ..z 1 als BCD-Zahl
ausgegeben.

Beispiel: x1 =83 — die Ausgangsbelegung ergibt sich wie folgt:

Eingang | =1 | =2 | =3 | =4 | =5 | z6 | =27 | =8

20 22 [0 2
#*1 =83 |1 1 0 0 0 0 0 1
BCD 3 8

AuRerhalb des Wertebereiches ergibt sich die Ausgangsbelegung wie folgt:

Eingang | =1 | =2 | =3 | =z4 | =5 | =6 | =¥ | =B
#1 <0 0 0 0 0 0 0

%1 >99 o o i

0
0
1
9

o— oo

ABIN (Analog <> Binar-Wandlung) 64
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Bedienversion 1...6 |1 > 8 |0 0 0 0 0 0 0
Bedienversion >6 |1 > 8 |0 0 0 0 0 0 0 0

65

Signalumformer

BCD-Zahl in analogen Wert umwandeln

BCD-Eingangswerte an den Eingéngen d1 ..d< und 5.2 werden in eine Floatingpointzahl gewandelt und am
Ausgang 31 ausgegeben.

Liegt an den Eingangen d1 .4 bzw. A5 .2 eine BCD-Zahl > 9 an, so wird die AusgangsgréRe 21 auf 9 begenzt.
AuRerhalb des Wertebereiches ergibt sich die Ausgangsbelegung wie folgt:

Ausgang | d1 d2 | d3 | dd | d3 | de | dF | dS

0 0 0 0 0 0 0 0
20 2 20 2’

dl = 0 0
1 K K K 1 K 1 1

dl = 9 9

Umwandlung Wert in Auswahl "1 aus 8" (Select =ana<—-+1.3)
Ein analoger Eingangswert an 1 (Wertebereich 0...8) selektiert keinen oder einen der 8 Ausgange =1 .. z2.

Beispiel fir Selektion Wert (x1 = 5) in Auswahl:

Eingang | =1 =2 =3 =4 =3 =) =7 =3
#1=5 |0 0 0 0 1 0 0 0

AuRerhalb des Wertebereiches ergibt sich die Ausgangsbelegung wie folgt:

Eingang | =1 =2 =3 =4 =5 =) o =
=1 <0 |0 0 0 0 0 0 0 0

—_

Umwandlung Auswahl “1 aus 8" in analogen Wert (Select = anat—>1-8)

Einzelbelegungen der digitalen Eingénge o1 .42 ergeben eine analoge AusgangsgréRe an'<1 entsprechend der
Wertigkeit des belegten Eingangs.

Beispiel fir Selektion Wert (x1 = 5) in Auswahl:

Ausgang | =1 =2 =5 =4 ] ol =3 =7 =5
g1 =5 |0 0 0 0 1 0 0 0

Ist von den Eingdngen d1...d8 mehr als ein Eingang aktiv, so wird die Ausgangsgrole y1 auf 0 gesetzt.

Ein-/Ausgédnge

Digitale Eingédnge

dl. ds Digitale Eingange fiir Bindrwert, BCD-Wert oder Auswahl Vorgabe.

Analoger Eingan
#1 Analoger Eingang fur Bingrwert, BCD-Wert oder Auswahl Vorgabe.

Digitale Ausgédnge

=zl z8 Gewandelter Bindrwert, BCD-Wert oder Auswahl Wert.
Analoger Ausgan
al Gewandelter Analogwert.
Konfiguration:
Konfiguration |Beschreibung Wertebereich Default
Analog/Binarwandlung und Bindr/Analogwandlung ana<-rxbin |«
Select | AT Fal0g/BCD-Unwandiung und BCD/Analogwandiung | ahad — BCT
Wandlung :
Selektion 1 aus 8 anai—-x1-8

ABIN (Analog <> Binar-Wandlung)
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(kX TRUNC (Ganzzahl-Anteil)

—B 51 N
TELUMNC
A vi- L v
‘V: ___ X | »
y; =INT(x;)

Die Funktion liefert am Ausgang y1 den Ganzzahlanteil (Integer) der EingangsgréRe x1 ohne Rundung.

Beispiel:
®1l=17 - 41=10
®l1=-17 — 41=-10

Ein-/Ausgédnge

Analoger Eingang
w1 ‘ Zu bearbeitende EingangsgréRe

Analoger Ausgang
1 ‘Ganzzahlanteil vonx1

Keine Parameter!

TRUNC (Ganzzahl-Anteil) 66
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(X3 PULS (Analog-Impuls-Umsetzung)

‘I:I
Z
=
un]
]z 1

X7 — X n= Anzahl der Impulse pro Stunde an z1
n= PU|S/h'1—0 x0 = Parameter

X100 — Xo x100 = Parameter
x1=Analoger Eingang

Die EingangsgrdlSe x1 wird in eine Anzahl von Impulsen pro Stunde umgesetzt. Mit dem Parameter Puls/h wird die ma-
ximale Impulszahl bei x1 > x100 gewahlt. Fiir x1 < x0 werden keine Impulse ausgegeben

Zwischen den Parametern x0 und x100 ergibt sich eine Gerade. Je nach Eingangswert x1 wird von dieser Geraden ab-
gegriffen und der Wert in Pulsen/h ausgegeben.

Fulzs-h
Pul=-<kh = maximale Pulszahl/h
A = (0% von Puls/h
_ x1-x0 x188 = 100% von Puls/h
n—PUlS/h‘W
0
> X
X0 x100

Die Impulslange entspricht der fiir diesen
Block eingestellten Abtastperiode (100, 200, 400 oder 800ms). Die Lange der Ausschaltzeit zwischen den Impulsen ist
nicht immer gleich lang und abh&ngig von der konfigurierten Abtastperiode. Die Abtastzeitzuordnung bestimmt auch die
maximale Anzahl von Impulsen/Stunde, die realisierbar sind. Werden in dem Parameter Puls/h gréRBere Werte eingetra-
gen, als aufgrund der Abtastzeit ausgegeben werden kénnen, wird auf die maximal mégliche Impulszahl begrenzt.

Maximale Impule / h
100ms = 18000 Pulse/h
200ms = 9000 Pulse/h
400ms = 4500 Pulse/h
800ms = 2250Pulse/h

67 PULS (Analog-Impuls-Umsetzung)
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Ein-/Ausgénge
Analoger Eingang

#1 'Umzusetzende EingangsgréRe
Digitaler Ausgang

zl Impulsausgang

Keine Konfigurations Parameter!

Parameter:
Parameter |Beschreibung Wertebereich Default
=H Bereichsanfang (0 % von Puls/h) -29999...999 999 0
=1 EE Bereichsende (100 % von Puls/h) -29999...999 999 1
Fuls=-~h |Anzahl der Ausgangsimpulse pro Stunde fiir x7 > x7100. 0..18 000 0

Gleichung zur Berechnung der momentanen Impulszahl n pro Stunde

n = momentane Impulszahl / Stunde
n="Puls/h- X17X0  xo = Parameter. Bei analoggm Eingang x; < xy werden keine Impulse erzeugt
X100 — X0 (Bereichsanfang, Schleichmengenunterdriickung)
x100 = Parameter. Ist der analoge Eingang x1 < x100 bleibt n=constant = Puls/h

Puls/h

Parameter. Impulszahl/Stunde fiir analoger Eingang x; = Xgq

Beispiel:

x1=3...100% 2 0...3600/h
X[] = 3
X1UU = 100
Puls/h = 3600
Abtastperiode <400 ms

n

A

Ful=-h
=3600

_ .Xx1-3
n=3600"757-3

> X1
x0=3 x100=100

PULS (Analog-Impuls-Umsetzung) 68
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COUN(Vorwarts-Riickwarts-Zahler)

Signalumformer

et
COuUrM iji
—»rreset 3 :
—pFreset— ;
1
L o Hin) Count——
—>Frezet—° 10000)) Mo Caunt :
 [Mode —— || lesss ;
1 1
';, T |# :l_I: & frcarre —p
—- || ;
! :l_l: >Tr & Hoorrou-—

‘COUN" ist ein Vor-/ Riickwartszahler und zahlt die Ereignisse am Eingang up bzw. down, die fiir mindestens die Dauer
der Abtastzeit in der die Funktion lauft am up bzw. down-Eingang anstehen.

reset preset Betriehsart

0 0 GO (Default)

0 1 Preset

1 0 Reset (First Run)
1 1 Reset (First Run)

Impulsdiagramm des Vor-/Riickwértszéhlers:

reset

FPreset

UF

Ao

cared

]

-

[alaT olu1"]

Count

0

7

8

9

0

1

"up,down, carry und borrow" sind in inaktivem Zustand 1.

Beispiel: Max-Grenze = 9; Min-Grenze = 0; Preset = 7.

Ein nicht verdrahteter Takt-Eingang wird intern auf den Wert 1 gelegt. Gehen beide Takteingdnge gleichzeitig von 0 auf
1-Signal, wird nicht gezahlt. Wird einer der Takteingange (up oder down) von 0 auf 1 - Signal gesetzt, ohne dass der
Andere schon auf 1 steht wird nicht gezahlt.

Werden Parameter fiir die Min- bzw. Max-Grenze wahrend des Betriebs gedndert, dann kann der Zahler ausserhalb die-
ses neuen Bereiches liegen. Um Fehlfunktionen zu vermeiden ist der Zahler mit ‘Reset’ oder ‘Preset” auf einen neuen
definierten Anfangszustand zu setzen. Die Funktion hat ein ‘Gedéchtnis’. Das heifst: Nach Power-On arbeitet sie mit
dem Zahlerstand und den internen Zustanden weiter, die bei Power-0ff bestanden, sofern die RAM-Daten dann noch
erhalten sind.

COUN(Vorwarts-Ruckwarts-Zahler)
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Funktion Vorwaértszéhler:

Mit jeder Steigenden Flanke (0 — 1) am Eingang WF wird der Ausgang Zdrit. um 1 erhéht bis die Max-Grenze er-
reicht ist. Dann wird der Ubertrag-Ausgang = att~ fiir die Dauer des anliegenden Impulses auf 0 gesetzt. Mit dem
nachsten Impuls geht der Ausgang Codrt. wieder auf den M1 ki-Wert zuriick und zahlt dann mit den néchsten Impul-
sen weiter hoch.

A Der Vorwartszahler wird vorbereitet, indem der dliowri— Eingang auf 1-Signal steht. Ist dies nicht der Fall,
kann nicht gezahlt werden. D.H. der doun— Eingang muB vor dem uF Eingang auf 1-Signal stehen um
den Impuls mitzuzéhlen.

Funktion Riickwaértszéhler:

Mit jeder Steigenden Flanke (0 — 1) am Eingang danar wird der Ausgang it um 1 verringert bis die Mikn—
Grenze erreicht ist. Dann wird der Ubertrag-Ausgang bvatt~au fiir die Dauer des anliegenden Impulses auf 0 gesetzt.
Mit dem nachsten Impuls geht der Ausgang Caurit. auf den Maz— Wert zurtick und zahlt dann mit den nachsten Im-
pulsen weiter runter.

A Der Riickwartszahler wird vorbereitet, indem der LiIF— Eingang auf 1-Signal steht. Ist dies nicht der Fall,
kann nicht gezahlt werden. D.h. der iF— Eingang muB vor dem cliari Eingang auf 1-Signal stehen um den
Impuls mitzuzéhlen.

Funktionresat.:

Ein 1-Signal am r-e=et.— Eingang hat Vorrang vor allen anderen Eingéngen. re=et. setzt den Coun auf den
Min— Wert.

FunktionFresat.:

Ein 1-Signal am Fr&=&1.— Eingang hat Vorrang vor den Eingéngen WF und dawh. Freset. setzt den Coun auf
den Freset.— Wert zuriick.

Der Ursprung des Preset-Wertes wird mit dem Parameter Mode ausgewahlt.
e Mode = Fara. 28 bedeutet, dass der Preset-Wert dem Parameter '3 entspricht.
e Mode = InrFPresetl bedeutet, dass der Preset-Wert dem Analogen Eingang Fre=et. entspricht.

Wenn der Preset-Wert groRer als die Maz Grenze ist, wird der Ausgang Cioaiit. auf die Mazx Grenze gesetzt. Wenn
der Fre=et.— Wert kleiner als die M1t Grenze ist, wird er auf die M1 Grenze gesetzt. Falls der Preset-Wert
nicht ganzzahlig ist wird auf- bzw. abgerundet.

Ein-/Ausgédnge

Digitale Eingédnge
LF Eingang fiir clock up - Impuls - Hochzahlen

down |Eingang fiir clock down - Impuls - Runterzéhlen

Freset |Eingang fiir Betriebsart Preset - der Ausgang Court. geht auf den Wert Eeset..

reset  |Eingang fir Betriebsart Reset - der Ausgang Ciairit. geht auf den Wert Mim.

Analoger Eingan
Fre=set |Analoger Eingang fiir externen Preset - Wert

Digitale Ausgénge
cartd  |Ubertragsausgang Carry (Clock - up)

borrow |Ubertragsausgang Borrow (Clock - down)

Analoger Ausgang
Count.  |Z3hlausgang

COUN(Vorwarts-Ruckwarts-Zahler) 70
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Signalumformer

MEAN (Mittelwertbildung)

resetp—

samplejs—

disabljs—

MEAR

!
ready——p
Mean—-—p

Allgemeines

Die Funktion MEAN bildet den gleitenden, arithmetischen Mittelwert aus der Anzahl (Lla 1 Ha) der letzten erfalkten
Werte am Eingang %1 und gibt ihn am Ausgang21 aus.

Der Abstand zwischen den einzelnen Erfassungen (Intervall) ist mit SamrF 1 und Uriit. einstellbar.

Inldrnit wird angegeben, in welchem Zeitabstand gemessen werden soll (=& = Sekunden, mir = Minuten oder b =
Stunden). In Sample wird angegeben, in wievielen ‘Unit’-Abstanden gemessen werden soll.

Bei verdrahtetem Sample-Eingang sind die eingestellten Sample- und Unitparameter wirkungslos.
-Es wird nur der Sample-Impuls verwendet

Beispiel 1: Mittelwert aus der jeweils vergangenen Minute bei einer Erfassung pro Sekunde.
Samrle = 1 und Unit ==ec — jede Sekunde einen Wert erfassen.

LalHo = &8  — die vergangenen 60 Werte bilden den Mittelwert (1 Minute).

Beispiel 2: Mittelwert aus dem jeweils vergangenen Tag bei einer Erfassung pro Stunde.
Samrle = 1und Unit =h — jede Stunde einen Wert erfassen.

LalHo =24 — die vergangenen 24 Werte bilden den Mittelwert (1 Tag).

Beispiel 3: Mittelwert aus dem jeweils vergangenen Tag bei einer Erfassung pro Viertelstunde.
Samrle = 15 und Unit =min — nach jeweils 15 Minuten einen Wert erfassen.

LalHo =98 — die vergangenen 96 Werte bilden den Mittelwert (1 Tag).

Ist der =amF 1 =-Eingang verdrahtet, wird das Samplen durch eine positive Flanke an diesem Eingang
getriggert. Das eingestellte Sample-Intervall ist dann ungiiltig.

Mitdi=akl =1 wird die Erfassung unterbrochen, mit re=et. = 1 wird der Mittelwert geldscht.

Interne Berechnung:
Es wird die inLla 1Mo eingetragene Anzahl an Eingangswerten gespeichert, aufsummiert und durch die Anzahl ge-
teilt.

_ Wert_1+ Wert_2+ Wert_3+...Wert_n
n

y1

Beispiel:LlalHo =5
X= 11 124 58 172 112

v = 11+24+5§+72+12= 354

MEAN (Mittelwertbildung)
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reset
Der Analoge Ausgang Mear geht fir die Dauer des anliegenden r&=.&1.-Signals auf den Wert 0.
Die gespeicherten Werte werden geldscht.

Beispiel:
LalHo =5 Ausgang Mearn bei Reset:
X1= \x \x \X ‘X ‘X

Es wird erkannt, dass keine Giiltigen Werte vorhanden sind. Am Ausgang =1 wird der Wert 0 ausgegeben.

LlalHo =5 1. Sample nach Reset:
X1= \55 \x \x \x \x

Es wird erkannt, dass nur ein giiltiger Wert vorhanden ist. Am Ausgang 21 wird der einzige giiltige Wert ausgegeben
91 =55

LlalHo =5 2. Sample nach Reset:
X= |44 55 X X X

Es wird erkannt, dass zwei giiltige Werte vorhanden sind. Am Ausgang 21 wird der Mittelwert dieser giiltigen Werte
ausgegeben'al =495

Nachdem alle Speicherzellen mit einem Wert belegt sind (ValNr = 5), wird mit jedem Sample ein neuer Eingangswert
addiert, der zu diesem Zeitpunkt dlteste Wert subtrahiert und das Ergebnis durch ValNr. =5 dividiert. Die Eingangswer-
te werden “durchgeschoben”.

Ein-/Ausgénge

Digitale Eingédnge

cdi=abl |Der Disable Eingang unterbricht das Samplen

reset. |Der Reseteingang loscht den Speicher und setzt den Mittelwert zuriick auf 0.

samrFle |Durch eine positive Flanke (0 — 1) wird ein neuer Wert erfasst.

Analoger Eingang

%1 \Prozesswert, iiber den der Mittelwert gebildet wird.

Digitaler Ausgan
reada  |Anzeige Puls fiir einen abgelaufenen Gesamtzyklus

Analoger Ausgang

Mearn  |Berechneter Mittelwert

Konfiguration:
Parameter |Beschreibung Wertebereich Default
LlalHo  |Anzahl der zu erfassenden Werte 1..100 100
Sekunden Sec —
Uit | Zeiteinheit des Wertes “SamFle” Minuten Mirn
Stunden h
SamrFle |Intervallzeit fiir Mittelwertbildung 0,1...999 999 1

MEAN (Mittelwertbildung) 72
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Zeitfunktionen

(LN LEAD ( Differenzierer )

o
Ui}
e L - | S
LEAD
—p—rezet. i
! + 1!
—X >IN -
! T T T !
: T a [T ] [Mode] [ =@ |

_____________________________

A Der Differenzierer hildet den Differenzenquotienten nach der Gleichung:

ts  Abtastzeit x1(t) momentaner x1
T T  Zeitkonstante x1(t-ts)  vorheriger x1
V=131 -[v1(t—ts)+a'{xm—xhr-rs)}]ﬂﬂ ) (et :
s a  Verstdrkung y1(t) momentaner y1

98 Ausgangsverschieb.  y1(t-ts) vorheriger y1

C=—<I1 ( Differentiationskonstante )

T+t

a.T-p

Die komplexe Ubertragungsfunktion lautet: F(p) = m
P

Ein-/Ausgénge:

Digitaler Eingang
=1 bewirkt, dass y7= y0, und der Differenzenquotient zu 0 gesetzt wird.
= 0 startet automatisch den Differenziervorgang.

reset

Analoger Eingang
#1 'Zu differenzierende EingangsgréRe

Ausgang
gl Ausgang des Differenzieres

Parameter:

Parameter |Beschreibung Wertebereich Default
a Verstarkungsfaktor -29999...999 999 1

15 Ausgangsverschiebung -29999...999 999 0

T Zeitkonstante in Sekunden 0..199999 1

Konfiguration:

Konfiquration Beschreibung § Wert Default
Alle Anderungen differenzieren H 0
Nur positive Anderungen differenzieren  dx/dt >0 1
Nur negative Anderungen differenzieren  dx/dt <0 2

Mode Arbeitswgise des
Differenzierers

73 LEAD ( Differenzierer )
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Sprungantwort:
Auf eine sprungférmige Veranderung der Y

EingangsgroRe x1 um {x =xt-x(t-ts) springt ymed
der Ausgang auf den Maximalwert Y

Yax =C-a-Dx+Y0

und klingt dann nach der Funktion —w - t=n-Ts
—_rN, 4. _ .rn-1
Yn-ts=C"-a-Dx+Y0=Y,,,C

auf 0 ab. Dabei ist n die Anzahl der
durchlaufenen Rechenzyklen ts nach
Auftreten des Eingangssprunges. Die Anzahl
n der notwendigen Rechen zyklen ts bis zum
Abklingen der Ausgangsgrole auf y (n*ts) ist

fo t=n.Ts

|g Y(n-ts)
n=— e g
IgC

Der Flacheninhalt A unter der
abklingenden Funktion ist

A=Yy - —1)=a-Dx

Rampenantwort:
Nach Starten der Rampe lauft
die Ausgangsgrofe y nach der Funktion

ymax

Y(rrts) =m-a-T-(1—Cn)

} Y1)

auf den endgiiltigen Wert des
Differenzenquotienten

ymax=m,a,'|' t=n-Ts

ein. Dabei ist m=m= %/ der Steigungsfaktor

der Eingangsfunktion. Der relative Fehler X
F nach n Rechenzyklen Ts gegeniiber dem

Endwert berechnet sich wie folgt: A

F=Cr

und die Anzahl n der notwendigen Rechenzyklen, nach t
der sich die Funktion Y(,.+s) dem Endwert
Y=Ya Dis auf den Fehler F nahert, ist

"
IgC

t=n.Ts

LEAD ( Differenzierer ) 74
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(L¥2 INTE ( Integrator )

—f 1 L L v 1|
—&f Frezat DI%E
EE
INTE 11
[ w8 Hoe R Z;#»
-] © |
—P»—Frezet l_,m MIH mig z ‘||:>
—»r—Freset—m8 \i A y —
—p—tezet MIM !
» | :
2+ — .
—p—=tord >
; F 210 1
| 1
Der Integrator bildet das Integral nach der Gleichung:
ts Abtastzeit x1(t) momentaner x1
_ ts, T Integrationskonstante y1(t) y1 nach t=n*ts
y1(t) = y1(t—’[ ) +T [X1(t) +XO] )
s n Anzahl der Rechenzyklen y1(t-ts)  vorheriger y1
=B Eingangsverschiebung

Die komplexe Ubertragungsfunktion lautet:
1
F,\=—
() T- p
Nicht benutzte Steuereingénge werden als logisch “0" interpretiert. Stehen gleichzeitig mehrere Steuerbefehle an, so hat:
reset  =1Vorangvorrreset undstoF
Fresel. =1Vorrang vor=t.oF

Der Integratorausgang 21 wird auf die voreingestellten Grenzen (M1, Ma:) begrenzt: Min <21 <Max. Bei un-
terschreiten von M1t bzw. iberschreiten von Mz wird der Integrator automatisch gestoppt und der entsprechende
Steuerausgang Mi i oder ma: auf logisch 1 gesetzt. Die Grenziiberwachung arbeitet mit einer fest eingestellten Hys-
terese von 1% bezogen auf den Arbeitsbereich (Max -Min)

Ein-/Ausgédnge

Digitale Eingange

stoF 1 Der Integrator wird fiir die Dauer des Stoppbefehls angehalten. Der Ausgang y1 @ndert sich nicht.
1 Das Integrationsergebnis wird auf die untere Begrenzung (Min) eingestellt. Nach Aufhebung von
reset beginnt die Integration bei der unteren Begrenzung.
1 Das Integrationsergebnis wird entweder auf einen voreingestellten Wert y0 ( Mode=0) oder auf eine
Fresel|  yorgegebene Variable Prreset. (Mode= 1) gesetzt. Nach Aufheben des Fi~e=.et.-Befehls beginnt
die Integration bei dem effektiv wirksamen Presetwert.

reset

75 INTE ( Integrator )



Zeitfunktionen

9499-040-50618

Analoge Eingédnge

=1

Zu integrierende EingangsgréfRe

Freset

Externer Preset-Wert

Digitale Ausgéange

Max =1 bei Max. Begrenzung tiberschritten
min =1 bei Min. Begrenzung unterschritten
Analoger Ausgang
al Ausgang des Integrators
Parameter:
Parameter |Beschreibung Wertebereich Default
T Zeitkonstante in Sekunden 0.1...999 999 60
=H Konstante -29999...999 999 0
=15 Preset-Wert -29999...999 999 0
Min Min. Begrenzung -29 999...999 999 1
Max Max. Begrenzung -29999...999 999 0
Quelle des Preset = Para y0 0
Made Quelle des Preset = InpPreset 1 0
Rampenfunktion:

Bei konstanten Eingang x1+x0 ergibt sich

wu:wmﬁqr$wm+xm

t=n-1s

“t" ist die Zeit, die der Integrator bendtigt, um nach Beginn der Integration den Ausgang y1 um den Wert von (x1 + x0)
linear zu verandern.

Rampenantwort:
X,y
x1+x0 /
y=f(t)
TN
to

Die Funktion hat ein ‘Gedachnis’. Das heif3t: nach Power-On arbeitet sie mit den Werten von y1, z1 und z2 die vor dem
Spannungsausfall bestanden weiter, sofern die RAM-Daten dann noch erhalten sind.

Beispiel: Welche Ausgangsgrofe y ergibt sich nach t=20s bei einer Zeitkonstanten von 100s wenn eine Konstante von

x1 =10 vorgegeben wird. Die Abtastzeit ts betrégt 100ms.

n=—
tS

n= @ =200
01s

01

y=0+200-——-10=2
100

daraus ergibt sich eine Steigung von %US oder 0% .

INTE ( Integrator )
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77

u
n
—alx1 L v
LAG
!_ ____________________________ i
> reset © 1
1 \ |
4LI Ava | 1 y1| -
. 7 ;

Abhéangig von dem Steuereingang reset wird die Eingangsgroe x1 verzogert (reset= 0) oder unverzégert (reset = 1) an
den Ausgang y1 weitergegeben. Die Verzégerung erfolgt nach einer e-Funktion 1. Ordnung (Tiefpal8 1. Ordnung) mit der
Zeitkonstanten T. Die Ausgangsg6Re fiir reset= 0 wird nach folgender Gleichung berechnet:

T t ts Abtastzeit X1 (t) momentaner x1
Vi = m y1(t—ts) + T -:t “Xli) | T Zeitkonstante x1(t-ts) ylnacht=n-ts
S S n Anzahl der Rechenzyklen  y1(t-ts) vorheriger y1

Die komplexe Ubertragungsfunktion lautet:

[
Fp)=
o T+p-T
Ein-/Ausgénge:

Digitaler Eingang
=0 bedeutet, dass das Eingangssignal x7 nach der berrechneten e-Funktion am Ausgang y7 ausgegeben wird.
=1 bedeutet, dass das Eingangssignal x7 unverzgert am Ausgang y7 ausgegeben wird.

reset

Analoger Eingang
1 Zu verzogende EingangsgroRe

Analoger Ausgang
a1 [ AusgangsgriRe

Parameter:

Parameter Beschreibung Wertebereich Default
T Zeitkonstante in Sekunden 0...199999 1

keine Konfigurationsparameter!

LAG 1 ( Filter)
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(LY 3N DELA1 ( Totzeit )

W
w2
::?r;setl_au LA
DELA
—rreset———— —1;
—p—Freset || \‘j 0 !
—»E—cloi;k—“ :
—r it M~ Vi

o :
—»—Frezet: !

Bei nicht verdrahtetem clock-Eingang fiihrt die Funktion die Berechnung y,(t) = x, (t - nts ) durch
( ts= Abtastzeit, Delay = Verz6gerungszahl n)

Wenn der Takteingang clock nicht verdrahtet ist gilt: Die Eingangsgrol8e x1 wird um den n-fachen Betrag der eingestell-
ten Abtastzeit ts verzdgert ausgegeben ( Phasenverschiebung umn- ts). Die wirksame Totzeit entspricht dem ganzzahli-
gen Vielfachen der gewahlten Zeitgruppe (Abtastzeit ts 100/200/400/800 ms).

Der Totzeitbereich umfalit n=0 bis 255 (0....255- ts)

Ist der Takteingang clock verdrahtet, so wirkt DELAT wie ein Schieberegister mit einer Lange von max. n = 255 Para-
meter D& 1 &4 Dieses Register kann durch ein externes Ereignis P& =&t vorbesetzt werden. Eine Weiterschaltung
erfolgt mit jeder positiven Flanke ( Ubergang von 0 — 1) am clock-Eingang.

Beispiel: Nach (n+1) positiven Flanken erscheint der erste Eingangswert x, am Ausgang.

Frezet.: Der Ausgang gibt den an Preset anliegenden Wert aus. Nach (n+1) positiven Flanken an clock
bzw. (n+1) Abtastzyklen t, (wenn clock nicht verdrahtet ist) erscheint der erste Eingangswert x1
am Ausgang y1.
reset.: Der Ausgang gibt den Wert 0 aus. Nach einer positiven Flanke an clock wird noch fiir die eingestellte

Abtastzeit der Wert null ausgegeben.

Die Funktion hat ein ‘Gedachnis’. Das heilst: nach Power-On arbeitet sie mit den Werten von y1, z1 und z2 weiter, die
bei Power-off bestanden , sofern die RAM-Daten dann noch erhalten sind.

Ein-/Ausgénge

Digitale Eingange
clock | =0— 1 Taktfir die Verzgerung
Freset. | =1 Der Preset-Wert wird auf den Ausgang gegeben; das Register wird mit dem Presetwert vorbesetzt
reset. | =1 Der Ausgang y1 wird auf null gestellt; das Register wird gelgscht (Null)

Analoge Eingénge
=1 Zu verzogernde EingangsgréRe
Freset |unverzogert ausgegebener Wert durch preset =1

Stehen gleichzeitig mehrere Steuerbefehle an, so hat:

treset. =1 Vorangvorrreset undstor
Freset. =1 VorrangvorstoF

Analoger Ausgang
9l | AusgangsgroRe

Parameter:
Parameter |Beschreibung Wertebereich Default
Delag Verzigerungszahl n 0/1/....255 0

DELAT1 (Totzeit) 78
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DELA 2 ( Totzeit)
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_____________________________

Die Funktion fiihrt die Berechnung y1;) = x1;_1q) durch. Die EingangsgroRe 1 wird um die Zeit Td verzigert an y1
ausgegeben. Die Genauigkeit von Td Ist abhdngig von der Abtastzeit ts, der die Funktion zugewiesen wird.

Das Schieberegister hat eine Lange von maximal 255, die von dem eingestellten Parameter Td und der gewahlten Ab-
tastzeit ts abhangig ist. Die effektive Lange errechnet sich aus Td/ts .

(Rundung auf die nachsthéhere natiirliche Zahl)

Beispiel:

Td =0,7s bei Zuordnung ~ zur Abtastzeitts 100ms bedeutet Td=0,7s
zur Abtastzeitts  200ms bedeutet Td = 0,8s
zur Abtastzeitts  400ms bedeutet Td = 0,8s
zur Abtastzeitts  800ms bedeutet Td = 0,8s

Die maximal mogliche Verzigerungszeit ist abhéngig von der gewahlten Abtastzeit ts.
Td max= 25,5s beits= 100ms
Tdmax= 51,0s bei ts= 200ms
Td max = 102,0s bei ts = 400ms
Td max = 204,0s bei ts = 800ms

Ein-/Ausgédnge

Digitaler Eingang

Frreset | =1 DerPreset-Wert wird auf den Ausgang gegeben

reset | =1 Der Ausgang y1 wird auf Null gestellt

Stehen gleichzeitig mehrere Steuerbefehle an, so hat:

reset. =1Vorang vorFreset. und stor
Freset =1Vorrang vor st.oF

Analoger Eingang

w1 Zu verzogernde EingangsgroRRe

Freset |unverzigert ausgegebener Wert bei preset=1

Analoger Ausgang
9l | AusgangsgroRe

Parameter:

Parameter |Beschreibung Wertebereich Default
Td Verzogerung in Sekunden 0....204 0

DELA 2 ( Totzeit)
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Der Filter erster Ordnung hat innerhalb eines Toleranzbandes um den letzten Ausgangswert (I x1—yll< <=d )die

komplexe Ubertragungsfunktion F(p) =

T+p-T

Ist die Differenz zwischen Eingang x1 und Ausgang y1 gréRer L1 f'f oder re=et. =1, wird die Filterstufe abge-

schaltet, und der Ausgang folgt dem Eingang ohne Verzégerung. Ist der Betrag der Differenz zwischen Eingang x1 und
Ausgang y1 kleiner [*i £ oder re=et. = 0, folgt der Ausgang einer e-Funktion 1. Ordnung mit der Zeitkonstante T.
Die Ausgangsgrofe wird nach folgender Gleichung berechnet:

XY
A

Xit)
XTiets)

\4

_ T t, ts  Abtastzeit
y1(t) - T’[S.W(t_ts) + T+t ) X1(t) 7 Zeitkonstante
Ein-/Ausgédnge
Digitaler Eingang
reset = 8 DIEF Venogern shoesonae
Fezet = 1 x1-yl < Diff Verzogerung abgeschaltet

x1-y1 >Diff Verzdgerung abgeschaltet

Analoger Eingang

#1 \ Zu verzégernde Eingangsgrolie
Analoger Ausgang
9l [AusgangsgroBe
Parameter:
Parameter | Beschreibung Wertebereich Default
T Zeitkonstante in Sekunden 0..199999 1
Liff Toleranzband & 0...999999 1
FILT ( Filter mit Toleranzband ) 80
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LLY AN Timer ( Zeitgeber )

disabljs—

Mizah- 0 f—

—

]

TIMER l

Die Funktion TIMER kann nur bei Geraten mit Echtzeituhr verwendet werden. Der Ausgang z, wird zum absoluten Zeit-

1 . z1 1
p—Disabl ‘ t [Week-D;
1 — 1
! | | i
; TS.Ma| [TE.D !
! T5.0 | | TE.H !
: TS.H | | TE.Mi :
: TS, Mi ;

punkt TS eingeschaltet und TE spéter wieder ausgeschaltet. Dieser Schaltvorgang kann einmalig oder zyklisch erfol-
gen (Parametereinstellung). Der Ausgang Wleek —[r zeigt den aktuellen Wochentag (0...6 =So...Sa). TS Mo =0und
T5. [ = 0 bedeutet aktueller Tag.

Ist die mit T=. Hund TS 2 M1 definierte Zeit zum Zeitpunkt der Einstellung bereits verstrichen, so findet die 1.
Schaltung am Folgetag statt. Bei TS« Mo = 0 und TS . [r < "aktueller Tag” findet die erste Schaltung im néchten Mo-
nat statt. Bei TS . Mo < aktueller Monat und TS [* < aktueller Tag findet die 1. Schaltung im nachten Jahr statt.

Ein-/Ausgédnge

Digitaler Eingang
di=akl =8 | Ausgang z1 aktiv. Wird 1 wenn die Zeit erreicht ist.
disabl =1 | Ausgang z1 abgeschaltet. Der Ausgang verhalt sich wie "Zeit noch nicht erreicht”

Digitaler Ausgang
zl \21 ist zwischen dem Anfangs- und Endzeitpunkt auf Logisch 1.
Analoger Ausgang
Week-0  [zeigt den aktuellen Wochentag ( 0...6 2 So...Sa)
Parameter:
Parameter Beschreibung Wertebereich ™ Default
TS. Mo Einschaltzeitpunkt Monat 0..12 0
T5.D Einschaltzeitpunkt Tag 0..31 0
T5.H Einschaltzeitpunkt Stunde 0..23 0
TS.Mi Einschaltzeitpunkt Minute 0..59 0
TE.D Zeitdauer Tage 0..255 0
TE.H Zeitdauer Stunden 0..23 0
TE.Mi Zeitdauer Minuten 0..59 0

Konfiguration:

Konfiguration |Beschreibung Wert Default
=4k 1i=ch Funktion l3uft zykisch

5]

Funcl einmal Funktion [duft einmal 1 0
t.531 ich Funktion 14uft tiglich A
- M. « « Fr. Funktion l8uft von Montag bis Freitag 1
Mo. .« Sa. Funktion I5uft von Montag bis Samstag z2
wichentlich Funktion [duft wichendlich 3

*1) Mit dem Engineering Tool kdnnen zwar gebrochen rationale Zahlen eingestellt werden; es wird
jedoch nur der ganzzahlige Anteil ibernommen!

81 Timer ( Zeitgeber )
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TIME 2 ( Zeitgeber )
11
ats
LT
o QU] iy
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H o
TIMEZ 1l
o m s mimmm oo oo TREES
—p—diz=abl ¢ N'WeekD
—>:—5tar'~t-—\ = eex '
—ptese | | |
! T=.Ir | | TE.D f
- @ TS.H | | TE.H end '—
: TZ.Mi| | TE.Mi ;

Die Funktion TIMEZ kann nur bei Gerdten mit Echtzeituhr verwendet werden (9407-9xx-2xxx). Mit einer positiven Flan-
ke an =t.art. wird der TIME2 gestartet und nach Ablauf der Zeit TS der Ausgang 1 auf 1 geschaltet, der nach Ab-
lauf der Zeit TE wieder auf 0 gesetzt wird.

Beispiel: T=a =2, TS.H=1,T5.Mi=30 TE.[»=0, TE.H=2TE. M1 =2
Nach der Anderung von 0 auf 1 (positive Flanke) am Eingang =t.at~t. wird nach 2 Tagen, 1 Stunde und 30 Minuten der
Ausgang =1 auf 1 gesetzt und nach 2 Stunden 2 Minuten wieder auf 0 zuriickgesetzt.

Zyklische Schaltvorgange kannen durch Riickkopplung des &rid-Ausganges auf den =t.art.-Eingang realisiert wer-
den.

Ein-/Ausgédnge

Digitale Eingdnge
dizabl = 1 | unterdriickt den Schaltvorgang.
reset. = 1 | beendet einen gerade laufenden Schaltvorgang sofort.
start. @ — 1 | Beginn der Einschaltdauer

Digitale Ausgénge
=1 =1 Schaltvorgang lduft.
e =1 Ende des Schaltvorganges.

Analoger Ausgang
Week-[ zeigt den aktuellen Wochentag ( 0...6 2 So...Sa)

Parameter:

Parameter Beschreibung Wertebereich ™ | Default
T5.D Einschaltverzégerung Tag 0..255 0
T=.H Einschaltverzégerung Stunde 0..23 0
T=.M1 Einschaltverzégerung Minute 0..59 0
TE.D Einschaltdauer Tage 0...255 0
TE.H Einschaltdauer Stunden 0..23 0
TE.Mi Einschaltdauer Minuten 0..59 0

*1) Mit dem Engineering Tool kdnnen zwar gebrochen rationale Zahlen eingestellt werden; es wird
jedoch nur der ganzzahlige Anteil ibernommen!

TIME 2 ( Zeitgeber ) 82
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m Auswiéhlen und Speichern

(LA B EXTR ( Extremwertauswahl )

o
Mid —
Minf—=

Mz Mof—=

MidMof—=

MinMof—-=

y1>y2>y3

Die analogen Eingdnge 1, =2 und %3 werden der GroRe ihrer momentanen Werte nach geordnet und an den Aus-
gangen Max, Mid und Mir ausgegeben. Anlax wird der groRte, an id der mittlere und anMir der kleinste
Eingangswert ausgegeben.

An dem Ausgang MazHo wird die Nummer des Einganges mit dem gréRten Wert ausgegeben.
An dem Ausgang M1 dHo wird die Nummer des Einganges mit dem mittleren Wert ausgegeben.
An dem Ausgang M1 riHo wird die Nummer des Einganges mit dem kleinsten Wert ausgegeben.

Bei Gleichheit ist die Verteilung willkiirlich.
Eingdnge werden nicht in die Extremwertauswahl einbezogen, wenn:
-der Eingang nicht verdrahtet ist

-oder der Eingangswert groRer als 1,5. 10%7 oder kleiner als -1,5.. 10 ist.

Anzahl der ausgefall-
enen Eingénge

Max

Mid

Min

MaxMHo

Micko

MinMHo

0

Xmax

xmid

Xmin

Nummer von xmax

Nummer von xmid

Nummer von xmin

Xmax Xxmin

Nummer von xmax

Nummer von xmin

der giiltige Wert

Nummer des gilti

en Wertes

1
2
3 1,5 107 |15 107]1,5 10¥|0 0 0

Ein-/Ausgédnge

Analoge Eingénge

o \ Zu vergleichende EingangsgréRen

Analoge Ausgédnge

Max Maximaler momentaner Eingangswert

Mid Mittlerer momentaner Eingangswert

Mir Minimaler momentaner Eingangswert

MaxMo  Nummer des maximalen momentanen Eingangswertes (1 =31, 2=%2 3=x3)

MidMo  [Nummer des mittleren momentanen Eingangswertes (1 =1, 2=%2 3=%3)

MinMo  [Nummer des minimalen momentanen Eingangswertes (1 =x1,2=%x2, 3=x3)

83 EXTR ( Extremwertauswahl )
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L2 PEAK ( Spitzenwertspeicher )

2y
[n]
i $ P = f—
B AR T
PEALK.
—p-ztoF & :
—»teset—4——O0O ;
1

L ]
Max:
o X1 X>-Yq Xmax | —axuh>

In jedem Abtastzyklus Ts werden der maximale Eingangswert x . und der minimale Eingangswert x . ermittelt, ge-
speichert und an den Ausgangen Max und Min ausgegeben. Wird der stop - Eingang auf 1 gesetzt, bleiben die zuletzt
ermittelten Extremwerte erhalten.

Wird der Eingang =&t auf 1 gesetzt, werden die Extremwertspeicherung und ein eventuell anliegender
=1.orF-Befehl aufgehoben. (xmax und xmin werden auf den momentanen x1-Wert gesetzt und folgen dem Eingang x1
solange, bis der r&=&t.-Eingang wieder auf 0 geht.

Nicht benutzte Eingdnge werden als 0 bzw. logisch 0 interpretiert.

Die Funktion hat ein ‘Gedachtnis’. Das heilst: Nach Power-On arbeitet sie mit den Min- und Max- Werten weiter, die
bei Power-0ff bestanden, sofern die RAM-Daten dann noch erhalten sind.

Keine Parameter!

Ein-/Ausgénge

Digitale Eingédnge
storF | Wird der stop - Fingang auf 1 gesetzt, werden die Momentanwerte Max und Min beibehalten.
teset | Der Reseteingang l6scht die Mirni— und Max—Werte.

Analoge Eingdnge
%1 \ Prozesswert, dessen Min- und Max-Wert ausgegeben wird.

Analoge Ausgange
Max Maximaler Wert
Mir | Minimaler Wert

PEAK ( Spitzenwertspeicher ) 84



9499-040-50618 Auswihlen und Speichern

(L= TRST ( Halteverstiarker )

85

=

Wird der Steuereingang ki1 auf 1 gesetzt, wird der momentane Eingangswert x1 gespeichert und am Ausgang y1
ausgegeben. Wenn der Steuereingang b1 auf 0 gesetzt wird, folgt der Ausgang y1 dem Eingangswert x1.

Die Funktion hat ein ‘Ged&chtnis’. Das heilst: Nach Power-On arbeitet sie mit dem y1-Wert weiter, der bei Power-Off
bestand, sofern die RAM-Daten dann noch erhalten sind.

Keine Parameter!

Ein-/Ausgédnge

Digitaler Eingang
hold ‘ Speichersignal fiir den =1 -Wert

Analoger Eingang
#1 ‘ Prozesswert

Analoger Ausgang
al ‘ Funktionsausgang

TRST ( Halteverstarker )
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(X3 SELC ( Konstantenauswahl )

FE ] -
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 p—e
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Abhéngig von dem Steuersignal d1 werden entweder die vier voreingestellten Parameter der Gruppe |
oder der Gruppe Il ausgegeben.

Ein-/Ausgédnge

Digitaler Eingang

dl \ Auswahl der Konstantengruppe (0 = Gruppe I; 1=Gruppe Il)

Analoge Ausgénge

d1=0 2 Gruppe | d1=1 2 Gruppe l
al ci.1 Cc2.1
a2 cl.2 C2.2
a3 Cl.3 C2.3
g Cl.4 C2.4
Parameter:
Parameter |Beschreibung Wertebereich Default

C1.1 |1 Konstante der Gruppe |, wird bei d1 =0 auf Ausgang y1 ausgegeben. | -29 999...999 999

C1.2 |2 Konstante der Gruppe I, wird beid1 =0 auf Ausgang y2 ausgegeben. | -29 999...999 999

C1.4 |4 Konstante der Gruppe |, wird bei 1 =0 auf Ausgang y4 ausgegeben. | -29 999...999 999
C2.1 |1 Konstante der Gruppe Il, wird bei 1 =1 auf Ausgang y1 ausgegeben. | -29 999...999 999

C2.2 |2 Konstante der Gruppe Il, wird bei 1 =1 auf Ausgang y2 ausgegeben. | -29 999...999 999

C2.3 | 3. Konstante der Gruppe Il, wird bei 1 =1 auf Ausgang y3 ausgegeben. | -29 999...999 999

0
0
C1.3 | 3. Konstante der Gruppe I, wird beid1 =0 auf Ausgang y3 ausgegeben. | -29999..999999 | 0
0
1
1
1
1

CZ.4 |4 Konstante der Gruppe II, wird bei 1 =1 auf Ausgang y4 ausgegeben. | -29 999...999 999

SELC ( Konstantenauswahl ) 86
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(LA SELP ( Parameterauswabhl )
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Abhéngig von den Steuersignalen d1 und d2 wird entweder einer der drei voreingestellten Parameter C1, C2, C3 oder
die EingangsgréRe x1 mit dem Ausgang y1 verbunden.

Nicht benutzte Eingdnge werden als 0 bzw. logisch O interpretiert.

Ein-/Ausgénge

Digitale Eingdnge

=)}

1. digitaler Eingang fiir die Parameterauswahl

o2

2. digitaler Eingang fiir die Parameterauswahl

Analoger Eingang

w1

Eingang, wird am Ausgang'41 ausgegeben, wenn d1=1und d2 =1

Analoge Ausgénge

dl dz2
al1-C1 0 0
al=C2 0 1
941=C3 1 0
al=x1 1 1
Parameter:
Parameter | Beschreibung Wertebereich Default
C1 1. Konstante, wird beid 1 = 0 und d2 = 0 auf Ausgang y1 ausgegeben. | -29999..999999 | 0
C2 2. Konstante, wird bei 1 =0 und d2 = 1 auf Ausgang y1 ausgegeben. | -29999..999999 | 0
C3E 3. Konstante, wird bei 1 =1 und d2 = 0 auf Ausgang y1 ausgegeben. | -29999...999999 | 0

87
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L1 SELV1 ( Variablenauswahl )
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Abhéngig von den Steuersignalen d1 und d2 wird einer der vier Eingdnge x1...x4 mit dem Ausgang y1 verbunden.
Nicht benutzte Eingdnge werden als 0 bzw. logisch 0 interpretiert.

Ein-/Ausginge

Digitale Eingénge
dl 1. digitaler Eingang fiir die Parameterauswahl
oz 2. digitaler Eingang fiir die Parameterauswahl

Analoge Eingdnge

| Eingang, wird am Ausgang y1 ausgegeben, wenn d1 =0 und d2 =0
W Eingang, wird am Ausgang y1 ausgegeben, wenn d1 =0 und d2 =1
®3 Eingang, wird am Ausgang y1 ausgegeben, wenn d1 =1 und d2 =0
s Eingang, wird am Ausgang y1 ausgegeben, wenn d1 =1 und d2 =1

Analoge Ausgénge

1l oz
9l =x1 0 0
9l = 0 1
g9l =3 1 0
91 =xd 1 1
Keine Parameter:

SELV1 ( Variablenauswahl ) 88
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L SOUT (Wahl des Ausganges)
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Abhéngig von den Steuersignalen d1 und d2 wird die Eingangsgrofe x1 an einem der Ausgénge y1, y2, y3 oder y4 ver-

bunden.

A Die dargestellte Auswahllogik gilt ab Bedienversion 7. Bei den Versionen 1-6 werden die Wertigkeiten
von d1 und d2 vertauscht.
Nicht benutzte Eingdnge werden als 0 bzw. logisch O interpretiert.

Ein-/Ausgédnge

Digitale Eingénge
di 1. digitaler Eingang fiir die Wahl des Ausgangs
o2 2. digitaler Eingang fiir die Wahl des Ausgangs

Analoger Eingang
w1 Eingang, wird am Ausgang'41 ausgegeben, wenn d1=0undd2 =0

Analoge Ausgange

dl o2
gl =kl 0 0
2 =xl 0 1
a3 =xl 1 0
ad =xl 1 1

Keine Parameter:

A Der F&mktionsblock wurde von der Bedienversion 6 zur Bedienversion 7 in seiner Funktion
geandert.

Alte Wahrheitstabelle bis einschlieBlich Bedienversion 6:

dl | d2
gl =x1 0 0
U =wl 1 0
g5 =wl 0 1
ud —w] 1 1

89 SOUT (Wahl des Ausganges)



Auswihlen und Speichern

X REZEPT ( Rezeptverwaltung )
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Die Funktion Rezept hat 5 Gruppen (Rezeptbldcke) zu je 4 Speicherplétzen. Die Rezepte kénnen sowohl tiber die Para-

metereinstellung als auch Gber die analogen Eingange beschrieben werden. Die Parameter der Funktion werden im

EEPROM netzausfallsicher abgelegt.

Welcher Rezeptblock an den Ausgangen y1...y4 ausgegeben wird, bestimmt der am Eingang =&t.Mi anliegende Wert.

In der Betriebsart STORE (=t.or& = 1) werden die an x1... x4 anstehenden Werte in die Speicherplatze des an Ein-
gang =et.Mo angewahlten Rezeptblocks geschrieben.

Im Handbetrieb (marwal = 1) werden die Eingange direkt mit den Ausgangen verbunden.

Werden mehr als 5 Rezepte bendtigt, wird einfach eine entsprechende Anzahl der Rezeptbldcke in Reihe geschaltet

(kaskadiert).

Beispiel fiir 15 Rezepte

¥ ¥ ¥ FTF

T [
e
S ER Eg v
42 -IIHE W2
B E Y3
— X 4 g
] Setho [0=" 1)
REZEFPT
100 ts=11

¥ ¥ ¥ FTF

—
Axt 23 v
dxz BE vz
= EXc pu v 3
i A E g
] Gatho Camc

REZEFT

101 ts=11

—
Axt =3 v
dxz 8L v zf—-
ol X T E v 2
S e v af—e
] GetMo Camcl—

REZEFT

103 ts=11

Bei Kaskadierung liegen die Werte fiir das gesamte Rezept an den Ausgéangen y1...y4 der letzten Stufe an.

REZEPT ( Rezeptverwaltung )
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Auswihlen und Speichern

Ein-/Ausgédnge

Digitale Ein

Dieser Eingang reagiert nur auf eine positive Flanke, d. h. auf eine Anderung von 0 auf 1. Bei Vorliegen
dieser Flanke werden die Eingangswerte x1...x4 in dem mit Zet.Hio ausgewshlten Rezeptblock

iﬁal:ln:ih::h abgespeichert. Die Werte werden sowohl im RAM als auch im EEPROM gespeichert.
y 3" Wennstore =0 oder permanent =1, wird nicht gespeichert. Der Speichervorgang wird auch
im Handbetrieb (manual = 1) durchgefiihrt.
manual manual = 0: Automatikbetrieb: Rezeptfunktion aktiv

manual = 1: Handbetrieh: Die Werte der Eingédnge x1...x4 werden direkt an y1...y4 ausgegeben.

Analoge Eingédnge

w1l emd

In der Betriebsart STORE (=1.or& =1) werden die an x1... x4 anstehenden Werte in die Speicherplatze
der mit Zet.Ho angewahlten Gruppe geschrieben.

Die Eingdnge werden sowohl im Handbetrieb (manual = 1) als auch, wenn der Z&t.MHa Eingang
aulerhalb des Bereiches 1...5 liegt, direkt mit den Ausgangen verbunden.

SetHoS

Anwahl eines Rezeptblockes:

Der Wert von S t.Ha bestimmt, welcher der 5 Rezeptbldcke angewahlt wird. Die Anwahl ist fiir
Lesen und Speichern (— =t.ore) giiltig. Ein Rezeptblock wird nur angewahlt, wenn Set.Ho einen
Wert im Bereich 1...5 aufweist. Liegt ==t.Hio auRerhalb des Bereiches 1...5, werden die Eingénge,
direkt mit den Ausgangen verbunden (unabhangig vom Zustand am A/H - Eingang manual. Dies ist fiir
die Kaskadierung erforderlich.

Analoge Ausgange
=1, .. | Die Werte an y(i) entsprechen entweder dem Rezeptblock der mit Zet.Ho angewahlt wurde oder den
o Eingdngen x(i) im Handbetrieb (s tore =1).

Casc Der Wert am Ausgang Ca=.c., ist der um 5 reduzierte Wert des Eingangs Set.Ho und dient zur
Kaskadierung
Parameter:
Uber Schnittstelle kdnnen 20 Parameter (5 Rezeptblcke mit je 4 Werten) voreingestellt werden:

Parameter | Beschreibung Wertebereich Default
Setl.l Parameter 1 fir Rezept 1 -29999...999 999 0
Setl. 2 Rezeptblock Parameter 2 fiir Rezept 1 -29999...999 999 0
Setl.3 Parameter 3 fiir Rezept 1 -29999..999999 | 0
Setl.d Parameter 4 flir Rezept 1 -29999...999 999 0
Set.l Parameter 1 fiir Rezept 2 -29999...999 999 0
SetZ. 2 Rezeptblock 2 Parameter 2 fiir Rezept 2 -29999...999 999 0
SetZ.3 Parameter 3 fiir Rezept 2 -29999..999999 | 0
SetZ.d Parameter 4 fiir Rezept 2 -29999...999 999 0
Set3. 1 Parameter 1 fir Rezept 3 -29 999...999 999 0
Set3. 2 Rezeptblock 3 Parameter 2 fiir Rezept 3 -29999...999 999 0
Set3. 3 Parameter 3 fiir Rezept 3 -29999...999 999 0
Seti. 4 Parameter 4 fiir Rezept 3 -29999...999 999 0
Setd. 1 Parameter 1 fir Rezept 4 -29999...999 999 0
Setd, 2 Rezeptblock 4 Parameter 2 fir Rezept 4 -29999...999 999 0
Setd, 3 Parameter 3 fiir Rezept 4 -29999...999 999 0
Setd.d Parameter 4 fiir Rezept 4 -29999..999999 |0

REZEPT ( Rezeptverwaltung )
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(LRI 20F3 ( 2-aus-3-Auswahl mit Mittelwertbildung )

1

—elxq  THEE

—el XAmult & T

—ux 2 A

— HZmult Camof—-

I

— X2mukt EE

20F3 H_
—>—faili— !
—>faili— ert 1——p
—h—FailS—D err2——
—pLof f— R !
—pi1 l |
—pLHlmult !
—pHZ Y1l—7a>
—prHZmult Cazc—+—>
—}!—HT 1
B 51 TR | SEE— !

Die Funktion 20F3 bildet den arithmetischen Mittelwert aus den EingangsgréBen x 1, =2 und 3. Es wird der Betrag
der Differenzen von %1, %2 und x3 gebildet und mit dem Parameter [ri £'¥ verglichen.
Eingange, deren Wert diesen Grenzwert tiberschreiten, werden bei der Mittelwertbildung nicht verwendet.

Wirdan faill. fail3 eine 1angelegt (z.B. die Failsignale von AINP), so werden die zugehdrigen fehlerhaften
Eingdnge ebenfalls nicht bei der Mittelwerthildung berlicksichtigt.

ert~1 =1 zeigt an, dass 1 Eingang ausgefallen ist und nicht zur Mittelwertbildung herangezogen wurde.

Wenn mindestens 2 Eingdnge nicht an der Mittelwertbildung teilnehmen, wird der Ausgang ett~2 auf 1 gesetzt.
Ist der Eingang of ¥ auf 1 gesetzt oder ist der Ausgang &t~ = 1 wird der =1 Wertam'21 Ausgang ausgegeben.

Die Eingénge x1..3 mult kdnnen zur unterschiedlichen Gewichtung der Eingénge x1..x3 verwendet werden. Bei mehr als
3 EingangsgroRen kann die Funktion 20F3 kaskadiert werden. Der Ausgang Ca=.C gibt die Anzahl der zur Mittelwert-
bildung herangezogenen Werte an. Dies ist bei einer Kaskadierung der 20F3- Funktionen wichtig.

Bei nicht verdrahteten Faktor-Eingdngen (1 mult.  =3mult) wird automatisch Faktor 1 angenommen. Wird einer
der Eingange =1 .. 3 nicht belegt, muR der zugehdrige x—rti 1 1. definitiv auf 0 gesetzt werden oder ebenfalls of-
fen bleiben!

Der =—ri 1 .-Eingang eines nachgeschalteten Funktionsblocks wird mit dem Faktorausgang Ca=C des vorherge-
henden Funktionsblocks verdrahtet.

Kaskadierungsbeispiel

T :InpSJ
Inps —u gEE Inp1 2

O = =L UO np
vzb— _ Inpa J JRCH E?PS
3 T
N g N AINFS AINP I
| . AINP4 65 61
B 64
L] = l
¥ E—
val—w l ll x1 CDOE
v A0f—e ties —elxXimult® & &
A e S S i 2 R =
TAZ— —#{Aimult @ W — XZmult Cazcf—=
AL x2 T x2 bR
A — XZmult Caz HAmult ‘ﬂ E
5| —olx 3 o

o E3mult EE 20F3 l i

consT | ] 20F3 T1 E0 155
99 101 ts=11

20F3 ( 2-aus-3-Auswahl mit Mittelwertbildung ) 92
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Auswihlen und Speichern

In diesem Beispiel wurde der CONST -Ausgang y16 = 0 gesetzt.
Es weden die folgenden Formeln berechnet:

Der linke 20F3: -1+ x22- 1+x3-0 =y1 und der rechte 20F3: X1+ XZZ; 1+x3:2 =yl

Ein-/Ausgédnge

Digitale Eingénge

Faill Fehlermeldung fiir Eingang %1 . Bei a1 11 =1 wird der Eingang =1 nicht bei der Mittelwerthildung berlicksichtigt.

failZ | Fehlermeldung fiir Eingang 2. Beif'ai 12 =1 wird der Eingang 2 nicht bei der Mittelwertbildung berlicksichtigt.

fail3 | Fehlermeldung fiir Eingang 3. Beif'a1 13 = 1 wird der Eingang -3 nicht bei der Mittelwerthildung berlicksichtigt.

of £ | Ausschalten der Funktion: Bei ™+ =1 wird der Eingang 1 am Ausgang=1 ausgegeben.

Analoge Eingdnge

| Messeingang 1

Faktoreingang, gehort zum Messeingang 1. Es wird festgelegt, aus wievielen Einzelwerten sich der x1
x1mult | zusammensetzt (bei Kaskadierung des Bausteines oder unbeschaltetem x1 Eingang erforderlich).
Nichtbeschalteter Eingang 1 mia1 1. wird als Wert 1 gewertet.

waE Messeingang 2

Faktoreingang, gehort zum Messeingang 2. Es wird festgelegt, aus wievielen Messeingangen der =2
x2mult. | besteht (bei Kaskadierung des Bausteines oder unbeschaltetem =2 Eingang erforderlich).
Nichtbeschalteter Eingang =21 1. wird als Wert 1 gewertet.

®3 Messeingang 3

Faktoreingang, gehort zum Messeingang 3. Es wird festgelegt, aus wievielen Messeingangen der x5
x3mult | besteht (bei Kaskadierung des Bausteines oder unbeschaltetem =3 Eingang erforderlich).
Nichtbeschalteter Eingang =31 1. wird als Wert 1 gewertet.

Digitale Ausgange

Fehlermeldung: &1 =1 zeigt an, dass mindestens einer der Eingange x 1 ... %3 nicht bei

errl der Mittelwertbildung berriicksichtigt wird.

Fehlermeldung: &2 =1 zeigt an, dass keine Mittelwertbildung durchgefiihrt wird. Entweder sind
er2 | mehrere Eingange gestort (Fail bzw. Differenz > D1 £+) oder die Funktion wurde durch den Eingang
of £ ausgeschaltet.

Analoge Ausgéange

ul arithmetischer Mittelwert oder =1 (of =1 oder mehrere Eingange defekt).

Faktor: Anzahl der fiir die Mittelwertbildung herangezogenen Werte.

Casc Casc=x1mult +=2mult +=3mult.
Parameter:
Parameter | Beschreibung Wertebereich | Default

Oiff Grenzwert zum Vergleich von Differenzen zwischen den Eingéngen

#1 . =3 zur Ermittlung fehlerhafter Eingédnge. 0..999999 1

Keine Konfigurationsparameter:

20F3 ( 2-aus-3-Auswahl mit Mittelwertbildung )
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(LA [V SELV2 ( Kaskadierbare Variablenauswahl )

— % 1
— K 2
i C;l —
— 5 4
— Select
SELVZ
! <1571 :
—»Select —{1.5..<2,52[—|X5 -3 Cazc—»
| 2,5..<3,513 :
| 35..04 | ;
. 1
e —— N YL,
> o !
=: X3 1
WA= S s Teiesiemieeieeiaa.s

Abhéngig vom Eingang Select wird einer der vier Eingdnge x1...x4 mit dem Ausgang y1 verbunden.
Nicht benutzte Eingange werden als 0 interpretiert. Ausgang Ca=c = Eingang 52 lect. -3.

Die Funktion ist wie im nachstehenden Beispiel kaskadierbar. Je nach Eingangssignal =& 1ec.t. am ersten SELV2
wird die entsprechende Variable am Ausgang "1 des zweiten SELV2 ausgegeben.

Kaskadierung SELV1 w1 Ausgang 2. SELV1
Select<1b 1 vom 1. SELV2
e 15< Select <25 | %2 vom 1. SELV2
—sx 4 i fm e
S— v 1l i [ Cascp—= | 25< Select <35 | ®3 vom 1. SELV2
G cast—e ol Select 35< Select <45 | x4 vom 1. SELV?2
—=| Select SELW2 45< Select <55 | =2 vom2 SELV2
BELVZ 56< Select <65 | 3 vom 2. SELV2
Select >65 x4 vom 2. SELV2
Ein-/Ausgénge
Analoge Eingénge
w1 Eingang, wird am Ausgang y7 ausgegeben, wenn der 5 lect.< 15 ist.
%2 Eingang, wird am Ausgang y7 ausgegeben, wenn 1,56< Select <25 ist.
3 Eingang, wird am Ausgang y7 ausgegeben, wenn 2,5 < Select <3.5ist.
x4 Eingang, wird am Ausgang y7 ausgegeben, wenn der S lect. > 3,5 ist.
Select |Jenach Eingangswert wird die entsprechende Variable am'=21 -Ausgang ausgegeben.

Analoge Ausgange

Entsprechend dem Eingangswert von =& 1 et wird die entsprechende Eingangsvariable

a1
ausgegeben.

Casc Kaskadenausgang = Select. -3

Keine Parameter:

SELV2 ( Kaskadierbare Variablenauswahl ) 94
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Grenzwertmeldung und Begrenzung

Grenzwertmeldung und Begrenzung

ALLP ( Alarm und Begrenzung mit festen Grenzen )

f L,
I —h2——>
! m o~ lff 1 —>
[ I —I2 -—
: H H2 :
| [ x0 | [selct | [ L0 L2 !
. Xsd 1

1

Signalbegrenzung:

Der Parameter L1 bestimmt die minimale, H1 die maximale Begrenzung des Ausgangs y1 (L1 <y1<H1).
Ist der Parameter H1 kleiner als L1 eingestellt, so wird H1 eine héhere Prioritat zugewiesen. L1 ist dann
unwirksam und es gilt y1 < H1

Begrenzung bei HT < L1
ASY
HT Paue 1T

H2

L1

Grenzsignalgeber

Der Grenzsignalgeber hat je 2 Low- und High-Alarme (L1, L2, H1 und H2). Mit dem Konfigurationsparameter Se—
lect. kann die zu Gberwachende GroRe gewahlt werden (1, dx 1< ddt.,

#1 — =B) Die Grenzwerte sind als Parameter frei einstellbar und haben eine einstellbare Hysterese von > 0.

Der kleinste Abstand zwischen einem Minimal- und einem Maximal-Grenzwert ist 0. Ist ein Alarm ausgelst, wird der
entsprechende Ausgang (11, 12, h1 und h2) auf logisch 1" gesetzt.

D -Alarm (1 ~dt.)
Von dem Momentanwert x1(t) wird der einen Abtastzyklus zuvor gemessene Wert x1(t-1) subtrahiert. Diese Differenz
wird durch die Rechenzykluszeit Tr (100, 200, 400, 800ms) dividiert.

Auf diese Weise kann die EingangsgroRe x1 auf ihre Anderungsgeschwindigkeit iberwacht werden.

ALLP ( Alarm und Begrenzung mit festen Grenzen )
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Alarm mit Offset (x1 — =@):
Mit Hilfe von x0 kann x1 verschoben werden. Dies entspricht der Verschiebung der eingestellten Alarmgrenzen (L1, L2,
H1 und H2) parallel zur x-Achse

Verschieben der Alarmpunkte Schaltabstand und Alarmpunkte

A

(NS N
s

v
| +X 0 | _XO |
L1, L2 H1, H2
Ein-/Ausgénge
Analoger Eingang
1 ‘ Zu (iberwachende Eingangsgrofie
Digitale Ausgénge
11 Low - Alarm 1 - wird zu Logisch 1, wenn =1 < L1

12 Low - Alarm 2 - wird zu Logisch 1, wenn %1 < L2

H1 High - Alarm 1 - wird zu Logisch 1, wenn 1 > H1

Hz2 High - Alarm 2 - wird zu Logisch 1, wenn 1 > HZ

Analoger Ausgang

al Berechnetes und begrenztes Eingangssignal x7.

Konfigurationsparameter:

Parameter |Beschreibung Wertebereich Default
X1 1 «—
Salect Auswahl der zu iberwachenden GréRe D -Alarm el dt
Alarm mit Offset ®1-=A
Parameter:
Parameter |Beschreibung Wertebereich Default
H1 High-Alarm 1 -29999 ... 999 999 9999
HZ High-Alarm 2 -29999 ... 999 999 9999
L1 Low-Alarm 1 -29999 ... 999 999 -9999
Lz Low-Alarm 2 -29999 ... 999 999 -9999
®E Verschiebung x0 -29999 ... 999 999 0
wsd Schalthysterese 0..999999 1

ALLP ( Alarm und Begrenzung mit festen Grenzen ) 96
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ALLV ( Alarm und Begrenzung mit var. Grenzen )

—u 1
—+{H 1 ] e
—sL 1

ALLY .1, .L l

! Y1 —
— X ”/ ‘ 1
1 —h2 L_'>
! HL e T —
1 1 | —12 —:—>
: H2 |
> | X0 | [Select | L2 !
—HI1 Xsd :

Signalbegrenzung:

Der analoge Eingang H1 bestimmt die maximale Begrenzung, L 1 bestimmt die minimale Begrenzung. 21 ist auf den
Bereich zwischenLL1 undH1 begrenzt (L1 <=1 <H1). DasowohlH1 alsauchL1 zeitlich veranderliche Varia-
blen sind, kannH1 kleineralsL 1 werden. Indiesem Fall wird H1 eine héhere Prioritat zugewiesen. Dies bedeutet,
dass'21 <H1 ist!

Begrenzung bei H1 < L1
AXY
H1 faor T

H2

L1

Grenzsignalgeber:

Der Grenzsignalgeber hat je 2 Low- und High-Alarme (L1, L2, H1 und HZ). Mit dem Konfigurationsparameter Select
kann die zu iiberwachende GroRe gewahlt werden (%1, d=1-dt. =1 — =) Die Grenzwerte sind iber die ana-
logen Eingdnge H1 und L1 frei einstellbar und haben eine einstellbare Hysterese von > 0. Der kleinste Abstand zwi-
schen einem Minimal- und einem Maximal-Grenzwert ist 0. Ist ein Alarm ausgelst, wird der entsprechende Ausgang
(11,12 hl undk)auf logisch “1"gesetzt.

D -Alarm (1. dt.)

Von dem Momentanwert x1(t) wird der einen Abtastzyklus zuvor gemessene Wert x1(t-1) subtrahiert. Diese Differenz
wird durch die Rechenzykluszeit Tr (100, 200, 400, 800ms) dividiert. Auf diese Weise kann die Eingangsgrolie x1 auf
ihre Anderungsgeschwindigkeit iberwacht werden.

ALLV ( Alarm und Begrenzung mit var. Grenzen )
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Alarm mit Offset (x1 — =@):
Mit Hilfe von xH kann =1 verschoben werden. Dies entspricht der Verschiebung der Alarmgrenzen (L1, L2, H1 und
HZ) parallel zur x-Achse.

Verschieben der Alarmpunkte Schaltabstand und Alarmpunkte

A

Yy Xsd max
; | A %

| min

' l Y
X, %
L1, L2 H1, H2
Ein-/Ausgénge

Analoge Eingénge
1 Zu iberwachende Eingangsgrélie
H1 High-Alarm 1
L1 Low-Alarm 1

Digitale Ausgange
L1 Low - Alarm 1 - wird zu Logisch 1, wenn x7<L.1
Lz Low - Alarm 2 - wird zu Logisch 1, wenn x7 <L 2
H1 High - Alarm 1 - wird zu Logisch 1, wenn x7>H1
Hz2 High - Alarm 2 - wird zu Logisch 1, wenn x7 >HZ

Analoger Ausgang

=1 Berechnetes und begrenztes Eingangssignal 1.

Konfigurationsparameter:

Parameter | Beschreibung Wertebereich Default
w1 #1 «—
Select | Auswahl der zu tiberwachenden GroRe D -Alarm o=l odt
Alarm mit Offset ®1-=A
Parameter.
Parameter |Beschreibung Wertebereich Default
HZ High-Alarm 2 -29999 ... 999 999 9999
LZ Low-Alarm 2 -29999 ... 999 999 -9999
=H Verschiebung x0 -29999 ... 999 999 0
Asd Schalthysterese 0..999999

ALLV ( Alarm und Begrenzung mit var. Grenzen ) 98
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([ EQUAL ( Vergleich )

— IECEL]

0]y X
e MY
—+ Diff L [ | B T

—_rTrTr T

—pil T | ptnz—

_>:_H2 — Wl =4 H2—P

—> D]~ [ 3 :Hﬂiﬁl_L

! Liff—° [ —~ H1EHD
[y ez

! —>

Die Funktion Uberpriift die beiden analogen Eingangswerte x1 und x2 auf Gleichheit.
Die Werte gelten als gleich, wenn der Betrag ihrer Differenz kleiner oder gleich der vorgegebenen Toleranz ist.

Vergleichshedingungen =1 =2 z35 =4 Za il )
#2+DifH <=l 1 0 0 0 1 1
#2-Diff < ®1<=Z2+Diff 0 1 0 1 0 1
=2 -Diff > =l 0 0 1 1 1 0

Die Toleranz kann entweder als Parameter Diff eingestellt werden (Mode =FPar-a. i ff) oder
an dem analogen Eingang Diff vorgegeben werden (Made = InF. Diff).

Ein-/Ausgédnge
Analoge Eingénge
#1 1. zu vergleichender Eingangswert
W 2. zu vergleichender Eingangswert
Cift Toleranz fiir Vergleichsoperationen
Digitale Ausgange
Digitale Ausgénge Diff =0
z1 zl =1, wemn =2 +Dif¥f < =l X1 > x2
=2 =2 =1, wenn ®2-Diff < =l < =2 + Diff x1 =x2
z3 z3 =1, wenn x2-Diff > =1 X1 < x2
=4 z4 =1 wenn =2 +Diff > =1 x1<x2
ritar Zo =1, wenn ®x2 - Diff > xl1 > =2 + Diff x1 <> x2
= Z6 =1,wenn ®2 - Diff < w1l x1>x2
Keine Konfigurationsparameter!
Parameter:
Parameter |Beschreibung Wertebereich Default
Parameter D'iff Fara.Diff |«
Mode | Quelle der Toleranzangabe analoger Eingang D' £ InF.DifF
Cif¥f | Toleranz fiir Vergleichsoperation 0...999 999 0

99 EQUAL ( Vergleich)




Grenzwertmeldung und Begrenzung

9499-040-50618

(X' VELO ( Begrenzung der Anderung)

9

—
—x 1 oo

—] 3K+ W
—f S -

YELD

Die Funktion reicht die EingangsgroRe x1 an den Ausgang y1 weiter und begrenzt dabei ihre Anderungsgeschwindigkeit
dx1/dt auf einen positiven und negativen Gradienten.

Die Gradienten kénnen entweder als Parameter I3t + und Gr-#— in physikalischer Einheit / Sek eingestellt oder an
den analogen Eingangen G-+ und Gr#— vorgegeben werden. Die Umschaltung zwischen den Gradientenquellen
erfolgt fir den positiven Gradienten durch den Parameter Made+ und fiir den negativen Gradienten durch Mode—.
Uber die digitalen Eingange d1 und d2 kénnen die Gradienten getrennt fiir positive und negative Richtung abgeschaltet
werden. y1 folgt dann unverzdgert dem Eingang x1.

Bei Verwendung der analogen Eingénge fiir die Vorgabe der Gradienten gilt:
Gr#+ >0 bzw. Grr— <0, ansonsten wird der entsprechende Gradient zu 0 gesetzt.

Die Funktion hat ein ‘Gedéachtnis’. Das hei3t: Nach Power-0n arbeitet sie mit dem Wert von y1 weiter, der
bei Power-0ff bestand, sofern die RAM-Daten dann noch erhalten sind.

Ein-/Ausgénge

Digitale Eingénge
1l |Steuerung des positiven Gradienten 0 = der ausgewdhlte Gradient ist wirksam.1 = der Gradient ist nicht wirksam
dZ  |Steuerung des negativen Gradienten 0 = der ausgewahlte Gradient ist wirksam. 1= der Gradient ist nicht wirksam

Analoge Eingénge
%1 Zu begrenzende EingangsqroRe
G+ positiver Gradient [Phys- Einheit/_ 1 wenn Parameter Mode+ = Inp. GrX+

G- negativer Gradient [Phys- Einheit/ ] wenn Parameter Mode- = Inp. GrX-

Analoger Ausgang

al Begrenzter Eingangswert x 1

Keine Konfigurationsparameter!

Parameter:
Parameter |Beschreibung Wertebereich |Default
Mode+ Quelle des positiven Gradienten Parameter Gr#+ Fara.Gra+ |«
analoger Eingang Gr-#+ InF. Gr:=E+
Mode— Quelle des negaiven Gradienten Parameter Gr#— Fara.Gre— |«
analoger Eingang Gt#— InF. Gr:E-
Grx+  |positiver Gradient [Phys- Einheit/ 1 wenn Parameter Made+ =FPara. Gr#+ [0...999 999 0
Grx—  |negativer Gradient [Phys: Eineit/ ] wenn Parameter Mode— =Para. Grs— -29999 ... 0 0

VELO ( Begrenzung der Anderung) 100
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LIMIT ( Mehrfachalarm )

— M0 0 0

UMIT i iedded

| L1 [ LZ | -] LE | —
: Med HI— L —

| B —
HodeiHodeZ| - Moded |—|8|—>

Die Funktion tberpriift die EingangsgroRe x1 auf 8 Alarmwerte L1 .. L2 Je nach Konfiguration durch Mode 1 ...

Mode 2 wird der zugehorige Alarmwert als MAX- oder MIN-Alarm bewertet.

Bei MAX-Alarm-Konfiguration wird der Alarm bei Uberschreiten des Alarmwertes ausgelst und bei Unterschreiten |

Alarmwert - Hysterese #=d ) beendet.

Bei MIN-Alarm-Konfiguration wird der Alarm bei Unterschreiten des Alarmwertes ausgeldst und bei Uberschreiten |

Alarmwert + Hysterese #=d ) beendet.

’ x Alarm 'EIN'
. Xsd H - Xsdﬂ
———————— * ' ! $———————-Alarm'AUS'
L, MIN-Alarm L, MAX-Alarm
Ein-/Ausgédnge
Analoger Eingang
w1 Zu tiberwachende EingangsgroRe

Digitale Ausgédnge

11...18 Zustande von Alarm1 bis Alarm8: 0= kein Alarm; 1= Alarmfall

Konfigurationsparameter:

Parameter Beschreibung Wertebereich Default
Model . ModeZ | Funktionen der Alarme \M?nx-AAI?rrr? H?ﬁ:gig:m =
Parameter:
Parameter Beschreibung Wertebereich Default
L1 . .L5 Schaltpunkte -29999...999999 |0

Had Schalthysterese Xsd 0..999999 0

LIMIT ( Mehrfachalarm )
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('X'’38 ALARM ( Alarmverarbeitung )

x1 wird auf einen unteren und einen oberen Alarmwert tiberpriift. Zusatzlich kann der digitale Alarmeingang a1 1
aufgeschaltet werden. Mit dem Konfigurationsparameter Fric. wird ausgewéhlt, welches Signal tiberwacht werden
soll (1,21 +fail oderfail) BeiEingang=t.oF =1 werden die Alarme (fail und 1) unterdriickt.
Nach Wegnahme dieses Signals dauert die Unterdriickung solange an, bis der iberwachte Wert wieder im Gutbereich
ist. Dies kann z.B. dazu genutzt werden, eine Alarmmeldung bei Sollwertdnderung zu unterdriicken oder einen Alarm zu
quittieren.

Alarmunterdriickung bei Sollwerténderung

Bei Sollwertanderung wird am PULLLLLLLLLLLLLLLLLLY
Ausgang 3t SUF des Reglers ein — %EEEXg%%%E%EE%%EEEEﬁ el |
Impuls von der L&nge eines “iee Popet RSPty 22
Abtastzyklus Ts ausgegeben. G it o e x1 0 E
| = 5 E%._%Youh—b- w
VR st
—|rs cofeE3aTR0; VT AR
L HHHHHH

Ein-/Ausgénge

Digitale Eingéngee

tail  |digitales Alarmsignal z.B. Failsignal von AINP

storF =1:die Alarme (Fail und 1) werden unterdriickt. Nachdem stop wieder auf 0 zuriick-
gegangen ist, dauert die Unterdriickung solange an, bis der tiberwachte Wert wieder im Gutbereich ist.

storF

Analoger Eingang
1 |Zu iiberwachende EingangsgroRe

Digitaler Ausgan
alarm |Alarmzustand: 0 = Kein Alarm; 1= Alarmfall

Konfigurationsparameter:

Parameter Beschreibung Wertebereich Default
nur 1 wird tiberwacht Messw. ¥l |«
Frc Alarmfunktion 1 und fail wird Gberwacht #1 + fail
nur a1 1 wird iiberwacht fail
Parameter:
Parameter Beschreibung Wertehereich Default
LimL unterer Grenzwert fiir den Alarm -29999..999999 |-10
LimH oberer Grenzwert fiir den Alarm -29999...999999 |10
Lx=d Schalthysterese Xsd 0...999999 10

ALARM ( Alarmverarbeitung ) 102
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Visualisierung
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VWERT ( Anzeige / Vorgabe von Prozesswerten )
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Allgemeines

Visualisierung

Diese Funktion ermdglicht die Anzeige bzw. Vorgabe von 6 analogen oder digitalen Prozesswerten in 6 Anzeigezeilen.

e Per Konfiguration wird festgelegt, ob die Anzeigezeile digitale oder analoge Funktion hat, und ob sie abgeschaltet
wird (Leerzeile im Display), der Wert anderbar sein oder nur angezeigt werden soll.

e Angezeigt werden normalerweise die an den Eingdngen anliegenden Werte.

¢ Am entsprechenden Funktionsausgang wird ein Wert ausgegeben, der an der Front einstellbar ist (wenn die zugehdrige
Zeile auf “&nderbar” konfiguriert wurde).

* Die Anderung dieser Werte aus der Bedienebene ist abschaltbar (1 @z k)

e Als Initialwert fir die Ausgénge bei Power-On dienen die Parameter z1 ... =& bzw. a1 . 9&.

e Der Ausgangswert wird nur dann angezeigt, wenn der Ausgang auf den zugehdrigen Eingang zurlickverbunden ist
oder die Anzeige fiir diesen Wert im Verstellmodus ist.
e Bei einer positiven Flanke am =t.ar&-Eingang werden die an den Signaleingéngen liegenden Werte als
Parameter z1 .. Zz& und'21 ...'2& und damit als Ausgangswerte (ibernommen.

VWERT ( Anzeige / Vorgabe von Prozesswerten )
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Wertednderungen werden unverlierbar als Parameter =1 ... z& bzw.'21 ... 96 gespeichert.

Ist der digitale Eingang 1 ok gesetzt, so kdnnen keine Werte verandert werden.

Bei gesetztem digitalen Eingang hide wird die Bedienseite nicht angezeigt.

Mit dem Engineering-Tool kann ein Text (max. 16 Zeichen) als Anzeigentiberschrift konfiguriert werden.
Ebenso weitere Texte fiir die Identifizierung des Wertes und die Einheit bzw. fiir die beiden digitalen Zustande.

A Werte der benutzten analogen Eingéange werden als Parameterwerte iibernommen, wenn am =t.ore-
Eingang eine positive Flanke erkannt wird. Die Aktivierung dieses Eingangs sollte nur bei relevanten
Anderungen der Eingangswerte erfolgen. Ein zu haufiges Speichern kann zur Zerstorung des EEPROM's
fiihren! (— Seite 252)

Ein-/Ausginge

Digitale Eingénge:
hide Anzeigeunterdriickung (Bei ki de = 1 wird die Seite in der Bedienung nicht angezeigt).

lock Blockierung der Verstellung (Bei 1 @k = 1 sind die Werte nicht mittels der Tasten [a]¥] verstellbar).

dl ..dé&  |Anzuzeigende Prozesszustdnde. (Default =0)

Bei einer positiven Flanke (0—1) werden die Eingangswerte im EEPROM gespeichert und als

store .
Ausgangswerte iibernommen.

Digitale Ausgénge:
zl . z6 ausgegebene Prozesswerte.

Analoge Eingénge:
#1 . =6 Anzuzeigende Prozesswerte. (Default = 0)

Analoge Ausgange:
4] 96 ausgegebene Prozesswerte.

Parameter und Konfigurationsdaten

Parameter Beschreibung Wertebereich  |Default
Zzl...zZ6 Startwerte fiir die Digitalausgénge 1...6 bei Power-On 0/1 0
dl.. .46 Startwerte fiir die Analogausgénge 1...6 bei Power-On -29999..999999 |0
Konfiguration |Beschreibung Werte Default
D Zeile anzeigen, Wert dnderbar | &hdetrbar

i=rFl .. . o . - .
Disp6 Funktion der Anzeigezeile 1...6 Ze!le nur anzeigen ANZEIIEN |

Zeile = Leerzeile Leerzeile

Model ... o Anzeigezeile analog analos «
Moded Art der Anzeigezeile 1.6 Anzeigezeile digital digital
DF1 ...[F& | Nachkommastellen in Analogzeile 1...6 5 I 0

VWERT ( Anzeige / Vorgabe von Prozesswerten ) 104
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Eingabe und Anzeige von Texten

Visualisierung

Das Andern der im Gerat angezeigten Texte ist nur im Engineering-Tool maglich! Fiir jeden Textparameter kénnen maxi-
mal 16 Zeichen eingegeben werden. Abhadngig davon, ob eine Zeile als analoge- oder digitale Zeile Konfiguriert wurde,
werden alle Zeichen (Mode = =diait.al)oder nurdie ersten 6 Zeichen (Mode = =analos)im Gerdt

dargestellt.

In den Zeilen werden folgende Werte oder Texte angezeigt:

@) Blocknummer 3-stellig
® Fester Text oder Leerzeichen (kein Zugriff)
® Titel (16-stellig)
@ Name
(je nach Zeile die ersten 6 Zeichen von ‘Text1 a ... Text6 a’)
® Je nach Zeile Wert x1 ... x6
® Einheit des Wertes
(die ersten 6 Zeichen von ‘Text1 b ... Text6 b')
) Anwendertexte (16 Zeichen)
Signal = 0: Je nach Zeile von ‘Text1 a ... Text6 @’
Signal = 1: Je nach Zeile von ‘Text1 b ... Text6 b’
Bedienseite des VWERT

Der VWERT hat eine Bedienseite, die bei nichtbeschaltetem ‘hide’
Eingang im Bedienseitenmenii ausgewahlt werden kann.

Um den Wert eines Eingabefeldes zu verdndern, ist dieser Wert mittels
(a]w] zu markiern (Inversdarstellung). Wird der Wert dann mit [&] be-
statigt, fangt er an zu blinken und kann mit [a]¥] eingestellt werden.
Ist der gewiinschte Wert erreicht, wird er mit [©] bestatigt. Ist eine Zei-
le als Anzeige konfiguriert, kann der Wert dieser Zeile nicht verdndert
werden.

Titelzeile
@ @
—* A \
EERHEEREEREERREREREEN
Analoge Zeile
@ @ 6 © ®
r A \f_HI A \rk\l A \
LTI
Digitale Zeile
@ @

ANARENNR RN AR

182: Intearator surw,

IntInF = 268,80
Int.Out. = 15,78
Intearation ur
Bara.? = 58,86
LEDS on
LED4 off

e

[]
[%]
[%]

e

VWERT ( Anzeige / Vorgabe von Prozesswerten )
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(Y#38 VBAR ( Bargraph-Anzeige )
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Allgemeines

Diese Funktion ermdglicht die Anzeige von 2 analogen Eingangssignalen als Bargrafen, sowie von 2 analogen Ein-
gangssignalen als Zahlenwerte. AuRerdem sind zwei analoge Ausgangssignale vorgebbar.

e Per Konfiguration wird festgelegt, ob die Bargrafen waagerecht oder senkrecht verlaufen. (T2F)

e Per Konfiguration wird festgelegt, ob die Werteanzeigen sichtbar oder abgeschaltet sind (Erzeugung eines
einzelnen Bargrafen DISP1 DISPZ).

e Durch die Konfiguration der Startwerte x3mid bzw. =<mid wird festgelegt, ob der Bargraf nur in eine
Richtung oder von einem Startwert in 2 Richtungen anzeigt.
e Angezeigt werden normalerweise die an den Eingdngen anliegenden Werte.

* Am entsprechenden analogen Ausgang wird der Wert ausgegeben, der tber die Front einstellbar ist.
Die Anderbarkeit dieser Werte aus der Bedienebene ist konfigurierbar.

e Als Initialwert bei Power-On dienen die Parameter 41 /%'2.

e Der Ausgangswert wird nur dann angezeigt, wenn der Ausgang mit dem zugehérigen Eingang verbunden ist oder
die Anzeige fir diesen Wert im Verstellmodus ist.
e Werteanderungen werden unverlierbar als Parameter %1 /%2 gespeichert.
Ist der digitale Eingang 1 @k gesetzt, so kdnnen keine Werte verandert werden. Bei gesetztem digitalen Eingang
hicde wird der Bargraf in den Bedienseiten nicht anzeigen. Ein 16-stelliger Text fir die Anzeigeniiberschrift kann an-

wenderspezifisch iber das Engineering-Toal eingestellt werden. Ebenso weitere Texte fiir die Identifizierung des Wer-
tes und die Einheit.

Ein-/Ausgénge

Digitale Eingénge:

hide Anzeigeunterdriickung (Bei hide = 1 wird die Seite in der Bedienung nicht angezeigt).

lock Blockierung der Verstellung (Bei 1azk = 1 sind die Werte nicht mittels der Tasten [a]¥] verstellbar).
Analoge Einginge:

o Als Wert anzuzeigende Prozesswerte. (Default =0)

A /g Als Bargraf anzuzeigende Prozesswerte. (Default =0)

VBAR ( Bargraph-Anzeige ) 106
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Analoge Ausginge:
gl /a2 Glltige Prozesswerte.

Parameter und Konfigurationsdaten

Parameter Beschreibung Wertebereich Default
Y1l -~ N2 Startwerte bei Power-On. -29999..999999 |0
Konfiguration |Beschreibung Werte Default
LizrFl _ . x1/x2 anzeigen, Wert dnderbar | anderhbar
Disp? Funktion der Werteanzeige 1 und 2 X1 / X2 nur anzeigen anzeigen -
Del -~ De |Nachkommastellen in Werteanzeige 1/ 2 a..3 0
Beide Bargraphen waagerecht ~ |wasere.

TaF

Lage der Bargraphen Beide Bargraphen senkrecht senkrecht
] 5 Anzeigenskalierung Bargraph 1, 0% (linkes bzw. unteres Ende) -29999..999999 | 0
wa 1806 Anzeigenskalierung Bargraph 1, 100% (rechtes bzw. oberes Ende) -29999...999999 | 100
w3 mid Anzeigenskalierung Bargraph 1, Startwert (Mitte) -29999..999999 | 0
g 5] Anzeigenskalierung Bargraph 2, 0% (linkes bzw. unteres Ende) -29999...999999 | 0
A4 168 Anzeigenskalierung Bargraph 2, 100% (rechtes bzw. oberes Ende) -29999...999999 | 100
a4 mid Anzeigenskalierung Bargraph 2, Startwert (Mitte) -29999...999999 | 0

Eingabe und Anzeige von Texten

Das Andern der im Gerat angezeigten Texte ist nur im Engineering-Tool mdglich! Fiir jeden Textparameter kénnen maxi-
mal 16 Zeichen eingegeben werden.

Es werden folgende Werte oder Texte angezeigt:
Blocknummer 3-stellig Bargraphen Waagerecht ~ Bargraphen Senkrecht

Fester Text oder Leerzeichen (kein Zugriff) Q@ @ ‘ @@ @

Die 16 Zeichen von Titel’ ‘
Parametername fiir x1 EEEEEEEEENREREEEREERE R RN ENRNNRRRRREREERNN

(erste 6 Zeichen von ‘Name 1) [[1] é H @) 1o il
Parametername fiir x2 1 @SJ ® i | [T Dj%j
(erste 6 Zeichen von ‘Name 2') E Q @

Wert x1 W@'“’" T2 @W' - muaaN EEPNEE
Wert x2 ® oll- 100 '
Einheit fir x1 (erste 6 Zeichen von ‘Einh. 1')

Einheit fiir x2 (erste 6 Zeichen von ‘Einh. 2)

OO0 ©® OO0

Bedienseite des VBAR

VBAR hat eine Bedienseite, die bei nichtbeschaltetem ‘hide’ Eingang im

1841 Barararh hot.

Bedienseitenmenii ausgewahlt werden kann. Intlut HI K [X]
0.000 100.00

Um den Wert eines Eingabefeldes zu verandern, ist dieser Wert mittels [a]¥]

zu markieren (Inversdarstellung). -100.0 100.00
ot 2 900 a

Wird der Wert dann mit [ bestétigt, féngt er an zu blinken und kann mit [a] ¥ 163: Barararh vert.
eingestellt werden.

Ist der gewiinschte Wert erreicht, wird er mit &) bestatigt. Int.0ut. Out, 2
Ist ein Wert als Anzeige konfiguriert, kann dieser Wert nicht verandert werden. 55 ,1 ﬁﬂ n
[%] [%]
0.000 -100.0

107 VBAR ( Bargraph-Anzeige )
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(V&I VPARA ( Parameterbedienung )
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Allgemeines

Die Funktion VPARA stellt eine Bedienseite zur Verfligung, mit der bis zu 6
Parameter anderer im Engineering vorhandener Funktionshldcke aus der

Bedienebene heraus verandert werden kénnen. 1l 1]
Jeder anzuzeigende Parameter wird der Anzeigefunktion mit Blocknummer o Egg Lu EEE
und Parameternummer mit Hilfe von zwei Konfigurationsdaten bekannt ge- B %
macht. Das Engineering-Tool unterstiitzt die Parametrierung durch eine el
spezielle Bediensequenz, in der die Parameternummern des gewahlten [ AarM 2 ‘

Blocks mit Hilfe der Parameterbezeichnungen ausgewahlt werden
(— siehe nebenstehendes Bild).

Zusdtzlich kdnnen je Parameter ein Bezeichner- und ein Einheitentext an- e B

gegeben werden. Num 2 =[i;
Block3 =

e

Mum 3 =
A Werte der benutzten analogen Eingéinge werden als Parameterwerte ~
iibernommen, wenn am =1.or=- Eingang eine positive Flanke
erkannt wird. }
Die Aktivierung dieses Eingangs sollte nur bei relevanten Ander-
ungen der Eingangswerte erfolgen. Ein zu hiufiges Speichern kann
zur Zerstorung des EEPROM's fiihren! (— Seite 252)

Ein-/Ausgénge

Digitale Eingénge:

hide Anzeigeunterdriickung (Bei i de = 1 wird die Seite in der Bedienung nicht angezeigt).
lack Blockierung der Verstellung (Bei 1 cnzk: =1 sind die Werte nicht mittels der Tasten [a]¥] verstellbar).
store Bei einer positiven Flanke (0—1) werden die Eingangswerte als Parameterwerte (ibernommen.

Digitale Ausgange:
Die Ausgange liefern einen Zustand, der aussagt, ob das letzte Speichern der von den Eingéngen

z1 ... z& ibernommenen Werte erfolgreich war (z1 ... z6 = 0). Fehler kdnnen aufgrund von Grenzverletzungen
des Parameterwertes oder aufgrund nicht vorhandener Parameter entstehen (z1 ... 26 = 1).

VPARA ( Parameterbedienung ) 108
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Visualisierung

Analoge Eingénge:

#1 ... =& |Als Parameterwerte zu tibernehmende Prozesswerte. (Default =0)

Analoge Ausgénge:

An den analogen Ausgangen werden die Werte der 6 Parameter ausgegeben. Nicht benutzte

gl ... 96 . .
Parameter liefern den Wert 0".

Parameter und Konfigurationsdaten

Konfiguration Beschreibung Werte Default
OCH Lo Blocknummer des anzuzeigenden Parameters " *

Blocka

Muml... Humég Nummer des Parameters * *

*Um Verwechslungen und damit Fehlbedienungen zu verhindern, empfehlen wir, die Blocknummern und die Parameter
ausschliellich iiber das Engineering-Tool einzustellen. Dort werden auch die Parameter mit ihren Kurzbezeichnungen
angegeben. Die Eingabe von Texten ist nur {iber das Engineering-Tool maglich.

Eingabe und Anzeige von Texten

Das Andern der im Gerat angzeigten Texte ist nur im Engineering-Tool mdglich! Fiir jeden Textparameter kdnnen maxi-
mal 16 Zeichen eingegeben werden. Abhéngig davon, ob eine Zeile einer Blocknummer zugeordnet oder als Textzeile
definiert ist, werden alle Zeichen (B 1 o=k x = Text) oder nur die ersten 6 Zeichen ©EB1oizk x = #xxx) im Geét darge-

Wert angezeigt.

Zuordnung der Parameter zu den Anzeigezeilen:
Block1; Num1; Text1; Einh.1 — Zeile 1 .... Blockb, Num6, Text6, Einh.6 — Zeile 6

Es werden folgende Werte oder Texte angezeigt: Kopfzeile

© Blocknummer 3-stellig D @ ®

@ Fester Text oder Leerzeichen (kein Zugriff) r—’%r:’w . \

©®© Die ersten 16 Zeichen von "Titel” IEEHEEENEENEEEEEEEEEN

@® Parametername Parameterzeile

(je nach Zeile die ersten Zeichen von ‘Text 1"..."Text 6') @ ® ® ® ®
@ die Parameterwerte , x e A e A \
@ Einheit LTI =TTl
(je nach Zeile die ersten 6 Zeichen von ‘Einh. 1°...'Einh 6') Textzeile

@ Jenach Zeile die ersten 16 Zeichen von ‘Text 1°...'Text 6' @ )
NN ENEEEEEEEENEEEEE

Bedienseite des VPARA

Der VPARA hat eine Bedienseite, die bei nichtbeschaltetem tiide’ Eingang

im Bedienseitenmenii ausgewahlt werden kann. 1AA: Param. CONTR 161

Um den Wert eines Eingabefeldes zu verandern, ist dieser Wert mittels [a]¥] Proport.ional

zu markiern (Inversdarstellung). Wird der Wert dann mit [] bestatigt, fangt er YEeq = 75,0 =

an zu blinken und kann mit [a]¥] eingestellt werden. Ist der gewiinschte Wert Int.earal

erreicht, wird er mit [ bestatigt. K = 12,8 =

o - o _|Differentia

Sind die analogen Eingénge (%1 ... =&) vom Engineering belegt, so war bis Tu = [

Bedienversion 4 eine Bedienung (verandern) dieses Eingabefeldes nicht mdg-
lich. Ab Bedienversion 5 ist die Bedienung auch bei beschalteten Eingangen
erlaubt.

VPARA ( Parameterbedienung )
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(VXS VTREND ( Trendanzeige )
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Allgemeines

Die Funktion VTREND sammelt 100 Werte des analogen Eingangs x1 in einem Zwischenspeicher (Schieberegister)
und ermdglicht die Anzeige der Werte als Trenddarstellung. Ist der Zwischenspeicher mit 100 Werten gefiillt, iiber-
schreibt ein neuer Wert den altesten dieser Werte.

Bei nichtbeschaltetem =amrF 1&-Eingang erfolgt die Datenaufzeichnung zyklisch mit dem in der Konfiguration einge-
stellten Sample-Intervall (Wert + Einheit). Durch Triggerimpulse am =.amF 1 & Eingang ist eine asynchrone Datenauf-
zeichnung mdglich.

@ Bei Spannungsausfall bleiben die gespeicherten Werte erhalten.

Ein-/Ausginge

 Digitale Eingénge:

hide Anzeigeunterdriickung (Bei lii e = 1 wird die Seite in der Bedienebene nicht angezeigt).
dizable Mit dem digitalen Eingang kann die Trendaufzeichnung unterbrochen werden (High-Aktiv).
reset Der digitale Eingang l6scht den Zwischenspeicher und setzt damit die Trenderfassung zuriick.

Wenn der digitale Eingang verdrahtet ist, wird die Trendaufzeichnung nur durch positive Flanken (0—1) an

=anFle diesem Eingang getriggert. Das eingestellte Abfrageintervall (Konfiguration) ist dann nicht wirksam.

 Digitale Ausgénge:
ready Nach dem ersten Fiillen des Zwischenspeichers mit 100 Werten wird der digitale Ausgang auf High gesetzt.

Analoge Eingénge:
%1 Als Trend anzuzeigender Prozesswert. (Default = 0)

Analoge Ausgénge:
Am analogen Ausgang wird der Wert des Zwischenspeichers ausgegeben, der durch den néchsten

#-1oe Samplewert tberschrieben wird (100 Samples zuriickliegender Wert = &ltester erfasster Wert).
Konfigurationsdaten
Konfiguration | Beschreibung Werte Default
Sekunden (s) e, «—
Uit Masseinheit des Abfrageintervalls Minuten (m) Mit.
Stunden (h) ki
Samrle Lange des Abfrageintervalls in der mit * Unit festgelegten MaReinheit. | 0,2...999999 1
LF Nachkommastellen fiir Werteanzeigen 0..3 0
L Anzeigenskalierung Startwert (0%) -29999..999999 | 0
w188 Anzeigenskalierung Endwert (100%) -29999...999999 | 100

VTREND ( Trendanzeige ) 110
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Eingabe und Anzeige von Texten

Das Andern der im Gerat angezeigten Texte ist nur im Engineering-Tool méglich!
Fir jeden Textparameter kénnen maximal 16 Zeichen eingegeben werden.

Trenddarstellung

Es werden folgende Werte oder Texte angezeigt: @@ ©)

% Jockummer Setels - INRERNRNNRENNRNNENAY
ester Text oder Leerzeichen (kein Zugri —

® Die ersten 16 Zeichen von ‘Titel’ '

@ X100

© X0 ®

®  Aktueller Eingangswert e TG DI

@ Einheit fiir x1 (erste 6 Zeichen von ‘Einh.’) -

-100* (Sample, Unit) (z.B. “-100s")

Bedienseite des VTREND

Der UTREML: hat eine Bedienseite, die bei nichtbeschaltetem 'hide’ 185¢ Trend Intedrator

Eingang im Bedienseitenmenti ausgewahlt werden kann. UTREHD |00.00

besitzt keinerlei Bedienfunktionen. Die Bedienseite dient ausschlieRlich
der Darstellung der Trenddaten.

,,,,,,,,, 0.000
-IE55 al.19e [%]

Beispiele:

Trendaufzeichnung mit 2 Kurven

Obwohl eine Unterscheidung zwischen verschiedenen Kurven nicht mdglich ist, kann es sinnvoll sein zwei Werte auf ei-
ner Trendseite anzuzeigen (z.B. Soll- und Istwert eines Reglers oder einen Wert und den 0-Punkt um eine geftillte Kurve
zu erhalten).

111 VTREND ( Trendanzeige )
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Im folgenden Beispiel wird mit einem Puls ein Takt erzeugt, der zusammen mit dem SELV1 ein Umschalten zwischen

den Werten erzeugt.

A .
M
FLILS
101 ts=11 llll
toEtex ]
mOoomo 2 - Iona
FhonEl et %1 TmuE
me o TT =L
Oz o0 kS Az T
50! I o 1 %1 o F100
- —e] 2 '%
o i i
3 E-%I_j voutl f—=  SELW1
0o SAET vouel+ 108 1s=11 VTREND !
iS2hooos 110 ts=11

Soll z.B. im VTREND jede Sekunde eine Aufzeichnung erfolgen, so steht

#B=0, 188 und Ful=-h auf 3600, auf dem Puls - Eingang 1 muR 1/2 Sampleintervall anlie-

g"il =E Uit aufsundSamFle auf 1.
ae
Sample ={1_poo
Einstellungen:
%0 =0.000 1t = - =
%10 om0 Unit =sund Samrle=121/s=3600/.
Puls/h  =(3600.00
gen 2 1800.
Kaskadieren

Beispiel einer Trend-/ Datenaufzeichnung mit n Werten

Vot U W 1= 0
Thiw TELE zils
SLE: caut fung
—afx 1 W, X100 ®A R, x0ofe——e o & —lxi T xoof e
T g B
y v u
YTREMD ! YTREMD | WTREMD !
100 ts=11 101 ts=11 109 ts=11
Werte X ... x-100 Wert x-101 ... x-200 die &ltesten 100

gespeicherten Werte

Durch Kaskadieren von VTREND Funktionsbldcken kann eine Trend- bzw. Datenaufzeichnung mit beliebig vielen Werten

realisiert werden.

Die Begrenzung besteht nur in der Anzahl der verfiigbaren Blocknummern und der Rechenzeit. Die Datenfolge ist von
der Verdrahtung der VTREND-Funktionsblécke abhangig. In Verdrahtungsrichtung sollten die Blocknummern aufstei-

gend sein.

VTREND ( Trendanzeige )
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m Kommunikation

IS0 1745

Insgesamt kdnnen maximal 20 Schreib-/Lese Funktionen konfiguriert werden (Blécke 1...20 ). Die Kombination der Funk-
tionen ist beliebig. In den Funktionen kdnnen beliebige Daten verwendet werden.

(LA L1READ ( Lesen von Level1-Daten )

LLLLLILILL

0 00 0D P 0 O
A1 spoowTTTDTDT T
X2 TTT
3
x4q
X8
xE
X7

EAD

LI

-
al

1

< Interface >

; Statusbyte! [ EEOEAMN | Code 01) |
6 |
Ed1 Statushyte? | BEARAM)] | Code 02 :
aar: S
| D |-
e e 2!
a7 S|
| Code 03 '
: Code 04 '
X1 Code 05 '
v ode 06
e Code 07 .
‘X7 Gode 08
- Code 09

Allgemeines

7 beliebige analoge Prozesswerte (x1...x7) und 12 beliebige digitale Statusinformationen (d1...d12) des Engineerings werden zu ei-
nem Datensatz fiir die digitale Schnittstelle zusammengestellt. Die digitale Schnittstelle kann mit “Code 00, Funktionsnummer 0",
den Datensatz als gesamten Block oder mit den “Codes 01...09, Funktionsnummer 0", die Einzelwerte lesen.

Ein-/Ausgédnge

| Digitale Eingénge:
dl ... d& |Digitale Prozesswerte, die (iber Schnittstelle gelesen werden kdnnen (Statusbyte 1). (Default = 0)
d7¥ ... dl12 Digitale Prozesswerte, die iiber Schnittstelle gelesen werden kdnnen (Statusbyte 2). (Default = 0)

Analoge Eingénge:
®1 ... =¥ |Analoge Prozesswerte, die (iber Schnittstelle gelesen werden kdnnen. (Default = 0)

Engineering Beispiel
Im folgenden Beispiel werden einige Prozessdaten (Istwert, wirksamer Sollwert und Regelabweichung) und die Regler-
zustande (Hand/Automatik, Wint/Wext und y/Y2) mit dem L1READ Funktionsblock verbunden. Diese Daten kdnnen jetzt
in einer Nachricht iber Schnittstelle gelesen werden.

Engineering Beispiel fiir L1READ

L |
o UU“""EN'E%“" ™ E [*% o l
Y SR ISR b | tieeeny
ﬁg o L 5T £oz o o/ . UUUUUUUUU;;;
—r EJ;goglnm —of o+ x %3
R i Gl | ma o
AINPA 11T i _ s 2, 3 vee| e —olxe
61 —ofvadd [ Eﬁa&fﬁﬁmp’w‘* —lx7
—H|Fame ;io%ﬁ??ﬁonos L1READ
CONTR IRy Hmu 1ts=11
100 ts=11
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;2 L1WRIT ( Schreiben von Level1-Daten )

T

EEPROM 15,

Code 32 y1 I—-
i | Code 33 —

- | Code 34 e —
1 | Code 35
Code 36 L —
. | Code 37 ———
' [Code 38 —_—
Code 39

Allgemeines

Mit dieser Funktion wird ein von der Schnittstelle Ubertragener Datensatz dem Engineering zur Verfiigung gestellt. Die
digitale Schnittstelle beschreibt mit den Codes 31...39, Funktionsnummer 0, Zellen des EEPROMs. Ab Bedienversion 9
Seriennummer 8430 werden Daten nur noch in den RAM-Bereich geschrieben damit, bei zu hdufigem Wertwechsel das
EEPROM nicht gefahrdet wird (Siehe Hinweis "Daten im EEPROM — Seite 252 ). Der Datensatz besteht aus 8 analo-
gen Prozesswerten (y1...y8) und 15 digitalen Steuerinformationen (z1...z15), die dadurch dem Engineering zur Verfligung
gestellt werden.

@ Die iibertragenen Daten werden im EEPROM gespeichert. Nach Spannungsausfall wird dann mit diesen statt den
Defaultwerten gestartet.

Ein-/Ausginge

Digitale Ausgange:
=zl ... =12 |Digitale Prozesswerte, die ber Schnittstelle geschrieben werden kdnnen. (Default = 0)

Analoge Ausgénge:
91 ... 98 |Analoge Prozesswerte, die iiber Schnittstelle geschrieben werden kdnnen. (Default = 0)

Engineering Beispiel

Im folgenden Beispiel werden tiber den LTWRIT Funktionblock dem Engineering einige Prozessdaten (Istwerte x2, X3, externer
Sollwert und zwei Alarmgrenzen) und die Steuerinformationen (Hand/Automatik, w/\W2, Wint/Wext und y/Y2) zur Verfiigung ge-
stellt. Diese Daten kénnen in einer Nachricht tiber Schnittstelle geschrieben werden.

Engineering Beispiel fiir LTWRIT

Ll
vz x3 £z bok Eggmﬂ ! Y %1
¥ et b " = T H1 o LA =
v al—s —a e S —e- L1 M
S — OV wnif—e
aramso vol o = g % o+ Tod ts=11
= bt m - = & o 5=
A R R o :;:f;o -—Nﬁtgg‘é%sgag Parbo—e
L1WRIT P FFTTTIITTL
s (1 conTR: - T
5=
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PROFIBUS

Max. je 4 Funktionen DPREAD und DPWRIT kénnen verwendet werden (Blocke 1...4 bzw. 11...14 ) die Kombination der
Funktionen ist beliebig. In den Funktionen konnen beliebige Daten verwendet werden.

(|73 DPREAD ( Lesen von Level1-Daten iiber PROFIBUS )

TRyTRRIRRIYY!
T INDREDO0 M0 00
A JTTTTTOTTTT T YT T
a2 TOUTUOTOT
]
x4
]

AE
DPREAD

< Interfac% |> >

Statusbyte | [ERAEEMR] (0 ?

LUl

d1 | statusbyte2 7/615]4{3]2]1]of K] :

16 —b—er*r*—i—»

(e —F"—E"I"“I"“—;—b

C§?| ] %g — LT ——
i_,— zg; —d-ert——
—_— (6)

LXE e (7) ______________

Allgemeines

Blocknummern 1...4. Es werden 6 beliebige analoge Prozesswerte (x1...x6) und 16 beliebige digitale Prozesswerte
(d1...d16) des Engineerings fiir die Abfrage tiber einen PROFIBUS-Daten-Kanal zusammengestellt. Blocknummer 1 stellt
die Daten fiir Kanal 1 bereit, Blocknummer 2 stellt die Daten fiir Kanal 2 bereit usw.

Das PROFIBUS-Modul liest alle 100 ms die Daten zweier Kanéle. Die digitalen Ausgédnge zeigen den Status des
PROFIBUS.

Weitergehende Informationen zur Kommunikation mit PROFIBUS entnehmen Sie bitte der Schnittstellenbeschreibung
(Bestell Nr.: 9499 940 52718).

Ein-/Ausgédnge

| Digitale Eingénge:
dl ... d8 |Digitale Prozesswerte, die (iber den PROFIBUS gelesen werden konnen (Statushyte 1)
d? ... dl&|Digitale Prozesswerte, die iiber den PROFIBUS gelesen werden kénnen (Statusbyte 2)

| Digitale Ausgénge:

b—err PROFIBUS-Status: 1 = Buszugriff nicht erfolgreich
F—2rt PROFIBUS-Status: 1 = Parametrierung fehlerhaft
CErr PROFIBUS-Status: 1 = Konfigurierung fehlerhaft
d-err PROFIBUS-Status: 1 = Kein Nutzdatenverkehr

Analoge Eingange:
#1l J.. =B \Analoge Prozesswerte, die (iber den PROFIBUS gelesen werden kénnen

115 DPREAD ( Lesen von Level1-Daten tUber PROFIBUS )
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(L. X3 DPWRIT (Schreiben von Level1-Daten iiber PROFIBUS)

Allgemeines

A

W2

W E

OrMmTOODECCLT :g:

o T e

opwrm L LLLLLLLLEEEEL TN
< Interface >

| (0 [ EEIEENR 21—
' z16 —
| (1) [EEOEENE L bh—err— s
—F-ert——s
e ——
L d-err—
—valid——s
2 vl
(3) —
(4) s
() o
(6) —
(7) v

9499-040-50618

Blocknummern 11...14. Es werden die Daten eines PROFIBUS-Daten-Kanals in den Speicher tibertragen. Blocknummer
11 Ubertrdgt die Daten des Kanals 1, Blocknummer 12 tibertrégt die Daten des Kanals 2 usw. Das PROFIBUS-Modul
schreibt alle 100 ms die Daten zweier Kandle. Der Datensatz besteht aus 6 analogen Prozesswerten (y1...y6) und 16 di-
gitalen Statusinformationen (z1...z16), die dem Engineering zur Verfiigung stehen. Die digitalen Ausgénge (b-err, p-err,
c-err, d-err und valid) zeigen den Status des PROFIBUS.

@ Weitergehende Informationen zur Kommunikation mit PROFIBUS entnehmen Sie bitte der Schnittstellenbeschreibung
(Bestell Nr.: 9499 940 52718).

Ein-/Ausgénge

Digitale Ausgénge:

z1 z1& Digitale Prozesswerte, die (iber den Profibus geschrieben werden kénnen.
b—err PROFIBUS-Status: 1 = Buszugriff nicht erfolgreich

F—Ert PROFIBUS-Status: 1 = Parametrierung fehlerhaft

l=l gl PROFIBUS-Status: 1 = Konfigurierung fehlerhaft

d-err PROFIBUS-Status: 1 = Kein Nutzdatenverkehr

valid PROFIBUS-Status: 1 = Daten sind in Ordnung

Analoge Ausgange:

91 ...d95 | Analoge Prozesswerte, die tiber den Profibus geschrieben werden kénnen.

DPWRIT (Schreiben von Level1-Daten Uber PROFIBUS)
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KS98+ E/A-Erweiterung mit CANopen

m KS98+ E/A-Erweiterung mit CANopen

117

Durch die zusatzliche CANopen - Schnittstelle wird die Funktionalitat des KS 98 bereits im Grundgerat erganzt um:
e die lokale E/A-Erweiterbarkeit mit dem modularen E/A-System RM 200 von PMA
e den Anschluss der PMA-Multitemperaturregler KS800 / KS 816 mit CANopen - Schnittstelle
¢ den vor Ort Datenaustausch mit anderen KS98+ (Querkommunikation)

A Diese Funktionen stehen nur in den KS98+ Versionen ab Bedienversion 5 zur Verfiigung.

BUS-Abschlusswiderstand
Der CANopen Bus ist an den beiden Enden (erster und letzter Teilneh-

mer) mit einem Bus-Abschlusswiderstand zu beschalten. Hierflir kann
der in jedem KS98+ vorhandene Bus-Abschlusswiderstand verwendet

werden.

Bei geschlossenem Drahthakenschalter ist der Abschlusswiderstand zu-
geschaltet. Default ist der Drahthakenschalter offen (siehe rechts).

Statusanzeige : Status CAN-Bus

Status CAH-Bus

BUS-Abschlusswiderstand

3% OK-0r-0K-MOD -0

4: HC-HA-HL-

St OK-0r-0K-MOD I-0

g8 HC-MA-HU-

o o o — —mvert Bedeutung
T 1...42 Knotennummer
»J M NoCheck: Existenz des Knotens noch nicht tiberpriift / Knoten nicht vorhanden

Ck Check: Existenz des Knotens noch gerade tiberpriift
MHE: NoResponse: Keine Antwort von diesem Knoten. Er wird aber bendtigt.
0k, Ready: Knoten hat geantwortet und ist identifiziert.
E= EMStart: Knoten hat sich durch Emergency-Message angemeldet.
HA NotAvailable: Knotenzustand ist unbekannt.
FO PreQperation: Knoten ist im Zustand PreOperational.
Er Error: Knoten ist im Fehlerzustand.
OF Operational: Knoten ist im Zustand Operational.
MU NotUsed: Knoten wird von keiner eigenen Lib-Funktion benétigt.
WE| Waiting: Lib-Funktion wartet auf Identifizierung dieses Knotens.
Fa Parametrierung:Lib-Funktion parametriert den Knoten gerade.
Ok Ready: Lib-Funktion ist fertig mit der Parametrierung.
String Ermittelter Knotennane
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19.1

RM 211, RM212 und RM213 Basismodule

QOO | DL DDV DD | DD DO\ DD\ ||[@DD
a1 OO

can] can [can|
W |owp| %

RM 201

()03%)
(@)%)%)

RM 224-1

Q2191 %)\ a1 Nl

Die Anschlussklemmen kdnnen
problemlos von den Modulen
abgezogen werden.

e
SIS e[

an]orears][[2a 23] o “%‘*
oo v [zl | e[ ]
i1\ aXee)| (X))
i)\ aXeae)| (X3 %)

Das RM 200 System besteht aus einem Basismodul (Geh&use) fiir Hutschienenmontage mit 3, 5 oder 10 Steckplatzen.
Der linke Steckplatz ist generell fiir das Bus-Koppelmodul CANopen RM 201 reserviert. In den iibrigen Steckplatzen
werden je nach Bedarf E/A-Module oder Blindabdeckungen gesteckt. Die Module rasten im Basismodul ein und kénnen
zwecks Austausch mit einfachen Werkzeugen entriegelt werden (z.B. kleiner Schraubendreher).

Die Verdrahtung im Engineering-Tool muB der realen Verdrahtung entsprechen.
(Position = Einschub = Slot = Steckplatz).

A Die Steckkarten diirfen bei eingeschalteter Spannungsversorgung nicht gesteckt oder gezogen werden.

Teilengineering zur Kommunikation mit einem RM200-Knoten.

Slot1 Slot s
Slot2 EEE‘-NWQ‘W@I‘“—W
2:2:4 ﬁ%@'ﬁ'ﬁ'ﬁ'ﬁ'ﬁ'ﬁ'ﬁﬁ llllllll
Stote|— RD L S LE T
L osletrle 100 ts=11 00000000
B0Z siotgf— Digitaleingaenge TUTTTTET
400 sletof—e Slatx BE i e o
R 31
RMZ200-Knoten fgﬂf?;’:"lllllllllll
Digitalausgaenge
Slotx
—alan1
— A0 2 tg'Uv—va
m e ifssga
ot
sEp-ansz A RMAO 1LY
§3 SEEEED o
nalogausgaenge
rua LT

102 ts=11
Analogeingaenge

RM 211, RM212 und RM213 Basismodule 118
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KS98+ E/A-Erweiterung mit CANopen

C_RM2x (CANopen Feldbuskoppler RM 201)

Slot1
Slot2
Slot2
Slot 4
Slots
Slotg
Slot¥
Slota
Slotd

el

A—walicd

C_RMZx
21
RMZ00-Knoten

"
o
[

z

a+—let_=rr

Das Koppelmodul RM201 enthélt die Schnittstelle zum CAN-Bus und belegt den ersten Steckplatz.

Die weiteren Steckpldtze sind fir diverse E/A-Module vorgesehen, die {iber einen internen Bus zyklisch abgefragt
werden.

Ausgange
Analoge Ausgénge
Slotd
" Anschluss der RM-Module RM_DI, RM_DO, RM_AI und RM_AQ
Slots
Digitale
Ausgénge
0 =kein 1 = es melden sich mindestens 2 Teilnehmer mit der gleichen Node -Id; — Die
et—err | Engineeringfehler |Adressen der angeschlossenen Geréte entsprechend andern (z.B. DIP-Schalter auf
erkannt den RM 201).
) 0= korrekte 1 = falsche Teilnehmer-Id: Es meldet sich kein Teilnehmer mit der eingetragenen
id-etrr ~ Node-Id; — Die DIP-Schalter auf dem angeschlossenen RM 201 und der Seite
Teilnehmer-Id p : . .
Parameter Dialog C_RM2x" abgleichen.
valid 0 = ungiiltige Daten| 1= Daten sind giltig

Im Gegensatz zu den anderen KS98-Funktionen darf an den analogen Ausgédngen jeweils nur eine Datenfunktion ver-
drahtet sein.

Parameter und Konfigurationsdaten

Parameter Beschreibung Wertebereich Default

ModeId Knotenadresse des RM201 2..42 32

Voraussetzung fiir eine Kommunikation zwischen der KS98+ Multifunktionseinheit und dem CANopen Feldbuskoppler
RM 201 ist die tibereinstimmende Einstellung der CANparameter.

Die Einstellungen im Engineering-Tool und die Schalterstellung auf dem Feldbuskoppler RM201 sind abzugleichen

!':;:.‘.Engineeﬁng TOOL ET/KS98 -PMA-

Datel Beabetten  Funkhionen  Feste Funkt BEEEW Optionen Fenster  Hilfe

Gerateauzwahl

1 1 Gerateparameter
| CANparameter CAMparareter

® CAN_NMT([Master] ' CAN_SLAVE Pabwort F2

FAHede e j
CAN_Baudrate |r§_ﬁf{i'—‘j|

C_RM2x (CANopen Feldbuskoppler RM 201)
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(=3 RM_DI (RM 200 - digitales Eingangsmodul)

— Slot x
iy
Egirwmvmmhm
UM TTTTTTTD
RO LLLLLIIILLE]
100 ts=11

Digitaleingaenge
Die Funktion RM_LC*I bearbeitet die Daten von angeschlossenen digitalen Eingangsmodulen.

Ein- und Ausgéange

Analoger Eingan
Slotx Anschluss von einem der =1 at.* Ausgénge des RM200 Knotens (C_RM2x), Steckplatznr.

Digitale Ausgénge

et—err | 0= kein Engineeringfehler erkannt 1 = Engineeringfehler (mehrere RM-Modul-Funktionen
an einem Slot)
=lotid | 0=korrekte Slotbelegung 1 =falsche Slotbelegung (falsches RM-Modul gesteckt)
valid 0 = keine Daten 1 = Daten konnten empfangen werden
di 1
. 1. bis 8. digitales Eingangssignal
di &8
* Slot = Anschlussnr., Steckplatz z.B. 2...10
Parameter und Konfigurationsdaten
Konfiguration |Beschreibung Wertebereich Default
0: RM241=4x24VDC
MTaF Modultyp 1: RM242 =8 x 24 VDC 0
2: RM243 =4 x243 VAC
Il Eingangssignal 1 direkt oder invers ausgeben? direkt
. / direkt
Inug Eingangssignal 8 direkt oder invers ausgeben? invers

RM_DI (RM 200 - digitales Eingangsmodul) 120
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KS98+ E/A-Erweiterung mit CANopen

RM_DO (RM 200 - digitales Ausgangsmodul)

T Eggrmmvmmrwm

5 SABBEAEEE
ruDo LLLLLLLLEL
101 ts=11

Digitalausgaenge

Die Funktion RM_C0 bearbeitet die Daten von angeschlossenen digitalen Ausgangsmodulen.

Ein- und Ausgange

Analoger Eingan

Slotx

Anschluss von einem der = 1ot Ausgénge des RM200 Knotens (C_RM2x), Steckplatznr.

| Digitale Eingédnge

do 1
. Sollwerte fiir digitale Ausgénge 1 bis 8
do 2
Digitale Ausgange
et—err | 0 =kein Engineeringfehler erkannt 1= Engm_eermgfehler (mehrere RM-Modul-Funktionen
an einem Slot)
=lot.Id | 0=korrekte Slotbelegung 1 = falsche Slotbelegung (falsches RM-Modul gesteckt)
valid 0 = keine Daten 1 = Daten konnten empfangen werden
di 1
. 1. bis 8. digitales Eingangssignal
di 8

Parameter und Konfigurationsdaten

Konfiguration |Beschreibung Wertebereich Default
0: RM251=8x24VDC,05A
MT=e | Modultyp 1. RMZ252 = 4 x Relais(230 VDC) 2A
Inul Eingangssignal 1 direkt oder invers ausgeben? | direkt
e~ / direkt
I Fingangssignal 8 direkt oder invers ausgeben? | invers
FMode1 _ . ) kein — keine besondere Reaktion
Bei Kommunikationsausfall letztes Signal oder / kein
Tt F5t.at.e ausgebeben?
FModes Ausgabe von FStat Wert
F5tatel
. Zustand des Ausganges im Fehlerfall 0/1 0
FStatel

Hinweis zum Hardware-Typ RM 251
Die Ausgdnge werden paarweise tiberwacht. Um Fehlanzeigen zu vermeiden, sollten nicht benutzte Ausgénge
hardwaremalig kurzgeschlossen werden.

RM_DO (RM 200 - digitales Ausgangsmodul)
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(X3 RM_AI (RM 200 - analoges Eingangsmodul)

Al

—slsiot i:g:
pamrenTT gl o
$VORARAD

Rl LLLLLLL

102 ts=11

Analogeingaenge

Die Funktion RM_AT bearbeitet die Daten von angeschlossenen analogen Eingangsmodulen.

Ein- und Ausgange

Analoger Eingan
Slotx Anschluss von einem der = 1ot Ausgénge des RM200 Knotens (C_RM2x), Steckplatznr.

Digitale Ausginge

et—err | 0=kein Engineeringfehler erkannt 1 = Engineeringfehler (mehrere RM-Madul-Funktionen
an einem Slot)
slotId | 0=korrekte Slotbelegung 1 =falsche Slotbelegung (falsches RM-Modul gesteckt)
walid |0 =keine Daten 1 = Daten konnten empfangen werden
fail 1
. Messfehler an Kanal 1 bis 4 (z.B. Fiihlerbruch)
fail 8

tcfile | Fehler an der Temperaturkompensation

Analoge Ausgénge
Hi l...Ai4 |1 bis4. analoges Eingangssignal

RM_AI (RM 200 - analoges Eingangsmodul) 122
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KS98+ E/A-Erweiterung mit CANopen

Parameter und Konfigurationsdaten

Konfiguration Beschreibung Wertebereich  Default
0: RM221-0 =4 x 0/4...20 mA
1:RM221-1=4x-10/0..10 V
2: RM221-2 =2 x 0/4...20 mA
+2x-10/0..10V
3:RM222-0=4x0/4..20 mA, TPS
4: RM222-1 =4 x-10/0...10 V,
MTaF Modultyp Poti. TPS
5:RM222-2 =2 x 0/4..20 mA +
2x-10/0...10V, Poti, TPS
6: RM224-1 =4 x TC/Pt100, 16 Bit
7: RM224-0=2 x TC, 16 Bit
8: RM224-2=1x-3..3V, 1xTC, 16 Bit
1: Typ J =-120 ... 1200°C
2: TypK =-130 ... 1370°C
3 Typl =-120 ... 900°C
4: TypE =-130 ... 1000°C
5: TypT =-130 ... 400°C
6: Typ S =12 ..1760°C
STur 1 7: TypR =13...1760°C
. Eingangssignal 8: TypB  =50..1820°C
STar 4 9: TypN  =-109...1300°C
10: Typ W =50... 2300°C
30: Pt100 =-200 ... 850°C
40: Einheitssignal =0 ... 10V
41: Einheitssignal =-10... 10V
50: Einheitssignal =4 ... 20mA
51: Einheitssignal =0 ... 20mA
Uhit 1 Temperatureinheit Eingang 1 bis 4 0: Einheit =°C
‘s (nur relevant bei Thermoelement- und 1: Einheit =°F 0
Uhit 4 Pt100 Eingéngen) 2: Einheit =K
T 1
- Filterzeitkonstante Eingang 1 ... 4in(s) 0..999999 0.5
T 4
=@ 1
. Skalieranfangswert Eingang 1...Eingang 4 -29999 ... 999 999 0
=8 4
=1@a 1
- Skalierendwert Eingang 1 ... Eingang 4 -29999 ... 999 999 100
=188 4
Fail 1 Upacale —
“un Signalverhalten bei Sensorfehler am Eingang 1...4 Downscale
Fail 4
“wlin  1...49 | Messwertkorrektur Eingangswert Stiitzpunkt 1 — Eingang 1.4 | -29 999 ... 999 999 0
wlowt 1...4 | Messwertkorrektur Ausgangswert Stiitzpunkt 1 — Eingang 1..4 | -29 999 ... 999 999 0
w2in l...49 | Messwertkorrektur Eingangswert Stiitzpunkt 2— Eingang 1.4 | -29°999 ... 999 999 100
maout 1...4 | Messwertkorrektur Ausgangswert Stiitzpunkt 2— Eingang 1.4 | -29 999 ... 999 999 100

RM_AI (RM 200 - analoges Eingangsmodul)
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Potentiometer - Anschluss und Abgleich

Anschluss:
Die Module RM 222-1 und RM222-2 sind auch fiir den Anschluss von
Potentiometern geeignet. An dem Modul RM222-2 kdnnen bis zu zwei nur BM222-1 r r

und am RM 222-1 bis zu vier Potentiometer angeschlossen werden.

Fiir die Potentiometermessung wird eine Spannungsteiler-Schaltung
verwendet. Die flir Spannung ausgelegten Kanale kdnnen paarweise auf

Poti-Messung umgesteckt werden. (Jumper auf der Leiterplatte des Mo-
duls)

Uconst: Us = 5V DC (Ausgabe anstelle von +24V OUT);
kurzschlussfest Strombegrenzung: 20mA
Max. Belastung: 4mA/Kanal; Z | < 20mA

(auf die 4 Kandle des Moduls aufteilbar. Die Widerstandswerte
miissen mindestens 4 x 1000 Q , 2 x 500 Q oder 1 x 250 € betragen.

RMZ222-1
RMZ222-2

Abgleich:

Um die Eingénge auf die Potentiometer abzugleichen, wird der Mentipunkt Kalibrieren aufgerufen. Dazu Bedienmenii
verlassen, imHaurtmeni - Al laemeine Daten aufrufen, dannkal ibr1ieruna anwahlen und
hier das abzugleichende Modul aufrufen.

Haurtmerl

Bedienseiten
Farameter
[#0-Daten
HDnFlaurathn

Jenelne

Alla. Daten

Datum. Uhrzeit
Geratedaten
Onlines0ff]ine

At
Status CAM-Bus

kalibrieruns

Bels AINFI
Ae6: HINPE

Fde

168: RM_AI 16@: REM_AI 16@: EM_AI

%A = ., BEG ya) = H, BBE %6 = A, BEE

¥1A8 = 168, A6 #1188 = 168, AE 188 = 168, AE

B = 12, 666G b = H, BBE Ao = A, BEE

fail = aus fail = aus fail = aus
[ Lhhl. 3 Fyit. Chrnl. 3 IS Chnl. 3 I

Zunachst wird der abzugleichende Kanal angewdhlt. Mit der [a]-Taste kann die Kanalnummer (zhiril « 1) angewahlt
und nach Bestétigen durch die [S)-Taste auch verandert werden.
AnschlieBend wird beim Eingabefeld Ehait. die [S-Taste betatigt und auf Set. B umgestellt.

Set. B% blinkt jetzt. Der Widerstandswert wird vom Anwender, in die zu X0 gehdrende Position gebracht. In der An-
zeige # erscheint der fiir diesen Kanal giiltige Wert. Durch Driicken der [©]-Taste wird dieser aktuelle Wert als X0 ge-

speichert.

AnschlieBend wird bei Zet. BX die [&-Taste betatigt und auf Set. 1EEX umgestellt. Durch Driicken der [&)-Taste
beginnt Set. 1EEX zu blinken. Jetzt wird der Widerstandswert, vom Anwender, in die zu X100 gehorende Position
gebracht. In der Anzeige # erscheint der fiir diesen Kanal giiltige Wert. Durch erneutes Driicken der [&-Taste wird die-

ser aktuelle Wert als X100 gespeichert.

RM_AI (RM 200 - analoges Eingangsmodul)
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(X3 RM_AO (RM 200 - analoges Ausgangsmodul)
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Analogausgaenge

Die Funktion RM_RAID bearbeitet die Daten von angeschlossenen analogen Ausgangsmodulen.

Ein- und Ausgéange

Analoge Eingénge

Slotx Anschluss von einem der =1 at. Ausgénge des RM 200 Knotens (C_RM2x)

AQ 1...AO0 4|1 bis 4. analoges Ausgangssignal

Digitale Ausgange

- 0 = kein Enginesringfehler erkannt 1.= Engineeringfehler (mehrere RM-Modul-Funktionen an
einem Slot)
=lotId 0 = korrekte Slotbelegung 1 =falsche Slotbelegung (falsches RM-Modul gesteckt)
ualid 0 = keine Daten 1 = Daten konnten empfangen werden
fail 1
- Messfehler an Kanal 1. bis 4 (z.B. Fiihlerbruch)
fail 4
Parameter und Konfigurationsdaten
Konfiguration |Beschreibung Wertebereich \ Default

0: RM231-0=4x0/4..20mA/ 4x0..10V

1:RM231-1=4x0/4..20mA/ 2x0..10V/
2x-10..10V

2:RM231-2=4x0/4..20mA /4 x-10..10 V

MTaF Modultyp

10: Einheitssignal =0 ... 10V

arer pusgangssiana 11: Einheitssignal =-10 ... 10V
OTur 4 20: E!nhe!tss!gnal =0..20mA
21: Einheitssignal =4 ... 20 mA
=8 1
. Skalieranfangswert Eingang 1...Eingang 4 -29999 ... 999 999 0
=8 4
=188 1
e Skalierendwert Eingang 1 ... Eingang 4 -29999 ... 999 999 100
x1B6E 4
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(V2 RM_DMS DehnungsmeRBstreifen-Modul
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Die Funktion RM_DMS liest Daten von einem speziellen Dehnungsmel8streifen-Modul der KS98+ E/A-Erweiterung mit
CANopen. An den Modul kdnnen maximal 2 Dehnungsmel3streifen angeschlossen werden. Die MeRwerte stehen an
den Ausgédngen Al 1 und Al 2 zur Verfiigung.

Uber digitale Befehls-Eingange kénnen beide Messungen beeinfluRt werden, zB Nullung. Ein neuer Befehl ( positive
Flanke an einem der dig.Eingange ) wird erst wieder iberwacht, wenn der “ready”-Ausgang auf “1” steht. Die Modul-
position im RM-Rahmen wird durch Anbindung des Analogeingangs Slotx an den RM2xx-Knoten festgelegt..

A Wichtiger Hinweis:

Zur Verwendung des DehnungsmeRstreifen-Moduls muf ein spezieller Koppelmodul verwendet werden ( RM201-1 ).
Dieser Koppelmodul kann nicht mit Thermoelementmodulen kombiniert werden. Weiterhin gelten die Einschréankungen
wie beim Koppelmodul RM201 (zB. Maximal 4 analoge Eingangsmoduln).

| Digitale Eingénge:

Setze Tara DMS-Kanal1.

set_t1 Das aktuelle Gewicht wird als Tara (Verpackungsgewicht) nicht dauerhaft gespeichert.
Nachfolgende Messungen liefern Nettogewicht.

Reset Tara DMS-Kanal1.

Der Tara-Wert wird zu 0 gesetzt. Bruttogewicht=Nettogewicht.

Nullung des MeRwertes DMS-Kanal1.

Der aktuelle MeRwert wird als Nullwert permanent gespeichert.

Setze Tara DMS-Kanal2.

set_t2 Das aktuelle Gewicht wird als Tara (Verpackungsgewicht) nicht dauerhaft gespeichert.
Nachfolgende Messungen liefern Nettogewicht.

Reset Tara DMS-Kanal2.

Der Tara-Wert wird zu 0 gesetzt. Bruttogewicht=Nettogewicht.

Nullung des MeRwertes DMS-Kanal?2.

Der aktuelle MeRwert wird als Nullwert permanent gespeichert.

res_t1

zero_1

res_t2

zero_2

RM_DMS DehnungsmefRstreifen-Modul 126
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 Digitale Ausgénge:

0 = kein Engineeringfehler .
et—err 1 = Engineeringfehler (mehrere Modulbltcke an einem Slotausgang).
Slotx nicht verdrahtet
0 = korrekte Slotbelegung.
=lotId 1 = falsche Slotbelegung (Modultyp).
Falscher Koppelmodul
0 = keine Daten.
1 = Daten konnten empfangen werden.
walid fail 1 Fehlerhafter Anschlu oder MeRfehler am Kanal 1

fail 2 Fehlerhafter Anschlul® oder MeRfehler am Kanal 2

ready Fertigmeldung nach Befehlsausfiihrung

Analoge Eingénge:

\ Anschlul von einem der Slot-Ausgénge des RM201-1-Knoten-Blockes

Analoge Ausgénge:

AI 1 1. MeRwert des DMS-Kanals 1
AI 2 2. MeRwert des DMS-Kanals 2
Parameter:
Mlyp 1/2 Modultyp 0: RM225 = Dehnungsmelstreifen
STar 172 0: -4 +4mV/V
Unit 1/2 mV/V
T+ 1-2 Filterzeitkonstante Eingang 1... 2in (s) 0..999999 0,5)
#B 1.2 Skalieranfangswert Eingang 1 ... 2 -29999..999999 (0)
=18 1.2 Skalierendwert Eingang 1... 2 -29999...999999  (100)
Fail 1-2 Signalverhalten bei Sensorfehler

0:Upscale

1:Downscale
wlin 172 Messwertkorrektur Eingangswert

Stlitzpunkt 1 > Eingang 1...2 - 29999..999993 (0)
wlout. 12 | Messwertkorrektur Ausgangswert

Stiitzpunkt 1 > Eingang 1...2 -29999..999999 (0)
AZin 1.2 Messwertkorrektur Eingangswert

Stiitzpunkt 2 > Eingang 1...2 -29999..999999  (100)
AZout 1.2 | Messwertkorrektur Ausgangswert

Stutzpunkt 2 > Eingang 1.2 - 29999..999999  (100)
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BN Querkommunikation KS 98plus - KS98plus

EHR: APROG

—368. 8., . -758.8
tHetto 32,59 h
tRezt, 16,81 h
Status ruh

QUERKOMMUNIKATION

Wahrend der Datenaustausch zwischen KS 98+ und RM200, KS800 bzw. KS816 ausschlieBlich iiber den KS98+ bis Be-
dienversion 7 als Master erfolgen muR, ist die “Querkommunikation” direkt moglich.

KS98 RM:
Ab der Bedienversion 8 kann jedem KS98, auch einem Slave, ein oder mehrere RM-Knoten zugeordnet werden. Jeder
KS98 kann aber nur auf sein eigenes externes 1/0 zugreifen.

Der Datenaustausch zwischen mehreren KS 98+ eines CAN-Netzes erfolgt iiber Sendebausteine (CSEND; Blocknum-
mern 21, 23, 25, 27) und Empfangsbausteine (CRCV; Blocknummern 22, 24, 26, 28).

Je Sende-/Empfangsbaustein kdnnen bis zu 9 Analogwerte und 16 digitale Zustdnde aus dem jeweiligen Engineering
iibertragen werden. Der Sender sendet die Daten zusammen mit seiner Knotenadresse und Blocknummer.

Der Empfanger priift, ob die Nachrichten mit der eingestellten Sendeadresse {ibereinstimmt, und ob die Blocknummer
des Senders um “1" niedriger ist als die eigene.

BUS-Abschlusswiderstand siehe Seite: 117

129



Querkommunikation KS 98plus - KS98plus 9499-040-50618

y{IN I CRCV (Empfangsh.stein Blocknr. 22,24,26,28-Nr.56)

T

L
CRCY 111l
22 (24, 26,2
Die Funktion CRCV kann Daten von einem anderen KS98+ empfangen. Die Daten der anderen Multifunktionseinheit
werden mit der CSEND Funktion bereitgestellt. Hierbei ist die Blocknummer des CSEND um 1 kleiner als die CRCV Bloc-
knummer.

Der CRCV Nr. 22 liest die Daten eines anderen KS98+ vom CSEND Nr. 21
Der CRCV Nr. 24 liest die Daten eines anderen KS98+ vom CSEND Nr. 23
Der CRCV Nr. 26 liest die Daten eines anderen KS98+ vom CSEND Nr. 25
Der CRCV Nr. 28 liest die Daten eines anderen KS98+ vom CSEND Nr. 27

Ausgange

Analoge Ausgénge
Y1...%9 | analoge Ausgangswerte 1 bis 9

Digitale Ausgénge

id-err 0 = korrekte Teilnehmer-Id 1 = falsche Teilnehmer-Id
valid 0 =keine Daten 1 = Daten konnten empfangen werden
do 1

Statuswerte 1 bis 16

do 16

Parameter und Konfigurationsdaten

Konfiguration |Beschreibung ‘Wertebereich \Default
Knotenadresse des sendenden KS98+

HadaTd (Der sendende KS98plus wird im Engineering-Tool im Fenster "CANparameter”
entsprechend eingestellt.)
(— siehe *1)

* *1) Die Knotenadresse des sendenden KS98plus wird im Engineering-Tool im Fenster "CANparameter
oder an der Bedienfront (im Offline-Betrieb) bei den Gerdteparametern eingestellt.

Geratedaten Loffl

' CAN_NMT(Master] " CAN_SLAVE Egﬂd : 95@%

Node Fresu, = S8 Hz

CAN-Node Id 1 Abbrechen Serach = deut.sch
CAN_Baudrate j - = 1

CRCV (Empfangsb.stein Blocknr. 22,24,26,28-Nr.56) 130
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pJI2l CSEND (Sendeb.stein Blocknr. 21, 23, 25, 27 - Nr. 57)

—
—
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a—fwalid

CEEMD
21 (23,23, 27)

Die Funktion CSEND stellt Daten fiir andere KS98+ auf dem CANopen Bus zur Verfiigung. Die Daten kénnen von den an-

deren Multifunktionseinheit mit der CRCV Funktion gelesen werden.

Ein- und Ausgange

Analoge Eingange
“l...®9 | analoge Werte 1 bis 9, die gesendet werden.

| Digitale Eingénge
dil...di9 |digitale Werte 1 bis 16, die gesendet werden.

Digitaler Ausgang

0 = ungiltige Daten (z.B. kein KS98+

valid sondern nut KS98)

1 = Daten konnten empfangen werden

Parameter und Konfigurationsdaten

Konfiguration |Beschreibung Wertebereich

Default

delta Anderung, ab der ein neuer Sendevorgang ausgeldst wird. 0,000...999 999

0.1

Ubertragung wird alle 200ms durchgefiihrt.
Daher ist darauf zu achten, dass Werte die nur 100 ms anliegen verloren gehen kénnen.
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IEZN Anschluss von KS 800 und KS 816

CANopen

Mit den Funktionsbldcken C_KS8x und KS8x kann iiber den CANopen Bus eine Verbindung zwischen der Multifunk-
tionseinheit KS98+ und den Multi-Temperaturreglern KS 800 und KS 816 aufgenommen werden.

Jedem KS 800 bzw. KS 816 wird eine Knotenfunktion C_K.5&: zugeordnet.

Die K58 - Funktionen werden den einzelnen Reglern des KS 800 (bis zu 8 Regler) bzw. KS 816 (bis zu 16 Regler) zu-
geordnet.

BUS-Abschlusswiderstand siehe Seite:117

Teilengineering zur Kommunikation mit den Multi-Temperaturreglern KS800 und KS816

Ty
Vizd .
E; —a»\?vx [
: Yy A =
cal—= [ttt o
ol i RS igd
[ S AT o Zn é:: e iLl
4 5055n —|w stif— 100 ts=11
¢ 10— vetn o L. —F|rman t._ s2/— 1.ReglerKS 800
c1— _”CUX [ . 12z
37 —pman BT — 1)
Lo U C 14— §D= kEay lll fEost
bhplroe o chle 55 101 ts=11 a5 ed
4Bl EaEIE S5y e IT] 2. Regler KS 800 U £ £ B N
ckse  [LILILILLL] 103 ts=11 —{w i
21 8. Regler KS 800 —H{¥man =
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211

A

C_KS8x (KS 800 und KS 816 Knotenfunktion - Nr. 58)

9499-040-50618

C_KS8x (KS 800 und KS 816 Knotenfunktion - Nr. 58)

RRRNRRRENRRA|

C_Kg8x

25
K5800/816 Knoten

Die Knotenfunktion k.52 stellt die Schnittstelle zu einem der Multi-Temperaturreglern KS 800 bzw. KS 816 her.
An die analogen Ausgange C1 ... C1& konnen die K52= - Funktionen, die jeweils einen Regler des KS 800 (bis zu
8 Regler) bzw. KS 816 (bis zu 16 Regler) darstellen, angebunden werden.

Im Gegensatz zu den anderen KS98-Funktionen darf an jedem analogen Ausgang nur eine Datenfunktion verdrahtet
sein.

Voraussetzung firr eine Kommunikation zwischen der KS98+ Multifunktionseinheit und den KS800 bzw. KS816 ist die
tibereinstimmende Einstellung der CANparameter (— siehe *1)).

Ausgange

Analoge Eingénge
C1l...C1& | Anschluss der KS8x - Funktionen (einzelne Regler im KS800 / KS816)

Digitale Ausgédnge

SR 0 = kein Engineeringfehler ;lzigﬁg;nzgggggehler (andere Knotenfunktion an
id-err | 0-korekt Teinehmerd Node  hat sich i KS800 / KS815 gemeldet)
valid 0 =keine Daten 1 = Daten wurden empfangen
anline 0 =KS800/816 ist offline 1 =KS800/816 ist online
fail 1 0 =kein Fail an do1...do12 1 =Failan do1...do12
fail 2 0 =kein Fail an do13...do16 1 =Failan do13...do16
fail 3 0 = kein Heizstromkurzschluss 1 = Heizstromkurzschluss
dil Zustand des di1
diz Zustand des diZ
i3 Zustand des di3
cdid Zustand des di4

Parameter und Konfigurationsdaten

Konfiguration |Beschreibung Wertebereich | Default

HodeId 2..42 2

Knotenadresse des KS800/KS816

Die Daten der einzelnen Regler werden zyklisch gelesen.
Spatestens alle 1.6 Sekunden (KS800) bzw. nach 3,2 Sekunden (KS816) werden alle Daten aufgefrischt.

* 1) Die Parameter fiir den CANopen Bus werden im Engineering-Tool im Fenster "CANparameter" oder an
der Bedienfront bei den Gerdteparametern eingestellt ET98 — Gerdt — CANparameter.
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AWl KS8x (KS 800 und KS 816 Reglerfunktion - Nr. 59)
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Die K252 - Funktionen bearbeiten jeweils einen Regler aus dem KS 800 bzw. KS 816. Mit den analogen und digitalen
Eingéngen konnen die Signale fir die Regelung zum Regler im KS800/16 gesendet werden.
Die analogen Ausgange liefern die Prozess- und Reglerwerte.

Ein- und Ausgénge

Analoge Eingénge
C o= Anschluss zu einem der C1. « « C1& Ausgdnge der Knotenfunktion K58

I Sollwert des Reglers
Yman StellgroRe im Handbetrieb
| Digitale Eingénge
asm 0 = Regler steht im Automatikbetrieb 1 =Regler steht im Handbetrieb (manual)
C off 0 = Regler ist eingeschaltet 1 =Regler ist ausgeschaltet
(AR 0 =Regler steht im Automatikbetrieb 1=2. Sollwert ist aktiv (Sicherheitssollwert)
We i 0 = externer Sollwert ist aktiv 1 = interner Sollwert ist aktiv
ostart 0 = Selbstoptimierung nicht starten 1 = Selbstoptimierung starten

Digitale Ausgénge

et —aip 0 = kein Engineeringfehler 1 = Engineeringfehler

(mehrere KS8x Reglerfunktionen an einem Reglerkanal)
valid 0 =keine Daten 1 = Daten wurden empfangen
#fail 0 = kein Sensorfail 1 = Sensorfail

Analoge Ausginge

" Istwert des Reglers

Y Stellgrole des Reglers
5t1 Statusbyte 1 Beispielengineering um St1 und St2 auszuwerten auf
St Statusbyte 2 der ndchsten Seite.
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S1.1 Statusbyte 1 Bit

Wertigkeit Bezeichnung

0 1
1 2
2 4
3 8
4 16
5 32
6 64
7 128

St.2 Statushyte 2 Bit

Alarm HH

Alarm H

Alarm L

Alarm LL

Alarm Sensor Falil
Alarm Heizstrom
Alarm Leckstrom
Alarm DOx

Wertigkeit Bezeichnung

0 1
1 2

2 4
3 8
4 16
5 32
6 64
7 128

KS8x (KS 800 und KS 816 Reglerfunktion - Nr. 59)

W2 aktiv
Wint aktiv

Wanfahr aktiv
Optimierung aktiv
Fehler bei Optimierung
Regler A/ M

Regler abgeschaltet

Alarm HH
Alarrn H

Alarrm L

Alarm LL
Alarm SensorFail
Alarrn Heizstraorm
Alarm Leckstro

Alarm DO_x

9499-040-50618

Beispielengineering um St1 und St2 auszuwerte
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B2 Beschreibung zur CAN-Buserweiterung KS98

KS98+Bedienversion 8:

Mit Einfihrung des CANopen-Anschlusses in der Bedienversion 5 (KS98+) bis zur Bedienversion 7 konnte nur dem Mas-
ter ein eigenes externes E/A-System zugeordnet werden. In der Bedienversion 8 des KS98+ wurden zahlreiche Erweite-
rungen zum CAN-Bus eingefiihrt. Zum einen kdnnen jedem KS98, auch einem Slave, ein oder mehrere RM-Knoten
zugeordnet werden. Jeder KS98 kann aber nur auf sein eigenes externes |/0 zugreifen. Weiterhin werden Direktzugriffe
auf den CAN-Bus ermdglicht um {iber PDO- und SDO-Kommunikation mit Fremdgeraten Verbindung aufnehmen zu kdn-
nen. Der folgende Abschnitt liefert Detailinformationen fiir den Anwender.

Der KS98+ kann auf vielféltige Weise (iber den CAN-Bus kommunizieren. Er kann Master zur Bearbeitung der
NMT-Dienste (NMT = Network ManagemenT) oder Slave sein, er kann PDO’s (PDO = process data object) zyklisch sen-
den oder empfangen oder asynchron SDO-Telegramme absetzen (SDO = service data object). Ein KS98+ kann gleichzei-
tig mit anderen KS98+, zugeordneten Remote-10's, KSB00-Multireglern und bis zu 40 Sensoren oder Aktoren sowie
tiber asynchrone Telegramme zu beliebigen Bus-Teilnehmern Kontakt aufnehmen. 42 CAN-Knoten kénnen maximal
adressiert werden.

SDO-Telegramm sl @ SDO-Betitigung

Receive-PDO Sende-PDO ‘ Transmit-PDO

Empfangs-PDO

Daten-Empfanger Daten-Erzeuger
Process Data Objects (PDO) Service Data Objects (SDO)
® Prozessdaten fiir schnellen Austausch e fiir Daten ohne Echtzeitanforderung
- einer sendet = alle kdnnen lesen * asynchrone, bestatigte Nachrichten
(Producer / Consumer - Konzept) e Aufteilungen iiber mehrere Telegramme
* max. 8 Bytes Nutzdaten / Nachricht méglich
* unbestatigte Nachricht e Adressierung der Daten iiber Indices im
*  Synchron oder ereignisgesteuert * Objektverzeichnis (Index, Subindex).

e Prioritdtssteuerung liber Adresse
e geratespezifische Dateninhalte

Der KS-98 {ibernimmt Guarding-Aufgaben als Master oder als Slave mit eigenem lokalen RM-Knoten. Die Anzeige er-
folgt im CAN-Statusfenster

Bisher:

Master Slave

Die Teilnehmer am Bus und auch der Bus selber haben jedoch Leistungsgrenzen. Uber die dynamischen Vorgange am
Bus lassen sich nur statistische Aussagen treffen.
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Die sich ergebende Bus- und Schnittstellenbelastung eines Gerdtes hangen von den Details der Kommunikationsstruk-
turen ab und kann nur bei genauer Kenntnis der Verhaltensweisen der einzelnen Teilnehmer abgeschétzt werden. Im
Folgenden werden Eigenschaften und Einfliisse verschiedener Busteilnehmer erldutert und Zahlen und Fakten zusam-
mengestellt. Der Anhang gibt Aufschluss tiber die PMA-intern verbrauchten COB-ID’s. Diese sind beim Hinzufiigen von
Fremdgeréaten zu beriicksichtigen.

CAN-Kommunikationseigenschaften des KS98+

Jede Nachricht auf dem Bus aktiviert den KS98-Interrupthandler und belastet damit den Prozessor. Die Nachricht wird
analysiert und in die Warteschlange (Queue) eingetragen, wenn das Ziel der Nachricht die eigene Adresse ist. Diese
Queue wird in der Idle-Task als auch in der zyklischen Systembearbeitungsphase (alle 100ms) abgearbeitet.

Die CPU-Leistung wird zu 70% ftir das Engineering reserviert. Diese Zeit wird im Timing-Dialog des ET-KS98 mit 100%
bewertet. Mindestens 30ms stehen also fiir allgemeine Aufgaben und Kommunikation zur Verfiigung. Dazu gehéren die
Bearbeitung der vorderen und hinteren Gerate-Schnittstelle und die Profibusbearbeitung. Diese kdnnen aber nur eine
geringfligige Belastung bewirken, da beispielsweise vordere und hintere Gerdte-Schnittstelle nur ein Telegramm pro
100 ms aufnehmen konnen. Die CAN-Kommunikation bewirkt also den gréRten Anteil der CPU-Belastung.

Das PDO-Bearbeitungsprogramm wird aktiviert, sobald die Bearbeitung des Engineerings innerhalb eines Zyklus been-
det ist (idle-task). Dadurch steht bei kleinen Engineerings maglicherweise mehr als 30% der Prozessorleistung fiir die
CAN-Kommunikation zur Verfiigung. Die Ausnutzung dieser Reserven steht dem Anwender unter seiner Verantwortung
frei.

Empfangs-PD0’s

Der Interrupthandler bendtigt ca. 0.16ms pro PDO.

Die Event-Queues bestehen aus 4 x 80 Elemente. Eine Queue enthalt sémtliche Sendenachrichten, eine nimmt alle
PDO-Empfangsnachrichten auf, eine die Netzwerk-Empfangsnachrichten und eine die SDO-Empfangsnachrichten.

Die Queues wird alle 100 ms und in der Idle-Task abgearbeitet.

Es diirfen also nicht mehr als 80 PDQ’s pro 100ms empfangen werden.

Das PDO-Handling belastet den Prozessor mit ca. 1.2 ms fiir ein einzelnes PDO.

Zur Verarbeitung von 50 Empfangs-PDO’s benétigt der KS98 bei der Bearbeitung im Block 18ms (wenn gleichzeitig
ebenso viele PDQ’s fir andere Empfanger abgewiesen werden 19ms)

Die Belastung der Basis-Kommunikationblécke (C_RM2X, CPREAD, ...) kann zwar keiner Zeitscheibe zugeordnet wer-
den, wird aber automatisch dem Engineeringanteil als Fixwert zugerechnet.

Sende-PDO’s

Fir gesendete PDQ’s kann in etwa die gleiche Belastung angesetzt werden wie fiir Empfangs-PDO’s (18ms / 50 PDQ's),
allerdings wird nicht zyklisch gesendet.

PDQ's werden nur gesendet, wenn sich ein Wert geandert hat (bei CSEND einstellbare Schwelle, sonst Anderung im
Genauigkeitsbereich des gesendeten Datenformates). Spatestens nach 2 Sekunden werden die Werte erneut auch
ohne Anderung gesendet. Damit reduziert sich die Belastung am Ausgang zu einem unvorhersehbaren Prozentsatz.
Durch Filterung kann die Ubertragungshaufigkeit schwankender Daten reduziert werden.

Abschétzung der CAN-Bus-Aktivitiaten verschiedener Gerite

Zur Reduzierung des Datenverkehrs zwischen PMA-Gerdten werden PDQ’s nur tbertragen, wenn sich in ihren Daten
Anderungen ergeben haben.

Die Anderungsabfrage erfolgt mit der Genauigkeit des verwendeten Datenformates (LSB).

KS800-Kommunikation

Bei der KS800-Kommunikation wird sowohl die synchrone als auch die asynchrone Kommunikation angewendet. Ein
PDO wird synchron und ein PDO wird asynchron konfiguriert.

Alle 200ms wird eine Sync-Nachricht ausgesendet.

Pro KS800/816 wird daraufhin ein PDO mit den Daten eines Reglerkanals empfangen. Fiir den Refresh von 8 Kandlen
werden daher 1,6 Sekunden bendtigt.
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Der KS800/816 hat einen internen Zyklus von 63,5 ms zur Bearbeitung eines Reglerkanals. Tritt im Raster dieser Zyklus-
zeit eine Anderung im Status oder der StellgrolRe eines Kanals auf, so sendet der KS800/816 asynchron 1 PDO.

RM 200

Die Datenibertragung erfolgt in beiden Richtungen asynchron. Daten werden nur bei Anderungen tibertragen (nur die
betroffenen PDQO's). Die Anderungsabfrage erfolgt mit der Genauigkeit des verwendeten Datenformates (LSB). Der mini-
male Refreshzyklus betrdgt in beiden Richtungen 100 ms.

Maximal 5 PDO’s + 1Status-PDO werden abhéngig vom Knotenumfang vom RM-Knoten gesendet.
Maximal 5 PDO’s werden vom KS98 zum RM-Knoten gesendet

KS98+Querkommunikation

Die Dateniibertragung erfolgt asynchron. Daten werden nur bei Anderungen tibertragen (nur die betroffenen PDO's).
Der minimale Refreshzyklus betrdgt 200 ms.

Maximal 5 PDQ’s werden abhéngig vom Umfang der an CSEND angeschlossenen Daten gesendet.
Maximal 5 PDO’s werden vom KS98 empfangen

Fremdgerite

Fremdgerate - Sensoren / Aktoren — konnen tiber synchronen Datenverkehr (Sende- und Empfangs-PD0’s) angespro-
chen werden oder asynchron tiber SDO’s. Auf der Sendeseite wird zur Reduktion der Busaktivitaten die Anderung der
Daten abgefragt.

Der Empfang von PDO’s kann nur dadurch beeinflusst werden, dass man die “Inhibit Time" auf der Sensorseite vergra-
Rert, um zu erzwingen, dass Informationen nicht haufiger als einmal pro 100ms (KS98 — Rechenzyklus) gesendet wer-
den. Empfangene Datenbytes kénnen flexibel Giber den Funktionsblock AOCTET in die interne Darstellung gewandelt
werden. Der Block arbeitet in gleicher Weise fir die Sendeseite.

Die Empfangs- und Sendeschnittstellen (CPREAD/CPWRIT) werden alle 100 ms bearbeitet.

Konfig.wahlen >> j R M -P DO-ZU O rd nun g << Neue Konfiguration
PDO-Bezeichnung Knoten-1D COB-ID
LE Fr-TPCC D 3*56it 1 385
LE Fr-TPDCS &lnp2 Int1 6 1 427
[[Z| FRM-TPDOS Alnpd Int16 1 4549
I_'E Fhd-RPOC Do S*56it 1 513
LE Fm-FPOCOS Aout2 Int1 6 1 235
4 LE Fr-RPOCS Aoutd Int1 6 1 295
E Frd-TPDOZ &lnpd Int1 6 1 B4
l, P
LE Fr-TPDCE Alnp Int1 6 1 653
LE Fr-TPDOE Fehler! GDOSTHGAN GA0 1 723
E Fhd-RPDOZ Aout! Nt 6 1 7ES
ly
E Fr-FPOO4 Lout3 Int 6 1 &1
l,
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Im Blocknummernbereich 21-40 kénnen maximal 40 PDO-Adressen (COB-ID=Communication OBject Identifier: Basis-
adresse + Knotenadresse) angesprochen werden.

Das von einigen Herstellern angebotene Heartbeat-Protokoll wird nicht unterstiitzt.
Die Datendefinition gemaR DS301 V4.0 entspricht der Intel-Notation.

[IX3" Empfehlung fiir die sichere Bearbeitung:

Beschrdnkung der Buslast
< 100 Telegramme / 100 ms
Baudrate 3250 kBit/s = 250m Ausdehnung

Beschrankung der im Gerat zu verarbeitenden PDO’s
< 50 Telegramme / 100 ms (Senden/Empfang)
Sendehéaufigkeit fiir Sensoren > 100ms (Inhibit-Zeit)

Beispiel-COB-ID-Zuordnung fiir die PMA-interne CAN-Kommunikation fiir die Knotenadresse 1:

Konfig.wahlen>> .| QUerkommunikation < Neue konfiguration
PDO-Bezeichnung Knoten-1D COB-ID
LE uer-TRDO 168its Zahler Analog 1 385
LE| Guer-TPDCS Analog 203 1 427
LE| Guer-TPDCS Analog 415 1 468
LE| Guer-TPDCZ Analog 67 1 Fd1
LE 2uer-TPDO4 Analog 89 1 BE3
LE| Guer-TPDOE 16Bits Zahler Analog 1 725
Konfig wahlen >> j KSBOO'ZU O I'd nun g << Neue Konfiguration
PDO-Bezeichnung Knoten-1D COB-ID
LE HSE00-TPD2 synchronichn st stat v 1 352
[,Z| HKSBO0-RPDO1 asynchronichn Solly Upd) 1 513
LE KSE00-TPDO2 szynchronichn st stat, v 1 G541
& [,Z| HKSBO0-RPDOZ asynchronichn,Soll Y Upd) 1 TE4

140



9499-040-50618

221

141

A

Beschreibung zur CAN-Buserweiterung KS98

CPREAD (CAN-PDO-Lesefunktion)

Die Funktion CPREAD

R11
R1z
RE13
R1 4
R15
R1G
R17
R12
Rz 1
Rz 2z
Rz =
Rz 4
Rz 5
Rz G
2 RET
Rz &

startpe—

NN RN Ry

+—{id-err
+—fet-arr
—fwalicd

CPREAD
21

dient dem Lesezugriff auf Gerate-PDOs. Wegen des iiblichen Umfangs von mindestens 2 PDO’s

pro Gerat wurde der Datenumfang von 2 PDO’s mit 2 COB-ID’s in einem Block zusammengefalt.

Die Knotenadresse und die COB-ID’s (CAN-OBject IDentifier) werden im Block parametriert. Weiterhin kann ein
Node-Garding eingeschaltet werden, das die CAN-Verbindung zum angegebenen Knoten iiberwacht.

Die vom Gerét gelieferten Daten miissen entsprechend der Geratespezifikation interpretiert werden.

Jeweils 4 Gibertragene Bytes kdnnen in unterschiedliche Datentypen gewandelt werden.

Zu diesem Zweck steht eine Wandlungsfunktion zur Verfligung, die 1 bis 4 Bytes in einen parametrierbaren Datentyp
tiberfiihrt und umgekehrt (siehe Funtion AOCTET).

Beispiele: R1+R2 > Int16 /

Wichtiger Hinweis:

R1+R2+R3+R4 >Long

Das Heart Beat Protokoll wird nicht unterstiitzt. Wenn ein Gerét nur iiber “heart beat”

betrieben weden kann, muB die Guarding-Funktion abgeschaltet werden, oder der "heartheat-Zyklus mufl
auf < 2 s eingestellt werden.

 Digitale Eingénge:

=tart

\ Die Funktion ist aktiv, wenn der Eingang nicht verdrahtet ist oder bei verdrahtetem start=1.

 Digitale Ausgénge:

=lotid 0 = korrektes Modul gingesteckt
1 = falsches Modul eingesteckt
0= kein Engineeringfehler
et.—err 1= keine CAN-HW (KS98-Typ)
Mehrfache Knoteniiberwachung
0= korrekte Teilnehmer-Id
i = 1= falsche Teilnehmer-Id oder Gerat meldet sich nicht
LEmere eigene Knoten-1D als “Nodeld” angegeben
keine Empfangs-PDQ’s (RPDO)mehr frei
Bit folgt bei aktivem Node-Guarding Knotenzustand
ualid (0="preoperational”, 1="operational”)
immer 1 bei ausgeschaltetem Node-Guarding
Analoge Ausgénge:
Fll Rl & 1. bis 8. analoger Eingangswert im Byteformat(8Bit) zur COB-ID 1
E2l...RZ22 |1 bis8. analoger Eingangswert im Byteformat(8Bit) zur COB-ID 2

Konfigurationspa

rameter (nur in OFFLINE &nderbar):

Nodeld CAN-Knotenadresse

Guard Node guarding Aus/Ein

COBID1 Dezimale ID des ersten CAN object identifier
COBID2 Dezimale ID des zweiten CAN object identifier

CPREAD (CAN-PDO-Lesefunktion)
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yy% 2 CPWRIT (CAN-PDO-Schreibfunktion)

T11
T12
T3
T14

startje—

T15
T16
T17
T1&
T2 1
T22
T2 2
T2 4
T2 45
T2 6
T27
T2 8

CPWRIT
22

MLV

s+—id-=rr
s =t-=rr
w—walid

Die Funktion CPWRITE dient dem Schreibzugriff auf Gerate-PDOs. Wegen des (iblichen Umfangs von mindestens 2
PDO’s pro Gerat wurde der Datenumfang von 2 PDO’s 2 mit 2 COB-ID’s in einem Block zusammengefalit.

Die Knotenadresse und die COB-ID’s (CAN-OBject IDentifier) werden im Block parametriert. Weiterhin kann ein
Node-Garding eingeschaltet werden, das die CAN-Verbindung zum angegebenen Knoten iiberwacht.

Die zum Gerat geschickten Daten miissen entsprechend der Geratespezifikation interpretiert werden. Jeweils 4 {iber-
tragene Bytes reprasentieren unterschiedliche Datentypen.

Zur Bereitstellung der Bytes entsprechend dem gewiinschten Datentyp steht eine Wandlungsfunktion zur Verfligung,
die den Wert im Engineering in 1 bis 4 Bytes tberfiihrt (siehe Funktion AOCTET).

Beispiele: R1+R2 > Int16 / R1+R2+R3+R4 >Long

A Wichtiger Hinweis: Das Heart Beat Protokoll wird nicht unterstiitzt. Wenn ein Gerat nur iiber “heart beat”
betrieben weden kann, muB die Guarding-Funktion abgeschaltet werden, oder der "heartbeat-Zyklus muBl
auf < 2 s eingestellt werden.

| Digitale Eingénge:
start \ Die Funktion ist aktiv, wenn der Eingang nicht verdrahtet ist oder bei verdrahtetem start=1.

| Digitale Ausgénge:

. 0 = korrektes Modul eingesteckt
=latid 1 = falsches Modul eingesteckt
0= kein Engineeringfehler
1

et—aprr = keine CAN-HW (KS98-Typ)
Mehrfache Knoteniiberwachung
0= korrekte Teilnehmer-Id
. 1= falsche Teilnehmer-Id oder Gerat meldet sich nicht
id-err

eigene Knoten-ID als “Nodeld” angegeben
keine Empfangs-PDO’s (RPDO)mehr frei
Bit folgt bei aktivem Node-Guarding Knotenzustand
walid (0="preoperational”, 1="operational”)
immer 1 bei ausgeschaltetem Node-Guarding

Analoge Ausgénge:
Ell1 Rl & 1. bis 8. analoger Eingangswert im Byteformat(8Bit) zur COB-ID 1
B2 1...RZ2 & |1 bis8.analoger Eingangswert im Byteformat(8Bit) zur COB-ID 2

Konfigurationsparameter (nur in OFFLINE &nderbar):

Nodeld CAN-Knotenadresse

Guard Node guarding Aus/Ein

COBID1 Dezimale D des ersten CAN object identifier
COBID2 Dezimale D des zweiten CAN object identifier

CPWRIT (CAN-PDO-Schreibfunktion) 142
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CSDO CAN-SDO-Funktion

L

Hodeé'?
O-Type
Sublnd o lreadp—e
Indes
vt

CE00
b1

t

FeyY!

“+—read

“+—]Err

Die Funktion CSDO erlaubt den Zugriff auf den CAN-Bus mittels SDO's (Service Data Objects). SDO’s werden fiir den
asynchronen Datenaustausch ohne Echtzeitanforderung verwendet.

Fine durch den Trigger-Eingang ausgeldste Ubertragung wird immer vom Empfénger bestétigt, moglicherweise bei Da-
tenanforderung zusammen mit der Ubertragung eines Wertes. Der Empfang der Bestétigung wird mit einer logischen 1
am “ready”-Ausgang angezeigt. Nur wenn der “ready”-Ausgang “1” anzeigt, kann {iber die positive Flanke an "trig" ein
neuer Befehl generiert werden.

Die fir die Befehlsgenerierung erforderlichen Daten kdnnen als Parameter eingestellt werden. Oder als Werte an die
Eingdnge angeschlossen werden. Sobald eine Verbindung an einen Eingang hergestellt wurde, verliert der entspre-
chende Parameter seine Funktion. Es gilt dann der am Eingang anliegende Wert. Die Adressierung der Daten (Befehle)
im angeschlossenen Gerét erfolgt iber Indizes (Index / Subindex), die der Dokumentation des CAN-Gerates entnommen
werden kann.

Ein zu tibertragender Wert wird an X1writ angeschlossen (oder Parameter “Wert"”). Ein empfangener Wert wird anY1re-
ad ausgegeben. Y1read wird nach dem Einschalten, nach einem Fehler ( “err” = 1 ) und nach einer Datenausgabe auf 0
gesetzt.

Wenn im KS98-Engineering RM-Moduln eingerichtet wurden und die gleichen Knoten auch iiber einen CSDO-Block an-
gesprochen werden sollen, sollte der Trigger mit dem Valid-Bit des RM-200-Blockes verriegelt werden. Beim Zugriff auf
RM-Knoten die im Hintergrund bereits vom KS98 bearbeitet werden, kann es gerade beim Aufstarten zu Kollisionen
kommen, deren Folgen erst beim Neustart des KS98 behoben werden.

Wichtiger Hinweis: Das Heart Beat Protokoll wird nicht unterstiitzt. Wenn ein Gerét nur iiber “heart beat”
betrieben weden kann, muR die Guarding-Funktion abgeschaltet werden, oder der "heartheat-Zyklus muf3
auf < 2 s eingestellt werden.

 Digitale Eingénge:
r/w | Zugriffsart: 0 = lesen, 1 = schreiben

Analoge Eingénge:

Node dezimale_CAN-Knotenadre_sse,1..42_ _ _
(KS98+ bildet den CAN Object Identifier gemalk CiA DS301, Knoten ID + 600H)
D-Type Datentyp des angeschlossenen Wertes, 0..6. Folgende Datentypen stehen zur Verfiigung
0:  Uint8
1: Int8
2. Uint16
3 Int16
4. Uint32
5:  Int32
6:  Float
Sublnd Adressierung in Objektverzeichnis 1..255
Index Adressierung in Objektverzeichnis 1..65535
X1writ Datenwert (—29999 ... 999999

CSDO CAN-SDO-Funktion
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| Digitale Ausgénge:

- 0 =kein Fehler
1 = Fehler erkannt.

S 0= Qbertragung wird bearbeitet. Bestatigung noch nicht empfangen.
1 = Ubertragung abgeschlossen. Bereit fiir den nachsten Befehl.

| Digitaler Ausgang:

0 = Ubertragung wird bearbeitet. Bestatigung noch nicht empfangen.

ready 1 = Ubertragung abgeschlossen. Bereit fiir den nachsten Befehl.

Analoge Ausgange:

T1 1.T1 & 1. bis 8. analoger Ausgangswert im Byteformat(8Bit) zur COB-ID 1

T2 1...TZ 2 |1 bis8. analoger Ausgangswert im Byteformat(8Bit) zur COB-ID 2

Parameter (wéahrend des Betriebes @nderbar):

Access Zugriffsart: 0 = lesen, 1 = schreiben
Nodeld dezimale CAN-Knotenadresse,1..42
(KS98+ bildet den CAN Object Identifier gemal CiA DS301, Knoten ID + 600H)
D-Type Datentyp des angeschlossenen Wertes, 0..6. Folgende Datentypen stehen zur Verfiigung
0:  Uint8
1. Int8
2. Uint16
3 Int16
4: Uint32
b Int32
6:  Float
SubInd Adressierung in Objektverzeichnis 1..255
Index Adressierung in Objektverzeichnis 1..65535
Wert Datenwert —29999 ... 999999)

Magliche Fehler (1)
e Falsche KS98-Hardware. KS98+ erwartet.

e Der Triggereingang ist nicht verdrahtet.

e Keine oder falsche Antwort vom Gerét.

e (erdt beantwortet Anforderung mit einer Fehlermeldung.

e Mindestens ein Parameter oder angeschlossener Wert liegt aulerhalb der Grenzen.

CSDO CAN-SDO-Funktion 144



9499-040-50618

SDO zum Lesen von Daten

Engineeringbeispiele

o
T
T
C
MNOT |
100 ts=11
*i******w l
i L N B o T ] &=
—HxA1l T L W
MY EEUUUUUU%; v 2f—e =Node~§'?
i e o =D-T3r|:ua+I
£ 2 o i ] Sublnd Sorireadp— =I |
S ] o oindex
X 6 e —e it 50
VNERT ! csoo |
101 ts=11 51
5DO
:3&%; I:l I%lﬂnlintFFd
TTTTD
M
]
-
AND I
102 ts=11

ready >> next

Dieses Beispiel zeigt eine Mdglichkeit zum Lesen von Daten tber einen SDO-Zugriff. In einer Bedienseite kdnnen die
Knotenadresse, der Datentyp, der Index und der Subindex eingestellt werden. In der ersten Zeile kann ein Trigger aus-
geldst werden, der durch das nachfolgende “ready”-Signal des SDO-Blockes zuriickgesetzt wird. Das Engineering kann
nicht verwendet werden, um ein angeschlossenes Gerét fiir PDO-Zugriffe in den “operational”-Zustand zu versetzen. Zu
diesem Zweck miissen NMT-Befehle abgesetzt werden ( siehe nachfolgendes Beispiel ).
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SDO zum Lesen/Schreiben von Daten mit Node Guarding und Set Operational

HOT
100 t=11
ready Fudokmeld. ‘
] -rl:l
oo
e k]
Tubid o
o | iy =
FRHEE S a1
WA ERT 111111 czno ]
101 t=11 A1
S00-Bedienuhg
al "
ceon
ALLP 1
103 t=1
L
— " +
nE
R I
104 t=
}d 9y
—HM — T
TE nE
WD “ AR 11
105 =11 102 =11
Auto-Trigger hlanual-Trigger

L] | T—.

T

OR

106 t=11

Jl[

MNP+

1
e

MM T-Kommandeo "set operational" emwingen
hlit walid-Ausgang Triggerweriegeln (auf ANDY

In diesem Engineeringbeispiel zum Schreiben und Lesen von Daten tiber SDO's kann ein Trigger automatisch bei Ande-
rung eines zu (ibertragenden Wertes ausgeldst werden oder duch manuelle Triggerung Uber die erste Zeile der Be-
dienseite. Der Funktionsblock CPREAD, der normalerweise zum Lesen von PDO’s verwendet wird, kann verwendet
werden um ein Node Garding fiir einen einstellbaren Knoten zu realisieren. Weiterhin sorgt dieser Block dafiir, dal$ der
angewahlte Knoten “operational” gesetzt wird. In diesem Fall kann es sinnvoll sein, den “valid”-Ausgang auf die
UND-Gatter zu verdrahten, um zuverhindern, da3 ein Trigger ausgeldst wird, solange das angeschlossene Gerét noch
nicht ansprechbar ist.
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Erzeugung einer SD0-Befehlssequenz

startjs—

INSNNNRRRRRRRRRy!

iz
iygmea
cPREAD ||
21 l
b .
— 0l 1 o -
TTTT ‘E
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-~ NOT
T 105 ts=11
AMD 4’ l Schreiben
100 ts=11
lll %;l i;l %;l —bHode%E
T —alx 1 59 A A 59 WA A 59 A D-Type
3§$$ —a %2 -llﬁl: yE 2 EE V2 nZ -au-,llc E Sublnd = readfb—e
Bow —slxa ] w3 X3 N b ®3 o T3 Index 2
Ta- —&l % 4 £ v 4 x4 £ v Y x4 £ v 4 Klwit 50
—| Preset z Count| SetMo Casg Setho Casg SetMo Casof—
g cspo
£ REZEFT REZEPT REZEFT 51
o 102 ts=11 103 ts=11 104 ts=11
COUN 11
101 ts=11
Zaehler 1..15

Das Beispiel-Engineering SDO-SEQ.EDG zeigt die Erzeugung einer endlosen SDO-Befehlsseqenz. In den Rezeptbldcken
sind die entsprechenden Werte fiir D-Typ, Subindex, Index und Wert gespeichert. Der Zahler ( COUN ) zahlt kontinuier-
lich von 1 bis 15.
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Ein erweitertes Engineering fiir Fortgeschrittene Anwender SDO-SEQ2.EDG zeigt weitere Funktionen und Mdglichkeiten
von KS89 Engineerings im Zusammenhang mit Befehlssequenzen.
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EEE_?':': Hourp—=
|I1Ll1é-ﬂ Crayf—=
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o kY “Fearf—e
DugxE  LoOE wieskDl—e
To-0d g Opg
Lot _Fcoclby Langu. f—
TLuTi="fgma00 | .
LoELafmamece "¢
status [ LLLLELL L
98
Fehler
ll““lll““
| —fx1 28 o ons Y1
— —alxz £2 I ]
L w1 muUCL v e B! vial—e
o2 E_':'ﬁ (-] - ol 4 v i —s
—lx 2 vl —x 5 vEl—=
—ulxa v al—e —alx :z”::ﬂﬁ =] ——
—x 5 v El—e
o L i VWERT Hatdd
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VPARA 'l' 'l' 'l' 'l' 'l' 'l' Betriebsart
115 t5=11
SDO Para
R SR
Hand
SR
w2 ~ .
N s e o 1 o, o —e
—po] L L —
ADSL ALLP Yol dol
119 ts=11 Lalh,
geaendert l- l
YT
TTTT
"
%5
H C
OR H

Dieses Teilengineering zeigt die Maglichkeit, auf Parameter des SDO-Blockes iiber eine Bedienseite zuzugreifen.

148



9499-040-50618

149

[

A
s R | o e P W e
] -
w1 L
;UUEUUUU ADSU_ 107 ts=11
T 0T 0O o A e rnﬂhﬁa}ts—ﬂ neuer Inhalt
HHHKHHHKHHKNHRKNH lSDO_HW
s T IS iens /]
118 ts=11 ey
TTTT
N
8
W C
Hand fu]=] l
L
— e
TTTT
N
~
H C
AND 11
109 ts=11

Value Change

Diese Teilfunktion tiberwacht die Anderung der Einstellwerte auf der Bedienseite und 16st zur Speicherung in den Re-

zeptbldcken einen Puls (Value Change) aus.

TriggerWithRead Value Change
Trigger I j
L
TTTT
M
SDO Write — 0
— H C
& DR i} l
200 ts=11
—+ Node % ?
. — [-Type
Sumndexl_b-l—a swﬁg = read
Index |s—————+#{index T L |SDO Read
. Awrit E il
x1 wr|t|—v-| =

b1

k3

CSD0 ‘

E:hlt:r

L

Ready

Die Befehlstriggerung erfolgt unter verschiedenen Bedingungen: beim Lesen, im Handbetrieb nach Anderung und zyk-

lisch in Automatik.
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BEE] Programmgeber

2RI APROG ( Analoger Programmgeber ) / APROGD ( APROG-Daten )
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Allgemeines

Ein analoger Programmgeber besteht aus einem Programmgeber (APROG) und mindestens einem Datenblock
(APROGD), wobei der Ausgang DBlock des APROGD mit dem Eingang DBlock des APROG verbunden ist. Durch die An-
bindung mehrerer dieser kaskadierbaren Funktionen (a 10 Segmente) kann ein Programmgeber mit beliebig vielen Re-
zepten mit jeweils beliebig vielen Segmenten realisiert werden.

Die Begrenzung besteht nur in der Anzahl der verfiigharen Blocknummern und der Rechenzeit. Der Datenblock hat ei-
nen analogen Ausgang, an dem die eigene Blocknummer zur Verfiigung gestellt wird. Diese Information wird vom Pro-
grammgeber eingelesen und fiir die Adressierung der Segmentparameter genutzt. Wird bei der Adressierung der
Segmentparameter ein Fehler festgestellt, so wird der Resetwert ausgegeben (Statusanzeige auf Bedienseite:
‘Error’).Nach einem Engineering-Download wird Seg 0 ausgegeben (Reset). Ist run nicht beschaltet, wird stop

angenommen.
Betriebs- Betrieb
vorbereitung
0.. — —
.'~, Istwert x .”
4, g a
Wp0 |:"> ........ | ..................
>
Zeit
ﬁ r\ PRESET PRESET :
RESET boelouf .
abgelaufene rogramm
RESET Programm b 9 4 g
START rogrammazeit ENDE
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Ein-/Ausgénge

9499-040-50618

Digitale Eingénge (APROG):

hide Anzeigeunterdriickung (bei b1ide =1 wird die Seite in der Bedienung nicht angezeigt).

lock Blockierung der Verstellung (Bei 1 mzk: =1 sind die Werte nicht mittels der Tasten [a]¥] verstellbar).

L Programm Stop/Run ( 0 = Stop, 1 =Run ) Reset hat
teset  |Programm Continue/Reset (0 = Continue (Fortsetzen), 1 = Reset ) hischste
Freset Programm Preset ( 1 = Preset ) Prioritat
search Programm Suchlauf starten (1 = Suchlauf )

F—=hiow \Programmbearbeitung freigeben

Digitale Ausgénge (APROG):

R Zustand Programm Stop/Run (0 = Programm stop ; 1 = Programm l3uft (Run))

reset Zustand Programm Reset (1 = Programm zuriickgesetzt (Reset))

end Zustand Programm Ende (1 = Programmende erreicht)

flkey Zustand[2]-Taste / Schnittstellenfunktion ¥k &=’ ([2]-Taste driicken bewirkt eine Umschaltung (0 oder 1))

Analoge Eingénge (APROG):

FSet Preset-Wert fiir Programm

DElock  |Blocknummer der 1. Datenfunktion 'APROGD’
Froalo  |gewlinschte Programmnummer (Rezept)
wllal Wert fiir Suchlauf

Analoge Eingange (APROGD):

DElock

Blocknummer der kaskadierten Datenfunktion 'APROGD’

Analoge Ausgange (APROG):

WF Sollwert des Programmgebers
THett.o  |Programmzeit Netto (/Trun)
TBrutt.  Programmzeit Brutto (/Trun + / Tstop)
TEe=t Restzeit des Programmgebers
Sealo aktuelle Segmentnummer

WErd Endwert des aktuellen Segments
FraoaMo  aktuelle Programmnummer (Rezept)

Analoge Ausgdnge (APROGD):

DElock

Eigene Blocknummer

Parameter und Konfigurationsdaten

Parameter . .
APROG Beschreibung Wertebereich Default
A ) Rampe RamFe —
WHode Anderungsmodus: Sprung SEFLNG
. Preset auf Segment Pres.Zeit —
FMode Preset Mode: Preset auf Zeit Fres.Sea.
. . Gradient hat Prioritat Grad.Prio —

TPrio | Startmodus im Suchlauf Segment/Zeit hat Prioritat Zeit Prio

LF Nachkommastellen fiir Sollwert 0.3 3

FecMax | Max.Rezeptanzahl 1.99 99

WFE Programmsollwert nach Reset W0..W100 W0

W& Untere Sollwertgrenze -29999..999999 |-29999

W1aa Obere Sollwertgrenze -29999..999 999 |999 999
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Parameter Beschreibung Wertebereich Default
APROGD ET Gerat ET Gerat
T 1 Zeit fiir Segment 1 (@) 0..59999 | @:@@,, 293:52 AUS |——:1--—
We 1 Segmentende Sollwert im Segment 1 29999 ... 999 999 0 &
TF Z Zeit fiir Segment 2 (D) 0..59999 | @:@@..999:59 AUS |——i—-
We 2 Segmentende Sollwert im Segment 2 29999 ... 999 999 0 &
Tr 18 Zeit fir Segment 10 (D) 0..59999 | @:@@..999:59 AUS |——:i—-
WFe 18 |Segmentende Sollwert im Segment 10 -29999 ... 999 999 0 5]

Die Zeit fiir ein Segment wird, abhéngig von der Konfiguration (Turkia), im Engineering-Tool in Sekunden oder Minuten
eingegeben. Im Gerat erfolgt die Eingabe in Std:Min oder Min:Sek. Zusatzlich zum Wertebereich kann ein Abschaltwert
eingegeben werden (ET: AUS/-32000; Gerat: == —=). Bei Erreichen eines Segmentes mit einem Abschaltwert wird
‘End’ ausgegeben.

Konfiguration APROG |Beschreibung Werte
Verhalten nach Programm fortsetzen (default) Froa.Fort
Fur-Uge Netzwisderkehr Suchlauf im aktuellen Segment Fort.Sea.
Fortsetzen bei aktueller Zeit Fort.Zeit
FEnd Verhalten bei Nach Programmende anhalten (default) Stor
Programmende  |Nach Programmende reset Feset
o Zeit = Stunden : Minuten (default) Std:Min
Turba Zeiteinheit Zeit = Minuten : Sekunden Min:Sek
Kaskadieren

Durch Kaskadieren von APROGD Funktionsbldcken kann ein Programmgeber mit beliebig vielen Segmenten realisiert
werden. Die Segmentfolge ist von der Verdrahtung der APROGD Funktionshlécke abhangig (— siehe Fig.: 1); die die
Blocknummern haben hinsichtlich der Reihenfolge keine Bedeutung.

Die Segmentparameter werden von links nach rechts in die Datenbldcke eingetragen.

Fig.: 1 Beispiel eines analogen Programmgebers mit n Segmenten

Segmentn .

..n+10 Segment 11 ... 20

—#LBlock L[Blodff—+—— ® ©® @ —H[Block D[Blockf———m

APROGD
111 ts=11

Rezepte

APROGD
102 ts=11

Segment 1... 10 llllll¢
nECchur=
L
—aFs Lo wumw THettol—=
et CEUL Thutle
—e{DBlock  DBlock DElock S R vt I
— Progho - Saghof—s
—a il i
APROGD cnT g Wend—e
1A1t==11 20§ xProgNof—
APROG RN
1aEt==11

Mit Hilfe des analogen Ausgangs ‘FroaMa’, an dem die aktuelle Rezeptnummer ausgegeben wird, und einem oder
mehreren nachgeschalteten SELV2 Funktionsblocken kann ein Rezept ausgewahlt werden, dessen Blocknummer dann
auf den APROG Eingang geschaltet wird (— siehe Fig.: 2). Die Wahl des gewiinschten Rezeptes kann (iber den analo-
gen Eingang ‘ProaMo’ oder die Rezeptnummer, welche {iber Bedienung/Schnittstelle eingestellt werden kann,

erfolgen.

Eine Rezept-Umschaltung (neue Fr-oatio) wird erst nach einem Reset des Programmgebers wirksam.
Die Vorgabe der Rezeptnummer iiber Bedienung/Schnittstelle ist nur moglich, wenn der analoge Eingang
Fr-oaMo nicht beschaltet ist.

Soll jedes Rezept einen eigenen Resetsollwert (Wp0) haben, kénnen die Funktionsblocke REZEPT und VPARA wie in
Fig.: 2 verwendet werden. Hierbei ist die Berechnungsreihenfolge
(APROG — REZEPT — VPARA) zu beachten.

Starten mit dem aktuellen Istwert (Beschreibung)
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Fig.:2  Beispiel eines analogen Programmgebers mit 3 Rezepten a 20 Segmenten

AY
; Rezeptl— L
LAY 4 'AY L] 1 [ Eﬁ ﬁ Lz
! | T2Zanl2 W
| —#DBlock DBlodk DBlock  DBIod i A J PP L= E E My THettof—=
| , X2 w1 DBlock an- TBrutfl—s
! *3 Casel—e —{Progho TRest/—&
, ARPROGD AFROGD : —ufx —av)(\.fagl = }SegNo—b
102 ts=11 101 ts=11 ] Selact ME nd f—
R L T ’ SELVZ = % ﬁ%%mm
TS LT T T T T T T T \ 107 ts=11
I =
| Rezeptt— o0sd
| —#DBlocdk DBIlodk DBlod  DBlock :
! 1
' APROGD APROGD !
L 104ts=11 103 ts=11 , l;l li-
--------------------- —a] %1 g 1 v %1 ﬂ o A
____________________ —MXZ 4w 2 — 2 =4 N2
g eze + | —slxa “‘E ¥ 3 B PR |
— g G —a] G | =
: R 4 p‘ -~ . : Setho Cascf—= :ig PP ig:
| —H#DBlock DBlodk DBlode  DBlook & REFEFT M MMM
! ! 108 ts=11 veara LLLLLL
| APROGD APROGD ! 109 ts=11
« 106 ts=11 105 ts=11 ,
Anderungsmodus (Rampe/Sprung)
. ) Parameter der Segmente
Ob sich der Sollwert sprung- oder rampenférmig verandern Wp0 Wp1 Wp2 | Wp3| Wpa Wps
soll, wird von einem fiir alle Segmente eines Rezepts glilti- Te1 Tez2 | Tp3| Tes Tes
gen Parameter (Wmode) festgelegt (Default: Rampe).
Rampe: Der Sollwert stellt sich in der Zeit TF linear vom e
Segmentanfangswert (Endwert des vorange- gangenen Seg- _ Rampe
Wp2
mentes) auf den Segmentendwert des betrachteten Segmen- g
tes ein. Fiir das erste Segment gilt der Gradient: WF1 - i e N
WF@)/TF1 o
. . Segment 3 Sprung
Sprung: Der Sollwert nimmt zu Beginn des Segmentes umge- e
hend den Wert ldF an und halt diesen fiir die Segmentzeit A A
TF‘ Anfang nde

Betriebsvorbereitung und Endposition

Jedes Programm beginnt mit einer Ausgangsposition lWiFE, die bei Reset bzw. erstmaligem Einrichten des Programm-
gebers eingenommen und bis auf weiteres beibehalten wird.

Bei Programmstart aus der Ruheposition heraus lauft das erste Segment des Programmgebers ausgehend vom momen-
tanen Istwert zum Zeitpunkt des Startbefehles (“Rampe” mit dem Gradienten (Wp1 - Wp0) / Tp1), wenn der entspre-
chende Prozesswert an xt+al des APROG verdrahtet wurde. Bei sprungférmigem Anderungsmodus wird umgehend
der Sollwert des ersten Segmentes aktiv.
Bei Programmende wird je nach Konfiguration (FEHid) entweder

e der Sollwert des letzten Segmentes bis auf weiteres beibehalten (— siehe Fig.:3), oder

fig.. 3  Profildarstellung mit beibehaltung der Endposition

Betriebs- Betrieb
vorbereitung

e .

e, Istwert x |,
*a

-------

Wpo —> |
,%4»
T\ Zeit
PRESET PRESET
ﬁ RESET ﬁ

Programm abgelaufene Programm
RESET START Programmzeit ENDE
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* der Ruhezustand WIFE (— siehe Fig.: 4) eingenommen. Das Programm kann entweder durch Vorgabe von Run
(Ein- und Ausschalten des Steuereinganges oder Frontbedienung) oder Preset gestartet werden.
Fig.: 4  Profildarstellung mit automatischem Reset bei Programmende

Betriebs- Betrieb Betriebs- Betrieb
vorbereitung vorbereitung
o . “.. Istwert x |
Wp0 "ols.t.vz?':t.x_ < ] e Iy
—> ‘
>
[ PRESET ﬁ PRESET4 Zeit
H RESET U H
RESET Programm abgelaufene Programm Programm
START Programmzeit ENDE = RESET  START

Anderungen im Programmablauf

Wiéhrend des laufenden Programmes kénnen Sollwerte und Zeiten (online) gedndert werden. Dariiber hinaus kdnnen
sogar weitere, bisher nicht vorhandene Segmente angefiigt werden. Die aktuelle Segmentnummer bleibt erhalten.
Wird das aktuelle Segment selbst nicht gedndert, bleibt auch die relativ abgelaufene Zeit im Segment unverandert.

EI Ande_r_ung der Vergangenheit
Eine Anderung von Werten und Zeiten in der Vergangenheit (bereits abgelaufener Segmente) werden
erst nach erneutem Start (nach vorangegangenem Reset) wirksam.

(L Anderung der Zukunft i
Anderungen der Zukunft (noch nicht erreichte Segmente) werden sofort wirksam. Bei Anderungen von
Segmentzeiten wird die “Restzeit” automatisch neu berechnet.

D Z-:\nderung der Gegenwart
Anderungen der aktuellen Segmentzeit, die einen Riicksprung in die Vergangenheit bedeuten (z.B.
Verkiirzen der Segmentzeit TF auf kleinere Werte als die in diesem Segment bereits abgelaufene
relative Zeit) bewirken den Sprung auf den Startwert des ndchsten Segmentes.
Anderungen des Zielwertes des aktuellen Segmentes fiihren zur einmaligen Neuberechnung der
Segmentsteilheit fiir diesen Programmdurchlauf, um den neuen Zielwert in der verbleibenden
Segmentzeit noch erreichen zu kdnnen.
Mit Anfahren einer neuen Charge (Reset und Start) bzw. Preset auf einen friiheren Zeitpunkt erfolgt die
endgiiltige Neuberechnung der Segmentsteilheit.

Suchlauf

In folgenden Féllen wird ein Suchlauf durchgefuhrt:

Start iiber Bedienung

Start Uiber Schnittstelle

Start mitsearch =1

Programmstart nach Fe=zet.

Nach kurzem Netzausfall mit Suchlauf im aktuellen Segment (FawerUE =Fart.. Sea. 2 oder fortsetzen
bei der Segmentzeit, die bei Netzausfall bereits abgelaufen warlF ot £eit. .

Beim Start des Suchlaufs wird der Sollwert WiF auf den Wert von #l a1l gesetzt, von wo aus er mit dem aktuellen
Gradienten (TPrio =Grad. Prio) oder in der aktuellen Segment- Restzeit (TPrio =Zeit Prio)zum
Segment-Endwert fahrt.

Liegt bei TP 1o =15ad. Pr1o der Suchwert auRerhalb des aktuellen Segments, so wird das Programm an dem
Punkt des Segments fortgesetzt, der dem Suchwert am néchsten liegt (Anfang / Ende des aktuellen Segments). Bei An-
fangswert des Segments = Endwert des Segments (Segment ohne Steigerung; Haltezeit)wird das Programm am Seg-
mentanfang fortgesetzt.
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Fig..6  SuchlaufbeiTPrio =2eit Prio Fig.. 5
A A

X X

w w

Start

Suchlauf bei TR ia =Grad

Start

9499-040-50618

FPrio

1
|
7
1
|
1
|
1
|
1
|
1
|
|
1
|
1
|
1
|
1
|
1
|
1
|
1
|

Suchlauf Suchlauf
Bedienseite des analogen Programmgebers
Der analoge Programmgeber APROG hat eine Bedienseite, die bei nicht be-
schaltetem 'hide’ Eingang im Bedienseitenmeni ausgewahlt werden kann.  |111% Pro3ramm analod
Um den Wert eines Eingabefeldes zu verdndern, ist dieser Wert mittels [A] V]
zu markieren (Cursor; Inversdarstellung). Wird der Wert dann mit [©)] bestétigt, Rec: 1 635 33
fangt er an zu blinken und kann mit [a]¥] eingestellt werden. Ist der ge- Sed: 2 L]
wiinschte Wert erreicht, wird er mit [ bestatigt. SEE, BE, L, B, BRE
Sind die in der folgenden Tabelle den Eingabefeldern zugeordneten FB-Eingan- [tHetto [h] EHE)
ge (Funktionsblock-Eing&nge) vom Engineering belegt, so ist eine Bedienung  |LRest, [kl 5 H5H
(Verandern) dieses Eingabefeldes nicht méglich! Status D @ run
Eingabefelder Bedienung Anzeige FB-Eingang
Eingabe der gewiinschten Rezeptnummer nicht |gibt die aktuelle Rezeptnummer
Fec frontseitig einstellbar, wenn Eingang an. FroaMo
Fr-oakao verdrahtet ist!
Eingabe der gewiinschten Segmentnummer gibt die aktuelle
Ses (Preset auf Segment nicht fronseitig einstellbar,  |Segmentnummer an Freset
wenn Steuereingang Feset. verdrahtet ist!)
0 keine Bedienung méglich Start- und Endwert des aktuellen
Segments
® keine Bedienung mdglich Anzeige des aktuellen
Sollwertes (WF)
tHetto Eingabe der g(_eWUnschten Programmgeberzeit |gibt die Summe de_rr'“ur‘u—Zeit ———
(Preset auf Zeit) an (ohne Pausenzeiten)
LRest keine Bedienung méglich gibt die Zeit bis Programmende an.
stor den Programmgeber anhalten Programmgeber ist angehalten L
R den Programmgeber starten der Programmgeber ist gestartet
Status reset Fier Programmgeber wird auf Segment O und  |der Programmggber istlauf ——
=t.or’ geschaltet Segment 0 und ‘st.oF’ geschaltet
Uit das Feld ohne Anderung verlassen
Fro3ram |direkte Einstellung von Segmentparametern Segmentparameter
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Erweiterte Programmgeber-Funktionen

Gultigab:  SIM/KS98  Version 2.1
ET/KS 98 Version 2.2

Sollwertgrenzen und Dezimalpunkt (nur APROG)

Parameter |Bedienung Wertebereich Default
Wo Untere Eingabeggrenze fiir Wp0...\Wpn -29999...999999 |0
Wiga Obere Eingabeggrenze fir Wp0...Wpn -29999...999999 | 100
Anzahl der Nachkommastellen bei Eingabe und Anzeige der
br S 0.3 0
egmentparameter

Bei Einstellung der Segmentparameter tiber die Parameter-Ebene sind diese Parameter nicht wirksam!

Direkte Einstellung von Programmgebern

Programmsollwerte und Segmentzeiten kénnen direkt tiber die Geratefront aus Fig.: 7 Scroll-Fenster
der Bedienseite des heraus eingestellt werden, ohne die Parameter-Ebene

aufzurufen. Der direkte Zugang zur Parametereinstellung wird freigegeben, wenn an |18@: Prosranmasher

den Funktionsblécken Programmgebers APROG und DPROG der Steuereingang Ract 1
F—=how = 1" gesetzt ist. SEE: d 0.000
@, .. 1006
) tHetto [h [SHe
In der Statuszeile kann dann der Mentpunkt Pr-car-amm angewdhlt werden. tRest [hl 1516
Statuz IEEEERET

Nach Bestatigen konnen alle zu einem wirksamen Rezept R gehdrenden Seg-
mentparameter TF und WlF in einem Scroll-Fenster angezeigt und eingestellt wer-

den (Fig. 7). Erude fiihrt wieder zur normalen Bedienung zurtick. 188: Progrannacher
Rec 1
" . : : WA Wert.
Das Scrollen erfolgt tiber mehrere Datenblécke (APROGD, DPROGD) hinaus. Die Indi- Tl Zait
zierung ,n" der Segmentparameter (Wpn, Tn) ist 3-stellig. el Wert,
Die Segmentparameter werden automatisch mit aufsteigendem Index von rechts : Zelt

llert.

Zeit

nach links auf die beteiligten Datenblticke verteilt (Fig. 8). Wird die letzte Segment- 7=
zeit Tn auf einen giiltigen Wert eingestellt, so erscheint automatisch der nachste Pa- 7+

———— WF Wert.
rameter Tn+1. =—=12 —= usw. Ted Zait 5
. . . _ 9
Auf diese Weise kann ein aktuelles Programm auch verkiirzt werden, indem an der 3
gewiinschten Stelle fir Tn+1. =——1 —=— eingestellt wird. Die nachfolgenden Seg- ) B N
mente werden im Programmablauf unterdriickt. Die zugehdrigen Segmentparameter ?E::ﬂ - _!"'_i

bleiben jedoch erhalten und werden durch Eingabe eines gltigen Wertes an der be- ¢, ..
treffenden Stelle wieder wirksam. '

Natrlich kann der Programmgeber auch weiterhin {iber die Parameter-Ebene eingestellt werden. Allerdings muf3 dann
jeder Datenblock APROGD bzw. DPROGD separat angewahlt werden. Die zum APROG gehdrenden Parameter W&,
W1 EE und D' sind dann jedoch nicht wirksam.

APROG ( Analoger Programmgeber ) / APROGD ( APROG-Daten )



Programmgeber 9499-040-50618

Einstellen mehrerer Rezepte

In den Betriebsarten urn, st.or  Fig.-8  Automatische Verteilung der Parameter auf die Datenblicke
und Fre=et. kann immer nur

das . . Segment n ... n+10 Segment 11 ... 20 Segment 1... 10 ii’ L{%éi

gerade wirksame Rezept in der be- 553052 wihe

schriebenen Weise bearbeitet wer-  —festeu psteafe—s o & ——omiosc vo0st—— _fouis opiea T R

den. APROGD APROGD APROaE i Sy ﬁs\ﬁgﬁ;:
. . 111 ts=11 102 ts=11 1@ite=11 30§ xPuoghe—

Weitere Rezepte (Feiz) kdnnen RS T

nur verandert werden, wenn sich leatz=11

der

Programmgeber im Dauer-Reset
befindet. Dies ist nur méglich, wenn
der reset-Eingang beschaltet wird.

Kompatibilitat zu alteren Engineerings

Altere Engineerings werden automatisch konvertiert. Wenn ,Bedienversion 2" oder lter eingestellt wird, konnen die
Parameter W&, W1 EE und 'F nicht eingestellt werden. Um die Einstellung tiber das Scroll-Fenster nutzen zu kénnen,
mul jedoch bei neueren Versionen der Steuereingang F—=hiom beschaltet werden.

Abwarts-Kompatibilitat

Da die zusatzliche Funktionalitat in alteren Firmwarestanden des KS 98 nicht bekannt sind, muR vor dem Ubertragen
des Engineerings ,Bedienversion 2" eingestellt werden. KS 98 mit neuem Firmwarestand (ab V2.1) kénnen mit &lteren
ET/KS 98 (< V2.1) nicht bearbeitet werden!
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illy
e THetto}—e
—s{FSat o TEt—e
—# DBlock  DBlock| DBlock TRestf—=
—+{Proghe Seqhol—e
DPROGD 423599398
ClIETTBTETT
oProG L1 L EEL
- :
[Fhiode] [PurUr| FEnd|Turba|| |
I 1 L
! DPHOGD : —PE—F‘Se-t,— r*ur‘u—:—b
—>DElock [ D1 [ D2 |--[D18 ] DElock—»——DElock 5 —rezet——p
] ‘ﬁ ;ﬁ ] —»—Froabo -'> erd——p
! : : JV YD F—Ffkes—1—>
: ; —P.—hide-——L ——dol——>
; ! —P»rlock—] ="
! ' —>un DS dos——»
! ! —Prezet—] N —THetto—
. J —};—PPESEt—J Y A —TErutt——>
! —TRest—:—>
! —Sealo—p
! DPROG —Pr‘Dan—;—b

Allgemeines

Ein digitaler Programmgeber besteht aus einem Programmgeber (DPROG) und mindestens einem Datenblock (DPROGD),
wobei der Ausgang B 1 ok des DPROGD mit dem Eingang DB 1ozl des DPROG verbunden ist. Durch die Anbin-
dung mehrerer dieser kaskadierbaren Funktionen (a 10 Segmente) kann ein Programmgeber mit beliebig vielen Rezep-
ten mit jeweils beliebig vielen Segmenten realisiert werden. Die Begrenzung besteht nur in der Anzahl der verfiigharen
Blocknummern und der Rechenzeit.

Der Datenblock hat einen analogen Ausgang, an dem die eigene Blocknummer zur Verfligung gestellt wird. Diese Infor-
mation wird vom Programmgeber eingelesen und fiir die Adressierung der Segmentparameter genutzt. Wird bei der
Adressierung der Segmentparameter ein Fehler festgestellt, so wird der Resetwert ausgegeben (Statusanzeige auf Be-
dienseite: ‘Errar).

Nach einem Engineering-Download wird S&3 H ausgegeben (Reset). Ist rLik1 nicht beschaltet, wird =t.oF ange-
nommen.

Fig..9 Definition des digitalen Programmgebers

1 2 3 4isi 6 7 is i o 10

I_I Steuerspur 1 (do1)
Steuerspur 2 (do2)
H Steuerspur 3 (do3)
Steuerspur 4 (do4)
Steuerspur 5 (do5)
Steuerspur 6 (do6)
PRESET : PRESET ﬁ t

START RESET auf Zeit abgelaufene auf Segment ENDE

Programmzeit
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Ein-/Ausgénge

Digitale Eingange (DPROG):

hide Anzeigeunterdriickung (Bei hide = 1 wird die Seite in der Bedienung nicht angezeigt).

lock Blockierung der Verstellung (Bei 1ack: =1 sind die Werte nicht mittels der Tasten [a]¥] verstellbar)

U Programm Stop/Run (0 = Stop, 1 =Run ) .

resat Programm Continue/Reset (0 = Continue (Fortsetzen), 1 = Reset ) Egse.t .hat hochste
rioritat

Freset Programm Preset ( 1 = Preset )

F—=hiow Programmbearbeitung freigeben

Digitale Ausgange (DPROG):

run Zustand Programm Stop/Run (0 = Programm stop ; 1 = Programm l4uft (Run))

resat Zustand Programm Reset (1 = Programm zuriickgesetzt (Reset))

end Zustand Programm Ende (1 = Programmende erreicht)

Flay Zustand[2]-Taste / Schnittstellenfunktion ‘fkey’ ({2]-Taste driicken bewirkt eine Umschaltung (0 oder

1))

dol... dobs Zustand der Steuerspuren im aktuellen Segment

Analoge Eingange (DPROG):

FSet Preset-Wert fiir Programm

DElock Blocknummer der 1. Datenfunktion 'DPROGD’

Fr-oabo gewiinschte Programmnummer (Rezept)

Analoge Eingdange (DPROGD):

DElock ‘Blocknummer der kaskadierten Datenfunktion ‘DPROGD’

Analoge Ausgéange (DPROG):

THetto Programmzeit Netto (X Trun)
TErutt Programmzeit Brutto (/ Trun + ] Tstop)
TRest Restzeit des Programmgebers
Sealo aktuelle Segmentnummer
FProaMo aktuelle Programmnummer (Rezept)

Analoge Ausgéange (DPROGD):

DElock Eigene Blocknummer
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Parameter DPROG Beschreibung Wertebereich Default
_ Preset auf Segment Presz.Zeit —

Fiade Presat Mode: Preset auf Zeit Pres.Ses.

%) Zustand der Steuerspuren 6...1 bei Reset 0/1je Spur 000000
Beschreibung Wertebereich Default

Parameter DPROGD ET Gerit ET Gerit

T 1 Zeit fiir Segment 1 (D)) 0..59999 B:E@,,. 29959 AUS ——i-
Zustand der Steuerspurwerte im , 000000 |\Gam@aEm

L1 Seqment 1 (@) 0/1je Spur

T 2 Zeit fiir Segment 2 (D) 0..59999 | @:@@..999:5% |AUS ——i—-
Zustand der Steuerspurwerte im : 000000 |\Ga@@aEm

L= Segment 2 (D) 0/1je Spur

Te 18 Zeit fur Segment 10 (D) 0..59999 | @:@@..999:59 |AUS —i—-
Zustand der Steuerspurwerte im , 000000

1A Seqment 10 (@) 0/1je Spur HEARRA

Die Zeit fir ein Segment wird, abhangig von der Konfiguration (Tutkia), im Engineering-Tool in Sekunden oder Minuten
eingegeben. Im Gerdt erfolgt die Eingabe in Std:Min oder Min:Sek. Zusatzlich zum Wertebereich kann ein Abschaltwert
eingegeben werden (ET: AUS/-32000; Gerat: ——z ——). Bei Erreichen eines Segmentes mit einem Abschaltwert wird

‘End’ ausgegeben.

Bei der Eingabe der Steuerwerte im Engineering-Tool entspricht

Tp1 =
die erste Stelle vor dem Komma der Steuerspur 1 (do1), die zweite Stelle vor p ».00000
dem Komma entspricht der Steuerspur 2 (do2), usw. Eingaben nach dem =101010.
Komma werden als 0 interpretiert. Fihrende Nullen werden gestrichen! A4AMNY
OO T MAN —
2383883
Konfiguration DPROG Beschreibung Werte
Fur-LE Verhalten nach Programm fortsetzen (default) Froa.Fort
Netzwiederkehr Fortsetzen bei aktueller Zeit Fort.Zeit
FERd Verhalten bei Nach Programmende anhalten (default) Stor
Programmende Nach Programmende Reset Reset
Lo Zeit = Stunden : Minuten (default) StdiMin
Turbo Zeiteinheit Zeit = Minuten : Sekunden Min:Sek
Kaskadieren

Durch Kaskadieren von DPROGD Funktionsbldcken kann ein Programmgeber mit beliebig vielen Segmenten realisiert
werden. Die Segmentfolge ist von der Verdrahtung der DPROGD Funktionsblécke abhangig (— siehe Fig.: 18); die Bloc-
knummern haben hinsichtlich der Reihenfolge keine Bedeutung.

Die Segmentparameter werden von links nach rechts in die Datenblatter eingetragen.

Fig.:10  Beispiel eines digitalen Programmgebers mit n Segmenten

Jofodid:L]
A 4
Segment n ... n+10 Segment 11 ... 20 Segment 1 ... 10 o EEEE
£ wol THetto|—e
—alFSet & TEmtt—e
—#|0Block DBlockl—+— ® o @ —slbBlock DBlock|— s DBlock  DBlockf—s ol DBlock TRest|—
— ProgHa - PSeg:o—B-
o
DPROGD DPROGD DPROGD gﬁ’é Fromsoo W
103 ts=11 102 ts=11 101 ts=11 CludnnoUTnD
DPROG 1 1L4dbbll
100 ts=11
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Rezepte

Mit Hilfe des analogen Ausgangs ‘FroaHlio’, an dem die aktuelle Rezeptnummer ausgegeben wird, und einem oder
mehreren nachgeschalteten SELV2 Funktionsbldcken kann ein Rezept ausgewahlt werden, dessen Blocknummer dann
auf den DPROG Eingang geschaltet wird (— siehe Fig.: 11). Die Wahl des gewiinschten Rezeptes kann (iber den analo-
gen Eingang ‘ProaMo’ oder die Rezeptnummer, welche tiber Bedienung/Schnittstelle eingestellt werden kann,
erfolgen.

A Eine Rezept-Umschaltung (neue Fr-oaHao) wird erst nach einem Reset des Programmgebers wirksam.
Die Vorgabe der Rezeptnummer iiber Bedienung/Schnittstelle ist nur méglich, wenn der analoge Eingang
ProaMo nicht beschaltet ist.

®

Soll jedes Rezept einen eigenen Resetwert (D0) haben, kdnnen die Funktionshlécke REZEPT und VPARA wie in Fig.: 11
verwendet werden. Hierbei ist die Berechnungsreihenfolge (DPROG — REZEPT — VPARA) zu beachten.

Fig.:11  Beispiel eines digitalen Programmgebers mit3 Rezepten und & 20 Segmenten

Tt \ i
I
1 )
. Rezept1 EEEEE
: ! E2"wad THetto|—s
| —{DBlack  DBlock DBlock DBlodk T i; —alpget o Tautl—=
| A CBlodk TRestf—=
| x3
, DFROGD DPROGD ! —elky  Cas— [ bl i
v 102 ts=11 101 ts=11 ; o Felect cnB oo oo
---------------- dliZiianas
SELVZ it 2
O Y \ = DPROG
, 107 ts=11 IRERRRRRE
1 =
| Rezept2 100 16211
I
| —{DBlock DBlock LBlock DBlod
I
I
1
, DFROGD DFROGD : ll ll
V104 s=11 103 ts=11 , e =
____________________ LT ol
e Y - R e Ik Eo2 Vel =
\ I i
I —{ 53 ] — M3 ]
. Rezept 3 | (33 &8 =2 s vas
1 N : —— Setho Cascl—s — X5 Mmoo W A—
| —s{DBladk DBlack DBlack  DBlodf—br REZEFT AT T T A
1
\ ! 108 ts=11 weara L1111
. DFROGD DPROGD ! 109 ts=11
v 106 ts=11 105 ts=11 ,

N e e e e — =

Anderungen im Programmablauf

Wahrend des laufenden Programmes kénnen Sollwerte und Zeiten (online) gedndert werden. Dartiber hinaus kénnen
sogar weitere, bisher nicht vorhandene Segmente angefiigt werden. Die aktuelle Segmentnummer bleibt erhalten.
Wird das aktuelle Segment selbst nicht geandert, bleibt auch die relativ abgelaufene Zeit im Segment unverandert.

( Anderung der Vergangenheit
Eine Anderung von Werten und Zeiten in der Vergangenheit (bereits abgelaufener Segmente) werden
erst nach erneutem Start (nach vorangegangenem Reset) wirksam.

() Anderung der Zukunft )
Anderungen der Zukunft (noch nicht erreichte Segmente) werden sofort wirksam. Bei Anderungen von
Segmentzeiten wird TEe=t. automatisch neu berechnet.

D Anderung der Gegenwart
Anderungen der aktuellen Segmentzeit, die einen Riicksprung in die Vergangenheit bedeuten (z.B.
Verkiirzen der Segmentzeit TF auf kleinere Werte als die in diesem Segment bereits abgelaufene
relative Zeit) bewirken den Sprung auf den Startwert des ndchsten Segmentes.
Mit Anfahren einer neuen Charge (Reset und Start) bzw. Preset auf einen fritheren Zeitpunkt erfolgt die
endgiiltige Neuberechnung der Segmentsteilheit.

DPROG ( Digitaler Programmgeber ) / DPROGD ( DPROG-Daten ) 162
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Bedienseiten des digitalen Programmgebers

Programmgeber

Der digitale Programmgeber DPROG hat eine Bedienseite, die bei 182 Prodramm digital
nichtbeschaltetem 'hide’ Eingang im Bedienseitenmenii ausgewahlt werden
kann. Reci | f—L
Um den Wert eines Eingabefeldes zu verandern, ist dieser Wert mittels [a]¥]zu [Seg: 1 HEBA A1
markieren (Inversdarstellung). Wird der Wert dann mit [©)] bestatigt, fangt er an zu E 543l
blinken und kann mit [a]¥] eingestellt werden. Ist der gewiinschte Wert erreicht, |tHet o [min] Hil2
wird er mit [&] bestétigt. tRest [minl SHI
Sind die in der folgenden Tabelle den Eingabefeldern zugeordneten FB-Eingange |5t atus FLIF
(Funktionsblock-Eingdnge) vom Engineering belegt, so ist eine Bedienung
(Verandern) dieses Eingabefeldes nicht maglich.
Eingabefelder Bedienung Anzeige FB-Eingang
Eingabe der gewiinschten Rezeptnummer N
Rec nicht frontseitig einstellbar, wenn Eingang g:}bt die aktuelle Rezeptnummer . o, gy
Fr-oakMo verdrahtet ist :
Eingabe der gewiinschten Segmentnummer
Seg (Ereset auf Segment nicht.frontseitig gibt die aktuelle S
ginstellbar, wenn Steuereingang Fr-e=&t. | Segmentnummer an
verdrahtet ist)
Zustand der Steuerspuren
® keine Bedienung méglich (do1...do6) im aktuellen
Segment
tHetto Eingabe der gewU_nschten _ gibt die Summe der FLiri-Zeit ——
Programmgeberzeit (Preset auf Zeit) an (ohne Pause)
LRest keine Bedienung mdglich gibt die Zeit bis Programmende an.
stor den Programmgeber anhalten Programmgeber ist angehalten
%]
(el den Programmgeber starten der Programmgeber ist gestartet
Status |razet, der Programmgeber wird auf Segment 0 der Programmgeber ist auf Segment | . o= =4,
und '=t.aF’ geschaltet 0und ‘st.oF geschaltet
Uit das Feld ohne Anderung verlassen
Froaram | direkte Einstellung von Segmentparametern | Segmentparameter

Unterscheidung zwischen Preset (auf Segment 1) und Reset

Bei Reset wird DO ausgegeben. Bei Preset auf Segment 1 hingegen wird D1 ausgegeben, obwohl sich beides zum Zeit-
punkt t=0 abspielt.

DPROG ( Digitaler Programmgeber ) / DPROGD ( DPROG-Daten )
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Regler

Regler

Allgemeines: Bei den Funktionshlécken CONTR und CONTR+ und PIDMA handelt es sich um eine komplexe Regelfunk-
tion. Der CONTR+ enthalt gegeniiber dem CONTR sechs wahlbare Regelparametersétze, der PIDMA dagegen enthélt
einen speziellen Regelalgorithmus und ein anderes Optimierungsverfahren.
In den folgenden Abschnitten werden zundchst die Grundeigenschaften dieser drei Funktionsblécke CONTR und

CONTR+ gemeinsam sowie PIDMA separat beschrieben. AnschlieRend werden die gemeinsamen regelungstechnischen
Anwendungsbereiche erldutert.

CONTR (Regelfunktion mit einem Parametersatz)

112% Controller
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o 356

Vi1 4.6
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CONTR+ (Regelfunktion mit sechs Parametersitzen)

112¢ Controller
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Ein-/Ausgénge fiir CONTR und CONTR+

\Digitale Eingénge:

hide Anzeigeunterdriickung (Bei hide =1 wird die Seite in der Bedienung nicht angezeigt).

lock Blockierung der Verstellung (Bei Lack =1 sind die Werte nicht mittels der Tasten[a][¥]verstellbar).

inc Inkrement fiir Handverstellung

dec Dekrement flir Handverstellung

® f Sensorfehler x1...x3

uF Sensorfehler Yp

asm 0 = Automatik 1 =Hand

W12 0=int./ext. Sollwert 1=W2

We Wi 0 = externer Sollwert 1 = interner Sollwert

FisF 0=PI-Verhalten;  1=P-Verhalten ! (= Seite 173 StrukturumschaltungP!/P)

o oot 1 = Override-Control + bei 3-Punkt-Schrittreglern (— Seite 208 ff)

d ouc-— 1 = Qverride-Control - bei 3-Punkt-Schrittreglern (— Seite 208 ff)

Lrack 0 = Tracking-Funktion aus; 1 = Tracking-Funktion ein (— Seite 173; 201;202)

e 0 =Stellwert Y, 1 = Stellwert Y2

of 0 = Regler eingeschaltet 1 = Regler ausgeschaltet

=r-him 0 = Soft manual 1 = Hard manual

ostart 1 = Start der Selbstoptimierung (— Seite 184ff)

w =tor 1 = Effektiven Sollwert einfrieren (kann z. B. zur Bandbreiteniiberwachung eingesetzt werden)

ar off 1 = Sollwertgradient unterdriicken

— 1 = Sollwertrampe starten — der Sollwert springt auf den Istwert und lauft dann gemall GRW+
(GRW-) auf den eingestellten Sollwert. Es wird die steigende Flanke (0—1) ausgewertet.

o—hide 1 = Seite der Selbstoptimierung nicht anzeigen

oF lock Blockierung der Taste[2] (Bei ar1ack =1 ist ein Umschalten auf Hand mittels der Taste [£] nicht méglich).

\Digitale Ausgénge:

gl Zustand von Schaltausgang Y1; 0 =aus 1 =ein
= Zustand von Schaltausgang Y2; 0 =aus 1 =ein

- fail 1 =Regler in Fehlerbehandlung

of 0 = Regler eingeschaltet; 1 = Regler ausgeschaltet
asm 0 = Automatik; 1 = Hand

= P Ve 0 = Stellwert Y, 1 = Stellwert Y2

WeE 11 0 = externer; 1 = interner Sollwert

Fi<F 0 =PI - Verhalten; 1 =P - Verhalten

o FuUhn 1 = Selbstoptimierung lduft

o stahb 1 =Prozess in Ruhe (fiir Selbstoptimierung)

o err 1 = Fehler bei der Selbstoptimierung

Xl SUF Alarmunterdriickung bei Sollwerténderung iiber Stop-Eingang von — ALARM

Analoge Eingénge:

1 HauptregelgréRe x1

w2 Hilfsregelgrofe x2 2.B. flir Verhéltnisregelung

HA Hilfsregelgrofe x3 z.B. fiir 3 - Komponentenregelung

Wext Externer Sollwert

QUC+ Override Control +  (— Seite 208 ff)

QLC- Override Control - (— Seite 208 ff)

Y'F Stellwert-Riickmeldung

Yhim Stellwert bei Hard-Manual

Yadd Stellgréfenaufschaltung

FarHo gewiinschter Parametersatz (nur bei CONTR+)

CONTR+ (Regelfunktion mit sechs Parameterséatzen)
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Analoge Ausgénge:

Weff Effektiver Sollwert

“ Effektiver Istwert

hs Angezeigter Stellwert

Al Regelabweichung

Il Interner Sollwert

“Youtl Stellwert yout1 (Heizen)

YoutZ Stellwert yout2 (Kiihlen; nur bei stetigem Regler mit Split-range Verhalten — CFuriz= splitRange)
FarHMo wirksamer Parametersatz (nur bei CONTR+)

Parameter fiir CONTR und CONTR+

Parameter Beschreibung Wertebereich Default | Gerit
e Untere Sollwertgrenze (Weff) -29999...999999 0 (5]
WiEa Obere Sollwertgrenze (Weff) -29999...999999 100 166
hes Zusatzsollwert -29999...999999 100 188
G+ Sollwertgradient plus unit/min | 0,001...999999 Aus -
=3 Sollwertgradient minus unit/min| 0,001...999999 Aus ———=
Grwz? Sollwertgradient fiir W2 unit/min| 0,001..999999 Aus -——
HE Nullpunktverschiebung bei Verhaltnisregelung -29999...999999 0 5]

a Faktor a bei 3-Komponentenregelung -9,99...99,99 1 1
szh? Schaltpunktabstand (Schrittregler) 0,2..20,0% 02 8,2
Truls Minimale Stellschrittzeit (Schrittregler) 0,1..2,0[s] 03 @3
Tm Laufzeit des Stellmotors (Schrittregler) 5...999999 [s] 30 A
el Schaltdifferenz (Signalgerat) 0,10...999999 1 1
Ll Abstand Zusatzkontakt (Signalgerét) -29999...999999 Aus i
AsdZ Schaltdifferenz Zusatzkontakt (Signalgerat) 0,10...999999 1 1
Hzhl? Schaltpunktabstand (PD) (Dreipunktregler) 0,0...1000,0[%] 0 A
Mok Schaltpunktabstand (PD) (Dreipunktregler) 0,0...1000,0[%] 0 5]
Y2 Zusatzstellwert (nicht bei Schrittreglern) -105,0...105,0[%] 0 5]
Ymin Untere StellgrolRengrenze (nicht bei Schrittreglern) -105,0...105,0[%] 0 5]
YrEs Obere StellgroRengrenze (nicht bei Schrittreglern) -105,0...105,0[%] 100 184
Y'a Arbeitspunkt des Reglers (nicht bei Schrittreglern) -105,0...105,0[%] 0 5]
vartm? Stellwert bei Prozess in Ruhe -105,0...105,0[%] 0 5]
dvort? Sprunghdhe bei Selbstoptimierung 5...100[%] 100 1845
Port? Nur bei CONTR+; zu optimierender Parametersatz 1..6 1 1
#r1 1...6D Proportionalbereich 1 0,1...999,9[%] 100 188
#FZ 1...6P|Proportionalbereich 2 (Dreipunkt und Splitrange) 0,1...999,9[%] 100 188
Th 1...6 |Nachstellzeit (Tn =0 — I-Teil ist nicht wirksam) 0,0...999999s] 10 14
Tw 1...6 |Vorhaltezeit (Tv=0— D-Teil ist nicht wirksam) 0,0...999999s] 10 1A
Trl 1...& |Schaltperiodendauer Heizen (2-und 3-Punktregler) 0.4..999,9s] 5 o
Tr2 1...8& |Schaltperiodendauer Kihlen (3-Punktregler) 0,4...999,9s] 5 o

') 9%-Angaben bezogen auf den Messbereich X ... X 100
2) Die neutrale Zone X  bei 3-Punkt-Schrittreglern ist von Tpuls, T und Xt abhangig (— V. Optimierungshilfe).
3 Gradientenregelung — Seite 200

Selbstoptimierung — Seite 184 ff
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Konfigurationsdaten CONTR, CONTR+

Regler

Konfiguration |[Beschreibung Werte Default
Signalgerét, 1 Ausgang Sianal 1
Signalgerét, 2 Ausgange Sianal Z
2-Punkt-Regler 2=FPunkt
3-Punkt-Regler (Heizen schaltend, Kiihlen schaltend) |&—Funk t.
3-Punkt-Regler (Heizen stetig, Kiihlen schaltend) Stet-Scha
~|3-Punkt-Regler (Heizen schaltend, Kiihlen stetig) SchasStet
CFunc Regelverhalten: Dreieck-Stern-Aus (A/Y-Aus) 2ZP+2u=at=
3-Punkt-Schrittregler Schritt
3-Punkt-Schrittregler mit Stellungsriickmeldung Yp SchrittYrF
Stetiger Regler stetia «
Stetiger Regler mit Split-range Verhalten srlitEana
Stetiger Regler mit Stellungsriickmeld. Yp stetia YF
Standardregler Standard |«
CTdare Reglertyp Verhaltnisregler Uerhaltn.
3-Komponentenregler S—KomFon
. Festwertregelung Festwert |«
WFune Sollwertfunktion Festwert-/Folgeregelung Fest-Fola
. . Wirkungsrichtung invers Inuers «—
CMode Wirkungsrichtung Wirkungsrichtung direkt Lirekt
. . . Xw differenzieren Al —
CDiff Differenzierung X differenzieren #
Neutral Heutral
) Ypid = Ymin (0%) Ymin P
CFail ‘ég;@%’:&’;}ﬁj' Ypid = Ymax [100%) Ymax
Ypid = Y2 (Verstellung nicht iiber die Front) W2
Ypid = Y2 (Automatik) oder Yman (Hand-Betrieb) Y2 man
Kein Override-Control aus= «—
COUC Stellgrolen- Override-Control + QuUC+
begrenzung Override-Control - QUC—
Override-Control + / - QLC+<0LC—
. . Kein Tracking von Wint aus «—
WTrac ;ﬁfvlvgr%edses "t Sollwert-Tracking Solluert
Istwert-Tracking I=stwert
. (x1+NO0)/ x2 Tar 1 «
Fatio \F/Lé?ﬁgﬁ[gigfes lers: (x1+N0)/(x1 +x2) Tar 2
9IS T1x2 x1 + N0} / x2 Tor 3
“DE Nachkommastellen (Istwert) 0.3 0
StellgréRe '\ «
DizF lE?:ralrtad?]rzeile' Regelabweichung Al
graphzetie. Iy eff Heff
OMode Art der Selbstoptimierung: Standard |«
Bedingung fiir orad = 0 3rad=d -
OCaond p gung 175 rad <0 (Regler invers) grad >0 (Regler direkt) arad<B8.- >@
rozess in Ruhe:
grad <>0 arad< x[
Ana Messbereichsanfang -29999 ... 999999 0
Anlag Messbereichsende -29999 ... 999999 100
SFac Faktor stichiom. Verhltnis 0,01...99,99 1,00
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yZ X3 Regelverhalten

Der folgende Abschnitt beschreibt die mit dem Konfigurationsparameter CFUNC einstellbaren unterschiedlichen Regel-
verhalten und bestimmt die jeweils wirksamen Parameter. Im Engineeringtool kénnen alle verfiigharen Parameter ein-
gestellt werden. Es ist jedoch nicht erkennbar welche der eingestellten Werte tatsdchlich Einfluss nehmen. Die
folgende Zusammenstellung soll deutlich machen, welche Parameter in Abhdngigkeit vom eingestellten Reglertyp tat-
sachlich verwendet werden. Dabei werden die fiir das Regelverhalten relevanten Parameter in der tabellarischen
Darstellung durch einen grau hinterlegten Text besonders hervorgehoben.

Signalgerat, 1 Ausgang:

Das Signalgerdt eignet sich fiir Regelstrecken mit kleiner T und kleinerv.__ .

Der Vorteil liegt in der geringen Schalthdufigkeit. Es wird immer bei einem festen Wert unterhalb des Sollwertes ein-
und oberhalb ausgeschaltet. Die Schwankungsbreite der RegelgréRe ergibt sich aus :

T
Xo = Xmax ® T_u + Xsg
g

= Vimax * Tu + XSd

Die Signalfunktion entspricht einer Grenzwertsignalisierung, wobei der Sollwert den Grenzwert darstellt. Der Schalt-
punkt liegt symmetrisch zum Sollwert; die Hysterese X, ist einstellbar.

51'/9-}(72 AneE W& heff WigE xnlaa
irkungs-
weise der I_ setf Y AV —>
Signalfunktion 100%
Signalgerét, |
ein Ausgang Co #dl I
0%————="="="———~ 1
//_\'\ TN T e
By
Sollwert ]
Ausgang Y1 | I_l |_| |_| l_l |_| b
Konfiguration | Wirksame Reglerparameter beim Signalgerit mit einem Ausgang
MR untere Sollwertgrenze fiir Weff -29999 ...999 999
Wi@at® |obere Sollwertgrenze fir Weff -29.999 ...999 999
wz" Zusatzsollwert -29.999 ...999 999
Grw+? | Sollwertgradient plus aus /0,001 ... 999 999
_ Grw—2 Sollwertgradient minus aus /0,001 ... 999 999
CFunc = 7) P
Sianalaerit G Sollwertgradient fiir W2 aus /0,001 ... 999 999
gnaigerat.  yg Nullpunktverschiebung (nur bei CT'aFe=Verhiltnisregler wirksam) | -29 999 ... 999 999
1 Ausgang a Faktor a (nur bei CT'4F&=3-Komponentenregelung wirksam) | -9,99 ... 99,99
#sd1" | Schaltdifferenz des Signalgerats 0,1...999 999
Titel |Titel der Reglerseite (nur Anzeige) 16 Zeichen
Einh. s |Einheit des Istwertes (nur Anzeige) 6 Zeichen
Wint Interner Sollwert nach der Ubertragung des Engineerings zum KS98 | -29 999 ...999 999

Regelverhalten

1) Die Werte werden in der Einheit des Istwertes angegeben - z.B. [°C, °F, bar, %, usw.]
2) Die Anderungsgeschwindigkeit ist in Einheit /Minute anzugeben (z.B. °C/min).
— siehe Gradientenregelung Seite 200.
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Signalgerat, 2 Ausgange

Das Signalgerat eignet sich fiir Regelstrecken mit kleiner T und kleiner v__ . Der Vorteil liegt in der geringen Schalt-
haufigkeit. Es wird immer bei einem festen Wert unterhalb des Sollwertes ein- und oberhalb ausgeschaltet. Die
Schwankungsbreite der RegelgroRe ergibt sich aus :

T
Xo =Xmax® =+ Xsd = Vimax® Ty +Xsg
Tg

Die Signalfunktion entspricht einer Grenzwertsignalisierung, wobei der Sollwert den Grenzwert darstellt. Der Schalt-
punkt liegt symmetrisch zum Sollwert; die Hysterese X_,, ist einstellbar. Das Signalgerat mit zwei Ausgéngen hat einen
zusatzlichen “Vorschaltpunkt”, dessen Abstand zum Sollwert mit dem Parameter LW (einschlielich Vorzeichen) einge-
stellt wird. Der Kontakt kann verwendet werden, um bei groRem Sollwertabstand zusatzliche Leistungsstufen zu akti-
vieren, oder einen Alarm auszuldsen, bei einer symmetrischen Lage um den Sollwert (LW negativ und Xsd2 =L\W/2)
auch zur Bandbreitenregelung oder Regelabweichungsalarmierung einsetzbar.

Fig.: 13 AnE J1]5] et lL%EIEI Anlaa
Wirkungsweise der \ 4 |
Signalfunktion I_O Heff | >
Signalgerét, 100% |
2 Ausgénge Y1+ Hsdl e
- . 0%-———==""""""="=———-
LI /st im Beispiel als 10002 '
negativer Wert |
dargestellt (z.B. -20) V205> % LI _>|
0%—————-
/\\ - W st NPt O S o
A %
Sollwert :|
Ausgang Y1 | TL T L Tl T T L]
Ausgang Y2 e
Konfiguration | Wirksame Reglerparameter beim Signalgerit mit zwei Ausgéangen
wal untere Sollwertgrenze fiir Weff -29999...999 999
W1@a" | obere Sollwertgrenze fir Weff -29999...999 999
wz? Zusatzsollwert -29999 ...999 999
Grw+ Sollwertgradient plus aus /0,001 ... 999 999
G- Sollwertgradient minus aus /0,001 ... 999 999
G Sollwertgradient fiir W2 aus /0,001 ... 999 999
CFunc = H& Nullpunktverschiebung (nur bei CT'aF&=Verhaltnisregler wirksam) -29999 ... 999 999
Signalgerdt, |a Faktor a (nur bei ZT'aF&=3-Komponentenregelung wirksam) -9,99 ... 99,99
2 Ausginge w=d1" [ Schaltdifferenz des Signalgeréts 0,1...999999
L Schaltpunktabstand des Zusatzkontaktes -29999 ... 999 999
AUS 2 der Zusatzkontakt ist abgeschaltet -32 000 = AUS
®=cd2V [ Schaltdifferenz des Zusatzkontaktes 0,1...999999
Titel |Titel der Reglerseite (nur Anzeige) 16 Zeichen
Einh. ¥ |Einheit des Istwertes (nur Anzeige) 6 Zeichen
W int Interner Sollwert nach der Ubertragung des Engineerings zum KS98 -29999...999 999

1) Die Werte werden in der Einheit des Istwertes angegeben - z.B. [°C, °F, bar, %, usw.]
2) Die Anderungsgeschwindigkeit ist in Einheit /Minute anzugeben (z.B. °C/min).
— siehe Gradientenregelung Seite 200.
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Zweipunktregler

Schaltender Regler mit zwei Schaltzustanden:

1. Heizen eingeschaltet; — Ausgang Y1 =1
2. Heizen ausgeschaltet; — Ausgang Y1 =0

2.B. zur Temperaturregelung mit elektrischer Heizung (inverser Betrieb) oder Kithlung (direkter Betrieh).

Die Schaltperiodendauer Tp1 ist wie folgt einzustellen:  Tpl<=0.25¢Tu

Bei grokerem Tp1 ist mit Schwingen zu rechnen. Tp1 entspricht der minimalen Zykluszeit (Zeit in Sekunden) bei 50 %
Einschaltdauer.

Fig.: 14 HhiE Wa Weff Wiga Knlaa
Wirkungsweise des =serr A 4 AV —3
proportional-Anteils 100% HE 1
des Zweipunktreglers Y1G-» |

00— ¥ IIITIIIOS

aktueller
Arbeitspunkt

Sollwert <

®-[lstwert |

ot Uy v

Ausgang Y1 (Heizen)

PD-Verhalten (Tt = 0 2 abgeschaltet Tn =0)

Der Arbeitspunkt liegt in der Mitte des Proportionalbereichs X , bei 50 % relativer Einschaltdauer. Zum Konstanthalten
der RegelgroRe ist je nach Sollwert eine bestimmte Energiemenge notig. Diese bewirkt eine bleibende Regelabwei-
chung, die bei gréRerem Xpi groler wird.

DPID-Verhalten
Mit Hilfe des |-Anteils wird ohne bleibende Regelabweichung ausgeregelt.

Die statische Kennlinie des Zweipunktreglers ist identisch mit der des stetigen Reglers. Der Unterschied ist, dass statt
eines linear veranderlichen Stromsignales eine relative Einschaltdauer ausgegeben wird (Relaiskontakt, Logiksignal
0/20mA oder Steuerausgang 0/24V).

Arbeitspunkt Y , sowie Periodendauer Tp1 des Schaltzyklus bei 50% sind einstellbar.
Die kiirzeste Ein- bzw. Ausschaltzeit betrdgt 100ms.
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Konfiguration

Wirksame Reglerparameter beim Zweipunktregler

CFunc =
2-Punkt

Fort. Parametersatz zur Optimierung (nur bei COMTRE+) | 1.6

Wa" untere Sollwertgrenze fiir Weff -29999 ...999 999

Wiaa" obere Sollwertgrenze fiir Weff -29 999 ...999 999

Wz Zusatzsollwert -29.999 ...999 999

Grw+2 Sollwertgradient plus aus /0,001 ... 999 999

Gr—2 Sollwertgradient minus aus /0,001 ... 999 999

Grwz? Sollwertgradient fiir W2 aus /0,001 ... 999 999
Nullpunktverschiebung (nur bei

HE CT'EIPEzVerhéltnisrggler wirksam) 29999 ..999 999

a gaktor a (nur bei I:_T'=IF-E:3-Komponentenregelung und 19,99 ... 99,99

ollwertrampen wirksam)

Y2 Zusatzstellwert 0...100[%]

Ymin untere StellgroRenbegrenzung 0...100[%]

"rEx obere Stellgrélenbegrenzung 0...100[%]

YA Arbeitspunkt der StellgroRRe (Aufstart-StellgréRe) 0...100 [%]

YOFtm Stellwert wahrend Prozess in Ruhe 0...100 [%]

dYorFt Sprunghdhe bei Selbstoptimierung 5...100 [%]

#F1(1..6)2% | Proportionalbereich 1 0,1...999.9 [%]

Thi(l.&6)" Nachstellzeit 0...999999 [s]

Tui(l.6)Y | Vorhaltezeit 0...999999 s]

Trl(l.& )4) Schaltperiodendauer Heizen 0,4...9999]s]

Titel Titel der Reglerseite (nur Anzeige) 16 Zeichen

Einh. = Einheit des Istwertes (nur Anzeige) 6 Zeichen

W int? Izrsjtrirrlzeérggollwert nach der Ubertragung des Engineerings 29999 999 999

A<H Reglerzustand nach der Ubertragung des Engineerings 0 oder 1

zum KS98

1) Die Werte werden in der Einheit des Istwertes angegeben - z.B. [°C, °F, bar, %, usw.]
2) Die Anderungsgeschwindigkeit ist in Einheit /Minute anzugeben (z.B. °C/min)}— siehe Gradientenregelung Seite 200.
3) % - Angaben sind auf den Messbereich #rn 1 B8 - Xl bezogen. Es besteht keine Kopplung mit W& und W1 EE.

4) (1 ..5) deutet auf die sechs Pagrametersatze des CONTR+ hin (z.B. Xp1, Xp2, Xp3...Xp6).
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Dreipunktregler

Schaltender Regler mit drei Schaltzustanden:

1. Heizen eingeschaltet; — Ausgange Y1=1,Y2=0
2. Heizen und Kiihlen ausgeschaltet; — Ausgange Y1=0,Y2=0
3. Kiihlen eingeschaltet; — Ausgange Y1=0,Y2=1

2.B. zur Temperaturregelung mit elektrischer Heizung (h) und Kiihlung (c).
Die Schaltperiodendauer TF1 und TFZ ist wie folgt einzustellen:

Tpl<=025¢Tu (h) Tp2z<=025Tu (c).

Bei grokeren TF 1 /TFZ ist mit Schwingen zu rechnen. Die Schalt-Periodendauer TF1 und TFZ entsprechen den
minimalen Zykluszeiten bei 50 % relativer Einschaltdauer.

Fig.: 15 HrE Wi lde-vf"i-‘ WiEE Hhlas
Wirkungsweise Maf '
des proportional- 1!)0_%_ - %Xp' ! Xpte HPZ 3 05
Anteils des N L
Dreipunktreglers YIG>h &7 777C Hshl MzhZR~ Y2 c
0% | N/ L 0%
AR 1 =Xp'+Xp"
aktueller
Arbeitspunkt

Soliwert |

™ swert |

Sollwert =

TAusgang V1 eizen) | |—  WLAALULUNL TR I LA A
. [ ] T2
|Ausgang Y2 (Kiihlen) |

PD/PD-Verhalten (Tt = 0 2 abgeschaltet Tn = 0)

Der Stellbereich reicht von 100 % Heizen (Y1) bis 100 % Kihlen (Y2).

Die Proportionalbereiche miissen an die unterschiedlichen Heiz- und Kiihlleistungen angepasst werden. Zum Konstant-
halten der RegelgréRe ist je nach Sollwert eine bestimmte Energiemenge notwendig. Diese bewirkt eine bleibende Re-
gelabweichung, die bei gréRerem Xpﬁlz)grﬁf&er wird.

DPID/DPID-Verhalten
Mit Hilfe des I-Anteils wird ohne bleibende Regelabweichung ausgeregelt.

Der Ubergang von Schaltpunkt 1 (Heizen) auf Schaltpunkt 2 (Kiihlen) erfolgt ohne neutrale Zone. Die Proportionalberei-
che miissen an die unterschiedlichen Heiz- und Kiihlleistungen angepalit werden .

Die Abbildung Fig.: 15 zeigt die statische Kennlinie fiir inverse Wirkungsrichtung.

Die Direkt-/ Inversumschaltung bewirkt lediglich, dass die Ausgange fiir “Heizen/Kiihlen” vertauscht werden.
Die Begriffe “Heizen” und “Kiihlen” stehen stellvertretend fiir alle dhnlichen Prozesse (Sdure/Lauge dosieren, ...).

Die neutrale Zone ist fiir die Schaltpunkte getrennt einstellbar (X, ,, X, ,) und muB daher auch nicht symmetrisch zum
Sollwert liegen.

Die Art der Stellsignale ist wahlbar:

CFunc = 3-Punkt Heizen schaltend,  Kihlen schaltend
CFunc = Stet/Scha Heizen stetig, Kiihlen schaltend
CFurnc = Scha/Stet Heizen schaltend,  Kiihlen stetig

Die Kombination “Heizen stetig” und “Kiihlen stetig” wird durch “splitRange - stetiger Regler mit Split-range Verhal-
ten” abgedeckt. — siehe auch "Stetige Regler" Seite: 180.
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Konfiguration | Wirksame Reglerparameter beim Dreipunktregler
Parametersatz zur Optimierung (nur bei
FoFt COMTR+) 1..6
Wa" untere Sollwertgrenze fiir Weff -29999 ...999 999
Wiea" obere Sollwertgrenze fir Weff -29999 ...999 999
Wz Zusatzsollwert -29.999 ...999 999
Grw+? Sollwertgradient plus aus /0,001 ...999 999
Grw—2 Sollwertgradient minus aus /0,001 ...999 999
Grz? Sollwertgradient fiir W2 aus /0,001 ...999 999
Nullpunktverschiebung (nur bei
HE CTaFe=Verhaltnisregler wirksam) 29999 ..993 939
3 Faktor a (nur bei ZT2F==3-Konponentenregelung 9.9 .. 99.99
wirksam)
Hzh1d) Neutrale Zone (Xw > 0) 0,0 ... 1000 [%]
Hshzd Neutrale Zone (Xw < 0) 0,0.... 1000 [%]
W2 Zusatzstellwert 0 ... 100 [%]
Ymin untere StellgroBenbegrenzung 0...100[%]
CFunc = fymax obere StellgroRenbegrenzung 0...100[%]
3-Punkt Ve Arbeitspunkt der StellgroRe  (Aufstart-StellgréRe) 0...100 [%)]
YOrFtm Stellwert wahrend Prozess in Ruhe 0...100 [%]
dYort Sprunghhe bei Selbstoptimierung 5...100 [%]
P tional h1
.';:;:1(1 5) roportionalbereic 0.1 ...999,9 %]
P tional h2
§:|I=r2(1,,,|5) roportionalbereic 0.1 ...999,9 %]
Thi(l.&)? |Nachstellzeit 0...999 999 s]
Tui(1..6)% |Vorhaltezeit 0... 999999 [s]
Te1(1..6)" |Schaltperiodendauer Heizen 0,4 ...9999](s]
Te2(1..5)% | Schaltperiodendauer Heizen 04...9999]s]
Titel Titel der Reglerseite (nur Anzeige) 16 Zeichen
Einh.# Einheit des Istwertes (nur Anzeige) 6 Zeichen
m ir'lt-” :(négrSner Sollwert nach der Ubertragung des Engineerings zum 29999 999 999
a.-H Egglgrzustand nach der Ubertragung des Engineerings zum 0 oder 1

1) Die Werte werden in der Einheit des Istwertes angegeben - z.B. [°C, °F, bar, %, usw.]

2) Die Anderungsgeschwindigkeit ist in Einheit /Minute anzugeben (z.B. °C/min— siehe Gradientenregelung Seite 200.
3) % - Angaben sind auf den Messbereich 1 B8 - Xl bezogen. Es besteht keine Kopplung mit W& und W1 EE.
4) Der Wert Ymin steht default auf 0. In diesem Fall kann der Y1-Ausgang nicht schalten!

5) (1 ..&) deutet auf die sechs Pagrametersatze des CONTR+ hin (z.B. Xp1, Xp2, Xp3...Xp6).
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Dreieck / Stern / Aus

Das Prinzip ist identisch mit dem Regelverhalten eines 2-Pkt-Reglers mit Zusatzkontakt.

Der Ausgang Y2 wird verwendet, um die angeschlossene Schaltung zwischen “Dreieck” und “Stern” umzuschalten. Der
Ausgang Y1 schaltet die Heizleistung ein und aus.

Z.B. zur Temperaturregelung mit elektrischer Heizung (inverser Betrieb) oder Kiihlung (direkter Betrieb).

Die Schaltperiodendauer Tp1 ist wie folgt einzustellen: Tpl < =025 Tu Bei gréferen Tp1 ist mit Schwingen des Ist-
wertes zu rechnen. Tp1 entspricht der minimalen Zykluszeit (Zeit in Sekunden) bei 50 % Einschaltdauer

Fig.: 16 EAats] L& Weff WigE EnloE
Wirkungsweise |_ e ff \ 4 \/ —
des proportio- 100% el NN
nal-Anteils Y1 |
der Dreieck / ?_) @ - —————J———_> |
Stern / Aus L i i
Funktion - |
oG- v !
S Had2>%—L—>
v
aktueller
Arbeitspunkt
=~ %
[Sollwert |

| Ausgang Y1 (Heizen)| | T e ey e

e A vz

PD-Verhalten (Tt =0 2 abgeschaltet Tn = o0)
Der Arbeitspunkt liegt in der Mitte des Proportionalbereichs Xp, bei 50 % relativer Einschaltdauer.

Zum Konstanthalten der RegelgroRe ist je nach Sollwert eine bestimmte Energiemenge notig. Diese bewirkt eine blei-
bende Regelabweichung, die bei gréferem Xpi groler wird.

DPID-Verhalten
Mit Hilfe des I-Anteils wird ohne bleibende Regelabweichung ausgeregelt.

Die statische Kennlinie des Zweipunktreglers ist identisch mit der des stetigen Reglers. Der Unterschied ist, dass statt
eines linear veranderlichen Stromsignales eine relative Einschaltdauer ausgegeben wird (Relaiskontakt, Logiksignal
0/20mA oder Steuerausgang 0/24V).

Arbeitspunkt Y , sowie Periodendauer Tp1 des Schaltzyklus bei 50% sind einstellbar.

Die kiirzeste Ein- bzw. Ausschaltzeit betrdgt 100ms.
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Konfiguration | Wirksame Reglerparameter beim Dreieck / Stern / Aus- Regler
ForFt Parametersatz zur Optimierung (nur bei COMTR+) 1.6
wa? untere Sollwertgrenze fiir Weff -29999 ...999 999
Wiea? obere Sollwertgrenze fir Weff -29999 ...999 999
wz? Zusatzsollwert -29999...999 999
G+2 Sollwertgradient plus aus /0,001 ... 999 999
G—2 Sollwertgradient minus aus /0,001 ... 999 999
Grwz? Sollwertgradient fiir W2 aus /0,007 ... 999 999
HiE Nullpunktverschiebung (nur bei CType=Verhaltnisregler wirksam) | -29 999 ...999 999
a Faktor a (nur bei CType=3-Konponentenregelung wirksam) | -9,99 ... 99,99
L") Schaltpunktabstand des Zusatzkontaktes -29999 ... 999 999
AUS 2 der Zusatzkontakt ist abgeschaltet -32 000 = AUS
©zzl Schaltdifferenz des Zusatzkontaktes 0,1...999999
CFunc = Y2 Zusatzstellwert 0.. 100 [%]
2-P+Zusatz  |"'min untere StellgréRenbegrenzung 0...100[%]
Ymax obere Stellgrélenbegrenzung 0...100[%]
YA Arbeitspunkt der Stellgrofe  (Aufstart-StellgréRe) 0. 100 [%]
YOrtm Stellwert wahrend Prozess in Ruhe 0...100 [%)]
dYort Sprunghdhe bei Selbstoptimierung 5...100 [%]
w1 (1..6)3 Proportionalbereich 1 0,1...999,9 [%]
Thi(1.6)" |Nachstellzeit 0...999.999s]
Tul(l.5)Y | Vorhaltezeit 0...999999 [s]
Tei(1.6)Y | Schaltperiodendauer Heizen 0,4 ...9999 [s]
Titel Titel der Reglerseite (nur Anzeige) 16 Zeichen
Einh.® Einheit des Istwertes (nur Anzeige) 6 Zeichen
Wint? Interner Sollwert nach der Ubertragung des Engineerings zum KS98 | -29 999 ...999 999
H-H Zustand des Reglers nach der Ubertragung des Engineerings zum KS98 | 0 oder 1

1) Die Werte werden in der Einheit des Istwertes angegeben - z.B. [°C, °F, bar, %, usw.]
2) Die Anderungsgeschwindigkeit ist in Einheit / Minute anzugeben (z.B. °C/min).
— siehe Gradientenregelung Seite 200.
3) % - Angaben sind auf den Messbereich #r11 EE - =k bezogen. Es besteht keine Kopplung mit den
Werten W& und W1 @&
4)(1 .. &) deutet auf die sechs Pagrametersatze des CONTR+ hin (z.B. Xp1, Xp2, Xp3...Xp6).
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Dreipunkt-Schrittregler

Schaltender Regler zum Ansteuern einer Stellklappe (z.B. Temperaturregelung mit motorischer Drosselklappe und
Gas-Luft-Gemisch)

1. Stellklappe auffahren; — Ausgange Y1=1,Y2=0
2. Stellklappe nicht bewegen; — Ausgdnge Y1=0,Y2=0
3. Stellklappe zufahren; — Ausgénge Y1=0,Y2=1

Damit der eingestellte X . fur die Stellzeit des jeweiligen Stellgliedes giltig ist, mu die Motorlaufzeit 7, eingestellt
werden. Der kleinste Stellschritt betragt 100ms.

Bei PMA-Reglern hat die Stellungsriickmeldung keinen EinfluB aud das PID-Verhalten!

Einstellen der neutralen Zone

Die neutrale Zone X, kann vergroRert werden, wenn die Schaltausgange zu hdufig wechselseitig schalten. Es ist je
doch zu beachten, dass eine grofere neutrale Zone eine geringere Regelempfindlichkeit bewirkt.

Es empfiehlt sich deshalb, ein sinnvolles Optimum aus Schalthdufigkeit (Verschleil des Stellgliedes) und Regelemp-
findlichkeit zu suchen.

Fig. 17 gl L Wetff WIBE =nlBa

Wirkungsweise

des proportional- I— Aeff v o
,gntgl/s /ges 100%— — — — :"‘:F‘l | — 100%
reipunkt-
Schrittreglers MICrS AN _—>|H5h|<—_ Y23+
I I
0% [ \I T T T = = 0%
Istwert
D_
<
Sowert 1|/ ™ lstwert
| Ausgang Y1 (Auf) M ] Y1
| ]
| Ausgang Y2 (Zu) | [ | Ii e
Dreipunktschrittregler kdnnen mit oder ohne Stellungsriickmeldung Yp betrieben werden.

Schritt 3-Punkt-Schrittregler
SchrittF  3-Punkt-Schrittregler mit Stellungsriickmeldung

“'F wird dabei nicht zur Regelung benbtigt.
Die Abbildung Fig.: 17 zeigt die statischen Kennlinien des Dreipunktschrittreglers.

Die dort dargestellte Hysterese hat praktisch keine Bedeutung, kann jedoch aus der einstellbaren Mindestimpulslange
Tpu/s> 100ms errechnet werden (Ts = Abtastsequenz 100/200/400/800 ms).
_Tpuls

Xp
= —05%Ts)- =

Bei abgeschaltetem TFLI1 = ergibt sich der kiirzeste Stellschritt TFIA1=" in Abhangigkeit von T, ®=h und BF-.
Durch Variation von X]\E.h kann man eine gewiinschte Mindestimpulslange TFLI1 =" erreichen:

Xgy =125-Xp ——075
Tm
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Regler

Konfiguration

Wirksame Reglerparameter beim Dreipunktschrittregler

CFunc =
Schritt
Schritt Yp

FoFt Parametersatz zur Optimierung (nur bei COMTE+) | 1.6

wa" untere Sollwertgrenze fiir Weff -29999 ...999 999

Wiaa" obere Sollwertgrenze fiir Weff -29999 ...999 999

wz" Zusatzsollwert -29.999...999 999

Gr+?) Sollwertgradient plus aus /0,001 ... 999 999

Grw—2 Sollwertgradient minus aus /0,001 ... 999 999

Grwz? Sollwertgradient fiir W2 aus /0,001 ... 999 999

HE Nullpunktverschiebung (nur bei CType=Verhaltnisregler wirksam) | -29 999 ...999 999

= Faktor a (nur bei CType=3-Konponentenregelung wirksam) | -9,99 ... 99,99

22k Schaltpunktabstand 02...20[%]

TFul= Minimale Stellschrittzeit 01...2[s]

Tm Laufzeit des Stellmotors 5...999 999 [s]
Zusatzstellwert

Ve (nur bei Schritt Yp — mit Stellungsriickmeldung) 0... 100 [%]

YOREtm Stellwert wahrend Prozess in Ruhe 0...100 [%]

dYort Sprunghdhe bei Selbstoptimierung 5...100 [%]

we1(1..6)3 | Proportionalbereich 1 0,1...999,9 [%]

Tni(1.6)% |Nachstellzeit 0... 999999 [s]

Tui(l.8)¥ |Vorhaltezeit 0...999 999 [s]

Titel Titel der Reglerseite (nur Anzeige) 16 Zeichen

Einh.® Einheit des Istwertes (nur Anzeige) 6 Zeichen

Wit Izrlt;rrll%rggollwert nach der Ubertragung des Engineerings 29999 999 999

a-H Zustand des Reglers nach der Ubertragung des 0 oder 1

Engineerings zum KS98

1) Die Werte werden in der Einheit des Istwertes angegeben - z.B. [°C, °F, bar, %, usw ]
2) Die Anderungsgeschwindigkeit ist in Einheit /Minute anzugeben (z.B. °C/min).
— siehe Gradientenregelung Seite 200.
3) % - Angaben sind auf den Messbereich #r11 B - =i bezogen. Es besteht keine Kopplung mit den
Werten W& und W1 @&
4)(1 ..5) deutet auf die sechs Pagrametersatze des CONTR+ hin (z.B. Xp1, Xp2, Xp3...Xp6).
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Stetiger Regler / Split range

Stetiger Regler

Als StellgroRe wird ein analoger Wert aus dem /aat. 1 Ausgang ausgegeben, z.B. Temperaturregelung mit elektri-
scher Heizung und Thyristor-Leistungssteller. Der stetige Regler im ‘Split range’-Betrieb ist vergleichbar mit dem Drei-
punktregler. Die neutrale Zone ist auch hier getrennt einstellbar.

Fig.: 18 HnE W@ Weff W1BE Xn1@@
Wirkungsweise des =sefs : Y - =
proportional-Anteils 100%

des stetigen Reglers G & Wzhl HshZ

S R RN
“wE1=Xp'+Xp"

aktueller
Arbeitspunkt

Innerhalb der Grenzen Xsh1 und Xsh2 wird die Regelabweichung zur Berechnung der Reglerreaktion zu Null gesetzt. Ein
reiner P-Regler verandert innerhalb dieser Grenzen die Stellgrolie nicht mehr. Ein PID-Regler hat ein dynamisches Ver-
halten, das auch bei Erreichen von “Regelabweichung = 0" nicht unbedingt abgeklungen ist. Sowohl der D- als auch der
I-Teil kdnnen auf Grund einer vorausgehenden Stdrung oder eines Sollwertsprunges entsprechend der mit Tv festgeleg-
ten Charakteristik nachwirken. Das kann soweit gehen, dass der Bereich Xsh1/Xsh2 wieder verlassen wird, sodass der
P-Teil noch einmal aktiviert wird, um endgiltig in die neutrale Zone zu gelangen.

[ StellgroBe Yout1 |

[stwert

s

Y
Sollwert | /Ll StellgroRe Youtl |

Es kann aus den folgenden stetigen Reglern gewahlt werden:
1) CFunc = stetig — stetiger Regler

2) CFunc =splitRange  — stetiger Regler mit Split-range Verhalten
Der stetige Ausgang wird gesplittet auf den Ausgéngen Yout1 und Yout2 ausgegeben.

3) LCFunc =stetigYp — stetiger Regler mit Stellungsriickmeldung.
Es kann der tatséchlich flieRende Stellstrom (iber den Eingang Yp angezeigt werden.Yp wird auch
hier nicht in die Regelung einbezogen.

Regelverhalten 180



9499-040-50618

Regler

Konfiguration

Wirksame Reglerparameter beim stetigen Regler

CFunc =
Stetig
SplitRange

FoFt Parametersatz zur Optimierung (nur bei COMTRE+)| 1.6

wa" untere Sollwertgrenze fir Weff -29999 ...999 999
Wiea" obere Sollwertgrenze fir Weff -29999 ...999 999
wz? Zusatzsollwert -29 999 ...999 999
Grw+? Sollwertgradient plus aus /0,001 ... 999 999
G- Sollwertgradient minus aus /0,001 ... 999 999
Grwz? Sollwertgradient fiir W2 aus /0,001 ... 999 999
HE Nullpunktverschiebung (nur bei CType=Verhaltnisregler wirksam) | -29 999 ...999 999

a Faktor a (nur bei CType=3-Konponentenregelung wirksam) | -9,99 ... 99,99
Hsh1d Neutrale Zone (Xw > 0) 0,0 ... 1000 [%]
Hehzd Neutrale Zone (Xw < 0) 0,0 ... 1000 [%]

Y2 Zusatzstellwert 0...100[%]

Ymin untere StellgrélSenbegrenzung (-100)0 ... 100 [%]
“Ymax obere Stellgroenbegrenzung (-100)0 ... 100 [%]
Ve Arbeitspunkt der StellgroRe (Aufstart-StellgroRe) -100...100 [%]
YOFtm Stellwert wahrend Prozess in Ruhe 0...100 [%]

dYort Sprunghthe bei Selbstoptimierung 5...100 [%]
#F1(1..6)"% | Proportionalbereich 1 0,1...999.9[%]
we2(1..6)3% | Proportionalbereich 2 (nur bei Stetiger Regler Split range) | 0,1 ... 999,9 [%]
Thi(l.6)" | Nachstellzeit 0...999999[s]
Tuwl(l.5)® | Vorhaltezeit 0...999999s]
Titel Titel der Reglerseite (nur Anzeige) 16 Zeichen
Einhk.® Einheit des Istwertes (nur Anzeige) 6 Zeichen

W int? Izrsjtne]rrllgrggollwert nach der Ubertragung des Engineerings 29999 999 999
A-H Reglerzustand nach der Ubertragung des Engineerings zum 0 oder 1

KS98

1) Die Werte werden in der Einheit des Istwertes angegeben - z.B. [°C, °F, bar, %, usw.]
2) Die Anderungsgeschwindigkeit ist in Einheit /Minute anzugeben (z.B. °C/min).
— siehe Gradientenregelung Seite 200.
3) % - Angaben sind auf den Messbereich i 1 B8 - Xk bezogen. Es besteht keine Kopplung mit den
Werten W& und W1 EE.
4) (1 ..5) deutet auf die sechs Pagrametersatze des CONTR+ hin (z.B. Xp1, Xp2, Xp3...Xp6).

181
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yZ% 38 Reglerkennwerte (CONTR und CONTR+)

Kennwerte der Regelstrecken

Zur Ermittlung der einzustellenden Regelparameter ist die Feststellung der Streckendaten erforderlich. Diese Strecken-
daten werden bei der Selbstoptimierung selbsténdig durch den Regler ermittelt und in Regelparameter umgesetzt. In
Ausnahmeféllen kann es aber erforderlich sein, diese Streckendaten manuell zu ermitteln. Dazu kann der zeitliche Ver-
lauf der RegelgroRe x nach einer sprungartigen Anderung der StellgroRe y herangezogen werden (siehe Fig.: 20).

Es ist in der Praxis oft nicht méglich, die Sprungantwort vollstandig (0 auf 100 %) aufzunehmen, da die RegelgréRe be-
stimmte Werte nicht Uberschreiten darf. Mit den Werten Tg und x_.. (Sprung von 0 auf 100 %) bzw. At und Ax (Teil der
Sprungantwort) kann die maximale Anstiegsgeschwindigkeitv . errechnet werden.

K = V;}? X. TU -1 00 0/0 Fig.: 20  Sprungantwort der Regelstrecke
YA
y = StellgrolRe 100%
Y, =Stellbereich Ya
Tu =Verzugszeit (s) 0% NG
Tg= i [
g =Ausgleichszeit (s) y XA « Tg 4%
Xmax  Dx . o . max
V max = I :E £ max. Anstiegsgeschwindigkeit der RegelgréRe
g
X
Xmax =Maximalwert der Regelstrecke {
{t
X, =Regelbereich 2 =188 - =& — t
—> Tu — -

Kennwerte der Regler

Im allgemeinen wird eine schnelle, tiberschwingfreie Ausregelung auf den Sollwert gewiinscht.
Je nach vorliegender Regelstrecke sind dazu verschiedene Regelverhalten wiinschenswert:

e gut regelbare Strecken (K < 10%) kénnen mit PD-Reglern geregelt werden,
e mittelmaRig regelbare Strecken (K = 10...22%) mit PID-Reglern und
e schlecht regelbare Strecken (K > 22%) mit PI-Reglern.

Aus den ermittelten Werten der Verzugszeit T , der maximalen Anstiegsgeschwindigkeit v, dem Regelbereich X, und Kenn-
wert K kdnnen nach den Faustformeln die erforderlichen Regelparameter bestimmt werden. Eine genauere Einstellung ist
nach den Einstellhilfen vorzunehmen. Bei schwingendem Einlauf auf den Sollwert ist der Xp zu vergroRern.

Faustformel Einstellhilfen

Verhalte |Xp[%] |Tv[s] | Tn[s] Kennwert  |Regelvorgang Stérung Anfahrvorgang

n

(DIPID [1,7K |2Tu |2 Tu Xp grolRer |starker gedampft langsameres Ausregeln |langsamere Energierticknahme

PD 05K |Tu |oo=0000 kleiner | schwacher gedampft |schnelleres Ausregeln | schnellere Energieriicknahme

PI 26K |0 6Tu v groler |schwacher gedampft | starkere Reaktion friihere Energierticknahme

P K 0 |o0=0000 kleiner | starker gedampft schwachere Reaktion | spétere Energierlicknahme

3-Punkt-Schrittregler PID grolRer |starker gedampft langsameres Ausregeln |langsamere Energierticknahme
‘ 1.7K ‘Tu ‘2 Tu n kleiner |schwécher gedampft | schnelleres Ausregeln | schnellere Energieriicknahme

Fig.: 19 Prinzip der Direkt-/Invers-Umschaltung

Die Direkt- / Invers- Umschaltung ist ge-

aali | I 1- invers
nerell' maglich, sie erfolgt in dem Konfi e
gurationsparameter v
CMode (Wirkungsrichtung) w ‘
R . .. Xd =w - : "
Die Fig.: 19 zeigt das Prinzip. —Wx\‘\ - oun
X = D> > - xd
-1 v = our2
XW = Xx-w b
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Empirisch optimieren beim CONTR / CONTR+

Bei fehlenden Streckendaten kann mittels der Selbstoptimierung oder in manuellen Versuchen empirisch optimiert wer-
den. Bei den Versuchen zur empirischen Optimierung ist folgendes zu beachten:

e Esistsicherzustellen, dass StellgrélRe und RegelgréRRe niemals unerlaubte Werte annehmen!!!

¢ Die Bedingungen fiir die Versuche sollten immer gleich sein, um vergleichbare Aussagen zu gewinnen.
e Der Versuchsablauf mufd am Ziel der Optimierung orientiert sein: Fiihrungsverhalten oder Stdrverhalten.
e Der Arbeitspunkt des Reglers mul§ bei den Versuchen gleich sein.

Die Regelparameter sind bei ihrer ersten Verwendung wie folgt einzustellen:
Xp grotmaoglich: auf den groBten einstellbaren Wert,

Tv relativ groR3: max. die Zeit, die die Regelstrecke bis zum deutlichen Beginn der Reaktion braucht (TU).
Tn groB: max. die Zeit, die die Regelstrecke fiir den gesamte Verlauf der Reaktion braucht (TG).

Der Zeitbedarf fiir eine empirische Optimierung ist groR. Um in relativ kurzer Zeit ein brauchbares Ergebnis zu errei-
chen, ergibt sich folgendes zweckmaliges Vorgehen:

@  Tn=Tv=0 und Xp gréRtmdglich einstellen (P-Regler). Der Xp wird von Versuch zu Versuch reduziert (halbiert),
solange die Regelung ausreichend stabil ist. Wird sie zu instabil, so ist der Xp etwas zu vergroliern und
weiter mit @).

@ Bleibende Regelabweichung messen: Ist sie ausreichend klein, so ist die Optimierung erfolgreich beendet
(P). Ist sie zu groR, so wird die Strecke besser PD-geregelt (Tv relativ groR einstellen und weiter mit 3).

® Xpvon Versuch zu Versuch reduzieren, solange die Regelung ausreichend stabil ist. Wird sie zu instabil,
so geht es weiter mit @).

@ Tvist zu verkleinern (halbieren) und festzustellen, ob die Regelung wieder ausreichend stabilisiert werden
kann. Wenn ja, so geht es weiter mit 3), wenn nicht, so ist der Xp etwas zu vergroRern und weiter mit (®).

® Feststellen, ob bei den Vorgangen 3) und @ der Xp wesentlich verkleinert wurde. Wenn ja, so geht es
weiter mit ®), wenn nicht, so wird die Strecke besser Pl-geregelt (Tv auf 0 stellen und weiter mit @).

® Bleibende Regelabweichung messen. Ist sie ausreichend klein, so ist die Optimierung erfolgreich beendet
(PD). Ist sie zu grol3, so wird die Strecke besser PID-geregelt (Xp und Tv nicht mehr verandern und weiter mit

@).

@ Tnwird groR eingestellt und von Versuch zu Versuch reduziert (halbiert), solange die Regelung ausreichend
stabil ist. Wird sie zu instabil, so ist der Xp etwas zu vergroRern, und die Optimierung ist erfolgreich been-
det (PID oder PI).

Die empirische Optimierung wird mit einem Schreiber (oder Trend-Funktion des Engineering-Tools) fiir die
Regelgrole (Istwert X) in Zeitbedarf und Qualitat wesentlich verbessert, und die Beurteilung der
Versuchsergebnisse ist deutlich vereinfacht.

Das genannte Verfahren ist nur mit Einschrénkungen zu verallgemeinern und fiihrt auch nicht bei allen
Regelstrecken zu einer deutlichen Verbesserung des Verhaltens.

Anderungen des Arbeitspunktes (Y0), des Schaltpunktabstandes (Xsh) und der Schaltperiodendauern (Tp1 und
Tp2) fiihren zu Ergebnissen, die besser oder schlechter sein kdnnen. Bei 3 - Punkt - Schrittreglern muR Tm auf die
wirkliche Laufzeit des angeschlossenen Stellmotors eingestellt sein.

Empirisch optimieren beim CONTR / CONTR+
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yZ Wl Selbstoptimierung — Regleranpassung an die Regelstrecke (CONTR und CONTR+)

Zur Ermittlung der firr einen Prozess optimalen Parameter kann eine Selbstoptimierung durchgefiihrt werden. Diese ist
flr Regelstrecken mit Ausgleich und nicht dominierender Totzeit und K < 30% anwendbar.
Nach dem Starten durch den Bediener fiihrt der Regler einen Adaptionsversuch zur Ermittlung der Streckenkennwerte

Tu und Vmax durch. Er errechnet daraus die Regelparameter fiir ein schnelles, iiberschwingfreies Ausregeln auf den
Sollwert (BF 1, ®F2, Th, Tw, Tr1, TFZ, je nach Reglerart).

Vorbereitung
¢ Das gewiinschtes Regelverhalten einstellen.

P-Regler: Thn=68.4 Tw=6.H
PD-Regler: Th=H.4 Tw>H.4
Pl-Regler: Th>E.4 Tw=6.H
PID-Regler: Thn>d.4 Tw>HE.H

e Die Parameter Tr1 bzw T+ kénnen abgeschaltet werden, indem sie auf den Wert =& . B eingestellt werden.
Dadurch nehmen sie nicht an der Selbstoptimierung teil.

e Beim Regler CONTR+ ist zu wahlen, welcher Parametersatz optimiert werden soll ( POFt.=1..6).

e Bedingung fiir Prozess in Ruhe konfigurieren (QIC o)
Die Bedingung bezeichnet, fiir welchen Modus der ‘Prozess in Ruhe' erkannt werden soll (F IE_H):
ar-ad=8, ar-ad< A »H oder ar-ad<, A (— siehe auch Prozess in Ruhe Seite 184).

e Der Stellwert W OrFt.m ist festzulegen. Dies ist, im Automatik-Betrieb, die StellgroRe, die beim Starten der
Selbstoptimierung ausgegeben wird, um den Zustand ‘Prozess in Ruhe’ zu erzeugen.

e Der Stellwertsprung d%'oFt. ist festzulegen. Um diesen Wert springt die StellgroRe, ausgehend vom Startwert
YOFt.m bzw. im Hand-Betrieb von der urspriingliche StellgréRe.

¢ Die Sollwertreserve beachten: (— siehe auch Sollwertreserve, Seite185)

‘Prozess in Ruhe’ Uberwachung (FiF):

Die ‘Prozess in Ruhe’ Uberwachung erfolgt zu jedem
Zeitpunkt. Der Prozess ist dann in Ruhe, wenn die Re- _ a
gelgroRe dber 60 Sekunden in einem Toleranzband von

. /'/ X= 05%
+AX =05% liegt. ///

Verlalt der Istwert diesen Toleranzbereich, wird der : »!
Uberwachungszeitzahler wieder auf Null gesetzt. Wird — | 608 1
2.B.im Regelbetrieb PiR erkannt und dann beim Start L | |
der Selbstoptimierung eine stark abweichende Behar- ! ‘ , f
rungsstellgroRe Y'IJFL.m ausgegeben, so muRk die vol- Zuriicksefzen des PIR

(ProzeB in Ruhe)

le PiR - Zeit abgewartet werden. Uoonvachungezsizarier

Bei der erweiterten Uberwachung wird nicht auf eine
konstante RegelgrélRe hin iiberwacht, sondern auf eine
sich gleichmé&Rig dndernde!

Mit dem Konfigurationswort DIC@rid kann der Modus der ‘Prozess in Ruhe'- Erkennung festgelegt werden. Es kann ei-
ner der folgenden Modi ausgewahlt werden:

grad(x)=0: | Prozess in Ruhe wird erkannt, wenn x konstant ist.
rad(x) <0/50: Prazess in Ruhe wird erkannt, wenn x bei einem Regler mit inverser Wirkungsrichtung gleichméRig abnimmt.
g " | Prozess in Ruhe wird erkannt, wenn x bei einem Regler mit direkter Wirkungsrichtung gleichmaRig zunimmt.

Prozess in Ruhe wird erkannt, wenn sich x gleichméRig éndert. In diesem Fall mufs sichergestellt sein,
dass diese konstante Anderung (iber die Dauer der Identifikation fortgefiihrt wird.

grad(x) < 0:

Selbstoptimierung — Regleranpassung an die Regelstrecke (CONTR und CONTR+) 184
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Sollwertreserve:

Damit die Selbstoptimierung tiberhaupt durchgefiihrt werden kann, muf vor der Ausgabe des ~ StellgroRensprungs der
Abstand zwischen Sollwert und Istwert gréer als 10 % von WO0...\WW100 sein! Die Sollwertreserve wird entweder auto-
matisch durch die Reduktion der StellgréRe wahrend der PiR- Phase erreicht oder durch die manuelle Verdnderung des

Sollwertes bzw. Istwertes (Handbetrieh).

Bei inversen Reglern muf der Sollwert mindestens um die Sollwertreserve grolRer sein als der Istwert.
Bei direkten Reglern mul der Sollwert mindestens um die Sollwertreserve kleiner sein als der Istwert.
Dies ist erforderlich, da der Sollwert eine Grenze darstellt, die bei der Optimierung nicht iberschrittern werden soll.

Starten der Selbstoptimierung

Die Selbstoptimierung kann aus dem Automatik oder aus dem Handbetrieb heraus von der Selbstoptimierungsseite he-
raus gestartet und beendet werden (— siehe Seite 186).

Die Seite der Selbstoptimierung wird angewahlt, indem die beiden Pfeile #F markiert und bestatigt werden. Die Funk-
tionSt.ats OFF 0K anwihlen (Inversdarstellung) und durch [©)] bestatigen.

Stat: OFF~0K blinkt und kann durch [a] driicken auf St.at.z  St.art umgeschaltet werden.

Das betétigen der Taste [&] starten den Adaptionsversuch. Der Sollwert kann jederzeit verstellt werden.

Abbruch der Adaption

Ein Adaptionsversuch kann jederzeit abgebrochen werden.

Die Selbstoptimierung kann jederzeit durch die Hand/Automatik-Taste [2] an der Reglerfront beendet werden, vorraus-
gesetzt, dass die [£]-Taste nicht verriegelt wurde (1-Signal auf dem Eingang oF 1 ook ).

Dariiber hinaus kann der Abbruch auf der Selbstoptimierungsseite des gewiinschten Reglers abgebrochen werden.
Hierzu auf der Selbstoptimierungsseite mit der [a] -Taste die St.at.1 -Zeile anwéhlen (Inversdarstellung), [ driicken,
St.at.s -Zeile blinkt. [a] so oft driicken, dass St.at.z  St.oF blinkt. [ driicken, der Adaptionsversuch ist ge-
stoppt und der Regler arbeitet im Automatik-Betrieb weiter.

16@: CONTR 18@: CONTR
w= 851 Y= &4 H 851
W= 186 Weff= 852
] _ Stat: e
TEEE - B B °C 352
Umax = B,008 0,300 V: ] 64,0
181: COMTR+ 161: COMTR+
W= 73 Y= 5% P 44 731
Hz t, 1’5?3“5?? e G
OFtL: at.s

= i
res = "4 't 730
Umax = @©.000 0,008 v 5.0
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Start aus dem Automatikbetrieb heraus:

Nach dem Start der Selbstoptimierung wird die BeharrungsstellgroRe %' IJFt.r ausgegeben. Wenn ‘Prozess in Ruhe’
(PiR) erkannt wird, und eine ausreichende Sollwertreserve (— siehe Seite 185) vorhanden ist, wird die Stellgrofie um
den StellgréBensprung %' 0F 1. verdndert (bei inversem Regler angehoben, bei direktem Regler abgesenkt).

Anhand des sich dndernden Istwertes wird das Kennwertermittlungsverfahren durchgefiihrt.

Fig.: 21 Selbstoptimierung [grad(x)=0] Fig.: 22 Selbstoptimierung [grad(x)<0]
X A X
W] W X"""""""f"
: 1
Y % Y ¥
100% %

0% — l i » ‘ ‘ i >
[Start] | | ! [Start | ‘ f
X Start Optimisation Start Adaption Optimisation
Adaption finished finished
[OF F-0K] FIR_H [ Ster [ OFf-0k \ [OFF-0k] FIR_H \ Ster [ OfFf-0k |

Nach einem erfolgreichen Adaptionsversuch geht der Regler in den Automatikbetrieb und regelt den Sollwert mit den
neu ermittelten Parametern. Der Parameter 02 gibt an mit welchem Ergebnis die Selbstoptimierung abgeschlossen
wurde (— siehe Seite 188) .

Wird die Selbstoptimierung mit einem Fehler beendet (Hda_Er++), wird so lange die
BeharrungsstellgroBBe ausgegeben, bis die Selbstoptimierung iiber das Systemmenue, die Taste [£] an der
Front oder die Schnittstelle durch den Anwender beendet wird.

Start aus dem Handbetrieb heraus.

Um den Start der Selbstoptimierung vom Handbetrieb aus durchzufiihren, ist der Regler in Hand zu schalten. Beim
Ubergang in den Handbetrieb wird die zuletzt ausgegebene Stellgrolie als HandstellgréRe ibernommen. Beim Start der
Selbstoptimierung wird diese StellgroRRe als temporédre BeharrungsstellgréRe tibernommen und ausgegeben. Wie auch
im Automatikbetrieb kann der Sollwert jederzeit verstellt werden.

Wenn ‘Prozess in Ruhe’ (PiR) erkannt wird, und eine ausreichende Sollwertreserve (— siehe Seite 185) vorhanden ist,

wird die StellgréRe um den StellgroRensprung d%'0Ft. verandert (bei inversem Regler angehoben, bei direktem Reg-
ler abgesenkt). *Prozess in Ruhe’(PiR) kann zum Zeitpunkt des Starts schon erreicht sein, so dass die tibliche Wartezeit
von 60s maglicherweise entfallt.

Anhand des sich andernden Istwertes wird das Kennwertermittlungsverfahren durchgefiihrt.

Fig.: 23 Start durch Anheben des Sollwertes Fig.: 24 Start durch Absenken der StellgrélSe
A | W
X, W i = ‘_ —
L
PiR | / > 10% WO/W100 :
L 60s 5 \ 4 |
= 0 T X
S 1 1
- : 1 .
Wi | | *
100%F ‘ |
! : dVOPL:
I | \A |
0% L—1——4 : : > ! ! ! »
H start Optimisation t H CREE Start  Opfimisation
Adaption finished Adaption finished
[Off-0k] PIRH [ Ster [ OFf-0k | [ Offs0k [ PIR_H [ Ster [ OFfF-0k |

Nach einem erfolgreichen Adaptionsversuch geht der Regler in den Automatikbetrieb und regelt den Sollwert mit den
neu ermittelten Parametern. Der Parameter O~ = gibt an mit welchem Ergebnis die Selbstoptimierung abgeschlossen
wurde (— siehe Seite 188) .

Wird die Selbstoptimierung mit einem Fehler beendet (Ada_Er+), wird so lange die
BeharrungsstellgroBe ausgegeben, bis die Selbstoptimierung iiber das Systemmenue, die Taste 2] an der
Front oder die Schnittstelle durch den Anwender beendet wird.

Selbstoptimierung — Regleranpassung an die Regelstrecke (CONTR und CONTR+) 186
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Ablauf der Selbstoptimierung bei Heizen:

(2 Punkt-, Motorschritt-, stetiger Regler)

Nach Erreichen von ‘Prozess in Ruhe” wird die Regelstrecke mit einem StellgrolRensprung angeregt und aus der Prozess-
reaktion wird, mdglichst am Wendepunkt der Sprungantwort, Tu1 und Vmax1 bestimmt.

Ablauf der Selbstoptimierung bei Heizen- und Kiihlen - Prozessen:

(3 Punkt / Splitrange - Regler)

Zundchst lauft die Selbstoptimierung wie bei einer “Heizen” - Strecke ab. Nach dem Ende dieser Selbstoptimierung
wird zunachst der Regler auf Basis der dabei ermittelten RegelgréRen eingestellt. Dann wird mit diesen Regelparame-
tern auf den vorgegebenen Sollwert ausgeregelt bis wieder PiR erreicht ist. Dann wird zu Ermittlung der “Kiihlen” -
Strecke ein Sprung auf die Kiihlenstrecke ausgegeben, um dann anhand der Sprungantwort Tu2 und Vmax2 zu ermit-
teln. Auf Basis dieser KenngréRen wird dann der Regler auch fiir den Kiihlen - Prozess eingestellt. Bei einem Abbruch
des Kiihlen-Versuchs werden die Parameter der ‘Heizen'-Strecke auch fiir die ‘Kiihlen'-Strecke Gbernommen, es wird
kein Fehler (Ada_Ert) gemeldet.

Fig.: 25 X
Selbstoptimierung w !
bei Heizen und |
Ktihlen !
Ya !
100%+ !
YOrtm irN N—
o ‘\1\ dYort
0% — : : —
100% ! : >
: Start Heizen Kahlen
; Optimierung Optimierung
x Adapfion g fertig
[ Of -0k | FIR_H [Ster | FIR_E [Ster| OFFf-0OK \

Bei 3-Punkt-Schrittreglern wird nach dem Starten zunachst das Stellglied geschlossen und erst dann auf Y OFt.r
gedffnet. Dieser Abgleichvorgang (=t.at.s HAbal. )istin den Figuren nicht dargestellt.

@ Zur Einhaltung eines sicheren Prozesszustands wird fortlaufend auf eine mdgliche Sollwertiiberschreitung tiberwacht.

Wihrend die Selbstoptimierung lduft, ist die Regel’-Funktion abgeschaltet! D.h.: Ypid liegt in den Grenzen
von Ymin und Ymax.

A Bei A /A/AUS Reglern wird die Selbstoptimierung mit A Funktion durchgefiihrt, d.h.Y2 = 0.

187

Gesteuerte Adaption

Fir bestimmte Applikationen ist es sinnvoll, den Regelparametersatz an den aktuellen Prozesszustand — anpassen zu
konnen. Hierfiir besitzt der Contr+ 6 Regelparametersatze, zwischen denen tiber den analogen Eingang Far-Ho ge-
wahlt werden kann.

Selbstoptimierung — Regleranpassung an die Regelstrecke (CONTR und CONTR+)
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ORes1-2 Bedeutung bzw. Fehlerursache Losungsméglichkeit
0 Kein Versuch durchgefiihrt bzw. Versuch durch =t.at.s St.oF oder umschalten
auf Handbetrieb ( [2]-Taste) abgebrochen.
Abbruch: 4 Apbruch Wirkungsrichtung des
Falsche Wirkungsrichtung der StellgréBe, X andert ™ [ Reglers &ndern.
1 sich nicht in Richtung W. X —A
Y
>
2 Beendet: Selbstoptimierung wurde erfolgreich durchgefiihrt (Wendepunkt gefunden; Schétzung sicher)
Abbruch: 4 Apbrueh Regelkreis schlieRen.
Die RegelgrofRe reagiert nicht oder ist zu langsam W
3 (Anderung von AX kleiner 1% in 1 Stunde) X
v (- >1 sid—Pp
>
Beendet, ohne HdaErt: Bestmdgliches Ergebnis
Erfolgreicher Versuch, Strecke hat einen tiefliegenden Wendepunkt bei Tiefliegendem
Wendepunkt
Abbruch, mit AdaErt: 4 Aobruch StellgréBensprung
4 Erfolgloser Versuch, zu geringe Streckenanregung | d''orFt. vergroem.
(Wendepunkt gefunden; die Schatzung ist aber X
unsicher) y —— T 7
>
Abbruch: 4 Apbrueh Abstand zwischen Istwert
Optimierung abgebrochen wegen (X) und Sollwert (W) beim
Sollwertiberschreitungsgefahr. — Start vergréf3ern oder
° 0 v IL.r'IIIF*’Ll'qgverkIeinern.
>
5 Beendet: Versuch erfolgreich, aber Optimierung wegen Sollwertiiberschreitungsgefahr abgebrochen.
(Wendepunkt noch nicht erreicht; Schétzung sicher).
Abbruch: 4 Aoouen “mazx erhdhen oder
StellgroRensprung zu klein, AY < 5%. “OF L. auf einen
7 Vr:“* """""" P{’v;’s’ L kleineren Wert setzen.
—
Abbruch: 4 Apbrueh BeruhigungsstellgréRe
Sollwertreserve zu klein oder i :’ ””””””” | J<r0%wo.mo0 YOrFt.m verandern.
Sollwertiiberschreitung wahrend PiR-Uberwachun —
8 [duft. ’ ’ y P‘ e
>

Sollte die Regelung trotz Selbstoptimierung noch nicht sein wie gewiinscht, so ist zusétzlich nach
Abschnitt 24.10 "Empirisch optimieren" zu verfahren (Seite , Optimierungshilfe, Einstellhilfen), und die Angaben (ber
weitere Parameter sind zu beachten.

Selbstoptimierung — Regleranpassung an die Regelstrecke (CONTR und CONTR+)
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(Regelfunktion in Parallelstruktur und speziellem Optimierungsverfahren).

ab Bedienversion 9 (BV 9) enthélt die Funktionshibliothek der Multifunktionseinheit KS 98 den neuen Reglerbaustein
PIDMA.
Dessen markanteste Unterschiede gegeniiber den seit langem bekannten Reglerfunktionen CONTR und CONTR+ sind:

e Integriertes, frontseitig bedienbares Optimierungsverfahren wie PMATune.

Damit kénnen auch schwer regelbare Prozesse mit Tg/Tu < 3 ohne Engineering Tool und Laptop optimiert werden,
an denen hisherige PMA-Regler (und die der Konkurrenz !) scheiterten.

e Parallele Reglerstruktur im Gegensatz zu allen anderen Reglern von PMA, die in “serieller Struktur” aufgebaut
sind.

e Die Unterscheidung nach “Fiihrungsverhalten” und “Stérverhalten” durch einstellbare Faktoren, mit denen die
Wirkung sowohl des P-Teils (Proportionalanteil) als auch des D-Teils (Differenzialanteil) auf Sollwertédnderungen
individuell abgeschwacht werden kann.

¢ Die einstellbare Vorhaltverstarkung VD des D-Teiles, die durch die Selbstoptimierung automatisch mit eingestellt
und an die Prozessdynamik angepasst wird. Sinnvolle Werte fiir VD liegen zwischen 2...10, wobei alle bisherigen
Regler von PMA auf VD=4 unveranderlich festgelegt sind (Erfahrungswert fiir Serienstruktur).

Der PIDMA-Regelbaustein wird dort sinnvoll eingesetzt, wo konventionelle Methoden der PMA-Selbstoptimierung kei-
ne befriedigenden Ergebnisse bringen. Man sollte nicht versuchen, PIDMA dort zur Anwendung zu bringen, wo die
PMA-Selbstoptimierungen schon immer uniibertrefflich waren und sind:

* Regelstrecken mit einem Verhéltnis Tg/Tu > 10

e (Strecken um die 2.0rdnung; mit 2 [...3] Energiespeichern!).

Dies sind in weiten Bereichen Prozesse aus der Kunststoffverarbeitung (Extrusion, ...), wo keinesfalls Verbesserungen
erzielt werden konnen, wenn es um schnelle Ausregelung ohne Uberschwingen geht (es sei denn, ein “robuster” Reg-
lerentwurf ist gefordert, der auch bei varianter Streckendynamik und Nichtlinearitdten noch stabile Ergebnisse erzielen
soll)!

In der klassischen Thermprozesstechnik (Ofen aller Art, Trockner, ...), Klimaregelungen, Fiillstand, Durchfluss, usw. je-
doch gibt es eine nicht geringe Anzahl schwieriger Falle, wo man oft viele Stunden der Telefon-Seelsorge oder gar vor
Ort verbringen muss, um eine Anlage zum Laufen zu bringen.

Die verschiedenen Regelverhalten werden in diesem Abschnitt nicht weiter erlautert, da sie sich prinzipiell nicht von
denen der Reglerblécke CONTR und CONTR+ unterscheiden (siehe Seiten 165 ff).

Es sind lediglich die am Anfang des Kapitels "Reglerkennwerte des PIDMA" erlduterten zuséatzlichen Parameter zu be-
trachten.

Splitrange und 3-Punkt Verhalten unterscheidet sich dadurch, dald der PIDMA keine Parameterunterscheidung zwischen
Heizen und Kiihlen vorsieht.

Der PIDMA erlaubt nicht die Einstellung des Regelverhaltens Signalgerat.

PIDMA
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Ein-/Ausgéange fiir PIDMA

\Digitale Eingénge:

hide Anzeigeunterdriickung (Bei hide =1 wird die Seite in der Bedienung nicht angezeigt).

lock Blockierung der Verstellung (Bei Lack =1 sind die Werte nicht mittels der Tasten[a][¥]verstellbar).

inc Inkrement fiir Handverstellung

dec Dekrement flir Handverstellung

® f Sensorfehler x1...x3

uF Sensorfehler Yp

asm 0 = Automatik 1 =Hand

W2 0=int./ext. Sollwert 1=W2

We Wi 0 = externer Sollwert 1 = interner Sollwert

Lrack 0 = Tracking-Funktion aus; 1 = Tracking-Funktion ein (— Seite 173; 201;202)

= Pl 0= Stellwert Y, 1 = Stellwert Y2

of ¥ 0 =Regler singeschaltet 1 = Regler ausgeschaltet

=r-him 0 = Soft manual 1 = Hard manual

ostart 1 = Start der Selbstoptimierung (— Seite 184ff)

W stor 1 = Effektiven Sollwert einfrieren (kann z. B. zur Bandbreiteniiberwachung eingesetzt werden)

ar of f 1 = Sollwertgradient unterdriicken

r— 1 = Sollwertrampe starten — der Sollwert springt au_f den _Istwert und lauft dann gemall GRW+
(GRW-) auf den eingestellten Sollwert. Es wird die steigende Flanke (0—1) ausgewertet.

o—hide 1 = Seite der Selbstoptimierung nicht anzeigen

oFlock Blockierung der Taste[2] (Bei arlack =1 ist ein Umschalten auf Hand mittels der Taste [£] nicht moglich).

\Digitale Ausgénge:

al Zustand von Schaltausgang Y1; 0 =aus 1 =ein

= b Zustand von Schaltausgang Y2; 0 = aus 1 =ein

- fail 1 =Regler in Fehlerbehandlung

of £ 0 = Regler eingeschaltet; 1 = Regler ausgeschaltet

a-m 0 = Automatik; 1 =Hand

= P e 0 = Stellwert Y, 1 = Stellwert Y2

Wes Wi 0 = externer; 1 = interner Sollwert

0 Fun 1 = Selbstoptimierung lauft

o err 1 =Fehler bei der Selbstoptimierung

W SUF Alarmunterdriickung bei Sollwertanderung tiber Stop-Eingang von — ALHAEM

Analoge Eingénge:

®1 HauptregelgréRe x1

HE Hilfsregelgrole x2 z.B. flir Verhéltnisregelung

HA Hilfsregelgrole x3 2.B. fiir 3 - Komponentenregelung
Wt Externer Sollwert

QuUC+ Override Control + (— Seite 208 ff)

QUC- Override Control - (— Seite 208 ff)

Y Stellwert-Riickmeldung

Yhim Stellwert bei Hard-Manual

Yadd StellgréRenaufschaltung

Analoge Ausgénge:

Wetf Effektiver Sollwert

“ Effektiver Istwert

Y Angezeigter Stellwert

Al Regelabweichung

1 Interner Sollwert

Yot Stellwert yout1 (Heizen)

Yout 2 Stellwert yout2 (Kiihlen; nur bei stetigem Regler mit Split-range Verhalten — IZF uriz= splitRange)

PIDMA
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Parameter und Konfiguration fiir PIDMA

Parameter fiir PIDMA
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Parameter | Beschreibung Wertebereich Default| Gerit
FPTaF Streckentyp (mit Ausgleich oder Integral) ﬁ:tjzglral Ausgl. | Ausal
Drift Driftkompensation agsgeschaltet aus aus
eingeschaltet
Langsam
C5reed | Regeldynamik normal normal |hiarmal
schnell
Wa Untere Sollwertgrenze (Weff) -29999...999999 0 5]
Wiaa Obere Sollwertgrenze (Weff) -29999...999999 100 166
Wz Zusatzsollwert -29999...999999 100 188
Grw+2) Sollwertgradient plus unit/min 0,001...999999 Aus -———=
Grw—2 Sollwertgradient minus unit/min 0,001...999999 Aus ———=
Grwz? Sollwertgradient fiir W2 unit/min 0,001...999999 Aus -
HE Nullpunktverschiebung bei Verhéltnisregelung -29999...999999 0 5]
a Faktor a bei 3-Komponentenregelung -9,99..99,99 1 1
PR Schaltpunktabstand (Schrittregler) 0,2..20,0% 0.2 A, 2
Trause | Minimale Stellpausenzeit (Schrittregler) 0,1...999999s] 0.1 Aal
Trul=s Minimale Stellschrittzeit (Schrittregler) 0,1..2,0[s] 0,3 H.3
T Laufzeit des Stellmotors (Schrittregler) 5...999999 [s] 30 A
thiraon Einschaltschwelle fir AUF und ZU (Schrittregler) 0,2...100% 0.2 A, 2
throff | Einschaltschwelle fiir AUF und ZU (Schrittregler) 0,2..100% 02 A, 2
W2 Zusatzstellwert (nicht bei Schrittreglern) -105,0...105,0[%] |0 A
“Ymin Untere StellgroRengrenze (nicht bei Schrittreglern) -105,0..105,0%] |0 5]
Mma Obere Stellgréfengrenze (nicht bei Schrittreglern) -105,0...105,0[%] | 100 186
Y'E Arbeitspunkt des Reglers (nicht bei Schrittreglern) -105,0..105,00%] | 0 5]
dyort? Sprunghdhe bei Selbstoptimierung 5...100[%] 100 188
wlimit. | Abschaltpunkt fir StellgroRensprung (Istwertdnderung) 0,5...999999 1 1
Tdrift | Zeitfenster fir die Driftbestimmung (Istwert) 0...999999 30 S8
Troise | Zeitfenster fir die Rauschenbestimmung (Istwert) 0...999999 30 S8
kKF Regelverstarkung 0,1...999,9[%] 100 18E
Tn 1 Nachstellzeit (Tn = 0 — I-Teil ist nicht wirksam) 0,0...999999[s] 10 1A
Tw 1 Vorhaltezeit (Tv = 0 — D-Teil ist nicht wirksam) 0,0...999999(s] 10 14
Trl 1 Schaltperiodendauer Heizen (Dreipunktregler) 0,4..999,9[s] 5 ]
Tr2 1 Schaltperiodendauer Kiihlen (Dreipunktregler) 0,4..999,9(s] 5 o
LI Vorhaltverstarkung (Td/T1) 1...999999 4 4
blb_F Sollwertgewichtung im Proportionalteil 0.1 1 1
chl_d Sollwertgewichtung im D-Teil 0.1 0 1
T=at Zeitkonstante fir I-Teil in Y-Begrenzung (Anti-Wind-Up) 1...999999 50 bl
#sh Tote Zone fiir Integralteil 1...999999 0 5]
' Die neutrale Zone X, Dei 3-Punkt-Schrittreglern istvon T, . T und x , abhangig (— V. Optimierungshilfe)
2) Gradientenregelung — Seite 200
3 Selbstoptimierung — Seite 184 ff
Parameter und Konfiguration fir PIDMA 192
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Konfiguration |Beschreibung Werte Default
2-Punkt-Regler 2=FPunkt
3-Punkt-Regler (Heizen schaltend, Kiihlen schaltend) |&—Funkt.
3-Punkt-Regler (Heizen stetig, Kiihlen schaltend) Stet<Scha
3-Punkt-Regler (Heizen schaltend, Kiihlen stetig) SchasStet

- 3-Punkt-Schrittregler Schritt
3-Punkt-Schrittregler mit Stellungsriickmeldung Yp SchrittVYr
Stetiger Regler stetia «
Stetiger Regler mit Split-range Verhalten srlitRana
Stetiger Regler mit Stellungsriickmeld. Yp stetia Yr
Standardregler Standard |«

CTare Reglertyp Verhéltnisregler Verhialtn.
3-Komponentenregler S—KomrFon

. Festwertregelung Festuwert |«

WFune i Festwert-/Folgeregelung Feszt-Fola

. . Wirkungsrichtung invers Irners «

Chade Wirkungsrichtung Wirkungsrichtung direkt Direkt

Neutral Heutral
. Ypid = Ymin (0%) Ymin —

CFail gg;@%’rﬂg‘i' Ypid = Ymax [100%) Ymax
Ypid = Y2 (Verstellung nicht {iber die Front) Y2
Ypid = Y2 (Automatik) oder Yman (Hand-Betrieb) Y2 man
Kein Override-Control aus «

COUC Stellgrolen- Override-Control + QUC+

begrenzung Override-Control - Quc-
Override-Control + / - QLC+<0LC—
. . Kein Tracking von Wint aus «—

WTrac ;Ba;fvlvgr%edses nt. Sollwert-Tracking Solluwert
Istwert-Tracking I=twert

. (x1+NO)/ x2 Tar 1 «—

Ratic C‘éﬂﬁgﬁﬂgfes ore. 1+ N0 /[xT +2) TuF 2

ISTEGETS: {142 x1 + NO) / x2 Tor 3

“DP Nachkommastellen (Istwert) 0.3 0
StellgréRe W «

DizF an:rall’tad?]rze”e' Regelabweichung Al

grapnzenie: I eff Heff

“hnie Messbereichsanfang -29999 ... 999999 0

Anlag Messbereichsende -29999 ... 999999 100

SFac Faktor sttchiom. Verhltnis 0,01...99,99 1,00

Parameter und Konfiguration fiir PIDMA
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Reglerkennwerte und Selbstoptimierung beim PIDMA

Der PIDMA enthélt gegeniiber dem CONTR und CONTR+ einen madifizierten Reglerkern in Parallelstruktur, dem folgen-
de zusétzliche Parameter Rechnung tragen.

Zusitzliche Parameter fiir PIDMA

Parameter Beschreibung Wertebereich
FTure Prozesstyp (a-priori-Information) ; g]r:a?uAs.glnetsgral)
Drift. Driftkomp_en_sation des Istwertes zu Beginn der 0: aus

Selbstoptimierung 1:an

1: langsam
C5Freed gewd(inschte Regelkreisdynamik 2: normal
3:schnell

Trause Minimale Stellpausenzeit (Schrittregler) 0,1...999999[s]
thron Einschaltschwelle fir AUF und ZU (Schrittregler) nicht wirksam | 0,2...100%
throff Abschaltschwelle fiir AUF und ZU (Schrittregler) nicht wirksam | 0,2...100%
Alimit Abschaltpunkt fiir StellgrélRensprung (Istwertanderung) 0,5...999999
Tdrift Zeitfenster fiir die Driftbestimmung des Istwertes 0...999999
Tholse Zeitfenster fiir die Rauschenbestimmung des Istwertes 0...999999
kF Regelverstarkung (ersetzt Xp1;/Xp2 des CONTR) 0,001...999,9[%]
LI Vorhaltverstarkung (Td/T1) 1...999999
blb_F Sollwertgewichtung im Proportionalanteil 0.1
chi_d Sollwertgewichtung im D-Anteil 0.1
T=at Zeitkonstante fir I-Teil in Y-Begrenzung (Anti-Reset-Wind-Up) | 1...999999
#sh Neutrale Zone, in dem der |-Teilfestgehalten wird 0...999999
Motorschritt(Yp):

Tpause , thron und throff ergénzen die wirksamen Parameter fiir Schrittmotoransteuerung.

Tpause erlaubt zusatzlich zur Begrenzung des minimalen Pulses tiber Tpuls die Einstellung der minimalen Pause.
thronoff:

Die urspriinglich fir die Reglerstruktur Motor-Schritt im PIDMA vorgesehenen Parameter sind in der gegenwartigen
Realisierung unwirksam. Zur Beruhigung der Stellaktivitaten kann lediglich der Parameter xsh verwendet werden.

Mit Xsh kann die Schalthaufigkeit und die Feineinstellung des Stellgliedes beeinflullt werden. Xsh bestimmt die tote
Zone der Regelabweichung im Haupregler. Innerhalb dieser Zone wird der I-Teil der Reglers angehalten.

Der PIDMA-Funktionsblock umfasst bei der Einstellung 3-Punkt-Schritt-Yp (Motorschritt mit Stellungsriickmeldung)
zwei Regler: der Hauptregler regelt den Prozesswert und liefert eine gewiinschte Stellung des Stellgliedes an einen in-
tegrierten Stellungsregler (Positionsregler). Dieser sorgt mit Hilfe der Stellungsriickmeldung fiir die gew(inschte Positi-
on des Stellgliedes.

Selbstoptimierung:

PType, Drift, Cspeed, Xlimit, Tdrift und Tnoise erganzen den auch beim CONTR wirksamen Parameter dYopt. Diese Pa-
rameter definieren die Bedingungen bei der Selbstoptimierung.

PType legt fest, ob es sich bei der Anlage um einen Prozess ohne Ausgleich handelt (nach einem StellgréRenpuls stellt
sich ein neuer Istwert auf hdherem Niveau ein, z.B. Fiillstand im Behélter chne Abflul oder sehr gut isolierter Ofen).
Eine gleichmaRiger Abfall oder Anstieg des Istwertes vor der Optimierung kann {ber die einschaltbare Driftiiberwa-
chung erkannt und bei der nachfolgenden Optimierung beriicksichtigt werden.

Mit CSpeed kann man einstellen, ob der Regler im spateren Betrieb schnell, evtl. mit leichtem Uberschwingen den Soll-
wert erreichen soll oder langsam mit sanfter Anndherung an den Sollwert. Mit CSpeed konnen die Parameter auch
nach der Optimierung umgeschaltet werden, solange die Regelparameter nicht manuell verandert wurden.

Nach dem Start der Optimierung lauft zundchst die Zeit Tdrift fiir die Erkennung einer Drift und anschlieRend die Zeit
Tnoise fir die Erkennung des Rauschens (stellgréBenunabhangige Schwankungen) auf dem Istwert. Die Zeiten sind an-
lagenabhangig groR genug zu wahlen, um die Erkennung einer stérungsunabhangigen Drift und ein mehrfaches “auf”
und “ab” von Stdreinfliissen zu erlauben.
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Nach diesen Zeiten wird die aktuelle StellgréBe um dYopt erhéht. Wenn sich der Istwert anschlieBend unter Berticks-
ichtigung der Drift und des Rauschens um mehr als Xlimit erhéht hat, wird die StellgréRe auf den urspriinglichen Wert
zuriickgesetzt. Der Selbstoptimierungsvorgang ist aber erst abgeschlossen, wenn der Istwert nach der Uberschreitung
des Maximums auf nahezu den halben Anfangswert abgeklungen ist. Wahrend des Abklingvorgangs nach dem Stell-
grolenpuls wird die geschatzte Restzeit bis zum Optimierungsende fortlaufend angezeigt. Nach dem Abschluf des Vor-
gangs werden die ermittelten Parameter K, Ti und Td auf der Optimierungsseite angezeigt und zusammen mit den
mitentworfenen Parametern VD, BW_p und CW_d automatisch in den Funktionsblock Gibernommen und fiir den laufen-
den Prozess aktiviert.

Regelparameter des PIDMA:

Anders als der CONTR hat der PIDMA keine getrennten Parameter fiir Heizen und Kiihlen. Der fiir beide Bereiche giilti-
ge Parameter K bestimmt die Regelverstéarkung einer parallelen Reglerstruktur.

Weitere Parameter erlauben eine unabhéngige Gewichtung einzelner Reglerkomponenten:

VD: Die Vorhaltverstarkung (Td/T1) erlaubt zusatzlich zur Regelverstérkung eine Uberhéhung oder Abschwéchung des
D-Teils.

BW_p: Sollwertgewichtung im Proportionalanteil.

CW_d: Sollwertgewichtung im D-Anteil.

Die Parameter BW_p und CW_d konnen den Einflul einer Sollwertanderung auf die Reglerreaktion abschwachen. Da-
mit ist es mdglich, unterschiedliches Verhalten des Reglers auf Sollwertanderungen (Fiihrungsverhalten) oder Istwert-
anderungen (Stdrverhalten) einzustellen. Der Sollwerteinflul kann mit einem Faktor zwischen 0 und 1 beaufschlagt
werden.

Im dynamischen Verlauf einer Regelung kann der Regelalgorithmus intern voriibergehend auch Werte kleiner 0 oder
groier 100 fiir die StellgroRe bestimmen. Diese kdnnen aber bei Bedarf mit einem beschleunigten Integralverhalten
(Tsat) auf die Begrenzungswerte (0/100) zurtickgefiihrt werden.

Tsat Zeitkonstante fiir I-Teil in Y-Begrenzung (Anti-Wind-Up).
Selbstoptimierung r Regleranpassung an die Regelstrecke (PIDMA)

Zur Ermittlung der fiir einen Prozess optimalen Parameter kann eine Selbstoptimierung durchgefiihrt werden. Diese ist
fir folgende Strecken anwendbar.

Vorbereitung

Bei diesen Regelstrecken ist PMATune immer erfolgreich:

4 & A

mit Ausgleich 3 ohne Ausgleich 3 mit Ausgleich - ohne Ausgleich E

Leicht beherrschbar (niedrige Ordnung) Schwer beherrschbar (grofie Totzeit)

PMATune noch anwendbar PMATune nicht anwendbar
& 4 A A
v leichtes i geringe \/ starkes grofe i
Allpassverhalten Schwingungen Allpassverhalten Schwingungen
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Das gewiinschtes Regelverhalten einstellen.

P-Regler: Trn=@.8 Tu=8.H
PD-Regler: Tri=H.8 Tu>HA.H
Pl-Reglerr Th>H.8 Tw=6.H8
PID-Regler: Tri>H.8 Tu>HA.H

Die Parameter Tt bzw T kdnnen abgeschaltet werden, indem sie auf den Wert =H . B eingestellt werden. Dadurch
nehmen sie nicht an der Selbstoptimierung teil.

e Der Stellwertsprung d%'orF 1. ist festzulegen. Um diesen Wert springt die StellgréRe ausgehend vom aktuellen
Wert . Der Sprung kann positiv oder negativ sein.

e Xlimit muR bestimmt werden. Er sollte etwa auf die Halfte der zu erwartenden Istwertanderung eingestellt
werden.

‘Prozess in Ruhe’ Uberwachung:

Der PIDMA fiihrt keine Uberwachung der Ruhebedingung durch. Es steht im Ermessen des Inbetriebnehmers den geeig-
neten Startzeitpunkt zu wahlen. Optimale Ergebnisse erhélt man nur, wenn der Prozess ausgeregelt ist, also alle dyna-
mischen Vorgange abgeklungen sind. Nur in wenigen Fallen, in denen die Parameterbestimmung wegen einer
abklingenden Dynamik unmdglich wird, liefert der Algorithmus eine Fehlermeldung “neu starten”.

Starten der Selbstoptimierung

Die Selbstoptimierung kann aus dem Automatik- oder aus dem Handbetrieb heraus von der Selbstoptimierungsseite he-
raus gestartet und beendet werden.

Die Seite der Selbstoptimierung wird angewahlt, indem die beiden Pfeile markiert und bestatigt werden. Die Funktion
Stat: OFF-0EK anwahlen (Inversdarstellung) und durch [&] bestatigen.

St.at: OFF~0K blinkt und kann durch [a] driicken auf 5t.at.s  St.art. umgeschaltet werden.

Das Betéatigen der Taste [ startet den Adaptionsversuch. Der Sollwert kann jederzeit verstellt werden. Dies ist aber
im Gegensatz zum CONTR nicht notwendig. Eine Verstellung beim Start aus dem Automatikbetrieb nheraus wiirde so-
gar zur Fehlbeurteilung des Prozesses fiihren.

Abbruch der Adaption

Die Selbstoptimierung kann jederzeit durch die Hand/Automatik-Taste [€] an der Reglerfront beendet werden, varraus-
gesetzt, dass die [2]-Taste nicht verriegelt wurde (1-Signal auf dem Eingang oF 1 ook ).

Optimierungsseite

188: FIDMA 188: FIDMA

= B Y= 186CHan,) M 334
= G Shatue OFF/IK

ALLIS:
. hle 35
g -H?m Fehler el 6
Ti= 18 Td= 16 V] 42.6

1]
s —
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Dariiber hinaus kann der Abbruch auf der Selbstoptimierungsseite des gewiinschten Reglers abgebrochen werden.
Hierzu auf der Selbstoptimierungsseite mit der [a] -Taste die St.at. 1 -Zeile anwahlen (Inversdarstellung), [&) driicken,
St.at.z Zeile blinkt. [a] so oft driicken, dass St.at.z  St.or blinkt. [ driicken, der Adaptionsversuch ist ge-
stoppt und der Regler arbeitet im Automatik-Betrieb weiter.

Start im Handbetrieb oder im Automatikbetrieb :

Der PIDMA Optimierungsalgorithmus macht keinen grundsétzlichen Unterschied zwischen diesen beiden Startbedin-
gungen. Der Anwender muss in beiden Féllen fiir stabile Bedingungen in der Anlage sorgen. Im Automatikbetrieb regelt
der P ICMA allerdings bis zum Beginn des Stellgroenpulses mit den noch nicht optimierten Parametern. In den
meisten Fallen kdnnen daher im Handbetrieb stabilere Bedingungen in der Anlage erreicht und damit auch bessere Op-
timierungsergebnisse erzielt werden. Beim Ubergang in den Handbetrieb wird die zuletzt ausgegebene StellgroRe als
HandstellgréRe ibernommen und wahrend der Schétzzeiten beibehalten.

Nach dem Start der Selbstoptimierung lauft zundchst die Schétzzeit fir die Drifterkennung und die Rauschsignalerken-
nung ab. In der zweiten Phase wird die StellgréRe um den StellgroRensprung %' Ft. verandert. Wenn sich der Ist-
wert um mehr als Xlimit verdndert hat, wird die StellgroRe auf den urspriinglichen Wert zurlickgesetzt In der
anschlieRenden dritten Phase wartet der P ILMA auf den Maximalwert des ansteigenden Istwertes. Danach beob-
achtet er in der vierten Phase das Abklingen des Istwertes. Wahrend dieser Zeit wird eine Schatzung der verbleibenden
Zeit bis zum Abschluss des Optimierungsversuches ausgegeben.

Nach einem erfolgreichen Adaptionsversuch geht der Regler in den Automatikbetrieb und regelt den Sollwert mit den
neu ermittelten Parametern. Der Parameter Q&= gibt an, mit welchem Ergebnis die Selbstoptimierung abgeschlos-
sen wurde (— siehe Seite 198) .

Wird die Selbstoptimierung mit einem Fehler beendet (Hda_Er+), wird so lange die
Beharrungsstellgrée ausgegeben, bis die Selbstoptimierung iiber das Systemmenue, die Taste [2] an der
Front oder die Schnittstelle durch den Anwender beendet wird.

Ablauf der Selbstoptimierung bei Heizen- und Kiihlen - Prozessen:

(3 Punkt / Splitrange - Regler und Mischformen)

BeimF IDMA kénnen fir Heizen und Kiihlen keine unterschiedlichen Regelverstarkungen angegeben werden. Daher
entfallt hier auch der zweistufige Optimierungsversuch.
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Bedeutung der Optimierungsmeldungen OFE==

ORe= Bedeutung bzw. Losungsmoglichkeit
Fehlerursache
0 Kein Versuch
durchgefiihrt
1 Xlimit zu klein Sprungschwelle zu klein: Im Vergleich zum Prozessrauschen ist die Sprungschwelle zu klein.
Starten Sie einen neuen Versuch mit einem groBeren Stellimpuls.
dYopt gross Stellimpuls zu groR: die StellgréRe wiirde bei Ausgabe der gewéahlten Impulshdhe die
2 Stellgrenzen iiberschreiten. Es sollte ein neuer Versuch mit kleinerer Stellimpulshéhe gestartet
oder zuvor die Stellgroe im Handbetrieb verringert werden.
Neu starten Keine Ruhe. Der Autotuner hat erkannt, dass sich der Prozess wahrscheinlich nicht im
Ruhezustand befindet. Bitte warten, bis der Ruhezustand erreicht ist. Wahlweise kann auch die
3 Driftkompensation aktiviert oder der Stellimpuls erhéht werden. Anmerkung: Bei
pulsweitenmodulierten (PWM) Regelausgéngen (2- und 3-Punktregler) kénnen selbst im
Handbetrieb Schwingungen des Istwerts PV auftreten, wenn die entsprechende Zykluszeit t1
(t2) zu lang ist. In diesem Fall sind am Regler maglichst kurze Schaltzykluszeiten einzustellen.
dYopt klein Stellimpuls zu klein: die Sprungantwort geht im Prozessrauschen unter. Es sollte ein neuer
4 Versuch mit groRerer Stellimpulshohe gestartet oder das tiberlagerte Rauschen durch
geeignete MaRnahmen verringert werden (z.B. Filter).
Kein Extremum Max-Erkennung fehlgeschlagen: Nach Ausgabe des Stellimpulses wurde kein Maximum /
b Minimum im Istwertverlauf erkannt. Die Einstellungen fiir den Streckentyp ( mit / ohne
Ausgleich) sollte tberpriift werden.
Stellgrenze Stellgrenzen wahrend Optimierung tberschritten. Wahrend des Versuchs hat die StellgréRe MV
6 die Stellgrenzen tiberschritten. Der Versuch sollte mit einem kleineren Stellimpuls oder
verringerter StellgréRe im Handbetrieb wiederholt werden.
7 Reglertyp Fiir die angegebene Kombination P/I/D kann kein Optimierungsergebnis gefunden werden
Monotonie Prozess nicht monoton: der Prozess zeigt ein starkes Allpassverhalten ( voriibergehend
8 gegenlaufiges Verhalten des Istwertes) oder es trat eine erhebliche Stérung wahrend des
Versuchs auf.
9 Schatzfehler Extrapolation fehlgeschlagen: nach Ende des Stellimpulses wurde kein Abfallen des Istwertes
erkannt, evtl. durch zu starkes Prozessrauschen. Stellimpuls erhdhen oder Rauschen dampfen.
Kein Ergebnis Ergebnis unbrauchbar: zu starkes Prozessrauschen, oder die ermittelten Regelparameter stimmen
10 nicht mit der Beschreibung einer Strecke mit Totzeit Giberein. Neuen Versuch mit grélRerem
Stellimpuls starten oder vorhandenes Rauschen dampfen.
(i Man. Abbruch Durch ,STOP" wurde der Optimierungsversuch vom Bediener abgebrochen.
Richtung Falsche Wirkungsrichtung: die erwartete Wirkungsrichtung der Sprungantwort 1duft
12 entgegengesetzt zur StellgréRe.
Die Ursache kann in der falschen Einstellung der Wirkungsrichtung oder in z.B. invertierenden
Stelleinrichtungen liegen. Wirkungsrichtung des Reglers andern.

@ Nach erfolgreicher Selbstoptimierung kann der Parameter C&Fe&d verwendet werden, um eine stérkere oder
schwéchere Dampfung zu erzielen, wenn mit der Einstellung fiir CSFeed = “Normal” optimiert wurde. Dariiber
hinaus sollte lediglich eine VergroBerung bzw. Verkleinerung von KF in Betracht gezogen werden. Nach manueller
Veranderung der Regelparameter wirkt sich die Umschaltung von CSFeed nicht mehr aus.
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24.11

Regelanwendung:

Das folgende Kapitel beschreibt die gemeinsamen, vom Reglerkern des CONTR und PIDMA unabhéngigen Eigenschaf-
ten der Reglerblockbeschaltung wie Umschaltvorgénge und Begrenzungen an Sollwert und StellgrolRe sowie der
Istwert-Vorverarbeitung.

Sollwertfunktionen

Begriffe

w Interner Sollwert

we Externer Sollwert

w2 zweiter (interner) Sollwert

Weff effektiver Sollwert

XW Regelabweichung (x-w — Istwert - Sollwert)
Allgemein

Es stehen mehrere mégliche Sollwerte zur Verfiigung. Aus der ne-
benstehenden Zeichnung ist ersichtlich, wie die Prioritdten gesetzt
werden. Der "Sicherheitssollwert" W2 hat vor den anderen Soll- —>— llext
werten Vorrang. Die Umschaltung zwischen den Sollwerten kann
tiber die Schnittstelle oder tiber die digitalen Eingdnge des Regler-
blocks erfolgen.

Wourde die Gradientenregelung aktiviert, wird eine Sollwerténde-
rung nicht durch einen Sprung, sondern stetig wirksam

siehe — Gradientenregelung Seite 200. > e
Durch aktivierung des digitalen Eingangs w =t.oF wird der mo-
mentan wirksame Sollwert festgehalten. Dann wird weder eine
Sollwertdanderung noch ein Umschalten auf einen anderen Sollwert wirksam.

Festwert / Festwert/Folge

Mit dem Konfigurationswort bIF uric. kann gewahlt werden, ob der interne Sollwert (Festwert) oder der externe Soll-
wert (Festwert/Folge) verwendet werden soll.

Festwert

(WFunc =Festwert) Bei einer Festwertregelung handelt es sich um eine Regelung, bei der der Sollwert fest
durch den internen Sollwert w vorgegeben ist.

Festwert/Folge

(WFunc =Fes=st.-Fola)Bei einer Festwert-/Folgeregelung kann vom externen Sollwert We auf den internen Soll-
wert bl umgeschaltet werden. Diese Umschaltung erfolgt tiber den digitalen Eingang we-"wi oder ber die Schnitt-
stelle. Ist dieser Eingang nicht beschaltet oder liegt ein 0-Signal an, wird der externe Sollwert als effektiver Sollwert
tibernommen. Sind sowohl der digitale Eingang we+111 als auch der analoge Eingang we:t. nicht beschaltet, steht
der Regler fest auf dem internen Sollwert.

W2 - Sicherheitssollwert

Der zweite Sollwert b2 kann jederzeit aktiviert werden und hat hochste Prioritét. Die Umschaltung zwischen internem
Sollwert und W2 kann iiber die Schnittstelle oder den digitalen Steuereingang ‘w2 ausgeldst werden. Um den W2
wirksam zu machen, ist auf ‘w12 ein 1-Signal anzuschlieBen. Soll der interne Sollwert aktiv sein, mul auf
‘we~11i’ ein 0-Signal gegeben werden.

In der Vergangenheit wurde W2 als “Sicherheitssollwert” bezeichnet. Ob W2 Sicherheitsfunktionen iibernimmt oder
lediglich eine vordefinierte Ausgangsposition in bestimmten Prozesszusténden ist, wird erst durch die Art der Verwen-
dung und Einbindung in ein Automatisierungskonzept bestimmt.

Externer Sollwert Wext

Ein Umschalten zwischen dem internen Sollwert (w11 ) und dem extenen Sollwert (we) ist nur mdglich, wenn der Para-
meter WFunc auf Fest.~Fala eingestellt ist.

Die Umschaltung kann tiber die Schnittstelle oder den digitalen Steuereingang ‘e «w1i * ausgelost werden. Um den
internen Sollwert wirksam zu machen, ist auf ‘we-"1w1 " ein 1-Signal anzuschlieRen.

Soll der externe Sollwert aktiv sein, muB auf e 11 ein 0-Signal gegeben werden. Wenn der digitale Steuerein-
gang 'we11 ‘nicht verdrahtet ist, ist der externe Sollwert wirksam.

Sollwertfunktionen
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Der interne Sollwert bl wird vorrangig bewertet. Wenn an einer Stelle (Schnittstelle oder dem digitalen Steuereingang
‘we- 11 ) auf internen Sollwert geschaltet ist, ist ein Umschalten auf den externen Sollwert Wlezt. an der anderen
Stelle nicht maglich.

Gradientenregelung - Sollwertédnderungen mit Gradienten

Sollwertanderungen erfolgen normalerweise sprungartig. Ist dies Verhalten unerwiinscht kann ein Gradient eingerich-
tet werden. Hierbei handelt es sich um die Parameter G+ und GF1a— bzw. Grw2.

Werden diese Parameter gesetzt, werden die Sollwertédnderungen stoRfrei umgesetzt. Der effektive Sollwert Weff [duft
bei nicht gesetztem digitalen Eingang “ar_of ' linear auf den gednderten Sollwert (Zielwert) zu, wobei die in der
Parameterebene einstellbaren Gradienten G+ und Gr1w— die Steilheit bestimmen (> siehe Fig.: 26). Fir den
zweiten Sollwert W2 wurde ein unabhangiger Gradient Grw2 eingefhrt, der fir beide Anderungsrichtungen und fiir
die Umschaltung w — W2 gilt.

Die Gradientenfunktion ist abgeschaltet, wenn Grw+ und Grw— bzw. GrwZz auf "———="

( Engineering-Tool = aus) eingestellt werden oder wenn der digitale Eingang G~ of ' auf 1 steht.

Fig.26:  Rampenfunktion bei Sollwerténderung
Sollwerte, Istwert

X
Wext obere Sollwertgrenze W100
2 N~
Sollwert 1 N e ememmeeameammeanoesomeameemeacgesmsemseseacseacseons
: effektiver Sollwert
. Istwert
' ' /
Sollwert 2 [> ............. .
: N
i untere Sollwertgrenze WO
7S 7 > Zeit
Verstellung von Verstellung von
Sollwert 1— Sollwert 2 Sollwert 2 — Sollwert 1

Sollwertumschaltung mit Gradienten (W—W?2, W—Wext, Regler ‘Ein’)
Der neue Sollwert wird ausgehend vom momentanen Istwert linear angefahren. Die Steilheit der Rampe wird rich-
tungsabhangig von Grw+, Grw— bzw. G2z bestimmt.

Dieses Prinzip gilt auch dann, wenn der Istwert zur Zeit der Umschaltung auBerhalb des einstellbaren
Sollwerthereiches W0/W100 liegt (z.B. beim Anfahren).

Fig.27:  Rampenfunktion bei Regler "Ein" und Sollwertumschaltung

Sollwerte, Istwert

A
X
w obere Sollwertgrenze W100
Wext
w2
Sollwert 1
z.B W2
Sollwert 2
z.B Wext
Sollwert 3
z.B.w
o= / e untere Sollwertgrenze W0
. > Zeit
Reglef 'Ein’ Umschaltﬁng Urﬁschaltung
Sollwert 3— Sollwert 1 Sollwert 3 — Sollwert 2
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Steuern des Sollwertes

Der digitale Eingang ‘t~=t.art." reagiert auf eine positive Signalflanke und setzt den effektiven Sollwert auf den Ist-
wert. Es wird also ausgehend von der RegelgroRe =&+ f ' der neue Zielsollwert angefahren. Eine solche Rampe 4Bt
sich nur bei aktivierter Gradientenfunktion (@rw+, Gruw—, GrwZ und digitaler Eingang "ar_of £ nicht gesetzt)
starten. Der digitale Eingang 'w—=t.aF ' friert den effektiven Sollwert Weff ein, d.h., der effektive Sollwert wird auf
dem aktuellen Wert festgehalten, auch wenn der effektive Sollwert gerade auf einen neuen Zielsollwert zulduft oder

ein neuer Zielsollwert gewahlt wird.

Fig. 28:  Wirkung der Steuereingénge v=tart: w—stor und avr_of f auf den Sollwert

Sollwert, Istwert

{/(v obere Sollwertgrenze W100

Sollwert 2 [>

Sollwert 1

N

i PN
i i i untere Sollwertgrenze WO )
AN PaN < < D> Zeit
' retart =1 ; w_stoF =0 ;
Verstellung von Wstos = 1 o off < 1

Sollwert 1 — Sollwert 2

Sollwert-Tracking

Bei der Umschaltung von Wlezt. — Wl kann es zu unerwiinschten Sollwertspriingen kommen. Um diese Spriinge zu
verhindern gibt es die Funktion Sollwert-Tracking. Sollwert-Tracking bewirkt bei Umschaltung von bzt — Il eine
Ubernahme des bisherigen ez t. als int. Sollwert ‘hl".

Beim Zuriickschalten (Il — Wext.) wird lWlezt. mit den Einstellung von G+ /— angefahren (siehe— Fig.: 29).
Welchem Verhalten der Regler folgen soll, Istwert- oder Sollwerttracking, wird in dem Konfigurationswort W Trac
festgelegt. Tracking kann tber die Schnittstelle oder den digitalen Eingang ‘t.t~ac.k * aktiviert werden.

Tracking wird vorrangig bewertet. Wenn an einer Stelle (Schnittstelle oder dem digitalen Eingang) auf Tracking ge-
schaltet ist, ist ein Umschalten an einer anderen Stelle nicht mdglich!

Fig. 29:  Sollwert-Tracking bei Umschaltung auf den internen Sollwert
Sollwerte, Istwert

X A
W P T, obere Sollwertgrenze W100
Wext/ . * N~
. interner Sollwert W
interner
SollwertW [ T
AN
untere Sollwertgrenze WO ; i
ZaN ZaN Zott
; : eit
Umschaltung Umschaltung
Wext - W W — Wext
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Istwert-Tracking

Es kann vorkommen, dass der Sollwert weit vom momentanen Istwert entfernt ist (z.B. beim Anfahren einer Anlage).
Um den hier entstehenden Sprung zu verhindern, kann die Funktion Istwert-Tracking verwendet werden. Istwert-Trac-
king bewirkt bei Umschaltung von Wlezt. — bl eine Ubernahme des Istwertes auf den internen Sollwert. Beim Zuriick-
schalten (W — W&zt ) wird Wlest. mit den Einstellung von G+ /= angefahren (siehe — Fig.: 30). Welchem
Verhalten der Regler folgen soll, Istwert- oder Sollwerttracking, wird in dem Konfigurationswort W T ac festgelegt.
Diese Einstellung kann tiber die Schnittstelle oder den digitalen Eingang “t-t+ack " aktiviert werden.

Tracking wird vorrangig bewertet. Wenn an einer Stelle (Schnittstelle oder dem digitalen Eingang)

auf Tracking geschaltet ist, ist ein Umschalten an einer anderen Stelle nicht mdglich.

Fig. 30:  Istwert-Tracking bei Umschaltung auf den internen Sollwert W

Sollwerte, Istwert
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Verhalten von Sollwert und StellgroBe bei Sollwert-Schaltvorgéngen

Bei Umschaltvorgéngen von Sollwert und StellgréRe steht das Fiihrungsverhalten bzw. Anfahrverhalten des Reglers im
Vordergrund. Die PID-Charakteristik muss teilweise unterdriickt werden. Die fiir den |- und insbesondere fiir den D-Teil
wichtige Vorgeschichte ist bei Sollwertwechsel wegen der neuen Zielvorgabe weitgehend bedeutungslos.

Magliche Umschaltvorgénge, die sich im Regelverhalten auswirken sind:

1 |Hand -> Auto Umschaltung von Hand nach Automatik

2 | Aus -> Aufstarten Aufstarten nach Offline (Spannungsausfall/Konfigurieren)

3 W, >W,_ Sollwertwechsel

4 JW->W2 Umschaltung auf 2.Sollwert

5 |W2->W Umschaltung vom 2.Sollwert auf normalen Sollwert

6 |We ->Wi, ohne Tracking |Umschaltung vom externen auf internen Sollwert ohne Tracking
7 |Wi->We Umschaltung vom internen auf externen Sollwert

8 |We -> Wi mit Tracking Umschaltung vom externen auf internen Sollwert mit Tracking

Das Anfahren eines neuen Sollwertes wird eventuell durch weitere Parameter beeinflusst. Mit den Parametern Grw+
(positiver Sollwertgradient), Grw- (negativer Sollwertgradient) und Grw?2 (Sollwertgradient beim Anfahren von W2)
kann eine allmahliche Anndherung an einen neuen Zielsollwert iber eine Rampenfunktion erreicht werden. Ist kein
Gradient definiert (Grw = Aus), so erfolgt die Einstellung des neuen Sollwertes {iber einen Sprung beginnend, beim vor-
herigen Sollwert oder dem aktuellen Istwert. Um die StellgroRe bei Schaltvorgéngen zu beeinflussen, wird bei Bedarf
(Regler-intern) ein evtl. noch nachwirkender D-Anteil unwirksam gemacht oder die aktuelle StellgroRe tber einen Stell-
grollenabgleich auf einen neuen I-Anteil abgeglichen, sodass die Stellgrdfe stolfrei verlauft. Die folgende Tabelle
gibt Aufschluss tiber das ab der Bedienversion 8 im Regler implementierte Verhalten bei Umschaltvorgéngen.

Sollwertfunktionen 202
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Regler-interne Abléufe bei Umschaltvorgéangen beim CONTR, CONTR+ und PIDMA

Umschaltvorgan

ohne Gradientenfunktion

mit Gradientenfunktion

1

Nach dem StellgréBenabgleich
mit Ldschung eines noch
wirksamen D-Teils wird der
Sollwert stol3frei angefahren

Die Rampe des effektiven Sollwertes lauft
im Handbetrieb im Hintergrund weiter.
Nach Umschaltung auf Automatik wird ein
StellgroRenabgleich mit Ldschung des
D-Teils vorgenommen und der Sollwert
wird auf den aktuell erreichten
Rampensollwert gesetzt (stoRfrei).

den aktuellen Istwert oder
externen Sollwert gesetzt.
Danach wird der eventuell noch
wirksamen D-Teil geldscht und es
wird ein StellgroBenabgleich
vorgenommen( stoBfrei).

2 Der effektive Sollwert wird Der effektive Sollwert wird zundchst auf
zundchst auf den Istwert gesetzt | den Istwert gesetzt und nach der
und nach der Léschung eines Loschung des D-Teils wird der Sollwert
noch wirksamen D-Teils wird ein | diber eine Rampe auf den Zielsollwert
Sollwertsprung auf den gefahren. Bei diesem Ubergang sind die
Zielsollwert vorgegeben. Bei PID-Parameter wirksam (stoRfrei
diesem Sprung sind die beginnend mit 0).
PID-Parameter wirksam. Der
D-Teil ergibt sich aus dem Sprung
(nicht stoRfrei).

3 Nach der Loschung eines noch Nach der Loschung des D-Teils und einem
wirksamen D-Teils wird ein StellgréRenabgleich wird der Sollwert
Sollwertsprung vom aktuellen auf | iiber eine Rampe vom alten auf den neuen
den Zielsollwert vorgegeben. Bei | Zielsollwert gefahren (stoRfrei).
diesem Sprung sind die
PID-Parameter wirksam. Der
D-Teil ergibt sich nur aus dem
neuen Sprung (nicht stofRfrei).

4, Nach der Léschung eines noch Der effektive Sollwert wird zunédchst auf

5, wirksamen D-Teils wird ein den Istwert gesetzt und nach der

6, Sollwertsprung vom aktuellen auf | Loschung des D-Teils und einem

7 den Zielsollwert vorgegeben. Bei | StellgréBenabgleich wird der Sollwert
diesem Sprung sind die liber eine Rampe vom Istwert auf den
PID-Parameter wirksam. Der Zielsollwert gefahren (stolfrei).
D-Teil ergibt sich nur aus dem
neuen Sprung (nicht stoBfrei).

8 Der interne Zielsollwert wird auf | Der interne Zielsollwert wird auf den

aktuellen Istwert oder externen Sollwert
gesetzt. Danach wird der eventuell noch
wirksamen D-Teil geléscht und es wird ein
StellgroBenabgleich vorgenommen(
stolRfrei).

Sollwertfunktionen
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Sanfter Zieleinlauf bei Rampen

Bei Anwendung von Sollwert-Rampen kann es am Ende der Rampe zum Uberschwingen des Istwertes kommen. Durch
die Abweichung zwischen Soll- und Istwert wahrend des Rampenverlaufes wird ein |-Teil aufgebaut. Dieser muss nach
Rampenende erst wieder abgebaut werden. Je langer die Rampe |duft, desto gréRer wird dieser I-Teil. Und je genauer
der Istwert dem Sollwert folgt, desto wahrscheinlicher bringt ein bestehender I-Teil das System zum Uberschwingen.
Mit der Zieleinlauffunktion wird in einem einstellbaren Abstand vor Erreichen des Rampenendwertes der |-Teil auf den
aktuellen PD-Anteil abgeglichen, die D-Dynamik initialisiert und der Sollwert auf den Rampenendwert gesetzt. Damit
startet die Dynamik des Reglers stolfrei mit Bezug auf den neuen Sollwert an dieser Stelle neu.

Mit dem Reglerparameter “a” kann definiert werden in welchem Abstand zum Endsollwert die Zielorientierung auf den
Endsollwert umgeschaltet wird. Unter folgenden Bedingungen wird die Zieleinlauffunktion aktiviert :

1. W< Wend
2. W>Wend-2a
3. X>Wend-a
[Stellarale] [Sallvert]

45,000 4 45,000
40,000 4 40,000
35,000 4 35.000
30000 4 30,000
25,000 4 25,000
20,000 4 20,000
15.000 4 15.000
Ve / ohne Zieleinlauf Zieleinlauf
10,000 4 10,000
R.000 5.000
27 2T
32 BEiC

Randbedingungen / Einschrinkungen:

Bei internen Sollwertrampen ist dem Regler der spétere Zielsollwert bekannt, bei externen Sollwerten mit Rampen-
funktion (Programmgeber) muss der Rampenendwert an den Eingang X3 des Reglerblockes angebunden werden. Wenn
die interne Rampe aktiv ist, wird der Zieleinlauf immer auf den internen Rampenendwert bezogen. Der Wert an X3 ist
dann wirkungslos.

Der Zieleinlauf wird nur aktiviert, wenn sich der Sollwert der externen Rampe kontinuierlich &ndert.

Die Funktion ist sowohl bei Differenzierung der Regelabweichung (XW) als auch bei Differenzierung des Istwertes (X)
anwendbar.

Bei 3-Komponentenregelung wird kein Zieleinlauf ausgefiihrt. Dort hat der Parameter “a” eine andere Bedeutung und
der Anschlul eines externen Endsollwertes ist nicht mdglich.

Bei Verhédltnisregelung wird ein Zieleinlauf nur eingeschrankt mit festem Abstand (1 in phys. Einheiten) ausgefihrt.
Dort hat der Parameter a eine andere Bedeutung.
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Standard-Regler weff

Die Uber den analogen Eingang # 1 erfaite ProzessgroRe wird -

dem Regler als Istwert vorgegeben. 1 =X - W
+

Verhaltnis-Regler

In der Verfahrenstechnik ist es haufig erforderlich, verschiedene Komponenten zu einem Produkt zusammenzumischen.
Diese Bestandteile sollen in einem vorgegebenen Verhaltnis zueinander stehen.

Die Hauptkomponente wird dabei gemessen und dient als FiihrungsgréRe fiir die anderen Bestandteile. Steigt der
Durchflul® der Hauptkomponente an, erhdhen sich entsprechend auch die Mengen der anderen Komponenten. Der an
den Regler gegebene Istwert x wird also nicht als eine ProzessgréRe gemessen, sondern ergibt sich aus dem Verhaltnis
von zwei EingangsgréRen.

Um bei Verbrennungsregelungen eine optimale Verbrennung zu erreichen wird das Brennstoff- Luft- Verhaltnis gere-
gelt. Wird das Verhaltnis so ausgelegt, dass bei der chemischen Reaktion keine brennbaren Riickstande im Abgas ver-
bleiben, handelt es sich um eine stéchiometrische Verbrennung.

Hier wird in der Regel nicht das physikalische, sondern das relative Verhaltnis als Istwert angezeigt und als Sollwert
eingestellt. Sind die dem Regler vorgeschalteteten Messumformer bereits im stochiometrischen Verhaltnis ausgelegt,
so wird bei einer restlosen Verbrennung A = 1 exakt erfiillt. Bei einem angezeigten Istwert von 1,05 ist sofort ersicht-
lich, dass der momentane Luftliberschul$ 5% betragt. Die zur Zerstaubung benétigte Luftmenge wird dabei durch die
Konstante ‘ME" berticksichtigt. Zur Auswahl eines Verhéltnisreglers mul in CTaFe =Uerhialtn. ausgewdhlt
werden. Weiterhin ist das Konfigurationswort ‘E.at. 1o’ zu beachten (— siehe Seite 206).

Es ist darauf zu achten, dass beim Verhaltnisregler die Einstellungen & und ¥ 1 8E auf den
Eingangshereich des Anschlusses X1 eingestellt werden.

Beispiel einer Standard Verhéltnisregelung:

Standard Verhaltnisregelung am Beispiel einer stdchio-
metrischen Verbrennung. Der analoge Eingang, INP1 wird

. A 97,
auf 4...20 mA mit der physikalischen Einheit m"/h (Luft) B} .
konfiguriert. Den EingangsgréRen 4 mA () und 20 mA "= (X1+I§O) /(X2 SFac)
(= 188) werden die Werte 0 und 1000 zugeordnet. Zu "

diesem Eingang wird die Zerstdubungsluft NO addiert.
2

Als zweiter Verhéltniseingang wird z.B. INP5 gaewéhlt. Brenner

Auch dieser Eingang wird auf 4...20 mA und m” /h (Gas) X1 D :i

konfiguriert. Den EingangsgroRen werden die x0 und

x100 Werte 0 und 100 zugeordnet. Der als relatives Ver-

haltnis wirksame Sollwert Weff wird mit dem stdchio-

metrischen Faktor SF ac. (z.B. SFac = 10) multipliziert, | x2 [ H

so dass bei der Berechnung der Regelabweichung wie- Brennstoff

der von “stéchiometrischen” Mengenverhaltnissen aus-

gegangen werden kann. Der augenblickliche (geregelte) Zerstaubungsluft

Istwert wird aus dem physikalischen Verhaltnis berech-

net, mit 1/SFac multipliziert und als relativer Wert ange-

zeigt.

Luft

NO

Istwertberechnung
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Dosieren und Mischen von Materialien

Die folgenden Beispiele sollen verdeutlichen, dass verschiedene Regelmdglichkeiten angewendet werden kénnen. Dies
ist erforderlich, da aufgrund ihrer Konsistenz nicht alle zu mischenden Materialien direkt messbar sind (z.B. Teig). Ande-
rerseits gibt es auch die Variante, dass eine Komponente im Verhdaltnis zu der sich ergebenden Gesamtmenge und nicht
zu einer anderen Komponente geregelt werden soll.

X1+NO

X 2- SFact w = (x1+N0) / (x2 * SFac)

Der erste Fall ist deutlich, denn schlieRlich ist nahezu jeder- %1
mann an den Vorgangen in einer Brauerei interessiert. Hefe
(x1) soll im Verhéltnis zu Stammwiirze (x2) dosiert werden. Der ' uz
Sollwert wird in ‘% Hefe’ eingestellt, z.B. W= 3%. Die Verhalt- 7@@ A1
niseingange werden in gleichen Mengeneinheiten skaliert. Mit x1[>= Hefe

"SFac =0,01" multipliziert wird die Regelabweichung nach >
der Gleichung x2[>
xw = (x1+NO0)—0,03- x2 berechnet, so dass bei xw = 0 exakt
3% Hefe dosiert werden. Die Istwertanzeige erfolgt wieder in
%. Die Kostannte HE ist hier bedeutungslos (H& = 0)

Eatio=Tare 1 W=

NN
TTT

T
Stammwiirze

Fatio=Tare 2 W= X1+NO w = (x1+N0) / (x1+x2) * SFac

(X14+X2)- SFact i
In diesem Beispiel soll Wasser (x1) in Prozent der Gesamtmenge
(Teig; x1+x2) dosiert werden. Da der Teig nicht direkt als Mess- { %2
signal vorliegt, wird die Gesamtmenge intern x1 und x2 berech-

net. Auch hier wird NO = 0 eingestellt. x1 D= T th Toig

Hl

XZD o

Mehl

Ratio-Ture T w= 2 X1+NO w = (x2 - x1) / (x2 * SFac)
X 2- SFact Y

Im Unterschied zu den vorherigen Beispielen wird hier Joghurt
(x2) und das Endprodukt (x1) gemessen. %2

x1-x2 D:@
x2 D

HZ

Fett

Joghurt

Dreikomponentenregelung

Bei der Dreikomponentenregelung erfolgt die Berechnung des Dampf ﬁ
Istwertes nach der Gleichung x4 =X1+a-(X2-x3)Dabei stellt

der Term (x2-x 3 )die Differenz der Massendurchfliisse von

Dampf und Wasser dar.

In der Istwertanzeige wird der berechnete Istwert angezeigt. X1 Niesul &

X3 Fd

%

Zur Auswahl eines Dreikomponentenreglers mul$ in der Konfi-
guration CTaFe = 3—KomFon. ' eingegeben werden.

-+
A
.

Istwert x = x1 +a (x2 - x3)

Wasser
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StellgroBenverarbeitung

Die folgenden Betrachtungen der StellgréRenverarbeitung gelten fiir stetige Regler, Zwei-, Dreipunkt- und Dreipunkt-
schritt-Regler mit Stellungsriickmeldung. Die Abbildung 31 stellt die Funktionen und Abh&ngigkeiten der StellgréRen-
verarbeitung dar.

Fig.: 31 Stufen der StellgréBenverarbeitung

Ymax Ymin

. TR A

X Ypid ~ Y
—T+ .
35
— s
auc

Sowohl bei der Stellwertverstellung von der Front aus als auch tiber die Steuereingange “inc” und “dec” wird der
aktuelle Stellwert im Handbetrieb in 0,1% Schritten inkrementiert bzw. dekrementiert. Die Verstellgeschwindigkeit be-
tragt eine Sekunde pro 1%.

Zweiter Stellwert

Ahnlich wie bei der Sollwertverarbeitung kann hier auf einen zweiten voreingestellten Stellwert %2 umgeschaltet
werden. Die Umschaltung erfolgt mit dem digitalen Eingang ‘942

0b Y2 Sicherheitsfunktionen tibernimmt oder lediglich eine vordefinierte Ausgangsposition in

bestimmten Prozesszustanden ist, wird erst durch die Art der Verwendung und Einbindung in ein Automatisierungskon-
zept bestimmt.

A Der zweite Stellwert 2 wird vorrangig bewertet. Wenn an einer Stelle (Schnittstelle oder dem digitalen
Steuereingang "J-"32°) auf "2 geschaltet ist, ist ein Umschalten an der anderen Stelle nicht maglich.

Stellgrenzen

Die Parameter'mit und*'max legendie fig-32  Feste Stellgrenzen
Stellgrenzen im Bereich 0...100 % fest. Bei 1)

Dreipunkt- und stetigem Regler “Splitrange” "
liegen die Stellgrenzen zwischen -100 ... +100
Mit den Parametern Y'rir und Ymas wer- ¥ ™
den feste StellgréRen angegeben. ‘J\
Ymin 5 -
0% =t

207 Istwertberechnung
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Externe Begrenzung der StellgroBe

Je nach Einstellung von 'COLIC" kann der klein-
ste (QLIC—), der groRte (QLIC+) oder der klein-
ste und groRte Stellwert (QLIZ+.0LIC—) durch
analoge Eingangssignale begrenzt werden.

Begrenzungsregelungen werden dort eingesetzt,
wo die Regelung bei Erreichen bestimmter Pro-
zesszustande automatisch stoRfrei durch einen
anderen Regler und vor allem nach anderen Krite-
rien tibernommen werden mul8. Im Prinzip wirken
zwei Regler auf das selbe Stellglied.

Fig..33  Maximalwertbegrenzung

YA

100%
Ove,

Ymin

0%

Fig.:34  Minimalwertbegrenzung

YA

100%

Ymax

0%

Fig.:35  Maxi- und Mnimalwertbegrenzung

YA

100%
Ove,;

0%

>1%

>1%

v>1%

Begrenzungsregelung

Begrenzung mit stetigem Ausgang

Eine Begrenzungsregelung mit Dreipunkt-
schritt-Ausgang kann realisiert werden,
indem ein stetiger Regler mit der
QVC-Funktion verwendet wird. Bostton
Ein nachgeschalteter Positionsregler
(Dreipunkt-Schritt) stellt die vom stetigen ’
Regler vorgegebene StellgréRe ein.

AINPS

65

Temp.Differenz

Istwertberechnung

61
Temperatur

Fig.: 36  Begrenzungsregelung mit stetigem Regler
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Begrenzung mit Dreipunktschritt-Ausgang

Mit einem klassischen Dreipunkt-
schrittregler ist ebenfalls eine Be-
grenzungsregelung mdglich. Die
Stellsignale des begrenzenden Reg-
lers sind wie im Beispiel Fig.: 37 zu
verbinden.

Welcher der beiden Regler in den
Prozess eingreift, wird in der Logik
des unterlagerten Reglers entschie-
den. Der erste, vom Begrenzungs-
regler kommende "Zu-Impuls"
schaltet auf Begrenzungsregelung
um. Der begrenzte Regler holt sich
die Stellberechtigung automatisch
zuriick, wenn er erstmalig den Motor
noch weiter zufahren mochte.

Fig.:37  Begrenzungsregelung mit Motorschrittreglern
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i
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StoBfreie Auto/Hand-Umschaltungen

Abrupte Eingriffe in den Prozess durch Umschaltung der Reglerbetriebsarten sind gewdhnlich nicht erwiinscht. Davon
ausgenommen ist die gewollte Umschaltung y — Y2.

Die A—H-Umschaltung ist prinzipiell stoRfrei; der letzte Stellwert wird eingefroren und kann nun von Hand veréndert
werden. Um bei der H—A-Umschaltung einen Sollwertsprung zu vermeiden, werden eventuelle Stellwertdifferenzen
dadurch ausgeglichen, dass im Umschaltmoment der I-Teil des Reglers auf den zuletzt ausgegebenen Stellwert Y, , plus
StellgréRenanteile des im Hintergrund mitgelaufenen P-Teiles gesetzt wird (Y, =Yp).

Damit wirkt nur noch der Integrator, der die StellgréBe gemal der aktuellen Regelabweichung sanft an den stationdren

Wert angleicht.

Fig.:38  Stolfreie Umschaltung
A Stellwert y

N2

obere Stellwertgrenze y+

Automatik-

Ypid stellgroBe Ypp
AUTOMATIK HAND AUTOMATIK
N
untere Stellwertgrenze y-
ey M
s Za
A—>M M- A

D> Zeit
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Kleines Regler-ABC

Der folgende Abschnitt erldutert einige Wirkungsweisen, die im Regler realisiert sind (¢/) oder die mittels eines zu-
satzlichen Engineerings erzielt werden kénnen (&, ). Querverweise sind kursiv gesetzt.

Anti-Reset-Wind-Up

Malsnahme, die verhindert, dass der Integrator des Reglers in die Sattigung fahrt.

Arbeitspunkt (+'&)

Der Arbeitspunkt des P- oder PD-Reglers gibt an, welcher Stellwert bei Istwert = Sollwert an die Regelstrecke gegeben
wird. Dieser Wert ist zwar prinzipiell nur fiir P- und PD-Regler wichtig, kann aber auch bei Reglern mit Integrator (auto-
matischer Arbeitspunkt) von Interesse sein.

Automatik-Betrieb

Ublicher Reglerbetrieb. Der Regler regelt die Regelstrecke mit Hilfe der eingestellten Regelparameter.

Der Automatik-Betrieb ist wirksam, wenn &-"r1 auf 0 steht (Automatik) UND Gber die Fronttaste [£] Automatik gewahlt
wurde UND =ri-"hir auf 0 steht (Soft Manual). Gegensatz: Hand-Betrieb.

Cutback
Zuriicksetzen des |-Teils kurz vor Erreichen des Endsollwertes bei Sollwertrampen.

Schaltperiodendauer
Die Dauer eines Schaltzyklus (Puls und Pause) bei 50% Leistungsansteuerung eines 2Punkt-Reglers.

Zieleinlauf
Durch rechtzeitiges Umschalten des Sollwertes auf den Rampenendwert erhalt der Regler eine neue Zielorientierung
und fiihrt so einen sanften Zieleinlauf durch.

Bandbreiten-Regelung

Bei Programmregelung oder Gradientenregelung kann es wegen der Tragheit der Regelstrecke zu groReren Regelabwei-
chungen kommen. Um dies zu verhindern, wird mit Hilfe zusatzlicher Funktionsblcke die Regelabweichung darauf tiber-
wacht, dass sie ein eingestelltes Toleranzband nicht verlalSt. Wird es verlassen, so wird die Sollwertanderung angehalten
(w =t.oF beim Regler oder =t.oF beim Programmregler).

Dreikomponenten-Regelung

Besonders fiir Regelstrecken geeignet, bei denen Lastadnderungen zu spat erkannt wiirden (z.B. Niveauregelung fir
Dampfkessel). Es handelt sich dabei um eine StorgréRenaufschaltung, bei der die Massenbilanz (Dampfentnahme,
Speisewasser) bewertet, subtrahiert und evtl. differenziert zur Regelgrole addiert wird.

Feed-forward control

Besonders fiir Regelstrecken mit groRer Totzeit geeignet, wie z.B. pH-Regelungen. Es handelt sich dabei um eine Stor-
groRenaufschaltung, bei der der bewertete, differenzierte oder verzogerte Wert eines analogen Einganges (Add) di-
rekt auf den Reglerausgang addiert wird und so das Zeitverhalten des Reglers umgeht.

Gradientenregelung

Besonders fiir Regelstrecken geeignet, die keine EnergiestéRe oder schnelle Sollwertdnderungen vertragen. Sollwert-
anderungen sind in beide Richtungen stoRfrei, da der wirksame Sollwert immer mit Hilfe der Gradienten Grw+ oder
Grw- auf den geédnderten Sollwert (Zielsollwert) lauft. Fiir den zweiten Sollwert w2 wirkt der Gradient Grw2 in beide
Richtungen, auch bei Umschaltung w — w2.

Hand-Betrieb

Beim Umschalten in den Hand-Betrieb wird der automatische Ablauf im Regelkreis unterbrochen. Es stehen die Be-
triebsarten Soft-Manual und Hard-Manual zur Verfigung. Die Ubergange Automatik — Hand und umgekehrt sind stof3-
frei. Der Hand-Betrieb ist wirksam, wenn &+ auf 1 steht (Hand) ODER Uber die Fronttaste Hand gewahlt wurde
ODER =m-"kr auf 1 steht (Hard Manual). Gegensatz: Automatik.

Bleibt diber Taste | = | Automatik gewahlt, so geht der Regler nach Wegfall des a-"ra-Signals in Automatik. Wird
zusatzlich iber Taste Hand gewahlt, so bleibt der Regler nach Wegfall des &-+r1-Signals in Hand!!

Kleines Regler-ABC
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v Hard-Manual (=Mt

Sicherheitsstellwert 'l Der Reglerausgang nimmt den voreingestellten Wert unverziglich ein, wenn Hard-Manual
aktiv ist (der Regler wird direkt in Hand-Betrieb geschaltet). Die [a] /[¥] - Tasten sind wirkungslos. Der Ubergang zum
Automatik-Betrieb ist stolfrei.

& Kaskadenregelung

Besonders zur Temperaturregelung an z.B. Dampfkesseln geeignet. Ein stetiger Fiihrungsregler (Lastregler) liefert dabei
sein Ausgangssignal als externen Sollwert an den Folgeregler, der den Stellwert veréndert.

v’ Override-Control (0VC)— siehe auch Seite 208

Begrenzung des kleinsten (OVC-) oder des groRten (OVC+) Stellwertes auf den Wert eines analogen Einganges. Die Be-
grenzungsregelung kann z.B. eingesetzt werden, wenn bei Erreichen bestimmter Prozesszustande die Regelung von ei-
nem anderen Regler nach anderen Bedingungen erfolgen soll. Die Ubergange unbegrenzter — begrenzter Stellwert und
umgekehrt sind stolifrei.

&> Programmregelung

Der wirksame Sollwert folgt dem Profil eines Programmgebers (APROG mit APROGD). Er ist am Eingang Wlext. ange-
schlossen; der Regler muB auf Wfunz = Fest.Folae konfiguriert sein und der digitale Eingang we Il i
muld auf 0 stehen.

v Prozess in Ruhe
Um bei der Selbstoptimierung einen eindeutigen Adaptionsversuch durchzufiihren zu kdnnen, mul§ die RegelgréRe ei-
nen Ruhezustand einnehmen. Es kdnnen verschieden Ruhebedingungen gewahlt werden (nur bei CONTR/CONTR+):
Streckenverhalten bei konstantem Stellwert Einstellempfehlun Ruhezustand PIR_H ist erreicht, wenn

4

arad=H

In relativ kurzer Zeit wird ein konstanter der Istwert 1 Minute konstant ist.

Istwert erreicht (Standardprozess).

Nach relativ langer Zeit wird ein konstanter, der Istwert 1 Minute konstant abnimmt (Regler invers)
: ar-ad< @8- =@ . . .

[stwert erreicht (langsamer Prozess). oder 1 Minute konstant zunimmt (Regler direkt).

Die Strecke wird von auf3en beeinflusst. k2 R die Anderung des Istwertes 1 Minute konstant ist.

Die Wirkungsrichtung wird dabei nicht berticksichtigt.

v’ Rampenfunktion
Sollwertanderungen erfolgen nicht sprungartig sondern in Rampen. Siehe Gradientenregelung.

v’ Regelparameter
Fiir optimales Arbeiten ist der Regler an die Dynamik der jeweiligen Regelstrecke anzupassen (— siehe Seite 182ff).
Die wirksamen Parameter sind #F 1, Tri, Tw und 8. Je nach Wirkungsweise des Reglers kénnen die folgenden
Parameter hinzu kommen: TE 1 (bei 2-Punkt-/3-Punkt-Reglern), #F2 und TFZ (bei 3-Punkt-Reglern), #=h und
Trul= und Tr (bei 3-Punkt-Schrittreglern).

v/ Regelverhalten
Im allgemeinen wird eine schnelle, tiberschwingfreie Ausregelung auf den Sollwert gewiinscht.
Je nach vorliegender Regelstrecke sind dazu verschiedene Regelverhalten wiinschenswert:

e gut regelbare Strecken (k < 10%) kénnen mit PD-Reglern geregelt werden,
e mittelmaRig regelbare Strecken (k 10...22%) mit PID-Reglern und
e schlecht regelbare Strecken (k > 22%) mit PI-Reglern.

@& Regler AUS (off)
Ist der Eingang = " =1, so liefern die Schaltausgénge keine Impulse und die stetigen Ausgange sind 0%.

v Selbstoptimierung
Fiir optimales Arbeiten ist der Regler auf die Erfordernisse der jeweiligen Regelstrecke einzustellen. Die dazu erforderli-
che Zeit kann mit der Selbstoptimierung (— siehe Seite 184) wesentlich verkiirzt werden. Der Regler nimmt dabei in ei-
nem Adaptionsversuch selbstatig die Kennwerte der Regelstrecke auf und errechnet daraus die Regelparameter fiir ein
schnelles, Uiberschwingfreies Ausregeln auf den Sollwert.

Kleines Regler-ABC 212
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Soft-Manual
Ublicher Hand-Betrieb: Beim Ubergang Automatik — Hand bleibt der letzte Stellwert aktiv und kann tiber die [a] /[¥] -
Tasten verstellt werden. Die Ubergdnge Automatik— Hand und umgekehrt sind stoRRfrei.

Sollwertumschaltung

Grundsétzlich sind folgende Sollwerte maglich: Interner Sollwert Wi, zweiter interner Sollwert w2 und externer Soll-
wert e Bei Programmregelung ist externer Sollwert e zu wahlen. Der analoge Sollwert kommt von APROG und
liegt am Eingang ezt

Stellwert-Aufschaltung

Besonders fiir Regelstrecken geeignet, bei denen Lastanderungen zu Istwerteinbriichen fiihren. Es handelt sich dabei

um eine lastabhangige Anderung von Sollwert (bevorzugt) oder Istwert. Der bewertete und gefilterte Stellwert wird in
ginem separaten Funktionsblock auf den Sollwert beaufschlagt. Der e 1.-Eingang ist zu verwenden und der Regler
ist auf we zu stellen.

Strukturumschaltung PI/P

Beim Optimieren von tragen Prozessen, z.B. groRen Ofen, kann der I-Anteil des Reglers Probleme verursachen: Wurde
das Anfahren optimiert, kann es zu langen Ausregelzeiten kommen; wurde Stérverhalten optimiert, kann es zu starkem
Uberschwingen kommen. Dies wird verhindert, wenn der |-Anteil beim Anfahren oder bei groRen Regelabweichungen
abgeschaltet ist (z.B. mit einem Limit-Kontakt, der auf der Regelabweichung liegt) und erst bei Anndherung an den Soll-
wert wieder eingeschaltet wird. Um bleibende Regelabweichungen zu verhindern, muf3 der Limit-Kontakt weiter als die
bleibenden Regelabweichungen vom Sollwert entfernt sein.

Tracking
Das Umschalten von externem oder Programm-Sollwert auf internen Sollwert kann zu unerwiinschten Sollwert- oder
Stellwertspriingen fiihren. Mit Hilfe der Tracking-Funktionen wird der Ubergang stoffrei.

Istwerttracking: Bei der Umschaltung wird der effektive Istwert als interner Sollwert ibernommen.

Sollwerttracking: Bei der Umschaltung wird der bisherige externe oder Programm-Sollwert als interner Sollwert iiber-
nommen.

Verhalten bei Fail (Konfiguration des Reglerverhaltens bei Fiihlerfehler, xf)

Gewadhltes Verhalten |Wirkung bei 3-Punkt-Schrittreglern Wirkung bei anderen Reglern
Meutral Keine Ausgangsimpulse Keine Ausgangsimpulse bzw. 0%

Ymin Stellglied wird geschlossen Ymin (2 Begrenzung)

Ymax Stellglied wird gedffnet Ymax (2 Begrenzung)

Y2 Nicht wahlbar Y2 fest, auch bei Hand-Betrieb

Y2 man Nicht wahlbar Y2, im Hand-Betrieb verstellbar mit [a]¥]
Verhéltnisregelung

Besonders zum Regeln von Gemischen geeignet, z.B. Brennstoff-Luft-Gemisch zur idealen oder beaufschlagten Verbren-
nung. Zur Beriicksichtigung z.B. der Zerstauberluft kann die Nullpunktverschiebung H& zugefiigt werden.

x/xw-Differenzierung

Dynamische Anderungen des Istwertes oder des Sollwertes wirken sich unterschiedlich auf die Regelung aus. x-Differ-
enzierung: Anderungen des Istwertes (Storungen) werden zur besseren Regelung dynamisch genutzt. Damit ist das
Stdrverhalten des Reglers starker bewertet. xw-Differenzierung: Anderungen des Istwertes (Stérungen) und des Soll-
wertes (Fiihrungsgrolie) werden zur besseren Regelung dynamisch genutzt. Damit sind Stdrverhalten und Fiihrungsver-
halten gleichmaRig bewertet. Bei PIDMA mit Parameter cW-d einstellbar.

Wirkung der Regler

Es sind die statischen Wirkungsweisen gezeigt, bei Reglern fiir P- bzw. PD-Verhalten mit einstellbarem Arbeitspunkt
Y0. Bei Reglern mit I-Anteil wird der Arbeitspunkt automatisch verschoben. Die Ausgénge ((3+) sind mit h (“Heizen"), ¢
("Kthlen”), ("6ffnen”) und (“schlieBen”) bezeichnet.

Kleines Regler-ABC
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B Einginge

LN I AINP1 ( analoger Eingang 1)

Fir direkten Anschluss von Temperaturfiihlern, fiir Ferngeber und Einheitssignale

!
—r _'J'E_Euulnpﬁ—b-
IREw
AINPL [ [ ] ]
IS’rellgréBe I__':I.___'.__-__-__.__.__-__-_;E'.G__.I
—’i_lmk— Cal ine—
—p—hiice— nit. :
! ianil——b' L
' _T J ' ! \A A
1 1
- / StellgroB
wer @ > - e e =y
! T T T T T !
: UT*:I_F-t\ ::Fa_ill }1{3@ [ Tfm | KI;DPE ! CONTR
: srﬁl e :;ffn | CONTR
|| Tkref w2out, !
; 21N ;

Allgemeines

Die Funktion "AINP1" dient zur Konfiguration und Parametrierung des analogen Eingangs INP1. Sie belegt fest die Bloc-
knummer 61 und wird alle 200 ms berechnet. Die Funktion stellt einen aufbereiteten Messwert und ein Messwertzu-
standssignal an ihren Ausgéngen zur Verfligung.

Ein- /Ausgange

| Digitale Eingénge:

lock Abgleich gesperrt (Bei lock =1 ist der Abgleich gesperrt)

hide Anzeigenunterdriickung (Bei hide =1 wird die Abgleichseite nicht angezeigt)
| Digitale Ausgénge:

fail Signalisiert einen Fehler am Eingang (Kurzschluss, Verpolung, ..)

a-m Hand-Signal, schaltet Regler wahrend des Kalibrierens von Potis in Handbetrieb um.

inc Inkrement-Signal Verstellung der HandstellgréRRe wahrend des
dec Dekrement-Signal Abgleichs von Potentiometern

Analoge Eingénge:
Y StellgréBe (wird nur beim Kalibrieren eines Ferngebereinganges verwendet)

Analoge Ausgénge:
InFl Signal Input

Parameter und Konfigurationsdaten

Parameter Beschreibung Werte Default
®lin Messwertkorrektur P1, Eingang -29999 ...999999 |0
x1lout Messwertkorrektur P1, Ausgang 29999 ...999999 |0
®2in Messwertkorrektur P2, Eingang -29999 ... 999999 | 100
w2out Messwertkorrektur P2, Ausgang -29999 ... 999999 | 100

215 AINP1 (analoger Eingang 1)
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Konfiguration |Beschreibung Werte Default
Typ L-200...900 °C Tar L
Typ J -200...900 °C Tar J
Typ K-200...1350 °C Tar K
Typ N -200...1300 °C Tar H
Typ S -50...1760 °C Tar 5
Typ R-50...1760 °C Tar E
Typ T-200...400 °C Tar T
Typ W 0...2300 °C Tar W
Typ E-200...900 °C Tar E
Typ B (25) 400...1820 °C Tar B
TaF Pt 100 -200...850,0 °C FLiBE 356
Pt 100 -200...250,0 °C Ftiga Z25A
2x Pt 100 -200...850 °C ZPt18a 25
2x Pt 100 -200...250,0 °C ZPti18a 25
0..20mA H...28mA «—
4..20 mA 4. ..268mA
0..10V H...1lal
2.0V 2. 181
Ferngeber 0...500 Fernasher
Widerstand 0...500 € linear H. . SEADRM
Widerstand 0...250 Q linear H. . 2580hHM
Fail-Funktion aus abaessch.
Fail digitaler Ausgang ¥ail =1,91 =188 UFr=cale —
digitaler Ausgang fail =1,91 =x8 Downscale
digitaler Ausgang ¥ ail =1,91 =H¥Fail Er=zatzu.
Messwertkorrektur aus aus «—
#korr Messwertkorrektur wirksam ein
Uit Einheit =°C nur wirksam bei Thermoelement” —
Einheit = °F und Pt100 Eins’[ellunq':_'Ft -
interne Temperaturkompensation . . int. «—
=Tk externe Temperaturkompensation nur wirksam bei Thermoelement ext.. TE
xH Physikalischer Wert bei 0% nur wirksam bei Einheitssignalen -29999 ... 999999 |0
=1EA Physikalischer Wert bei 100% (0/4..20mA oder 0/2..10V) -29999 ... 999999 | 100
“Fail Ersatzwert bei Sensorfehler -29999...999999 |0
Tfm Filterzeitkonstante [s] 0...999999 0,5
Tkref Bezugstemperatur bei STE, = ext.. TK 0..140 0
Messwertaufbereitung
Bevor das vorgefilterte (Zeitkonstante ...; Grenzfrequenz ...) analoge Ein- . . oo ... _.__.__.__
gangssignal als digitalisierter Messwert mit physikalischer Einheit vor- > . K_ [ ||L/ 1yl
liegt, wird es einer umfangreichen Messwertaufbereitung unterzogen. b= ——— T T |
v [ Tar | [HFail] [ =@ | [Tfm ] [Skorr]
Messkreisiiberwachung ! [Unit| [Fail] [x188] xlout| |
: STk ®lin|
(] Thermoelemente ! Teref X0t :

Durch die Messkreisiiberwachung werden

Thermoelemente auf Bruch und Verpolung iiberpriift. Ein
Fehler wird festgestellt, wenn die gemessene Thermospannung einen Wert signalisiert, der um mehr
als 30 K unter dem Messanfang liegt.

3
J

Strom- und Spannungssignale

Pt100-Messungen und Ferngeber werden auf Bruch und Kurzschluss {iberwacht.

Bei den Strom- (4...20 mA) und Spannungssignalen (2...10V) wird auf Messbereichsunterschreitung
bei “life zero”-Signalen auch auf Kurzschluss (I <2 mA bzw. U < 1V) {iberwacht.

Sensorfehler werden als digitaler Ausgang (a1 1) ausgegeben. Fiir den Messkreis kdnnen im Fehlerfall die in der
Konfiguration (Fa1i 1) definierten Zustande ‘UFrscale’, Downscale’ oder Er=at.zw.  vorgegeben wer-

den.

AINP1 ( analoger Eingang 1)
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Eingdnge

Linearisierung

Thermoelemente und Pt100 werden generell iber den gesamten physikalischen Messbereich gemaR Datenblatt erfasst
und entsprechend ihrer Zuordnungstabelle linearisiert. Die Linearisierung wird durch Annaherung der Fehlerkurve mit
bis zu 28 Stiitzpunkten realisiert.

Skalierung

Die Einheitssignale mA und V werden dem physikalischen Messbereich des vorgeschalteten Messumformers entspre-
chend skaliert (=H, = 1 8E@).

Bei Ferngebermessungen erfolgt die “Kalibrierung” in praxisnaher und bewahrter Weise. Der Ferngeber wird erst in die
Anfangs- und anschliefend in die Endlage gebracht und durch Tastendruck auf 0 % bzw. 100 % “kalibriert”. Die Kali-
brierung entspricht im Prinzip einer Skalierung, wobei Steigung und Nullpunktverschiebung automatisch durch die Firm-
ware errechnet werden.

Zusatzmessungen

Je nach konfigurierter Sensorart sind Zusatz- und Korrekturmessungen erforderlich.

Der Verstarkernullpunkt wird bei allen Messarten tberpriift und in den Messwert eingerechnet. Bei Pt100 und Fernge-
ber werden zusatzlich die Leitungswidersténde und bei Thermoelementen die Vergleichsstellentemperatur (interne TK)
gemessen.

Filter

Zusétzlich zu der Filterung im Analogteil jedes Eingangssignales ist ein Filter 1.0rdnung einstellbar. Fiir die Messwertver-
arbeitung kann eine Filterzeitkonstante mit einem Zahlenwert zwischen 0,0 und 999999 eingestellt werden (— T+r4).

Abtastzykluszeiten

Der Abtastzyklus fiir den INP1 betragt 200ms.

Linearisierungsfehler

Thermoelemente und Pt100 werden iiber ihren gesamten physikalischen Messbereich linearisiert. Die Linearisierung
erfolgt mit bis zu 28 Geradenabschnitten (Segmenten), die durch ein Rechnerprogramm optimal auf der Fehlerkurve
platziert werden und so die Unlinearitaten kompensieren. Da die Approximation der Fehlerkurve lediglich durch Gera-
denabschnitte (Polygone) und nicht durch ein Polynom n-ter Ordnung erfolgt, gibt es Stellen auf der Kennlinie, wo der
Restfehler gleich Null ist. Zwischen diesen “Nullstellen” jedoch hat der Restfehler, wenn auch sehr kleine, aber mess-
bare Werte. Fiir die Reproduzierbarkeit hat dieser Fehler allerdings keine Relevanz, denn er wiirde exakt an der selben
Stelle wieder in gleicher Hohe auftreten, wenn die Messung unter denselben Bedingungen wiederholt wiirde.

Temperaturkompensation TK

Die Messung der Vergleichsstellentemperatur bei Thermoelementen erfolgt mit einem PTC- Widerstand. Der so ermit-
telte Temperaturfehler wird in mV des entsprechenden Thermoelementtyps umgerechnet, linearisiert und als Korrektur-
wert vorzeichengerecht zum Messwert addiert. Der verbleibende Fehler bei schwankender Vergleichsstellentemperatur
ist ca. 0,5K/10K, also etwa ein Zwanzigstel des Fehlers, der sich ohne Kompensation ergeben wiirde. Bessere Ergebnis-
se werden mit einer geregelten externen TK erzielt, die je nach geregelter Temperatur an der Vergleichsstelle im
Bereich 0...+140°C einstellbar ist.

Bei Vergleichsmessungen zur Beurteilung der “Reproduzierbarkeit” ist allerdings sehr genau auf die Einhaltung kon-
stanter Umgebungsbedingungen zu achten, wenn mit interner TK gearbeitet wird! Ein Luftzug an dem PTC-Widerstand
der Vergleichsstelle kann ausreichen, um das Messergebnis zu verfalschen.

Mit der Messwertkorrektur kann die Messung auf verschiedene Weise korrigiert werden.

Voraussetzung: Konfiguration #Korr =in

In den meisten Féllen ist weniger die absolute als vielmehr die relative Genauigkeit und Reproduzierbarkeit von Interes-
se, wie z.B.:

- die Kompensation von Messfehlern in einem Arbeitspunkt (Festwertregelung)

- die Minimierung von Linearitatsabweichungen in einem eingeschrénkten Arbeitsbereich (variabler Sollwert)

- die Ubereinstimmung mit anderen Messeinrichtungen (Schreiber, Anzeiger, Steuerungen, ...)

- die Kompensation von Exemplarstreuungen von Sensoren, Messumformer, usw.

AINP1 (analoger Eingang 1)
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Die Messwertkorrektur ist sowohl fiir Nullpunktverschiebung, Verstarkungsanpassung als auch fiir beides ausgelegt. Sie
entspricht einer Skalierung mx+b, mit dem Unterschied, dass die Firmware des KS98 aus der Vorgabe von Wertepaaren fiir
Istwert (1 ir; =2 1) und Sollwert (1 out.; xZ2owt.) zweier Bezugspunkte die Berechnung von Verstérkung m

und Nullpunktversatz b selbst berechnet.

Bei einer Vergleichsmessung mit einem kalibrierten Messgerat miissen zundchst die Standardwerte fir x1in, x1 out (0)

und x2 in, x2 out (100) eingetragen werden.

Beispiel 1:

Nullpunktverschiebung (Offset)
#1in=100 xTout=100+ 1,5
#2221 =300 x2out =300 + 1,5

Die korrigierten Werte sind zu den Eingangswerten iber
den gesamten Bereich gleichmaRig verschoben.

Beispiel 2:

Verstarkungséanderung (Drehung um den Koordinatenursprung)
®x1lin=0 xlout =0

21 =300 2ot =300+ 1,5

Die karrigierten Werte sind mit den Eingangswerten bei xTin und x1out
gleich, wandern aber auseinander.

Beispiel 3:
Nullpunkt- und Verstarkungsanpassung

x1in =100
x2in =300

xTout =100 - 2,0
x2out =300 + 1,5

Die korrigierten Werte sind schon bei den Eingangs- werten x1in und x1out

verschoben und wandern
zusatzlich noch auseinander.

AINP1 ( analoger Eingang 1)
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Eingdnge

Sensortypen

Der Eingangs - Sensortyp kann als Thermoelement, Widerstandsthermometer, Widerstandsferngeber oder als Einheits-
signal (Strom und Spannung) festgelegt werden. Die physikalische Einheit ist frei wahlbar.

Eingang Thermoelement
Folgende Thermoelementarten sind standardmé&Rig konfigurierbar:
TypL, J, K, N, S, R, T, W, Eund B nach IEC584.

Das Signalverhalten kann durch die Konfiguration der nachstehenden Punkte beeinflusst werden. Es wird unterschie-
den zwischen interner und externer Temperaturkompensation (— STE).

> ¢ [nterne Temperaturkompensation:

Die Ausgleichsleitung mul§ bis zu den Anschlussklemmen des Reglers gefiihrt werden. Ein Leitungsabgleich ist
nicht erforderlich.

e Externe Temperaturkompensation:
Eine separate Vergleichsstelle mit einer festen Bezugstemperatur ist einzusetzen (zwischen 0 und 140°C
konfigurierbar) (— Tk ef)
Die Ausgleichsleitung ist nur bis zur Vergleichsstelle zu fiihren. Von dort ist Kupferleitung zu verlegen. Ein
Leitungsabgleich ist nicht erforderlich.

e Die Wirkrichtung der eingebauten Thermoelementbruch - Uberwachung kann auf Upscale (Sollwert << Istwert)
bzw. Downscale (Sollwert >> Istwert) oder auf einen festen Ersatzwert gestellt werden (— Fail).

e Fiir die Messwertverarbeitung ist eine Filterzeitkonstante mit einem Zahlenwert zwischen 0,0 und 999999
einstellbar (— THm).

e Eine Istwertkorrektur ist konfigurierbar (— #k arr).

Eingang Widerstandsthermometer
Widerstandsthermometer, Temperaturdifferenz
Bei einem Widerstandsthermomenter kann das Signalverhalten bei Fiihlerbruch festgelegt werden

(—Fail) Eine Temperaturkompensation wird nicht benétigt und wird daher abgeschaltet. Bei Temperaturdifferenz-
messung mul eine Kalibrierung mittels Kurzschluss durchgefiihrt werden.

Ist ein Leitungsabgleich erforderlich, kann er z.B. mit dem 10 €2 Abgleichwiderstand (Bestell Nr. 9404 209 10101) vorgenom-
men werden. Je nach Geberart wird der Regler auf einen der folgenden Eingange konfiguriert:

e Widerstandsthermometer Pt 100 mit Linearisierung
e Temperaturdifferenz mit 2 x Pt 100 und Linearisierung
e lineare Widerstandsferngeber

Fir die Messwertverarbeitung kann eine Filterzeitkonstante mit einem Zahlenwert zwischen 0, und 999 999 eingestellt
werden (— T¥'m). Eine Istwertkorrektur kann konfiguriert werden (— #k ar ).

Widerstandsthermometer Pt 100

Es sind die zwei Bereiche -200,0...+250,0 °C und -200,0...+850,0 °C wahlbar (— T'aF). Der Anschluss erfolgt wahlwei-
se in Zwei- oder Dreileiterschaltung. Als Messleitung ist Kupferleitung zu verwenden. Die Messkreisiiberwachung
spricht bei -130°C an (Bruch des Fiihlers oder Leitungsunterbrechung). Die Wirkungsrichtung ist konfigurierbar auf:
Ur=cale (Sollwert << Istwert)

Downscale (Sollwert >> Istwert)

Er=atzwert (die eingetragene Zahl wird im Fehlerfall fiir den zu messenden Wert angenommen).

Widerstandsthermometer in 2-Leiterschaltung: 16
Um den Leitungsabgleich durchzufiihren werden die Messleitungen Ra

von dem Regler abgeklemmt und im Anschlusskopf des Widerstands- | L L
thermometers kurzgeschlossen. Anschliellend mittels einer Wider- ' :RL1 Ra = RL1+RL2 RL2 |
standsmessbriicke den Widerstand der Messleitung messen und den  i__t .
Leitungs- abgleichwiderstand (Ra) auf den gleichen Wert bringen. | . {Z ? |

AINP1 (analoger Eingang 1)
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Temperaturdifferenz 2 x Pt100

widerstand auf den gleichen Wert zu bringen.

Bereich 850°C: X0 =-950°C; X100 = 950°C (Typ = 2Pt100 85)

Bereich 250°C: X0 = -250°C; X100 = 250°C (Typ = 2Pt100 25)

Um den Leitungsabgleich durchzufiihren, miissen beide PT 100 im An-
schlusskopf kurzgeschlossen werden. Die Kalibrierung entsprechend
Fig.: 40 anwahlen. Bei blinkendem Zet.[*1i " mul der Einschwingvor-
gang des Eingangs abgewartet werden (minimal 6 s).

Widerstandsthermometer in 3-Leiterschaltung:

Der Widerstand jeder Messleitung darf 30 € nicht tiberschreiten. Ein
Leitungsabgleich ist nicht erforderlich, sofern die Widerstande der
% Messleitungen R, gleich sind. Bei Bedarf sind sie mit einem Abgleich-

driicken —» Cal dorne wird angezeigt — Leitungsabgleich ist
fertig. Beide Kurzschliisse entfernen.

Fig.: 39  Anwahl der Kalibrierseite

.
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Haurtmenil Alla, Daten Kalibrieruna
Bedienzeiten Datum, Uhrzeit %F!“E?f:- Bel: RINFL
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12
13
14
15

16

Widerstandsferngeber
Gesamtwiderstand <500 € inkl. 2 * RL.

Der Abgleich bzw. die Skalierung wird mit angeschlossenem Sensor durchgefiihrt.

3" Bevor die Kalibrierung durchgefiihrt wird, muR die im Betrieb benétigte Netzfrequenz eingestellt sein.
Hauptmeni — Al laemeine [Daten — Geradtedaten - Freaue.

Die Kalibrierung wird wie folgt durchgefiihrt.

Die Kalibrierung des Ferngebers ist tiber die Schnittstelle und die Frontbedienung mdglich.

Entsprechend der Darstellung in Fig.: 39 wird ==t. BX angewahlt. Jetzt wird der Ferngeber, vom Anwender, in die
z2u X, gehdrende Position (meist untere Endlage) gebracht. In der Anzeige " erscheint der fiir INP1 momentan giltige
Wert. Durch Driicken der Wahltaste wird dieser aktuelle Wert als X, abgespeichert.

Eswirdset. 1ERAX angewdhlt. Jetzt wird der Ferngeber, vom Anwender, in die zu X, gehdrende Position (meist

obere Endlage) gebracht. In der Anzeige ‘¥ erscheint der fiir INP1 momentan giiltige Wert. Durch Driicken der Wahl-

taste wird dieser aktuelle Wert als X, ;, abgespeichert.

Fig.:40  Anwahl der Kalibrierseite

( = 3 r—h Bult

Haurtmenil Alla, Daten kalibrieruna | D D D

Bedienseiten Datums Uhrzeit Bel: RINPI - =

Paramet.er Gerdtedaten : [‘] v

I-0-Daten Online0ffline Ende B = &, BEE

Konfiguration 168 = 108, B8 0 0¥ 00

Hllaemeine Daten EndD ‘ ?ail = @.EEE s

Lo - a.5| |

t@ Buit

Eingang Einheitsstromsignale 0/4...20 mA

Der Eingangswiderstand betrégt 50 {2
=t Bei der Konfiguration wird zwischen 0...20 mA und 4...20 mA unterschieden. Fiir das Einheitssignal von
—t 420 mA kann das Signalverhalten bei Fiihlerbruch festgelegt werden (F &1 1). Zusétzlich kann eine physikalische
~ mA Eingangssignalskalierung durch Vorgabe von #E und & 1 &E durchgefiihrt werden. Fiir die Messwertverarbeitung
= kann eine Filterzeitkonstante mit einem Zahlenwert zwischen 0,0 und 999999 eingestellt werden (— T+m).

221

Eingang Spannungssignale 0/2...10V
Der Eingangswiderstand betragt > 100 kQ2

Bei der Konfiguration wird zwischen 0...10 V und 2...10 V unterschieden. Fir das Einheitssignal von
2 ... 10 V kann das Signalverhalten bei Fiihlerbruch festgelegt werden (Fai 1). Zusatzlich kann eine physikalische Ein-
gangssignalskalierung durch Vorgabe von #E und # 1 BE durchgefiihrt werden.

AINP1 (analoger Eingang 1)
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v WAl AINP3...AINP5 ( Analoge Eingénge 3...5)

Fiir den Anschluss von Einheitssignalen

Inp3—= Inpdp— Inp& f—=

AlMP4
63 64 65

+—fail
X
=
el
o
+—{Fail

_______________________________

Allgemeines

Die Funktionen ‘AINP3... AINP5' dienen zur Konfiguration und Parametrierung der analogen Eingange INP3...INP5. Sie
belegen fest die Blocknummer 63...65 und werden alle 100 ms (INP 3/4) bzw. 800 ms (INPB) berechnet. Die Funktionen
stellen aufbereitete Messwerte und Messwertzustandssignale an ihren Ausgangen zur Verfligung.

Zu den allgemeinen Funktionen (Skalierung, Fehlertiberwachung, Filter....) siche AINP1 siehe — Seite 216

Ein- /Ausgédnge

'Digitale Ausgénge:

tail

Signalisiert einen Fehler am Eingang (Kurzschluss, Verpolung, ..)

Analoge Ausgiénge:

InFl

Signal Input

Parameter und Konfigurationsdaten

Parameter Beschreibung Werte Default
®lin Messwertkorrektur P1, Eingang -29999 ... 999999 |0
x1lout Messwertkorrektur P1, Ausgang -29999 ...999999 | 0
H21n Messwertkorrektur P2, Eingang -29999 ... 999999 | 100
w2out Messwertkorrektur P2, Ausgang -29999 ... 999999 | 100
Konfiguration |Beschreibung Werte Default
0..20 mA E . %gmg «—
4..20 mA -
TaF 0..10V ... 16U
2.0V 2. 181
Fail-Funktion aus abaes=ch.
Fail d@q@talerAusgaana::Ll =191 =x188 Urscale —
digitaler Ausgang ¥ ail =1,91 =xH Downscale
digitaler Ausgang fail = 1,91 =¥Fail Ersatzuw.
Messwertkorrektur aus aus «—
Hkarre Messwertkorrektur wirksam ein
) Physikalischer Wert bei 0% nur wirksam bei Einheitssignalen ~ -29999 ...999999 |0
=188 Physikalischer Wert bei 100%  (0/4..20mA oder 0/2..10V) -29999 ... 999999 | 100
TFm Filterzeitkonstante [s] 0...999999 05
AINP3...AINP5 ( Analoge Eingange 3...5) 222
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L% AINP6 ( Analoger Eingang 6 )

Fiir direkten Anschluss von Ferngeber und Einheitssignal

L
o
— —DE:EUuIan—h-
FREn
AINPE l, l, l, l,
(113
> dec——p
—p-lock—] Cal ihc———p
—p—tide—]

T
#Fail xH

1 |
L [Tur] [ Tfm | [Bkorr| o
: Fail| [x1@@ xlout]
: #1lin !
| xZout !
; xZin|

______________________________

Allgemeines

Die Funktion "AINPG" dient zur Konfiguration und Parametrierung des analogen Eingangs INP6. Sie belegt fest die Bloc-
knummer 66 und wird alle 400 ms berechnet. Die Funktion stellt einen aufbereiteten Messwert und ein Messwertzu-
standssignal an ihren Ausgéngen zur Verfiigung.

Ein- /Ausgénge

| Digitale Eingénge:
lack Abgleich gesperrt (Bei 1ok = 1 ist der Abgleich gesperrt)
hide Anzeigenunterdriickung (Bei hide =1 wird die Abgleichseite nicht angezeigt)

| Digitale Ausgénge:

fail Signalisiert einen Fehler am Eingang (Kurzschluss, Verpolung, ..)

asm Hand-Signal, schaltet den Regler wahrend des Kalibrierens von Potis in Handbetrieb um.
inc Inkrement-Signal Verstellung der HandstellgréRe wahrend des Abgleichs
dec Dekrement-Signal von Potentiometern.

Analoge Eingénge:
Y StellgroRe

Analoge Ausginge:
InFl Signal Input

Parameter und Konfigurationsdaten

223

Parameter Beschreibung Werte Default
®lin Messwertkorrektur P1, Eingang 29999 ...999999 | 0
x1lout Messwertkorrektur P1, Ausgang 29999 ..999999 | 0
®2ih Messwertkorrektur P2, Eingang 29999 ...999 999 | 100
w2out Messwertkorrektur P2, Ausgang 29999 ...999999 | 100

AINP6 ( Analoger Eingang 6 )
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Konfiguration |Beschreibung Werte Default
0..20 mA H...Z28mH

TaF 4..20 mA 4...28mA —
Ferngeber 0...1000 Q Fernasbher
Fail-Funktion aus abae=ch.

Fail digitaler Ausgang fail =1,41 == 186 UFr=cale
digitaler Ausgang fail =1,91 =@ Downscale
digitaler Ausgang f'ail =1,91 =xFail Er=satzuw.
Messwertkorrektur aus aus

Hkarr Messwertkorrektur wirksam =ik <

xH Physikalischer Wert bei 0% nur wirksam bei Einheitssignalen  |-29999...999999 |0

=186 Physikalischer Wert bei 100%  (0/4..20mA oder 0/2..10V) -29999 ...999999 |100

wFail Ersatzwert bei Sensorfehler -29999 ... 999999 |0

Tfm Filterzeitkonstante [s] 0...999999 0,5

Messwertaufbereitung

Bevor die vorgefilterten (Zeitkonstante ...; Grenzfrequenz ...) analogen Eingangssignale als digitalisierte Messwerte mit
ihrer physikalischen Einheit vorliegen, werden sie einer umfangreichen Messwertaufbereitung unterzogen.

Messkreisiiberwachung

(L] Ferngeber werden auf Bruch und Kurzschluss iiberwacht.

(L] Stromsignale Bei den Stromsignalen (0/4..20 mA) wird auf Messbereichsiiberschreitung (I > 21,5 mA)
und bei “life zero”-Signalen auch auf Kurzschluss (I < 2 mA) iiberwacht.

Sensorfehler werden als digitaler Ausgang (f'a1 1) ausgegeben. Fiir den Messkreis kdnnen im Fehlerfall die in der Konfi-

guration (F &1 1) definierten Zustande UFsc.ale’, iownscal e’ oder Er=at.zw. ' vorgegeben werden.

Skalierung

Die mA - Einheitssignale werden dem physikalischen Messbereich des vorgeschalteten Messumformers entsprechend
skaliert (=8, = 18E). Bei Ferngebermessungen erfolgt die “Kalibrierung” in praxisnaher und bewahrter Weise. Der
Ferngeber wird erst in die Anfangs- und anschlieend in die Endlage gebracht und durch Tastendruck auf 0% bzw.
100% “kalibriert”. Die Kalibrierung entspricht im Prinzip einer Skalierung, wobei Steigung und Nullpunktverschiebung
automatisch durch die Firmware errechnet werden.

Filter

Zusatzlich zu der Filterung im Analogteil jedes Eingangssignales ist ein Filter 1.0rdnung einstellbar. Fiir die Messwertver-
arbeitung kann eine Filterzeitkonstante mit einem Zahlenwert zwischen 0,0 und 999999 eingestellt werden (— THm)

Abtastzykluszeiten

Der Abtastzyklus fir den INP6 betragt 400ms.

Messwertkorrektur

Mit der Messwertkorrektur kann die Messung auf verschiedene Weise korrigiert werden.
Voraussetzung: Konfiguration #Kart =ein

In den meisten Féllen ist weniger die absolute als vielmehr die relative Genauigkeit und Reproduzierbarkeit von Inter-
esse, wie z.B.:

-die Kompensation von Messfehlern in einem Arbeitspunkt (Festwertregelung)

-die Minimierung von Linearitatsabweichungen in einem eingeschrankten Arbeitsbereich (variabler Sollwert)
-die Ubereinstimmung mit anderen Messeinrichtungen (Schreiber, Anzeiger, Steuerungen, ...)

-die Kompensation von Exemplarstreuungen von Sensoren, Messumformern, usw.

Die Messwertkorrektur ist sowohl fiir Nullpunktverschiebung, Verstérkungsanpassung als auch fiir beides ausgelegt. Sie
entspricht einer Skalierung mx+b, mit dem Unterschied, dass die Firmware des KS98 aus der Vorgabe von Wertepaaren fiir
Istwert (=1 ir; =2 1r) und Sollwert (= 1wt = Z2out.) zweier Bezugspunkte die Berechnung von Verstarkung m
und Nullpunktversatz b selbst berechnet.

Bei einer Vergleichsmessung mit einem kalibrierten Messgerat miissen zundchst die Standardwerte fir x1in, x1 out (0)
und x2 in, x2 out (100) eingetragen werden.

AINPG ( Analoger Eingang 6) 224
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Beispiel 1:

Nullpunktverschiebung (Offset)
#1in=100 xlout=100+ 1,5
#*21n =300 x2o0ut =300+ 1,5

Die korrigierten Werte sind zu den Eingangswerten tiber
den gesamten Bereich gleichméaRig verschoben.

Beispiel 2:

Verstédrkungsanderung (Drehung um den Koordinatenursprung)
x1lin=0 wlout =0

#*21n =300 2ot =300+ 1,5

Die korrigierten Werte sind mit den Eingangswerten bei x1in und x1out
gleich, wandern aber auseinander.

Beispiel 3:
Nullpunkt- und Verstdrkungsanpassung

x1in =100
x2in =300

xTout =100 -2,0
x2out =300 + 1,5

Die korrigierten Werte sind schon bei den Eingangs- werten x1in und x1out

verschoben und wandern
zusatzlich noch auseinander.

Sensortypen

H2out- -
H2in oo

Alout
®lin

V A

Eingdnge

korrigierte Kennlir@‘

Eingangs-Kennlinie

Alout =41

v

korrigierte Kennlinie

Eingangs-Kennlinie

in

v

korrigierte Kennlinie
\

Eingangs-Kennlinie

\ 4

Der Eingangs - Sensortyp kann als Widerstandsferngeber oder als Einheitsstromsignal festgelegt werden.

Widerstandsferngeber
Der Gesamtwiderstand < 1000 Q inkl. 2 *RL.

Der Abgleich bzw. die Skalierung wird mit angeschlossenem Fihler durchgefiihrt.

=3~ Bevor die Kalibrierung durchgefiihrt wird, muR die im Betrieb benétigte Netzfrequenz eingestellt sein.

225

Hauptmenii — Allgemeine Daten — Geradtedaten — Frequenz.

Die Kalibrierung wird wie folgt durchgefiihrt.

Die Kalibrierung des Ferngebers ist tiber die Schnittstelle und die Frontbedienung maglich.
Entsprechend der Darstellung in Fig.: 41 wird s&t. B angewahlt. Jetzt wird der Ferngeber, vom Anwender, in die zu

Wert. Durch Driicken der Wahltaste wird dieser aktuelle Wert als X0 abgespeichert.

X0 gehdrende Position (meist untere Endlage) gebracht. In der Anzeige " erscheint der fiir INP6 momentan giiltige

% Eswird et 1A% angewshlt. Jetzt wird der Ferngeber, vom Anwender, in die zu X100 gehérende Pasition (meist

obere Endlage) gebracht. In der Anzeige ‘#" erscheint der fiir INP6 momentan giiltige Wert. Durch Driicken der Wahl-

taste wird dieser aktuelle Wert als X100 abgespeichert.

AINP6 ( Analoger Eingang 6 )
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Fig.. 41  Anwahl der Kalibrierseite
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186, BE
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Eingang Einheitsstromsignale 0/4...20 mA

-

T+ werden.

g

- O ©W 0 N o»

—_

AINP6 ( Analoger Eingang 6 )

Der Eingangswiderstand betragt 50 Q

Bei der Konfiguration wird zwischen 0...20 mA und 4...20 mA unter-

schieden. Fiir das Einheitssignal von
! 4 ... 20 mA kann das Signalverhalten bei Fiihlerbruch festgelegt wer-
' den(Fail) Zusatzlich kann eine Skalierung des physikalischen
_EEnA Eingangssignals durch Vorgabe von #E und # 1 BE durchgefihrt

! / 1y
e—>HEHEHCHA
I I I
o [ Tor | [WFail] [ =@ | [Tfm] [Bkorr
' Fail| [x168| *lout
1 #1lin
! wZout
: ®#2in
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DINPUT ( Digitale Eingénge )
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Eingange

Die Funktion ‘DINPUT" dient zur Konfiguration und Parametrierung der digitalen Eingénge. Sie belegt fest die Block-
nummer 91 und wird alle 100 ms berechnet. Es kann eine Invertierung jedes einzelnen Signals konfiguriert werden. Das
Vorhandensein der Eingénge di1...di12 ist abhéngig von den Hardware-Optionen des KS98.

Ausgiénge

| Digitale Ausgénge:

=1l =2

Signal am digitalen Eingang i 1 bzw. diZ.
(in jedem Gerat auch ohne Optionen vorhanden).

=IET

Signal am digitalen Eingang i 3. « a iy,
(nur mit der Option B vorhanden).

=2.=12

Signal am digitalen Eingang i, dil2.
(nur mit der Option C vorhanden).

Parameter und Konfigurationsdaten

Parameter Beschreibung Werte Default
- direkte Ausgabe direkt —
Ubertragungsverhalten . .

Il invertierte P
Ausgabe
- direkte Ausgabe direkt «—
Ubertragungsverhalten ; ;
Iz invertierte P—
Ausgabe
. direkte Ausgabe direkt «—
Iruls Ubertragungsverhalten : :
invertierte iUErs
Ausgabe

227
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m Ausgange

26.1
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Ausginge

OUT1 und OUT2 ( Prozessausgéange 1 und 2)

— & — X1 o
OUTY ouT2
81 82

Die Funktionen OUT1 und OUT2 dienen zur Konfigurierung und Parametrierung der Prozessausgénge OUT1 und OUTZ2.
Bei den Ausgangen kann es sich je nach Hardware um Analog - oder Relais- Ausgange handeln.

Die Funktion OUT1 belegt fest die Blocknummer 81, die Funktion OUT2 fest die Blocknummer 82.

Sie werden alle 100 ms berechnet.

Wird der digitale Eingang a1 als Signalquelle benutzt, wird er bei einem Gerat mit Relaisausgang wie in Mlade an-
gegeben auf den digitalen Ausgang geschaltet. Bei stetigem Ausgang wird dieser wie ein Logikausgang zwischen 0
und 20mA umgeschaltet

Dient der analoge Eingang =1 als Signalquelle, so wird er entsprechend der Konfiguration linear zwischen xH und
#1868 auf den stetigen Ausgang gelegt. Bei schaltendem Ausgang (Relais oder Logik) wird ab 50% zwischen xE und
188 geschaltet (Hysterese = 1%).

Ein- /Ausgénge

Digitaler Eingang:
dl Eingangssignal bei digitaler Signalumsetzung

Analoger Eingang:

| Eingangssignal bei analoger Signalumsetzung

Konfigurationsparameter:

Parameter Beschreibung Werte Default
. digitaler Eingangd 1 Digital «—
=P Signalquelle analoger Fingang x1 Ahaloa
, , . Direkt/Arbeitsstromprinzip direkt «—
Mode Wirkungsweise des Signalquelle Invers/Ruhestromprinzip invers
Logik 0/20 mA Loaik
TaFe Funktion des stetigen Ausgangs 0..20mA H...28mA |«
4. 720mA 4...20mAH
) Wert des analogen Eingangs 1 bei 0% -29999..999999 |0
=168 Wert des analogen Eingangs 1 bei 100% 29999 ...999 999 | 100

OUT1 und OUT2 ( Prozessausgange 1 und 2)
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y;; WAl OUT3 ( Prozessausgang 3 )

0UT3
83
d— = r— |
. X1 ﬁ—k B DO | '
I T T | '
| Src || =B |[Mode] L 'w
! x 168 | &
, . S
W Logik \ .E
- X — Logi i 1
' € < o1-0.20mAT | B
e —4..20mA" - >|—>
oW 1! 1
1 O 1! IOUT3
) & i

Die Funktion OUT3 dient zur Konfigurierung und Parametrierung des Prozessausgangs OUTS3.

Dieser analoge Ausgang ist nur mit der Hardware-Option C vorhanden.
Die Funktion belegt fest die Blocknummer 83, sie wird alle 100 ms berechnet.

Wird der digitale Eingang @1 als Signalquelle benutzt, wird er wie ein Logikausgang zwischen 0 und 20mA umge-

schaltet.

Dient der analoge Eingang 1 als Signalquelle, so wird er entsprechend der Konfiguration linear zwischen =& und

= 188 auf den stetigen Ausgang gelegt.
Ein- /Ausgédnge

Digitaler Eingang:

dl \ Eingangssignal bei digitaler Signalumsetzung

Analoger Eingang:
w1 Fingangssignal bei analoger Signalumsetzung

Konfigurationsparameter:

Parameter Beschreibung Werte Default
= Signalquelle digitaler Eingang dd 1 Digital
C .
analoger Eingang x1 Analoa —
. . — Tiroht
Mode Wirkungsweise des Signalquelle D|rekt/Arbeltsstromprmmp SLrE <
Invers/Ruhestromprinzip 1hLers
Logik 0/20 mA Logik
Tare Funktion des stetigen Ausgangs 0..20mA HB...28MA |«
- 4..20mA 4. .. 28MA
xd Wert des analogen Eingangs x1 bei 0% -29999...999999 | 0
x1688 Wert des analogen Eingangs =1 bei 100% -29999 ... 999 999 | 100

OUT3 ( Prozessausgang 3 )
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Ausginge

/% OUT4 und OUT5 ( Prozessausginge 4 und 5 )

ouT4 OUTE
84 85
rdﬁ';'"'_:_'_D;"Rél_ai_'"i:"'"iouu
x1 o - - - H 1
— . . | -0UT5
[ Src |[ =8 [[Mode] ' B " >
1 =18 |: :5
' 3 =
f . '@
| 'z

Die Funktionen OUT4 und OUT5 dienen zur Konfigurierung und Parametrierung der Prozessausgange OUT4 und QUTS.

Diese beiden Relais - Ausgange sind standardmalSig immer vorhanden.
Die Funktion OUT4 belegt fest die Blocknummer 84, die Funktion OUT5 fest die Blocknummer 85.
Sie werden fest alle 100 ms berechnet.

Wird der digitale Eingang @1 als Signalquelle benutzt, wird er wie in Mioide angegeben auf dem Relais - Ausgang ge-
schaltet. Dient der analoge Eingang =1 als Signalquelle, so wird ab 50% zwischen =8 und =188 geschaltet (Hyste-

rese = 1%).

Ein- /Ausgédnge

| Digitaler Eingang:

dl

Eingangssignal bei digitaler Signalumsetzung

Analoger Eingang:

wl

Eingangssignal bei analoger Signalumsetzung

Konfigurationsparameter:

Parameter Beschreibung Werte Default
= Signalquelle digitaler Eingang e 1 Cigital «—
i ,
analoger Eingang =1 Analoa
i [ inzi direkt
Mode Wirkungsweise des Signalquelle D|rekt/Arbe|tsstrompr|pz|p -1re <
Invers/Ruhestromprinzip invers
g5 Wert des analogen Fingangs =1 bei 0% -29999...999999 |0
188 Wert des analogen Eingangs 1 bei 100% -29999 ... 999999 | 100
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y X' 3 DIGOUT ( Digitale Ausgénge )
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9499-040-50618

Die Funktion ‘DIGOUT" dient zur Konfiguration und Parametrierung der digitalen Ausgange. Sie belegt fest die Bloc-
knummer 95 und wird fest alle 100 ms berechnet. Es kann eine Invertierung jedes einzelnen Signals konfiguriert wer-
den. Das Vorhandensein aller digitalen Ausgange ist abhadngig von den Hardware-Optionen des KS98.

Eingénge

Digitale Eingénge:

ol o4

Signalquellen zur Ansteuerung der digitalen Ausgange dia 1 bis iz
(nur in Gerdten mit der Hardware - Option B vorhanden).

5. de

Signalquellen zur Ansteuerung der digitalen Ausgange dioS und ok,
(nur in Gerdten mit der Hardware - Option C vorhanden).

Parameter und Konfigurationsdaten

Parameter Beschreibung Werte Default
¥ [ direkt
Ubertragungsverhalten fiir d1 direkte Ausgabe 1re <

Il invertierte A
Ausgabe
. ‘ direkt
Ubertragungsverhalten fiir d2 direkte Ausgabe <
Trns2 invertierte A
Ausgabe
. ‘ direkt
Ubertragungsverhalten fiir d6 fj”ekt? Ausgabe <
e invertierte A
Ausgabe
DIGOUT ( Digitale Ausgange ) 232
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Zusatzfunktionen

JA I LED (LED-Anzeige)

Mit der Funktion LED werden die 4 Leuchtdioden in der Geratefront angesteuert. Die Funktion liegt fest auf der Blocknummer
96 und wird alle 100 ms berechnet. Die Zusténde der digitalen Eingange 1. « « d4 werdenaufdieLEL 1. . . aus-
gegeben. Die Zustande kdnnen per Parameter I rinr invertiert werden.

Eingédnge:
Eingang Beschreibung

dl LED 1

oz LED 2

o3 LED 3

o4 LED 4
Parameter:
Parameter |Beschreibung Wertebereich | Default
Ine 1 Inv1=0 2d1=1LED1 leuchtet Invli=12 d1=0 LED1 leuchtet 0.1 0
Inw 2 Inv2=0 2 d2=1LED? leuchtet Inv2=12 d2=0 LED2 leuchtet 0.1 0
Inue 3 Inv3=0 2 d3=1LED3 leuchtet Inv3=12 d3=0 LED3 leuchtet 0.1 0
Inw 4 Inv4=0 2 d4=1LED4 leuchtet Inv4=12 d4=0 LED4 leuchtet 0.1 0

Beispiel:

Soll eine einfache Blinkfunktion erzeugt werden, ist dies mit dem folgenden Beispiel méglich.
Der Abtastzeitcode der NOT-Funktion gibt die Blinkfrequenz an.

Alarrn_
l ! l l :: Blinklicht
- RIS !
E 1;' TTTT
E o
MOT il AMD | l LED
100 ts=34 101 ts=11 b

233 LED (LED-Anzeige)
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yJ 28 CONST ( Konstantenfunktion )

A
2
e
A
G
6
T
=
=
40
RN
T2
13
AL
15
Rl

VHVPVIVVVTTTT

0~
COMST 1, J?

Es werden 16 analoge Konstanten am Ausgang91 . « « 2 1& und die logischen Zustande 0 und 1 zur Verfligung ge-
stellt. Die Blocknummer ist mit 99 fest konfiguriert.

Ausgiénge:

Digitale Ausgéange
5} An diesem Ausgang wird immer die logische 0 ausgegeben.
1 An diesem Ausgang wird immer die logische 1 ausgegeben.

Analoge Ausgéinge

=1 Es wird die Konstante 1 ausgegeben.
a2 Es wird die Konstante 2 ausgegeben.
a3 Es wird die Konstante I3 ausgegeben.
g Es wird die Konstante IZ&  ausgegeben.
o5 Es wird die Konstante I3 ausgegeben.
g Es wird die Konstante & ausgegeben.
o r Es wird die Konstante IZ¥  ausgegeben.
L= Es wird die Konstante IZ&2  ausgegeben.
L Es wird die Konstante I3 ausgegeben.

alA Es wird die Konstante IZ1H ausgegeben.

a1l Es wird die Konstante IZ1 1 ausgegeben.

912  |Eswird die Konstante ©12 ausgegeben.

al3 Es wird die Konstante IZ1:3 ausgegeben.

914 |Es wird die Konstante C14 ausgegeben.

915 |Es wird die Konstante ©15 ausgegeben.

ali Es wird die Konstante IZ1& ausgegeben.

Parameter:
Parameter |Beschreibung Wertebereich Default
Cl..C1& |analoge Konstanten -29999..999999 |0

CONST ( Konstantenfunktion ) 234
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vy INFO ( Informationsfunktion )

LI

BRG]
il il vl i

TTT

IMFO

Mit dieser Funktion kénnen 12 Anwendertexte mit je maximal 16 Zeichen durch Setzen des entsprechenden Einganges
dl...dlZ angezeigt werden. Die Information erscheint auf den Bedienseiten in der “Kopfzeile” im Wechsel mit
der Bezeichnung der aufgerufenen Bedienseite. Sollten mehrere Informationen gleichzeitig anliegen, werden sie der
Reihe nach zyklisch eingeblendet.

Die Blocknummer ist fest 97 und wird alle 100 ms berechnet.

Eingénge:

Digitale Eingange
dl =1 — es wird die Information, die in der Konfiguration in Text. 1 steht eingeblendet.
oz =1 — es wird die Information, die in der Konfiguration in Text. 2 steht eingeblendet.
= =1 — es wird die Information, die in der Konfiguration in T&xt. 3 steht eingeblendet.
o4 =1 — es wird die Information, die in der Konfiguration in Text. & steht eingeblendet.
dS =1 — es wird die Information, die in der Konfiguration in Text. = steht eingeblendet.
di =1 — es wird die Information, die in der Konfiguration in Text. & steht eingeblendet.
oy =1 — es wird die Information, die in der Konfiguration in T&xt. ¥ steht eingeblendet.
o =1 — es wird die Information, die in der Konfiguration in Text. & steht eingeblendet.
o3 =1 — es wird die Information, die in der Konfiguration in Text. '3 steht eingeblendet.
d1B8 =1 — es wird die Information, die in der Konfiguration in Te:xt. 18 steht eingeblendet.
dll =1 — es wird die Information, die in der Konfiguration in T&xt. 11 steht eingeblendet.
d1l2 =1 — es wird die Information, die in der Konfiguration in Text. 12 steht eingeblendet.

Parameter:

Parameter |Beschreibung Wertebereich Default

Textl >INFORMATION 1<

alpha-numerische

Anwendertext mit jeweils maximal 16 Zeichen Zeichen
eiehe SINFORMATION 1 2<

Text1?

235 INFO ( Informationsfunktion )
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STATUS ( Statusfunktion )
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Die Funktion stellt an ihren digitalen Ausgéngen Informationen aus dem KS98 Geratestatusbyte zur Verfigung. Die
Blocknummer ist fest 98 und wird alle 100 ms aktualisiert.

Eingang

Beschreibung

c—hide

=1 — eine Konfigurationsdnderung durch die Bedienung ist gesperrt.

F—-hide

=1 — Parameter/Konfiguration durch die Bedienung gesperrt

m—hide

=1 — Das Hauptmenii wird nicht gezeigt, es werden nur Bedienseiten im Online-Betrieb gezeigt

b-block

=1 — Der Zugriff tiber die Bus-Schnittstelle ist blockiert

STATUS ( Statusfunktion )
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Zusatzfunktionen

Ausgang | Beschreibung
c—hide |=1— Konfigurationsinderung gesperrt
F—hide | =1— Parameter/Konfigurationen gesperrt
r—hide | =1— Das Hauptmenii wird nicht gezeigt, es werden nur Bedienseiten im Online-Betrieb gezeigt
b-block =1— Die Verwendung der Bus-Schnittstelle ist blockiert
fail |=1-— Sammelmeldung Sensorfehler der Eingénge AINP1...AINPG
safe | =1 Sicherheitszustand gesetzt iiber Schnittstelle mit Code 22, Fbnr. 0, Fktnr. 0
Power-Fail-Check. Dieser Wert steht nach Power-On grundsatzlich auf reset(0). Er kann durch eine
Futchk | Schnittstellennachricht auf aktiv(1) gesetzt werden und ermdglicht damit das Erkennen eines
zwischenzeitlichen Spannungsausfalls.
awitch Dr_aht_hakenschalter_ offen =0 geschlossen = 1. _
Mit dieser Information kénnen von der Hardware aus Blockierungen ausgefiihrt werden.
Bei einer Anderung von Offline nach Online ist =t.art. fir 1600 ms auf 1.
start . e : - _
In dieser Zeit sind alle Zeitgruppen mindestens einmal gerechnet worden.
Miknute | Minute der Echtzeituhr 0..59 1)
Howr | Stunde der Echtzeituhr 0...237)
Lag Tag der Echtzeituhr 0..317)
Math | Monat der Echtzeituhr 1..127)
Year | Jahr der Echtzeituhr 1970....2069 )
Week -0 | Wochentag der Echtzeituhr 0..62 So...Sa ')
Lanau Sprache Deutsch =0 Sprache Englisch = 1 Sprache franzésisch =2. Die Sprachumschaltung erfolgt in

Hllaemeine Daten, Geritedaten

') Bei fehlender Echtzeituhr-Option B mit RS 422 liefern diese Ausgange = 0

STATUS ( Statusfunktion )
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9499-040-50618

Die Funktion SAFE dient zur Erzeugung von vordefinierten analogen Ausgangswerten und digitalen Zustanden in Abhén-
gigkeit vom digitalen Eingang select bzw. vom Uber die Schnittstelle empfangenen Status. Im Normalfall select = 0 und
Status = 0 werden die an den Eingédngen anliegenden Werte unverandert auf die Ausgénge durchgeschaltet. Fiir select

=1 oder Status = 1 werden die konfigurierten Daten =1 .. z2 und 21 .. 28 auf die Ausgdnge durchgeschaltet.

SAFE ( Sicherheitsfunktion )
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Einsetzbar in KS98: 9407 - 9xx - x3xx1 und 9407 - 9xx - x4xx1.

Sicherheitshinweise

oy ESD!
-enthalt elektrostatisch empfindliche Bauteile
-Originalverpackung schiitzt vor elektrostatischer Entladung (ESD)
-Transport nur in der Originalverpackung
-bei der Montage Regeln zum Schutz gegen ESD beachten

Anschluss: Das Engineering des KS98 ist zu beachten, da dort die Zuordnung der Steckpositionen und die
Bedeutung der Anschliisse festgelegt wird.

Wartung: Geréte erfordern keine besondere Wartung

Beim Offnen der Gerite konnen spannungsfiihrende Teile freigelegt werden. Alle Arbeiten nur in
spannungslosem Zustand durchfiihren. In den Geriten befinden sich ESD gefahrdete Bauelemente.

E/A-Module 9407 -998 - 00 xx1
Modultyp: TT
Analogeingénge:

Pt 100 / 1000, Ni 100 /1000, 20
Widerstand , Poti 44
Thermoelement, mV, 0/4..20mA 21
-50...1500mV, []...1[]1 22
Analogausgange: 4
0/2..10V, 0..£10V 30
0/4...20mA, 0..220mA 31
Digitalein-/-ausgénge: TT
Digital E/A (universell) 40
Frequenz-/ Zéhlereingang 4

Die unterschiedlichen Module sind am Aufdruck zu unterscheiden.
Die obere Zeile zeigt die 5 letzten Stellen der Bestellnummer.

Montage
Nach Lésen der Verriegelungsschraube KS98-Einschub aus dem GehAgs
(a) - Das Modul in den gewtinschten Steckplatz mit dem Aufdruck §

in die griine Steckerleiste einsetzen und dann (b) oben in den kleinen, weiRen Steckkontakt €D einrasten.

(70)(69) (68) (67) (BIock—Nr.)2
4 3 2 1 Steckplatz

)




KS98 E/A-Erweiterungsmodule

LEISTUNGSGRENZEN
1. Aus Griinden der maximal zuléssigen Eigenerwérmung ist die Anzahl der einsetzbaren analogen Ausgangsmodule
begrenzt. Die Summe der Leistungsfaktoren darf 100% nicht diberschreiten. Uberschreitungen werden im Enginee-

ringtool angezeigt.

Leistungsfaktoren der einzelnen Module:

9499-040-50618

R_INP

TC_INP

U_INP F_INP

DIDO

u_out |_OuUT

=5%

=5%

=8% =8%

=15%

=25% =70%

Dies bedeutet:

Maximal ein I_OUT-Modul (Steckplatz beliebig)!
Maximal ein U_OUT-Modul, wenn schon ein |_OUT-Modul vorgesehen ist (jedoch auf galvanisch getrennten Steckplatzen)!

Beispiel:

Stromausgangsmodul auf Platz 1 bzw. 2 und Spannungsausgangsmodul auf Platz 3 bzw. 4.
Die Summe der Leistungsfaktoren ist 95%.
Es kann also noch 1 Widerstands- oder 1 TC/mV/mA-Maodul gesteckt werden.

2. Die Module I_OUT und U_OUT miissen von dem Eingangsmodul U_INP in galvanisch getrennten Steckplatzen
eingesteckt werden. Galvanische Trennung: Steckplatze 1-2 sind galvanisch getrennt von 3-4.

Elektrische Anschliisse der modularen Option C

di1 l+)—§ AL di1 (+)—§ AL dit l+)—§
diz()— I—diz)— ML di2(t)— L di2 () — =
di1/2()—
Quadraturzahler Vor-/Ruickwartszéhler

S e

4-Leiter 3-Leiter 2-Leiter Poti
+ — + B
g u T e < D
+ _ + -
2@t vl e <

et e T
- — oy rge—
do1/2(+)— e ——
do1—  dil(+)— e
02— di2[+)— e

d0 1/2 ()= di 1/2 (-) — e

L i1 4] —
di 1/2 () — o=

di1/2 () — di1/2()—

Geméss Engineering anschliessen (Ausdruck mit ET/KS 98plus)

Platz 1
(Block 67)

Platz 2
(Block 68)

Platz 3
(Block 69)

Platz 4
(Block 70)

Anschluss Basisgerat

@)

89
i

2 x Zahler u. 2 x Frequenz

—_

I ()
L 1o

—

L] >

0~ U~ wWN —

LT IIIIII‘_U

=

—
[=p)
—
[}

|
>

Widerstandseingang
(9407-998-0x201)

TC, mV, mA / V-Eingénge
(9407-998-0x211) /
(9407-998-0x221)

Spannungs- / Strom-Ausgéange
(9407-998-0x301) / (9407-998-0x311)

Kombinierte Digitalein-/ -ausgange
(9407-998-0x401)

Frequenz- / Zéhleingange
(9407-998-0x241)
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BEEEN Modular I/0 - E/A-Erweiterungsmodule
NI TC_INP (analoge Eingangskarte TC, mV, mA)

Analogeingang, einsteckbar auf der Modularen Optionskarte C

Inp_ap—=
Inp_bj—-=

+—ffail b

m
i
[Ty

“+—yslotid

TC_IMF

Z2a out)

1
Tur_a| [Fail_a| HB_a ‘ Tfm_a ‘ Hakorr I
Unit_a| |#aFail| [$188_a x1lain !
STH_a w1a Out 1
Tkrefa ®Zain !
1
1

o BT I3

#2h out) ;slotid

1

1
1 | | 1
i [Ter b [Faile] [web | [Teuib| [sekorr|
1 |Unit_b| [¥bFail] |<1@6_k xlbin|
|| 5Tk b wib Out)
! | Tkrefb #2Zb in !
1
1

Zur Konfigurierung und Parametrierung der analogen Eingange R_IHF.
Die Eingdnge werden fest einmal pro Zeitscheibe berechnet.

 Digitale Ausgénge:
=lotid 0 =korrektes Modul t_aingesteckt
1 =falsches Modul eingesteckt
fail_a 0 = kein Messfehler an Kanal a erkannt
1 = Messfehler an Kanal a erkannt; z.B. Fiihlerbruch
fail_k 0 = kein Messfehler an Kanal b erkannt
1 = Messfehler an Kanal b erkannt; z.B. Fiihlerbruch
Analoge Ausgénge:
InF_a — Messwert Kanal a
InF_b — Messwert Kanal b

241 TC_INP (analoge Eingangskarte TC, mV, mA)
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Parameter Beschreibung Werte Default
®la in Messwertkorrektur Inp_a, P1 Eingangswert 0
x1lalut Messwertkorrektur Inp_a, P1 Ausgangswert 0
¥2a in Messwertkorrektur Inp_a, P2 Eingangswert 100
w2alut Messwertkorrektur Inp_a, P2 Ausgangswert Real 100
®lb in Messwertkorrektur Inp_b, P1 Eingangswert e 0
x1b0Out Messwertkorrektur Inp_b, P1 Ausgangswert 0
®2b in Messwertkorrektur Inp_b, P2 Eingangswert 100
¥2b0Out Messwertkorrektur Inp_b, P2 Ausgangswert 100
Konfiguration Beschreibung Werte Default

Typ L -200..900 °C 00

Typ J 200..900 °C 01

Typ K -200...1350 °C 02

Typ N -200...1300 °C 03

Typ S -50...1760 °C 04

Typ R -50...1760 °C 05

Typ T -200...400 °C 06
TaF_a Typ W(C) 0...2300 °C 07
Tar_k Typ E -200...900 °C 08 30

yp

Typ B 0..1820 °C 09

Typ D 0..2300 °C 10

Spannung 0...30mV 27

Spannung 0...100mV 28

Spannung 0...300mV 29

Einheitssignal 0...20mA 30

Einheitssignal 4...20mA 31

abgeschaltet 0
Fail_a Upscale, Inp_a (Inp_b) = x100_a (x100_h) 1 1
Fail_b Downscale, Inp_a (Inp_b) = x0_a (x0_b) 2

Ersatzwert, Inp_a (Inp_b) = XaFail (XbFail) 3
nakore Messwertkorrektur Inp_a (b) abgeschaltet 0 0
“bkorr Messwertkorrektur Inp_a (b) wirksam 1
Uhit_a Einheit des Messwertes von Inp_a (b) = °C 1 :
Unit_b Einheit des Messwertes von Inp_a (b) = °F 2
=Tk_a interne Temperaturkompensation 1

. 1

STE_b externe Temperaturkompensation 2
=H_ad) Physikalischer Wert Inp_a (Inp_b) bei 0% Real 0
#188_a(b) | Physikalischer Wert Inp_a (Inp_b) bei 100% Real 100
“am)Fail | Ersatzwert bei Sensorfehler an Inp_a(b) Real 0
THm_ad) Filterzeitkonstante von _a (Inp_h) in Sekunden Real 0.5
Tkrefal) | Bezugstemperatur fiir Inp_a(b) bei STK _a(b) Real 0

TC_INP (analoge Eingangskarte TC, mV, mA)
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yL WAl F Inp (Frequenz-/ Zahlereingang)

Der Frequenz-/ Zéhlereingang ist auf der Modularen Optionskarte C einsteckbar.

stoFra  resets

; e
Q[ [ +1—foop 52

4 3

T 0000 ——L-*

\ J

stor b resetb

Zur Konfigurierung und Parametrierung des Einganges F —IHF'.
Der Eingang wird fest einmal pro Zeitscheibe berechnet.

 Digitale Eingénge:

reset a — 1 =der Wert fiir I nF_a wird zuriick auf 0 gesetzt.
storF a — 1 =der momentane Wert fiir I nF_a bleibt unveréndert erhalten.
reset b — 1 =der Wert fiir I nF_b wird zuriick auf 0 gesetzt.
stor b — 1 =der momentane Wert fiir I iF_k bleibt unverindert erhalten.

 Digitale Ausgénge:

=lotid — 0 =korrektes Modul eingesteckt

— 1 ="falsches Modul eingesteckt
fail — 1 =eingestecktes Modul wird erkannt, aber keine Kommunikation zum Modul.
Z_a — Signalzustand von HW - Eingang a
z_b — Signalzustand von HW - Eingang b
ouv_3 — 1 =Frequenz am HW - Eingang a ist groler als die maximal zugelassenen 20kHz
ou_hk — 1 =Frequenz am HW - Eingang b ist groler als die maximal zugelassenen 20kHz

Analoge Ausgénge:

InF_a — Ausgabewert fiir Kanal a
Inp_b — Ausgabewert fiir Kanal b
Konfiguration Beschreibung Werte | Default
Diglnput — Steuereingang 0
Count_1 — Vorwartszahler 1
Fuht_a Count.2 — Vor-/RQckw?rtsz?hler - . 2 1
Count_3 — \Vor-/Riickwartszahler mit Richtungssignal 3
Count_4 — Quadraturzéhler 4
Frequenz  — Frequenzmessung 5
Diglnput — Steuereingang 0
Func_b Count_1 — Vorwartszahler 1 1
Frequenz  — Frequenzmessung 5
Time fiir Frequenzmessung in Sekunden 0,1..20 | 10

243 F_Inp (Frequenz-/ Zéhlereingang)
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yLE Il R Inp (analoge Eingangskarte )

Analoge Einsteckkarte fiir Pt100/1000, Ni 100/1000, Widerstand und Potentiometer
Analogeingang, einsteckbar auf der Modularen Optionskarte C

gw

T
ot

—_a Inp_afp—

—7_b T ml I'IiI ml m|D|ﬂ|‘D|D| Inp_bj—
2 e Jo le To
o=Cog=Cog
FSRETIRLT

R LI

Zur Konfigurierung und Parametrierung der analogen Eingdnge FE_IHF.
Die Eingdnge werden fest einmal pro Zeitscheibe berechnet.

| Digitale Eingénge:
lock =1 — sperren der Kalibrierung
hide =1 — Kalibrierung ausgeblendet

| Digitale Ausgénge:
0 =korrektes Modul eingesteckt

=latid 1 =falsches Modul eingesteckt
fail_ab) 0 =kein Messfehler an Kanal a (b) erkannt
1 = Messfehler an Kanal a (b) erkannt; z.B. Fiihlerbruch
a<m_al) Zustand der Handtaste — 0 = Automatik
Zustand der Handtaste — 1 = Hand
inc_alb) =1 —[a]-Taste gedriickt
dec_a(h) =1 —[v]-Taste gedriickt

Analoge Eingange:
Y_alb) | — StellgroBenriickmeldung

Analoge Ausgénge:
InF_a — Messwert Kanal a
InF_h — Messwert Kanal b

R_Inp (analoge Eingangskarte ) 244
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Parameter Beschreibung Werte | Default
®la in Messwertkorrektur Inp_a, P1 Eingangswert 0
x1alut Messwertkorrektur Inp_a, P1 Ausgangswert 0
®2a in Messwertkorrektur Inp_a, P2 Eingangswert 100
w2alut Messwertkorrektur Inp_a, P2 Ausgangswert Real 100
x1b im Messwertkorrektur Inp_b, P1 Eingangswert e 0
®1b0ut Messwertkorrektur Inp_b, P1 Ausgangswert 0
®2b in Messwertkorrektur Inp_b, P2 Eingangswert 100
2b0ut. Messwertkorrektur Inp_b, P2 Ausgangswert 100
Konfiguration | Beschreibung Werte Default
Pt100 (850) -200 ... 850 °C 00
Pt100(100) -200 ... 100 °C 01
Pt1000 (-1) -200 ... 850 °C 02
Pt1000 (-2) -200 ... 100 °C 03
Ni100 -60...180 °C 04
Ni1000 -60...180°C 05
ToF_a R160 Widerstand 0 ... 160 Ohm 06 0
Tar_b R450 Widerstand 0 ... 450 Ohm 07
R1600 Widerstand 0 ... 1600 Ohm 08
R4500 Widerstand 0 ... 4500 Ohm 09
Potentiometer 160 Potentiometer 0 ... 160 Ohm 10
Potentiometer 450 Potentiometer 0 ... 450 Ohm il
Potentiometer 1600 Potentiometer 0 ... 1600 Ohm 12
Potentiometer 4500 Potentiometer 0 ... 4500 Ohm 13
abgeschaltet 0
Fail_a Upscale, Inp_a (Inp_b) = x100_a (x100_b) 1 :
Fail_b Downscale, Inp_a (Inp_b) = x0_a (x0_b) 2
Ersatzwert, Inp_a (Inp_b) = XaFail (XbFail) 3
nakorr Messwertkorrektur Inp_a (b) abgeschaltet 0 0
“bkorr Messwertkorrektur Inp_a (b) wirksam 1
Uhit_a Einheit des Messwertes von Inp_a (b) = °C 1 1
Unit_b Einheit des Messwertes von Inp_a (b) = °F 2
InF_aund InF_kb: 2 - Leiterschaltung 0
Mode IrnF_a:3 - Leiterschaltung kein InF_kb 1 0
InF_a: 4 - Leiterschaltung kein Ik _k 2
=E_ak) Physikalischer Wert Inp_a (Inp_b) bei 0% Real 0
®1B8BE_ab) | Physikalischer Wert Inp_a (Inp_b) bei 100% Real 100
HabFail Ersatzwert bei Sensorfehler an Inp_a(b) Real 0
Tfrm_ak) Filterzeitkonstante von _a (Inp_b) in Sekunden Real 05
Kal_lad) | 1. Kalibrierwert Inp_a(b) (nur lesen) Real 0
Fal_Zal) |2 Kalibrierwert Inp_a(b) (nur lesen) Real 100

R_Inp (analoge Eingangskarte )
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yL X3 U_INP (analoge Eingangskarte -50...1500mV, 0...10V)

Analogeingang, einsteckbar auf der Modularen Optionskarte C

: ‘ ToF_a ‘ Fail_a wE_a ‘ Tfm_a ‘ Hakore .
. AaFail| |[KlBB_s ®lain 1
: w1a Out .
. ®2a in !
: w2a aut, 1

o PHEHEHA -5

b : | | | | I I

i [Ter_b| [Failob| [ ®eb | [Tfe_b] [sbkorr
! ®¥bFail| |[$18@_k wib in|
! 1k Out, :
#2b in 1

; %Zb out|  zlatid

Zur Konfigurierung und Parametrierung des analogen Einganges LI_IHF.
Der Eingang wird fest einmal pro Zeitscheibe berechnet.

 Digitaler Ausgang:
=lotid 0 =korrektes Modul eingesteckt
1 =falsches Modul eingesteckt
fail_a 0 = kein Messfehler an Kanal a erkannt
- 1 = Messfehler an Kanal a erkannt; z.B. Fiihlerbruch
fail b 0 = kein Messfehler an Kanal b erkannt
- 1 = Messfehler an Kanal b erkannt; z.B. Fiihlerbruch

Analoge Ausgénge:

InF_a

— Messwert Kanal a

InF_hk

— Messwert Kanal b

U_INP (analoge Eingangskarte -50...1500mV, 0...10V)
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Parameter Beschreibung Werte | Default
®la 1in Messwertkorrektur Inp_a, P1 Eingangswert 0
x1alut Messwertkorrektur Inp_a, P1 Ausgangswert 0
®2a in Messwertkorrektur Inp_a, P2 Eingangswert 100
w2alut Messwertkorrektur Inp_a, P2 Ausgangswert Real 100
®1b imn Messwertkorrektur Inp_b, P1 Eingangswert e 0
®1b0ut Messwertkorrektur Inp_b, P1 Ausgangswert 0
®2b in Messwertkorrektur Inp_b, P2 Eingangswert 100
®2b0ut. Messwertkorrektur Inp_b, P2 Ausgangswert 100
Konfiguration Beschreibung Werte | Default
Tur_ = Spannung 0...10V 0 0
Spannung -50...1500mV 1
abgeschaltet 0
Fail_=a Upscale, Inp_a=x100_a 1 1
Downscale, Inp_a=x0_a 2
Ersatzwert, Inp_a = XaFail 3
P P Messwertkorrektur Inp_a abgeschaltet 0 0
Messwertkorrektur Inp_a wirksam 1
Spannung 0...10V 0
T=r_b Spannung -50...1500mV 1 0
abgeschaltet 0
. Upscale, Inp_b =x100_b 1
Fail-b Downscale, Inp_b=x0_b 2 1
Ersatzwert, Inp_h = XbFail 3
Messwertkorrektur Inp_b abgeschaltet 0
#bkore Messwertkorrektur Inp_b wirksam 1 y
ab_a Physikalischer Wert Inp_a bei 0% Real 0
®186_a Physikalischer Wert Inp_a bei 100% Real 100
waFail Ersatzwert bei Sensorfehler an Inp_a Real 0
Tfm_a Filterzeitkonstante von Inp_a in Sekunden Real 0,5
xd_b Physikalischer Wert Inp_b bei 0% Real 0
x188_kb Physikalischer Wert Inp_b bei 100% Real 100
“bFail Ersatzwert bei Sensorfehler an Inp_b Real 0
THm_b Filterzeitkonstante von Inp_b in Sekunden Real 05

U_INP (analoge Eingangskarte -50...1500mV, 0...10V)
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oL | OUT (analoge Ausgangskarte 0/4...20mA, +/-20mA)

Analogausgang, einsteckbar auf der Modularen Optionskarte C

Modular I/0 - E/A-Erweiterungsmodule

“+—s|otid

1 1
— +/-20m 1 I |OUTO
_>._| : 5 o..20mAA3—,-
e ° —4..20mA—" > ;
1 =8_a 1 w 1
w x !
xioe_a| & S T
1 s 8
! 5 i E
' e | /-20mA—-1 OUT
_>'_| : e 0..20m:374- |> :OU o
' = °—4..20mA ;; ,
x0-b ' 1ot id
| %188k —

Zur Konfigurierung und Parametrierung des analogen Ausganges I _CILIT.
Der Ausgang wird fest einmal pro Zeitscheibe berechnet.

| Digitaler Ausgang:
=lotid 0 =korrektes Modul eingesteckt
1 =falsches Modul eingesteckt

Analoge Eingéange:

A_d — Ausgabewert fiir Kanal a

A-hb — Ausgabewert fiir Kanal b

Konfiguration Beschreibung Werte Default
0..20mA 0

Tar_a 4..20mA 1 0
+/-20mA 2

xH_a Physikalischer Wert Inp_a bei 0% Real 0

x188_a Physikalischer Wert Inp_a bei 100% Real 100
0..20mA 0

Tur_b 4..20mA 1 0
+/-20mA 2

xB_b Physikalischer Wert Inp_b bei 0% Real 0

x188_hb Physikalischer Wert Inp_b bei 100% Real 100

I_OUT (analoge Ausgangskarte 0/4...20mA, +/-20mA) 248
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238 U_OUT (analoge Ausgangskarte 0/2...10V, +/-10V)

Analogausgang, einsteckbar auf der Modularen Optionskarte C

“+—]slotid

. —J/}Sx} > ,0UTa
' opF— e

- s “—2..10v [

"' wa_a ol y 1

1 w x !

- |x1pe_a] & LI T

: : g

: S G E

1 ) ]

— +/-10V —°1 "OUTb

—L c/%—o...]ov} —

s °L—o..10v -, > :

1 1 )

- | =B_b . lz1atid

| x1e8_b i —

Zur Konfigurierung und Parametrierung des analogen Ausganges I1_OUT.
Der Ausgang wird fest einmal pro Zeitscheibe berechnet.

 Digitaler Ausgang:
=lotid 0 =korrektes Modul eingesteckt
1 =falsches Modul eingesteckt
Analoge Eingénge:
| — Ausgabewert fiir Kanal a
w-b — Ausgabewert fiir Kanal b
Konfiguration Beschreibung Werte | Default
0..10V 0
ToF_a 2..10V 1 0
+/-10V 2
xB_a Physikalischer Wert Inp_a bei 0% Real 0
#1868_a Physikalischer Wert Inp_a bei 100% Real 100
0..10V 0
Tor_b 2..10V 1 0
+/-10V 2
x@_b Physikalischer Wert Inp_b bei 0% Real 0
x188_b Physikalischer Wert Inp_b bei 100% Real 100
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y.2 W DIDO (digitale Ein-/Ausgangskarte)

Digitale Ein-/Ausgangskarte, einsteckbar auf der Modularen Optionskarte C

Lalin' |
TT

“—slotid

ek e e b e e 4 e e s e e s e e b e e o e =

-

Zur Konfigurierung und Parametrierung der digitalen Ein-/Ausgange [DrI D01, Der Funktionsblock wird fest einmal pro
Zeitscheibe berechnet.

Ein-/Ausgéinge
 Digitale Eingénge:
di — Wenn als Ausgang konfiguriert: Hardware Qutput a
dZ — Wenn als Ausgang konfiguriert: Hardware Output b
 Digitale Ausgénge:
=lotid 0 =korrektes Modul gingesteckt
1 =falsches Modul eingesteckt
=l — Zustand vom Hardware Input a; wenn dieser als Ausgang konfiguriert ist, dann der
zuriickgelesene Ausgabewert
2 — Zustand vom Hardware Input b; wenn dieser als Ausgang konfiguriert ist, dann der

zuriickgelesene Ausgabewert

Konfiguration | Beschreibung Werte | Default
direkt - HW-Eingang di1 direkt an z1 0
ITrw-_la invers - HW-Eingang di1 invertiert an z1 1 0
direkt - HW-Eingang di2 direkt an z2 0
Inv_1Ib invers - HW-Eingang di2 invertiert an z2 1 0
T direkt - d1 direkt auf HW-Ausgang do' 0 0
B invers - d1 invertiert auf HW-Ausgang do' 1
direkt - d1 direkt auf HW-Ausgang do' 0
Irnw_0b
i invers - d2 invertiert auf HW-Ausgang do2 1 0
Eingang - nur HW-Eingang d1 an z1 0
Mode_
cee-4 Ausgang - d1 an HW-Ausgang do1 mit Riickmeldung an z1 1 0
Eingang - nur HW-Eingang dZ an z2 0
Mode_b Ausgang - d2 an HW-Ausgang do2 mit Riickmeldung an z2 1 0

DIDO (digitale Ein-/Ausgangskarte) 250
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m Verwaltung der Funktionen

Maximal kdnnen 450 Funktionshldcke eingesetzt sein. Jede Funktion bendtigt einen bestimmten Anteil am Arbeitsspei-
cher und eine bestimmte Rechenzeit.

Die verbrauchten Resourcen kdnnen im Engineerinhg Tool unter Hilfe / Statistik iberpriift werden.

&\ N BN Speicherbedarf und Rechenzeit

Funktion  Zeit %  Speicher % Funktion ~ Zeit % Speicher % Funktion ~ Zeit % Speicher %
Skalier- und Rechenfunktionen Zeitfunktionen Zusatzfunktionen
ABSV 0,4 0,2 LEAD 0,7 0,3 LED 0,2 0,2
ADSU 0.9 0,3 INTE 0,6 0.3 INFO 0,2 0,9
MUDI 0.9 0.3 LAG1 0.5 0.2 STATUS |04 0.3
SQRT 1,3 0,2 DELA1 0.9 1,9 CONST 0,2 0.4
SCAL 3,2 0,2 DELA2 0.9 1,9 SAFE 0.3 0.5
10EXP 3,0 0,2 FILT 0.6 0.2
EEXP 16 0,2 TIMER 05 0,2 Visualisierung
LN 1,6 0,2 TIME2 0.5 0.2 VWERT 0.4 1,7
LG10 1,6 0,2 VBAR 0,3 0,7
Auswdhlen und speichern VPARA 2,5 11
Nichtlineare Funktionen EXTR 05 0,2 VTREND 0,8 1,2
GAP 0,3 0,2 PEAK 0,3 0.2
CHAR 0,9 05 TRST 0,3 0,2 Kommunikation
SELC 0,3 0.3 L1READ 0,3 04
Trigonomische Funktionen SELP 0,3 0,3 LTWRIT 0,3 0.4
SIN 14 0,2 SELV1 0,3 0,2 DPREAD |05 04
CoS 2,0 0,2 SouT 0.3 0.2 DPWRIT |05 0.2
TAN 1,4 0,2 REZEPT 0.7 0.5
CoT 2.9 0,2 20F3 1,4 0,3 Programmgeber
ARSIN 2.4 0,2 SELV2 04 0.2 APROG 3.6 3.2
ARCCOS |24 0,2 APROGD |09 0,5
ARCTAN 1,8 0,2 Grenzwertmeldung / Begrenzung DPROG 3,6 3.0
ARCCOT | 1,9 0,2 ALLP 0.8 0.3 DPROGD |09 0,5
ALLV 0.8 0,3
Logische Funktionen EQUAL 0,6 0,2 KS98+ CANopen
AND 0,2 0,2 VELO 0,5 0.3 C_RM2x |30 1,0
NOT 0,2 0,2 LIMIT 1,4 04 RM_DI 0.5 0.3
OR 0,2 0,2 ALARM 04 0.3 RM_DO 0,5 0,5
EXOR 0,2 0,2 RM_AI 0.5 0,7
BOUNCE |0,3 0,2 Eingdnge RM_AQ 05 0.5
FLIP 0,2 0,2 AINP1 0.5 0.5 CRCV 40 0.3
MONO 1,0 0.3 AINP3 04 0.3 CSEND 5,0 0.5
STEP 0,8 0,3 AINP4 04 0.3 C_KS8x 3.0 0.8
TIME1 1,2 0,3 AINP5 04 0.3 KS8x 0.3 0.3
AINP6 0.5 0.5
Signalumformer DINPUT 0,3 0,3 Modulare Option C
ABIN 15 0,3 TC_Imp 05 0.5
TRUNC 0,3 0,2 Ausgénge F_Imp 0,9 0,2
PULS 0,9 0,2 ouT 0.9 0.3 R_Imp 0.9 0.7
COUN 0,4 0,3 OuT2 0.9 0.3 U_Imp 0.9 0.4
MEAN 0,9 0,9 OUT3 0.9 0.3 |_Out 0.5 0.2
ouT4 0.9 0.2 U_Out 05 0.2
Regler ouTs 0.9 0.2 DIDO 0.5 0.2
CONTR 10,0 3. DIGOUT 0.2 0.3
CONTR+ | 10,0 35
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Y

Ein- bzw. Ausgang Abtastzeit
INP1 alle 200 ms
INP3 / INP4 alle 100 ms
INP5 alle 800 ms
INPG alle 400 ms
di1...di12 alle 100 ms
0OUT1...0UTS alle 100 ms
do1...do6 alle 100 ms
Zeitscheibe

ts|1 2 3 4 5 6 7 8 |Abtastzeit

11 XXX XXX XX ale100ms

21 X - X - X - X - alle200ms

22 - X - X - X - Xalle200ms

31 X - - - X - - - alledoOms

2 - X- - - X- alle 400 ms

3 - - X- - - X - alle 400 ms

3 - - - X - - Xa||e400ms

n X - - - - - - alle 800 ms

42 - X - - - - - - alle80ms

43 - - X - - - - - alle8ooms

44 - - - X - - - - alle800ms

45 - - - X - - - allesooms

6 - - - - - X - - alle80ms

47 - - - - - - X alle 800 ms

48 - - - - - - - X alle800ms

30.3 PEICHEEIA 0

Daten werden im EEPROM unverlierbar gespeichert. Die Hersteller geben ca. 100 000 zuldssige Schreibzyklen pro
Adresse des EEPROM an, in der Praxis kann dieser Wert meist jedoch um ein Mehrfaches iiberschritten werden. Wer-
den Parameter und Konfigurationen ausschlieRlich von Hand geéndert, so ist ein Uberschreiten der max. Anzahl
Schreibzyklen nahezu ausgeschlossen. Bei digitaler Schnittstelle oder automatischen Parameteranderungen ist die
max. Anzahl Schreibzyklen jedoch unbedingt zu beachten, und es sind Malinahmen gegen ein zu hdufiges Schreiben
der Parameter zu ergreifen.

Abtastzeiten 252
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Beispiele

Bei der Installation des Engineering Tools wurden einige Beispiele mit installiert. Diese befinden sich in dem folgenden
Pfad: C:\Pmatools\Et98\prj\example und werden nachfolgend in knapper Form beschrieben.

Niitzliche Klein-Engineerings

Kaskadierter Z&hler mit Impulsgenerator (ZAEHLER.EDG)
Ein INTE wird verwendet um Pulse zu generieren. Max-Parameter =1, die Zeitkonstante auf 3600 Sek.

Ein iber den MUDI gewichteter Eingangswert an x1 von zB. 20 bewirkt 20 Pulse pro Stunde.
Der erste Zahler zahlt bis 1000, der nachgeschaltete Zahler zahlt die Uberlaufe (1000er)

Einfache PaRwortfunktion (PASSWORT.EDG)
Ein VWERT wird verwendet, um das Palwaort einzugeben. Der Ausgang ist nicht auf den Eingang zuriickgekoppelt, da-
mit nach der Eingabetaste der eingegebene Wert vom Display verschwindet. Als Passwort wird die aktuelle Stunde des
Statusblocks verwendet (nur mit Uhr). Der EQUAL-Block bestimmt die Bedingung zum Sperren der Parameterebene.

PalRwort aus CONST-Block (PASSWORD.EDG)
Ein VWERT wird verwendet, um das Palwaort einzugeben. Der Ausgang ist nicht auf den Eingang zuriickgekoppelt, da-
mit nach der Eingabetaste der eingegebene Wert vom Display verschwindet. Als Palwort wird ein Wert des Konstan-
tenblocks verwendet. Der EQUAL-Block bestimmt die Bedingung zum Sperren der Parameterebene und das Ausblenden
der VWERT-Seite.

Makro zur dynamischen Alarmverarbeitung (ALARMSEL.EDG)
Uber einen SELV2 kann einer von 4 Werten fiir die Alarmiiberwachung ausgewahlt werden.Ein ALLV vergleicht den
Wert mit der tber einen VWERT definierbaren oberen und unteren Grenze. Die Alarme werden am zweiten VWERT an-
gezeigt und tber ein OR auf ein Relais ausgegeben. Beide VWERT kdnnen je zwei weitere Alarmgrenzen definieren
bzw. Alarme anzeigen. Die Konfiguration kann daher um einen weiteren ALLV erweitert werden. Beispielhaft ist eine
mdgliche Alarmquittierung Gber ein Flipflop vorgesehen. Alarme werden in der LED-Anzeige und der Alarmzeile gehal-
ten, bis Uiber den VWERT (Alarme) quittiert wird.

Alarmquittierung von 5 Alarmbits (ALAMQUIT.EDG)
Die Flipflops halten die Alarme einzeln, bis Giber den VWERT quittiert wird. Der Quittierausgang wird nicht auf das ent-
sprechende Eingangshit zuriickgefiihrt sondern auf den Store-Eingang. Dies bewirkt ein automatisches Riicksetzen des
Quittierbits.

Alarmquittierung von 5 Alarmbits die auch nach langerem Spannungsausfall nicht verloren gehen  (ALQITSAV.EDG)
Prinzipiell werden wieder Flipflops zum speichern verwendet. In diesem Fall muf jeder Zustandswechsel der Flipflops
unverlierbar in Rezeptbldcken gespeichert werden. Weiterhin miissen die Flipflops nach Spannungswiederkehr zur Res-
taurierung des letzten Zustandes mit dem Inhalt des Rezeptblockes geladen werden. Im VWERT werden die Alarme
angezeigt evtl. quittiert. Weitere Anzeige tiber LED, DIGOUT und INFO.

Parameternummeranzeige (iber Texte (PRNRE.EDG)
Die aktuelle Parameternummer (verdnderbar im VWERT) wird tiber EQUAL mit Konstanten verglichen. Bei Ubereinstim-
mung wird ein Bit am VWERT gesetzt, wodurch ein Digitaltext eingeblendet wird.

Zweipunktbedienung eines Programmgebers (RUNFLIP1.EDG)
Da bei einem Programmgeber Befehle nicht mehr (iber die Bedienseite eingegeben werden kinnen, wenn die entspre-
chenden digitalen Eingénge verdrahtet wurden, mul zur Realisierung des Run/Stop - Befehls auf der Bedienseite die
Toggletaste (fkey:a/m) verwendet werden. Auf die positive und negative Flanke erzeugt ein Monoflop einen kurzen
Puls. Der externe Befehl (Taster oder Schalter) vom Schaltpult tiber d1 wird ebenfals iiber ein Monoflop geleitet. Bei
einem Taster wird nur d1 (positive Flanke), bei einem Schalter werden d1 und d2 angeschlossen (positive und negative
Flanke). Die Pulse werden auf ein Flipflop gefiihrt, das zwischen Run und Stop umschaltet.

Nutzliche Klein-Engineerings
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Wochenschaltuhr fiir einen Ein- und einen Ausschaltzeitpunkt (SCHALTUHR.EDG)
Voraussetzung: Optionskarte B mit Uhr. 3 ADSU's rechnen die Tag-,Stunden-,Minuteninformationen vom Statusblock
und die Ein-/Ausschaltzeit vom VWERT in eine Minutenzahl um. Wird die Zeit vom Statusblock groRer als die Einschalt-
zeit wird das Flipflop gesetzt, wird die Zeit groRRer als die Ausschaltzeit wird das Flipflop zuriickgesetzt.

Eingabe von Rezepten Uber VWERT (REZEPTZ.EDG)
Drei Konfigurationsheispiele mit unterschiedlichen Bedienungseinschrankungen. Der VWERT zeigt seine eigenen Aus-
gange an, nicht aber das aktuell angewahlte Rezept. Editieren eines vorhandenen Rezeptes nicht moglich. Der VWERT
zeigt das angewahlte Rezept an, allerdings erst, wenn nach dem Editieren gespeichert wurde. Die aktuellen Werte ver-
schwinden wieder nach Driicken der Enter-Taste.

Der VWERT hat eine zusatzliche Editfunktion. Dieses Bit wird auf den manual - Eingang des Rezeptblockes geschaltet,
um die aktuell verdnderten Werte durchzuschalten und damit auf der Bedienseite zur Anzeige zu bringen. Beim Spei-
chern und Weiterschalten der Rezeptnummer (ALLP) wird der Edit-Mode tiber OR und AND automatisch zuriickgesetzt.
(Reihenfolge der Bearbeitung hat EinfluR).

31.2 LELEELEL DT

Minimalkonfiguration eines Reglers (C_SINGL.EDG)

Verhaltnisregler mit Splitrange oder Motarschritt mit Stellungsriickmeldung (C_V_SPL.EDG)
Der Stellungriickmeldungseingang wird als Ferngeber definiert (kalibrierfahig) und mit seinen Ausgéangen fail, a/m, inc,
dec an den Regler angebunden. Die Verwendung der ProzeRausgénge kann am Regler und OUT1/0UT2 konfiguriert

werden.
Folgeregler zum Test der Auslsung interner Schaltfunktionen (C_SW_SL.EDG)
Beschaltungsvorschlag fiir Kaskadenkonfigurationen (KASK.EDG)

Der Fiihrungsregler muR mit seiner StellgréRe dem Sollwert oder dem Istwert des Folgereglers folgen, wenn der Folge-
regler auf intern oder hand geschaltet wird, um eine stoRRfreie Riickschaltung in den Automatikbetrieb zu
gewahrleisten.

Programmgeberfragmente

Analogspur mit 4 Rezepten (2*20 Segmente 2*10 Segmente) (PROG.EDG)
Die Auswahl der Rezept-/Programmnr. erfolgt tiber den VWERT und ist tiber die Programmgeberbedienseite nicht mehr
anwahlbar. Der ALLP begrenzt den Eingabewertebereich. Achtung: die Anzeige ist richtig, der Editbuffer enthalt aber
den letzen evtl. zu hohen Ausgabewert. Die Eingabe der Presetzeit erfolgt tiber die Programmgeberbedienseite. Soll die
Presetzeit iber einen VWERT vorgegeben werden, so ist die Digitalverbindung (PRESET) zu verdrahten.

Programmgeber mit gekoppelten Spuren (PROG2.EDG)
Die Programmgeberblécke sind beziiglich der Programmnummer, der abgelaufenen Nettozeit und der RUN / RESET -
Befehle gekoppelt.

Programmgeberspur mit 10 Programmen a 20 Segmenten (PROGRAMM.EDG)

Regleranwendungen 254
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Standardengineerings

Eine ausfiihrliche Beschreibung der Standardengineerings ist tiber eine separate Anforderung erhaltlich.

Einzelregler (96xxx001.edg / C9800014.edg)

Gerdte mit Standardeinstellung
Grundausfiihrungen
9407-963-00001 (schaltend)
e Signalgerate, 2Pkt., 3Pkt.,3 Pkt-Schritt
e |stwertvorverarbeitung (Filter und Characterizer)
e 2 Alarme (wahlbar: x, xw,weffy)
e Trendanzeige flr x, xw und weff
e Bargraph-Anzeige von x und weff
e Programmgeber mit 4 Rezepten a 20 Segmenten

9407-965-00001 (stetig) wie schaltende Ausfiihrung aber:
e Stetige Regler inkl. Split Range,schaltende Regler mit Logikausgang
e Analogausgang fir x, xw,weff oder y2

Gerate mit Option B Funktion wie jeweilige Grundausfiihrung, zusatzlich:
e Sperren der Bedienung (iber Steuereingdnge
e Ausgabe der 4 Programmgeber Steuerspuren
e Wochenschaltuhr fiir Programmgeber start/stop (Option B mit Uhr)

Gerate mit Option C Funktion wie jeweilige Grundausfiihrungen zuséatzlich:
e Dreikompontentenregler
e (Qverride Control +, oder Hard Manual
e (Galvanisch getrennte Verhalnisregelung (x1 ® x2)
e Ausgabe des Programmgebersoll-wertes
e /wei zusatzliche Steuerspurausgange fiir den Programmgeber

Kaskadenregler (96xxx101.edg / C9800009edg)

Flihrungsregler
e |[stwerteingang INP5
e |stwertvorverarbeitung (Filter und Characterizer)
e Trends fiir Regelabweichung und Istwert
e Folgeregler
e Wie Filhrungsregler aber Istwerteingang INP1
¢ FEinstellbare Reglerarten je nach Ausfiihrung Schaltend/Stetig wie Grundausfihrungen
e Stellungsriickmeldung tber INP6

DurchflulRregler (96xxx201.edg / C9800007.edg)

e Temperatur- und Druckkorrigierte DurchfluBmessung fiir Massen-durchfluf (mit oder ohne Radizierung)
e /yklus 100 ms

¢ Mit oder ohne Regelung

e Trendanzeige von Durchflull und Regelabweichung

e Aufsummierung der Gesamtmenge mit Schleichmengenunterdriickung

* Anzeige der Menge bis 99.999.999

* Riicksetzen der Zahlmenge (ber Front nach Eingabe einer Codezahl

e Ausgabe der Zahlimpulse (1-er. 1000-er)

e Finstellbare Reglerarten je nach Ausfiihrung Schaltend/Stetig wie Grundausfiihrungen

Standardengineerings
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Programmregler mit 10 Rezepten (96xxx301.edg / C9800008.edg)
e 10 Rezepte a 20 Segmente
e 2 Analogspuren
e § Steuerspuren
e Je Analogspur ein Regler
e Bedienung tiber Front des analogen Programmgebers
e Bedienung verriegelbar tiber Steuereingang
e Finstellbare Reglerarten je nach Ausfiihrung Schaltend/Stetig wie Grundausfiihrungen
e 6 Steuerspuren ausgegeben auf Optokopplerausgangen do1...do6

Warme-/Kaltemengenzahler (nur mit Option B) (96xxx401.edg / C9800006 .edg)
e Z&hlung des Durchflusses und der Warme/Kaltemenge

e Schleichmengenunterdriickung

e Pulserzeugung fir Durchflu und Wérme/Kéaltemenge (OUT4,5)

e Ausgabe des Durchflusses und der Warmemenge als 0/4..20mA Signal

e (alvanisch getrennte Ausgabe des Durchflusses (Option C)

e Alarmiiberwachung von Temperatur, Durchflu3 (Option C)

DurchfluRrechner (96xxx501.edg / C9800015.edg)
(mdglich ohne Option B und C)

e Temperatur- und Druckkorrigierte DurchflufRmessung fiir Massendurchflul (mit oder ohne Radizierung)
e Zyklus 400 ms

e Trendanzeige von Durchflu, Druck und korrigiertem Durchflu

e Schleichmengenunterdriickung

e Pulserzeugung (OUT4)

e Alarmiiberwachung von Temperatur, Druck oder Durchfluf3 (OUT5)

Standardengineerings 256
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10er-Exponent
10er-Logarithmus
10EXP

2-aus-3-Auswahl mit Mittelwertbildung

20F3
A

Ablaufsteuerung
Abschaltwert
161

Absolutwert
ABSV

Addition/ Subtraktion
ADSU

AINP1
AINP3...AINP5
AINP6

ALARM

36
39
36
92
92

59
153,

31
31
32
32
215
222
223
102

Alarm und Begrenzung mit festen Grenzen95
Alarm und Begrenzung mit variablen Grenzen

97

Alarmverarbeitung

ALLP

ALLV

Analoge Eing\'e4nge 3...5
Analoge Eingdnge

20

Analoger Programmgeber
Analoger Eingang 1
Analoger Eingang 6
Analog-Impuls-Umsetzung
AND

Anschlussplan

APROG

APROGD

APROG-Daten

ARCCOS

ARCCOT

ARCSIN

ARCTAN
Arcuscosinus-Funktion
Arcuscotangens-Funktion
Arcussinus-Funktion
Arcustangens-Funktion
Ausgange

229

AuRerbetriebnahme
Ausw\'edhlen und Speichern
Automatik-Betrieb/Hand-Betrieb

Bargraph-Anzeige
Begrenzung der \'c4nderung

Begrenzung und Grenzwertmeldung

Betriebsarten

102
95
97

222

9,

151
215
223
67
51
18
151
151
151
48
50
47
49
48
50
47
49
9,

27
83
26

106
100
95
26

- BOUNCE

C

CHAR

CONST

CosS
Cosinus-Funktion
coT
Cotangens-Funktion
COUN

D

DELA1
DELAZ
Deutsch
D-Flip-Flop
Differenzierer
Digitale Ausg\'e4nge
Digitale Eing\'e4nge
Digitale Eingange
Digitaler Programmgeber
DIGOUT
DINPUT
Division / Multiplikation
DPROG

Kaskadieren

161

Rezepte

162
DPROGD
DPROG-Daten
Dreieck / Stern / Aus
Dreikomponentenregelung
Dreipunktregler
Dreipunkt-Schrittregler

E

EEXP

e-Funktion

Eingénge
Einheitsstromsignale 0/4..20 mA
226

Einschalten und Bedienseiten
Empierisch optimieren
Englisch

Entpreller

EQUAL

Exklusiv-ODER-Gatter

EXOR

Exponent (10er)

externer Sollwert

EXTR

Extremwertauswahl

F

- Ferngeberabgleich

225

- Filt

Index

54

42
234
44
44
46
46
69

78
79
25
56
73
232
227

159
232
227

33
159
183,

193,

159
199
176
206
174
178

37
37
215
221,

24
183
25
54
99
55

36
199

83
83

221,

80
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- HLT 80 Skalierung 224
- Filter 77 - MEAN 71
- Filter mit Toleranzband 80 - Mehrfachalarm 101
- FLIP 56 - Menis 23
- Flip-Flop 56 - Messerde 17
- Funktionsgeber 42 - Messwertaufbereitung
G Linearisierung 217
_ Messkreistiberwachung 216
- Ganzzahl-Anteil 66 Skalierung 217
- GAP 41 - Mittelwerthildung Al
- Grenzwertmeldung und Begrenzung 95 - Montage 15
H - MuDl 33
- Halteverst\edrker 85 - Multiplikation / Division 33
- Hand-Betrieb/Automatik-Betrieb 26 N
- Hilfsenergie 9 - Nat\'fcrlicher Logarithmus 38
| - Nichtlineare Funktionen 1
- INFO 235 - NoT %2
- Informationsfunktion 235 0
- INTE /5 - ODER-Gatter 53
- Integrator 75 - Offline/Online 26
- Integrierte Speisespannung 21 - Online/Offline 26
- Inverter 52 - OR 53
K - 0OUT1 und 0UT2 229
o - 0UT3 230
- Kalibrieren 26
- Kaskadierbare Variablenauswahl 94 - OUT4 und OUTS 231
- Kleines Regler-ABC 211-214 P
- Kommunikation 13 - Parameterauswahl 87
- Komplettdialog 24 - Parameterbedienung 108
- Konstantenauswahl 86 - PEAK 84
- Konstantenfunktion 234 - PIDMA 165
- Kurzdialog 23 - Programmgeber 151
L - Programmgeber (digital) 159
i - Prozessausgang 3 230
] HC&Q? “i - Prozessausgéange 1 und 2 229
- Prozessausgange 4 und 5 231
- LAG 7 PULS 67
- LEAD 73 )
- LED 233 R
- LED-Anzeige 233 - RVfcckw\'edrts-Vorw\'edrts-Z\'edhler 69
- Lesen von Level1-Daten 13 - Regelstrecke 182
- Level1-Daten schreiben 114 - Regler-ABC 211 - 214
- LG10 39 - Reinigung 27
- LMIT 101 - REZEPT 90
- IN 38 - Rezeptverwaltung 90
- Logarithmus (10er) 39
- Logarithmus (Nat\'fcrlicher) 38 )
- Logische Funktionen 51 - SAFE 238
M - SCAL 35
. ) - Schreiben von Level1-Daten 114
- Me\dfwertaufbereitung - Schrittfunktion f\'fcr Ablaufsteuerung 59
Filter 217, - Selbstoptimierung
224 ] Optimierungsmeldungen 188,
Me\'dfkreis\'fcherwachung 224 198
Me\'dfwertkorrektur 217, Sollwertreserve 185
224 - SELC 86

Standardengineerings 258
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- SELP 87
- SELV1 88
- SELV2 94
- Sicherheitsfunktion 238
- Signaleing\'e4nge

INP1 219,

225
- SIN 43
- Sinus-Funktion 43
- Skalier- und Rechenfunktionen 31
- Skalierung 35
- SouUT 89
- Spitzenwertspeicher 84
- Sprachumschaltung 25
- SORT 34
- STATUS 236
- Statusfunktion 236
- StellgréRBenverarbeitung (Regler) 207
- STEP 59
- Stetiger Regler 180
- Steuerausgange 9
- Stochometrisches Verhaltnis 205
- Subtraktion / Addition 32
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