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English Notes on operation

1 Notes on operation

The controller can be equipped with a serial digital interface for transmission of process val
parameters and configuration data. The interface connections are on the rear of the controller, the
hardware is TTL compatible. Several instruments can be connected with separate cables to interfac
modules and several interface modules can be operated by means of a bus. Via their RS 422/485
interface, data communication upto 1 km alste with master PLCBCs, visualization tools etc. is
possible (read and write). In remote mode of the controller, these tools can affect controller data (wr
by means of relevant programs. In this operation mode, modification of controller data by means of
front keys is not possible.

The available protocol is bad on ISO 1745.

In the controller, the internal digital interface is galvanically isol&tmth supply voltage and input and
signal circuits.

In the interface module, the instrument interfaces and the bus interface are interconnected but
galvanically isolated from the supply voltage.

The operating notes of the interface modules include further information for connection and operatic

Connecting examples for interface modules and masters

KS 40 / KS 50 / KS 90 Interface module Master
T Controller plug | Bus plug RS 422 e.g. IQT 150
i = RXD |
= |
4 TXD | 6 max. 1000m I— GND —
= ﬂ—— TRE | 9 GND — %B-@ L
= 13 I [~ RXD-A —8%
= 12 D : _ %B:ﬁ I~ RXD-B —
E S . -+ 5V | RXD-B
_ S— | RXD-A
|
|
|
| Master
| .
! - RS485  e.g.interface converter M-4
L o6 O=C1
I 02 . max. 1000m O—2
I Rk rDATA-B—S—( 3
[ O81—DATA-A DATA-A—S—C 4
: s 09 [ RGND ——s
! RGND
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Interface protocol English

2 Interface protocol

The protocol is beed on ISO 1745. Generally, add master/slave principleused for transmission,
whereby the controller is always the slave. Control is always by the master.

Two data transmission services are available:

(] Send Data with Acknowledge SDA (Data transmission with ackrimel@ent by the controller)
(1 Request Data with Reply RDR (Data request with reply by the controller)
2.1 Data format
* 1 start bit * 1 parity bit (EVEN)
* 7 bit binary (status byte) or * 1 stop bit

7 bit ASCII (other data)

2.2 Baudrate

The Baud rate of 2400/4800/9600/19200 Bd is adplstat the configuration level.
The same Baud rate must be adjusted on all instruments which are connected to the interface module

2.3 Adress setting

The controller can be operated at the same bus with other instruments and systems. Decisive for
instrument selection is the addrdsdr = 00...55 (parameter level).

2.4 Characters

Transmission control characters Valid 7-bit-characters (parity EVEN):
CHR | HEX | Description CHR | HEX |Description
STX | 02 |Startofdata , 2C | Comma as separation
ETX | 03 |End of data = 3D |Separation for CODE = VAL
EOT | 04 |Reset or cancellation . 2E | Decimal point (only for VAL)
ENQ | 05 |Enquiryofreply - 2D | Minus (only for VAL)
ACK | 06 |Acknowledge 0...9 {30...39 | Numbers 0...9
NAK | 15 |[Not Acknowledge @...[|40...7F | Values of the status bytes

I3~ The characters for "space”and "+" (hex 20, 2B) are inadmissible in all messages.
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English Message structure

3.1

3.2

3.3

Message structure

Generally, single data are transmitted, exceystiare shown in the ADR | Address (2 bytes)
CODE-table {5 chapter 4). Values in a reply are transmitted withoyiCODE | Code for data

leading zeros, but minus sign/decimal point depending on the datel. yAr, | value of data

Vall_Jes in a transmission are valid within their limits Wlth or withoutl s Comprises CODE = VAL
decimal point. They will be cut and rounded to the required data
structure. Some parameters can be switched off by means of four AiSs Block Check Count (D
signs. CHR | Character

FCT | Function(®)
@ All characters after STX and including ETX are connected bytewisely in an EXOR function (1 byt
@ Function is the second part of the B2-codes. For B2,01 it is 01 and for B2,02 it is 02.

General structure
Computer requests: | EOT | ADR | ADR |CODE | CODE | ENQ |
With blocks B2, CODE and FCT must be requested:

General reply: [ sTx [copE[cobE] = [« vaL: —[EX[Bcc]or [ NAK |in case of error
Block 00 reply: | STX Jwl, ETX | BCC |

Blocks B2 reply: CODE is B2. FCT is first part of VAL.

VAL (Block B2,01): |o][1], [1]o0 |0
VAL (Block B2,02): [0]2], ol,

Computer transmits: | EOT | ADR [ ADR | STX [CODE[CODE[ = [« ' VAL —[ETX [ BCC]

With blocks B2, CODE and FCT must be transmit ted: ‘ FCT is repeated in VAL.

VAL (Block B2,01):
VAL (Block B2,02):

, |0

General reply: \ ACK \or \ NAK \in case of error

Messages ACK (write access) and NAK (write or read access)

The controller replies ACK to a write access, if all the following conditions are met:

* Parity bit correct * Value is within its specified limits

* BCC correct * Controller is at REMOTE mode

* CODE permittted and positioned correctly * Permitted write access (e.g. Code 06)
* Message contains only permitted characters * Message (data) rewwed correctly

If one of the above conditions is not met, the conttler replies NAK.
With message receive buffer overflow, the controller replies NAK.
With read access, remote or local operation does not affect the message.

Reaction times

The computer enquires for data (read access) The computer sends data (write access)
* The reply starts (STX) max. 150 ms after the * The reply (ACK) starts max. 150 ms after the
end of enquiry (ENQ). end of transmission (BCC).
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CODE table

English

4 CODE table
The table shws the CODEs for data transmission. Two data types are fsmit
(] For the twostatus bytes 1 Byte, bit-oriented
[ For allother data: Decimal digits, with decimal point and/otinas sign, each ASCII-coded
Explanation of columns:
Disp: Messages displayed by the controller (symbols in brackets are not displayed)
R: Read data from controller (Local/Remote)
W: Write data to controller (Remote)
Len: max. number of bytes between STX &TX (DATA)
KS|KS|KS
CODE | Description 40 {5090 | Disp R/W |Len. |Valuerange Rem.
(| 00 |Operatinglevel X XX R 40/46 ®
01 |Statusbytel X |X|X| (sT]) [R 4
02 |Statusbyte? X|X|X| (ST2) [R 4
03 | Correcting variable X X X| V)Y |[R(W| 7 @)
04 | Setpoint effective X X X W) |R 9
05 | Process value X |X|X (X) |[R 9 ®
06 | Setpoint volatile X X | X| Ww) [R'W | 9 |5PL.5PH/---- |@BOD
07 | Setpoint non-volatile X | X |X | (Wnonvo) |[RI'W | 9 |5PL..5PH/---- |@BD
09 | Heating current X X | - |H R 7
09 | 2nd process value - - X X2 |R 9
11 | Controller active / not active - 1X - R/W 4 10/1
12 | Y2 active / not active |- X - R/W 4 10/1
13 | Manual mode active / not active - - X - RW | 4 |0/1
14 | 2ndset-point active/ not active - - | X - R/W 4 10/1
15 | Wext active / not active - - X - R/W 4 10/1
19 | Ydiff - X - W 7 |-205...205
21 | Proportional band heating X |X|X|Pht R/W 8 10.1...999.9
22 | Proportional band cooling X X |X | |FPhe R/W 8 10.1...999.9
23 | Integral time X X |X |kt RIW | 7 [0/1..9999
24 | Derivative time X X X |:d R/W | 7 ]0..9999
25 | Actuator response time X| - |X |k R/W 6 | (tt) ®
26 | Alarmswitching differential (1) X X X |54R O|RW | 9 |1..999
27 | Trigger point separation X|-|X|5H R/W 7 10.2..20.0%
28 | Alarmswitching differential (2) - |- [X|54R2 (R/W | 9 |1..9999
29 | Zero offset (ratio control) - |- [ X[OFFS [R/W | 6 |-20..0..20
31 | Limit contact low (1) XXX ro(H|RwW | 9 1/ nl..9999----|@
32 | Limit contact high (1) XX X |LoH(O|RW | 9 |1/} al..9999----|@
35 | Limit contact low (2) S| XX |LEL@) [ RW | 9 | 1/hnk..9999----|@
36 | Limit contact high (2) - | XX |LEHE) [RW | 9 | 1/) b ..9999/----|@
39 | Signaller switching differential - |- | X [5d5 R/W | 9 [1..9999
47 | Heating current limit X |X| - |HIR R/W | 7 |(HCA)/---- ®0
48 | Heating current range - | X | - |HLH R/W 7 11.0..99.9
48 | Min. step time |- (X |kEP R'W | 6 [0.1.2.0
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English CODE table
KS |KS [KS
CODE | Description 40 |50 |90 | Disp R/W |Len. |Value range Rem.
| 51 |2ndset-pointor X X |X|5P2 |RW | 9 [5PL.5PHI--- [®O
32 Set-points for programmer X X X 53 RIW O |aPL...3PH
53 X |X[X[5P4  |[R/W | 9 |5PL..5PH
54 X XX |FL2 |RW | 7 ]0..9999
55 | Segment times for programmer X X\ X\ |F-3 R/'W | 7 10..9999
56 X X X Pt |[RW | 7 ]0..9999
57 | Sthset-point (programmer) X X |X|5P% R'W | 9 [5PL..5PH
58 | Sthsegment time (progr.) X X |X|P:5 R/W 7 10...9999
59 | Gradient X X |X|Lr R/W | 8 0.1.999.9/--- |@
Al el X X X laon! [R 7
| 62 Configuration level X X |X|[anZ |R 7
a1 e - | XX fond |R 7
| 64 - |- | X[Lant |R 7
71 | Correcting variable for start-up - [ X[ X |4R R/W 6 |5..100
72 | Set-point for start-up - | X | X |5PR R'W | 9 [5PL..5PH
73 | Holding time for start-up S| XX | PLR R/W | 7 10..9999
74 | Max. correct. variable average - | X - |4 R/W 6 |5...100
75 | Limit for averaging (corr. var.) - | X - LYK R/W | 7 [0.1..10.0
76 | 2nd correcting variable S - | X2 RIW | 6 LR
77 | Filter time constant - |- | X|[EF R/W | 8 [0.0..999.9
78 | Spanstart XX X[inl |RW | 9 [-99..()nH-1
79 | Spanend X X X['nH [RW | 9 [()nl +1)..999
81 | Decimal point X X |X|dF R/W | 4 |[(dP) ®
82 | Lower set-point limit X X |X|5rL RIW | 9 [}al (5PH-D
83 | Upper set-point limit X X |X|5PH RIW | 9 [(SPL+1D)..0 nH
85 | Lower output limit - - | X HLL RIW | 7 |-100...(4LH-10)
86 | Upper output limit - - (X YLK R'W | 7 |(H4LL +10)...100
87 | Cycle time heating X X |X|:1 RIW | 8 [04..999,9
88 | Cycle time cooling X X |X|:2 RIW | 8 [04..9999
89 | Operation locking X |X|Loc R/W 4 | (Loc) ®
B2,01 | Set-points 5P 2 ...57 | | - - | X R/W |80/83[5PL ... 5FH O,
B2,02 | Segment times Pk ... Pk - - | X R/W 160/630...9999 ®

(1 Block access— chapter 3.1, General structure and chapter 6, Communication examples)

@ KS 40/ KS 50: (Y) can be read only.
KS 90: 4 can be read and written. The written value becomes valid in manual mode.

(® The process value is only valid, if bit 3 and bit 5 in status byte 1 are 0 (no sensor or polarity error;

@ — chapter 7, Remote/Local operation
® With KS 40 / KS 50 positioners: output signal (—~100%) / 0%...100%, no switch-off function.
® The limits of these values depend on the instrumendl&ta sheet or operating instructions).
@ If four minus signs are transmitted, the relevant function is switched off.

These values can be written only with standard signal input. They must not be changed with runr

programmer or ramp—+$ NAK).

960612
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Structure of status bytes English

5 Structure of status bytes

Status byte 1 (CODE 01) Status byte 2 (CODE 02)

Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
ks40 [PA] 1 JPL] 0 [FB]AIL[KL]HZ|®ks40[PA] 1 ] 0 [HC]PG] 0] 0 [LR]
kS50 [PA] 1 JPL]A2[FB]AIL[KL]HZ|Kksso[PA] 1 [ 0 [HC]PG] 0 ] 0 [LR]
kKS90 | PA | 1 [ PL| A2 [ FB| Al [KL|HZ|Kks9% [PA] 1 [ F2] Y2 | PG|WE]| AH | LR |

Description 0 1 Description 0 1
HZ | Heating on off LR |Control mode local remote
KL | Cooling on off AH |Operation mode | automatic manual
Al |LCI-Alarm off on WE | Set-point eff. extern intern
FB | Sensor condition | correct | break/short circ. PG | Progr./ramp inactive active
A2 |LC2-Alarm off on HC |Heat.curr. alarm off on
PL | Sensor polarity correct wrong Y2 |Outputvar. Y2 | inactive active
Bit6 | fix value always logic 1 F2 |Sensor 2 cond. correct | break/short circ.
PA | Parity EVEN Bit6 | fixed value always logic |
PA |Parity EVEN
Permissible characters | hex dez Permissible characters| hex dez
KS40 | 1000000...1101111  |40...6F |64...111 | @...0 KS40|1000000...1011001 |40...59| 64...89 | @...Y
KS50 ( 1000000... 1111111 |40...7F |64...127 | @...[] KS50|1000000...1011001 |40...59| 64...89 | @...Y
KS90 [ 1000000... 1111111 |40...7F |64...127 | @...[] KS90 [ 1000000...1111111 |40...7F |64...127 | @...[]
6 Communication examples
The structure of mmmunication strings for B2-codes is sbwn in chapter 3.1.
(] Example 1 The computer requestdhc (CODE 22) from controller withdalress I8 .
Request lEOT| 0 | 0 | 2 [ 2 [ENQ|
! ADR + CODE
Controllerreplies  [STX| 2 | 2 [ = [ 1 [ 2 [ . | o |EIX|BCC|PL2 = (20 %]
CODE | ! VAL :
(] Example 2 The computer setBh { (CODE 21) =395.9 [%] of controler with addres§ |.
Transmission EOT| o [ 1 [stx| 2 [ 1 [ =[3 ][9] 9] . |9 [EIX|BCC|

! ADR + CODE ! VAL
Controller replies or in case of error

(] Example 3 The computer requests the operabifack (CODE 00) ofcontroller with addresg’ 3.

Request lEor| 2 | 3| 0 | 0 |ENQ]
© ADR . CODE

Controller replies ~ [STX [@[, [E[, [4].]5], " @ t4].[7][, [, [1]o]o]o[ETX]BCC]
oL o2 03 ..o o 09

I [ | [ 1
The reply comprises the values of Codes 01...09, each separated by a comma. Exceptions: The missi
Code 08 is replaced by arama without value, and there is no comma after the valGedé 09.

The values of Codes 01 and 02 are coded bit by bit, the values of the other Codes are ASCII-coded.
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English REMOTE/LOCAL operation

DoU

REMOTE/LOCAL operation
The controller can be switched to REMOTE or LOCAL operation.

Switch-over by Terminals Condition for REMOTE
KS4« Link 10 /7 10 . linkfitted .
KSS0_ _ Activesignal 11(+) / 10¢) . . ___ signal 24V,
KS 90 Activesignal 9(+) / 10(-) or 11(+) / 10(-) signal 24 V; input selection with £ o n™

Switchover is always possible. Anyrailtaneously running data transsi@n by the computer is
cancelled and the already received dataaste Any sinultaneously running dateahsmission by the
controller is not affected.

In LOCAL mode, only reading is possible, writesatipts are rejected withAK . Additionally, the
display and changing of parameters and configurations is possible via the controller keys.

In REMOTE mode, all operations of the serial interface (writing and reading) are permitted.
Additionally, the display of parameters and configurations is possible via the controller keys, but
changes can be made only via the interface.

Volatile and non-volatile setpoint

In REMOTE mode, a volatile setpoint (Wvol, CODE 06) and a non-volatile setpoint (Wnonvol,
CODE 07) can be transmitted to the controller. The effective setpoint is Wvol. A transmitted Wnonvc
is without effect on the control, however, the previous internal setpoint of the controller is overwritter
If Wvolis - - - -, all outputs are switched off inm®te mode; if Vonvol is - - - -, all outputs are
switchedoff in local mode.

When switching over tatOCAL mode, Wvol is lost. In this case, the previous internal setpoint
(possibly overwritten by Wnonvol) of the coaolier is the effective setpoint. Wnonvol has been set to
- - - -in remote mode, all outputs are switched off in local mode.

What to do, if...?

The controller does not react in the following cases:

* Wrong PC intaceused (COM1; COM2; Baud rate)
* Address is not valid

* Message is not complete

* Interface cable wrong or defective

* Faulty setting or defect of interface converter

* Interface module not energized

* Interface module defective

* Controller not energized

* Controller defective

The pin identifications TR-A, TXD-B, RXD-A and RXD-B for RS 422 or DATA-A and DATA-B for
RS 485, are sometimes used in some interface hardware with different meanings. If no communicat
occurs though correctly cabled, possibly A and B must be interchanged (&.¢A TXRXD-B and

TXD-B to RXD-A €c.)
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Deutsch Hinweise zum Betrieb

1 Hinweise zum Betrieb

Der Regler kann mit einer seriellen, digitalen Schnittstelle zur Ugartgavon Istwerten, Parametern
und Konfigurationsdaten ausgerustet sein. Der Sskellenanschlul? ist auf der Geréteruckseite, die
Hardware ist TTL-kompatibel. Mehrere Geréte sind Uber separate Kabel an ein Schnittstellenmodul
anschlieRbar und ainem Buskonnen mehrere Schnittdesimodule betrieben waen. Uber deren

RS 422/485 Smittstelle ist die Datenkommunikation mit ibergeordneten 8iagen, Rechnern,
Visualisierungen usw. bis zu 1 km Entfernung méglich (Lesen und Schyeibiese Gerate kdnnen
mittels geeigneter Programme die Retddden beiaflussen (Schreiben), wenn der Regler im
Remote-Betrieb ist. In diesem Betriebszustand ist die Anderung der Reglerdaten tiber die Tasten de
Geratefront nicht moéglich.

Das verfugbare Protokoll basiert auf ISO 1745.

Im Regler ist die Gerate-Schnittstelle von der Hilfsenergie und denelSignalstromkreisen
galvanisch getrennt.

Im Schnittstellenmodul sind die Anschliisse der Gerate-Schnittstellen nBudestinittstelle
galvanisch verbunden aber von der Hilfsenergie galvanisch getrennt.

Die Bedienhinweise der Schnittstellenmodule enthalten weitere Infomeatzu Anschluf? und Betrieb.

Anschluf3beispiele fur Schnittstellenmodule und Master
KS 40 /KS 50 / KS 90 Schnittstellenmodul Master
Geriteseite Busseite RS 422 z.B. 1QT 150

— RXD
TXD
— TRE
GND
—+5V

6
—j— GND
TXD-B
TXD-A
RXD-B
RXD-A

Master z.B.

RS 485 Schnittstellenwandler M-4

ot o6 &1

o2 . max. 1000m N
o291 oatas ~DATA-B—S—C

4 OB—DATA-A DATA-A—S—( 4

OS 09 r RGND —S—( 5
O RGD—MmM™M——————
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Schnittstellenprotokoll Deutsch

2 Schnittstellenprotdoll

Das Protokoll basiert auf ISO 1745. Grundsatzlich gilt fir die Ubertragung ein starres
Master/Slave-Prinzip, wobei der Regler immer als Slave arbeitet. Der Master fihrt immer die Steuerur
durch.

Es stehen zwei Datentbertragungsdienste zur Verfligung:

(] Datenvorgabe SDA (Send Data with Ackneudde = Datensendung, quittiert vom Regler)
(] Datenanforderung RDR (Request Data with Reply = Datenanforderung, beantwortet vom Regler)
2.1 Datenformat
* 1 Startbit * 1 Paritatsbit (EVEN)
* 7 Bit binar (Status-Bytes) oder * 1 Stoppbit

7 Bit ASCII (andere Daten)

2.2 Baudrate

Die Ubertragungsrate wird in der Konfigurationsebene eingestellt (2400/4800/9600/19200 Bd). Alle
Geraten, die an einem Schnittstellenmodul aoge®ssen sind, mussen die gleiche Baudrate haben.

2.3 Adressierung

Der Regler kann mit anderen Geraten und Systemen gemeinsam am gleichetni&enbgerden.
Entscheidend fiir die Anwahl ist die Adressér = [I...9% (Parameter-Ebene).

2.4  Zeichen

Ubertragungssteuerzeichen Giiltige 7-Bit-Zeichen (Parity EVEN):
CHR | HEX | Bezeichnung CHR | HEX |Bezeichnung
STX | 02 |Einleitung der Daten , 2C | Komma als Trennzeichen
ETX | 03 |Endeder Daten = 3D |Trennzeichen fiir CODE = VAL
EOT | 04 | Abbruch oder Riicksetzen . 2E | Dezimalpunkt (nur bei VAL)
ENQ | 05 | Anforderung der Antwort - 2D | Minus (nur bei VAL)
ACK | 06 |Acknowledge (Bestitigung) 0...9 |30...39 | Zahlen0...9
NAK | 15 |Not Acknowledge @...[1/40...7F | Werte der Statusbytes

3" Die Zeichen "Leerzeichen" und "{fiex 20, 2B) sind in allen Nachrichten unzuléssig.
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Deutsch Nachrichtenaufbau

3.1

3.2

3.3

Nachrichtenaufbau

Grundsatzlich werden Einzeldaten Ubertragen, Ausnahmen zeigt didDR | Adresse (2 Bytes)
CODE-Tabelle{> Abschnitt 4). Werte einer Antwort haben keine |CODE | Code fiir Daten
flihrenden Nullen, je nach Datum aber Minuszeichen/Dezimalpunkt.y a1, [ Wert der Daten

Werte einer Dat_(_an_sdung sind mnerhal_b qler Grenzen mit oder ohnigy oy Besteht aus CODE = VAL
Dezimalpunkt gultig und werden auf die jeweilige Datenstruktur

zurechtgeschnitten und gerundet. Abschaltbare Parameter werder BCC | Block Check Count (D

mittels vier Minuszeichen abgeschaltet. CHR | Charakter / Zeichen
FCT | Funktion (@)

(1 Die Zeichen nach STX bis einschlieRlieERX werden byteweise EXOR-verknlpft (1 Byte).
@ Funktion ist der zweite Teil des B2-Codes. Bei B2,01 ist sie 01 und bei B2,02 ist sie 02.

Grundsatzlicher Aufbau
Rechner fordert an: | EOT | ADR | ADR |CODE|CODE | ENQ |

Bei den Blocken B2 ist CODE und FCT anzufordern: ‘ CODE ‘

Antwort generell: | STX [CODE|CODE| = [< : VAL ' —| ETX | BCC |oder| NAK |im Fehlerfall
Antwort Block 00: | STX wl, ETX | BCC |
Antwort Blocke B2: CODE ist B2. FCT ist erster Teil von VAL.

VAL (Block B2,01): |0]1], o
VAL (Block B2,02): [0]2], |o], |1

Rechner iibertriigt: [ EOT | ADR | ADR | STX [CODE[CODE] = [« VAL : —]ETX [ BCC]

‘ FCT wird in VAL wiederholt.
, |0

Bei den Blocken B2 ist CODE und FCT zu iibertragen: ‘ CODE ‘
VAL (Block B2,01): [0]1],[1]o
VAL (Block B2,02): [0]2], [0

9

9 9

Antwort generell: | ACK \oder\ NAK |im Fehlerfall

Nachrichten ACK (Schreibzugriff) und NAK (Schreib- oder Lesezugriff)
Treffen alle folgenden Bedigungen zu, beantwortetder Regler einenSchreibzugriff mit ACK:

* Paritatsbit fehlerfrei * Wert liegt innerhalb der definierten Grenzen
* BCC fehlerfrei * Regler istin der Betriebsart REMOTE

* CODE erlaubt und an richtiger Stelle * Erlaubter Schreibzugriff (z.B. Code 06)

* Nachricht enthalt nur erlaubte Zeichen * Nachricht (Daten) fehlerfrei empfangen

Trifft eine dieser Bedingungen nicht zu, antwortet der Regler mit NAK.
Bei Uberlauf des Nachrichtenempfagspuffers antwortet der Regler mit NAK.
Bei Lesezugriff ist die Betriebsart (Remote/Local) ohnBedeutung.

Reaktionszeiten

Bei Datenanforderung (Lesezugriff) Bei Datensendung (Schreibzugriff)

* Die Antwort beginnt (STX) mamal 150 ms * Die Antwort (ACK) beginnt raximal 150 ms
nach dem Ende der Anforderung (ENQ). nach dem Ende der Sendung (BCC).
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Deutsch

4 CODE - Tabelle
Die Tabelle zeigt die CDEs der Datentibertragung. Zwei Datentypen stehen zur Verfigung:
(] Fir die zweiStatusbytes 1 Byte, Bit-orientiert
(] Fur alleanderen Daten Dezimalstellen mit Dezimalpunkt und/oder Minuszeichwijls ASCII-codiert.
Erlauterung der Spalten:
Anz.: Anzeige im Display des Reglers (Symbole in Klammern werden nichteigfez
R: Read, Daten aus dem Regler lesen (Local/Remote)
W: Write, Daten in den Regler schreiben (Remote)
Lange: max. Byteanzahl zwischen STX und EDATA)
KS|KS|KS
CODE | Bezeichnung 4015090 | Anz R/W | Lénge | Wertebereich Bem.
(| 00 |Bedien-Ebene X X X R 40/46 ©)
01 | Statusbyte 1 X X |X| ST |R 4
02 | Statusbyte 2 X|X|X| s12) |R 4
03 | StellgrofBe X X |X| VY |RW| 7 @
04 | Sollwert effektiv X XX W |R 9
05 | Istwert X XX X |R 9 ®
06 | Sollwert volatile X X X| Wo) [R'W | 9 |5PL..5PH/---- |@OD
07 | Sollwert non-volatile X | X | X | (Whonvol) | RIW 9 |BPL.SPH/I---- |@BD
09 | Heizstrom X |X| - KL R 7
09 | 2. RegelgroBe - - |X] X2 |R 9
11 | Regler aktiv/nicht aktiv - -1 X - R/W 4 10/1
12 | Y2 aktiv/ nicht aktiv - |- |X| - |RW | 4 |0/1
13 | Handbetrieb aktiv/ nicht aktiv - - | X - RW | 4 |0/1
14 | 2. Sollwert aktiv/ nicht aktiv - - | X - R/W 4 (0/1
15 | Wext aktiv/ nicht aktiv - -1 X] - [RW | 4 |0/l
19 | Ydiff - -(X] - W 7 |-205...205
21 | Proportionalbereich Heizen X X |X | Phi R/W 8 10.1...999.9
22 | Proportionalbereich Kiihlen X X X\ |Ph? R/W 8 10.1..999.9
23 | Nachstellzeit X[ X X |:. RIW | 7 [0/1..999
24 | Vorhaltzeit X X |X|Ld R/W | 7 10..9999
25 | Laufzeit des Stellmotors X| - |X |kt RIW | 6 |(tt) ®
26 | Alarm-Schaltdifferenz (1) X (X | X|[5d@ O |RW | 9 [1..999
27 | Schaltpunktabstand X| - |X|5H RIW | 7 0.2.20.0%
28 | Alarm-Schaltdifferenz (2) - | - | X|5dR2 |R/W 9 11..9999
29 | Nullpunkt (Verhiltnisregelung) S| - [XBFFS | R/IW 6 [-20..0...20
31 | Limitkontakt unten (1) X X[LEL(H|RW [ 9 |1/ nl..9999----|@
32 | Limitkontakt oben (1) X X |LIH(O|RW | 9 |1/} nk..9999----|@
35 | Limitkontakt unten (2) (XX [LDL@)RW |9 1/} nk..9999----|@
36 | Limitkontakt oben (2) - (XX |LEHE) IR'W | 9 |1/} nk..999Y----|@
39 | Schaltdifferenz fiir Signalgerit - | - [ X545 R/W 9 [1..9999
47 | Heizstromgrenze X|X|-|HLR R/W 7 | (HCA)/---- ®®
48 | Heizstrombereich - |X |- |HLH R/W 7 11.0..99.9
48 | Min. Stellschrittzeit - - [ X[kEP RMW | 6 ]0.1..2.0
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KS|KS|KS
CODE | Bezeichnung 405090 | Anz R/W | Lénge | Wertebereich Bem.
| 51 |2.Sollwertoder X|X|X[5P2 [RW | 9 |5PL..GPHS--- O@
52 | Sollwerte fiir Programmgeber X X |X|5P3 R/W 9 |&PL..5PH
53 X X X |5P4 |RW | 9 |5PL..5PH
54 X XX P2 |RW [ 7 [0.9999
55 | Abschnittzeiten fiir Programmgeber | X |X [X | Pk 3 R/W 7 10...9999
56 X X X Pt [RW | 7 ]0..9999
57 | 5.Sollwert (Programmgeber) X (X |X|[5P5 R/W 9 |5PL..5PH
58 | 5. Abschnittzeit (Programmgeber) |X |X [X |[FL5 R/W | 7 10..9999
59 | Gradient X X |X |G- RIW | 8 0.1..999.9/--- |@
| el X X |X|[an! |R 7
| 62 Konfigurations-Ebene X|X |X|lanZ |R !
a1 e - | X (X |[and |R 7
| 64 - |- |[X|Eont |R 7
71 | Anfahrstellwert - | X[ X [4R RW | 6 ]5..100
72 | Anfahrsollwert - | X[ X|5PR R/W 9 |5%PL.. 5PH
73 | Anfahrhaltezeit - | XX |PER O RW | T ]0..9999
74 | Max. Mittelwert der Stellgrofe - | X - [HH R/W 6 |5...100
75 | Grenze fiir Mittelwertbildung - | X | - |LYH R/W 7 10.1...10.0
76 | 2. StellgroBe S| X2 RIW | 6 |YLL.. YL}
77 | Filterzeitkonstante |- | X|EF R/W | 8 [0.0..999.9
78 | MeBbereichsanfang X X |X|nl R/W 9 [-999...() nH-1)
79 | MeBbereichsende X X |X|)nH R/W 9 ()l +1)..9999
81 | Dezimalpunkt X (X | X|dF R/W 4 (dP) ®
82 | Untere Sollwertgrenze X X |X|5PL R/W 9 [}l . (SPH-I)
83 | Obere Sollwertgrenze X X X |5PH R/W 9 [(SPL+1)..0 nH
85 | Min. Stellgr6Benbegrenzung S - | XML R/W 7 |-100...( 4L H - 10)
86 | Max. StellgroBenbegrenzung - - | X [HLH R/W 7 | (4L L +10)...100
87 | Schaltperiodendauer Heizen ) 4F R/W 8 104...999,9
88 | Schaltperiodendauer Kiihlen X L2 R'W | 8 [04..9999
89 | Blockierung der Bedienung X|Lac R/W 4 | (Loc) ®
B2,01 | Sollwerte 5P 2...57 { { - - | X R/W | 80/83 |SPL... 5PH O
B2,02 Abschmttzeltenn L2 PEL - - | X R/W | 60/63 | 0...9999 @®

(@ Blockzugriff (— Abschnitt 3.1, Grundséatzlicher Aufbau und Abschnitt 6, Kommunikationsbeispiele

@ KS 40/ KS 50: (Y) kann nur gelesen werden.

KS 90: 4 kann gelesen und geschrieben werden. Der geschriebene Wert wird im Handbetrieb g
(@ Der Istwert ist nur giiltig, wenn Bit 3 / Bit 5 im Statusbyte 1 "0" sind (kein Fihler-/Polaritatsfehler).
@ — Abschnitt 7, Remote/Local-Betrieb

(® Bei KS 40/ KS 50 Stellern: Ausganggsal (—100%) / 0%...100%, keine Abschaltfunktion.
® Die Grenzen dieser Werte sind gerateabhangid@tenblatt oder Bedienungsaitung).
@ Werden vier Minuszeichen Ubertragen, so ist die entsprechende Funktion abgeschaltet.

Diese Werte kbnnen nur bei Einheitssignal-Eingang geschrieben werden. Sie dirfen bei laufende

Programm oder bei laufender Rampe nicht verandert werdddAK).

960612
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Aufbau der Statusbytes Deutsch

5 Aufbau der Statusbytes

Statusbyte 1 (CODE 01) Statusbyte 2 (CODE 02)

Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0 Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bitl Bit0
kKS40 | PA | 1 | PL| 0 | FB| Al [ KL | HZ | Ks40 | PA [ 1 | HC | PG| 0 | 0 |LR]
kS50 | PA | 1 | PL | A2 | FB| Al [ KL | HZ | Kss50 | PA [ 1 | HC PG| 0 | 0 |LR]
kKS90 | PA | 1 [ PL| A2 [ FB| Al [KL|HZ|Kks9% [PA] 1 [ F2] Y2 | PG|WE]| AH | LR |

0
0

Bedeutung 0 1 Bedeutung 0 1
HZ | Heizen ein aus LR |Reglermodus Local Remote
KL | Kiihlen ein aus AH | Betriebsart Automatik Hand
Al |[LCI-Alarm aus ein WE |Sollwert effektiv | extern intern
FB | Fiihlerzustand korrekt | Bruch/KurzschluB3 PG | Progr./Rampe inaktiv aktiv
A2 |LC2-Alarm aus ein HC |Heizstromalarm aus ein
PL | Fiihlerpolaritit | korrekt verpolt Y2 |StellgroBe Y2 inaktiv aktiv
Bit6 | fester Wert immer logisch 1 F2 |Zustand Fiihler 2 | korrekt | Bruch/Kurzschluf3
PA | Parity EVEN Bit6 | fester Wert immer logisch 1

PA | Parity EVEN
Zulassige Zeichen hex dez Zulassige Zeichen hex dez
KS40 | 1000000...1101111 | 40...6F |64...111| @...0 KS40 | 1000000...1011001 | 40...59 | 64...89 | @...Y
KS50 | 1000000...1111111 | 40...7F |64...127| @...[] KS50 | 1000000...1011001 | 40...59 | 64...89 | @...Y
KS90 |1000000...1111111 | 40...7F |64...127| @...[] KS90 | 1000000...1111111 [ 40...7F |64...127| @...[]
6 Kommunikationsbeispele
Der Aufbau der Kommunikations-Strings fiir die B2-Codes ist im Abschnitt 3.1 dagestellt.
(] Beipiel I Der Rechner forderf b ? (CODE 22) vom Regler mit AdressBL .
Anforderung lEOT| 0 | 0 | 2 [ 2 [ENQ|
! ADR + CODE
Regler antwortet Istx| 2 | 2 [ =]1] 2. | o [ETIX|BCcC|Ph? = (20 %]
CODE | ! VAL :
(] Beispiel 2 Der Rechner set#fh { (CODE 21) =395.59 [%)] beim Regler mit Adressé |.

Ubertragung EOT| o [ 1 [stx| 2 [ 1 [ =[3 ][9] 9] . |9 [EIX|BCC|

! ADR + CODE ! VAL
Regler antwortet oder im Fehlerfall

(] Beispiel 3 Der Rechner fordert den Bedi@ock (CODE 00) vom Regler mit Adress®s .

Anforderung lEor| 2 | 3| 0 | 0 |ENQ]
© ADR . CODE

Reglerantwortet  [STX [@[, [E[, [4].]5], " @ t4].[7[, [, [1]o]o]o[ETX]BCC]
oL o2 03 ..o o 09

| | [ | | | | |
Die Antwort enthalt die Werte der Codes 01...09, durch Komma getrennt. Ausnahmen: Der fehlende
Code 08 wird durch ein Komma ohne Wert ersetzt, und nach dem Wert des Codes 09 kommt kein
Komma.

Die Werte der Codes 01 und 02 sind bitweise codiert, die der anderen Codes sind ASCII-codiert.
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REMOTE/LOCAL - Betrieb
Der Regler kann in die Zustdnde REMOTE oder LOCAL geschaltet werden.

Umschaltung mittels ~ Anschliisse Bedingung fiir REMOTE
Ks40 Bricke =10 / 10 gebrickt
KS 50 aktivem Signal 11(+) / 10(-) Signal 24 V

Eine Umschaltung ist jederzeit moglich. Eine eventuell gleichzeitig laufende Datensendung des
Rechners wird abgebrochen, und dizbei bereits empfangenen Daten gehen verloren. Eine eventuell
gleichzeitig laufende Datsendung des Reglers wird nicht beeinfluf3t.

Der Zustand.OCAL erlaubt nur Lesen, Schreibversuche werderNAK abgewiesen. Zuséatzlich
konnen Parameter und Konfigurationen mit Hilfe der Reglertasten angezeigt und verandert werden.

Der ZustanREMOTE erlaubt alle Bedienungen der seriellen Schnittstelle éfobmund Lesen).
Zusatzlich konnen Pameterund Konfigurationen mit Hilfe der Reglertastargazeigt werden,
Veranderungen sind jedoch nur tber die Schnittstelle moglich.

Flachtiger und nicht-flichtiger Sollwert:

Im REMOTE -Betrieb kbnnen dem Regler ein flichtiger (Wvol, CODE 06) und ein nicht-fliichtiger
(Wnonvol, CODE 07) Sollwert tbertragen werden. Der wirksame Sollwert ist Wvol. Ein tUbertragene
Whnonvol ist ohne Einflu auf die Regelung, Uberschreibt aber den vorherigen internen Sollwert.

Ist Wvol = - - - - | so sind alle Ausgange im Remote-Betrieb abgeschaltet; ist Wnonvol= | so

sind alle Ausgange imdcal-Betrieb abgeschaltet.

Wenn inLOCAL -Betrieb umgeschaltet wird, geht der Wvol verloren. In diesem Fall wird der vorheric
interne Sollwert des Reglers (moglicherweise von Wnonvol tiberschrieben) der wirksame Sollwert.
Wurde Wnonvol im Remote-Betrieb auf - - - gesetzt, so sind alle Ausgange im Local-Betrieb
abgeschaltet.

Was tun ? Wenn...

Der Regler reagiert in den folgenden Fallen nicht:

* Falsche PC-Schnittstel{€OM1; COM2; Baudrate)

* Adresse ist nicht guiltig

* Nachricht ist nicht vollstandig

* Schnittstellenkabel falsch oder defekt

* Schnittstellenkonverter falsch eingestellt oder defekt
* keine Hilfsenergie am Schnittstellenmodul

* Schnittstellenmodul ist defekt

* keine Hilfsenergie am Regler

* Regler ist defekt

Die Anschlu3bezeichnungen TXD-A, TXD-B, RXD-A und RXD-B bei RS 422 bzw. DATA-A und
DATA-B bei RS 485 werden in anderer Sclsigllen-Hardware mitunter mit anderer Bedeutung
benutzt. Kommt es trotz sorgfaltiger Leitungsfihrung nicht zu einer Kommunikation, so ist evtl. A un
B zu vertauschen (z.B. TXD-A an RXD-B und TXD-B an RXD-A usw.).
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