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Beschreibung

Beschreibung

Der KS98 ist eine kompakte Automatisierungseinheit, deren Funktion mittels Funktionsbldcken frei strukturierbar ist.
Jedes Gerat enthélt eine Funktionsbibliothek, aus der bis zu 450 Funktionsblécke mit Hilfe eines Engineering-Tools
ausgewahlt, konfiguriert, parametriert und miteinander verbunden werden kénnen.

Dadurch sind sowohl komplexe mathematische Berechnungen als auch mehrkanalige Regelungsstrukturen und Ab-
laufsteuerungen in einem Gerét realisierbar. Mit Hilfe eines LCD (64x128 Punkte) werden verschiedene Seiten ange -
zeigt: Ein- und Ausgabe fiir analoge und digitale Signale, Bargraphen, Regler, Programmgeber und Trends. Uber eine
optionale digitale Schnittstelle kann die Kommunikation mit anderen Gerdten und Systemen erfolgen.

HARDWARE SOFTWARE/ENGINEERING HARDWARE

INP3
INP4

di8

di9
di10
di11
di12

di3
di4
di5 )
di6 1 oDEC @3 c

di7 e T 183: Trend Intedrator

10000

INP1 —H—

INP5

INP6 /\/ 66 -2 51,19 [%1
di1 e

Die zusatzliche Modulare OptionC CANopen-Schnittstelle ergénzt die Multifunktionseinheit KS 98+ bereits im Grundgerat 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 AnschluR weiterer Sensoren, Aktoren, Transmitter, Brennersteuerung, Aggregate, etc. mit CANo -
pen-Protokoll eingerichtet werden.

=3~ Der CANopen-Anschlu kann nicht mit der modularen C-Karte kombiniert werden!

Mod.Option C:

Die Ein- und Ausgénge der Multifunktionseinheit KS 98 kénnen mit der “Modulare Option C* an den individuellen Be -
darf der Applikation angepasst werden. Die Tragerkarte ist fest im Gerat eingebaut. Sie enthalt vier Steckplatze fiir
E/A- Module verschiedenen Typs, die miteinander kombiniert werden kénnen. Die modulare C-Karte steht nicht in der
KS98+ Geratevarianten zur Verfligung.

Aufbau



Beschreibung 9499-040-50618
-

Aufbau 8



9499-040-50618

21

2.2

23

2.4

25

Wichtige Technische Daten

Wichtige Technische Daten

Analoge Eingange — Abschnitte 3 und 6.9

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

INP 3 und INP4 (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
Eingénge, 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, 250 V, 2 A bei 48...62 Hz

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

ouT3 (Option C): Strom

Steuerausgange

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 ausftihrlichen Technischen Daten finden Sie im Datenblatt 9498 737 32133.

Weitere "Modulare" Ein- und Ausgénge

2.7

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

Weitere externe Ein- und Ausgange

Weitere analoge und digitale Ein- und Ausgénge 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

IEN Ausfiihrungen

Bestell-Nr| 9 | 407

- |

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 Stromausgangen
ProzeRausgange| 24 V UC mit 4 Relais
| 24V UC mit 2 Relais + 2 Stromausgédngen

O N 1 W

keine Schnittstelle (keine Option B) 0
TTL-Schnittstelle + di3...7 / do1...4 1
Option B RS 422 + di3...7 / do1...4 + Echtzeituhr 2
PROFIBUS-DP + di3...7 / do1...4 3
| INTERBUS + di3...7 / do1...4 4
keine Option C 0
INP3 /INP 4 /0UT 3 /di8...12 / dob / do6 1
OptionCl  INP3"/INP 4 /0UT 3/ di8...12 / do5 / dob 2
Modulare Option C Basiskarte (nicht bei KS98+) 3
Modulare Option C Basiskarte mit Modulen 4
Einkanalregler (Basisgerat) 0
Kaskadenregler 1
o DurchfluBregler 2
Engineering
Programmregler 3
Warmemengenzahler 4
| DurchfluBrechner 5

7Standardeinstellung
| Einstellung nach Angabe

* 1) Die Kombination KS98+ (CANopen E/A) und Modulare Option C ist nicht moglich!
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| 9 407 - 9/9/8]-|0ojo] | [1]
o |
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
Pt100 / 1000, Ni 100 /1000, Widerstand, Poti 20
A MOd.L.”typ Thermoelement, mV, 0/4...20mA 2 1
nalogeingange
. -50...1500mV, 0...10V 2 2
Modultyp-|  0/2...10V, 0..£10V 30
Analogausgdnge|  0/4...20mA, 0..£20mA 31
Modultyp-  Digital E/A (universell) 40
Digitalein-/-ausgange|  Frequenz-/Zahlereingang 4 1

E/A-Module - 12
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Frontansicht

Frontansicht

13

LED2 z.B. Kiihlen | | LED3 z.B. Alarm 1
LED1 .B. Heizen | 0O 0 @ o o | \e0425 Atarm 2
|
Verriegelungs- I
schraube 1658 Trend Intedrator
|00.00

Anzeige z.B. Trend

eyt 10,000
-l % 51,19 [%] Wahl-Taste
PC-Schnittstelle Inkrement-Taste (T)
1 B[l alio
Hand-/Automatik- I ‘ /C)’ ‘ v A | ‘Q| I Dekrement-Taste ({,)
TaSte I L ) L J LU J U J I

Verriegelungsschraube: Sie verriegelt den Gerateeinschub im Gehé&use.
LEDs: Sie zeigen die Zusténde 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 D00
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m Montage

S

Montage

160

[l 7, B Y

185: Trend Intedrator
100.00

96

EECDE

96—

[ <
TS
BV A Q\\
et
o
+
1.6 S 1
92+037d
— W
max.:3 60°C max.
‘ 95% rel.
‘!.\ min.2 0°C % 2
NANN u

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

Der Gerdteeinschub 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 Iésen, Gerdteeinschub aus dem
Gehduse ziehen, Drahtschalter schlieRen. 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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Elektrischer Anschluss

Elektrischer Anschluss

Sicherheitshinweise

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

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

Wird das Gerit in den Offline-Zustand geschaltet, so behalten die Ausgénge die Zusténde bei, die sie zum
Zeitpunkt der Umschaltung hatten!!!

Elektromagnetische Vertraglichkeit

Européischen Richtlinie 83/336/EWG. Es werden folgende Europaische Fachgrundnormen erfiillt:

Storaussendung: EN 50081-2 und Stérfestigkeit: 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 Gerdt in einen metallenen und geerdeten Schaltschrank eingebaut wird.

Messerde (zum Ableiten von Storeinfliissen)

Wenn von auBen Storspannungen, auch hochfrequente, auf das Gerét einwirken, so kann dies zu
Funktionsstorungen fiihren. Um die Storspannungen abzuleiten und die Storfestigkeit sicherzustellen, mufl
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 muB3 getrennt von
Netzleitungen verlegt werden.

Sicherheitshinweise
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6.4

6.5

Storschutzbeschaltung

Laststromfreie Verbindungen zwischen den Massepotentialen miissen so realisiert werden, dal sie sich sowohl fiir
den niederfrequenten Bereich (Sicherheit von Personen, usw.) als auch den hochfrequenten Bereich (gute EMV-Werte)
eignen. Die Verbindungen miissen mit niedriger Impedanz durchgefiihrt werden. Alle metallischen Massen der im
Schrank @ oder in der Schranktiir @) eingebauten Bauteile miissen direkt mit dem Masseblech verschraubt sein, da-
mit ein guter und dauerhafter Kontakt gewahrleistet ist. Dies gilt im besonderen fiir Erdungsschienen @, die Schutzlei-
terschiene (&), Montageplatten fiir Schaltgerdte (7 und Erdungsleisten der Tiir ®). Als Erdungs-Beispiel sind die
Regler KS40/50/90 ® und KS92/94 (9 gezeigt. Die Verbindungen diirfen max. 20 cm lang sein und sind der jeweiligen
Bedienungsanleitung zu entnehmen.

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

Mit Kupfergeflechtbandern 3 wird eine hochfrequenzleitende und niederohmige Verbindung zur Masse erreicht, be -
sonders bei der Verbindung von Schrank D und Schranktiir 2).

Wegen des Skin-Effektes ist nicht der Querschnitt, sondern die Oberflaiche maBgebend fiir eine niedrige
Impedanz. Alle Verbindungen sind groBflachig 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.

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 Storung des Gerates verursachen kénnen.

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.

Storschutzbeschaltung 18
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OUT5

<500VA, <250V, <2A

ouT4

OUT2

OUT1

|

+
0/4...20mA

+
0/4...20mA:

INP4

INP3

OUT3

—t—  ———

|||—
00VA, <250V, <2A

24V
di 8 (+) _|
di9(+) _|
di 10 (+) |
di 11 (+)
di 12 (+) _|

dob_|

o
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(ep]
|

GND ]

+
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+
{ 0/4..20mA _

0/4..20mA _ _|

+
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6 ‘oder6
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104 | \, [y
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‘5 5
5 = =4
6 5
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J 8
10 9
1 10
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(R

(1 Nur bei Geraten mit Transmitter-Speisung

(D For instruments with built-in transmitter power supply
(D Seulement pour les appareils avec alimentation transmetteur

19

* Bei 24 V DC/AC muR auch der Erdkontakt angeschlossen werden. (Siehe Seite 18)

Elektrischer Anschluss

—1dil) PCBAB A
-1 dit ENEIENE R E
—1—di2(+) SNEE N éé
=1+ \olt SEEIERE NERE
—t— + MA ] INPS| = =I5 |2 ;;
=—— VoIt /mA —16 16 INTERBUS
__:E' 0% — + [INPG
| ' 0/4..20mA |
' +
o el —L—
. L
-] E
. ' Volt
— : : : 'mA
1 ] Ao " ¢ [INP
ST e
Y ! ! £ r100%
a b c e
24\
———+
-1 di3(+) Bei INP5 Spannungsein-
-1 di4(+) gang istimmer A6
—_t di5(+) mit A9 zu verbinden!
-1 diB(+)
-t di 7 (+)
=1 —do1
=—t— (0?2
——t—do 3
-1 d||04 ! 1
."‘l WRXDB ! T VP
1 GND IGND | GND
= | RDA {TRE  RXD/TXD-N
T TIXDB | |DATAB TXD ' RxD/TxD-P
—‘—f XA« DATAA [RXD
— RS422. RS485 'TTL ' PROFIBUS -DP

Bei 24 V DC Speisespannung ist die Polaritédt beliebig
* Bei Geraten mit modularer Option C entsprechendes Kapitel

Anschlussplan
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G Analoge Eingédnge (Anschlussplan)

Thermoelemente (a)

Leitungsabgleich ist nicht erforderlich.

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

InAINP1ist STK. = int. TK zukonfigurieren.

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

InAINPTist STE = ext. TK zukonfigurieren und bei TEref = 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

18 Ra 18
RL1=RL2 ]
‘ RLZ | AL RL2 | | RLI
PE— - - ﬁ1

xeff =01 - 92
2 1 Ra=RL1+RL2

“,z? | I ,z? I L&A

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

RL2 |
92,

Einheitsspannungssignale 0/2...10V (g) INP5 INP5
Eingangswiderstand: > 100 kQ2, Skalierung und Nachkommastellen 4P AP+ Volt
konfigurieren. INP5 ist ein Differenzeingang, dessen Bezugspotential 5 | +mA 5|
am Anschluss A9 liegt. Bei Spannungseingang ist AG immer mit A9 zu 6 mf -mA 6| - Volt
verbinden. 7| - 7| ]

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

Eingangswiderstand: 50 Q, Skalierung und Nachkommastellen konfigurieren.

Gleichspannung -50...1300mV

(nur INP3 bei Gergten 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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LW 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 verfiigbar, wenn INP1 auf Strom oder
1) 12 T offen geschlossen Thermoelement konfiguriert ist
4(+) 1) D geschlossen offen Der Spannungseingang von INP5 ist nicht verfiighar

Auslieferzustand: D =T, @) =offen, 3 = geschlossen. Zum Andern der Schalterstellungen mufR das Gerat aus dem
Gehé&use 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 12 1A
- . 1 L
Ty 1 < a1 +
Ao 1 sl |5 s NP1
sl =ddiz ] L dis] |, 15 )
AA IAA

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

21 Ausflihrungen mit integrierter Speisespannung
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Xl Digitale Ein- und Ausgange (— 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 Eingdnge (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 ()
(=) ! 24 (ext.1) 24V 24V
Wiext] 12| gr——ea=| "™ et M a2
1 : Imax. 5 mA_. dI +
) TSkl B e e B M e e RS REH
Imax.5mA  di 2 [imax 5ma_.di5] & Sl lmarsmadi5| 5 | S
|imax. 5mA - di 6] § E|E|E |Imax. 5mA - di 6] _§ MERE
imax. 5 mA - di 7] 7, max 5mA_di 7| Z | = E|E|E|1E
-&_ 8 do1
g q do?Z
1g [do3 1 [ do3
11 do4 11 do4

Digitale Ein- und Ausgange (— Anschlussplan) 22
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Die Bedienung des Gerétes ist meniigefihrt. Es wird zwischen Komplettdialog und Kurzdialog unterschieden. Im Kom-
plettdialog wird das Hauptmen(i mit seinen Untermeniis dargestellt, sodass alle zugelassenen Einstellungen anwahl -
bar 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.

AN Kurzdialog

Ab Bedienversion 2 verfiighar. Das Hauptmenti wird tiber Schnittstelle ( m—t1de) 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.

e

Lewvel 1 data 1862 Block? 186 Block?
A 183: CONTRE Zonel Zonel = 732 °C A
184: Blockl fone? = 936 °C ey =
1658 Product. fonel = 1 m3sh fonel = 11 m3<h
fone? = B mah fone? = B mih
g ane o3 = ] QL3 = ]
v ; Total 17 m3sh V|1 |Tatal 17 m3h
Total = 418 nd Total = 418 3
g/
Wird die Taste || fiir > 3 s gedriickt, so wird ein Anwendermenii U=er menu
gezeigt, das je nach Gerateausfiihrung unterschiedlich ist
(Standard / Echtzeituhr / Status / Status CANbus / Mod-C Status usw.): Info
Zeile Hardware-Bestell-Nr., Software-Bestell-Nr., User menu
Info: Software-Version und Bedien-Version. Date. Lime
Zeile Datum und Uhrzeit ansehen und einstellen. Ihfa -
Datum. Uhrzeit:
Zeile Zustand von Buszugriff, Parametrierung, Uzer menu
Status PROFIELS: | Konfiguration und Nutzdatenverkehr. Infa
Zeile Zustand von Buszugriff, Parametrierung, Status PROFIBUS
Status CAMBLS: Konfiguration und Nutzdatenverkehr.
Zeile Zustand von Buszugriff, Parametrierung,
Status Mod-C: Konfiguration und Nutzdatenverkehr.

Kurzdialog
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Komplettdialog

Ein Hauptmendi zur Anwahl der fiinf Untermentis, mit deren Hilfe eine gerate- 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 | Fir jede verwe_ndete Funktion ist eine eigene Seite angelegt:
Ansehen der Fingangs- und Ausgangsdaten.
Fiir jede verwendete Funktion, die zu konfigurieren ist, ist eine eigene Seite angelegt:

Eedienzeiten

Fararmeter

Fonfisuration \

Ansehen und Einstellen der Konfigurationen. Soll eine Konfiguration verandert
werden, so ist das Gerat vorher auf ‘Offline’ zu stellen (— Betriebsarten).

Seite Dat.ums  Uhirzeit.: Datum, Uhrzeit ansehen und einstellen. @)

Seite Gerat.edat.en: Schnittstelle, Netzfrequenz, Sprache ansehen und einstellen.
Seite Ol ine~0FF 1 ine: Online <> Offline, Konfiguration abbrechen.

Seite K.al ibrierurna: Zu kalibrierende Signale ansehen und kalibrieren.

Seite Irif'o: Hardware-, Software-Bestell-Nr., Software-Versions-Nr. ansehen. 2)
Seite St.atu=s CAM-BELS: Zustand der evtl. angeschlossenen CAN-Knoten. 3
Seite St.atus PROFIBUS: Zustand Buszugriff, Nutzdatenverkehr ansehen. @
Seite St.atus IMTERELS: Zustand Buszugriff, Nutzdatenverkehr ansehen. (6)
@ 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

Allzemeine Dalten |

Vor Bedienversion 2 wurde in den Titelzeilen des Hauptmeniis und der fiinf Untermentis zusatzlich K525 s
angezeigt. Beispiel K522 Haurtmenl

Anwabhl (Einschalten und Bedienseiten)

Nach dem Einschalten der Hilfsenergie meldet sich das Gerat mit Logo und Haurtmenil wait ! und zeigt da-
nach fir einige Sekunden das Hauptmeni. Wird in dieser Zeit keine Anwahl durchgefiihrt, zeigt das Geréat dann die ers -
te im Untermenti 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 mit-
tels der [&)-Taste zuriick in das Untermenii. Wird dort mittels der [a] /[¥]-Tasten das Ernide erreicht, gelangt man
mittels der [&-Taste zurlick in das Hauptmenti.

(o ¥~

Main menu Level 1 data 182: Intesrator surv, 182 Intearator surw,
Wﬁ_ ntegrator sury, IntIne = 28,88 [%] W-
arameter Wi Barararh vert. IntOut. = 53,68 [%] ALlut = 2.3, 4
[0 data 184: Barararh hor. Intearation ur Intearation uF
Confisuration 165 Trend Intesrator Barg.2 = 5@,88 [X] Bara.2 = 56,88 [¥]
Mizcellaneous Iil 182 Programm diaital LEDE off Ii‘ LEDE off

111: Prosramm analos LED4 on LED4 on

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

Komplettdialog 24
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1.5

1.6

Meniis

Sprachumschaltung

Sprache:

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

Englisch: Al 1gemeine Daten - Geritedaten —» Srrach = deut=ch markieren.
driicken: dewt.sch blinkt. [a] driicken: &rial i=h blinkt. [ driicken: Mairn meru wird angezeigt.

Deutsch: Mizcellaneous — Device data— Lansu. = ensalish markieren.
driicken: &ral i=h blinkt. [v] driicken: dewt.=ch blinkt. [&)] driicken: Haurt.menl wird angezeigt.

Franzgsisch: i wers — Donness d aFrFar. — Lan3au. = francais markieren.
driicken: f'r-ancais blinkt. [v] 2xdricken: deut.=ch blinkt. [&] driicken: HawrFt.merni wird angezeigt.

Anwahl (andere Seiten)

Im Hauptmenti wird mit [a]¥] das Untermenii gewdhlt (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 [&] zuriick in das Untermentii. Wird dort mit [a]¥] das Eride erreicht, gelangt man
mit [&] zurtick in das Hauptmend.

=N =

Beispiel: Parameter

Main menu Parameter @991 CONST Parameter
A Level | data A @95 LED A = .
Confioueat Tt THTE E E - 3333
anfiauration : = .
v Mizcellaneous \ 4 1620 Intearator surw, \ 4 C5 = @, BaE
1683: Barararh wvert. C& = A, FEE
L C‘>—Er1-|:ie LQ— En.de

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

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 [ bestéatigt, fangt er an zu blinken und kann mit [a]¥] eingestellt

werden. Ist der gewiinschte Wert erreicht, wird er mit [©] best4tigt. Danach kann mit [a]¥] eine andere Zeile markiert
werden.

Beispiel: Bargraph vertikal Beispiel: Parameter CONTR+

183: Barararh vert. 112: CONTR+ Parameter

Int.[:lutl.uuluu II]Il.IlI']:“.’IE‘g.2 % U U U U U% |Z| WD § = 166, 8 % U U U U UU D f |Z|
L2y 3500 iy . Tl 6 - 58 Gl

[zl 0.000; -I[II].I]E}::I j U U U U U% |i| E:ges } 20 %D H H U H U U% |z|

25
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Allgemeine Daten — kK.al ikt ietren wihlen ([a]¥]) und 6ffnen (). Mittels [a] wird die unterste Zeile ange-
wahlt (Inversdarstellung, z.B. Biait.). Danach geht es wie folgt weiter:

1.8

Kalibrieren

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

00O ROOOOe

Quit anwahlen [a]und Femgeber auf Anfang stellen (— Abschnitt Betriebsarten)
driicken — Bt blinkt *

[a]driicken — Set. B blinkt

Einschwingvorgang des Eingangs abwarten (min. 6 s)

dricken — B% daorne wird angezeigt

Ferngeber auf Ende stellen (— Abschnitt Betriebsarten)

driicken — B dorne blinkt

[a] 3x driicken — Set.  1EEX blinkt

Einschwingvorgang des Eingangs abwarten (min. 6 )

driicken — 18E% dorne wird angezeigt. Der Abgleich ist fertig.
Zum Verlassen der Kalibrierung [¥] driicken bis nichts mehr markiert ist und [5] driicken.

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

000 O

Beide Thermometer im Anschlusskopf kurzschlieien

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

dricken — Cal dorne wird angezeigt. Leitungsabgleich ist fertig. Beide Kurzschliisse entfernen.
Zum Verlassen der Kalibrierung [¥] 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’
(Allaemeine Daten, Online<0FfF1line).

(] 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: INPG sei fur 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 muf® 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.
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8.4

Wartung

5
2

Verhalten bei Storungen

Das Gerét ist wartungsfrei. Im Falle einer Stérung 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 ausgefihrt.
e Die Sensoren und evtl. Stellglieder arbeiten einwandfrei.
e Das verwendete Engineering ist das gewiinschte und ist in Ordnung.
e Das Gerat ist fir die bendtigte Wirkungsweise konfiguriert.
e Die eingestellten Parameter erzeugen die erforderliche Wirkung.

Funktionsinitialisierung:

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

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

AuBBerbetriebnahme

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

Reinigung

Gehause und Front kdnnen mit einem trockenen, fusselfreien Tuch gereinigt werden. Kein Einsatz von Lésungs- 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-/Ausginge Datenblatt 9498-737-39533
RM Dezentrale Ein-/Ausgabemodule Datenblatt 9498-737-37833

Verhalten bei Storungen
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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 Eingangen (von links), analogen Aus -

gangen (nach rechts), digitalen Steuereingdngen (von oben) und Steuer- oder Statusausgangen (nach unten), wie in der
Darstellung des Integrators.
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Allgemeine Eingénge mit der Bedeutung von Istwerten und Ausgénge mit der Bedeutung von Funktionsergebnissen
werden wie folgt bezeichnet:

e analoge Eingdnge: X1, X2, ...
e analoge Ausgange:  Y1,Y2, ...
e (digitale Eingange: d1,dz, ...
e digitale Ausgange: 71,72, ...

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

An einem Funktionsblock miissen nicht alle Ein- und Ausgange 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 -
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Funktionsbldcke werden standardmal3ig vom Engineeringtool in der Reihenfolge ihres Erscheinens von 100 bis maximal
450 durchnummeriert. Die Berechnung der Funktionsbléicke im Gert 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-/Ausgange) sind im Nummernbereich von 0-100 angeordnet.

Funktionsbldcke haben eine voreingestellte Abtastrate (Rechenzyklus) von 100 ms. Uber das Timing-Menii des Engi-
neerintools oder das Parametrierfenster kann der Rechenzyklus in Stufen von 200, 400 auf 800 erhéht werden, wo -
durch sich die Prozessorauslastung reduziert. Detaillierte Informationen sind der Bedienungsanleitung des ET98 zu
entnehmen.

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

a,b,cd Faktoren ohne spezielle Bedeutung

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

T,Ti 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 Steuereingdngen 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 dZ 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 )

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. AnschlieRend wird dazu die Konstante &H ad-
diert. Von dem sich ergebenden Wert wird der Absolutwert gebildet und an 21 ausgegeben.

Beispiel:
91=-ABS(a*xl+aB) a=b x1=2 aB@=45ergibt 21=15
H1=ABS(a*xl+ald) a=b =1=2 aB=-20ergibt 91=10

Parameter Beschreibung Wertebereich Default
a Multiplikationsfaktor -29999...999 999 1
ad Verschiebung -29999...999 999 0

31 ABSV ( Absolutwert )
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WAl ADSU ( Addition/Subtraktion )

—f ¥ 1
:ig A
—{ ¥ 4
ADEL
' x1 * X
; — a2 | |
2
_}!X_ * 1
: 3 _E +\ y1: -
;X * : »
g .
— % = |

yi=axq+b-xy+c xg+d-xg+yg

Die EingangsgréBen x1 .4 werden mit den Faktoren &...d multipliziert. Zu der Summe der bewerteten Eingénge
wird die Konstante '3 addiert. Nicht benutzten Eingéngen wird automatisch der Wert “0" zugewiesen.

Parameter Beschreibung Wertebereich Default
B...d Multiplikationsfaktoren -29 999...999 999 1
El5 Verschiebung -29999...999 999 0

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

—5
—e H 2 A
— K 2

MLIDI

— % G)—=2
' — 3 |~ ;
X2 * () BlAB[ yh |
R e

] * &) |
1 cd 1

AB_ (a’X1+aO )(bX2+b0)
C C'X3+CO

Y11=

Die EingangsgréRen x1..x3 werden mit den Faktoren &, b, & multipliziert.
Dazu werden die jeweiligen Konstanten a8, b, .8 addiert. Die AusgangsgrolRe entspricht dem Produkt.

Nicht benutzten Eingdngen wird automatisch der Wert “1" zugewiesen.
Bei Division durch “0" (C = & * 33 + =B = 0) wird der Ausgang 41 auf 1.5+ 10%7 gesetzt.

Parameter Beschreibung Wertebereich Default
=PI Multiplikationsfaktoren -29999...999 999 1
ab...cH Verschiebungen -29999...999 999 0

33 MUDI ( Multiplikation / Division )
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LX'38 SORT ( Wurzelfunktion )

— X A
SART
T
X
—2 {# @
. T
(s ] [

Yi=4aXita FYp

Zu der mit & multiplizierten EingangsgroRRe =1 wird die Konstante & addiert. das Ergebnis wird radiziert.
Zu dem Ergebnis der Radizierung wird die Konstante 248 addiert.

Ist der Ausdruck unter der Wurzel negativ, wird der Wurzelausdruck auf 0 gesetzt.
Daraus folgt:*41 = 0. Ist der Eingang nicht beschaltet, wird dies als 1 = 0 interpretiert.

Parameter Beschreibung Wertebereich Default
a Multiplikationsfaktor -29999...999 999 1
ad Eingangsverschiebung -29999...999 999 0
1t Ausgangsverschiebung -29999...999 999 0

SQRT ( Wurzelfunktion ) 34
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LRI SCAL ( Skalierung )

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

Wird x1 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
aid Verschiebung -29 999...999 999 0
Exr Exponent 7.7 1

[ 2
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 Verfligung
(z.B. ADSU, MUDI, ABSV).

SCAL ( Skalierung)
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I 10EXP (10er-Exponent)

—g 51 A
1 DEXP
x1  [n = y1
— 10 —
L e m e e e e e e e e e e e e = ==
V1==1UX1

Der Eingangswert :1 wird in die Formely; =10 X" gingesetzt. Das Ergebnis wird an 41 ausgegeben.
Wenn 1 nicht verdrahtet ist, wird dies als 1 = 0 interpretiert (=41 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 =21 auf 1.5, 10% gesetzt.

Hinweis:

10EXP ist die Umkehrfunktion der Funktion LG10.

T0EXP (10er-Exponent) 36
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9.7 133GACRTGT

EEXF

v

Es wird die e Funktion berechnet.

Wird das Eingangssignal =1 groRer als 85, besteht Uberlaufgefahr.
Dann wird nicht potenziert, sondern =91 = 1,5, 10%” ausgegeben.

Wenn 1 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 Ausgangswert 21 = 148,413159.
Der Eingangswert 1 =0,69314718 ergibt den Ausgangswert '41 =2.

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

y1=In(x1)

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

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

Hinweis:
LN ist die Umkehrfunktion der Funktion EEXP.

Beispiele:

Der Eingangswert %1 =63 ergibt den Ausgangswert ‘21 = 4,143134726.
Der Eingangswert x 1 =2,71828182845904 ergibt den Ausgangswert 91 =1.

LN (Naturlicher Logarithmus) 38
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LK LG10 (10er-Logarithmus)

—ad 5 7
LE10
COICRIDEIPUIEPFEIP PP RIS o
— log,, —>
y; = log ( x1)

Es wird der dekadische Logarithmus der EingangsgroRe =1 gebildet.
LG10 liefert den Logarithmus einer Zahl zur Basis 10.
Wenn x1 nicht verdrahtet ist, wird dies als %1 =1 interpretiert. =1 wird dann zu 0.

Bei einer negativen EingangsgroRe 1 wirda1 =-1,5,10% gesetzt.

Hinweis:
LG10 ist die Umkehrfunktion der Funktion 10EXP.

Beispiele:

Der Eingangswert x1 = 63 ergibt den Ausgangswert '21 = 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)
— W A =
GAP
: Yy
:x‘l y =x-High v
>— X —>
! y =x-Low
| Low| [Hizh
y1 =x1—Low bei x1 < Low
Y1 = bei x1 = Low...High
y1 =x1—High  beix1>High

Nichtlineare Funktionen

Der Bereich der Totzone wird mit den Parametern Low (untere Grenze) und High (obere Grenze) eingestellt. Befindet
sich der Eingangswert 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 L -10 und fir Hiah 50 eingesetzt.

-20 -10

10 20 30

/ Low=-10

40 50

T

High= +50

v

x1

Parameter Beschreibung Wertebereich Default
Liow Unterer Einsatzpunkt -29 999...999 999 0
Hiah Oberer Einsatzpunkt -29999...999 999 0

GAP (Totzone)
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(/3 CHAR (Funktionsgeber)

A

1=

1
wl | w2 |ewd[ll ] !
I
1

Sea <10

Mit bis zu 11 einstellbaren Stitzpunkten kdnnen nichtlineare Funktionen nachgebildet oder linearisiert werden. Jeder
Stiitzpunkt besteht aus dem Eingang x % 1 und dem Ausgang'4% 1 2. Die Anzahl der Wertepaare wird mit dem Kon-

figurationsparameter Z&a bestimmt (Anzahl der Segmente +1 entspricht der Anzahl der Wertepaare).

Die Stlitzpunkte werden automatisch durch Geraden miteinander verbunden, so dass sich fir jeden Eingangswert =1

ein definierter Ausgangswert 21 ergibt. Ist der Eingangswert =1 kleiner als das Parameter x ¢ 1 2, ist der Ausgangs-
wert gleich dem =t 1 2 Wert. Ist der Eingangswert =1 gréRer als der grofRte verwendete Parameter = €12, so ist der
Ausgangswert gleich dem entsprechenden 2t Wert.

Bedingung bei der Eingabe der Konfigurationsparameter ist, dass die Eingangswerte in aufsteigender Reihenfolge
angeordnetsind (#4123 <= {23 < <xC11h).

Konfiguration Beschreibung Wertebereich Default
Sea Anzahl der Segmente 1..10 2
#01x 0112 |Eingangswert fiir Kurvenpunkt -29999...999 999 0..10
=12 0112 |Ausgangswert fir Kurvenpunkt -29999...999 999 0..10
Wenn ein CHAR nicht reicht; hilft folgender Tip:
A (x10/10)
Voo T T s ."l"':'"",r":"'""
CHARI | ii L ] CHARI
y11 1 ;(11 o >X
A [ 1 1 1
. L RS
CHAR Il YARREEEAN CHAR Il —
[0 L=
y1 )&1 1 1 1
x2
A (x10/y10)  yl+vll
Yoo ,: = 'I": R
X N ADSU [
CHARI /\ i ! )
y11 T )‘211 o »X
Hierbei ist x10 von CHAR | = x1 von CHAR Il und x11 von CHAR | = x2 von CHAR ||
CHAR (Funktionsgeber) 42
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m Trigonometrische Funktionen

IRl SN (Sinus-Funion)

e e e e et s s = ==

y1=sin(x1)

Die Funktion liefert den Sinus des Eingangswertes, d.h. x1 ist der Winkel, dessen Sinus berechnet wird.
In dem Parameter & 1 ec.t. wird eingestellt, ob der Winkel in Winkelgrad [°] oder im BogenmaR vorliegt.

Beispiel Winkelgrad:
dl=sinf=1), %1 =30° 2 =1-=05

>

Beispiel Bogenmal:
J1=sin(1), =1 =90ad 2 =21 =0,89399666

Parameter Beschreibung Reglerdarstellung
Salect E!nheft Winkelgrad (Default) Winkelar.
Einheit: Bogenmald Bogenmass

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

Kontrolle mit dem Taschenrechner:
Die Funktion ist fir die Berechnung in “rad” mit dem Taschenrechner auf zB. £ 87 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 SIN (Sinus-Funktion)
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(k"2 COS (Cosinus-Funktion)

C05

e e e e et s s e ==

y1=c0s(x1)

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

Parameter S 1.t wird eingestellt, ob der Winkel in Winkelgrad [°] oder im Bogenmaf vorliegt.

Beispiel Winkelgrad:

gl=cos(xl) =1 =

Beispiel Bogenmaf:

dgl=cos(xl) =1 =

60° 91 =05

1>

45rad 2 91 =0,525321988

1>

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

Wichtig bei Kontrolle mit dem Taschenrechner siehe: Kapitel — sin

COS (Cosinus-Funktion)

44
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Trigonometrische Funktionen

(i3 TAN (Tangens-Funktion)

Giiltigkeitsbereich fir x1: —90°< x1< +90°(—§ <xl< E)

TAM

e e e e et s s = ==

y1=tan(x1)

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 et wird eingestellt, ob der Winkel in Winkelgrad [°] oder im Bogenmal vorliegt.

2

Fiir die Eindeutigkeit der Berechnung wird der Wertebereich des Argumentes auf den 1. und 4. Quadranten (-90° ... 90°
oder -/, ... "/,) beschrénkt.VerlaRt der Eingangswert x:1 diesen Bereich, so wird der Ausgang 91 auf-15¢ 10%7
(+¢1<-90 ["/,)) bzw. auf 1,5+ 10% {21>90 [7/,]) gesetzt.

Beispiel Winkelgrad:

gl=tan(x1) =1 =60° & g1 =1,73205

Beispiel Bogenmali:

1>

gl=tan(=1) =1 =153rad 2 91 =24498

Parameter Beschreibung Reglerdarstellung
Salect E!nhe!t: Winkelgrad (Default) Winkelar.
Einheit: BogenmaR Bogesrmass

Wichtig bei Kontrolle mit dem Taschenrechner siehe: Kapitel — sin

45
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(A3 COT (Cotangens-Funktion)

— % WO
COT
—N’d—(y1)=cot(x1) Y -

e e e e et s s e ==

y1=cot(x1)

Gultigkeitsbereich fir x1: 0 < x1< 180°(0 < x1< 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 ec.t. wird eingestellt, ob der Winkel in Winkelgrad [°] oder im BogenmaR vorliegt.

Fur die Eindeutigkeit der Berechnung wird der Wertebereich fiir das Argument auf den 1. und 2. Quadranten > 0° ...
<180° oder >0 ... < 1) beschrankt.Verl4Rt der Eingangswert : 1 diesen Bereich, so wird der Ausgang =1 auf 1,5 10%
(1<0) bzw. -1,510% (31>180 [ 1 >7]) gesetzt.

Beispiel Winkelgrad:

1>

gl=tan(=1) x1=45° 2 al=1

Beispiel Bogenmal}:

1>

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

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

Wichtig bei Kontrolle mit dem Taschenrechner siehe: Kapitel — sin

COT (Cotangens-Funktion)

46
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(kI3 ARCSIN (Arcussinus-Funktion)

—d 4 A
ARCSIN
N [ — y1b
—>;—(y1)_arcsm(x1) ==

e e e e et s s = ==

yl=arcsin(x1)
Giiltigkeitsbereich fiirx1: = 1< X1<+1

Die Funktion liefert den Arcussinus des Eingangswertes, d.h. x1 ist der Sinuswert, dessen zugehdriger Winkel berech-
net wird. Im Parameter S& 1 ct. wird eingestellt, ob der Winkel in Winkelgrad [°] oder im BogenmaR berechnet
wird.

Die Berechnung wird entweder als Winkelgerad [-90° ... 90°] oder als Bogenmaf} [-f’/2 .0 §] ausgegeben. Bei Argu-
menten auRerhalb des Giiltigkeitsbereichs der Funktion wird der Ausgang =1 auf-1,510% (x1<-1) bzw. 1,5 10%
(#1>1)gesetzt.

Beispiel Winkelgrad:
gl=arcsin(=x1l) %1 =05° 2 491=30

1>

Beispiel Bogenmal:
gl=arcsin(=1) %1 =1rad 2 gl =1571

Parameter Beschreibung Reglerdarstellung
Salect E!nhe!t: Winkelgrad (Default) Winkelar.
Einheit: Bogenmal Boasnmass
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(k'3 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 &zt wird eingestellt, ob der Winkel

—e 5 N

ARCCOS

e e e e et s s e ==

y1=arccos(x1)

Giiltigkeitsbereich firx1: — 1< x1< +1

in Winkelgrad [°] oder im Bogenmal? vorliegt.

9499-040-50618

Die Berechnung wird entweder als Winkelgerad [0° ... 180°] oder als BogenmaR [0...7t] ausgegeben. Bei Argumenten
auRerhalb des Giltigkeitsbereichs der Funktion wird der Ausgang 91 auf 1,5 10% (xx1<-1) bzw.-1,5°10% (31>1)

gesetzt.

Beispiel Winkelgrad:

d1=arccos(x1) =1 =05° 2 41-=60

Beispiel Bogenmal:

1>

a1 =arccos(x1) =1 =0,5rad 2 gl =1,047

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

ARCCOS (Arcuscosinus-Funktion)
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Trigonometrische Funktionen

(AW ARCTAN (Arcustangens-Funktion)

ARCTAM

— s A

e e e e et s s = ==

y1=arctan(x1)

Die Funktion liefert den Arcustangens des Eingangswertes, d.h. =1 ist der Tangenswert, dessen zugehériger Winkel
berechnet wird. In dem Parameter S 1 et wird eingestellt, ob der Winkel in Winkelgrad [°] oder im Bogenmal} vor-

liegt.

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

—%%] [—%...%}ausgegeben.

oder als Bogenmaf&[

Beispiel Winkelgrad:

al=arctan(=1) =1 =1 2 yl=45

Beispiel BogenmaR:

gl=arctan(x1) =1 =12 2 a1 =1,488

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

49
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(AR 3 ARCCOT (Arcuscotangens-Funktion)

—ed %1 ¥
ARCCOT
—21T(51) = arccot (1 —— v,
| Zelect I

e e e e et s s e ==

y1=arccot(x1)

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

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

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

Beispiel Bogenmal}:
a1 =arccot(x1) =1 =-12 2 41 =3,058

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

ARCCOT (Arcuscotangens-Funktion) 50
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m Logische Funktionen
(FA RN AND (UND-Gatter)

L
— T
AND Ii
G T o
'd2 & not z1r
1d3 X »
d4 1

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

Die logische Funktion AND verkniipft die Eingdnge c11 .44 gemaR der untenstehenden Wahrheitstabelle.
Nicht benutzte Eingdnge werden als logisch 1 interpretiert.

ol o2 = &3 =C 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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(728 NOT (Inverter)

=N

MOT

e e e e et s s s = ==

Das logische Eingangssignal 1 wird invertiert an'21 ausgegeben. Istd1 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 0.k.)

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

NOT (Inverter) 52
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12.3 LELDI3 S C)

bl
— M er
oR I
T T o
'!d2 >1 notz1r
a3 —>
d4 1

21:d1 OR dz OR d3 OR d4

Die logische Funktion OR verkniipft die Eingange 1 .4 gemaR der untenstehenden Wahrheitstabelle. Nicht benutz-
te Eingdnge werden als logisch O interpretiert.

(w3
—
(v
g
[
L
"3
s

zl |not =zl

—__m 2, 2O 00000 o o

Sl m oo |||, loo|lo|lo
Sl oo |—mloo|—m|—mloo|—m|—|lo|lo
o= lo—o—ol—ol—o—o|l—|o
RN [ [N N RN N NEEN [NERN EEN NS\ [NIEN IS\, [NEEN P N o )
ocoooooooooooolo|lo|lo|—
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(VX 3 BOUNCE (Entpreller)

9499-040-50618

Diese Funktion dient zum Entprellen eines logischen Signals. Die Anderung des Eingangssignals

:

-

2]
BOUNCE l

1 wird erst dann an den Ausgang =1 iibertragen, wenn sie tber die mit dem Parameter [n& 1 &3 eingestellte Zeit
konstant geblieben ist. Die Genauigkeit der Zeitiberwachung ist abhéngig von der Abtastzeit, der die Funktion zuge -

wiesen wird.

Beispiel:

[v=1 a9 =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

Wertehereich

Default

D=laq

Ein- u. Ausschaltverzugszeit

0...999 999 [s]

0

BOUNCE (Entpreller)
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(VA3 EXOR (Exklusiv-ODER-Gatter)

Z] = d1 EXOR d2

Die logischen Eingdange d1 und d2 werden gemal untenstehender Wahrheitstabelle zu =1 verknipft. Nicht benutz-
te Eingdnge werden als logisch O interpretiert.

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

ol oz =1 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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'YX FLIP (D-Flip-Flop)

signalfs—a
clochkjs—
resetls—

"

-4

H C

FLIP H
—psisghal 1 21,
—p-clock_] _‘l) notzl:

—p-reset.

Der digitale Signalzustand am statischen Eingang = 13rnal wird an den Ausgang =1 weitergegeben, wenn am
Takteingang = 1@k ein Signalwechsel von 0 auf 1 erfolgt (positive Flanke), und der Eingang Fe=&t. auf logisch 0
liegt.

Ist reset. =1, wird der Ausgang =1 zwangsweise zu 0 gesetzt, unabhangig von den Eingdngen=ianal undclock.

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) ist =1 = 0!
Nicht benutzte Eingdnge werden als logisch 0 interpretiert.

A Diese Funktion hat ein “Gedéchtnis”. Das heit: Nach Power-On arbeitet sie mit den Zustanden an =1
und iot. =1 weiter, die bei Power-off bestanden, sofern die RAM-Daten dann noch erhalten sind.

Ein-/Ausgénge

Digitale Eingdnge
D-Eingang - dies Signal wird bei positiver Flanke (0 — 1) an ¢ lack auf z1 ausgegeben, wenn
reset 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

zignal

clock

Digitale Ausgénge
zl Flip-Flop-Ausgang
rnot =1 | Flip-Flop-Ausgang NOT z1

FLIP (D-Flip-Flop) 56
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Logische Funktionen

MONO (Monoflop)

! ! notz1
—p ] m o mE—

Ti2 | T2 ao T2 23!
—— 1 |
'd2 Hode2 L‘;l_‘;l‘ notz3

— T T2 />

__________________________________

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 Eingangen Ti1/Ti2 an die neuen Werte ange -
pal$t. Sind die Eingangswerte Ti1/Ti2 < 0 wird der Impuls fiir die Dauer von einem Abtastzyklus ausgegeben. Die Funk-
tion ist retriggerbar. Wird wahrend einer Impulsausgabe eine neue Triggerbedingung erkannt, so verlangert sich die
auszugebende Restimpulszeit auf eine volle Impulslange.

Die Genauigkeit der Impulsdauer ist abhédngig 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 = 1,6s ausgegeben wird.

MONO (Monoflop)
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Ein-/Ausgénge

Digitale Eingénge

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

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

Analoge Eingéange
Til Impulsdauer Ti; [s] des durch @1 erzeugten Impulses, wenn Maode 1 =Fara.Til ist

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

Digitale Ausgénge

zl Positiver Impuls der L&nge Ti;, wenn am Eingang d1 eine positive Flanke erkannt wurde.
riot. =1 | Negativer Impuls der Lange Ti;, wenn am Eingang d1 eine positive Flanke erkannt wurde.
z3 Positiver Impuls der L&nge Ti,, wenn am Eingang dZ 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 FPara.Til —
Mode 1 -
Quelle der Impulsdauer an =1 Eingang Ti1 InFut Til
Parameter Ti2 Fara.TiZ «—
Mode 2 .
Quelle der Impulsdauer an Z-3 Fingang T2 InFut TiZ
Tii Impulsdauer des durch dd1 erzeugten Impulses, 0,1...999 999 [s] 1
wenn bei Mode 1 = Fara. Til eingetragen ist.
Tiz Impulsdauer des durch A2 erzeugten Impulses, 0,1...999 999 [s] 1
wenn bei Mode 2 = Para. TiZ eingetragen ist.

MONO (Monoflop) 58
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Logische Funktionen

STEP (Schrittfunktion fiir Ablaufsteuerung)
Ll

— 000 o 0D -
TGUTOTTT

O 2o
TpdE
Ton®

— Capc Stepl—=

Die STEP-Funktion fihrt die einzelnen Schritte fir 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 1F - 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 Schrittnummer als Wert ausgegeben.

Beispiel:

Eine Weiterschaltung von Schritt 3 (St.eF = 3) zum Schritt 4 (St.eF = 4) erfolgt erst, nachdem die Bedingung an o3
erfiillt wurde (3 = 1). Erst beim néchsten Aufruf der Funktion wird die Bedingung an < kontrolliert. Damit wird ein
sofortiges Durchschalten verhindert. Solange ©3 = 0 ist, verharrt der Ausgang =t.&F auf dem Wert 3.

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

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

Wenn mehrere Weiterschaltbedingungen gleichzeitig auf 1 stehen (z.B. d1, d2, o3, d< und dS) wird immer nur
der gerade wirksame Eingang abgearbeitet. In jedem Zyklus der Berechnung wird nur um einen Schritt weitergeschal -
tet. Um eine Ablaufsteuerung mit mehr als 10 Schritten realisieren zu kénnen, kann die STEP-Funktion kaskadiert wer -
den:

Das Verdrahtungsbeispiel zeigt die Kaskadierung von 2 STEP-Funktionen. Bei einer Kaskadierung wird die Schrittnum -
mer 1...n immer am Ausgang =t.eF der letzten Folgestufe als Wert ausgegeben.

Re:et
LML VLI
R D O e — T4 0D 0 o
UUUUUUUUU;E%ﬁ Uﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁ%ﬁ%ﬁ
— L Step|—= B CaEc Stepl—-
z :
8 [
STEP | STEP |
100 ts=11 101 ts=11

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

STEP (Schrittfunktion fur Ablaufsteuerung)
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Ein-/Ausgénge

Digitale Eingédnge

dl...dlH

Bedingungseingange zum Weiterschalten auf den néchsten Schritt

reset

Wenn der Eingang re=&t. = 1 ist, wird der Ausgang St.eF auf 1 gesetzt (nur bei Einzel-Funktion
bzw. der ersten Stufe einer Kaskade ). Bei den Folgestufen einer Kaskadierung wird der Ausgang y;
gleich dem Ca=c-Eingang gesetzt.

re=et. hat die hochste Prioritt aller digitalen Eingange.

StoF

Wenn der St.oF - Eingang auf 1 steht, verharrt der Funktionsblock im aktuellen Schritt
(=21 und 1 bleiben unverandert, wenn re=et. nicht auf 1 geschaltet wird.

skiF

Dieser Eingang reagiert nur auf eine positive Flanke, d. h. eine Anderung von 0 auf 1. Bei Vorliegen
dieser Flanke schaltet die STEP-Funktion ohne Beriicksichtigung des Zustandes am zugehdrigend ; -
Eingang auf den néchsten Schritt weiter.

Analoger Eingang

Casc

Dient zum Kaskadieren von STEP-Funktionen. Bei der ersten STEP-Funktion einer Kaskade darf dieser
Eingang nicht beschaltet werden. Die RESET-Bedingung schaltet am ersten STEP die gesamte Kette auf
den Schritt 1.

Digitaler Ausgang

actiw

act.iw =1zeigtan, dass sich die STEP-Funktion noch im aktiven Zustand oder in Reset befindet.
act.iwv =0zeigt an, dass die STEP-Funktion abgelaufen ist.

Analoger Ausgang

Ster

Der Wert an St.eF 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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(VAN TIME1 (Zeitgeber)

!

o
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Die Funktion gibt die Anderung des Signalzustandes an d1 zeitverzogert an z1 aus.
Die Verzdgerungszeit 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
ol ‘ Dies Signal wird verzogert am Ausgang =1 und negiert am Ausgang riot. =1 ausgegeben.

Analoge Eingénge

T1 Verzogerungszeit T1 [s], um die das positive Signal von 1 verzogert wird, wenn Made = InFut.=
ist.

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

Digitale Ausgénge

z1 Verzogertes Eingangssignal d7.
notz1 Invertiertes verzégertes Eingangssignal d7.
Konfiguration:
Konfiguration | Beschreibung Wertebereich Default
Made Quelle der Verzogerungszeiten Parameter T und T2 Paraneter <
Eingange TTund T2 | InFuts

61 TIME1 (Zeitgeber)
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Parameter:
Parameter |Beschreibung Wertebereich Default
Verzégerungszeit T1 [s], um die das positive Signal von 1 verzégert |0,1...999 999 [s]
T1 ; ) ' : 0
wird, wenn bei Mode =P aramet.er eingetragen ist.
T Verzogerungszeit T2 [s], um die das negative Signal von d1 verzégert|0,1...999 999 [s] 0
wird, wenn bei Mode =P ar-amet.er eingetragen ist.
Die Genauigkeit der Impulsdauer ist abhéngig 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 Zeitverzdgerung der positiven Flanke 0,7s betragt.
- Abtastzeit 200ms bedeutet, dass die Zeitverz6gerung der positiven Flanke 0,8s betragt.
- Abtastzeit 400ms bedeutet, dass die Zeitverzdgerung der positiven Flanke 1,2s betragt.
- Abtastzeit 800ms bedeutet, dass die Zeitverzdgerung der positiven Flanke 1,6s betragt.
Beispiele mit verschiedenen Verzugszeiten T1 und T2
Input
dl
Output <[ <n & m=1
z1 f f f 2=1
Output jéﬂ; i&T?%‘éﬂ%‘ em% T =1
= 1 3 : : : : : | T2 — 2
Output ) s M=
=1 . T2—> &2 —__ T2=3
Ouput ens = T =1
' ' l< |34 | T2 — 4
Output I
= ]|.D KTy T2 =2
* . 2=1
Output
zjr-o e éT2> 1' eT2> =3
ks alkia 12 =1
TIME1 (Zeitgeber) 62
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m Signalumformer

(kAN AOCTET Datentypwandlung

63

—] oot o
—] loct2 Ooctlp—=
—] ot Ooct2 f—-
—] loctd Oocta3f—
— X 1 Ooctdfp—-=
AQCTET

101 ts=11

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 (ibertragen. Sollte diese von angeschlossenen Geréaten 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

b: Int32

6 Float

AQOCTET Datentypwandlung
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(LW ABIN (Analog <> Binar-Wandlung)
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Die analoge EingangsgroRe =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« « « d2 (als bindre Zahl oder BCD-Zahl betrachtet) in eine analoge
AusgangsgroRe gewandelt werden.Die Art der Wandlung wird durch den Konfigurationsparameter e lect.
festgelegt.

Analog/Bindrwandlung - Bindr/Analogwandlung (5&lect =ana<—-*bin)

Umwandlung Analogwert in Bindrzahl: Der analoge Eingangswert an 1 wird zu einer IntegergroRe gewandelt, die
dann bindr an den Ausgangen 1. « « =2 (z1=20 .. =2=27) ausgegeben wird. Der Wertebereich liegt zwischen
0...255. AuRerhalb des Wertebereiches ergibt sich die Ausgangsbelegung wie folgt:

Eingang | =1 z2 | =3 4 | =5 |z | =7 | =8
#1<0 |0 0 0 0 0 0 0
%1 >255 1 1 1 1 1 1 1

RN

Umwandlung Binarzahl in Analogwert: Eine Bindrzahl an den digitalen Eingangen el 1 .08 (d1 =20, .d2=27) wird in
eine analoge Ausgangsgrofe umgesetzt und am analogen Ausgang 21 ausgegeben. Der Wertebereich liegt zwischen
0...255.

BCD - Umwandlung (5&1lect. = ana<—*BCD) - Wert in BCD-Zahl umwandeln

Der analoge Eingangswert an =1 (Wertebereich 0...99) wird an den Ausgangen =2 ..z und =4 ..z 1 als BCD-Zahl
ausgegeben.

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

Eingang | =1 | =2 | =3 | =4 | =5 | z&6 | 27 | =8

2[] 23 20 23
#1=83 |1 1 0 0 0 0 0 1
BCD 3 8

AuBerhalb des Wertebereiches ergibt sich die Ausgangsbelegung wie folgt:

IEingang | =1 | =2 | =3 | =4 | =5 | =5 | =¥ | =8
%1 <0 0 0 0 0 0 0

1 >99 L

0
0
1
9

w— oo

ABIN (Analog <> Binar-Wandlung) 64
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Eingang | =1 =2 =3 =4 =5 zE =7 =8

%1<0 |0 0 0 0 0 0 0 0
Bedienversion 1..6 |1 > 8 |0 0 0 0 0 0 0 1
Bedienversion >6 |1 > 8 |0 0 0 0 0 0 0 0

65
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BCD-Zahl in analogen Wert umwandeln

BCD-Eingangswerte an den Eingangen A1 .4 und 5. .3 werden in eine Floatingpointzahl gewandelt und am
Ausgang*31 ausgegeben.

Liegt an den Eingangen 1 .4 bzw. 5. 2 eine BCD-Zahl > 9 an, so wird die AusgangsgroRe =21 auf 9 begenzt.
AuRerhalb des Wertebereiches ergibt sich die Ausgangsbelegung wie folgt:

Ausgang | dl d2 | d3 | dd | d5 | de | dF | dS

0 23 0 23

dJl =

O —=ON O
O —OoON O

dJl =

Umwandlung Wert in Auswahl "1 aus 8" (e lect =ana<—->1-8)
Ein analoger Eingangswert an 1 (Wertebereich 0...8) selektiert keinen oder einen der 8 Ausgange =1 ..z 8.

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

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

AuRerhalb des Wertebereiches ergibt sich die Ausgangsbelegung wie folgt:

Umwandlung Auswahl “1 aus 8" in analogen Wert (52 lect =ana<—*1-3)

Einzelbelegungen der digitalen Eingénge @1 .S ergeben eine analoge AusgangsgroRe an 41 entsprechend der
Wertigkeit des belegten Eingangs.

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

Ausgang | =1 =2 =5 =4 ] o =3 T =5
41 =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 Eingange
dl. . ds Digitale Eingénge fiir Bindrwert, BCD-Wert oder Auswahl Vorgabe.

Analoger Eingan
=1 Analoger Eingang flr Binarwert, BCD-Wert oder Auswahl Vorgabe.

Digitale Ausgénge
=zl =8 Gewandelter Bindrwert, BCD-Wert oder Auswahl Wert.

Analoger Ausgang
gl Gewandelter Analogwert.

Konfiguration:
Konfiguration |Beschreibung Wertebereich Default
Analog/Binarwandlung und Bindr/Analogwandlung anat-x*bin |«
Select | Artder Analog/BCD-Umwandlung und BCD/Analogwandlung | ana+ —*BCD
Wandlung .
Selektion 1 aus 8 anat—-x1-8

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

—x1 WA
TRUKC
I el Vi,
. -l X 1 "
y; =INT(x;)

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

Beispiel:
®l=17 — 491=10
®l=-17 —> 41=-10

Ein-/Ausgénge

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)

‘U
—
[
[un]
]z 1

X1 —X n= Anzahl der Impulse pro Stunde an z1
n= PU|S/h°1—U x0 = Parameter

X100 ~ X0 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. Fir 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.

n

N
Ful=s<h
Pul=s~<kh = maximale Pulszahl/h
A = 0% von Puls/h
~ x1-x0 =186 = 100% von Puls/h
n—PU'S/h°m
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 groRRere Werte eingetragen, als aufgrund der Abtastzeit ausgegeben werden kénnen, wird auf
die maximal mdgliche Impulszahl begrenzt.

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

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

9499-040-50618

Analoger Eingang

#1 'Umzusetzende EingangsgroRe

Digitaler Ausgang

=1 Impulsausgang

Keine Konfigurations Parameter!

Parameter:
Parameter |Beschreibung Wertebereich Default
=H Bereichsanfang (0 % von Puls/h) -29999...999 999 0
#188  |Bereichsende (100 % von Puls/h) -29 999...999 999 1
Ful=z-h |Anzahl der Ausgangsimpulse pro Stunde fiir x7 > x700. 0..18 000 0
Gleichung zur Berechnung der momentanen Impulszahl n pro Stunde
n = momentane Impulszahl / Stunde
X1 —Xp x0 = Parameter. Bei analogem Eingang x,; < x, werden keine Impulse erzeugt
n=Puls/h-—————

(Bereichsanfang, Schleichmengenunterdriickung)
X100 7X0 400

Puls/h

Puls/h

Beispiel:

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

n

Ful=s-h
=3600

x0=3 x100=100

PULS (Analog-Impuls-Umsetzung)

Parameter. Impulszahl/Stunde fir analoger Eingang x = X;gq

Parameter. Ist der analoge Eingang x1 < x100 bleibt n=constant =

68
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(LI COUN(Vorwarts-Riickwarts-Zahler)

Signalumformer

—>:—r*e59t

—PF

& :

—PFreset— :
(1) RN

—»+Freset—° 0000§ " unt—

1 1

: Mode ——] 9999 ;

. j—l: >Tr .
o T oot
| :l_I: >Tr | & —b-:-r*r*-:-w—i—b

‘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 lduft 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 _J

FPreset

-

F

dor

carrd

[aTaT ol ol aH]

Count

0

7

8

9

0

1 2

"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 Takteingénge 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
dieses neuen Bereiches liegen. Um Fehlfunktionen zu vermeiden ist der Z&hler mit ‘Reset’ oder ‘Preset” auf einen neu-
en definierten Anfangszustand zu setzen. Die Funktion hat ein ‘Gedéchtnis’. Das heil8t: Nach Power-On arbeitet sie mit
dem Z&hlerstand und den internen Zustdnden weiter, die bei Power-Off bestanden, sofern die RAM-Daten dann noch
erhalten sind.

COUN(Vorwarts-Ruckwarts-Zahler)
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Funktion Vorwirtszéhler:

Mit jeder Steigenden Flanke (0 — 1) am Eingang LF wird der Ausgang Zoudrit. um 1 erhéht bis die Max-Grenze er-
reicht ist. Dann wird der Ubertrag-Ausgang a4 fiir die Dauer des anliegenden Impulses auf 0 gesetzt. Mit dem
nachsten Impuls geht der Ausgang Caurit. wieder auf den M1 rni-Wert zurtick und zahlt dann mit den nachsten Im-
pulsen weiter hoch.

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

Funktion Riickwaértszéhler:

Mit jeder Steigenden Flanke (0 — 1) am Eingang dicmain wird der Ausgang Cioarit. um 1 verringert bis die Mimn—
Grenze erreicht ist. Dann wird der Ubertrag-Ausgang bxartan fiir die Dauer des anliegenden Impulses auf 0 ge-
setzt. Mit dem néchsten Impuls geht der Ausgang Camart. auf den Max— Wert zurlick und zahlt dann mit den néchs-
ten Impulsen weiter runter.

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

Funktionresat.:

Ein 1-Signal am re=e1.— Eingang hat Vorrang vor allen anderen Eingangen. rre=set. setzt den Codr auf den
Min— Wert.

FunktionFreset.:

Ein 1-Signal am Fr&=&t.— Eingang hat Vorrang vor den Eingédngen UF und diowi. Freset. setzt den Coun auf
den Freset.— Wert zurlick.

Der Ursprung des Preset-Wertes wird mit dem Parameter Maode ausgewahlt.
e Mode = Fara.w2B bedeutet, dass der Preset-Wert dem Parameter 9 entspricht.
e Mode = InrPreset bedeutet, dass der Preset-Wert dem Analogen Eingang Fre=&t. entspricht.

Wenn der Preset-Wert groRer als die Ma: Grenze ist, wird der Ausgang Cont. auf die Max Grenze gesetzt. Wenn
der Pre=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-/Ausgénge

Digitale Eingénge
LF Eingang fiir clock up - Impuls - Hochzéhlen

down [Eingang fiir clock down - Impuls - Runterzéhlen

Fieset. [Eingang fiir Betriebsart Preset - der Ausgang Coumnt. geht auf den Wert Eeset..

reset.  [Eingang fir Betriebsart Reset - der Ausgang Cadrt. geht auf den Wert Mim.

Analoger Eingang
Freset. | Analoger Eingang fiir externen Preset - Wert

IDigitale Ausgénge
cart'd  |Ubertragsausgang Carry (Clock - up)

borrow |Ubertragsausgang Borrow (Clock - down)

Analoger Ausgang
Count  [Zihlausgang

COUN(Vorwarts-Ruckwarts-Zahler) 70
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MEAN (Mittelwertbildung)

resets—

samplef—

disablis—

MEARN

Allgemeines

Die Funktion MEAN bildet den gleitenden, arithmetischen Mittelwert aus der Anzahl (Lla1 M) der letzten erfaliten
Werte am Eingang x1 und gibt ihn am Ausgang*21 aus.

Der Abstand zwischen den einzelnen Erfassungen (Intervall) ist mit ZamF 1 & und Uit einstellbar.

Inlrit wird angegeben, in welchem Zeitabstand gemessen werden soll (S&C. = 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.
SamFle = 1 und Unit =sec — jede Sekunde einen Wert erfassen.

LUalHo = 6B  — die vergangenen 60 Werte bilden den Mittelwert (1 Minute).

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

LalMo =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.

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

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

Mitdi=abl =1 wird die Erfassung unterbrochen, mit re=s&t. = 1 wird der Mittelwert geldscht.

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

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

y1

Beispiel: LlalMHo =5
Xq= 11 24 58 172 112

424458472412

1
i 5

= 354

MEAN (Mittelwertbildung)
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reset
Der Analoge Ausgang Mear geht fiir die Dauer des anliegenden r&=&1.-Signals auf den Wert 0.
Die gespeicherten Werte werden gel6scht.

Beispiel:
LlalMo =5 Ausgang Mean bei Reset:
Xi= 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
941 =55

LlalMo =5 2. Sample nach Reset:
X1= \44 \55 \x \x \x

Es wird erkannt, dass zwei giiltige Werte vorhanden sind. Am Ausgang 21 wird der Mittelwert dieser giiltigen Werte
ausgegeben=l =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-/Ausgédnge

Digitale Eingénge

disabl |DerDisable Eingang unterbricht das Samplen

reset  |Der Reseteingang 9scht 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
teada | Anzeige Puls fiir einen abgelaufenen Gesamtzyklus

Analoger Ausgang

Mean  |Berechneter Mittelwert

Konfiguration:
Parameter |Beschreibung Wertebereich Default
LlalHo  |Anzahl der zu erfassenden Werte 1..100 100
Sekunden Sec «—
Uhit. | Zeiteinheit des Wertes “Sample” Minuten mMirn
Stunden h
Samrle |Intervallzeit fur Mittelwertbildung 0,1...999 999 1

MEAN (Mittelwertbildung) 72
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Zeitfunktionen

(NI LEAD ( Differenzierer )

a
n
—slx1 ¥ v
LEAD
—pezet. !
+ 1
—X >IN =
! I I
! | a [ [ T |[Mode] | 9@ | ¢

A Der Differenzierer hildet den Differenzenquotienten nach der Gleichung:

ts  Abtastzeit x1(t) momentaner x1
Vi = T -[y1(t—ts)+a-{x1(t)—x1(t_u}]+y0 T Zeitk?nstante x1(t-ts)  vorheriger x1
T+t ‘ a  Verstarkung 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) =—
T-p+1
Ein-/Ausgénge:
Digitaler Eingang
=1 bewirkt, dass y’= y0, und der Differenzenquotient zu 0 gesetzt wird.
reset . . ,
= ( startet automatisch den Differenziervorgang.
Analoger Eingang
#1 \Zu differenzierende EingangsgrofRe
Ausgang
al 'Ausgang des Differenzieres
Parameter:
Parameter |Beschreibung Wertebereich Default
a Verstarkungsfaktor -29999...999 999 1
o5 Ausgangsverschiebung -29999...999 999 0
T Zeitkonstante in Sekunden 0...199999 1
Konfiguration:
Konfiguration |Beschreibung § Wert Default
Arbeitsweise des |16 Anderungen differenzieren a8 0
Mode Differenzierers Nur positive Anderungen differenzieren  dx/dt >0 1
Nur negative Anderungen differenzieren  dx/dt <0 2

73 LEAD ( Differenzierer )
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Sprungantwort:
Auf eine sprungférmige Verénderung der v

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

Y., =C-a-Dx+Y0

und klingt dann nach der Funktion e f=n-T
_— n . . _— . n_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 Ausgangsgrofe auf y (n*ts) ist

fo t=n.Ts

Y(n-ts)
Ig—Y
n=——M8 41

IgC
Der Flacheninhalt A unter der
abklingenden Funktion ist

max

A=Y -(%—1)=a-Dx

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

ymax

Y(MS) =m-a-T-(1—Cn)

} Yin

auf den endgiltigen Wert des
Differenzenquotienten

ymax=m.a,T t=n-Ts

ein. Dabei ist m=m= d%t der Steigungsfaktor
der Eingangsfunktion. Der relative Fehler

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(,.;) dem Endwert
Y=Yq Dis auf den Fehler Fnahert, ist

"
IgC

t=n-Ts

LEAD ( Differenzierer ) 74



9499-040-50618 Zeitfunktionen

(L¥2 INTE ( Integrator )

—x L L w1l
— Preset DECE.E
EE
INTE 1]
[ tb—_ ~ TEa §;=>
+. rese Flode| MIM y1'=>
—p»—Freset———| \° MA —>
—p—tezet \ _/HI_H !
' X 1 1
: + In 0 Max ;
—p—=t.oF >1 .
. F = T ;
I 1
Der Integrator hildet das Integral nach der Gleichung:
ts Abtastzeit x1(t) momentaner X1
— ts, T Integrationskonstante y1(t) y1 nach t=n*ts
y1(’[) = y1(t—t ) +? [X1(t) +XO] )
s n Anzahl der Rechenzyklen y1(t-ts)  vorheriger y1
=B Eingangsverschiebung

Die komplexe Ubertragungsfunktion lautet:
1
E,=—
(») T-p
Nicht benutzte Steuereingdnge werden als logisch “0" interpretiert. Stehen gleichzeitig mehrere Steuerbefehle an, so hat:
treset.  =1Vorrangvor Freset undstoF
Freset. =1Vorangvor stoF

Der Integratorausgang 21 wird auf die voreingestellten Grenzen (M i, Fax) begrenzt: Mlir <21 <Max. Beiun-
terschreiten von M1 bzw. tiberschreiten von Maz wird der Integrator automatisch gestoppt und der entsprechende
Steuerausgang ri oder maz auf logisch 1 gesetzt. Die Grenziiberwachung arbeitet mit einer fest eingestellten
Hysterese von 1% bezogen auf den Arbeitsbereich (Max -Mir)

Ein-/Ausgédnge

Digitale Eingange

storF 1 Der Integrator wird fiir die Dauer des Stoppbefehls angehalten. Der Ausgang y1 8ndert 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
Freset|  vorgegebene Variable Prreset. (Mode= 1) gesetzt. Nach Aufheben des FHe=.et.-Befehls beginnt
die Integration bei dem effektiv wirksamen Presetwert.

reset

75 INTE ( Integrator)
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Analoge Eingédnge

=1

Zu integrierende EingangsgroRRe

Freszet.

Externer Preset-Wert

Digitale Ausgéange

Ma

=1 bei Max. Begrenzung iberschritten

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
=@ Konstante -29999...999 999 0
15| Preset-Wert -29999...999 999 0
Min Min. Begrenzung -29999...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

WH=WWH4r$%ﬂ+xm

t=n-1s

“t" ist die Zeit, die der Integrator benétigt, 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)
N
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 AusgangsgroRe 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=—
1:S

n= @ =200
01s

01

y=0+200-—~—-10=2

daraus ergibt sich eine Steigung von %US oder O% ,

INTE ( Integrator )
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-
=
w

77

o
n
—alx1 v
LAGT
fmmmmmmrmoiomimmiemieme !
__a'reset \i :
. v 1 [ y1| -

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

T t ts Abtastzeit x1 (t) momentaner x1
— S .
Vi = T+1 ’ y1(t—ts) + T+1 “Xlit) | T Zeitkonstante xl{tts)  ylnacht=n-ts
S S n  Anzahl der Rechenzyklen  y1(t-ts) vorheriger y1

Die komplexe Ubertragungsfunktion lautet:

1
F(p)=
i) T+p-T
Ein-/Ausgénge:

Digitaler Eingang

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

reset =1 bedeutet, dass das Eingangssignal x7 unverzégert am Ausgang y7 ausgegeben wird.

Analoger Eingang

1 Zu verzogende EingangsgroRe

Analoger Ausgang
gl | AusgangsgroRe

Parameter:

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

keine Konfigurationsparameter!

LAG 1 ( Filter)
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(LY DELA1 ( Totzeit )

:: ’:r;setl- E‘ ! A

DELAT
e TTTTTT —
—p-Freset |_ \‘j 0
—}I—clnckﬁ* :
—>-Hl (s~ Y1

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

Wenn der Takteingang clock nicht verdrahtet ist gilt: Die Eingangsgrofe x1 wird um den n-fachen Betrag der einge-
stellten Abtastzeit ts verzégert ausgegeben ( Phasenverschiebung um n- ts). Die wirksame Totzeit entspricht dem ganz-
zahligen Vielfachen der gewahlten Zeitgruppe (Abtastzeit ts 100/200/400/800 ms).

Der Totzeitbereich umfafit n= 0 his 255 (0....255- tg)

Ist der Takteingang clock verdrahtet, so wirkt DELAT wie ein Schieberegister mit einer Ldnge von max. n = 255 Para-
meter D& 1 a9, Dieses Register kann durch ein externes Ereignis Ft~&=et. vorbesetzt werden. Eine Weiterschal-
tung 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.

Freszet: Der Ausgang gibt den an Preset anliegenden Wert aus. Nach (n+1) positiven Flanken an clock
bzw. (n+1) Abtastzyklen tg (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 heif3t: 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 Taktfiir die Verzogerung
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 EingangsgrofRe
Freset. |unverzigert ausgegebener Wert durch preset = 1

Stehen gleichzeitig mehrere Steuerbefehle an, so hat:

reset. =1 Vorangvorrreset undstor
Freset. =1 Vorrang vor sLoF

Analoger Ausgang
a1 | AusgangsgroRe
Parameter:
Parameter |Beschreibung Wertebereich Default
Delag  |Verzégerungszahl n 0/1/....255 0

DELA1 (Totzeit) 78
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Zeitfunktionen

DELA 2 ( Totzeit )

W
00
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—|Preset T LA
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—prezet— i
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—>-il Jh ~ Pl
1
; ;
—Pp—Prezet: .

Die Funktion filhrt die Berechnung y1;) = x1;_14) durch. Die EingangsgroBe x1 wird um die Zeit Td verzigert an y1
ausgegeben. Die Genauigkeit von Td ist abhédngig 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 Abtastzeit ts  200ms bedeutet Td = 0,8s
zur Abtastzeit ts  400ms bedeutet Td = 0,8s

zur Abtastzeit ts  800ms bedeutet Td = 0,8s

Die maximal mogliche Verzogerungszeit ist abhédngig von der gewahlten Abtastzeit ts.
Tdmax= 255sbeits= 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 vor Freset und stoF

Freset. = 1 Uorrans wor stor

Analoger Eingang
w1 Zu verzdgernde EingangsgroRRe

Freset |unverzigert ausgegebener Wert bei preset=1

Analoger Ausgang
ul | AusgangsgroRe

Parameter:

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

DELA 2 ( Totzeit)
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(LXM FILT ( Filter mit Toleranzband )

FILT
—bi—r*esetJ >1 :
; > =]
_>: x1 [ l_ ~ y1.
Z 0iFF) Z

Der Filter erster Ordnung hat innerhalb eines Toleranzbandes um den letzten Ausgangswert (1 x1—yll<<=d )die

komplexe Ubertragungsfunktion F(p) =—
T+p-T

Ist die Differenz zwischen Eingang x1 und Ausgang y1 gréBer [ri ++ oder reset. = 1, wird die Filterstufe abge-
schaltet, und der Ausgang folgt dem Eingang ohne Verzogerung. 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

v
—_

_ s ts Abtastzeit Xt
Yl = T+t ' y1(t—ts) + T+t Xy 7 Zeitkonstante X1
S s

Ein-/Ausgange

| Digitaler Eingang
reset. = H

x1-yl< Dif+ Verzogerung wirksam

x1-y1 >Dif+ Verzdgerung abgeschaltet
1 x1-y1 < Dif¥ Verzogerung abgeschaltet
x1-y1 >Dif+ Verzdgerung abgeschaltet

reset =

Analoger Eingang
=1 \ Zu verzogernde Eingangsgrofie

Analoger Ausgang
al | Ausgangsgrofe

Parameter:
Parameter | Beschreibung Wertebereich Default
T Zeitkonstante in Sekunden 0...199999 1
Diff Toleranzband § 0...999999 1

FILT ( Filter mit Toleranzband ) 80
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LLY AN Timer ( Zeitgeber )

disabljs—

Wigeh- 0 f—=

-

H
TIMER l

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

1 . z1 1
>—Disabl ‘ t [Week-D;
1 ] 1
1 1
; TS{MD TE.D‘ !
! T5.D | | TE.H !
: T5.H | | TE.Hi :
: 5. Mi ;

punkt += eingeschaltet und TE spater wieder ausgeschaltet. Dieser Schaltvorgang kann einmalig oder zyklisch erfol -
gen (Parametereinstellung). Der Ausgang Week —L zeigt den aktuellen Wochentag (0...6 =So0..Sa). TS Mo =0
und TS . [ = 0 bedeutet aktueller Tag.

Ist die mit TS« H und 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 . [ < "aktueller Tag” findet die erste Schaltung im néchten
Monat statt. Bei T« M < aktueller Monat und T . [r < aktueller Tag findet die 1. Schaltung im nachten Jahr statt.

Ein-/Ausgédnge

Digitaler Eingang
disabl =8 | Ausgang z1 aktiv. Wird 1 wenn die Zeit erreicht ist.
cdisabl =1 | Ausgang z1 abgeschaltet. Der Ausgang verhélt sich wie “Zeit noch nicht erreicht”

Digitaler Ausgang
=1 \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
T5. 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=sch Funktion 14uft zykisch

5]

Funcl eirnimal Funktion l4uft einmal 1 0
1531 ich Funktion l4uft taglich 5}
- Mo. « « Fi~. Funktion l4uft von Montag bis Freitag 1
Mo. .. Sa. Funktion l4uft von Montag bis Samstag 2
wachentlich 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 )
Iy
2
L]
T Mfzak- O f—=
T
C
Mol
TIMEZ H,
_,_d.i_S;l.:‘_l_.__.__.__.__.__.__.__Z;I__._I
- 1
—p ctart— || = t | Week D_
—pteze — | — T !
. T5.D TE.D :
- @ TS.H | | TE.H erd —p
| TS.Mi| | TE.Mi :

Die Funktion TIMEZ kann nur bei Geraten 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.

Beispie: T2. =2, TS.H=1,T5.Mi=30 TE.[=0, TE.H=2 TE.Mi =2
Nach der Anderung von 0 auf 1 (positive Flanke) am Eingang =t.att. wird nach 2 Tagen, 1 Stunde und 30 Minuten
der Ausgang =1 auf 1 gesetzt und nach 2 Stunden 2 Minuten wieder auf 0 zurlickgesetzt.

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

Ein-/Ausgédnge

Digitale Eingange

dizabl = 1 |unterdriickt den Schaltvorgang.

treset. = 1 | beendeteinen gerade laufenden Schaltvorgang sofort.

start. @ — 1 | Beginn der Einschaltdauer

Digitale Ausgénge

=1 1 Schaltvorgang lauft.

eid 1 Ende des Schaltvorganges.

Analoger Ausgang

Weak—[ 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
T5.Mi 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 EXTR ( Extremwertauswabhl )

y1>y2>y3

Die analogen Eingange =1, %2 und %3 werden der GréRe ihrer momentanen Werte nach geordnet und an den Aus-
gangen Max, Mid und Min ausgegeben. An Mazx wird der gréBte, an Mid der mittlere und an Mir der kleinste
Eingangswert ausgegeben.

An dem Ausgang MazHMo 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 M1k 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. 1037 oder kleiner als -1,5 . 10% ist.

Anzahl der ausgefall-
enen Eingénge

Max

Mid

Min

MaxHo

Micko

MinMHo

0

Xmax

xmid

Xmin

Nummer von xmax

Nummer von xmid

Nummer von xmin

Xmax

xmin

Nummer von xmax

Nummer von xmin

der giiltige Wert

Nummer des giilti

en Wertes

1
2
3

15 107 15 107]15 107

0

0

Ein-/Ausgédnge

Analoge Eingénge

o

‘ Zu vergleichende Eingangsgréfen

Analoge Ausginge

Max

Maximaler momentaner Eingangswert

Mid

Mittlerer momentaner Eingangswert

Min

Minimaler momentaner Eingangswert

MaxMHo

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

MidMo

Nummer des mittleren momentanen Eingangswertes (1 =x1,2==2 3=%3)

MinMo

Nummer des minimalen momentanen Eingangswertes (1 =1, 2=%2 3=x3)

83
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L2 PEAK ( Spitzenwertspeicher )

Fa
[u]
i $ Map—=
B LI YT E
PEALK.
—Ppr=toF & :
—ptezet1+———G ;
1

: I—_v'! [ Max,
) X1 x>y Xmax | —

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
=t.oF-Befehl aufgehoben. (xmax und xmin werden auf den momentanen x1-Wert gesetzt und folgen dem Eingang x1
solange, bis der re=&t.-Eingang wieder auf 0 geht.

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

Die Funktion hat ein ‘Gedé&chtnis’. Das heil3t: 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-/Ausgédnge

Digitale Eingdnge
=tor | Wird der stop - Eingang auf 1 gesetzt, werden die Momentanwerte Max und Min beibehalten.
reset. | Der Reseteingang l9scht die Min— und Max—Werte.

Analoge Eingdnge
x1 Prozesswert, dessen Min- und Max-Wert ausgegeben wird.

Analoge Ausginge
Max Maximaler Wert
Mir | Minimaler Wert

PEAK ( Spitzenwertspeicher ) 84



9499-040-50618 Auswihlen und Speichern

L% TRST ( Halteverstarker )

85

A

Wird der Steuereingang b1 e auf 1 gesetzt, wird der momentane Eingangswert x1 gespeichert und am Ausgang y1
ausgegeben. Wenn der Steuereingang ko1 o auf 0 gesetzt wird, folgt der Ausgang y1 dem Eingangswert x1.

Die Funktion hat ein ‘Gedachtnis’. Das heil8t: Nach Power-On arbeitet sie mit dem y1-Wert weiter, der bei Power-0ff
bestand, sofern die RAM-Daten dann noch erhalten sind.

Keine Parameter!

Ein-/Ausgédnge

Digitaler Eingang
hold \Speichersignal fir den =1 -Wert

Analoger Eingang

#1 \ Prozesswert
Analoger Ausgang
al ‘ Funktionsausgang

TRST ( Halteverstéarker )
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XM SELC ( Konstantenauswahl )

- o f—e
o 2
v B
R |
SELC
FI R IEEICE T SRRt
: ~pPr,
. || y2|
INEE CZ. 1 Z\;—’ai
. IE1.2 IIEE.E —Z\L'_b
! Cl.3 C2.3 4
Lo Co —Z\j_%;
1

Abhéngig von dem Steuersignal d1 werden entweder die vier voreingestellten Parameter der Gruppe |
oder der Gruppe Il ausgegeben.

Ein-/Ausgénge

Digitaler Eingang

di ‘ Auswahl der Konstantengruppe (0 = Gruppe I; 1=Gruppe Il)

Analoge Ausgange

d1=0 2 Gruppe | cd1=1 2 Gruppe Il
al ci.1 c2.1
a2 cl.2 C2.2
a3 Cl.3 C2.3
=g cil.4 C2.4
Parameter:
Parameter |Beschreibung Wertebereich Default

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

C1.2 |2 Konstante der Gruppe |, wird bei d1 =0 auf Ausgang y2 ausgegeben. | -29 999...999 999

C1.4 |4 Konstante der Gruppe |, wird bei d1 =0 auf Ausgang y4 ausgegeben. | -29 999...999 999
C2.1 |1 Konstante der Gruppe II, wird bei 1 =1 auf Ausgang y1 ausgegeben. | -29 999...999 999

C2.2 |2 Konstante der Gruppe II, 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 |, wird bei 1 =0 auf Ausgang y3 ausgegeben. | -29999..999 999 | 0
0
1
1
1
1

CZ2.4 4 Konstante der Gruppe Il, wird beid1 =1 auf Ausgang y4 ausgegeben. | -29 999...999 999

SELC ( Konstantenauswahl ) 86
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(LA SELP ( Parameterauswabhl )
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Auswihlen und Speichern

Abhangig von den Steuersignalen d1 und d2 wird entweder einer der drei voreingestellten Parameter C1, C2, C3 oder
die Eingangsgrofe x1 mit dem Ausgang y1 verbunden.

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

Ein-/Ausgéinge

Digitale Eingéinge

ol

1. digitaler Eingang fiir die Parameterauswahl

o2

2. digitaler Eingang fiir die Parameterauswahl

Analoger Eingang

w1

Eingang, wird am Ausgang 21 ausgegeben, wenn d1=1und d2 =1

Analoge Ausgénge

dl oz
a1=C1 0 0
gl=C2 0 1
91=C3 1 0
al=x1 1 1
Parameter:
Parameter |Beschreibung Wertebereich Default
C1 1. Konstante, wird bei 1 =0 und d2 = 0 auf Ausgang y1 ausgegeben. | -29999..999999 |0
Cc2 2. Konstante, wird bei 1 =0 und d2 = 1 auf Ausgang y1 ausgegeben. | -29999..999999 | 0
C3E 3. Konstante, wird bei 07=1 und 2 = 0 auf Ausgang y1 ausgegeben. |-29999..999999 | 0

87
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(LX SELV1 ( Variablenauswahl )

-0l
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—elx 4
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; 114 :
_o'x1 1
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1 '—OO |
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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 O interpretiert.

Ein-/Ausginge

9499-040-50618

Digitale Eingdnge

dl 1. digitaler Eingang fiir die Parameterauswahl

oz 2. digitaler Eingang fiir die Parameterauswahl

Analoge Eingénge

| Eingang, wird am Ausgang y1 ausgegeben, wenn d1 =0 und d2 =0

waE 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

o Eingang, wird am Ausgang y1 ausgegeben, wenn d1 =1 und d2 =1

Analoge Ausginge

ol oz
941 = xl 0 0
ol = 0 1
gl =x3 1 0
gl =xd 1 1
Keine Parameter:

SELV1 ( Variablenauswahl )
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(LY SOUT (Wahl des Ausganges)

89

3!
B O T e
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S0UT
;d1 0101 ?
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; 1114 y2; >
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e - y4: ;

Abhangig von den Steuersignalen d1 und d2 wird die Eingangsgréfe x1 an einem der Ausgénge y1, y2, y3 oder y4 ver -
bunden.

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 91 ausgegeben, wenn 1=0unddZ =0

Analoge Ausgange

dl o2
9l =x1 0 0
2 =x1 0 1
A =xl 1 0
g =x1 1 1
Keine Parameter:

Der F(L’mktionsblock wurde von der Bedienversion 6 zur Bedienversion 7 in seiner Funktion
gedndert.

Alte Wahrheitstabelle bis einschlieBlich Bedienversion 6:

dl | d2
gl =x1 0 0
a2 =xl 1 0
g5 =x1 0 1
ud —w] 1 1

SOUT (Wahl des Ausganges)
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LLX: I REZEPT ( Rezeptverwaltung )

—elx1 BT gl
—ufxz %c ]
—a|x 3 pd ¥ 3
—u|x 4 E ¥ 4
—i] Satho Cascl—=
REZEFPT

_>:_mahua1 |
—p =tore :
o T 1T ] PAEN
—p XSt ] ]St 2, T et a, T Setd. [ Sets T H y2:
—pX2)5et 1, 7| 5et2,2 | Get3.2) Setd. 2 5et5.2_oo\ﬁ‘,—>
—p X3 cet 1,3 Set2. 3 5ot 3.3 [ Setd. [ cetn I Y TSy
—p XAt 1,4 Set 2, 4 | Get3. 4| Setd. 4| SetS 4[] ° py4!

Die Funktion Rezept hat 5 Gruppen (Rezeptbldcke) zu je 4 Speicherplétzen. Die Rezepte kénnen sowohl iiber die Para -
metereinstellung als auch tber 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.Ha anliegende Wert.

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

Im Handbetrieb (mariaal = 1) werden die Eingénge direkt mit den Ausgangen verbunden.

Werden mehr als 5 Rezepte benotigt, wird einfach eine entsprechende Anzahl der Rezeptbldcke in Reihe geschaltet
(kaskadiert).

Beispiel fiir 15 Rezepte

T b b b
1 = 1 = 1 =
Ax1 3 v Ax1 3 v Ax1 3 v
“xz &L vzl “xz &L vzl “xz &L vzl
 — E v 32— = EXc E v 2 = EXc E v 2
e A o ¥, 4 W —e S EE Y e
& Satho Caec i & Satho Caec £ & Satho Caecl—-
REZEFT REZEFT REZEFT
100 ts=11 101 ts=11 103 ts=11

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

REZEPT ( Rezeptverwaltung ) 90
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Ein-/Ausgédnge

Digitale Eingédnge

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 Set.Ho ausgewahlten Rezeptblock

?E;E;h abgespeichert. Die Werte werden sowohl im RAM als auch im EEPROM gespeichert.
y [3” Wenn sL.ore =0 oder permanent =1, wird nicht gespeichert. Der Speichervorgang wird auch
im Handbetrieb (manual = 1) durchgeftihrt.
manual manual = 0: Automatikbetrieb: Rezeptfunktion aktiv

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

Analoge Eingdnge

#lawaxd

In der Betriebsart STORE (=t.or& =1) werden die an x1... x4 anstehenden Werte in die
Speicherplatze der mit Set.Hio angewdahlten Gruppe geschrieben.

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

SetHoS

Anwahl eines Rezeptblockes:

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

Analoge Ausgange

21...'3 | Die Werte an y(i) entsprechen entweder dem Rezeptblock der mit =&t.Ha angewdhlt wurde oder den

4 Eingangen x(i) im Handbetrieb (= t.ore =1).
Casc Der Wert am Ausgang Ca=, ist der um 5 reduzierte Wert des Eingangs Set.Mo und dient zur
Kaskadierung

Parameter:

Uber Schnittstelle kdnnen 20 Parameter (5 Rezeptblicke mit je 4 Werten) voreingestellt werden:

Parameter |Beschreibung Wertebereich Default
Setl.l Parameter 1 flir Rezept 1 -29999...999 999 0
Setl. 2 Rezeptblock 1 Parameter 2 fir Rezept 1 -29999...999 999 0
Setl.3 Parameter 3 fiir Rezept 1 -29999..999993 |0
Setl.d Parameter 4 fir Rezept 1 -29 999...999 999 0
Set2.l Parameter 1 fiir Rezept 2 -29999...999 999 0
Set2. 2 Rezeptblock 2 Parameter 2 fiir Rezept 2 -29999...999 999 0
Set.3 Parameter 3 fiir Rezept 2 -29999..999999 |0
SetZ.d Parameter 4 fiir Rezept 2 -29 999...999 999 0
Set3. 1 Parameter 1 fir Rezept 3 -29999...999 999 0
Set3. 2 Rezeptblock 3 Parameter 2 fiir Rezept 3 -29999...999 999 0
Set3.3 Parameter 3 fir Rezept 3 -29999..999993 |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..999999 |0
Setd.d Parameter 4 fiir Rezept 4 -29999..999999 |0

REZEPT ( Rezeptverwaltung )
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LA 20F3 ( 2-aus-3-Auswahl mit Mittelwerthildung )

Ll
—ulxq  CHOE
—e{AAmult & & T
. A
— XZ2mult Cascl—
—slx= o
— X3mult Il]_.|||]_.|
Z0F 3 H
—pfaill— ;
—VI—FaiIE—% Err l——p
—»:—Failz—D errZ—>p
—p—f K I
—p 1 ! ;
—p—Hlmult
—p 2 Yi——p
—Pp— A1t CaE.-:—l—>|
'I i .
—pHImult— !
1 .

Die Funktion 20F3 bildet den arithmetischen Mittelwert aus den Eingangsgroen =1, =2 und 3. Es wird der Betrag
der Differenzen von 1, %2 und =3 gebildet und mit dem Parameter Lni '+ verglichen.
Eingdnge, deren Wert diesen Grenzwert iiberschreiten, werden bei der Mittelwertbildung nicht verwendet.

Wirdan +aill. fail3 eine 1angelegt (z.B. die Failsignale von AINP), so werden die zugehdrigen fehlerhaften
Eingange ebenfalls nicht bei der Mittelwertbildung berlicksichtigt.

ert1 =1 zeigt an, dass 1 Eingang ausgefallen ist und nicht zur Mittelwerthildung herangezogen wurde.

Wenn mindestens 2 Eingange nicht an der Mittelwertbildung teilnehmen, wird der Ausgang et t~2 auf 1 gesetzt.
Ist der Eingang @ " auf 1 gesetzt oder ist der Ausgang &2 =1 wird der 1 Wertam21 Ausgang ausgegeben.

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

Bei nicht verdrahteten Faktor-Eingangen (=11t =3ml L) wird automatisch Faktor 1 angenommen. Wird einer
der Eingange =1 ..:%3 nicht belegt, muR der zugehdrige x—rmwi1 1. definitiv auf 0 gesetzt werden oder ebenfalls of -
fen bleiben!

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

Kaskadierungsbeispiel

£$ =Inp34>J
Inps gE ur_n

v 1 = — _.F:Euolnm
w2 _Inpa) 2 FRER gg\m
LE| m AlMPS
N ] AINP1 I
v AINPA 65 61
B 64
'L == l
B
| . ll_l xq  CDOE
v 10— oy —elximuit [ @ @
v 11— x1 2% Xz e
Az —Bx1multuf_ﬁuf_ﬁu@ —slx2mult Casc—
A3 x2 L& %3 :T
14— —slx2mult I asc F3mult ‘ﬂ In_J
s —elx :T

AT Xamult EE 20F3 l l

coNsT | ] 20F3 TT 100 ts=11
99 101 ts=11

20F3 ( 2-aus-3-Auswahl mit Mittelwertbildung ) 92
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In diesem Beispiel wurde der CONST -Ausgang y16 = 0 gesetzt.
Es weden die folgenden Formeln berechnet:

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

Ein-/Ausgédnge

Digitale Eingénge

faill |Fehlermeldung fir Eingangx1.Beif'ai 11 =1 wird der Eingang 1 nicht bei der Mittelwertbildung berlicksichtigt.

failz |Fehlermeldung fir Eingang 2. Bei a1 12 =1 wird der Eingang =2 nicht bei der Mittelwertbildung berticksichtigt.

2113 | Fehlermeldung fir Eingang 3. Bei a1 1.3 =1 wird der Eingang x3 nicht bei der Mittelwertbildung berticksichtigt.

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

Analoge Eingange

#1 Messeingang 1

Faktoreingang, gehdrt zum Messeingang 1. Es wird festgelegt, aus wievielen Einzelwerten sich der x 1
#1mult zusammensetzt (bei Kaskadierung des Bausteines oder unbeschaltetem x1 Eingang erforderlich).
Nichtbeschalteter Eingang x 1M1t wird als Wert 1 gewertet.

w2 Messeingang 2

Faktoreingang, gehdrt zum Messeingang 2. Es wird festgelegt, aus wievielen Messeingangen der x2
®2mult | besteht (bei Kaskadierung des Bausteines oder unbeschaltetem =22 Eingang erforderlich).
Nichtbeschalteter Eingang 21t wird als Wert 1 gewertet.

] Messeingang 3

Faktoreingang, gehdrt zum Messeingang 3. Es wird festgelegt, aus wievielen Messeingangen der 3
®3mult | besteht (bei Kaskadierung des Bausteines oder unbeschaltetem -3 Eingang erforderlich).
Nichtbeschalteter Eingang x3mu11t. wird als Wert 1 gewertet.

Digitale Ausgange

Fehlermeldung: &1 =1 zeigt an, dass mindestens einer der Eingdnge x1 ... %3 nicht bei

errl der Mittelwertbildung berriicksichtigt wird.

Fehlermeldung: &2 =1 zeigt an, dass keine Mittelwertbildung durchgefiihrt wird. Entweder sind
ert2 | mehrere Eingdnge gestort (Fai 1 bzw. Differenz > [vif ) oder die Funktion wurde durch den Eingang
ot ausgeschaltet.

Analoge Ausgénge

=1 arithmetischer Mittelwert oder =1 (@ ¥ =1 oder mehrere Eingdnge defekt).

Faktor: Anzahl der fiir die Mittelwertbildung herangezogenen Werte.

Casc Casc=x1lmult +x2Z2mult +x3mult.
Parameter:
Parameter |Beschreibung Wertebereich | Default
. Grenzwert zum Vergleich von Differenzen zwischen den Eingéngen
Diff 1 =3 zur Ermittlung fehlerhafter Eingénge. 0..999.999 1

Keine Konfigurationsparameter:

20F3 ( 2-aus-3-Auswahl mit Mittelwertbildung )
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(LA [/ SELV2 ( Kaskadierbare Variablenauswabhl )

—i X 1
— X 2
*3 C;l —=-
—ex 4
—| Selact
SELWZ
e e e
| =TETT !
—>—Select 1.2--<2.52 Casc——>
,b...<3,5
; 3.5..0014 | :
i1
o—p —— Ny,
3—> —]° .
§4 P! :

Abhéngig vom Eingang Select wird einer der vier Eingdnge x1...x4 mit dem Ausgang y1 verbunden.
Nicht benutzte Eingénge werden als 0 interpretiert. Ausgang Cas=c. = Eingang 5 lect. -3.

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

Kaskadierung SELV1 w1 Ausgang 2. SELV1
Select<1pb #1 vom 1. SELV2
i o 15< Select <25 | %2 vom 1. SELV2
——afx 1 i e
Y Y gt Cascl— | 25< Select <35 | =3 vom 1. SELV2
: ii Casef— o Salect 35< Select <45 | =4 vom 1. SELV2
—#Select SELYZ 45< Select <55 | =& vom 2. SELV2
SELYZ 56< Select <65 | x3 vom 2. SELV2
Select >65 x4 vom 2. SELV2
Ein-/Ausgédnge
Analoge Eingénge
1 Eingang, wird am Ausgang y7 ausgegeben, wenn der e lect.<15ist.
®2 Eingang, wird am Ausgang y7 ausgegeben, wenn 15 < Select <25 ist.
®3 Eingang, wird am Ausgang y7 ausgegeben, wenn 2,5 < Select.< 3,5 ist.
e Eingang, wird am Ausgang y7 ausgegeben, wenn der e lect. > 3,5 ist.
Select | Jenach Eingangswert wird die entsprechende Variable am =21 -Ausgang ausgegeben.

Analoge Ausgange

Entsprechend dem Eingangswert von =& 1 &t wird die entsprechende Eingangsvariable
ausgegeben.

Casc Kaskadenausgang = Select. -3

al

Keine Parameter:

SELV2 ( Kaskadierbare Variablenauswahl ) 94
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m Grenzwertmeldung und Begrenzung
(AN ALLP ( Alarm und Begrenzung mit festen Grenzen )

i L

: —h2——p
! N > lfrr T
: —2 -
1

5 AT |[ A2 :

. [ x0 | [seélect | [ L0 L2 :

! Xsd !

_____________________________

Signalbegrenzung:

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

Begrenzung bei HT < L1
ASY

H1

Grenzsignalgeber

Der Grenzsignalgeber hat je 2 Low- und High-Alarme (L1, L2, H1 und H2). Mit dem Konfigurationsparameter Se—
lect. kann die zu tiberwachende GréRe gewahlt werden (1, i1 0t

x1 — =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 ausgeldst, wird der
entsprechende Ausgang (11, 12, h1 und h2) auf logisch 1" gesetzt.

D -Alarm (dx1.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 tiberwacht werden.

95 ALLP ( Alarm und Begrenzung mit festen Grenzen )
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Alarm mit Offset (<1 — =A):
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

Yy Xsd max
N
\4
‘ ‘ A X
X :
' min

| +X 0 | _XO |
L1, L2 H1, H2
Ein-/Ausgénge
Analoger Eingang
1 ‘ Zu (iberwachende Eingangsgrofie
Digitale Ausgange
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 x1 > H1
HZ High - Alarm 2 - wird zu Logisch 1, wenn 31 > HZ
Analoger Ausgang
al Berechnetes und begrenztes Eingangssignal x7.
Konfigurationsparameter:
Parameter |Beschreibung Wertebereich Default
} . X1 #1 —
Select | Auswahlderzulberwachenden GroRe ) el dt
Alarm mit Offset ®1-=@
Parameter:
Parameter |Beschreibung Wertebereich Default
H1 High-Alarm 1 -29999 ... 999 999 9999
Hz2 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
wed Schalthysterese 0..999999 1

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

—alx 1
—afH 1 v
—=lL1

ALLY l l l

: Y1 —
—’ILX] ’V/ ‘ —h]_.—>
; —h2——>
: m ‘i\) ' \ff —1 ——
L2 -—

5 H2 :

> | X0 | |[Select | L2 ;

! 'E']“ Xsdl :

Signalbegrenzung:

Der analoge Eingang H1 bestimmt die maximale Begrenzung, L1 bestimmt die minimale Begrenzung. *21 ist auf den

Bereich zwischen L1 und H1 begrenzt (L1 <=1 <H1) DasowohlH1 alsauch L1 zeitlich veranderliche Variablen
sind, kannH1 kleiner als L1 werden. In diesem Fall wird H1 eine héhere Prioritat zugewiesen. Dies bedeutet, dass

=21 <H1 ist!

Begrenzung bei H1 < L1
AXY
H1 bt 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, dx1-dt. =1 — =@). Die Grenzwerte sind iiber 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 ausgel6st, wird der entsprechende Ausgang
(11,12 hl undki2)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 EingangsgrélRe x1 auf
ihre Anderungsgeschwindigkeit iberwacht werden.

ALLV ( Alarm und Begrenzung mit var. Grenzen )
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Alarm mit Offset (1 - =8):

9499-040-50618

Mit Hilfe von =& kann 1 verschoben werden. Dies entspricht der Verschiebung der Alarmgrenzen (L1, L2, H1 und

H2) parallel zur x-Achse.

Verschieben der Alarmpunkte

Schaltabstand und Alarmpunkte

A

3

y Xsd max
—
RS |
‘ - ‘ A X
X :
| i i min
v
i +X 0 i _XO i
L1, L2 H1, H2
Ein-/Ausgédnge
Analoge Eingénge
1 Zu (iberwachende Eingangsgrélie
H1 High-Alarm 1
L1 Low-Alarm 1
Digitale Ausgénge
L1 Low - Alarm 1 - wird zu Logisch 1, wenn x7 <L1
Lz Low - Alarm 2 - wird zu Logisch 1, wenn x7 <LZ
H1 High - Alarm 1 - wird zu Logisch 1, wenn x7>H1
H2 High - Alarm 2 - wird zu Logisch 1, wenn x7>H=
Analoger Ausgang
=1 Berechnetes und begrenztes Eingangssignal 1.
Konfigurationsparameter:
Parameter |Beschreibung Wertebereich Default
| x1 «—
Select | Auswahl der zu tiberwachenden GréRe D -Alarm iz 1ot
Alarm mit Offset o Bt |
Parameter.
Parameter |Beschreibung Wertebereich Default
HZ High-Alarm 2 -29999 ... 999 999 9999
L2 Low-Alarm 2 -29999 ... 999 999 -9999
e Verschiebung x0 -29999 ... 999 999 0
Hed Schalthysterese 0..999999

ALLV ( Alarm und Begrenzung mit var. Grenzen )
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([)®=38 EQUAL ( Vergleich )
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! N e L
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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 z3 =4 Za il )
=2 +DifH <=l 1 0 0 0 1 1
#2-Diff < ®x1l <=Z24+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 =Far-a. Diff) oder
an dem analogen Eingang Diff vorgegeben werden (Mode = InF. i ).

Ein-/Ausgédnge
Analoge Eingédnge
#1 1. zu vergleichender Eingangswert
®a 2. zu vergleichender Eingangswert
Diff Toleranz fiir Vergleichsoperationen
Digitale Ausgange
Digitale Ausgénge Diff =0
z1 zl =1, wemn %2 +Diff < =1 X1 > x2
zZ z2 =1, wenn ®2 - Ditt < =1 < =2 + Diff x1=x2
z3 3 =1, wenn ®2 - Dift > =l X1 < x2
=4 z4 =1, wenn x2 +Diff > =l x1<x2
zo Zo =1, wenn ®Z - Ditt > w1 > =2 + Diff x1 <> x2
il = ZE =1,wenn ®2 - Diff < w1l x1>x2
Keine Konfigurationsparameter!
Parameter:
Parameter |Beschreibung Wertebereich Default
Parameter Di '+ Fara.Diff |«
Mode | Quelle der Toleranzangabe analoger Eingang DT InF.DifT
Liff | Toleranz fiir Vergleichsoperation 0...999 999 0

99 EQUAL ( Vergleich)
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([ XM VELO ( Begrenzung der Anderung)

g

—
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—] GrJ{+-D o Nl
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:rdf ___________________________ \
4?: d1 | y1:
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N e D = g AR
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:
1
: Mode+ '—I !
1
1
1
1

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

Die Gradienten kénnen entweder als Parameter G+ und I5k#— in physikalischer Einheit / Sek eingestellt oder an
den analogen Eingangen G+ und 5k — vorgegeben werden. Die Umschaltung zwischen den Gradientenquellen
erfolgt fiir den positiven Gradienten durch den Parameter Mode+ 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. Gr#— <0, ansonsten wird der entsprechende Gradient zu 0 gesetzt.

A Die Funktion hat ein ‘Gedéachtnis’. Das heiBt: 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-/Ausgédnge

Digitale Eingdnge
1l |Steuerung des positiven Gradienten 0 = der ausgewdahlte Gradient ist wirksam.1 = der Gradient ist nicht wirksam
o2 [ Steuerung des negativen Gradienten 0= der ausgewahlte Gradient ist wirksam. 1= der Gradient ist nicht wirksam

Analoge Eingéange

xl Zu begrenzende EingangsqréRe

G+ positiver Gradient [Phys- Einheit/ ] wenn Parameter Mode+ = Inp. GrX+
GH— negativer Gradient [Phvs Einheit/ ] wenn Parameter Mode- = Inp. GrX-

Analoger Ausgang

al Begrenzter Eingangswert 1

Keine Konfigurationsparameter!

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

VELO ( Begrenzung der Anderung) 100



9499-040-50618

16.5

101

Grenzwertmeldung und Begrenzung

LIMIT ( Mehrfachalarm )

— [ 00 00 P

LM Ll

; [ L1 [ LZ |- L8 ] — 1,
| ' [
X1 _—
_>| 4'_|—'_'_ —I...: ;
| wsd —iI — L—
! Mode1ModeZ| - Moded| |_I8:_'

Die Funktion tberpriift die Eingangsgroe x1 auf 8 Alarmwerte L1 ..Li2. Je nach Konfiguration durch Made 1 ...

Mode 8 wird der zugehorige Alarmwert als MAX- oder MIN-Alarm bewertet.

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

Alarmwert - Hysterese = ) beendet.

Bei MIN-Alarm-Konfiguration wird der Alarm bei Unterschreiten des Alarmwertes ausgeltst und bei Uberschreiten (

Alarmwert + Hysterese = ) beendet.

y Y Alarm 'EIN'

———————— * $———————-Alarm'AUS'

L, MIN-Alarm L, MAX-Alarm
Ein-/Ausgédnge
Analoger Eingang
#1 Zu tiberwachende EingangsgroRe

Digitale Ausgénge

11...1%8 Zustande von Alarm1 bis Alarm8: 0= kein Alarm; 1= Alarmfall

Konfigurationsparameter:

Parameter Beschreibung Wertebereich Default
Model . ModeZ | Funktionen der Alarme ‘M?nx_ﬁfm H?ﬁ:gi::m =
Parameter:
Parameter Beschreibung Wertebereich Default
L1 .. L3 Schaltpunkte -29999...999999 |0

Asd Schalthysterese Xsd 0..999999 0

LIMIT ( Mehrfachalarm )
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ALARM ( Alarmverarbeitung )

alar‘m—;—b

-
e
=
=

x1 wird auf einen unteren und einen oberen Alarmwert tiberpriift. Zusétzlich kann der digitale Alarmeingang f'ail
aufgeschaltet werden. Mit dem Konfigurationsparameter Frz wird ausgewdahlt, welches Signal tiberwacht werden
soll (1,1 ++ail oderfail). BeiEingang =t.oF =1 werden die Alarme (Fail und 1) unterdriickt.
Nach Wegnahme dieses Signals dauert die Unterdriickung solange an, bis der tiberwachte 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 Sollwertdnderung

ALARM ( Alarmverarbeitung )

Bei Sollwertanderung wird am VLLLLLLLLLLLLLLLLLLL
Ausgang E-II..-IF' dgs Reglers ein — §EE§§§§%§§% EE%%EEEE%% el !
Impuls von der Lange eines B (P ©T 92 o S ;@% .
Abtastzyklus Ts ausgegeben. B g e -
—lvp - N'g E%tﬁYouH—b— L
v, cafylleacnn; ™
CONTR Hlllllllll%
Ein-/Ausgénge
Digitale Eingéngee
fail |digitales Alarmsignal z.B. Failsignal von AINP
N storF =1:die Alarme (f'ail und 1) werden unterdriickt. Nachdem stop wieder auf 0 zuriick-
stoF ; ; . . ) ) . o
gegangen ist, dauert die Unterdriickung solange an, bis der iiberwachte Wert wieder im Gutbereich ist.

Analoger Eingan
w1 Zu tiberwachende EingangsgréRe

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

Konfigurationsparameter:

Parameter Beschreibung Wertebereich Default
nur x 1 wird tiberwacht Messw.®l |«
Fric Alarmfunktion #1 undfail wird iiberwacht al + fail
nur a1 1 wird iiberwacht fail
Parameter:
Parameter Beschreibung Wertebereich Default
LimlL unterer Grenzwert fiir den Alarm -29999..999999 |-10
LimH oberer Grenzwert fiir den Alarm -29999...999999 10
Lx=d Schalthysterese Xsd 0...999999 10
102
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VWERT ( Anzeige / Vorgabe von Prozesswerten )
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Allgemeines

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

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

Angezeigt werden normalerweise die an den Eingdngen anliegenden Werte.

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

Die Anderung dieser Werte aus der Bedienebene ist abschaltbar (1ack )
Als Initialwert fir die Ausgénge bei Power-On dienen die Parameter Z1 ... z& bzw. 31 . 96,

Der Ausgangswert wird nur dann angezeigt, wenn der Ausgang auf den zugehorigen Eingang zurtickverbunden ist
oder die Anzeige fir diesen Wert im Verstellmodus ist.

Bei einer positiven Flanke am =t.or&-Eingang werden die an den Signaleingéngen liegenden Werte als
Parameter =1 ... =& und 91 ... '9& und damit als Ausgangswerte iibernommen.

VWERT ( Anzeige / Vorgabe von Prozesswerten )
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Werteanderungen werden unverlierbar als Parameter =1 ... =& bzw.'91 ... '9& gespeichert.

Ist der digitale Eingang 1 @zk gesetzt, so kdnnen keine Werte verdndert werden.

Bei gesetztem digitalen Eingang hiide wird die Bedienseite nicht angezeigt.

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

Werte der benutzten analogen Eingange werden als Parameterwerte iibernommen, wenn am =L.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
filhren! (— Seite 252)

Ein-/Ausgénge

\Digitale Eingénge:
hide Anzeigeunterdriickung (Bei hide =1 wird die Seite in der Bedienung nicht angezeigt).
lock Blockierung der Verstellung (Bei 1 mizk = 1 sind die Werte nicht mittels der Tasten [a]¥] verstellbar).
dl ..dé&  |Anzuzeigende Prozesszustande. (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 . ®E Anzuzeigende Prozesswerte. (Default = 0)

Analoge Ausginge:

a4l g5 ausgegebene Prozesswerte.

Parameter und Konfigurationsdaten

Parameter Beschreibung Wertebereich  |Default

zl...z6 Startwerte fiir die Digitalausgénge 1...6 bei Power-On 0/1 0

d9l. . .96 Startwerte fiir die Analogausgénge 1...6 bei Power-On -29999..999999 |0

Konfiguration |Beschreibung Werte Default
. Zeile anzeigen, Wert dnderbar | &hderbar

Li=Fl .. _ o . . .

DisFG Funktion der Anzeigezeile 1...6 Zeile nur anzeigen anzeigen |«
gl Zeile = Leerzeile Leerzeile

Model ... L Anzeigezeile analog analos «

Modes Art der Anzeigezeile 1.6 Anzeigezeile digital digital

LrF1 ...DFE& | Nachkommastellen in Analogzeile 1...6 A3 0

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

Das Andern der im Gerat angezeigten Texte ist nur im Engineering-Tool mdglich! Fiir jeden Textparameter kénnen ma -
ximal 16 Zeichen eingegeben werden. Abhangig davon, ob eine Zeile als analoge- oder digitale Zeile Konfiguriert wur -
de, werden alle Zeichen (Mode = =diait.al)oder nurdie ersten 6 Zeichen (Mode = =analoa)im Gerat

dargestellt.
Titelzeile
In den Zeilen werden folgende Werte oder Texte angezeigt: ®. ,_®L‘, X X
® Blocknummer 3-stellig _ _ I [T TTTTTIITITITIT]
® Fester Text oder Leerzeichen (kein Zugriff) Analoge Zeile
® Titel (16-stellig)
@ Name @ ®©@ 6 © ®
(je nach Zeile die ersten 6 Zeichen von ‘Text1a ... Text6 a’) r " Vantm Vs A P A )
@ Je nach Zeile Wert x1 ... x6 ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘=‘ | ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ | ‘
® Einheit des Wertes
(die ersten 6 Zeichen von ‘Text1 b ... Text6 b’) Digitale Zeile
) Anwendertexte (16 Zeichen) @ ®
Signal = 0: Je nach Zeile von ‘Text1 a ... Text6 a’ f . Y e —
Signal = 1: Je nach Zeile von ‘Text1 b ... Text6 b’ ENNNNNEREEENNNEEEEEEN
Bedienseite des VWERT

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

Int.Ime = 28,08 [+]
Um den Wert eines Eingabefeldes zu verandemn, ist dieser Wert mittels | LUt = 13, 7@ [x]
[a]¥] zu markiern (Inversdarstellung). Wird der Wert dann mit [5)] be- Intearation up
statigt, fangt er an zu blinken und kann mit [a]¥] eingestellt werden. Bara.2 = 58.00 [%]
Ist der gewiinschte Wert erreicht, wird er mit [5] bestatigt. Ist eine Zei-  |LED3 om
le als Anzeige konfiguriert, kann der Wert dieser Zeile nicht verandert LEDd off

werden.

182 Intesrator surw,

VWERT ( Anzeige / Vorgabe von Prozesswerten )
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(V¥ VBAR ( Bargraph-Anzeige )

X
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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. (T9F)

e Per Konfiguration wird festgelegt, ob die Werteanzeigen sichtbar oder abgeschaltet sind (Erzeugung eines
einzelnen Bargrafen DISF1, D ISF2).

e Durch die Konfiguration der Startwerte =3mid bzw. =x4mid wird festgelegt, ob der Bargraf nurin eine
Richtung oder von einem Startwert in 2 Richtungen anzeigt.
¢ Angezeigt werden normalerweise die an den Eingangen anliegenden Werte.

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

e Als Initialwert bei Power-On dienen die Parameter %'1 /%'2.
e Der Ausgangswert wird nur dann angezeigt, wenn der Ausgang mit dem zugehérigen Eingang verbunden ist oder
die Anzeige fiir diesen Wert im Verstellmodus ist.
» Werteanderungen werden unverlierbar als Parameter %1 /%2 gespeichert.
Ist der digitale Eingang 1 oizk gesetzt, so kdnnen keine Werte verdndert werden. Bei gesetztem digitalen Eingang
hide wird der Bargraf in den Bedienseiten nicht anzeigen. Ein 16-stelliger Text fir die Anzeigeniiberschrift kann an -

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

Ein-/Ausgénge

Digitale Eingédnge:

hide Anzeigeunterdriickung (Bei kide = 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).
Analoge Eingénge:

wl /w2 Als Wert anzuzeigende Prozesswerte. (Default = 0)

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

VBAR ( Bargraph-Anzeige ) 106
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Analoge Ausgénge:

gl /a9 Giltige Prozesswerte.

Parameter und Konfigurationsdaten

Parameter Beschreibung Wertebereich Default
Y1 - N2 Startwerte bei Power-On. -29999..999999 |0
Konfiguration | Beschreibung Werte Default
Liz=Fl . . x1/x2 anzeigen, Wert dnderbar | &hderbar
Disp? Funktion der Werteanzeige 1 und 2 X1/ X2 nur anzeigen anzeisen —
Drl ~ DPZ |Nachkommastellen in Werteanzeige 1/ 2 a3 0
Beide Bargraphen waagerecht ~ |wasere.

TaF

Lage der Bargraphen Beide Bargraphen senkrecht senkrecht
L Anzeigenskalierung Bargraph 1, 0% (linkes bzw. unteres Ende) -29999...999999 |0
wa o 18a Anzeigenskalierung Bargraph 1, 100% (rechtes bzw. oberes Ende) -29999...999999 | 100
w3 mid Anzeigenskalierung Bargraph 1, Startwert (Mitte) -29999...999999 | 0
nd 5] Anzeigenskalierung Bargraph 2, 0% (linkes bzw. unteres Ende) -29999...999999 | 0
A4 188 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 ma-

ximal 16 Zeichen eingegeben werden.

Es werden folgende Werte oder Texte angezeigt:

Blocknummer 3-stellig
Fester Text oder Leerzeichen (kein Zugriff)
Die 16 Zeichen von ‘Titel’

Parametername fiir x1
(erste 6 Zeichen von ‘Name 1')

Parametername fiir x2
(erste 6 Zeichen von ‘Name 2')

Wert x1
Wert x2
Einheit flr x1 (erste 6 Zeichen von ‘Einh. 17)
Einheit fiir x2 (erste 6 Zeichen von ‘Einh. 2')

OO0 O OO0

Bedienseite des VBAR

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

Bedienseitenmenii ausgewahlt werden kann.

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

zu markieren (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.
Ist ein Wert als Anzeige konfiguriert, kann dieser Wert nicht verandert werden.

Bargraphen Waagerecht

0 _©

el

Bargraphen Senkrecht

®

,
(LTI T T]
:

e e @
e —
@ AT @

|uu IMD]@]]
" IR

184: Barararh hor.

It Out. [%]
0.00o 535 |00.00
-100.0 [00.00
ot 2 D00
183% Barararh wart.
100.00 100.00
It Out. Qut. 2
65.1@=50.0
[%] [%]
o.oool |-1o0.0
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(V&I VPARA ( Parameterbedienung )
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Allgemeines

Die Funktion VPARA stellt eine Bedienseite zur Verfiigung, mit der bis zu 6
Parameter anderer im Engineering vorhandener Funktionshl6cke aus der

Bedienebene heraus verdndert werden kénnen. 1l 1l

- - . - - ig iE
Jeder anzuzeigende Parameter wird der Anzeigefunktion mit Blocknummer B I L TR
und Parameternummer mit Hilfe von zwei Konfigurationsdaten bekannt ge- 3 3
macht. Das Engineering-Tool unterstiitzt die Parametrierung durch eine 109 o o
spezielle Bediensequenz, in der die Parameternummern des gewahlten ALA / AaRM 2 ,

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

Blockl =
Zusdtzlich kénnen je Parameter ein Bezeichner- und ein Einheitentext an- L
gegeben werden. Num 2 =[i;

Block3 =

Num 3 =[__

A Werte der benutzten analogen Eingdnge werden als Parameterwerte
iibernommen, wenn am =t.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 e =1 wird die Seite in der Bedienung nicht angezeigt).
lack Blockierung der Verstellung (Bei 1=k =1 sind die \Werte nicht mittels der Tasten [a]¥]verstellbar).
store Bei einer positiven Flanke (0—1) werden die Eingangswerte als Parameterwerte (ibernommen.

Digitale Ausgénge:

=1 ..

Die Ausgange liefern einen Zustand, der aussagt, ob das letzte Speichern der von den Eingdngen
Z&  |(ibernommenen Werte erfolgreich war (z1 ... z6 = 0). Fehler konnen aufgrund von Grenzverletzungen
des Parameterwertes oder aufgrund nicht vorhandener Parameter entstehen (z1 ... 26 = 1).

VPARA ( Parameterbedienung ) 108
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Analoge Eingéange:
#1 ... =& |Als Parameterwerte zu iibernehmende Prozesswerte. (Default =0)

Analoge Ausgénge:

An den analogen Ausgangen werden die Werte der 6 Parameter ausgegeben. Nicht benutzte
9l ... 9B : .

Parameter liefern den Wert ‘0"

Parameter und Konfigurationsdaten

Konfiguration Beschreibung Werte Default
OCELaw. Blocknummer des anzuzeigenden Parameters * "

Elocke

Huml... 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 maglich! Fiir jeden Textparameter kdnnen maxi -
mal 16 Zeichen eingegeben werden. Abh&ngig davon, ob eine Zeile einer Blocknummer zugeordnet oder als Textzeile
definiert ist, werden alle Zeichen (Blockx = Text.)oder nur die ersten 6 Zeichen CEBlockx = #mmxx)
im Geéat dargestellt. Sind Parameternummer (M) oder Blocknummer (B 1 @ik =) undefiniert, wird im Gerat

Zuordnung der Parameter zu den Anzeigezeilen:

Block1; Num1; Text1; Einh.1 — Zeile 1 .... Block6; Num6, TextB, Einh.6 — Zeile 6

Es werden folgende Werte oder Texte angezeigt: Kopfzeile
@ Blocknummer 3-stellig D ® ®
@ Fester Text oder Leerzeichen (kein Zugriff) r—*—v:*—\r A \
©® Die ersten 16 Zeichen von “Titel” IENHEENENEEEREEEREEEN
@® Parametername Parameterzeile
(je nach Zeile die ersten Zeichen von ‘Text 1"...'Text 6) @ ® ® ® ®
@ die Parameterwerte , A Yo' A P A \
® Einheit L= ]
(je nach Zeile die ersten 6 Zeichen von ‘Einh. 1"..."Einh 6') Textzeile
@ Jenach Zeile die ersten 16 Zeichen von ‘Text 1"..."Text 6 @ @
EEEREREEREEREEEREEEN
Bedienseite des VPARA

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

im Bedienseitenmeni ausgewahlt werden kann.

Um den Wert eines Eingabefeldes zu verandem, ist dieser Wert mittels [a]¥]
zu markiern (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.

1862 Param. CONTRE 181

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

Prorortional
a1 = 7a.8 =
Intearal

r-l = | |
Differential
Tu = G.B =

A s

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

VPARA ( Parameterbedienung )
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(VXS VTREND ( Trendanzeige )
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Allgemeines

Die Funktion VTREND sammelt 100 Werte des analogen Eingangs 1 in einem Zwischenspeicher (Schieberegister)
und ermdglicht die Anzeige der Werte als Trenddarstellung. Ist der Zwischenspeicher mit 100 Werten gefiillt, iber -
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 moglich.

@ Bei Spannungsausfall bleiben die gespeicherten Werte erhalten.

Ein-/Ausgénge

| Digitale Eingénge:

hide Anzeigeunterdriickung (Bei i de = 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

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

| Digitale Ausgange:
readd 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 ndchsten

#-1b8 Samplewert {iberschrieben wird (100 Samples zuriickliegender Wert = dltester erfasster Wert).
Konfigurationsdaten
Konfiguration | Beschreibung Werte Default
Sekunden (s) e, —
Uit Masseinheit des Abfrageintervalls Minuten (m) Mit.
Stunden (h) 4]
Samrle Lange des Abfrageintervalls in der mit * Unit festgelegten Maleinheit. | 0,2...999999 1
LF Nachkommastellen fiir Werteanzeigen 0..3 0
X8 Anzeigenskalierung Startwert (0%) -29999..999999 | 0
w1laa Anzeigenskalierung Endwert (100%) -29999...999999 | 100
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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: @@ ©) ‘
@ Blocknummer 3stellig (L]
@ Fester Text oder Leerzeichen (kein Zugriff) —
® Dieersten 16 Zeichen von Titel' '
@ X100

© X1 5
®  Aktueller Eingangswert P LI
@  Einheit fiir x1 (erste 6 Zeichen von ‘Einh.’) :

-100* (Sample, Unit) (z.B. “-100s")

Bedienseite des VTREND

Der UTREHMD hat eine Bedienseite, die bei nichtbeschaltetem Hide’ 1858 Trend Intedrataor
Eingang im Bedienseitenment ausgewahlt werden kann. LTREHD |00.00
besitzt keinerlei Bedienfunktionen. Die Bedienseite dient ausschliellich
der Darstellung der Trenddaten.

,,,,,,,,, 0.000
-IEss 21198 [X]

Beispiele:

Trendaufzeichnung mit 2 Kurven

Obwohl eine Unterscheidung zwischen verschiedenen Kurven nicht méglich ist, kann es sinnvoll sein zwei Werte auf
einer Trendseite anzuzeigen (z.B. Soll- und Istwert eines Reglers oder einen Wert und den 0-Punkt um eine gefiillte
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.

%1 -
]
FLILS
101 ts=11 llll
TokEt mx UG
mogomD = — Emno
HheRc 2 it EX Cwmucs
o, o M %o 00 T
& oo S I v *1 L
e —slxa K
o fiff—- i
3 E%Lj voutlf—=  SELV1
s oS EET veul = 108 ts=11 VTREND I
iS:ho0o003 110 ts=11

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

Hnil Is Urnit aufsundSamFle auf 1.
I
Sample =[(1.000

Einstellungen:

X0 o000 N B ~
Xt oo Uit =sund Samele =121/s=3600/h.
Puls/h  =[3600.00

xB=0, 188 und Pul=-h auf 3600, auf dem Puls - Eingang 1 muR 1/2 Sampleintervall anliegen 2 1800.

Kaskadieren
Beispiel einer Trend-/ Datenaufzeichnung mit n Werten
e o & —
e 58u3 5Eig
Emwg Eang Ewwg
—alxq T , %100 x1 °o O . Xioof—e——e o & — 1 T , 00—
™ o hs]
0 0 i
YTREND | YTREND | YTREND |
100 ts=11 101 ts=11 109 ts=11
Werte X ... x-100 Wert x-101 ... x-200 die altesten 100

gespeicherten Werte

Durch Kaskadieren von VTREND Funktionsbldcken kann eine Trend- bzw. Datenaufzeichnung mit beliebig vielen Wer-
ten realisiert werden.

Die Begrenzung besteht nur in der Anzahl der verfiigbaren Blocknummern und der Rechenzeit. Die Datenfolge ist von
der Verdrahtung der VTREND-Funktionsbldcke abhéngig. In Verdrahtungsrichtung sollten die Blocknummern aufstei -
gend sein.

VTREND ( Trendanzeige ) 112
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Kommunikation

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

L1READ ( Lesen von Level1-Daten )

L

LI

A T T R
1 pooooooonT T
Az TTT
X3
)
S ]
S -]
X7

Allgemeines

L1READ

< Interface 4| ﬁ

: Statusbyte1 | REERANY | Code 01

;u'G

Ed1 Statusbyte2 | EEARAMAT | Code 02

12 S

| [«b)

LI =

a7 3

! Code 03

; Code 04

X1 ode 05

b Code 06

! Code 07

X7 Code 08
Code 09

7 beliebige analoge Prozesswerte (x1...x7) und 12 beliebige digitale Statusinformationen (d1...d12) des Engineerings werden zu
einem 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-/Ausgéinge

| Digitale Eingénge:

dl ... d& |Digitale Prozesswerte, die iiber Schnittstelle gelesen werden kénnen (Statusbyte 1). ( Default = 0)
d? ... dl12Z Digitale Prozesswerte, die iiber Schnittstelle gelesen werden konnen (Statusbyte 2). (Default = 0)

Analoge Eingénge:

=1

=

Analoge Prozesswerte, die tiber Schnittstelle gelesen werden konnen. (Default = 0)

Engineering Beispiel

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

L] J
o UU“’LEN'EE-‘f o E o a l
4 SRR e R | TTITITHY
ﬁg xR 5T £vz 0 o o U'U'UUU'U'UUU;;;
— E_n;:goalnp1 e X x3
FRct o JR e s
AlNP1 Llll —alvhm _ T g veul— —ul% 6
61 —ofvadd [ Eﬁa&?ﬁhmp’m‘* %7
i ;ﬁo%?ﬁ;?ﬁooog L1READ
T oot
100 ts=11

Engineering Beispiel fiir L 1READ

LTREAD ( Lesen von Level1-Daten)
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(28 L1TWRIT ( Schreiben von Level1-Daten )

T

EEPROM Y

| Code 32 y_1 :

' | Code 34

1 | Code 35

Code 36 ——

; | Code 37 —
' | Code 38 —
_ Code 39 s

. | Code 33

Allgemeines

Mit dieser Funktion wird ein von der Schnittstelle ibertragener Datensatz dem Engineering zur Verfligung 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...215), die dadurch dem Engineering zur Verfiigung
gestellt werden.

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

Ein-/Ausgidnge

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

Analoge Ausginge:
91 ... =92 |Analoge Prozesswerte, die tiber Schnittstelle geschrieben werden kdnnen. (Default = 0)

Engineering Beispiel

Im folgenden Beispiel werden {iber 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 kdnnen in einer Nachricht tiber Schnittstelle geschrieben werden.

Engineering Beispiel fiir LTWRIT

i
Y1 _Bﬁg %E'EEX%%EE%§§%%%EE‘§§E§ f#
Y2 X3 T 05% Eggmﬂ I | x4
¥ West ® n " - W1 v
v 4l —s| O+ AW— L1 o™
A — OV nrp—
oranse v« 4 2 % Yowol~ 104 15-11
r m _ = L o =
N —raee codpEdgedii i °
LIWRIT PHOILITLIL EERSSEREENI
s [ conTR: T
o=

LTWRIT ( Schreiben von Level1-Daten ) 114
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PROFIBUS

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

(.8 DPREAD ( Lesen von Level1-Daten iiber PROFIBUS )

ML L

=MD D0® 300 00D
— X1 B e R bkt
—m X2 TTTODTTDT
— X3
X4 L L L L
—#[x5 R
—*E R
DPREAD 111

< Interfac% |> >

- Statusbyte | [JAEEERER| (0) ?

d1 | Statusbyte? [JEEEERRE (1 !

16 —b—er*r*-@—»
e —F—err——
. (2) | o= !
=S [
= |
e e —1 LI

Allgemeines

Blocknummern 1...4. Es werden 6 beliebige analoge Prozesswerte (x1...x6) und 16 beliebige digitale Prozesswerte
(d1...d16) des Engineerings fiir die Abfrage iiber 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 Kanale. Die digitalen Ausgange zeigen den Status des
PROFIBUS.

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

Ein-/Ausgénge

| Digitale Eingédnge:
dl ... o8 |Digitale Prozesswerte, die iiber den PROFIBUS gelesen werden kénnen (Statusbyte 1)
od? ... dl&|Digitale Prozesswerte, die tiber den PROFIBUS gelesen werden kdnnen (Statusbyte 2)

| Digitale Ausgénge:

b—err PROFIBUS-Status: 1 = Buszugriff nicht erfolgreich
F—ert 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 kdnnen

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

Allgemeines

A
2
oA
Or-mmstpoLCL LT ig:
N T S L
opwrm - LLLLLLLELELLEEEELELE
< Interface >
| (0 [HESTEED 21#
! 216::'
1] 7l6]5[4]3[2]1]0 —b-arr——

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 Kanéle. 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 Kemmunikation mit PROFIBUS entnehmen Sie bitte der Schnittstellenbeschreibung
(Bestell Nr.: 9499 940 52718).

Ein-/Ausgéange

| Digitale Ausgénge:

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

F—er PROFIBUS-Status: 1 = Parametrierung fehlerhaft

Coerr PROFIBUS-Status: 1 = Konfigurierung fehlerhaft

d-ervr PROFIBUS-Status: 1 = Kein Nutzdatenverkehr

valid PROFIBUS-Status: 1 = Daten sind in Ordnung

Analoge Ausgénge:

91 ...95 |Analoge Prozesswerte, die tiber den Profibus geschrieben werden kdnnen.

DPWRIT (Schreiben von Level1-Daten Uber PROFIBUS)

116



9499-040-50618

KS98+ E/A-Erweiterung mit CANopen

m KS98+ E/A-Erweiterung mit CANopen
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Durch die zuséatzliche CANopen - Schnittstelle wird die Funktionalitdt 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
e 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. Hierfiir 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

MC-MA-HL-

OF-0F-0R-MOD 140
HE-HR-HL-
OF-OF—0K-MOD 170

BUS-Abschlusswiderstand

T o o o ——

Y

:
i
}

zvert Bedeutung

1...42 Knotennummer

MHC NoCheck: Existenz des Knotens noch nicht tiberpriift / Knoten nicht vorhanden
Ck Check: Existenz des Knotens noch gerade tiberpriift

HF: NoResponse: Keine Antwort von diesem Knoten. Er wird aber benétigt.
0k, Ready: Knoten hat geantwortet und ist identifiziert.

ES EMStart: Knoten hat sich durch Emergency-Message angemeldet.
HA NotAvailable: Knotenzustand ist unbekannt.

F PreOperation: Knoten ist im Zustand PreOperational.

Et Error: Knoten ist im Fehlerzustand.

OF Operational:  Knoten ist im Zustand Operational.

ML NotUsed: Knoten wird von keiner eigenen Lib-Funktion benétigt.
e 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

A
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(AN RM 211, RM212 und RM213 Basismodule

Q0O

1)\ Lol 13| Nl WaXaXt)| \aXeakea)|| ak 7]

i) OO

o]l [z

‘200

PEREE

Die Anschlussklemmen kdnnen
problemlos von den Modulen
abgezogen werden.

SIS [EE [

9499-040-50618

Das RM 200 System besteht aus einem Basismodul (Geh&use) fiir Hutschienenmontage mit 3, 5 oder 10 Steckplatzen.

Der linke Steckplatz ist generell fir das Bus-Koppelmodul CANopen RM 201 reserviert. In den tibrigen Steckplatzen
werden je nach Bedarf E/A-Module oder Blindabdeckungen gesteckt. Die Module rasten im Basismodul ein und kon -

nen 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-Knaten.

g:o:; Slot s .
o FE-pd
Ste| - ruol [TLLTLTIL LRI
o siat7le 100 ts=11 00000000
902 slotaf—e Digitaleingaenge TETETETT
Eggsmtg—p Slotx ED L amq00ns
SRz 11
RM200-Knoten fg']—?s’i’znlllllllllll
Digitalausgaenge
Slotx
— A0 1
(LI P
il —fes ifaaia
ot X
tEp-nesz M RMRO LD
ﬁ%@ﬁﬁiﬁ“ﬁ ,13.“3|t3=n
i nalogausgaenge
RUAL JLLLEed

102 ts=11
Analogeingaenge

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

C_RM2x (CANopen Feldbuskoppler RM 201)

Slat 1
Slat2
Slnt3
Slot 4
Slats
Slotd
Slt?
Slata
Sint9

s+—id_err

IRRRRRRRY

s—fwalid

C_Rm2x
21
RM200-Knoten

+—e=t_err

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

Die weiteren Steckplatze sind fiir diverse E/A-Module vorgesehen, die iiber einen internen Bus zyklisch abgefragt
werden.

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

Im Gegensatz zu den anderen KS98-Funktionen darf an den analogen Ausgangen 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 iibereinstimmende Einstellung der CANparameter.

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

Ki: Engineering TOOL ET/KS98 -PMA-

E]

Datei Bearbeiten  Funktionen  Feste Funkt BEEIEM Optionen  Fenster  Hilfe

Gerateauzwahl
Gerateparameter

CAMparameter CANpararzter

@® CAN_NMT[Master] ' CAN_SLAVE Palwort F2
CAN-Node Id |[I Abbrechen
CAM_Baudrate | J0KE ﬂ|

C_RM2x (CANopen Feldbuskoppler RM 201)
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(X3 RM_DI (RM 200 - digitales Eingangsmodul)

— Slat =
fufly s
E-E-T—urmmvlnmr-m
N >TTTTTGOD
ROl [LTLLLLTLL]
100 ts=11

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

Ein- und Ausgange

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

Digitale Ausgénge

et—err | 0= kein Engineeringfehler erkannt 1= Engin_eeringfehler (mehrere RM-Modul-Funktionen
an einem Slot)
slotid | 0=korrekte Slotbelegung 1 =falsche Slotbelegung (falsches RM-Modul gesteckt)
walid 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 Wertehereich Default
0: RM241=4x24VDC
MTaF Modultyp 1: RM242 =8 x 24 VDC 0
2: RM243 =4 x 243 VAC
Il Eingangssignal 1 direkt oder invers ausgeben? direkt
. / direkt
Inwg Eingangssignal 8 direkt oder invers ausgeben? invers

RM_DI (RM 200 - digitales Eingangsmodul) 120
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(X3 RM_DO (RM 200 - digitales Ausgangsmodul)

— Slotx

Rm_DO
101 ts=11
Digitalausgaenge

Die Funktion RM_[C(1 bearbeitet die Daten von angeschlossenen digitalen Ausgangsmodulen.

Ein- und Ausgédnge

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

| Digitale Eingénge
do 1
. Sollwerte fiir digitale Ausgange 1 bis 8
do 2
Digitale Ausgange
st—er+ | 0=kein Engineeringfehler erkannt 1= Engm_eenngfehler (mehrere RM-Modul-Funktionen
an einem Slot)
=lot.Id |0=korrekte Slotbelegung 1 =falsche Slotbelegung (falsches RM-Modul gesteckt)
ualid 0 = keine Daten 1 = Daten konnten empfangen werden
di 1
. 1. bis 8. digitales Eingangssignal
di 2

Parameter und Konfigurationsdaten

Konfiguration | Beschreibung Wertebereich Default
0: RM251=8x24VDC,05A
MTwF | Modultyp 1. RM252 = 4 x Relais(230 VDC) 2 A |°
Irnul Eingangssignal 1 direkt oder invers ausgeben? | direkt
. / direkt
T2 Eingangssignal 8 direkt oder invers ausgeben? | invers
FModel _ i ) kein — keine besondere Reaktion
Bei Kommunikationsausfall letztes Signal oder / kein
o F5t.at.e ausgebeben?
FMaodes Ausgabe von FStat Wert
F5tatel
. Zustand des Ausganges im Fehlerfall 0/1 0
F5tated

Hinweis zum Hardware-Typ RM 251

Die Ausgange werden paarweise (iberwacht. Um Fehlanzeigen zu vermeiden, sollten nicht benutzte Ausgange
hardwaremaRig kurzgeschlossen werden.

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

Al fp—=
Al 22—
—] Slot = EEE:TTEEi:i:
A mE TR D
Wy g gy O
rua [ LLLLLL
102 ts=11

Analogeingaenge

Die Funktion EM_RAT bearbeitet die Daten von angeschlossenen analogen Eingangsmodulen.

Ein- und Ausgange

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

Digitale Ausgénge

st—grr | 0= kein Engineeringfehler erkannt 1 = Engineeringfehler (mehrere RM-Modul-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
t.cfile | Fehler an der Temperaturkompensation

Analoge Ausgénge

Ai 1...A14 |1 bis4. analoges Eingangssignal

RM_AI (RM 200 - analoges Eingangsmodul) 122
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Parameter und Konfigurationsdaten

Konfiguration Beschreibung Wertebereich  Default
0: RM221-0=4 x 0/4...20 mA
1: RM221-1 =4 x-10/0..10 V
2: RM221-2 =2 x 0/4...20 mA
+2x-10/0..10V
3:RM222-0=4 x0/4..20 mA, TPS
4: RM222-1 =4 x-10/0..10V,
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
STup 1 7. TypR =13..1760°C
- Eingangssignal 8: TypB =50...1820°C
STar 4 9 TypN  =-109...1300°C
10: TypW =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
. (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
Tf 4
=A 1
. Skalieranfangswert Eingang 1...Eingang 4 -29999 ... 999 999 0
=8 4
=18E 1
. Skalierendwert Eingang 1 ... Eingang 4 -29999 ... 999 999 100
=188 4
Fail 1 Upacale «—
. Signalverhalten bei Sensorfehler am Eingang 1...4 D |
Fail 4 ownscale
wlin  1...4 | Messwertkorrektur Eingangswert Stiitzpunkt 1 — Eingang 1.4 | -29 999 ... 999 999 0
Alouwt 1...4 | Messwertkorrektur Ausgangswert Stiitzpunkt 1— Eingang 1.4 | -29.999 ... 999 999 0
A2in 1...494 | Messwertkorrektur Eingangswert Stiitzpunkt 2— Eingang 1.4 | -29 999 ... 999 999 100
A2out 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 RM222-1
und am RM 222-1 bis zu vier Potentiometer angeschlossen werden.

Fiir die Potentiometermessung wird eine Spannungsteiler-Schaltung N . N 5VI U |J_
verwendet. Die flir Spannung ausgelegten Kandle kdnnen paarweise auf

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

duls)

Uconst: Us = 5V DC (Ausgabe anstelle von +24V OUT); BVI222-1 BEEE EEEN

kurzschlussfest Strombegrenzung: 20mA BM222-2 J_I_ _l_l_
Max. Belastung: 4mA/Kanal; Z | <20mA DD QL
(auf die 4 Kanale des Moduls aufteilbar. Die Widerstandswerte L BL .

miissen mindestens 4 x 1000 €2, 2 x 500 €2 oder 1 x 250 € betragen.

Abgleich:

Um die Eingédnge auf die Potentiometer abzugleichen, wird der Meniipunkt Kalibrieren aufgerufen. Dazu Bedienmeni
verlassen, imHaurtmenld - Al laemeine Daten aufrufen, dannKal ibrieruna anwahlen und
hier das abzugleichende Modul aufrufen.

Haurtmeni Alla. Daten kalibrieruns
Bedienseiten Datums. Uhrzeit Acl: AIHP1
Faramet.er Geratedaten Aee: AIHPE
[-0-Daten Onlines0ff]ine

Fde

HnnFiauratiqn

Jeme1ne

Ao
Status CAM-Bus

168 RM_AI 16@: EM_AI 16@: RM_AI

%H = A, ARAE % = A, BERE %0 = (551515

¥1HE = 168, A6 x188 = 188, BA 188 = 168, A6

g = 12.BaE " = A, BEE A = (551515

fail = aus fail = aus fail = aus
[ Chirl. .3 Fit. Chnl. 3 IESEE Chinl. 3 BRG]

Zundchst wird der abzugleichende Kanal angewahlt. Mit der [a]-Taste kann die Kanalnummer (Zhiil . 1) angewahlt

und nach Bestétigen durch die [&]-Taste auch verandert werden.

AnschlieBend wird beim Eingabefeld Fuit. die [S-Taste betétigt 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 et B% die [5-Taste betétigt und auf Set. 1 EE% umgestellt. Durch Driicken der [&-Taste
beginnt St 1EEX zu blinken. Jetzt wird der Widerstandswert, vom Anwender, in die zu X100 gehérende Position
gebracht. In der Anzeige # erscheint der fiir diesen Kanal giiltige Wert. Durch erneutes Driicken der [©-Taste wird
dieser aktuelle Wert als X100 gespeichert.
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(EX: 3 RM_AO (RM 200 - analoges Ausgangsmodul)

—] Slot =

— A0 1

— A0 2 tE_D‘_qu_

—Jaoa 42%3R%w
W= gy oy oy

rRuso [ LLLLL]

103 ts=11

Analogausgaenge

Die Funktion RM_RD bearbeitet die Daten von angeschlossenen analogen Ausgangsmodulen.

Ein- und Ausgéange

Analoge Eingénge

Slotx Anschluss von einem der = 1ot Ausgange des RM 200 Knotens (C_RM2x)

AO 1...A0 4|1 bis 4. analoges Ausgangssignal

Digitale Ausgénge

st 0 = kein Engineeringfehler 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
.ua 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/

MTaF Modultyp 2%-10.10V
2:RM231-2=4x0/4..20mA /4 x-10..10V
10: Einheitssignal =0 ... 10V
UTer 1 Ascanassianal 11: Einheitssignal =-10 ... 10V
DT':IP 4 gangssig 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
#1686 4

125 RM_AQO (RM 200 - analoges Ausgangsmodul)
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19.7

A

RM_DMS DehnungsmeRBstreifen-Modul

ML
—r DM
e
EEEEEE Al p—=
— Slot x . }‘AIZ—E-
iEI Y
T 18R Y
rmoms [ L1]]]
100 ts=11

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 Verfligung.

Uber digitale Befehls-Eingange kénnen beide Messungen beeinfluBt 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 -
pasition im RM-Rahmen wird durch Anbindung des Analogeingangs Slotx an den RM2xx-Knoten festgelegt..

Wichtiger Hinweis:

Zur Verwendung des DehnungsmeRstreifen-Moduls muB ein spezieller Koppelmodul verwendet werden ( RM201-1).
Dieser Koppelmodul kann nicht mit Thermoelementmodulen kombiniert werden. Weiterhin gelten die Einschrankungen
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.

res_11 Der Tara-Wert wird zu 0 gesetzt. Bruttogewicht=Nettogewicht.

Nullung des MelRwertes DMS-Kanal1.

zero_] 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-Kanal?2.

res_12 Der Tara-Wert wird zu 0 gesetzt. Bruttogewicht=Nettogewicht.

Nullung des MeRwertes DMS-Kanal?2.
zero_2

Der aktuelle MeRwert wird als Nullwert permanent gespeichert.

RM_DMS DehnungsmeRstreifen-Modul 126
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 Digitale Ausgénge:

0 = kein Engineeringfehler .
et—arr 1 = Engineeringfehler (mehrere Modulbldcke an einem Slotausgang).
Slotx nicht verdrahtet
0 = korrekte Slotbelegung.
=lotId 1 = falsche Slotbelegung (Modultyp).
Falscher Koppelmodul
0 = keine Daten.
1 = Daten konnten empfangen werden.
ualid fail 1 Fehlerhafter Anschlu3 oder MeRfehler am Kanal 1

fail 2 Fehlerhafter AnschluR oder MeRfehler am Kanal 2

ready Fertigmeldung nach Befehlsausfiihrung

Analoge Eingénge:

\ Anschlul von einem der Slot-Ausgdnge des RM201-1-Knoten-Blockes

Analoge Ausgénge:

AI 1 1. MeRwert des DMS-Kanals 1
AI 2 2. MeRwert des DMS-Kanals 2
Parameter:
MTaFr 1-2 | Modultyp 0: RM225 = DehnungsmeRstreifen
STar 172 0: -4 +4mV/V
Unit 1/2 mV/V
T+ 1.2 Filterzeitkonstante Eingang 1 ... 2in (s) 0..999999 (05)
®8 1.2 Skalieranfangswert Eingang 1 ... 2 -29999..999999 (0)
=18@a 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..999999 (0)
Alout 1.2 | Messwertkorrektur Ausgangswert

Stlitzpunkt 1 > Eingang 1...2 -29999..999999 (0)
AZin 172 Messwertkorrektur Eingangswert

Stiitzpunkt 2 > Eingang 1...2 -29999..999999  (100)
waout. 12 | Messwertkorrektur Ausgangswert

Stlitzpunkt 2 > Eingang 1.2 - 29999..999999  (100)

127 RM_DMS Dehnungsmelstreifen-Modul
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Querkommunikation KS 98plus - KS98plus

BEZY Querkommunikation KS 98plus - KS98plus

129

QUERKOMMUNIKATION

Wahrend der Datenaustausch zwischen KS 98+ und RM200, KS800 bzw. KS816 ausschlielilich tiber 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 |/0 zugreifen.

Der Datenaustausch zwischen mehreren KS 98+ eines CAN-Netzes erfolgt tiber 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 Zustande 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
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v\ CRCV (Empfangsh.stein Blocknr. 22,24,26,28-Nr.56)

LTI

CRCV
22 (24,26, 28)

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
Blocknummer.

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
“1...%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 ‘Wenebereich \Default
Knotenadresse des sendenden KS98+

HodeTd (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 Coff)

& CAN_NMT[Master] " CAN_SLAVE Egﬂd : 95@%

Node |— Fresu, = S8 Hz

FAtHede ! _ Abbrechen | Sprach = deut.sch
CAN_B audrate [ 20KE] j - = )

CRCV (Empfangsb.stein Blocknr. 22,24,26,28-Nr.56) 130
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y.IAl CSEND (Sendeb.stein Blocknr. 21, 23, 25, 27 - Nr. 57)

giiliilild

s—fwalid

Die Funktion CSEND stellt Daten fiir andere KS98+ auf dem CANopen Bus zur Verfiigung. Die Daten kénnen von den

anderen Multifunktionseinheit mit der CRCV Funktion gelesen werden.

Ein- und Ausgénge

Analoge Eingange

nl...K9 ‘ 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.

131 CSEND (Sendeb.stein Blocknr. 21, 23, 25, 27 - Nr. 57)
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IEZN Anschluss von KS 800 und KS 816

Mit den Funktionsblécken C_KS8x und KS8x kann iiber den CANopen Bus eine Verbindung zwischen der Multifunk -

CANopen

Anschluss von KS 800 und KS 816

tionseinheit KS98+ und den Multi-Temperaturreglern KS 800 und KS 816 aufgenommen werden.
Jedem KS 800 bzw. KS 816 wird eine Knotenfunktion IZ_K.S8:x zugeordnet.

Die K52 - 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

cH
cz

C 4
Cs5
[=3:]
c7
cs
[=3*]
c1o
c1
C12
c12
C A4
c1a

iiLii&iﬁjL&i&

C_k38x
21
Multi-Regler 800

133

IR

11
E59:E
fugdn
Cx v
4
o=
H0€
KS8x 11l
103 ts=11

8. Regler KS 800

armps—
i offfs—
i 2 fa—
w2 f—
ostartps—

LCX =
—
—

St

rman Stz

HHH

kS8

101 ts=11
2. Regler K5 800

H—{at-arr
a—fwalid
—xFail

b

H

bl
EEYzt
fuzdh
_ka -
B -
Y
10%
KEx 11
100 ts=11
1. Regler K3 800
L
Uzl
_DCx -
B
123
B3%
KSEx 11
102 ts=11

3. Regler KS 800



Anschluss von KS 800 und KS 816

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)

T

C_KSEx

25
K5800/816 Knoten

Die Knotenfunktion C_k.S8x stellt die Schnittstelle zu einem der Multi-Temperaturreglern KS 800 bzw. KS 816 her.
An die analogen Ausgange C1 ... C1& konnen die K252 - 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 fiir eine Kommunikation zwischen der KS98+ Multifunktionseinheit und den KS800 bzw. KS816 ist die
tibereinstimmende Einstellung der CANparameter (— siehe *1)).

Ausgange

Analoge Eingénge
C1...C1& | Anschluss der KS8x - Funktionen (einzelne Regler im KS800 / KS816)

| Digitale Ausginge

at—apr 0 = kein Engineeringfehler ;lzigﬁg;nzgggg;‘ehler (andere Knotenfunktion an
id-err | 0-konekte TeinchmerI Node  hat sk ki KS800/ K915 gemelde)
valid 0 =keine Daten 1 = Daten wurden empfangen
ohline 0 =KS800/816 ist offline 1 =KS800/816 ist online
fail 1 0 =kein Fail an do1...do12 1 =Fail an 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

HaodeId Knotenadresse des KS800/KS816 2..42 2

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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Al 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
Eingangen konnen die Signale fiir die Regelung zum Regler im KS800/16 gesendet werden.
Die analogen Ausgange liefern die Prozess- und Reglerwerte.

Ein- und Ausgange

Analoge Eingange
Cox Anschluss zu einem der =1 . « « C1& Ausginge der Knotenfunktion C_K58x
b Sollwert des Reglers
Yman StellgréRe im Handbetrieb

| Digitale Eingénge

a<M 0 =Regler steht im Automatikbetrieb 1 =Regler steht im Handbetrieb (manual)
C off 0 = Regler ist eingeschaltet 1 =Regler ist ausgeschaltet
W12 0 =Regler steht im Automatikbetrieb 1 =2. Sollwert ist aktiv (Sicherheitssollwert)
We Wi 0 = externer Sollwert ist aktiv 1 =interner Sollwert ist aktiv
ostart 0 = Selbstoptimierung nicht starten 1 = Selbstoptimierung starten

Digitale Ausgénge

et —app 0 = kein Engineeringfehler 1 = Engineeringfehler

(mehrere KS8x Reglerfunktionen an einem Reglerkanal)
walid 0 = keine Daten 1 = Daten wurden empfangen
=#fail 0 = kein Sensorfail 1 = Sensorfalil

Analoge Ausgénge

“ Istwert des Reglers

Y Stellgrole des Reglers
stl Statusbyte T Beispielengineering um St1 und St2 auszuwerten auf
) Statusbyte 2 der nichsten Seite.

135 KS8x (KS 800 und KS 816 Reglerfunktion - Nr. 59)
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St.1 Statusbyte 1 Bit

Wertigkeit Bezeichnung

0

~N OO o1 B W N

St.2 Statushyte 2 Bit

D oo BN

1
32
64
128

Alarm HH

Alarm H

Alarm L

Alarm LL

Alarm Sensor Fail
Alarm Heizstrom
Alarm Leckstrom
Alarm DOx

Wertigkeit Bezeichnung

0
1

~N O o B wWw N

1
2

4
8

16
32
64
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
Alarm H

Alarm L

Alarm LL
Alarm SensorFail
Alarm Heizstram
Alarm Leckstrom

Alarm DO_x

Iy
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Beispielengineering um St1 und St2 auszuwerten
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B2 Beschreibung zur CAN-Buserweiterung KS98

KS98+Bedienversion 8:

Mit Einfiihrung des CANopen-Anschlusses in der Bedienversion 5 (KS98+) bis zur Bedienversion 7 konnte nur dem
Master ein eigenes externes E/A-System zugeordnet werden. In der Bedienversion 8 des KS98+ wurden zahlreiche Er -
weiterungen zum CAN-Bus eingefiihrt. Zum einen kénnen jedem KS98, auch einem Slave, ein oder mehrere RM-Knoten
zugeordnet werden. Jeder KS98 kann aber nur auf sein eigenes externes I/0 zugreifen. Weiterhin werden Direktzugrif -
fe auf den CAN-Bus ermdglicht um tiber PDO- und SDO-Kommunikation mit Fremdgerdten Verbindung aufnehmen zu
konnen. 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, KS800-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 —> 4— SDO-Betitigung

Receive-PDO Sende-PDO ‘ Transmit-PDO

Empfangs-PDO

Daten-Empfanger Daten-Erzeuger
Process Data Objects (PDO) Service Data Objects (SDO)
e Prozessdaten fiir schnellen Austausch e fiir Daten ohne Echtzeitanforderung
- einer sendet = alle konnen lesen  asynchrone, bestitigte Nachrichten
(Producer / Consumer - Konzept) e Aufteilungen iiber mehrere Telegramme
* max. 8 Bytes Nutzdaten / Nachricht méglich
* unbestdtigte Nachricht e Adressierung der Daten iiber Indices im
*  Synchron oder ereignisgesteuert e Objektverzeichnis (Index, Subindex).

* Prioritatssteuerung (iber 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:
! Neu:

a~ 0\ o
- Master Slave
Master Slave m m

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 Gerates 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 tber die PMA-intern verbrauchten COB-ID’s. Diese sind beim Hinzufiigen von
Fremdgerdten 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% fiir 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 gehdren die
Bearbeitung der vorderen und hinteren Gerdte-Schnittstelle und die Profibusbearbeitung. Diese kénnen aber nur eine
geringfiigige Belastung bewirken, da beispielsweise vordere und hintere Gerdte-Schnittstelle nur ein Telegramm pro
100 ms aufnehmen kénnen. Die CAN-Kommunikation bewirkt also den groliten 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 enthdlt samtliche 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 bendtigt der KS98 bei der Bearbeitung im Block 18ms (wenn gleichzeitig
ebenso viele PDQ’s flir 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

Fiir gesendete PDO’s kann in etwa die gleiche Belastung angesetzt werden wie fiir Empfangs-PDO s (18ms / 50 PDQ’s),
allerdings wird nicht zyklisch gesendet.

PDO’s werden nur gesendet, wenn sich ein Wert gedndert 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-Aktivitdten verschiedener Gerite

Zur Reduzierung des Datenverkehrs zwischen PMA-Geraten werden PDO’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 Kanélen
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 Zyk -
luszeit eine Anderung im Status oder der StellgréRe eines Kanals auf, so sendet der KS800/816 asynchron 1 PDO.

RM 200

Die Dateniibertragung erfolgt in beiden Richtungen asynchron. Daten werden nur bei Anderungen (ibertragen (nur die
betroffenen PDQO’s). Die Anderungsabfrage erfolgt mit der Genauigkeit des verwendeten Datenformates (LSB). Der mi-
nimale 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 tbertragen (nur die betroffenen PDO 's).
Der minimale Refreshzyklus betragt 200 ms.

Maximal 5 PDQ’s werden abhéngig vom Umfang der an CSEND angeschlossenen Daten gesendet.
Maximal 5 PDO’s werden vom KS98 empfangen

Fremdgeréte

Fremdgeréate - Sensoren / Aktoren — kénnen (iber synchronen Datenverkehr (Sende- und Empfangs-PDO 's) angespro-
chen werden oder asynchron tiber SDO's. Auf der Sendeseite wird zur Reduktion der Busaktivititen die Anderung der
Daten abgefragt.

Der Empfang von PDO's kann nur dadurch beeinflusst werden, dass man die “Inhibit Time" auf der Sensorseite vergré -
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 (&) rd nun g << Neue Konfiguration

PDO-Bezeichnung Knoten-1D COB-ID
[,Z| RM-TPDOT DI 3%36i 1 385
[, | FRM-TPDO3 Alnp2 Int16 1 427
[,Z| FRM-TPDOS Alnpd Int16 1 468
[, | FRM-RPDOM DO S*EBi 1 213
[,Z| FRM-RPDO3Z &0ut2 Int16 1 355
4 [, | FRM-RPDOS Aoutd Intt 6 1 S48
[,Z| FRM-TPDOZ Alnpt Int16 1 641
[, | FRM-TPDO4 Alnp3 Int16 1 B33
[,Z| RM-TPDOE Fehler1 SDOSTHIGANEAD 1 725
[,E| FRM-RPDOZ Aout! Intt 6 1 TES
[,Z| FRM-RPDO4 &0ut3 Int1 6 1 11
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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.

3" Empfehlung fiir die sichere Bearbeitung:

Beschrankung 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 >> j Qu e rko mmuni kat ION << Neue Konfiguration
PDO-Bezeichnung Knoten-1D COB-ID
Z|  Quer-TPDO1 16Bits Zahler Analogl 1 385
|2
E|  Guer-TPDO3 Analog 243 1 427
E
[,Z| uer-TPDOS Analog 4.5 1 489
=] Guer-TPDOZ Analoy 67 1 641
Z|  Quer-TPDO4 Analog 89 1 B33
E
Z|  Quer-TPDOE 16Bits Zahler Analogl 1 725
|2

Konfig.wshlen >> .| KS800-Zuordnung

<< Meue Konfiguration

PDO-Bezeichnung Knoten-ID COB-ID
L] KS800-TPDOM synchron(chin st stat, ) 1 385
[, | KSBO00-RPOC asynchronichn,Soll Y Upd) 1 513
[, | KSBO00-TPDOZ asynchron(chn st stat, ) 1 B4
# [, | KSB00-RPOO2 asynchronichn,Solly Upd) 1 764
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CPREAD (CAN-PDO-Lesefunktion)

Die Funktion CPREAD

R11
R12
Ri2
R 4
R15
R1G
R17
R12
R21
Rz 2
Rz 2
Rz 4
Rz 5
Rz 6
Rz 7T
Rz2

starte—

PHATHHEEE T

w—id-err
w—let-err
a—Lvalid

CPREAD
21

dient dem Lesezugriff auf Gerdte-PDOs. Wegen des iiblichen Umfangs von mindestens 2 PDQ s

pro Geradt wurde der Datenumfang von 2 PDO’s mit 2 COB-ID’s in einem Block zusammengefafit.

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 Knaten iiberwacht.

Die vom Gerét gelieferten Daten miissen entsprechend der Geratespezifikation interpretiert werden.

Jeweils 4 iibertragene 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:

start

\ Die Funktion ist aktiv, wenn der Eingang nicht verdrahtet ist oder bei verdrahtetem start=1.

 Digitale Ausgénge:

=lotid 0 = korrektes Modul (_aingesteckt
1 = falsches Modul eingesteckt
0= kein Engineeringfehler
et—arr 1= keine CAN-HW (KS98-Typ)
Mehrfache Knoteniiberwachung
= korrekte Teilnehmer-Id
i o= 1= falsche Teilnehmer-Id oder Gerat meldet sich nicht
LEmerr eigene Knoten-ID 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:
F1l ...El 2 | 1. bis 8. analoger Eingangswert im Byteformat(8Bit) zur COB-ID 1
E2l...RB22 |1 bis8. analoger Eingangswert im Byteformat(8Bit) zur COB-ID 2

Konfigurationspa

rameter (nur in OFFLINE anderbar):

Nodeld CAN-Knotenadresse

Guard Node guarding Aus/Ein

COBID1 Dezimale ID des ersten CAN object identifier
COBID2 Dezimale 1D des zweiten CAN object identifier

CPREAD (CAN-PDO-Lesefunktion)
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7% CPWRIT (CAN-PDO-Schreibfunktion)

T11
T12
T132
T14
T15
T16
T17
T1&
T2 1
T2 2
T2 2
T2 4
T2 5
TZ6
T27
TZ2 8

CPWRIT
22

|
t
&
n

LML

s—]id-=rr
s+—=t-=rr
s—walid

Die Funktion CPWRITE dient dem Schreibzugriff auf Gerdte-PDOs. Wegen des iiblichen Umfangs von mindestens 2
PDQ’s pro Gerat wurde der Datenumfang von 2 PDO’s 2 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 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 iberfiihrt (siehe Funktion AOCTET).

Beispiele: R1+R2 > Int16 / R1+R2+R3+R4 >Long

A Wichtiger Hinweis: Das Heart Beat Protokoll wird nicht unterstiitzt. Wenn ein Gerét nur iiber “heart beat”
betrieben weden kann, muB8 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:
=lotid 0 = korrektes Modul eingesteckt

1 = falsches Modul eingesteckt
0= kein Engineeringfehler
et—err 1= 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-PD0's (RPDO)mehr frei
Bit folgt bei aktivem Node-Guarding Knotenzustand
valid (0="preoperational”, 1="operational”)
immer 1 bei ausgeschaltetem Node-Guarding

Analoge Ausgénge:
Fl 1 ...E1 2 | 1 bis8. analoger Eingangswert im Byteformat(8Bit) zur COB-ID 1
EZ2 1...RB2 2 |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 1D des ersten CAN object identifier
COBID2 Dezimale D des zweiten CAN object identifier

CPWRIT (CAN-PDO-Schreibfunktion) 142
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y72% 38 CSDO CAN-SDO-Funktion

19—

v fe—

tr

Mode
L-Type
Sublnd mrlreadfp—
Ind e
A warit

CS0o
h

Ll

“+—read

“+—]=rr

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.

Eine durch den Trigger-Eingang ausgeldste Ubertragung wird immer vom Empfénger bestatigt, méglicherweise bei Da -
tenanforderung zusammen mit der Ubertragung eines Wertes. Der Empfang der Bestatigung wird mit einer logischen 1
am “ready”-Ausgang angezeigt. Nur wenn der “ready”-Ausgang “1” anzeigt, kann tber die positive Flanke an "trig" ein
neuer Befehl generiert werden.

Die fir die Befehlsgenerierung erforderlichen Daten kénnen als Parameter eingestellt werden. Oder als Werte an die
Eingénge 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 Giber Indizes (Index / Subindex), die der Dokumentation des CAN-Gerétes
entnommen werden kann.

Ein zu bertragender Wert wird an X1writ angeschlossen (oder Parameter “Wert”). Ein empfangener Wert wird
anY1read ausgegeben. Y1read wird nach dem Einschalten, nach einem Fehler ( “err” = 1) und nach einer Datenausga -
be 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 Kollisio -
nen kommen, deren Folgen erst beim Neustart des KS98 behaben werden.

A Wichtiger Hinweis: 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 "heartbeat-Zyklus muB
auf < 2 s eingestellt werden.

 Digitale Eingénge:
r/w \ Zugriffsart: 0 = lesen, 1 = schreiben
Analoge Eingénge:
Node dezimaIe.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

143 CSDO CAN-SDO-Funktion
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| Digitale Ausgénge:

e

0 = kein Fehler

1 = Fehler erkannt.

Fready

0 = Ubertragung wird bearbeitet. Bestatigung noch nicht empfangen.

1 = Ubertragung abgeschlossen. Bereit fiir den néchsten Befehl.

| Digitaler Ausgang:

S 0= Qbertragung wird bearbeitet. Bestatigung noch nicht empfangen.
1 = Ubertragung abgeschlossen. Bereit fiir den nachsten Befehl.
Analoge Ausgénge:

Tl 1...T1 2 1. bis8. 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 anderbar):

Access

Zugriffsart: 0 = lesen, 1 = schreiben

Nodeld

dezimale CAN-Knotenadresse,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

Uint8
Int8
Uint16
Int16
Uint32
Int32
6.  Float

RN

Sublind

Adressierung in Objektverzeichnis 1..255

Index

Adressierung in Objektverzeichnis 1..65535

Wert

Datenwert —29999 ... 999999)

Magliche Fehler (21):
e Falsche KS98-Hardware. KS98+ erwartet.
e Der Triggereingang ist nicht verdrahtet.
e Keine oder falsche Antwort vom Gerét.
e (Gerat beantwortet Anforderung mit einer Fehlermeldung.
e Mindestens ein Parameter oder angeschlossener Wert liegt aulRerhalb der Grenzen.

CSDO CAN-SDO-Funktion
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SDO zum Lesen von Daten

Engineeringbeispiele

s
T
T
C
MOT i}
100 ts=11
I FFETEEEY! l
l].liv—Nf".I'Q'll'.IIDE &
_:i; EEUUUUUU%; ig_: #Node%'?
i R Nc] e =D-T3r|:ua+I
R o e ] Sublnd orlreadp— =I |
= R -0 O A =Inde>f I_E
fol 0 G WOR R R H M Gt — X it EE
VWERT IR cspo [
101 ts=11 51
sSDo
:3&%; I:l I%lﬂnlint::Fd
TTTT
H
-
H C
AND H
102 ts=11

ready >> next

Dieses Beispiel zeigt eine Maglichkeit zum Lesen von Daten {iber 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-Blackes zuriickgesetzt wird. Das Engineering kann
nicht verwendet werden, um ein angeschlossenes Gerat 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

p|tode =
—{ -y
Tub i * himod
i (v
SR —rm g
WY ERT 11311 [e= TR |
101 t=11 51
ShO-Bedienung
i Ly -
oyl
MLLP 1
103 t==1
L1l
— MM+
nE
QR I
104 t=
s iy
M el Ll
nE nE
AWD “ AHD 11
105 t=11 102 t=111

FAuto-Trigger

Manual-Trigger

I 1

r!:ml.[

OR
106 t==11

e RS

SErk—

HITHTHITHL

CRREND

21
Zuarding

MM T-Kommando "set operational” emwingen
Mt walid-Ausgang Trigger verriegeln (auf AMDY

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 tber 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 fir 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, dal ein Trigger ausgeldst wird, solange das angeschlossene Geréat noch

nicht ansprechbar ist.
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Erzeugung einer SD0-Befehlssequenz

startjs—

INSNNNRRRRRRRRES!

1 fa—

b
E
CPREAD
21
T
1

LY RU R o %
TTTT "6
- [
. NOT
M 105 ts=11
AMD 4’ l Schreiben
100 ts=11
lll %;l i;l %;l —bHode%E
T —a X1 59 ¥ A 59 WA A 59 v b-Type
jggg — X2 EE Y2 e EE V2 2 EE 2 Sublnd = readp—e
T —=x3 T vz =3 UF v xz T w3 Index | o
TE- —al x4 E v 4 kX £ v ) =4 E v Xlwit £ 0
—] Preset z Count] SetMo Ca Setho Casg SetMo Casol—
g csDo |
g REZEPT REZEPT REZEFT 51
ol 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 Rezeptblocken
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 Mdglichkei -
ten von KS89 Engineerings im Zusammenhang mit Befehlssequenzen.

%%%ﬁuu Minute b—=
EEE_?':': Hourp—=
IllLI'lé-D D ayf—=
hd o nth —=
o o “fearf—s
%%Eﬁﬁ Lok e ehe- O f—
ELToE_BEh g glanau[—=
coEonfwanwcce "
status [ [LLLLEILTL]
98
Fehler
X
11 —[x1 BU5Gnnens YA
— — N2 L= ﬁ W2
x4 moL ¥ A S B L] =
o 2 E_':'f"; ] - i a v e
— X3 WA — G L] s
i va- B R
— N5 A
— X G :t:t:zﬂﬁ B WWERT L] srlll’l’
116 ts=11
VPARA l' l' l' l' l' l' Betriebsart
115 t5=11
SDO Para
—_—
Hand
S ER
B o | TR S
— ] i
ADSU ALLP perd
119 ts=11 120 ts=11
geaendert l l
—rr
TTTD
N
7
H C
OR H
21T t5=11

Dieses Teilengineering zeigt die Mdglichkeit, auf Parameter des SDO-Blockes tiber eine Bedienseite zuzugreifen.
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Elue Change

Diese Teilfunktion tiberwacht die Anderung der Einstellwerte auf der Bedienseite und 18st zur Speicherung in den Re -
zeptblocken einen Puls (Value Change) aus.

TriggerithRead Value Change
Trigger I j
e
TTTT
M
5D0 Write %
—— H C
& DR il l'
200 ts=11

m
—H#{Mode % g
. — [-Type
Suhlndﬂx}—*j__________pSubmd =orread
IndexI_D_,—g. Index E
: FoAuwrit EE
X1wrlt|—°‘|—h
CSDO y

b
% l

E:mr Ready

L .|SDO Read

Die Befehlstriggerung erfolgt unter verschiedenen Bedingungen: beim Lesen, im Handbetrieb nach Anderung und zyk -
lisch in Automatik.
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BEEN Programmgeber

Programmgeber

yxX I APROG ( Analoger Programmgeber ) / APROGD ( APROG-Daten )

LUl

T W

Oy amg THetol—

—#{DBlock  CBlock| _Dggrotd( leg“- TI'?;;E:

—s Frogho - Seghol—=

APROGD B c ﬁgfpgsﬂ::
APROG NLE

 [PurUe[PEnd[Turbe)

i [WHodeFHadeTPrio] F [RecHax|
1

1

1

o = (L
! APROGD : —p P Set— ——+Ln——p
—p—— ————>—P - DElack A D —reset——7
:DBl-:u;k -1 DBID-:k! —>—Froato- = —end—
] - ; ! —M—HUal—Jv 'lL—eru—:—b
1 WEZ t 1 : —
! WF1 il i ; —"‘*I 11 dle— WF——p
: [Tl | TRZ |--[Tr1G ' —P;—lnc,k— —THett.o——»
P e e e e P, —»+un D LN ~TErutt——>
—Preset—] > —TRest—>
—pFreset— M — Sealo—+—»
—p=earch —— LIERd——
—»-F—show1_ —Frogio——p
1
APROG . . s
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.  — —
‘e, Istwert x |,
LA TR I Pe
Wpo —> | #; ,,,,,,,,,,,
>
Zeit
ﬁ [~—~— PRESET PRESET ﬁ !
RESET

abgelaufene
Programmezeit

Programm
ENDE

Programm

RESET START
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\Digitale Eingédnge (APROG):

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

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

LR Programm Stop/Run ( 0 = Stop, 1 =Run ) Reset hat
reset.  |Programm Continue/Reset (0 = Continue (Fortsetzen), 1 = Reset ) hichste
Freset Programm Preset ( 1 = Preset ) Prioritat
search Programm Suchlauf starten (1 = Suchlauf )

F—=hio \Programmbearbeitung freigeben

\Digitale Ausgénge (APROG):

LR Zustand Programm Stop/Run (0 = Programm stop ; 1 = Programm |&uft (Run))

reset Zustand Programm Reset (1 = Programm zuriickgesetzt (Reset))

end Zustand Programm Ende (1 = Programmende erreicht)

flkeyg Zustand [2]Taste / Schnittstellenfunktion "'k &2’ ([2]-Taste driicken bewirkt eine Umschaltung (0 oder 1))

Analoge Eingédnge (APROG):

FSet Preset-Wert fiir Programm

DElock  [Blocknummer der 1. Datenfunktion ‘APROGD’
FroaMa  |gewlinschte Programmnummer (Rezept)
Aallal Wert fiir Suchlauf

Analoge Eingange (APROGD):

DElock

Blocknummer der kaskadierten Datenfunktion ‘APROGD’

Analoge Ausginge (APROG):

WF Sollwert des Programmgebers
THett.o  Programmzeit Netto (/ Trun)
TBrutt.  Programmzeit Brutto (/Trun + /Tstop)
TRest Restzeit des Programmgebers
Sealo aktuelle Segmentnummer

WEHrd Endwert des aktuellen Segments
FroaMo  aktuelle Programmnummer (Rezept)

Analoge Ausgéange (APROGD):

DElock

Eigene Blocknummer

Parameter und Konfigurationsdaten

Parameter . -
APROG Beschreibung Wertebereich Default
A . Rampe RamFe —
WMode Anderungsmodus: Sprung SErLNG
_ Preset auf Segment Pres.Zeit -
FMode Preset Mode: Preset auf Zeit Pres.Ses,
; : Gradient hat Prioritét Grad.Prio «—

TPrio Startmodus im Suchlauf Segment/Zeit hat Prioritat 52it Frio

LF Nachkommastellen fiir Sollwert 0.3 3

FecMax | Max.Rezeptanzahl 1.99 99

WFE Programmsollwert nach Reset W0..W100 W0

) Untere Sollwertgrenze -29999..999 999 |-29 999

W1aEa Obere Sollwertgrenze -29'999..999 999 |999 999
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Parameter Beschreibung Wertebereich Default
APROGD ET Gerat ET Gerat
T 1 Zeit fur Segment 1 (@) 0..59999 | @:@@.3999:52 AUS |——:—-
We 1 Segmentende Sollwert im Segment 1 -29999 ... 999 999 0 2]
TF Z Zeit fiir Segment 2 (D) 0..59999 | @:@@..999:59 |AUS |--1--
W 2 Segmentende Sollwert im Segment 2 29999 ... 999 999 0 A
Te 18  |Zeit fir Segment 10 (D) 0.59999 | @:@@.999:53 [AUS |——:—-
WF 18 Segmentende Sollwert im Segment 10 29999 ... 999 999 0 &

Die Zeit fiir ein Segment wird, abhéngig von der Konfiguration (Turka), 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: === —=). Bei Erreichen eines Segmentes mit einem Abschaltwert wird
‘End’ ausgegeben.

Konfiguration APROG |Beschreibung Werte
Verhalten nach Programm fortsetzen (default) Froa.Fort
Furlle Netzwisderkehr Suchlauf im aktuellen Segment Fort.Ses.
Fortsetzen bei aktueller Zeit Fort.Zeit
PEnd Verhalten bei Nach Programmende anhalten (default) Stor
Programmende  |Nach Programmende reset Feset
Lo Zeit = Stunden : Minuten (default) Std:iMin
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 Funktionsblécke abhdngig (— siehe Fig.: 1); die die
Blocknummern haben hinsichtlich der Reihenfolge keine Bedeutung.

Die Segmentparameter werden von links nach rechts in die Datenbl6cke eingetragen.

Fig.. 1 Beispiel eines analogen Programmgebers mit n Segmenten

Segment n ... n+10 Segment 11 ... 20 Segment 1... 10 lé léé l¢
TOSBUGE  ypl
—pa £ i ES THettof—e
—ofDBlock DBlockl—+—— @ @ ® —#lDBlack DBlackt—e— __f o DBl ck - E_g L TBnuttf—e
TRest—
— FrogHo
Segh
APROGD APROGD —al sl R e
APROGD cal g
111 ts=11 102 ts=11 181t==11 EEE.{P"’QN"_"
APROG L]
1a8t==11

Rezepte

Mit Hilfe des analogen Ausgangs ‘Fraata’, 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 gew{inschten Rezeptes kann (iber den analo-
gen Eingang ‘ProaMa’ oder die Rezeptnummer, welche tiber Bedienung/Schnittstelle eingestellt werden kann,
erfolgen.

A Eine Rezept-Umschaltung (neue Ft+~oaHo) wird erst nach einem Reset des Programmgebers wirksam.
Die Vorgabe der Rezeptnummer iiber Bedienung/Schnittstelle ist nur maglich, wenn der analoge Eingang
FPr-oaMo nicht beschaltet ist.

Soll jedes Rezept einen eigenen Resetsollwert (Wp0) haben, kdnnen die Funktionsblécke 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

1

! T |anept 1

]

| —#{CBlock DBlod DBlodk CBlodk
1

| APROGD APROGD

v 102 ts=11 101 ts=11

_____________________

—]

LI Y
DBlock [Blodk

CBlock  DBlod

Rezept2
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APROGD

APROGD

_____________________

DBlock DElodd

DBlode  DElook|

—_——— e = = 7

7/

APROGD APROGD
106 ts=11 105 ts=11

_____________________

Anderungsmodus (Rampe/Sprung)

—_—— -t - —

Ob sich der Sollwert sprung- oder rampenférmig verandern
soll, wird von einem fir alle Segmente eines Rezepts gilti-
gen Parameter (Wmodde) festgelegt (Default: Rampe).

Rampe: Der Sollwert stellt sich in der Zeit TF linear vom
Segmentanfangswert (Endwert des vorange- gangenen Seg-
mentes) auf den Segmentendwert des betrachteten Segmen-
tes ein. Fiir das erste Segment gilt der Gradient:
-WFE) /TR

Sprung: Der Sollwert nimmt zu Beginn des Segmentes umge-
hend den Wert llF an und halt diesen fiir die Segmentzeit

TF.

Betriebsvorbereitung und Endposition

Ly
e
2350008 wel—
1 L= "00my THetto—~
A2 w1 _k;glet SLUe TBrut—e
x3 ok " TRestl—+
—Hx 4 Casc[— ::;{‘?EQIND - SegNof—
—{ Selent comT  WEndf—s
3L ¢Frogha
SELY2 CLuz
107 ts=11 APROG 111
100 ts=11
i K
—H5 1 gg A x4 EUE b
—s|xz &L 2l —ufxz _EEJU-{ 2.
—ulx 3 "‘ v 3l —u = v al—e
— g E o —e —f g o G —
SetNo Casci— — G N il
B | S
REZERT HHHHNH
108 ts=11 veara LLLLL]
109 ts=11
Parameter der Segmente
Wp0 Wpl Wp2 | Wp3| Wps Wp5 . \
Tp1 Tp2| Tp3| Tp4 Tp5 - ‘
-
W93>
Rampe
Wp2p
(I.l.IF'l Tp2 e T3t Tpt
) -
e
Segment 3 Sprung
Wp2p

Anfang

Jedes Programm beginnt mit einer Ausgangsposition WiFE, 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 xtal des APROG verdrahtet wurde. Bei sprungférmigem Anderungsmodus wird umgehend
der Sollwert des ersten Segmentes aktiv.

Bei Programmende wird je nach Konfiguration (FErd) entweder
e der Sollwert des letzten Segmentes bis auf weiteres beibehalten (— siehe Fig.:3), oder

Fig.. 3  Profildarstellung mit beibehaltung der Endposition

Betriebs-
vorbereitung

o
‘s, Istwert x |.*

----------

Betrieb

Wpo —> ‘
%—H
MPRESET ﬁ zeit
ﬁ RESET
Programm abgelaufene Programm
RESET START Programmzeit ENDE
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e der Ruhezustand WFE (— 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
lo . “.‘ Istwert x| |
weo |werx L) e '
—> ‘
=
[ preser PRESET” | Zeit
ﬁ RESET H H H
RESET Programm abgelaufene Programm Programm
START Programmzeit ENDE = RESET  START

Anderungen im Programmablauf

Wahrend des laufenden Programmes kénnen Sollwerte und Zeiten (online) gedndert werden. Dariiber hinaus kénnen
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.

D 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.

[ Anderung der Zukunft )
Anderungen der Zukunft (noch nicht erreichte Segmente) werden sofort wirksam. Bei Anderungen von
Segmentzeiten wird die “Restzeit” 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.
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 kénnen.
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 durchgefihrt:

Start iiber Bedienung

Start Giber Schnittstelle

Start mitsearch =1

Programmstart nach Ee=set.

Nach kurzem Netzausfall mit Suchlauf im aktuellen Segment ( FowerF =Fart.. Sea. 2 oder fortsetzen
bei der Segmentzeit, die bei Netzausfall bereits abgelaufen war(Fort.. £eit. .,

Beim Start des Suchlaufs wird der Sollwert WF auf den Wert von #l a1 gesetzt, von wo aus er mit dem aktuellen
Gradienten (TP 1io =Grad. Pr1a) oder in der aktuellen Segment- Restzeit (TFrio =£eit Prio)zum
Segment-Endwert fahrt.

Liegt bei TP 1o =Grad. Pr1o der Suchwert auBerhalb 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
A
X

w

Suchlauf bei TPrio =£Zeit. Prino

fig.. 5
A
X

w

Start

Suchlauf bei TP 1o =Grad

Start
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«Frio

|
(
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|

Suchlauf Suchlauf
t t
Bedienseite des analogen Programmgebers
Der analoge Programmgeber APROG hat eine Bedienseite, die bei nicht be-
schaltetem 'hide’ Eingang im Bedienseitenmenii ausgewahlt werdenkann.  |111% Prodramm analod
Um den Wert eines Eingabefeldes zu verandern, ist dieser Wert mittels [A] V]
zu markieren (Cursor; Inversdarstellung). Wird der Wert dann mit [ bestatigt, Rec: 1 685 33
fangt er an zu blinken und kann mit [a]¥] eingestellt werden. Ist der ge- Seq: 2 L]
wiinschte Wert erreicht, wird er mit [ bestétigt. SEA, BE, . B, BEE
Sind die in der folgenden Tabelle den Eingabefeldern zugeordneten FB-Eingan- |tHet.to [h] HiE]
ge (Funktionsblock-Eingénge) vom Engineering belegt, so ist eine Bedienung  |tRest. [h]l EHE]
(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. ProaHo
Fr-oaMo verdrahtet ist!
Eingabe der gewiinschten Segmentnummer gibt die aktuelle
Ses (Preset auf Segment nicht fronseitig einstellbar, |Segmentnummer an Freset
wenn Steuereingang Fe=et. verdrahtet ist!)
0 keine Bedienung maglich Start- und Endwert des aktuellen
Segments
® keine Bedienung mdglich Anzeige des aktuellen
Sollwertes (WF)
tHetto Eingabe der gt_aw[]nschten Programmgeberzeit |gibt die Summe de_r Fun-Zeit | oo o
(Preset auf Zeit) an (ohne Pausenzeiten)
LRest keine Bedienung méglich gibt die Zeit bis Programmende an.
stor den Programmgeber anhalten Programmgeber ist angehalten FUR
FLF 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.aF’ geschaltet
Adit das Feld ohne Anderung verlassen
Froaram |direkte Einstellung von Segmentparametern Segmentparameter
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Erweiterte Programmgeber-Funktionen

Giltigab:  SIM/KS 98  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 (iber die Parameter-Ebene sind diese Parameter nicht wirksam!

Direkte Einstellung von Programmgebern

Programmsollwerte und Segmentzeiten kénnen direkt ber die Gerdtefront 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@: Praoaranndebear

den Funktionsblécken Programmgebers APROG und DPROG der Steuereingang Rect 1
F—=hiow = 1" gesetzt ist. EEE: ) 0.000
Boo, 168
) tHetto [hl = B
In der Statuszeile kann dann der Mentipunkt Przar-arr angewahlt werden. tRest [hl 1: 18
Status IEEEERET

Nach Bestatigen kdnnen alle zu einem wirksamen Rezept Rz gehdrenden Seg-
mentparameter TF und WlF in einem Scroll-Fenster angezeigt und eingestellt wer-

den (Fig. 7). Eride fiihrt wieder zur normalen Bedienung zuriick. 18@: Proarammasher
Rec = 1
Das Scrollen erfolgt iib hrere Datenbltcke (APROGD, DPROGD) hi Die Indi- | %F% = et
gt iber mehrere Datenbldcke . inaus. Die Indi- |12y - Zait,
zierung ,n" der Segmentparameter (Wpn, Tn) ist 3-stellig. el = Wert,
Die Segmentparameter werden automatisch mit aufsteigendem Index von rechts [[FS = Zeli
nach links auf die beteiligten Datenblécke verteilt (Fig. 8). Wird die letzte Segment- %< = "_;’?’.",r"
zeit Tn auf einen giiltigen Wert eingestellt, so erscheint automatisch der ndchste Pa- hIE" - m:h
rameter Tn+1. = ——12 == usw. I = S

Scrollen

Auf diese Weise kann ein aktuelles Programm auch verkiirzt werden, indem an der
gewiinschten Stelle fir Tn+1. = ——12 —= eingestellt wird. Die nachfolgenden Seg- )z, = Wert,
mente werden im Programmablauf unterdriickt. Die zugehorigen Segmentparameter  Tep+l =

bleiben jedoch erhalten und werden durch Eingabe eines giiltigen Wertes an der be- Ernde

treffenden Stelle wieder wirksam.

Natirlich kann der Programmgeber auch weiterhin tber die Parameter-Ebene eingestellt werden. Allerdings muf3 dann
jeder Datenblock APROGD bzw. DPROGD separat angewahlt werden. Die zum APROG gehdrenden Parameter WA,
W1EEA und LrF sind dann jedoch nicht wirksam.
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Einstellen mehrerer Rezepte

In den Betrigbsarten i, stor  Fig.-8  Automatische Verteilung der Parameter auf die Datenbldcke
und Fre=et. kann immer nur

daS . . Segment n ... n+10 Segment 11 ... 20 Segment 1... 10 %i ngét

gerade wirksame Rezept in der be- 155105 whe

schriebenen Weise bearbeitet wer-  —feses ¢ i L o oo o L e e

den. APROGD APROGD APROET i iy ﬁgﬁ;:
. N 111 ts=11 102 ts=11 1Elts=11 30 g xFghol—

Weitere Rezepte (Fi&c) kdnnen T

nur verdndert werden, wenn sich leots=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, kénnen die
Parameter W&, W1 @A und D'F nicht eingestellt werden. Um die Einstellung tber das Scroll-Fenster nutzen zu konnen,
muf jedoch bei neueren Versionen der Steuereingang F—=hizi beschaltet werden.

Abwirts-Kompatibilitat

Da die zusétzliche Funktionalitat in dlteren 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) kdnnen mit &lteren
ET/KS 98 (< V2.1) nicht bearbeitet werden!
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v DPROG ( Digitaler Programmgeber ) / DPROGD ( DPROG-Daten )

s
o
Ha ruete|
—w{FSet o TEutf—
—#{DBlock DB lock| [Black TRestf—=
—H{Progha SeqNof—e
DPFROGD ciz yraogoo TN
ClAiETTTEOD
oProc LI EELLE
T :
i [FHads] [FurUF| FEnd|Turbo|
1 ] | 1
! DPROGD : —pFSet— rL——
—>DElock [ D1 [ D2 |---[D1E ] DElock—»——»-DElock 5 —treset——
| ﬁ ﬁ i —>Frosto -'> etid——p
! : : JV W D [—fkes—>»
: | —P;—hide— _le::—>
; ' —VE—IDDk— —...=
! ' —Prtun D> dn:ua—!—b
' j —Prezet—] —THetto——>
e PR J —>:—Pr~e5et—jv A —TErutt——
] —TRest——>
! —Seatlo——>
: DPROG HroaHo——p

Allgemeines

Ein digitaler Programmgeber besteht aus einem Programmgeber (DPROG) und mindestens einem Datenblock
(DPROGD), wobei der Ausgang ['E* 1 izk: des DPROGD mit dem Eingang [*E1 o=k des DPROG verbunden ist. Durch
die Anbindung mehrerer dieser kaskadierbaren Funktionen (a 10 Segmente) kann ein Programmgeber mit beliebig vie -
len Rezepten 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 fir die Adressierung der Segmentparameter genutzt. Wird bei der
Adressierung der Segmentparameter ein Fehler festgestellt, so wird der Resetwert ausgegeben (Statusanzeige auf
Bedienseite: ‘Errar).

Nach einem Engineering-Download wird =&3a B ausgegeben (Reset). Ist #Lir1 nicht beschaltet, wird =t.oF ange-

nommen.
Fig.:9 Definition des digitalen Programmgebe(s ,

1 2 3 4: 51 6 7 is8 9 10

-

Steuerspur 1 (do1)

Steuerspur 2 (do2)

H Steuerspur 3 (do3)

Steuerspur 4 (do4)

Steuerspur 5 (do5)

Steuerspur 6 (do6)

i :

ENDE

PRESET
auf Zeit

PRESET
abgelaufene auf Segment

Programmzeit

START RESET
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Ein-/Ausgénge

Digitale Eingéange (DPROG):

hide Anzeigeunterdriickung (Bei kiide = 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 ) Ee.se.t .hat hochste
rioritat

Freset Programm Preset ( 1 = Preset )

F—=hiow Programmbearbeitung freigeben

Digitale Ausgange (DPROG):

U Zustand Programm Stop/Run (0 = Programm stop ; 1 = Programm |duft (Run))

reseat Zustand Programm Reset (1 = Programm zuriickgesetzt (Reset))

end Zustand Programm Ende (1 = Programmende erreicht)

Fley Zustand [2]-Taste / Schnittstellenfunktion ‘fkey’ ([Z]-Taste driicken bewirkt eine Umschaltung (0 oder

1)

dol... dob Zustand der Steuerspuren im aktuellen Segment

Analoge Eingange (DPROG):

FSet. Preset-Wert fiir Programm
DElock Blocknummer der 1. Datenfunktion ‘DPROGD’
PraoaMo gewlnschte Programmnummer (Rezept)

Analoge Eingédnge (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

PraoaMo aktuelle Programmnummer (Rezept)

Analoge Ausginge (DPROGD):

DElock Eigene Blocknummer

DPROG ( Digitaler Programmgeber ) / DPROGD ( DPROG-Daten ) 160



Parameter und Konfigurationsdaten

Programmgeber

Parameter DPROG Beschreibung Wertebereich Default
_ Preset auf Segment Pres.2eit «

Fhicde Presat Mode: Preset auf Zeit Pres.Ses.

[]5) Zustand der Steuerspuren 6...1 bei Reset 0/1 e Spur 000000
Beschreibung Wertebereich Default

Parameter DPROGD ET Gerit ET Gerit

T 1 Zeit fiir Segment 1 (1)) 0..59999 B:E6..299:53 AUS ——i-
Zustand der Steuerspurwerte , 000000  |Gam@aa

L1 im Segment 1 (2) 0/7je Spur

Te 2 Zeit fiir Segment 2 (D) 0..59999 | @:@@..599:53 |AUS e
Zustand der Steuerspurwerte , 000000 |\Gam@aEm

L2 im Segment 2 (®) 0/1je Spur

Tr 1@ Zeit fiir Segment 10 (D) 0..59999 | @:@@..993:53 |AUS —-—:i--
Zustand der Steuerspurwerte im : 000000

O 1a Seqment 10 (@) 0/1je Spur alala sl

Die Zeit fiir ein Segment wird, abhangig von der Konfiguration (Turka), im Engineering-Tool in Sekunden oder Minuten
eingegeben. Im Gerét erfolgt die Eingabe in Std:Min oder Min:Sek. Zuséatzlich zum Wertebereich kann ein Abschalt-
wert eingegeben werden (ET: AUS/-32000; Gerat: ——= —=). Bei Erreichen eines Segmentes mit einem Abschaltwert

wird ‘Ernd’ ausgegeben.

g_el der Eingabe der Steuerwerte im Engineering-Tool ent_sprlcht_ Tp 1 =[5 00000
ie erste Stelle vor dem Komma der Steuerspur 1 (do1), die zweite Stelle vor
dem Komma entspricht der Steuerspur 2 (do2), usw. Eingaben nach dem =[101010.
Komma werden als 0 interpretiert. Fihrende Nullen werden gestrichen! A4AMNY
883838353
Konfiguration DPROG Beschreibung Werte
FurUe Verhalten nach Programm fortsetzen (default) Froa. F-:ur.*t
Netzwiederkehr Fortsetzen bei aktueller Zeit Fort.Zeit

PERd Verhalten bei Nach Programmende anhalten (default) Stor
Programmende Nach Programmende Reset Feset
L Zeit = Stunden : Minuten (default) Std:iMin
Turbao 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 Funktionshlécke 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

Segmentn ... n+10

—

DPROGD
103 ts=11

DBlock DBlodkf—=— ® © @ ———i

Segment 11 ... 20

DBlock DBlock

DPROGD
102 ts=11

VL
l].|¥ l:-l-'-i—‘3
Segment 1... 10 PSE%%%
£ orbe THetto}—+
—alFPSet o Tt —-
CBlogk DBlodk CBElack TRastf—=
—# Pragha Seghof—-
DFROGD C b upf,_qu.mumQNo—P
Spc%ooooon
101 ts=11 CLME TGO G0
oproc [ LLLLLLLEHL
100 ts=11
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Rezepte

Mit Hilfe des analogen Ausgangs ‘FroaMa’, an dem die aktuelle Rezeptnummer ausgegeben wird, und einem oder
mehreren nachgeschalteten SELV2 Funktionsbldcken kann ein Rezept ausgewdahlt werden, dessen Blocknummer dann
auf den DPROG Eingang geschaltet wird (— siehe Fig.: 11). Die Wahl des gewiinschten Rezeptes kann tiber den analo-
gen Eingang ‘ProaMo’ oder die Rezeptnummer, welche (iber Bedienung/Schnittstelle eingestellt werden kann,
erfolgen.

A Eine Rezept-Umschaltung (neue F+oatia) wird erst nach einem Reset des Programmgebers wirksam.
Die Vorgabe der Rezeptnummer iiber Bedienung/Schnittstelle ist nur méglich, wenn der analoge Eingang
FroaMo nicht beschaltet ist.

®

Soll jedes Rezept einen eigenen Resetwert (D0) haben, kdnnen die Funktionsblécke REZEPT und VPARA wie in Fig.: 11
verwendet werden. Hierbei ist die Berechnungsreihenfolge (DOPROG — REZEPT — VPARA) zu beachten.

Fig.:11  Beispiel eines digitalen Programmgebers mit3 Rezepten und a 20 Segmenten

7
. VL
. Rezept ]
: —+lDBlock  DBlodd DBlock DBlodk 1 E2Tugy THatto[—
! o 0 o ] %a —FSat o TButtp—=
| o v DElotk TRest}—
| DPROGD DPROGD ol cas— I Seatiol -
= = — Selact T
L L et e T
pmmmmmimmom oo iy oPROS L1 11110010
I 107 ts=11
| Rezept 9 100 ts=11
| —slDBlock  DBlock DBlock  DElock
1
I
I
, DPROGD DPROGD : ll “-
V104 t5=11 103 t5=11 ,
————————————————————— K] [
—ofxq L v X1 pUL vl
P e . —s{xz %E vzl —fxz £24 v zf—
I —s{ %3 I — 53 ] e
| Reze pf q | —slxa B owal —|xa v af—e
1 X ——+] Setho Cascl—= — X5 — o4 O A
| —+|DBlock DBlosk DBlock  DBlocd—p REZEFT T T T
I
X ! 108 ts=11 vears LLLLL]
, DPROGD DPROGD : 109 ts=11
v 106 ts=11 106 ts=11 ;

F g o U

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 gedndert, bleibt auch die relativ abgelaufene Zeit im Segment unveréndert.

( 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=1. automatisch neu berechnet.

EI 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 1828 Prodramm didital
nichtbeschaltetem 'hide’ Eingang im Bedienseitenmenii ausgewahlt werden
kann. Reci 1 (—L
Um den Wert eines Eingabefeldes zu verdndem, ist dieser Wert mittels [a]¥v]zu [Se9: 1 HEABAAI
markieren (Inversdarstellung). Wird der Wert dann mit [3] bestétigt, fangt er an zu E 543 @ |
blinken und kann mit [a]¥] eingestellt werden. Ist der gewiinschte Wert erreicht, |t.Het.tio [|'!'|ir'|] [EHIE
wird er mit [©] bestatigt. tRest [minl EH
Sind die in der folgenden Tabelle den Eingabefeldern zugeordneten FB-Eingange  |St.atLis FLIF
(Funktionsblock-Eingdange) vom Engineering belegt, so ist eine Bedienung
(Verandern) dieses Eingabefeldes nicht mdglich.
Eingabefelder Bedienung Anzeige FB-Eingang
Eingabe der gewiinschten Rezeptnummer N
Fec nicht frontseitig einstellbar, wenn Eingang g'nbt die aktuelle Rezeptnummer g opyp,
Fr-oaMo verdrahtet ist '
Eingabe der gewiinschten Segmentnummer
Ceg (Ereset auf Segment nicht.frontseitig gibt die aktuelle S
einstellbar, wenn Steuereingang Fte=&t. | Segmentnummer an
verdrahtet ist)
Zustand der Steuerspuren
® keine Bedienung méglich (do1...do6) im aktuellen
Segment
tHetto Eingabe der gewinschten _ gibt die Summe der Fun-Zeit |- o4
Programmgeberzeit (Preset auf Zeit) an (ohne Pause)
LRest keine Bedienung mdglich gibt die Zeit bis Programmende an.
stor den Programmgeber anhalten Programmgeber ist angehalten
%]
(Bl den Programmgeber starten der Programmgeber ist gestartet
Status |razet, der Programmgeber wird auf Segment 0 der Programmgeber ist auf Segment S
und ‘st.oF’ geschaltet Ound ‘st.oF’ geschaltet
Uit das Feld ohne Anderung verlassen
Fro3ram | 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 Programmmgeber ) / DPROGD ( DPROG-Daten )
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Regler

Regler

Allgemeines: Bei den Funktionsbldcken CONTR und CONTR+ und PIDMA handelt es sich um eine komplexe Regelfunk-
tion. Der CONTR+ enthalt gegeniber dem CONTR sechs wahlbare Regelparametersatze, 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 regelungstechni -
schen Anwendungsbereiche erldutert.

CONTR (Regelfunktion mit einem Parametersatz)
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112: Controller
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CONTR+ (Regelfunktion mit sechs Parametersatzen)
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Ein-/Ausgénge fiir CONTR und CONTR+

\Digitale Eingénge:

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

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

inc Inkrement fiir Handverstellung

dec Dekrement flir Handverstellung

® f Sensorfehler x1...x3

uF Sensorfehler Yp

a<m 0 = Automatik 1 =Hand

(AR 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)

d oot 1 = Override-Control + bei 3-Punkt-Schrittreglern (— Seite 208 ff)

d ouvc- 1 = Override-Control - bei 3-Punkt-Schrittreglern  (— Seite 208 ff)

Lrack 0 = Tracking-Funktion aus; 1 = Tracking-Funktion ein (— Seite 173; 201;202)

g2 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 =toF 1 = Effektiven Sollwert einfrieren (kann z. B. zur Bandbreiteniiberwachung eingesetzt werden)

ar off 1 = Sollwertgradient unterdriicken

Fotart 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 mr Lok =1 ist ein Umschalten auf Hand mittels der Taste [£] nicht moglich).

\Digitale Ausgénge:

gl Zustand von Schaltausgang Y1; 0 =aus 1 =ein

= Zustand von Schaltausgang Y2; 0 =aus 1 =ein

c fail 1 =Regler in Fehlerbehandlung

of 0 = Regler eingeschaltet; 1 = Regler ausgeschaltet

asm 0 = Automatik; 1 =Hand

e 0 = Stellwert Y, 1 = Stellwert Y2

e Wl 0 = externer; 1 = interner Sollwert

Fi<F 0 =PI - Verhalten; 1 =P - Verhalten

O Fun 1 = Selbstoptimierung lduft

o stahb 1 = Prozess in Ruhe (fiir Selbstoptimierung)

o err 1 = Fehler bei der Selbstoptimierung

¥l SUF Alarmunterdriickung bei Sollwerténderung tiber Stop-Eingang von — ALARM
Analoge Eingénge:

1 HauptregelgréRe x1

®2 Hilfsregelgrole x2 z2.B. flir Verhéltnisregelung

HA Hilfsregelgréle x3 z.B. fiir 3 - Komponentenregelung
hlext Externer Sollwert

QUC+ Override Control +  (— Seite 208 ff)

QLC- Override Control - (— Seite 208 ff)

Y'F Stellwert-Riickmeldung

Yhim Stellwert bei Hard-Manual

Y add Stellgrdfenaufschaltung

FarHo gewlinschter Parametersatz (nur bei CONTR+)

CONTR+ (Regelfunktion mit sechs Parameterséatzen)
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Analoge Ausgénge:

Weff Effektiver Sollwert

b Effektiver Istwert

Y Angezeigter Stellwert

Al Regelabweichung

l Interner Sollwert

“Youtl Stellwert yout1 (Heizen)

YoutZ Stellwert yout2 (Kiihlen; nur bei stetigem Regler mit Split-range Verhalten — CF k= splitRange)
FarHo wirksamer Parametersatz (nur bei CONTR+)

Parameter fiir CONTR und CONTR+

Parameter Beschreibung Wertebereich Default |Gerit
WE Untere Sollwertgrenze (Weff) -29999...999999 0 (5]
WiaaE Obere Sollwertgrenze (Weff) -29999...999999 100 18a
Wz Zusatzsollwert -29999...999999 100 188
G+ Sollwertgradient plus unit/min| 0,001...999999 Aus ———=
Grw—3 Sollwertgradient minus unit/min| 0,001...999999 Aus -
Grwzd) Sollwertgradient fir W2 unit/min| 0,001...999999 Aus ———=
HE Nullpunktverschiebung bei Verhaltnisregelung -29999...999999 0 5]

= Faktor a bei 3-Komponentenregelung -9,99...99,99 1 1
Hzh? Schaltpunktabstand (Schrittregler) 0,2..20,0% 0,2 @,
Truls Minimale Stellschrittzeit (Schrittregler) 0,1..2,0[s] 0,3 8.3
Tm Laufzeit des Stellmotors (Schrittregler) 5...999999 [s] 30 A5
nadl Schaltdifferenz (Signalgerat) 0,10...999999 1 1
LW Abstand Zusatzkontakt (Signalgerét) -29999...999999 Aus ———=
AsdZ Schaltdifferenz Zusatzkontakt (Signalgerat) 0,10...999999 1 1
szl Schaltpunktabstand (PD) (Dreipunktregler) 0,0...1000,0[%] 0 A
Hzhzl Schaltpunktabstand (PD) (Dreipunktregler) 0,0...1000,0{%] 0 5}
Y2 Zusatzstellwert (nicht bei Schrittreglern) -105,0...105,0[%] 0 5]
Ymin Untere StellgroRengrenze (nicht bei Schrittreglern) -105,0...105,0[%] 0 H
YrEs Obere StellgroRengrenze (nicht bei Schrittreglern) -105,0...105,0[%] 100 184
Ve Arbeitspunkt des Reglers (nicht bei Schrittreglern) -105,0...105,0[%] 0 A
Yartm? Stellwert bei Prozess in Ruhe -105,0..10500%] |0 B
dvort? Sprunghthe bei Selbstoptimierung 5...100[%] 100 1@
PERtY Nur bei CONTR+; zu optimierender Parametersatz 1..6 1 1
#rl 1...6Y Proportionalbereich 1 0,1...999,9[%] 100 1848
®E2 1...6Y Proportionalbereich 2 (Dreipunkt und Splitrange) 0,1...999,9[%] 100 1848
Th 1...& |Nachstellzeit(Tn=0— [-Teil ist nicht wirksam) 0,0...999999[s] 10 1a
Tw 1...6 |Vorhaltezeit (Tv=0— D-Teil ist nicht wirksam) 0,0...999999(s] 10 1A
Trl 1...& |Schaltperiodendauer Heizen (2-und 3-Punktregler) 0,4...999,9s] 5 o
TrZ2 1...6 | Schaltperiodendauer Kihlen (3-Punktregler) 0,4..999,9[s] 5 =

1) 9%-Angaben bezogen auf den Messbereich X, ... X 100
2) Dig neutrale Zone x  bei 3-Punkt-Schrittregler ist von Tpuls, T und X 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 2
2-Punkt-Regler 2-Punkt
3-Punkt-Regler (Heizen schaltend, Kiihlen schaltend) |5—Funk t.
3-Punkt-Regler (Heizen stetig, Kiihlen schaltend) StetsScha
~|3-Punkt-Regler (Heizen schaltend, Kiihlen stetig) Schasstet
CFune Regelverhalten: Dreieck-Stern-Aus (A/Y-Aus) 2ZP+Zusatz
3-Punkt-Schrittregler Schritt
3-Punkt-Schrittregler mit Stellungsriickmeldung Yp SchrittYr
Stetiger Regler stetia «
Stetiger Regler mit Split-range Verhalten srlitRansa
Stetiger Regler mit Stellungsriickmeld. Yp stetia YF
Standardregler Standard |«
CTare Reglertyp Verhéltnisregler Uerhaltn.
3-Komponentenregler S—KomFon
. Festwertregelung Festuwert |«
WFune Sollwertfunktion Festwert-/Folgeregelung Fest<Fola
. . Wirkungsrichtung invers Inwvers «—
CHode Wirkungsrichtung Wirkungsrichtung direkt Direkt
. . . Xw differenzieren Al —
CDiff Differenzierung X differenzieren #
Neutral MHeutral
. Ypid = Ymin (0%) Ymin —
CFail | JorhaleR bl fypid - Vima (100%) Ymax
Ypid = Y2 (Verstellung nicht iiber die Front) Y2
Ypid = Y2 (Automatik) oder Yman (Hand-Betrieb) Y2 man
Kein Override-Control aus «—
COUC StellgroRen- Override-Control + Quc+
begrenzung Override-Control - QuC—
Override-Control + / - QLC+<0LC—
. . Kein Tracking von Wint aus «—
WTrac ;gmggedses nt. Sollwert-Tracking Solluwert
Istwert-Tracking I=twert
. (x1+NO)/x2 Tar 1 «—
Ratio  |(KIONOES 1y N0/ +x2) TaF 2
ISTEQTS: 1142 x1 + NO) / x2 Tor 3
“DF Nachkommastellen (Istwert) 0.3 0
StellgréRe ' «
DizF anahralrtad?]rzeile' Regelabweichung Al
graphzetie. Iy eff Hef T
OMode Art der Selbstoptimierung: Standard |«
Bedingung fiir grad =0 3rad=@ -
OCond p gung M T arad <0 (Regler invers) grad >0 (Regler direki) arad<8- >0
rozess in Ruhe:
grad <>0 ar-ad< x8
AN Messbereichsanfang -29999 ... 999999 0
“nlEa Messbereichsende -29999 ... 999999 100
SFac Faktor stichiom. Verhltnis 0,01..99,99 1,00
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24.4 LELEWEGEN G

Der folgende Abschnitt beschreibt die mit dem Konfigurationsparameter CFUNC einstellbaren unterschiedlichen Regel -
verhalten und bestimmt die jeweils wirksamen Parameter. Im Engineeringtool kdnnen alle verfiigharen Parameter ein -
gestellt werden. Es ist jedoch nicht erkennbar welche der eingestellten Werte tatsachlich Einfluss nehmen. Die
folgende Zusammenstellung soll deutlich machen, welche Parameter in Abhédngigkeit 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 Schalthaufigkeit. Es wird immer bei einem festen Wert unterhalb des Sollwertes ein-
und oberhalb ausgeschaltet. Die Schwankungsbreite der Regelgréle ergibt sich aus :

T
XO = Xmax ® —+ XSd = Vimax * Tu +XSd

T,

Die Signalfunktion entspricht einer Grenzwertsignalisierung, wobei der Sollwert den Grenzwert darstellt. Der Schalt -
punkt liegt symmetrisch zum Sollwert; die Hysterese X, ist einstellbar.

Fig.: 12
Wirkungs-
weise der
Signalfunktion
Signalgeriét,
ein Ausgang

=

s Wi Weff WiEE Hnioe
=efs Y AV
100%
o> wadl |l
0%————————---- I

Sollweﬂ_ﬂ

/_\\\ﬁﬁﬁuﬁﬁ

Ausgang Y1 | | I_l |_| |_| |_| |_| T

Konfiguration | Wirksame Reglerparameter beim Signalgerat mit einem Ausgang
R untere Sollwertgrenze fiir Weff -29999...999 999
Wima" | obere Sollwertgrenze fiir Weff -29999 ...999 999
Wz" Zusatzsollwert -29 999 ...999 999
Grw+? | Sollwertgradient plus aus /0,001 ... 999 999

CFUhC = Gr1a—2 Sollwertgradient minus aus /0,001 ... 999 999

= 7) P
Signalgerat Grws Sollwertgrad|e.nt flir W2 . - . aus /0,001 ... 999 999
*|H@a Nullpunktverschiebung (nur bei CT'aF&=Verhaltnisregler wirksam) | -29 999 ... 999 999

1 Ausgang a Faktor a (nur bei CT'9F&=3-Komponentenregelung wirksam) | -9,99 ... 99,99
#zdl? | Schaltdifferenz des Signalgerats 0,1...999 999
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

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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Signalgerit, 2 Ausgénge

Das Signalgerdt eignet sich fiir Regelstrecken mit kleiner T und kleiner v

Regler

. 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 Regelgrole ergibt sich aus :

XU = Xmax *

TU
U4 X
T Sd

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. Das Signalgerdt mit zwei Ausgdngen hat ei-

nen zusatzlichen “Vorschaltpunkt”, dessen Abstand zum Sollwert mit dem Parameter LW (einschlieRlich Vorzeichen)
eingestellt wird. Der Kontakt kann verwendet werden, um bei groem Sollwertabstand zusétzliche Leistungsstufen zu
aktivieren, oder einen Alarm auszuldsen, bei einer symmetrischen Lage um den Sollwert (LW negativ und Xsd2 =LW/2)
auch zur Bandbreitenregelung oder Regelabweichungsalarmierung einsetzbar.

Fig.: 13 AnE W& et u%aa Anlaa
Wirkungsweise der \ 4 |
Signalfunktion I_o neft | >
Signalgerat, 100% |
7 Ausgénge Y1 medl 5 | ¢
0f — — — —
LW st im Beispiel als 10802 i
negativer Wert
dargestellt (z.B. -20) V2G> Hsdz) | —
0%—————-
/\\ e NN et N stV e
Sollwert :l_ﬂ /k—
Ausgang ¥ L T LTl I T
Ausgang Y2 2
Konfiguration | Wirksame Reglerparameter beim Signalgerat mit zwei Ausgiangen
wal untere Sollwertgrenze fiir Weff -29999...999 999
W1@a" | obere Sollwertgrenze fiir Weff -29999 ...999 999
Wz" Zusatzsollwert -29999...999 999
G+ Sollwertgradient plus aus /0,001 ... 999 999
Erm— Sollwertgradient minus aus /0,001 ... 999 999
G Sollwertgradient fiir W2 aus /0,001 ...999 999
CFunc = HE Nullpunktverschiebung (nur bei CT'aF&=Verhaltnisregler wirksam) -29999 ... 999 999
Signalgerat, |a Faktor a (nur bei CT=9F&=3-Komponentenregelung wirksam) -9,99 ...99,99
2 Ausginge w=d1" [ Schaltdifferenz des Signalgerats 0,1...999999
Ll Schaltpunktabstand des Zusatzkontaktes -29999 ... 999999
AUS 2 der Zusatzkontakt ist abgeschaltet -32 000 = AUS
=21 | Schaltdifferenz des Zusatzkontaktes 0,1...999999
Titel |Titel der Reglerseite (nur Anzeige) 16 Zeichen
Einhki. # | 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 Kiihlung (direkter Betrieb).

Die Schaltperiodendauer Tp1 ist wie folgt einzustellen:  Tpl< =025 Tu

Bei gréRerem Tp1 ist mit Schwingen zu rechnen. Tp1 entspricht der minimalen Zykluszeit (Zeit in Sekunden) bei 50 %
Einschaltdauer.

Fig.: 14 Hni W Wetf WigE HnlEs
Wirkungsweise des =serf h 4 AV . o
proportional-Anteils 100% < M1
des Zweipunktreglers Y1G-» l |

0% — ::::7::::,1,

aktueller
Arbeitspunkt
Sollwert By
&

[
rusgang Y1 (eizen = WU UL

PD-Verhalten (Tt = 0 2 abgeschaltet Tn =o0)

Der Arbeitspunkt liegt in der Mitte des Proportionalbereichs X, bei 50 % relativer Einschaltdauer. Zum Konstanthalten
der RegelgroRRe ist je nach Sollwert eine bestimmte Energiemenge nétig. Diese bewirkt eine bleibende Regelabwei -
chung, die bei gréRerem Xpi grofer 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 verdnderlichen 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 betragt 100ms.
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Regler

Konfiguration

Wirksame Reglerparameter beim Zweipunktregler

CFunc =
2-Punkt

Fort. Parametersatz zur Optimierung (nur bei COMHTE+)| 1.6
wa" untere Sollwertgrenze fiir Weff -29999...999 999
Wiea" obere Sollwertgrenze fiir Weff -29 999 ...999 999
Wz Zusatzsollwert -29.999 ...999 999
Grw+2 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
Nullpunktverschiebung (nur bei
HE CT'EIF-E=VerhéItnisrgg(ler wirksam) 29999 .999 999
a ;aktor a (nur bei ET':IF*E-=3-K0mp0nentenrege|ung und 19,99 ... 99,99
ollwertrampen wirksam)
Yz Zusatzstellwert 0...100[%]
Ymin untere StellgroRenbegrenzung 0...100[%]
Ymax obere Stellgrékenbegrenzung 0...100[%]
“'E Arbeitspunkt der StellgroRe (Aufstart-StellgroRke) 0...100 [%]
YOFtm Stellwert wahrend Prozess in Ruhe 0...100 [%]
dYorFt Sprunghdhe bei Selbstoptimierung 5...100 [%]
2F1(1..6)% | Proportionalbereich 1 0,1...999.9 (%]
Thil.6)Y | Nachstellzeit 0...999999 [s]
Tui(l.8)" |Vorhaltezeit 0 ... 999999 [s]
Tel(l ...15)4) Schaltperiodendauer Heizen 0,4 ...9999]s]
Titel Titel der Reglerseite (nur Anzeige) 16 Zeichen
Einh.# Einheit des Istwertes (nur Anzeige) 6 Zeichen
W imt? Izrsjt;rrlzgrggollwert 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 i1 B - #rE bezogen. Es besteht keine Kopplung mit WE und W1EE.
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; — Ausgénge Y1=0,Y2=0
3. Kihlen eingeschaltet; — Ausgange Y1=0,Y2=1

2.B. zur Temperaturregelung mit elektrischer Heizung (h) und Kiihlung (c).
Die Schaltperiodendauer TF1 und TE2 ist wie folgt einzustellen:

Tpl<=025Tu (h) Tp2<=025Tu (c).

Bei groReren TF1/TF2 ist mit Schwingen zu rechnen. Die Schalt-Periodendauer TF1 und TFZ entsprechen den
minimalen Zykluszeiten bei 50 % relativer Einschaltdauer.

Fig.: 15 AneE W& l-.le-v'F“'F“ WiEE Hnlaa
Wirkungsweise Maff '
des proportional- 15%_'9_ —— %Xp' ! Xp' ot HPZ 3 05
Anteils des N L
Dreipunktreglers YIG>h &~~~ = Hzhl lHETﬂ - Y2Grc
0% - ~ 0%
i AF 1 =Xp'+Xp"
aktueller
Arbeitspunkt

ﬁ\
Sollwert A
«
Sollwert b‘

TAusgang Vi eizen) | |— WAL ST I I A AL A
. [ ] w2
|Ausgang Y2 (Kiihlen) |

PD/PD-Verhalten (Tt = 0 2 abgeschaltet Tn = o0)

Der Stellbereich reicht von 100 % Heizen (Y1) bis 100 % Kiihlen (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 groferem Xp”,z)grij[&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 angepal’t 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 wéhlbar:

CFumnc = 3-Punkt Heizen schaltend,  Kiihlen schaltend
CFunc = Stet/Scha Heizen stetig, Kiihlen schaltend
CFunc = Scha/Stet Heizen schaltend,  Kihlen 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 Optimierun nur bei

Fort. COMTRA) ( 1.8

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

Gra—2 Sollwertgradient minus aus /0,001 ...999 999

G122 Sollwertgradient fiir W2 aus /0,001 ...999 999

Nullpunktverschiebung (nur bei

HE ET'EIF-E:VerhéItnisrgg(ler wirksam) 29999 ..999 999

3 Faktor a (nur bei ZTaF==3-Konponentenregelung 1999 .. 99,99

wirksam)

Hzh1d Neutrale Zone (Xw > 0) 0,0 ... 1000 [%]

Hzhzd Neutrale Zone (Xw < 0) 0,0 ... 1000 [%]

W2 Zusatzstellwert 0 ... 100 [%]
CFunc = [Ymin untere StellgroBenbegrenzung 0...100[%]
3-Punkt Ymax obere StellgriRenbegrenzung 0...100[%]

A Arbeitspunkt der StellgroRe  (Aufstart-StellgroRe) 0...100 [%]

VORtm Stellwert wahrend Prozess in Ruhe 0...100 [%]

dYort Sprunghthe bei Selbstoptimierung 5...100 [%]

w1 (1..6)%% | Proportionalbereich 1 0,1 ...999,9 [%]

we2(1..6)%% | Proportionalbereich 2 0,1...999,9 [%]

Thi(1.6)¥ | Nachstellzeit 0...999 999 s]

Tui(l.6)® | Vorhaltezeit 0...999 999 s]

Te1i(1.&6)Y |Schaltperiodendauer Heizen 0,4...999,9s]

TrZ(1.6 )5) Schaltperiodendauer Heizen 04 ...999,9(s]

Titel Titel der Reglerseite (nur Anzeige) 16 Zeichen

Einh.# Einheit des Istwertes (nur Anzeige) 6 Zeichen

Wit :?ggrgner 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 i1 BB - #rE bezogen. Es besteht keine Kopplung mit WE und W1EE.
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<=0.25Tu Bei gréReren Tp1 ist mit Schwingen des Ist-
wertes zu rechnen. Tp1 entspricht der minimalen Zykluszeit (Zeit in Sekunden) bei 50 % Einschaltdauer

Fig.: 16 Hha L& Weff WiaE Hnlo@
Wirkungsweise et \ 4 \/ >
des proportio- 100% K wp 14—
nal-Anteils Vi |
der Dreieck / C?_) - —————J———_> |
Stern / Aus e e
Funktion ] |
Y2 v !
S HsdZ2>%—LW—>
v
aktueller
Arbeitspunkt
=~ %
[Sollwert ]

[ Ausgang Y1 (Heizen] || ____| T I gy

g V2 Gkl || v2

PD-Verhalten (Tt = 0 2 abgeschaltet Tn =o0)
Der Arbeitspunkt liegt in der Mitte des Proportionalbereichs Xp7 bei 50 % relativer Einschaltdauer.

Zum Konstanthalten der RegelgroRe ist je nach Sollwert eine bestimmte Energiemenge nétig. Diese bewirkt eine blei -
bende Regelabweichung, die bei gréRerem Xpi groRer 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 betragt 100ms.

Regelverhalten 176



9499-040-50618

177

Regler

Konfiguration | Wirksame Reglerparameter beim Dreieck / Stern / Aus- Regler
ForFt Parametersatz zur Optimierung (nur bei COMTE+) 1.6
wal untere Sollwertgrenze fiir Weff -29999 ...999 999
Wiga? obere Sollwertgrenze fiir Weff -29 999 ...999 999
wz? Zusatzsollwert -29999...999 999
EI""I.-,I+2) Sollwertgradient plus aus /0,001 ... 999 999
Gg—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
3 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
w2 Schaltdifferenz des Zusatzkontaktes 0,1...999999
CFunc = W2 Zusatzstellwert 0.. 100 [%]
2-P+Zusatz  |"'min untere StellgréRenbegrenzung 0...100[%]
Yrax obere StellgroRenbegrenzung 0...100[%]
Y| Arbeitspunkt der StellgréBe  (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.6)" | Vorhaltezeit 0...999999 [s]
Tei(l.&)" | Schaltperiodendauer Heizen 0,4 ...999,9][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 BE - =B 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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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; — Ausgange Y1=0,Y2=1

Damit der eingestellte X . fir die Stellzeit des jeweiligen Stellgliedes giiltig ist, muf die Motorlaufzeit T _ eingestellt
werden. Der kleinste Stellschritt betrégt 100ms.

Bei PMA-Reglern hat die Stellungsriickmeldung keinen EinfluB aud das PID-Verhalten!

Einstellen der neutralen Zone

Die neutrale Zone X, kann vergréBert werden, wenn die Schaltausgange zu hdufig wechselseitig schalten. Es ist je-
doch zu beachten, dass eine groRere 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 R g1t i3 Wetf W1BA =nlBaa

Wirkungsweise

des proportional- I— meff V : >
Anteils des - — = | —
Dreipunkt- 100% - o] 100%
Schrittreglers Y1 ﬁ N \_>: = r_ YZG”%
0% [ \I T T T = = 0%
p—
|« S =
| Ausgang Y1 (Auf) i ] 1
[
| Ausgang Y2 (Zu) | [ 1 [ 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 bendtigt.
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/52 100ms errechnet werden (Ts = Abtastsequenz 100/200/400/800 ms).
Tpuls X
Xy = (o —5* Ts)- 22
Tm

Bei abgeschaltetem TFU1 = ergibt sich der kiirzeste Stellschritt TF141 =" in Abhangigkeit von T, #=hi und BF-.
Durch Variation von erh kann man eine gewtinschte Mindestimpulslange TFU1 =" erreichen:

Xy =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

Wiea" obere Sollwertgrenze fiir Weff -29999 ...999 999

Wz Zusatzsollwert -29 999 ..999 999

Grw+2 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

HiE Nullpunktverschiebung (nur bei CType=Verhaltnisregler wirksam) | -29 999 ...999 999

= Faktor a (nur bei CType=3-Konponentenregelung wirksam) | -9,99 ... 99,99

Hzhd Schaltpunktabstand 0.2...20[%]

TFuls= Minimale Stellschrittzeit 01...2[s]

Tm Laufzeit des Stellmotors 5...999 999 [s]
Zusatzstellwert

Ve (nur bei Schritt Yp — mit Stellungsriickmeldung) 0. 100 %]

YOFEtm Stellwert wahrend Prozess in Ruhe 0...100 [%]

dYorFt Sprunghdhe bei Selbstoptimierung 5...100 [%]

%e1(1..6)% | Proportionalbereich 1 0,1...999,9 [%]

Trni(1..6)" |Nachstellzeit 0...999 999 s]

Twi(l.6)¥ |Vorhaltezeit 0...999999 [s]

Titel Titel der Reglerseite (nur Anzeige) 16 Zeichen

Einh.x Einheit des Istwertes (nur Anzeige) 6 Zeichen

Wit Iertnirrlleérggollwert 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 #1111 EE - =B 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).

Regelverhalten
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Stetiger Regler / Split range

Stetiger Regler

Als StellgroRe wird ein analoger Wert aus dem %'t 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 Hn@ W Weff W1BE Hnl@E
Wirkungsweise des =sers . Y \VA >
proportional-Anteils 100%

des stetigen Reglers G S Feh 2

HEL=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 StellgroRe nicht mehr. Ein PID-Regler hat ein dynamisches
Verhalten, 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 fest -
gelegten Charakteristik nachwirken. Das kann soweit gehen, dass der Bereich Xsh1/Xsh2 wieder verlassen wird, so-
dass der P-Teil noch einmal aktiviert wird, um endgdiltig in die neutrale Zone zu gelangen.

[StellgroRe Yout1 |

Istwert

N

Y
Sollwert | /Ll StellgréRe 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) CFuni =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
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Konfiguration

Wirksame Reglerparameter beim stetigen Regler

CFunc =
Stetig
SplitRange

Fort Parametersatz zur Optimierung (nur bei COMTE+)| 1...6

e’ untere Sollwertgrenze fiir Weff -29999...999 999
Wiaa? obere Sollwertgrenze fiir Weff -29 999 ...999 999
wz" Zusatzsollwert -29 999 ...999 999
Gr+? 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
Hsh1?d Neutrale Zone (Xw > 0) 0,0 ... 1000 [%]
Hehzd Neutrale Zone (Xw < 0) 0,0 ... 1000 [%]

Y2 Zusatzstellwert 0...100[%]

Ymin untere StellgréRenbegrenzung (-100)0 ... 100 [%]
Ymax obere Stellgroienbegrenzung (-100)0 ... 100 [%]
Y| Arbeitspunkt der StellgrolRe (Aufstart-StellgréRe) -100...100 [%]
YOFtm Stellwert wahrend Prozess in Ruhe 0...100 [%]

dYorFt Sprunghéhe bei Selbstoptimierung 5...100 [%]
=F1(1..6)%* Proportionalbereich 1 0,1...999.9 (%]
#e2(1..6)3Y | Proportionalbereich 2 (nur bei Stetiger Regler Split range) | 0,1 ... 999,9 [%]
Thi(l.6)"Y | Nachstellzeit 0...999 999 [s]
Twi(l.8)¥ | Vorhaltezeit 0...999999[s]
Titel Titel der Reglerseite (nur Anzeige) 16 Zeichen

Einh.® Einheit des Istwertes (nur Anzeige) 6 Zeichen

W int? Izrsjtrirrllgrggollwert 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 1 1 BB - ¥ bezogen. Es besteht keine Kopplung mit den
Werten W& und W1 &,
4)(1..&) deutet auf die sechs Pagrametersétze des CONTR+ hin (z.B. Xp1, Xp2, Xp3...Xp6).
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Kennwerte der Regelstrecken

9499-040-50618

Zur Ermittlung der einzustellenden Regelparameter ist die Feststellung der Streckendaten erforderlich. Diese Strecken -
daten werden bei der Selbstoptimierung selbstandig 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 RegelgréRe 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 RegelgroRe be -
stimmte Werte nicht (iberschreiten darf. Mit den Werten Tg und x_. (Sprung von 0 auf 100 %) bzw. At und Ax (Teil

der Sprungantwort) kann die maximale Anstiegsgeschwindigkeit v errechnet werden.

Fig.: 20 ~ Sprungantwort der Regelstrecke

— Vmax ., 1,.
K—% Tu-100%

YA
y = StellgroRe 100%
Y, =Stellbereich Yh
Tu = Verzugszeit (s) 0% 'y
Tg =Ausgleichszeit (s) « XA «— Tg —»

Xmax  Dx . N R max
Vmax = T =ﬁ 2 max. Anstiegsgeschwindigkeit der RegelgréRe
g
X
Xmax =Maximalwert der Regelstrecke !
{t

X, =Regelbereich 2 x 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 mittelméBig 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 Anstiegsgeschwindigkeitv_

dem Regelbereich X, und Kenn-

wert K kénnen 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 vergréRern.

Faustformel Einstellhilfen

Verhalte |Xp[%] |Tvis] | Tn[s] Kennwert | Regelvorgang Storung Anfahrvorgang

n

(DPID 117K |2Tu |2Tu Xp groer |starker gedampft langsameres Ausregeln |langsamere Energieriicknahme

PD 05K |Tu |oo=0000 kleiner | schwacher geddmpft |schnelleres Ausregeln  |schnellere Energierlicknahme

PI 26K |0 6 Tu v groBer |schwacher gedampft |starkere Reaktion friihere Energierticknahme

P K 0 |o0=0000 kleiner | starker gedampft schwachere Reaktion | spatere Energierlicknahme

3-Punkt-Schrittregler PID groler |starker gedampft langsameres Ausregeln |langsamere Energieriicknahme
‘ 1,7K ‘Tu ‘2 Tu n kleiner | schwacher gedampft |schnelleres Ausregeln | schnellere Energieriicknahme

Fig.: 19  Prinzip der Direkt-/Invers-Umschaltung

Die Direkt- / Invers- Umschaltung ist ge-
nerell mdglich, sie erfolgt in dem Konfi-
gurationsparameter

CMode (Wirkungsrichtung)

Die Fig.: 19 zeigt das Prinzip.

Reglerkennwerte (CONTR und CONTR+)

Invers
direkt

> OUN

Xshl
Xp1
xd

0
Xp2
Xsh2

————o OUT2

Y2
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yZ X3 Empirisch optimieren beim CONTR / CONTR+
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Regler

Bei fehlenden Streckendaten kann mittels der Selbstoptimierung oder in manuellen Versuchen empirisch optimiert
werden. Bei den Versuchen zur empirischen Optimierung ist folgendes zu beachten:

e Esistsicherzustellen, dass StellgrélRe und RegelgréRe niemals unerlaubte Werte annehmen! !

e Die Bedingungen fiir die Versuche sollten immer gleich sein, um vergleichbare Aussagen zu gewinnen.
e Der Versuchsablauf muf3 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 grélBtmoglich: auf den gréBten einstellbaren Wert,

Tv relativ groRR: 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 groR3. Um in relativ kurzer Zeit ein brauchbares Ergebnis zu errei -
chen, ergibt sich folgendes zweckméRiges Vorgehen:

@ Tn=Tv=0 und Xp gréBtmdglich 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 vergroern und
weiter mit 2.

@ Bleibende Regelabweichung messen: Ist sie ausreichend klein, so ist die Optimierung erfolgreich beendet
(P). Ist sie zu groB, 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 instahil,
so geht es weiter mit @).

@ Tvistzu 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 Vorgéngen 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 groR, so wird die Strecke besser PID-geregelt (Xp und Tv nicht mehr verdndern und weiter mit

@).

@ Tnwird gro eingestellt und von Versuch zu Versuch reduziert (halbiert), solange die Regelung ausreichend
stabil ist. Wird sie zu instabil, so ist der Xp etwas zu vergréRern, und die Optimierung ist erfolgreich been-
det (PID oder PI).

Die empirische Optimierung wird mit einem Schreiber (oder Trend-Funktion des Engineering-Tools) fir die
Regelgrole (Istwert X) in Zeitbedarf und Qualitat wesentlich verbessert, und die Beurteilung der
Versuchsergebnisse ist deutlich vereinfacht.

Das genannte Verfahren ist nur mit Einschrankungen 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) fuhren zu Ergebnissen, die besser oder schlechter sein kdnnen. Bei 3 - Punkt - Schrittreglern mul Tm auf die
wirkliche Laufzeit des angeschlossenen Stellmotors eingestellt sein.

Empirisch optimieren beim CONTR / CONTR+
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yZ\ WMl Selbstoptimierung — Regleranpassung an die Regelstrecke (CONTR und CONTR+)

Zur Ermittlung der fir einen Prozess optimalen Parameter kann eine Selbstoptimierung durchgefiihrt werden. Diese ist
flir 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, iberschwingfreies Ausregeln auf den
Sollwert (AF 1, #F2, T, Tw Tel, TEZ, je nach Reglerart).

Vorbereitung
¢ Das gewiinschtes Regelverhalten einstellen.

P-Regler: Th=8.H Tw=E.H
PD-Regler: Th=8.68 Tu>A.H8
Pl-Regler: Th>d.4 Tw=E.H
PID-Regler: Th>d.H Tw>HE.H

 Die Parameter Tt bzw Tw! 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 ( FOFt.=1...6).
e Bedingung fur Prozess in Ruhe konfigurieren (QCornd)

Die Bedingung bezeichnet, fiir welchen Modus der ‘Prozess in Ruhe’ erkannt werden soll (F IE_H):
ar-ad=8, ar-ad< 8- A oder arad< »B (— siehe auch Prozess in Ruhe Seite 184).

e Der Stellwert W' OFt.r 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%'oF 1. ist festzulegen. Um diesen Wert springt die StellgréRe, ausgehend vom Startwert
“'0Ft.r bzw. im Hand-Betrieb von der urspriingliche StellgroRe.

e 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- 4
gelgrolRe tiber 60 Sekunden in einem Toleranzband von | - 05
+AX =0.5% liegt. ///////I/ .
VerlaRt der Istwert diesen Toleranzbereich, wird der : »
Uberwachungszeitzahler wieder auf Null gesetzt. Wird — ‘ 60s
2.B. im Regelbetrieb PiR erkannt und dann beim Start Do
der Selbstoptimierung eine stark abweichende Behar-

v

I 1

rungsstellgroRe “OFt.rm ausgegeben, so muRk die vol- Zuriickssfzen des PR
le PiR - Zeit abgewartet werden Uoerwachungszetziiers (rosebinfunel

Bei der erweiterten Uberwachung wird nicht auf eine
konstante Regelgrélie hin iiberwacht, sondern auf eine
sich gleichmé&Rig dndernde!

Mit dem Konfigurationswort OCard kann der Modus der ‘Prozess in Ruhe'- Erkennung festgelegt werden. Es kann
einer der folgenden Modi ausgewahlt werden:

grad(x)=0: | Prozess in Ruhe wird erkannt, wenn x konstant ist.
rad(x) <0/50: Prozess in Ruhe wird erkannt, wenn x bei einem Regler mit inverser Wirkungsrichtung gleichmaiig abnimmt.
g " | Prozess in Ruhe wird erkannt, wenn x bei einem Regler mit direkter Wirkungsrichtung gleichmal3ig zunimmt.

Prozess in Ruhe wird erkannt, wenn sich x gleichmaRig éndert. In diesem Fall muf3 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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185
CONTR+)

Regler

Sollwertreserve:

Damit die Selbstoptimierung tiberhaupt durchgefiihrt werden kann, mul§ vor der Ausgabe des  StellgréRensprungs der
Abstand zwischen Sollwert und Istwert groer als 10 % von WO0...\W100 sein! Die Sollwertreserve wird entweder auto -
matisch durch die Reduktion der StellgréRe wahrend der PiR- Phase erreicht oder durch die manuelle Verdanderung des
Sollwertes bzw. Istwertes (Handbetrieb).

Bei inversen Reglern mul der Sollwert mindestens um die Sollwertreserve gréRer 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 tiberschrittern 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 #¥ markiert und bestétigt werden. Die Funk-
tion=t.at.s OFF 0K anwahlen (Inversdarstellung) und durch [ bestatigen.

Stat: OFF-0K blinkt und kann durch [a] driicken auf St.at.s  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 [£] an der Reglerfront beendet werden, vorraus-
gesetzt, dass die [Z]-Taste nicht verriegelt wurde (1-Signal auf dem Eingang @F Look ).

Dariiber hinaus kann der Abbruch auf der Selbstoptimierungsseite des gewiinschten Reglers abgebrochen werden.
Hierzu auf der Selbstoptimierungsseite mit der [a] -Taste die St.at. 2 -Zeile anwéhlen (Inversdarstellung), [&] drii-
cken, St.at.z -Zeile blinkt. [a] so oft driicken, dass St.at.s St.oF blinkt. [ driicken, der Adaptionsversuch ist
gestoppt und der Regler arbeitet im Automatik-Betrieb weiter.

1688: CONTR 16A: COMTR
W= 851 Y= G54 b 851
= 1@ HEEF= a5
at:

= |.I.|E'
Dres = 4 .§ JE 852
Unax = B.006 @,006 v: | 54,0
181: CONTR+ 1618 COMTR+
W= 731 Y= 58 ParN 44 731
H= i 1ﬁ)m§ﬁ i - !
OF T ats

o e
b T 5 730
Unax = ©,0008 @,560 v ] 59,0
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Start aus dem Automatikbetrieb heraus:

Nach dem Start der Selbstoptimierung wird die Beharrungsstellgrofe “OrFt.r ausgegeben. Wenn ‘Prozess in Ruhe’
(PiR) erkannt wird, und eine ausreichende Sollwertreserve (— siehe Seite 185) vorhanden ist, wird die Stellgrolke um
den StellgréBensprung d%'JF L. verandert (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 4 X 4
W W

-V

‘
| ‘
‘ ‘ |
Y, ! 1 ‘
| ! !
100%7T | : !
YOrtm dyort. |
K |
0% — l :

. »
4 Lt "t
| ‘ t | ‘ t
m Start Optimisation m Start Adaption Optimisation
Adaption finished finished
[OFF-0K] FIE_H [ Ster [ Off-0k | [OFF-0K] FIR_H \ Ster [ Off- 0k \

Nach einem erfolgreichen Adaptionsversuch geht der Regler in den Automatikbetrieb und regelt den Sollwert mit den
neu ermittelten Parametern. Der Parameter i~&= gibt an mit welchem Ergebnis die Selbstoptimierung abgeschlos-
sen wurde (— siehe Seite 188) .

Wird die Selbstoptimierung mit einem Fehler beendet (Fda_Er++), wird so lange die
BeharrungsstellgroBRe ausgegeben, bis die Selbstoptimierung iiber das Systemmenue, die Taste [2] an der
Front oder die Schnittstelle durch den Anwender beendet wird.

Start aus dem Handbetrieb heraus.

Um den Start der Selbstoptimierung vom Handbetrieb aus durchzufihren, ist der Regler in Hand zu schalten. Beim
Ubergang in den Handbetrieb wird die zuletzt ausgegebene Stellgrole als HandstellgréRe ibernommen. Beim Start der
Selbstoptimierung wird diese StellgrolRe 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 StellgréRensprung A% FL. 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 1 r W
X’ W /o — ‘_ _
L
PR, >l0%wowioo /|
L 60s i \ 4 .
i — ; X
— i | >
v, | | | t
100%] l l ‘
' d¥ort |
) A |
! »
0% L ‘ ! ! > ! ! ! 1
H start Opiitmisation t H Start, Stat Optimisation
Adaption finished Adaption finished
[ Off<0k] PIR-H | Ster [ Off<0k \ [ Off-0k | FIRCH [ Ster | OFf-0k \

Nach einem erfolgreichen Adaptionsversuch geht der Regler in den Automatikbetrieb und regelt den Sollwert mit den
neu ermittelten Parametern. Der Parameter k&= gibt an mit welchem Ergebnis die Selbstoptimierung abgeschlos-
sen wurde (— siehe Seite 188) .

Wird die Selbstoptimierung mit einem Fehler beendet (Hda_Ert), 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 StellgréRensprung angeregt und aus der Pro-
zessreaktion 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 zundchst 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 TuZ und Vmax2 zu ermit -
teln. Auf Basis dieser KenngrofRen wird dann der Regler auch fiir den Kiihlen - Prozess eingestellt. Bei einem Abbruch
des Kuhlen-Versuchs werden die Parameter der "Heizen'-Strecke auch fiir die ‘Kiihlen’-Strecke ibernommen, es wird
kein Fehler (Ada_Ert) gemeldet.

Fig.: 25 XA s e
Selbstoptimierung Wi ! !
bei Heizen und | ' !
Kiihlen ! ! \
' . : >
| i ! ' i
S ! | !
100%+ |
YORtm rl' . ~— G
5 e voet
0% — : ; —
-100% E , E E 1‘>
. Start Heizen KUhlen
; Optimierung Optimierung
« Adapfion g fertig
[ Off-0k | FIR_H [Ster | FIR_E [Ster| OFFf-0OK \

Bei 3-Punkt-Schrittreglern wird nach dem Starten zunichst das Stellglied geschlossen und erst dann auf %'OFt.m
gedffnet. Dieser Abgleichvorgang ( =t.at.s RAlkal. )istin den Figuren nicht dargestellt.

@ Zur Einhaltung eines sicheren Prozesszustands wird fortlaufend auf eine mdgliche Sollwertiiberschreitung tiberwacht.

Waihrend 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.

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.

187 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 5t.at.z  St.oF oder umschalten
auf Handbetrieb ( [2]-Taste) abgebrochen.
Abbruch: 4 Aobruen Wirkungsrichtung des
Falsche Wirkungsrichtung der StellgréBe, X &ndert ™ [ Reglers &ndern.
1 sich nicht in Richtung W. X —A
Y
>
2 Beendet: Selbstoptimierung wurde erfolgreich durchgefiihrt (Wendepunkt gefunden; Schatzung sicher)
Abbruch: 4 Apbruen Regelkreis schlieRen.
Die RegelgroRe reagiert nicht oder ist zu langsam " |~ -
3 (Anderung von AX kleiner 1% in 1 Stunde) X
y (- > std—Pp
>
Beendet, ohne HdaEr: Bestmdgliches Ergebnis
Erfolgreicher Versuch, Strecke hat einen tiefliegenden Wendepunkt bei Tiefliegendem
Wendepunkt
4 Abbruch, mit AdaE+: 4 oo StellgréRensprung
Erfolgloser Versuch, zu geringe Streckenanregung d''art. vergroern.
(Wendepunkt gefunden; die Schatzung ist aber x
unsicher) y b—o
>
Abbruch: A Fopren Abstand zwischen Istwert
Optimierung abgebrochen wegen (X) und Sollwert (W) beim
5 Sollwertiiberschreitungsgefahr. — Start vergréfBern oder
v YOFt.m verkleinern.
>
5 Beendet: Versuch erfolgreich, aber Optimierung wegen Sollwertiiberschreitungsgefahr abgebrochen.
(Wendepunkt noch nicht erreicht; Schatzung sicher).
Abbruch: 4 robpen “rmaz erhthen oder
StellgroRensprung zu klein, AY < 5%. "Rt auf einen
7 R }’{;;’5’/’ """ kleineren Wert setzen.
Y
—
Abbruch: A oo BeruhigungsstellgréRe
Sollwertreserve zu klein oder ) y <o w00 YOFtm verdndern.
3 Sollwertiiberschreitung wahrend PiR-Uberwachung
[duft. , <
>

Sollte die Regelung trotz Selbstoptimierung noch nicht sein wie gewiinscht, so ist zusatzlich nach
Abschnitt 24.10 "Empirisch optimieren" zu verfahren (Seite , Optimierungshilfe, Einstellhilfen), und die Angaben iiber
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 gegentiber 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 Sollwertdnderungen
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 unverénderlich 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 kinnen, 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 erldutert, 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 zusatzlichen Parameter zu be-
trachten.

Splitrange und 3-Punkt Verhalten unterscheidet sich dadurch, dald der PIDMA keine Parameterunterscheidung zwi -
schen Heizen und Kiihlen vorsieht.

Der PIDMA erlaubt nicht die Einstellung des Regelverhaltens Signalgerat.
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Ein-/Ausgénge fiir PIDMA

\Digitale Eingénge:

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

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

inc Inkrement fiir Handverstellung

dec Dekrement flir Handverstellung

® F Sensorfehler x1...x3

uF Sensorfehler Yp

a-M 0 = Automatik 1 =Hand

(AR 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 eingeschaltet 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 Bandbreitentiberwachung eingesetzt werden)

ar of ¥ 1 = Sollwertgradient unterdriicken

Fotart 1 = Sollwertrampe starten — der Sollwert springt au_f den_lstwert 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 mr Laizk = 1 ist ein Umschalten auf Hand mittels der Taste [2] nicht moglich).

\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

Wes 1wl 0 = externer; 1 = interner Sollwert

O Fun 1 = Selbstoptimierung lauft

o err 1 = Fehler bei der Selbstoptimierung

¥l SUF Alarmunterdriickung bei Sollwertdnderung tiber Stop-Eingang von — ALARM
Analoge Eingénge:

1 HauptregelgréRe x1

W Hilfsregelgrofe x2 z.B. flir Verhédltnisregelung

HA HilfsregelgroRe x3 z.B. fiir 3 - Komponentenregelung
Wt Externer Sollwert

QLUC+ Override Control +  (— Seite 208 ff)

QuC- Override Control - (— Seite 208 ff)

Y Stellwert-Riickmeldung

Yhim Stellwert bei Hard-Manual

“add StellgréRenaufschaltung

Analoge Ausgénge:

Wef¥ Effektiver Sollwert

a Effektiver Istwert

Y Angezeigter Stellwert

Ahl Regelabweichung

1 Interner Sollwert

Youtl Stellwert yout1 (Heizen)

Yot 2 Stellwert yout2 (Kiihlen; nur bei stetigem Regler mit Split-range Verhalten — IZF L. = splitRange)

PIDMA




249

Parameter und Konfiguration fiir PIDMA

Parameter fiir PIDMA
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Parameter | Beschreibung Wertebereich Default| Gerat
FTaF Streckentyp (mit Ausgleich oder Integral) ﬁ;ﬁ:glral Ausgl. | Ausal
Drift Driftkompensation agsgeschaltet aus aus
eingeschaltet
Langsam
C5reed | Regeldynamik normal normal |hiormal
schnell
Wi Untere Sollwertgrenze (Weff) -29999...999999 0 5]
WiEA Obere Sollwertgrenze (Weff) -29999...999999 100 184
W2 Zusatzsollwert -29999...999999 100 1848
Grw+2 Sollwertgradient plus unit/min 0,001...999999 Aus -
Gra—2 Sollwertgradient minus unit/min 0,001...999999 Aus ———=
Grwz? Sollwertgradient fiir W2 unit/min 0,001...999999 Aus -
HiE Nullpunktverschiebung bei Verhaltnisregelung -29999...999999 0 5]
a Faktor a bei 3-Komponentenregelung -9,99..99,99 1 1
#zh1" | Schaltpunktabstand (Schrittregler) 0,2..20,0% 0,2 B2
Trause | Minimale Stellpausenzeit (Schrittregler) 0,1...999999(s] 0,1 Aal
TFrul= Minimale Stellschrittzeit (Schrittregler) 0,1...2,0[s] 0,3 5 P
Tm Laufzeit des Stellmotors (Schrittregler) 5...999999 [s] 30 A
thron Einschaltschwelle fiir AUF und ZU (Schrittregler) 0,2..100% 0,2 5 P
throff | Einschaltschwelle fiir AUF und ZU (Schrittregler) 0,2..100% 02 A, 2
Y2 Zusatzstellwert (nicht bei Schrittreglern) -105,0...105,0[%] |0 A
Ymin Untere StellgréRengrenze (nicht bei Schrittreglern) -105,0...105,0[%] |0 5]
Ymax Obere StellgroRengrenze (nicht bei Schrittreglern) -105,0...105,0[%] | 100 188
YH Arbeitspunkt des Reglers (nicht bei Schrittreglern) -105,0..105,0%] | 0 5]
dvort? Sprunghdhe bei Selbstoptimierung 5...100[%] 100 188
wlimit | Abschaltpunkt fur StellgroRensprung (Istwertdnderung) 0,5...999999 1 1
Tdritt | Zeitfenster fir die Driftbestimmung (Istwert) 0...999999 30 1%
Troise | Zeitfenster fir die Rauschenbestimmung (Istwert) 0...999999 30 38
kKF Regelverstarkung 0,1...999,9[%] 100 1aE
Th 1 Nachstellzeit (Tn=0— [-Teil ist nicht wirksam) 0,0...999999[s] 10 16
Tw 1 Vorhaltezeit (Tv = 0 — D-Teil ist nicht wirksam) 0,0...999999[s] 10 1A
Trl 1 Schaltperiodendauer Heizen (Dreipunktregler) 0,4..999,9(s] 5 =
Tr2 1 Schaltperiodendauer Kiihlen (Dreipunktregler) 0,4...999,9s] 5 =
LD Vorhaltverstarkung (Td/T1) 1...999999 4 4
bll_F Sollwertgewichtung im Proportionalteil 0.1 1 1
Chl_d Sollwertgewichtung im D-Teil 0.1 0 1
T=at Zeitkonstante fiir 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;y bei 3-Punkt-Schrittreglem istvon T, . T, und x , abhéingig (— V. Optimierungshilfe).
2 Gradientenregelung — Seite 200
3 Selbstoptimierung — Seite 184 ff
Parameter und Konfiguration fur PIDMA 192
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Konfigurationsdaten PIDMA

Konfiguration |Beschreibung Werte Default
2-Punkt-Regler 2=Punk i
3-Punkt-Regler (Heizen schaltend, Kiihlen schaltend) |&—Furkt.
3-Punkt-Regler (Heizen stetig, Kiihlen schaltend) StetsScha
3-Punkt-Regler (Heizen schaltend, Kiihlen stetig) SchasStet

- 3-Punkt-Schrittregler Schritt
3-Punkt-Schrittregler mit Stellungsriickmeldung Yp SchrittYr
Stetiger Regler stetia «—
Stetiger Regler mit Split-range Verhalten sFrlitRana
Stetiger Regler mit Stellungsriickmeld. Yp stetia YF
Standardregler Standard [«

CTare Reglertyp Verhéltnisregler Verhiltn.
3-Komponentenregler J—KomFon

: Festwertregelung Festuwert |«

WFune Sollwertfunktion Festwert-/Folgeregelung Fest-<Faola

, . Wirkungsrichtung invers Irwers «

CMode Wirkungsrichtung Wirkungsrichtung direkt Lirekt

Neutral MHeutral
. Ypid = Ymin (0%) Ymin «—

CFail gg;@%’rﬂﬁj' Ypid = Ymax (100%) Yrma
Ypid = Y2 (Verstellung nicht tiber die Front) Y2
Ypid = Y2 (Automatik) oder Yman (Hand-Betrieb) Y2 man
Kein Override-Control aus «

COuC StellgroRen- Override-Control + Quc+

begrenzung Override-Control - Quc—
Override-Control + / - QLC+0UC-
. . Kein Tracking von Wint aus «—

WTrac ggﬁfxggedses nt. Sollwert-Tracking Sollwert
Istwert-Tracking Istwert

. (x1+NO)/x2 Tar 1 «—

Ratio | [WKIONOES 1y N0/ +x) ToF 2

ISTEQTS: 1142 x1 + NO) / x2 Tor 3

“DP Nachkommastellen (Istwert) 0..3 0
StellgréRe Y «

DizF anahralrtad?wrzeile' Regelabweichung Al

graphzerie. Iy eff Heff

Ana Messbereichsanfang -29999 ... 999999 0

“nlag Messbereichsende -29999 ... 999999 100

SFac Faktor stichiom. Verhltnis 0,01...99,99 1,00

Parameter und Konfiguration fir PIDMA
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Reglerkennwerte und Selbstoptimierung beim PIDMA

Der PIDMA enthalt gegeniiber dem CONTR und CONTR+ einen modifizierten Reglerkern in Parallelstruktur, dem folgen -
de zusatzliche Parameter Rechnung tragen.

Zusétzliche Parameter fiir PIDMA

Parameter Beschreibung Wertebereich
FTuFe Prozesstyp (a-priori-Information) ; [)nf:agis.glnisgral)
Drift Driftkomp_en_sation des Istwertes zu Beginn der 0: aus

Selbstoptimierung 1:an

1: langsam
C5resd gewd(inschte Regelkreisdynamik 2: normal
3:schnell

Trause Minimale Stellpausenzeit (Schrittregler) 0,1...999999(s]
thron Einschaltschwelle fiir AUF und ZU (Schrittregler) nicht wirksam | 0,2...100%
throff Abschaltschwelle fiir AUF und ZU (Schrittregler) nicht wirksam | 0,2...100%
“limit Abschaltpunkt fiir StellgrélRensprung (Istwertanderung) 0,5...999999
Tdrift Zeitfenster fiir die Driftbestimmung des Istwertes 0...999999
Thoizse Zeitfenster fiir die Rauschenbestimmung des Istwertes 0...999999
kEF Regelverstarkung (ersetzt Xp1;/Xp2 des CONTR) 0,001...999,9[%]
LIC Vorhaltverstéarkung (Td/T1) 1...999999
bll_F Sollwertgewichtung im Proportionalanteil 0.1
chl_d Sollwertgewichtung im D-Anteil 0.1
T=at Zeitkonstante fiir I-Teil in Y-Begrenzung (Anti-Reset-Wind-Up) | 1...999999
xsh Neutrale Zone, in dem der I-Teilfestgehalten wird 0...999999
Motorschritt(Yp):

Tpause , thron und throff ergénzen die wirksamen Parameter fiir Schrittmotoransteuerung.

Tpause erlaubt zusatzlich zur Begrenzung des minimalen Pulses iiber 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 Schalthdufigkeit 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 fir die gewiinschte 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 Stellgréenpuls stellt
sich ein neuer Istwert auf hoherem Niveau ein, z.B. Fiillstand im Behalter ohne Abflul® oder sehr gut isolierter Ofen).
Eine gleichméaRiger Abfall oder Anstieg des Istwertes vor der Optimierung kann {iber 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
Sollwert erreichen soll oder langsam mit sanfter Annaherung an den Sollwert. Mit CSpeed kdnnen die Parameter auch
nach der Optimierung umgeschaltet werden, solange die Regelparameter nicht manuell verdandert wurden.

Nach dem Start der Optimierung lduft zundchst die Zeit Tdrift fiir die Erkennung einer Drift und anschlieRend die Zeit
Tnoise fiir die Erkennung des Rauschens (stellgrélienunabhéngige Schwankungen) auf dem Istwert. Die Zeiten sind
anlagenabhéngig groR genug zu wahlen, um die Erkennung einer stdrungsunabhéngigen Drift und ein mehrfaches
“auf” und “ab” von Stéreinflissen 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 erhoht hat, wird die StellgréBe 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 Abschluf3 des
Vorgangs werden die ermittelten Parameter K, Ti und Td auf der Optimierungsseite angezeigt und zusammen mit den
mitentwaorfenen Parametern VD, BW_p und CW_d automatisch in den Funktionsblock tibernommen 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 unabhédngige Gewichtung einzelner Reglerkomponenten:

VD: Die Vorhaltverstarkung (Td/T1) erlaubt zusétzlich zur Regelverstarkung eine Uberhthung 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 Einflu einer Sollwertanderung auf die Reglerreaktion abschwachen. Da -
mit ist es mdglich, unterschiedliches Verhalten des Reglers auf Sollwertanderungen (Fiihrungsverhalten) oder Istwert -
anderungen (Stdrverhalten) einzustellen. Der Sollwerteinflufl 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
grofer 100 fiir die Stellgrolie bestimmen. Diese kdnnen aber bei Bedarf mit einem beschleunigten Integralverhalten
(Tsat) auf die Begrenzungswerte (0/100) zurlickgefiihrt werden.

Tsat Zeitkonstante fir 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
flir folgende Strecken anwendbar.

Vorbereitung

Bei diesen Regelstrecken ist PMATune immer erfolgreich:

f 1 & F

oy

mit Ausgleich ohne Ausgleich . mit Ausgleich - ohne Ausgleich i

Leicht beherrschbar (niedrige Ordnung) Schwer beherrschbar (grofie Totzeit)

PMATune noch anwendbar PMATune nicht anwendbar
& f | A
v leichtes B geringe \/ starkes grofe i
Allpassverhalten Schwingungen Allpassverhalten Schwingungen
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Das gewiinschtes Regelverhalten einstellen.

P-Regler: Trn=@.8 Tu=@.H8
PD-Regler: Trhi=H.8 Tu>HA.H
Pl-Regler: Tri>H.H Tu=A.H
PID-Regler: Tri>HA.8 Tw>H.8

Die Parameter Tk bzw T kdnnen abgeschaltet werden, indem sie auf den Wert = B . & eingestellt werden. Dadurch
nehmen sie nicht an der Selbstoptimierung teil.

e Der Stellwertsprung d%'oFt. ist festzulegen. Um diesen Wert springt die StellgroRe ausgehend vom aktuellen
Wert . Der Sprung kann positiv oder negativ sein.

e Xlimit muf bestimmt werden. Er sollte etwa auf die Halfte der zu erwartenden Istwertdnderung eingestellt
werden.

‘Prozess in Ruhe’ Uberwachung:

Der PIDMA fiihrt keine Uberwachung der Ruhebedingung durch. Es steht im Ermessen des Inbetriebnehmers den ge-
eigneten Startzeitpunkt zu wahlen. Optimale Ergebnisse erhélt man nur, wenn der Prozess ausgeregelt ist, also alle dy -
namischen Vorgange abgeklungen sind. Nur in wenigen Féllen, 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
heraus gestartet und beendet werden.

Die Seite der Selbstoptimierung wird angewahlt, indem die beiden Pfeile markiert und bestatigt werden. Die Funktion
Stat: OFF-0K anwahlen (Inversdarstellung) und durch [ bestatigen.

St.at: OFF~0K blinkt und kann durch [a] driicken auf St.at.s  St.art. umgeschaltet werden.

Das Betatigen 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, vorraus-
gesetzt, dass die [2]-Taste nicht verriegelt wurde (1-Signal auf dem Eingang oF 1 ool ).

Optimierungsseite

188: FIDMA 188: FIDMA

= B Y= 188C(Man, ) i 334
= B stabutOrE K

= atust

(pes= E:E?m Fehler %El 356
Ti= 1B Td= 1@ V] 4l
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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.z -Zeile anwahlen (Inversdarstellung), [&] drii-
cken, St.at.1 -Zeile blinkt. [a] so oft driicken, dass St.at.z  St.oF blinkt. [ driicken, der Adaptionsversuch ist
gestoppt und der Regler arbeitet im Automatik-Betrieb weiter.

Start im Handbetrieb oder im Automatikbetrieb :

Der PIDMA Qptimierungsalgorithmus macht keinen grundsatzlichen Unterschied zwischen diesen beiden Startbedin-
gungen. Der Anwender muss in beiden Féllen fiir stabile Bedingungen in der Anlage sorgen. Im Automatikbetrieb re -
gelt der P I[*MA allerdings bis zum Beginn des StellgréRenpulses mit den noch nicht optimierten Parametern. In den
meisten Fallen kdnnen daher im Handbetrieb stabilere Bedingungen in der Anlage erreicht und damit auch bessere
Optimierungsergebnisse erzielt werden. Beim Ubergang in den Handbetrieb wird die zuletzt ausgegebene Stellgrolie
als HandstellgroRe iibernommen und wahrend der Schatzzeiten beibehalten.

Nach dem Start der Selbstoptimierung lduft zundchst die Schéatzzeit fiir die Drifterkennung und die Rauschsignalerken -
nung ab. In der zweiten Phase wird die StellgréRe um den StellgroRensprung ' 0Ft. verandert. Wenn sich der Ist-
wert um mehr als Xlimit verandert hat, wird die Stellgrée auf den urspriinglichen Wert zurtickgesetzt In der
anschlieRenden dritten Phase wartet der P I [*FMA 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 verbleiben -
den 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) .

26 PIDMA-Optimierungsverlauf

Wird die Selbstoptimierung mit einem Fehler beendet (Hda_Ert), 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.

Ablauf der Selbstoptimierung bei Heizen- und Kiihlen - Prozessen:

(3 Punkt / Splitrange - Regler und Mischformen)

BeimPICMA konnen fur 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 groReren Stellimpuls.
dYopt gross Stellimpuls zu groR: die StellgréRe wiirde bei Ausgabe der gewéhlten Impulshihe die
2 Stellgrenzen Uberschreiten. Es sollte ein neuer Versuch mit kleinerer Stellimpulshéhe gestartet
oder zuvor die StellgréRe 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 erhdht werden. Anmerkung: Bei
pulsweitenmodulierten (PWM) Regelausgangen (2- und 3-Punktregler) konnen selbst im
Handbetrieb Schwingungen des Istwerts PV auftreten, wenn die entsprechende Zykluszeit t1
(t2) zu lang ist. In diesem Fall sind am Regler mdglichst kurze Schaltzykluszeiten einzustellen.
dYopt klein Stellimpuls zu klein: die Sprungantwort geht im Prozessrauschen unter. Es sollte ein neuer
4 Versuch mit gréRerer Stellimpulshéhe gestartet oder das tiberlagerte Rauschen durch
geeignete MalRnahmen verringert werden (z.B. Filter).
Kein Extremum Max-Erkennung fehlgeschlagen: Nach Ausgabe des Stellimpulses wurde kein Maximum /
5 Minimum im Istwertverlauf erkannt. Die Einstellungen fiir den Streckentyp ( mit / ohne
Ausgleich) sollte tiberpriift werden.
Stellgrenze Stellgrenzen wahrend Optimierung {iberschritten. Wahrend des Versuchs hat die StellgroRe MV
6 die Stellgrenzen tiberschritten. Der Versuch sollte mit einem kleineren Stellimpuls oder
verringerter StellgroRe 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 gegenldufiges 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 iberein. Neuen Versuch mit groRerem
Stellimpuls starten oder vorhandenes Rauschen dampfen.
1 Man. Abbruch Durch ,STOP" wurde der Optimierungsversuch vom Bediener abgebrochen.
Richtung Falsche Wirkungsrichtung: die erwartete Wirkungsrichtung der Sprungantwaort lduft
12 entgegengesetzt zur StellgroRe.
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 ZSFeed verwendet werden, um eine starkere oder
schwéchere Dampfung zu erzielen, wenn mit der Einstellung fiir C5F&ed = “Normal” optimiert wurde. Dariiber
hinaus sollte lediglich eine VergroRerung bzw. Verkleinerung von K.F in Betracht gezogen werden. Nach manueller
Veranderung der Regelparameter wirkt sich die Umschaltung von IZSF&ed nicht mehr aus.

198
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Regelanwendung:

Das folgende Kapitel beschreibt die gemeinsamen, vom Reglerkern des CONTR und PIDMA unabh&ngigen Eigenschaf -
ten der Reglerblockbeschaltung wie Umschaltvorgénge und Begrenzungen an Sollwert und Stellgrole 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- —>— lext
werten Vorrang. Die Umschaltung zwischen den Sollwerten kann
tiber die Schnittstelle oder tiber die digitalen Eingdnge des Regler-
blocks erfolgen.

Wurde die Gradientenregelung aktiviert, wird eine Sollwertdnde-
rung nicht durch einen Sprung, sondern stetig wirksam

siehe — Gradientenregelung Seite 200. e F
Durch aktivierung des digitalen Eingangs W =t.coF wird der mo-
mentan wirksame Sollwert festgehalten. Dann wird weder eine
Sollwertdnderung noch ein Umschalten auf einen anderen Sollwert wirksam.

Festwert / Festwert/Folge

Mit dem Konfigurationswort WIF uruz kann gewdahlt werden, ob der interne Sollwert (Festwert) oder der externe Soll-
wert (Festwert/Folge) verwendet werden soll.

Festwert

(WFunc =Fe=twert) Bei einer Festwertregelung handelt es sich um eine Regelung, bei der der Sollwert fest
durch den internen Sollwert w vorgegeben ist.

Festwert/Folge

(WFunc =Fe=t.-Fala)Bei einer Festwert-/Folgeregelung kann vom externen Sollwert We auf den internen
Sollwert bl umgeschaltet werden. Diese Umschaltung erfolgt tiber den digitalen Eingang w111 oder (iber die
Schnittstelle. Ist dieser Eingang nicht beschaltet oder liegt ein 0-Signal an, wird der externe Sollwert als effektiver
Sollwert tibernommen. Sind sowohl der digitale Eingang w11 als auch der analoge Eingang w1 nicht beschal-
tet, steht der Regler fest auf dem internen Sollwert.

2 - Sicherheitssollwert

Der zweite Sollwert W2 kann jederzeit aktiviert werden und hat héchste Prioritét. Die Umschaltung zwischen internem
Sollwert und b2 kann tber die Schnittstelle oder den digitalen Steuereingang w02 ausgeldst werden. Um den
W2 wirksam zu machen, ist auf ‘w12’ ein 1-Signal anzuschlieBen. Soll der interne Sollwert aktiv sein, muf auf
‘we-11 ein 0-Signal gegeben werden.

In der Vergangenheit wurde W2 als “Sicherheitssollwert” bezeichnet. Ob 2 Sicherheitsfunktionen tibernimmt oder
lediglich eine vordefinierte Ausgangsposition in bestimmten Prozesszustanden ist, wird erst durch die Art der Verwen -
dung und Einbindung in ein Automatisierungskonzept bestimmt.

Externer Sollwert Wext

Ein Umschalten zwischen dem internen Sollwert (1) und dem extenen Sollwert (W) ist nur mdglich, wenn der Para-
meter WFunc auf Fest.<Fola eingestellt ist.

Die Umschaltung kann tiber die Schnittstelle oder den digitalen Steuereingang ‘we 111" ausgelost werden. Um den
internen Sollwert wirksam zu machen, ist auf ‘w111 " ein 1-Signal anzuschlieRen.

Soll der externe Sollwert aktiv sein, muR auf ‘we-w1i " ein 0-Signal gegeben werden. Wenn der digitale Steuerein-
gang ‘w11 ‘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
‘we11’) auf internen Sollwert geschaltet ist, ist ein Umschalten auf den externen Sollwert ezt an der anderen
Stelle nicht maglich.

Gradientenregelung - Sollwertanderungen mit Gradienten

Sollwertanderungen erfolgen normalerweise sprungartig. Ist dies Verhalten unerwiinscht kann ein Gradient eingerich -
tet werden. Hierbei handelt es sich um die Parameter Grw+ und Gri— bzw. GrwZ.

Werden diese Parameter gesetzt, werden die Sollwertdnderungen stoRfrei umgesetzt. Der effektive Sollwert Weff
lauft bei nicht gesetztem digitalen Eingang “ar_of £ linear auf den gednderten Sollwert (Zielwert) zu, wobei die in
der Parameterebene einstellbaren Gradienten Grw+ und Grw— die Steilheit bestimmen (— siehe Fig.: 27). Fiir den
zweiten Sollwert W2 wurde ein unabhangiger Gradient G2 eingefihrt, der fiir beide Anderungsrichtungen und fiir
die Umschaltung w — W2 gilt.

Die Gradientenfunktion ist abgeschaltet, wenn G+ und Grw— bzw. Grwd auf "———="

( Engineering-Tool = aus) eingestellt werden oder wenn der digitale Eingang Gr of  auf 1 steht.

Fig.27:  Rampenfunktion bei Sollwertdnderung

Sollwerte, Istwert

X
Wext obere Sollwertgrenze W100
2 N~
Sollwert 1 i e
; effektiver Sollwert
Istwert
-
Sollwert 2 [> ............. - :
: N
i untere Sollwertgrenze WO
Z< AN > Zeit
Verstellung von Verstellung von
Sollwert 1— Sollwert 2 Sollwert 2 — Sollwert 1

Sollwertumschaltung mit Gradienten (W—W2, W—Wext, Regler ‘Ein’)
Der neue Sollwert wird ausgehend vom momentanen Istwert linear angefahren. Die Steilheit der Rampe wird rich -
tungsabhéngig von G+, Grw— bzw. Grw2 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.28:  Rampenfunktion bei Regler "Ein" und Sollwertumschaltung

Sollwerte, Istwert

X

w obere Sollwertgrenze W100
Wext
W2
Sollwert 1
z.B W2
Sollwert 2
z.B Wext
Sollwert 3
z.B.w
o= / B untere Sollwertgrenze W0
. > Zeit
Reglef ‘Ein’ Umschaltﬁng Umschaltung
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 1aRt
sich nur bei aktivierter Gradientenfunktion (Grw+, Grw—, Grw2 und digitaler Eingang “ar—of £ nicht gesetzt)
starten. Der digitale Eingang ‘'w—_=1.oF " 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. 29:  Wirkung der Steuereingédnge r=t.art.» w—stor und av-_of f auf den Sollwert

Sollwert, Istwert

</(V obere Sollwertgrenze W100

Sollwert 2 [> ............................................................................. "

L \ Istwert

Sollwert 1

- S U

NS

! AN
i i ! i untere Sollwertgrenze W0 ]
Z< AN Z< PN pas D> Zeit
' retart =1 i w_stoF =0 é
Verstellung von w_stor = 1 ar_ofF = 1

Sollwert 1 — Sollwert 2

Sollwert-Tracking

Bei der Umschaltung von llext. — bl kann es zu unerwiinschten Sollwertspriingen kommen. Um diese Spriinge zu
verhindern gibt es die Funktion Sollwert-Tracking. Sollwert-Tracking bewirkt bei Umschaltung von llext. — W eine
Ubernahme des bisherigen Wle:t. als int. Sollwert ‘W',

Beim Zuriickschalten (I — Wlext.) wird Wezxt. mit den Einstellung von I5k1+ /= angefahren (siehe— Fig.: 30).
Welchem Verhalten der Regler folgen soll, Istwert- oder Sollwerttracking, wird in dem Konfigurationswort WTtai
festgelegt. Tracking kann tber die Schnittstelle oder den digitalen Eingang t.r~ack " 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. 30:  Sollwert-Tracking bei Umschaltung auf den internen Sollwert
Sollwerte, Istwert

x B
W PR R N obere Sollwertgrenze W100
Wext/ s * ~~
.. interner Sollwert W
interner
SollwertW ||~
untere Sollwertgrenze WO : i
VAN VAN e
' i eit
Umschaltung Umschaltung
Wext - W W — Wext

Sollwertfunktionen
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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 ezt — bl eine Ubernahme des Istwertes auf den internen Sollwert. Beim Zu-
riickschalten (W — W&t ) wird ezt mit den Einstellung von Grw+/— angefahren (siehe — Fig.: 31). Welchem
Verhalten der Regler folgen soll, Istwert- oder Sollwerttracking, wird in dem Konfigurationswort WTrac festgelegt.
Diese Einstellung kann iiber die Schnittstelle oder den digitalen Eingang “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 moglich.

Fig. 31:  Istwert-Tracking bei Umschaltung auf den internen Sollwert W

Sollwerte, Istwert

x A
w P " e obere Sollwertgrenze W100
Wext - c * NS
/ interner Sollwert W
interner N\ i~
Sollwert W [T P Wext
AN
untere Sollwertgrenze W0 i i
. ; >
ZAN ZaS Zeit
Umschaltung Umschaltung
Wext - W W — Wext

Verhalten von Sollwert und StellgriBBe bei Sollwert-Schaltvorgéingen

Bei Umschaltvorgangen von Sollwert und StellgréRe steht das Fiihrungsverhalten bzw. Anfahrverhalten des Reglers im
Vordergrund. Die PID-Charakteristik muss teilweise unterdriickt werden. Die fir den |- und insbesondere fir 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 IW,>W,_ ., Sollwertwechsel

4 |W->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 chne 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 Grw2 (Sollwertgradient beim Anfahren von W2)
kann eine allmahliche Anndherung an einen neuen Zielsollwert iiber eine Rampenfunktion erreicht werden. Ist kein
Gradient definiert (Grw = Aus), so erfolgt die Einstellung des neuen Sollwertes {ber einen Sprung beginnend, beim
vorherigen Sollwert oder dem aktuellen Istwert. Um die Stellgroe bei Schaltvorgéngen zu beeinflussen, wird bei Be -
darf (Regler-intern) ein evtl. noch nachwirkender D-Anteil unwirksam gemacht oder die aktuelle Stellgrée iiber einen
StellgréRenabgleich auf einen neuen I-Anteil abgeglichen, sodass die Stellgroe stolifrei verlduft. Die folgende Tabel -
le gibt Aufschluss iiber das ab der Bedienversion 8 im Regler implementierte Verhalten bei Umschaltvorgangen.

Sollwertfunktionen 202
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Regler-interne Ablidufe bei Umschaltvorgangen beim CONTR, CONTR+ und PIDMA

den aktuellen Istwert oder
externen Sollwert gesetzt.
Danach wird der eventuell noch
wirksamen D-Teil geldscht und es
wird ein StellgréRenabgleich
vorgenommen( stofRfrei).

Umschaltvorgang | ohne Gradientenfunktion mit Gradientenfunktion
1 Nach dem StellgréRBenabgleich Die Rampe des effektiven Sollwertes lauft
mit Ldschung eines noch im Handbetrieb im Hintergrund weiter.
wirksamen D-Teils wird der Nach Umschaltung auf Automatik wird ein
Sollwert stol3frei angefahren StellgréRenabgleich mit Ldschung des
D-Teils vorgenommen und der Sollwert
wird auf den aktuell erreichten
Rampensollwert gesetzt (stolfrei).
2 Der effektive Sollwert wird Der effektive Sollwert wird zunéchst 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 | iiber 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 stoBfrei).
3 Nach der Loschung eines noch Nach der Ldschung 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 stoRfrei).
4, Nach der Loschung 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 | StellgroBenabgleich 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 stoRfrei).
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(
stoBfrei).

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 lauft, desto groer wird dieser I-Teil. Und je genauer
der Istwert dem Sollwert folgt, desto wahrscheinlicher bringt ein bestehender |-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 stoRfrei 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-Z2a
3. X>Wend-a
[Stellarafe] [Sollwert]

45.0004 45.000

40.000 + 40.000

35.0004 35.000

30,0004 30.000

25.0004 25.000
20,0004 20,000

15.000 + 15.000

ohne Zieleinlauf

10.000 / 10.000
5,000 fy 5,000

Zieleinlauf

27 2T 2T 27 2T
32 Beic 34 3E 36

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 andert.

Die Funktion ist sowohl bei Differenzierung der Regelabweichung (XW) als auch bei Differenzierung des Istwertes (X)
anwendbar.

Bei 3-Komponentenregelung wird kein Zieleinlauf ausgeftihrt. Dort hat der Parameter “a” eine andere Bedeutung und
der Anschluf eines externen Endsollwertes ist nicht mdglich.

Bei Verhaltnisregelung wird ein Zieleinlauf nur eingeschréankt mit festem Abstand (1 in phys. Einheiten) ausgefiihrt.
Dort hat der Parameter a eine andere Bedeutung.
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Standard-Regler weff

Die tiber den analogen Eingang # 1 erfalSte 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 fir 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 Prozessgrolie gemessen, sondern ergibt sich aus dem Verhalt-
nis von zwei Eingangsgrolen.

Um bei Verbrennungsregelungen eine optimale Verbrennung zu erreichen wird das Brennstoff- Luft- Verhéltnis gere -
gelt. Wird das Verhaltnis so ausgelegt, dass bei der chemischen Reaktion keine brennbaren Riickstande im Abgas ver -
bleiben, handelt es sich um eine stochiometrische 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 stdchiometrischen 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 Zerstdubung benétigte Luftmenge wird dabei durch die
Konstante 'HE" beriicksichtigt. Zur Auswahl eines Verhaltnisreglers mu in CTaFe =Uerhialtn. ausgewdhlt
werden. Weiterhin ist das Konfigurationswort ‘Fat. 1o’ zu beachten (— siehe Seite 206).

Es ist darauf zu achten, dass beim Verhéltnisregler die Einstellungen & und #1188 auf den
Eingangshereich des Anschlusses X1 eingestellt werden.

Beispiel einer Standard Verhiltnisregelung:

Standard Verhéltnisregelung am Beispiel einer stdchio-
metrischen Verbrennung. Der analoge Eingang |NP13
wird auf 4...20 mA mit der physikalischen Einheit m™/h _ .

(Luft) konfiguriert. Den EingangsgroRen 4 mA (&) und w= (X1+N0) /(X2 * SFac)
20 mA (1 88 ) werden die Werte 0 und 1000 zugeord- "
net. Zu diesem Eingang wird die Zerstdubungsluft NO
addiert.

. o . . :i Brenner
Als zweiter Verhaltniseingang wird z.B. INP5 ggvvahlt. X1 D | il

Auch dieser Eingang wird auf 4...20 mA und m” /h (Gas) Luft
konfiguriert. Den EingangsgréRen werden die x0 und
x100 Werte 0 und 100 zugeordnet. Der als relatives Ver-

haltnis wirksame Sollwert Weff wird mit dem stéchio- | X2 D‘ H
metrischen Faktor SF ac. (z.B. SFac = 10) multipliziert, Brennstoff
so dass bei der Berechnung der Regelabweichung wie-
der von “stchiometrischen” Mengenverhaltnissen aus- Zerstaubungsluft
gegangen werden kann. Der augenblickliche (geregelte)

Istwert wird aus dem physikalischen Verhéltnis berech-

net, mit 1/SFac multipliziert und als relativer Wert ange-

zeigt.

2

NO
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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).
Andererseits gibt es auch die Variante, dass eine Komponente im Verhaltnis zu der sich ergebenden Gesamtmenge und
nicht zu einer anderen Komponente geregelt werden soll.

X1+NO

Eatio=Tare 1 W=———
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 b 2
Sollwert wird in "% Hefe' eingestellt, z.B. W= 3%. Die Verhalt- 7@@ A1
niseingange werden in gleichen Mengeneinheiten skaliert. Mit x D= Hefe

"SFac =0,01" multipliziert wird die Regelabweichung nach >
der Gleichung x>
xw = (x1+N0)—0,03- x2 berechnet, so dass bei xw = 0 exakt

NN
TTT

- T
Stammwiirze

3% Hefe dosiert werden. Die Istwertanzeige erfolgt wieder in
%. Die Kostannte M& ist hier bedeutungslos (H& = 0)

Ratio=Tare 2 W= X1+NO w = (x1+NO0) / (x14x2) * SFac

(X14+X2)- SFact Y
In diesem Beispiel soll Wasser (x1) in Prozent der Gesamtmen-
ge (Teig; x1+x2) dosiert werden. Da der Teig nicht direkt als I w2
Messsignal vorliegt, wird die Gesamtmenge intern x1 und x2
berechnet. Auch hier wird NO = 0 eingestellt. x1 D=DK +H

Wasser Teig

®1

xzp i
T

Mehl

Eatio=Tare 3 sz w = (x2 - X1) / (x2 * SFac)
X 2- SFact Y

Im Unterschied zu den vorherigen Beispielen wird hier Joghurt
(x2) und das Endprodukt (x1) gemessen.

B2

3

ﬁ
X1-x2 D:@

Fett

X1
x2 % D
x2 un,
D Joghurt T
Dreikomponentenregelung
Bei der Dreikomponentenregelung erfolgt die Berechnung des Dampf ji
R . . X3 Fd
Istwertes nach der Gleichung x4 =X1+a-(X2-X3)Dabei stellt >
der Term (x 2 -x 3 )die Differenz der Massendurchfliisse von
Dampf und Wasser dar.
In der Istwertanzeige wird der berechnete Istwert angezeigt. X1 Nivessl V>
Zur Auswahl eines Dreikomponentenreglers mul$ in der Konfi-
guration CTare =3—KomFoh. ' eingegeben werden. -
~ Fw
+ [<te
y + dFd/dt
Istwert x = x1 +a (x2 - x3)
+
-

Wasser
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StellgroBenverarbeitung

Die folgenden Betrachtungen der StellgroRenverarbeitung gelten fiir stetige Regler, Zwei-, Dreipunkt- und Dreipunkt -
schritt-Regler mit Stellungsriickmeldung. Die Abbildung 32 stellt die Funktionen und Abhangigkeiten der Stellgrolien-
verarbeitung dar.

Fig.: 32 Stufen der StellgréBenverarbeitung

Ymax Ymin

FI

asm
— g2
auc

+

Sowohl bei der Stellwertverstellung von der Front aus (][] als auch tber die Steuereingdnge “inc” und “dec” wird
der aktuelle Stellwert im Handbetrieb in 0,1% Schritten inkrementiert bzw. dekrementiert. Die Verstellgeschwindigkeit
betragt 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 2«92

Ob Y2 Sicherheitsfunktionen ibernimmt 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 “3-32°) auf Y'Z geschaltet ist, ist ein Umschalten an der anderen Stelle nicht maglich.

Stellgrenzen

Die Parameter Y'mir und*'max legendie fig-33  Feste Stellgrenzen
Stellgrenzen im Bereich 0...100 % fest. Bei )

Dreipunkt- und stetigem Regler “Split range” 100%
liegen die Stellgrenzen zwischen -100 ... +100
Mit den Parametern Y'rit und ¥mas wer- "™
den feste StellgréRBen angegeben. \/\
Ymin .
0% =t

207 Istwertberechnung



9499-040-50618

Externe Begrenzung der StellgroBe

Je nach Einstellung von ‘COWIC” kann der klein-
ste (QLIC—), der groRte (QLIC+) oder der klein-
ste und groRte Stellwert (QLIC+0LIC—) durch

analoge Eingangssignale begrenzt werden.

Begrenzungsregelungen werden dort eingesetzt,
wo die Regelung bei Erreichen bestimmter Pro-

Fig.:34

YA

Maximalwertbegrenzung

100%

Ove,

zesszustande automatisch stoffrei durch einen  Ymin y
anderen Regler und vor allem nach anderen Kri- 1%
terien (ibernommen werden muR. Im Prinzip wir- 0% e
ken zwei Regler auf das selbe Stellglied. !
Fig.:35  Minimalwertbegrenzung
v
100%
Ymax >1%
0% =t
Fig.:36  Maxi- und Mnimalwertbegrenzung
YA
100%
Ove, -
NG -
v>'|%
0% | = A
t
Begrenzungsregelung
Begrenzung mit stetigem Ausgang Fig.: 37  Begrenzungsregelung mit stetigem Regler
Eine Begrenzungsregelung mit Drei-
punktschritt-Ausgang kann realisiert
. . . . Y]
werden, indem ein stetiger Regler mit T
der QVC-Funktion verwendet wird. Pasiion
Ein nachgeschalteter Positionsregler L LWL
(Dreipunkt-Schritt) stellt die vom stetigen | T5ges™| " s B tRagpe HEREL we  i EESTSEEIRTHRE
. A ANFT s b W ad fo oo i oo C:
Regler vorgegebene Stellgrolie ein. L— = T B o . =
oo P s rann
Temperatur Positionsregler
WAL L T T
= —fx3 Pr oot k8ot P 81 82
AINPS ! | Wert T auf 2u
65 —fove: |
Temp.Differenz :3;“' P SV I
ot T
Nebenbedingung
208
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Begrenzung mit Dreipunktschritt-Ausgang

Mit einem klassischen Dreipunkt- Fig.:38  Begrenzungsregelung mit Motorschrittreglern

SChrlttreglerlst ebenfalls elne.Be- 1l PLLLLLLLLLLLLLLLLLLLLL
grenzungsregelung moglich. Die | eg pessue x1 3528 EYsehes b ET AT
Stellsignale des begrenzenden Reg- =t 3375087 EEeiiy MY

T

. . R . AINP1 TITT et Umitat
lers sind wie im Beispiel Fig.: 38 zu 61 o ool W
verbinden. " M ' P e
—alvadd ] : H
!

Etsfiéeg*ﬁ%
ctinzhooo
Welcher der beiden Regler in den id coNR HHHTH
Prozess eingreift, wird in der Logik i MG
des unterlagerten Reglers entschie- anFeTTT] P li”“iilﬁ iiiiigi}dii
den. Der erste, vom Begrenzungs- 66 B %EE%"%@‘EE%E?%%;*@E‘E et —
regler kommende "Zu-Impuls” AP ] —Jues  postioner— =T TP b
schaltet auf Begrenzungsregelung i ﬂj SR i e
H —&lvhm " z LEm ol
um. Der begrenzte Regler holt sich i cofeESREIRE, TS
die Stellberechtigung automatisch conTR VELEEEE
zuriick, wenn er erstmalig den
Motor noch weiter zufahren mchte. der T open
OuUT4 h
8 %_U
—1t Tolose
OUTS
85

StoBfreie Auto/Hand-Umschaltungen

Abrupte Eingriffe in den Prozess durch Umschaltung der Reglerbetriebsarten sind gewdhnlich nicht erwiinscht. Davon
ausgenommen ist die gewollte Umschaltungy — 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 StellgréBenanteile des im Hintergrund mitgelaufenen P-Teiles gesetzt wird (Y =Yp).

Damit wirkt nur noch der Integrator, der die StellgréRe gemaR der aktuellen Regelabweichung sanft an den stationaren
Wert angleicht.

Fig.:39  StoBfreie Umschaltung
A Stellwert y

obere Stellwertgrenze y+
\Z

Automatik-
Ypid stellgroBe Ypp

AUTOMATIK HAND AUTOMATIK
N
untere Stellwertgrenze y-
| s 2 Yi=Ym
4§ A > Zeit
A—M M- A
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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 &« auf 0 steht (Automatik) UND iiber die Fronttaste [£] Automatik gewahlt
wurde UND =m-"hir auf 0 steht (Soft Manual). Gegensatz: Hand-Betrieb.

Cutback

Zurlicksetzen des I-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 gréReren Regelabwei-
chungen kommen. Um dies zu verhindern, wird mit Hilfe zusatzlicher Funktionsblécke die Regelabweichung darauf tiber-
wacht, dass sie ein eingestelltes Toleranzband nicht verlalt. Wird es verlassen, so wird die Sollwertanderung angehalten
( =t.oF beim Regler oder =L.aF beim Programmregler).

Dreikomponenten-Regelung

Besonders fiir Regelstrecken geeignet, bei denen Lastanderungen 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 RegelgroRe 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 unterbraochen. Es stehen die Be -
triebsarten Soft-Manual und Hard-Manual zur Verfiigung. Die Ubergénge Automatik — Hand und umgekehrt sind stoR-
frei. Der Hand-Betrieb ist wirksam, wenn &-m auf 1 steht (Hand) ODER tber die Fronttaste Hand gewahlt wurde
ODER ="k auf 1 steht (Hard Manual). Gegensatz: Automatik.

Bleibt diber Taste | = | Automatik gewahlt, so geht der Regler nach Wegfall des a-+"r-Signals in Automatik. Wird
zusatzlich iiber Taste Hand gewahlt, so bleibt der Regler nach Wegfall des &+"m-Signals in Hand!!

Kleines Regler-ABC
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v Hard-Manual (=r<km)

Sicherheitsstellwert %'kr. Der Reglerausgang nimmt den voreingestellten Wert unverziiglich 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 stolifrei.

& 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 verdndert.

v’ Override-Control (OVC)— siehe auch Seite 208

Begrenzung des kleinsten (OVC-) oder des groften (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 Ubergénge unbegrenzter — begrenzter Stellwert
und umgekehrt sind stoRfrei.

@& Programmregelung

Der wirksame Sollwert folgt dem Profil eines Programmgebers (APROG mit APROGD). Er ist am Eingang lle:t. ange-
schlossen; der Regler muB auf Wfunc = Fest.~Folae konfiguriert sein und der digitale Eingang we=ll i
muR auf 0 stehen.

v/ Prozess in Ruhe
Um bei der Selbstoptimierung einen eindeutigen Adaptionsversuch durchzufiihren zu kénnen, mul die RegelgréRRe ei-
nen Ruhezustand einnehmen. Es kénnen verschieden Ruhebedingungen gewahlt werden (nur bei CONTR/CONTR+):
Streckenverhalten bei konstantem Stellwert Einstellempfehlun Ruhezustand PIR_H ist erreicht, wenn

L

ar-ad=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- =@ ! . .

Istwert erreicht (langsamer Prozess). oder 1 Minute konstant zunimmt (Regler direkt).

Die Strecke wird von auf3en beeinflusst. arac< 0 die Anderung des Istwertes 1 Minute konstant ist.

Die Wirkungsrichtung wird dabei nicht beriicksichtigt.

v’ Rampenfunktion
Sollwertanderungen erfolgen nicht sprungartig sondern in Rampen. Siehe Gradientenregelung.

v’ Regelparameter
Fir optimales Arbeiten ist der Regler an die Dynamik der jeweiligen Regelstrecke anzupassen (— siehe Seite 182ff).
Die wirksamen Parameter sind #F 1, Trr, Tw und %8 Je nach Wirkungsweise des Reglers kdnnen die folgenden
Parameter hinzu kommen: TF1 (bei 2-Punkt-/3-Punkt-Reglern), #F2 und TEZ (bei 3-Punkt-Reglern), #=h und
TrFul= und T (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 Pl-Reglern.

@& Regler AUS (off)

Ist der Eingang @f " =1, so liefern die Schaltausgédnge 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 erforder -
liche Zeit kann mit der Selbstoptimierung (— siehe Seite 184) wesentlich verkirzt werden. Der Regler nimmt dabei in
einem Adaptionsversuch selbstatig die Kennwerte der Regelstrecke auf und errechnet daraus die Regelparameter fiir
ein schnelles, Uberschwingfreies Ausregeln auf den Sollwert.
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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 Ubergange Automatik— Hand und umgekehrt sind stoffrei.

Sollwertumschaltung

Grundsétzlich sind folgende Sollwerte maglich: Interner Sollwert w1, zweiter interner Sollwert w2 und externer Soll-
wert e Bei Programmregelung ist externer Sollwert wie zu wahlen. Der analoge Sollwert kommt von APROG und
liegt am Eingang ez t. .

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
einem separaten Funktionsblock auf den Sollwert beaufschlagt. Der W& t.-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
Sollwert wieder eingeschaltet wird. Um bleibende Regelabweichungen zu verhindern, muf3 der Limit-Kontakt weiter
als die bleibenden Regelabweichungen vom Sollwert entfernt sein.

[racking
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 stolfrei.

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 tiber -
nommen.

Verhalten bei Fail (Konfiguration des Reglerverhaltens bei Fiihlerfehler, xf)

Gewabhltes 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)

M2 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 Ver -
brennung. Zur Berlicksichtigung z.B. der Zerstauberluft kann die Nullpunktverschiebung HE 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 (FihrungsgréRe) 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 Ausgange ((3+) sind mit h (“Heizen”), ¢
("Kdhlen”), ("6ffnen”) und (“schliefen”) bezeichnet.

Kleines Regler-ABC
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Eingange
AINP1 ( analoger Eingang 1)
Fir direkten Anschluss von Temperaturfiihlern, fiir Ferngeber und Einheitssignale
"
[ s
— E'_E_Euulnpﬁ—h-
FRcs
AINPL ||| ]
IStellgréﬁe f"H"_""'"'"'"'"'"";E'c"':

—plock—{ Cal ine__.

—phide—] arnt, —
' _T J fail g ’ VL vY
1

’_ yZ 1 .
e @—— > —ﬁ ‘ _k - [— / y—et S*eilgrOBe >
! T T T T T !
' | Tor | [#Fail] [ =@ | [ Tfm | [Hkorr ! CONTR
1 [Unit| [Fail| [x18@ xlout. ' CONTR+
L[5k #1in :
| | Tkref w2out, !
; ®=Z21in ;
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 Ausgangen zur Verfiigung.

Ein- /Ausgéange

| Digitale Eingénge:

lock

Abgleich gesperrt (Bei 1ok =1 ist der Abgleich gesperrt)

hide

Anzeigenunterdriickung (Bei kide =1 wird die Abgleichseite nicht angezeigt)

| Digitale Ausgénge:

Dekrement-Signal

Abgleichs von Potentiometern

fail Signalisiert einen Fehler am Eingang (Kurzschluss, Verpolung, ..)

a3 Hand-Signal, schaltet Regler wahrend des Kalibrierens von Potis in Handbetrieb um.

inc Inkrement-Signal Verstellung der HandstellgréRRe wahrend des
dec

Analoge Eingénge:

Y StellgréRe (wird nur beim Kalibrieren eines Ferngebereinganges verwendet)

Analoge Ausgénge:

InFl Signal Input

Parameter und Konfigurationsdaten

Parameter Beschreibung Werte Default
xlin Messwertkorrektur P1, Eingang -29999 ... 999999 |0
®1lout Messwertkorrektur P1, Ausgang -29999...999999 |0
®2ih Messwertkorrektur P2, Eingang -29999 ... 999999 | 100
w2out Messwertkorrektur P2, Ausgang -29999 ... 999999 | 100

AINP1 (analoger Eingang 1)
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Konfiguration |Beschreibung Werte Default
Typ L-200...900 °C Tor 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 Tur S
Typ R-50...1760 °C Tar R
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 Taur B
Tar Pt 100 -200...850,0 °C FtiEaa 256
Pt 100 -200...250,0 °C FtlaE 256
2x Pt 100 -200...850 °C ZPt1EEa 25
2x Pt 100 -200...250,0 °C ZPL1Ea 25
0..20 mA H...Z28mH «—
4.20 mA d. .. 28mA
0..10V H...1lal
2.10V 2. 181
Ferngeber 0...500 Q Fernasher
Widerstand 0...500 € linear H. . SEADRM
Widerstand 0...250 € linear H. .Z2380hmMm
Fail-Funktion aus abaessch.
Fail digitaler Ausgang fail =1,91 =x=18& Ur=cale -
digitaler Ausgang f'ail =1,21 =x@ Downscale
digitaler Ausgang f'ail =1,91 =¥Fail Er=satzuw.
Messwertkorrektur aus aus «—
#kaore Messwertkorrektur wirksam =ik
Upit. Einheit = °C nur wirksam bei Thermoelement|™ = —
Einheit = °F und Pt100 Einstellung "'_'Ft -
interne Temperaturkompensation . . 1nt. «—
=TE externe Temperaturkompensation nur wirksam bei Thermoelement ext. TE
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 05
Tkref Bezugstemperatur bei STK. = ext.. TEK 0..140 0
Messwertaufbereitung
Bevor das vorgefilterte (Zeitkonstante ...; Grenzfrequenz ...) analoge Ein- . .. ... . __.__.__._ ,
gangssignal als digitalisierter Messwert mit physikalischer Einheit vor- ~ . > |17 K_ [ |L/ vl
liegt, wird es einer umfangreichen Messwertaufbereitung unterzogen. v = ——— T T '
' [ Ter | [WFail] [ =@ | [Tfm] [Rkorr| |
Messkreisiiberwachung | [dnit| [Fail] [x100) xlout|
=lin| |
(] Thermoelemente , [Thret ot

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.

J
J

Strom- und Spannungssignale

Pt100-Messungen und Ferngeber werden auf Bruch und Kurzschluss iiberwacht.

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) iiberwacht.

Sensorfehler werden als digitaler Ausgang (a1 1) ausgegeben. Fiir den Messkreis kdnnen im Fehlerfall die in der
Konfiguration (F a1 1) definierten Zustdnde UF=cale’, Downscal e’ oder Er=at.zw. vorgegeben wer-

den.

AINP1 (analoger Eingang 1)
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Linearisierung

Thermoelemente und Pt100 werden generell iber den gesamten physikalischen Messbereich gemaR Datenblatt er -
fasst und entsprechend ihrer Zuordnungstabelle linearisiert. Die Linearisierung wird durch Anndherung der Fehlerkurve
mit bis zu 28 Stiitzpunkten realisiert.

Skalierung

Die Einheitssignale mA und V werden dem physikalischen Messbereich des vorgeschalteten Messumformers entspre -
chend skaliert (8, = 1 EE).

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
Firmware 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+'m).

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 Korrek -
turwert 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 er-
geben wiirde. Bessere Ergebnisse 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 verfélschen.

Mit der Messwertkorrektur kann die Messung auf verschiedene Weise korrigiert werden.

Voraussetzung: Konfiguration “Korr =ein

In den meisten Fallen ist weniger die absolute als vielmehr die relative Genauigkeit und Reproduzierbarkeit von Inter -
esse, wie z.B.:

- die Kompensation van Messfehlern in einem Arbeitspunkt (Festwertregelung)

- die Minimierung von Linearitdtsabweichungen 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 1r;x21rn)und Sollwert (x1owat.; x2at.) zweier Bezugspunkte die Berechnung von Verstarkung m

und Nullpunktversatz b selbst berechnet.

Bei einer Vergleichsmessung mit einem kalibrierten Messgerat miissen zunachst 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
®#21n =300 x2o0ut =300+ 1,5

Die korrigierten Werte sind zu den Eingangswerten iber
den gesamten Bereich gleichméaRig verschoben.

Beispiel 2:

Verstarkungsanderung (Drehung um den Koordinatenursprung)
®x1lin=0 xlout =0

=21 =300 2ot =300+ 1,5

Die korrigierten Werte sind mit den Eingangswerten bei x1in 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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Sensortypen

Der Eingangs - Sensortyp kann als Thermoelement, Widerstandsthermometer, Widerstandsferngeber oder als Einheits -
signal (Strom und Spannung) festgelegt werden. Die physikalische Einheit ist frei wéhlbar.

Eingang Thermoelement
Folgende Thermoelementarten sind standardméaRig konfigurierbar:
TypL, J, K. N, S, R, T, W, E und 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 re+)
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).

o FEine Istwertkorrektur ist konfigurierbar (— =k o).

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 durchgeftihrt 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 Eingdnge kanfiguriert:

Widerstandsthermometer Pt 100 mit Linearisierung
Temperaturdifferenz mit 2 x Pt 100 und Linearisierung
e lineare Widerstandsferngeber

Fur die Messwertverarbeitung kann eine Filterzeitkonstante mit einem Zahlenwert zwischen 0, und 999 999 eingestellt
werden (— T¥m). Eine Istwertkorrektur kann konfiguriert werden (— #k arr).

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 wahl-
weise 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:
UFr=cale (Sollwert << Istwert)

Downscale (Sollwert >> [stwert)

Er=at.zwert (die eingetragene Zahl wird im Fehlerfall fir 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- | | il
thermometers kurzgeschlossen. AnschlieRend mittels einer Wider- ERL1 Ra = RL1+RL2 RL25
standsmessbriicke den Widerstand der Messleitung messen und den  © ! Lol
Leitungs- abgleichwiderstand (Ra) auf den gleichen Wert bringen. [ . {Z ? [

AINP1 (analoger Eingang 1)
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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-

widerstand auf den gleichen Wert zu bringen.

Temperaturdifferenz 2 x Pt100

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.: 41 anwéhlen. Bei blinkendem Zet.Lri+ muR der Einschwingvor-1 :RU
gang des Eingangs abgewartet werden (minimal 6 s).

driicken — Cal dorne wird angezeigt — Leitungsabgleich ist

fertig. Beide Kurzschliisse entfernen.

Fig.: 40  Anwahl der Kalibrierseite

9499-040-50618
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AINP1 (analoger Eingang 1)
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12
13
14
15

16

Widerstandsferngeber
Gesamtwiderstand <500 Q inkl. 2 * RL.

Der Abgleich bzw. die Skalierung wird mit angeschlossenem Sensor durchgefihrt.

=3~ Bevor die Kalibrierung durchgefiihrt wird, muR die im Betrieb benstigte Netzfrequenz eingestellt sein.
Hauptmeni — Al laemeine Daten — Geratedaten - Fresue.

Die Kalibrierung wird wie folgt durchgefiihrt.

Die Kalibrierung des Ferngebers ist iiber die Schnittstelle und die Frontbedienung méglich.

Entsprechend der Darstellung in Fig.: 40 wird st. B% angewahlt. Jetzt wird der Ferngeber, vom Anwender, in die
2u X, gehorende Position (meist untere Endlage) gebracht. In der Anzeige ¥’ erscheint der fiir INP1 momentan giiltige
Wert. Durch Driicken der Wahltaste wird dieser aktuelle Wert als X, abgespeichert.

Eswird=et. 1B8X angewahlt. 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.:41  Anwahl der Kalibrierseite

Haurtmeni Alla. Caten kalibrieruna | =y
Egﬁ;ﬁgigr{ten Eg&g@édg}tﬁgﬁélt %&. BEl: AIMFL [A]: I
ééﬁr[{'gﬁﬁgmn A AR Ende i?ﬂ@ - 1%8888 0 oW 00
Smelhe Laten ‘ i = B, HEQ mnnw =
Etide $311 . aua
s with

Eingang Einheitsstromsignale 0/4...20 mA
Der Eingangswiderstand betréagt 50 {2
=1 Bei der Konfiguration wird zwischen 0...20 mA und 4...20 mA unterschieden. Fiir das Einheitssignal von
—~ 4 .. 20 mA kann das Signalverhalten bei Fiihlerbruch festgelegt werden (Fail) Zusatzlich kann eine physikalische
—H mA Eingangssignalskalierung durch Vorgabe von #E und 4 1 BB durchgefiihrt werden. Fir die Messwertverarbeitung
~i—=  kann eine Filterzeitkonstante mit einem Zahlenwert zwischen 0,0 und 999999 eingestellt werden (— T ).

221

Eingang Spannungssignale 0/2...10V
Der Eingangswiderstand betragt > 100 k€2
Bei der Konfiguration wird zwischen 0...10 V und 2...10 V unterschieden. Fiir das Einheitssignal von

| volt 2 ...10 V kann das Signalverhalten bei Fiihlerbruch festgelegt werden (F &1 1). Zusatzlich kann eine physikalische Ein-

gangssignalskalierung durch Vorgabe von #E und ¥ 1 B8 durchgefiihrt werden.

AINP1 (analoger Eingang 1)
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yL WA AINP3...AINP5 ( Analoge Eingédnge 3...5)

Fiir den Anschluss von Einheitssignalen

Inp3 —& Inpdp— Inps—&

+—{fail
x
=
o
23
—fail

AlNP 4
63 64 65

_______________________________

Allgemeines

Die Funktionen "AINP3...AINP5" dienen zur Konfiguration und Parametrierung der analogen Eingénge INP3...INP5. Sie
belegen fest die Blocknummer 63...65 und werden alle 100 ms (INP 3/4) bzw. 800 ms (INP6) berechnet. Die Funktionen
stellen aufbereitete Messwerte und Messwertzustandssignale an ihren Ausgangen zur Verfligung.

Zu den allgemeinen Funktionen (Skalierung, Fehleriberwachung, Filter....) siehe AINP1 siehe — Seite 216

Ein- /Ausgédnge

'Digitale Ausgénge:

fail

Signalisiert einen Fehler am Eingang (Kurzschluss, Verpolung, ..)

InFl

Analoge Ausginge:

Signal Input

Parameter und Konfigurationsdaten

Parameter Beschreibung Werte Default
x1lin Messwertkorrektur P1, Eingang -29999 ... 999999 | 0
#1out. Messwertkorrektur P1, Ausgang -29999 ...999999 | 0
®2ih Messwertkorrektur P2, Eingang -29999 ... 999999 | 100
H2out Messwertkorrektur P2, Ausgang -29999 ... 999999 | 100
Konfiguration |Beschreibung Werte Default
0..20mA E . %gmg «—
4..20 mA . I
TaF 0.10V B, .. 16U
2..10V 2. 181
Fail-Funktion aus abaes=ch.
Fail d@q@talerAusqanq Fa@ 1=1491-=x1688 Urscale «—
digitaler Ausgang fail =1,41 =x@ Downscale
digitaler Ausgang fail =1,91 =¥Fail Er=satzw.
Messwertkorrektur aus aus=s «—
Akarr Messwertkorrektur wirksam ein
=E 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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yL X AINP6 ( Analoger Eingang 6 )

Fiir direkten Anschluss von Ferngeber und Einheitssignal

lockja—

: fa”hide s

—a £ a g Inpt|—=
FET
AINPE 111
66
e e oo .

—p dec——p
—p-lock—] Cal inc——p
—p—hide— hant——p-

T T !
' [Tor | [WFail] [ =@ | [Tfm| [Rkorr]
; Fail| |x18@ #lout !
; #1lin I
. wZout !
; ®Z2in !

e et m o h e e e e = = = =

Allgemeines

Die Funktion "AINP6’ dient zur Konfiguration und Parametrierung des analogen Eingangs INPB. 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 kide = 1 wird die Abgleichseite nicht angezeigt)

| Digitale Ausgange:

fail Signalisiert einen Fehler am Eingang (Kurzschluss, Verpolung, ..)

a-m Hand-Signal, schaltet den Regler wahrend des Kalibrierens von Potis in Handbetrieb um.
inc Inkrement-Signal Verstellung der HandstellgroRe wahrend des Abgleichs
dec Dekrement-Signal von Potentiometern.

Analoge Einginge:
Y ~ [StellgréRe

Analoge Ausgange:
InFl <T8igna| Input

Parameter und Konfigurationsdaten

Parameter Beschreibung Werte Default
®lin Messwertkorrektur P1, Eingang -29999...999999 | 0
®1lout Messwertkorrektur P1, Ausgang -29999..999999 | 0
®2ih Messwertkorrektur P2, Eingang 29999 ...999999 | 100
x2out Messwertkorrektur P2, Ausgang 29999 ...999999 | 100

223 AINP6 ( Analoger Eingang 6 )
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Konfiguration |Beschreibung Werte Default
0..20mA H...Z28mHA

TaF 4..20 mA 4...28mA —
Ferngeber 0...1000 Q Fernasber
Fail-Funktion aus abaesch.

Fail digitaler Ausgang ¥ail =1,91 == 188 Ur=cale
digitaler Ausgang fail =1,41 =xB Downscale
digitaler Ausgang fail =1,91 =xFail Er=satzuw.
Messwertkorrektur aus aus

Hkarr Messwertkorrektur wirksam =ik <

xE 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 05

Messwertaufbereitung

Bevor die vorgefilterten (Zeitkonstante ...; Grenzfrequenz ...) analogen Eingangssignale als digitalisierte Messwerte
mit ihrer physikalischen Einheit vorliegen, werden sie einer umfangreichen Messwertaufbereitung unterzogen.

Messkreisiiberwachung

|:| Ferngeber werden auf Bruch und Kurzschluss liberwacht.

(] 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'a1i 1) ausgegeben. Fiir den Messkreis kdnnen im Fehlerfall die in der Konfi-

guration (Fa1i 1) definierten Zustande UFscale’, Downscal e’ oder Ersat.zw.  vorgegeben werden.

Skalierung

Die mA - Einheitssignale werden dem physikalischen Messbereich des vorgeschalteten Messumformers entsprechend
skaliert (=8, = 1 BE). 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

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 (— Tf'm)

Abtastzykluszeiten

Der Abtastzyklus fiir den INP6 betragt 400ms.

Messwertkorrektur

Mit der Messwertkarrektur kann die Messung auf verschiedene Weise karrigiert werden.
Voraussetzung: Konfiguration #K.arr =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, Verstarkungsanpassung als auch fir beides ausgelegt. Sie
entspricht einer Skalierung mx+b, mit dem Unterschied, dass die Firmware des KS98 aus der Vorgabe von Wertepaaren fiir

Istwert (1 im; =2 i) und Sollwert (1ot x2out.) zweier Bezugspunkte die Berechnung von Verstarkung m

und Nullpunktversatz b selbst berechnet.

3" Bei einer Vergleichsmessung mit einem kalibrierten Messgerat miissen zunachst die Standardwerte fiir x1in, x1 out (0)
und x2 in, x2 out (100) eingetragen werden.

AINPG ( Analoger Eingang 6) 224
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225

I
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‘

Tl 100%
"

Eingédnge

Beispiel 1: A
Nullpunktverschiebung (Offset) korrigierte Kennlini\e‘
#1in =100 xlout=100+ 1,5

#2in =300 xZout =300 + 1,5 A .

Die korrigierten Werte sind zu den Eingangswerten iiber
den gesamten Bereich gleichméaRig verschoben.

Eingangs-Kennlinie

Alout
Wlim
=

v

Belspulel 2: i ] korrigierte Kennlinie
Verstédrkungsanderung (Drehung um den Koordinatenursprung) -
®x1lin=0 wlout =0
KEIH =300 Kzﬂut =300+ 1,5 L TeTY, AP R S
i e
Die korrigierten Werte sind mit den Eingangswerten bei x1in und xTout , o
gleich, wandern aber auseinander. Fingangs-Kennlinie
Wlout =¥lin
. A ) .
Beispiel 3: korrigierte Kennlinie

Nullpunkt- und Verstdrkungsanpassung o

A2out---
x1in =100 xTout =100 -2,0 _
x2in =300 x20ut =300 + 1,5 RN
Eingangs-Kennlinie
Die korrigierten Werte sind schon bei den Eingangs- werten x1in und x1out
verschoben und wandern

zusatzlich noch auseinander.
“lout

Hlin ~~

-=

v

Sensortypen
Der Eingangs - Sensortyp kann als Widerstandsferngeber oder als Einheitsstromsignal festgelegt werden.

Widerstandsferngeber
Der Gesamtwiderstand < 1000 €2 inkl. 2 *RL.
Der Abgleich bzw. die Skalierung wird mit angeschlossenem Fihler durchgefiihrt.

Bevor die Kalibrierung durchgefiihrt wird, mu die im Betrieb benttigte Netzfrequenz eingestellt sein.
Hauptmenti — Allgemeine Daten — Geratedaten — Frequenz.

Die Kalibrierung wird wie folgt durchgefiihrt.

Die Kalibrierung des Ferngebers ist tiber die Schnittstelle und die Frontbedienung mdglich.

Entsprechend der Darstellung in Fig.: 42 wird 2t B angewahlt. Jetzt wird der Ferngeber, vom Anwender, in die
zu X0 gehorende Position (meist untere Endlage) gebracht. In der Anzeige "#" erscheint der fiir INP6 momentan giltige
Wert. Durch Driicken der Wahltaste wird dieser aktuelle Wert als X0 abgespeichert.

Eswird=et. 1HEAX angewahlt. Jetzt wird der Ferngeber, vom Anwender, in die zu X100 gehérende Position (meist
obere Endlage) gebracht. In der Anzeige " erscheint der fiir INP6 momentan giltige Wert. Durch Driicken der Wahl-
taste wird dieser aktuelle Wert als X100 abgespeichert.

AINP6 ( Analoger Eingang 6 )
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Fig.. 42  Anwahl der Kalibrierseite

Haurtmenii Alls, Daten kalibrieruns |
Bedienseiten Datyn, Uhrzeit Be1: AINFL |Be6: AINFE
Patamet.er Geritedaten
[/0-Daten Online0ffline xH =
FKonfiguration =188 =
nfo B =
Ende fail =
Y =
tgi

Eingang Einheitsstromsignale 0/4...20 mA

A Der Eingangswiderstand betragt 50 Q
s Bei der Konfiguration wird zwischen 0...20 mA und 4...20 mA unter- T T T T '
=1 schieden. Fir das Einheitssignal von o> [~|_|4:—i>
! _'_ 4 ... 20 mA kann das Signalverhalten bei Fiihlerbruch festgelegt wer- ' [Tur | [7Foil] =6 | [TFm] [feore]
8==T"'_  den(Fail). Zusatzlich kann eine Skalierung des physikalischen ! Fail| [x1@@)| xlot]
13 ::ZnA Eingangssignals durch Vorgabe von 8 und ¥ 188 durchgefihrt ; izlntr*:
1 ___':+ werden. : ®2in

AINPG ( Analoger Eingang 6) 226
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y2 ¥ 3 DINPUT ( Digitale Eingénge )

— 000D
HHHHHHHKN

oNPTT 1111101101

+—z 12

dil HARDWARE,' " ——— —— 1 | '
T

/4

_d 1!
di2 ~ L. »
L II ! LM_

"di3 2,

T F Il z3;
___di4 y

3 .0 z4!

y & .

'di12 V] |—|—>
m— 212

1 y A 1

| o | 5

1
| U SOFTWARE

Eingange

Die Funktion ‘DINPUT" dient zur Konfiguration und Parametrierung der digitalen Eingange. 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 Eingange di1...di12 ist abhdngig von den Hardware-Optionen des KS98.

Ausginge

| Digitale Ausgénge:

=zl =2

Signal am digitalen Eingang i 1 bzw. i 2.
(in jedem Gerat auch ohne Optionen vorhanden).

=I3E7

Signal am digitalen Eingang ddi3. . . 17,
(nur mit der Option B vorhanden).

z2.=12

Signal am digitalen Eingang i, dil12.
(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 —
Trul? Ubertragungsverhalten vertiert
invertierte YT
Ausgabe

227
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m Ausgange

y A I OUT1 und OUT2 ( Prozessausgange 1 und 2 )

Die Funktionen OUT1 und OUT2 dienen zur Konfigurierung und Parametrierung der Prozessausgange OUT1 und OUTZ.
Bei den Ausgéngen kann es sich je nach Hardware um Analog - oder Relais- Ausgénge handeln.

Die Funktion OUT1 belegt fest die Blocknummer 81, die Funktion OUTZ fest die Blocknummer 82.

Sie werden alle 100 ms berechnet.

Wird der digitale Eingang d1 als Signalquelle benutzt, wird er bei einem Gerét mit Relaisausgang wie in Mode an-
gegeben auf den digitalen Ausgang geschaltet. Bei stetigem Ausgang wird dieser wie ein Logikausgang zwischen 0
und 20mA umgeschaltet

Dient der analoge Eingang x1 als Signalquelle, so wird er entsprechend der Konfiguration linear zwischen =& und
= 1 B8 auf den stetigen Ausgang gelegt. Bei schaltendem Ausgang (Relais oder Logik) wird ab 50% zwischen =&
und x1EE geschaltet (Hysterese = 1%).

Ein- /Ausgénge

Digitaler Eingang:

dl Eingangssignal bei digitaler Signalumsetzung

Analoger Eingang:

®1 Eingangssignal bei analoger Signalumsetzung

Konfigurationsparameter:

Parameter Beschreibung Werte Default
: digitaler Eingang d1 Ligital «—
=re Signalquelle analoger Fingang x1 Analoa
, . . Direkt/Arbeitsstromprinzip direkt «—
Mode Wirkungsweise des Signalquelle Invers/Ruhestromprinzip inuvers
Logik 0/20 mA Logik
TaFe Funktion des stetigen Ausgangs 0..20mA H...28mA |«
4_20mA 4. .. 28mA
L) Wert des analogen Eingangs 1 bei 0% -29999..999999 |0
=188 Wert des analogen Eingangs 1 bei 100% -29999 ...999 999 | 100

229 OUT1 und OUT2 ( Prozessausgange 1 und 2)
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v/ 2l OUT3 ( Prozessausgang 3 )

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 dd1 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
# 1EE auf den stetigen Ausgang gelegt.

Ein- /Ausgédnge

Digitaler Eingang:

dl

\ Eingangssignal bei digitaler Signalumsetzung

Analoger Eingang:

w1

Eingangssignal bei analoger Signalumsetzung

Konfigurationsparameter:

Parameter Beschreibung Werte Default
She Signalquelle digitaler Eihgang dl Disital
analoger Eingang =1 Analoa —
- . — Tirehl
Mode Wirkungsweise des Signalquelle D|rekt/Arbmtsstromprmzlp - e <
Invers/Ruhestromprinzip 1hvers
Logik 0/20 mA Loaik
TaFe Funktion des stetigen Ausgangs 0..20mA B...28MA |«
- 4..20mA 4. .. 28mH
) Wert des analogen Eingangs #1 bei 0% -29999...999999 | 0
=186 Wert des analogen Eingangs x1 bei 100% -29999 ... 999 999 | 100
OUTS3 ( Prozessausgang 3 ) 230
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y %3 OUT4 und OUT5 ( Prozessausgange 4 und 5)

ouT4 QUTS
84 85
dl— —_——— T T T
x1| ~H : | [>0—Relais—;! ,OUT4
| | | | g B 'Oii
' Src || %8 ||Mode] ' m
1
) =188 I' i
- 5
m I; |m
' < ' S
'S - T
||~ |I
|m ¥ I
e} 1 1
(7] 1

Die Funktionen OUT4 und OUTS dienen zur Konfigurierung und Parametrierung der Prozessausgénge OUT4 und OUTS.

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 ed1 als Signalquelle benutzt, wird er wie in Made angegeben auf dem Relais - Ausgang
geschaltet. Dient der analoge Eingang 1 als Signalquelle, so wird ab 50% zwischen xE und = 1HE geschaltet
(Hysterese = 1%).

Ein- /Ausgénge

| Digitaler Eingang:
dl Eingangssignal bei digitaler Signalumsetzung

Analoger Eingang:
w1 Eingangssignal bei analoger Signalumsetzung

Konfigurationsparameter:

Parameter Beschreibung Werte Default
g Signalquelle digitaler Eingang d1 Ligital —
(gl ,
analoger Eingang =1 Analoa
. . —: Tircht

Mode Wirkungsweise des Signalquelle D|rekt/Arbe|tsstrompr|r12|p S1hE <

Invers/Ruhestromprinzip invers
= Wert des analogen Eingangs =1 bei 0% -29999...999999 |0
188 Wert des analogen Eingangs 1 bei 100% 29999 ...999999 | 100

231 OUT4 und OUT5 ( Prozessausgange 4 und 5)
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y X3 DIGOUT ( Digitale Ausgénge )

b

— 0l 0o
TTTOTTT
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\  SOFTWARE

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 Ausgénge ist abhdngig von den Hardware-Optionen des KS98.

Eingédnge

| Digitale Eingénge:

dl..d4

Signalquellen zur Ansteuerung der digitalen Ausgange il bis ot
(nur in Gerdten mit der Hardware - Option B vorhanden).

o3 de

Signalquellen zur Ansteuerung der digitalen Ausgange daS und Ao,
(nur in Gerdten mit der Hardware - Option C vorhanden).

Parameter und Konfigurationsdaten

Parameter Beschreibung Werte Default
. i direkt
Irul Ubertragungsverhalten fiir d1 idnl\r/zli:aeﬁzsgabe A
Ausgabe inuers
. i direkt
Ubertragungsverhalten fiir d2 direkte Ausgabe <
Irnz invertierte A
Ausgabe
. i direkt
Ubertragungsverhalten fiir d6 Fhrektg Ausgabe <
Irne invertierte A
Ausgabe
DIGOUT ( Digitale Ausgange ) 232
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m Zusatzfunktionen

yJA I LED (LED-Anzeige)

b

— ey
TTTT

1

1

1

1

|

—g*} LED3 |
Inw3 ;

1

1

1

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 Zustande der digitalen Eingange 1. « « 4 werdenaufdieLED 1. . .4 aus-
gegeben. Die Zustande kénnen per Parameter It invertiert werden.

Eingénge:
Eingang Beschreibung

dl LED 1

o2 LED 2

a3 LED 3

cld LED 4
Parameter:
Parameter |Beschreibung Wertebereich | Default
I 1 Invi=0 2d1=1LED1 leuchtet Invl1=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
I 3 Inv3=0 2 d3=1LED3 leuchtet Inv3=12 d3=0 LED3 leuchtet 0.1 0
I 4 Invd=0 2 d4=1 LED4 leuchtet Invd=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.

hlarrn_
l :: Blinklicht
= ,lifl»]}ﬁzr | l l l
L TTTT — T
o o TTTT
: N
MOT ! ARD ‘?i LED
100 ts=34 101 ts=11 36

233 LED (LED-Anzeige)
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yJ 28 CONST ( Konstantenfunktion )

A
2
e
A
=1
]
T
A=
g
10
RN
N
13
14
15
18

VVLTTTTTTTTTT

Es werden 16 analoge Konstanten am Ausgang 91 . « « '21& und die logischen Zustande 0 und 1 zur Verfiigung ge-
stellt. Die Blocknummer ist mit 99 fest konfiguriert.

Ausgiénge:

Digitale Ausgange
5] An diesem Ausgang wird immer die logische 0 ausgegeben.
1 An diesem Ausgang wird immer die logische 1 ausgegeben.

Analoge Ausgéinge

al Es wird die Konstante ©1  ausgegeben.
o2 Es wird die Konstante ©2 ausgegeben.
a3 Es wird die Konstante 5 ausgegeben.
o Es wird die Konstante T4  ausgegeben.
o5 Es wird die Konstante ©S  ausgegeben.
o1 ) Es wird die Konstante C&  ausgegeben.
o7 Es wird die Konstante T ausgegeben.
L Es wird die Konstante 2 ausgegeben.
ey Es wird die Konstante T2 ausgegeben.

<18 |Es wird die Konstante C1H ausgegeben.

a1l Es wird die Konstante ©11 ausgegeben.

glz Es wird die Konstante Z1 2 ausgegeben.

913 |Es wird die Konstante C 13 ausgegeben.

<14 |Es wird die Konstante ©14 ausgegeben.

J15 Es wird die Konstante =15 ausgegeben.

916 |Eswird die Konstante C1& ausgegeben.

Parameter:
Parameter |Beschreibung Wertebereich Default
Cl..C1& |analoge Konstanten -29999..999999 |0

CONST ( Konstantenfunktion ) 234
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vy INFO ( Informationsfunktion )

— 0 00 = 0o
TTUDTTT

L

IMNFO

Mit dieser Funktion kénnen 12 Anwendertexte mit je maximal 16 Zeichen durch Setzen des entsprechenden Einganges
1. ..d12 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 Eingédnge
dl =1 — es wird die Information, die in der Konfiguration in Text. 1  steht eingeblendet.
o2 =1 — es wird die Information, die in der Konfiguration in Text. 2  steht eingeblendet.
o3 =1 — es wird die Information, die in der Konfiguration in Text. 3  steht eingeblendet.
4 =1 — es wird die Information, die in der Konfiguration in Text. 4 steht eingeblendet.
dS =1 — es wird die Information, die in der Konfiguration in Text. S steht eingeblendet.
& =1 — es wird die Information, die in der Konfiguration in Text. & steht eingeblendet.
o7 =1 — es wird die Information, die in der Konfiguration in Text. ¥  steht eingeblendet.
s =1 — es wird die Information, die in der Konfiguration in Text. & steht eingeblendet.
o= =1 — es wird die Information, die in der Konfiguration in Text. 2 steht eingeblendet.
d18 | =1 — eswird die Information, die in der Konfiguration in Te:xt. 18 steht eingeblendet.
1l =1 — es wird die Information, die in der Konfiguration in Text. 11 steht eingeblendet.
d12 | =1— eswird 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
>INFORMATION 1 2<

Text12

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 Konfigurationsénderung 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— Konfigurationsénderung gesperrt
F—hide | =1— Parameter/Konfigurationen gesperrt
rm—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...AINP6
safe | =1- Sicherheitszustand gesetzt iiber Schnittstelle mit Code 22, Fbnr. 0, Fktnr. 0
Power-Fail-Check. Dieser Wert steht nach Power-On grundsétzlich auf reset(0). Er kann durch eine
Futchk | Schnittstellennachricht auf aktiv(1) gesetzt werden und ermdglicht damit das Erkennen eines
zwischenzeitlichen Spannungsausfalls.
witch Dr_ahthakenschalter_ 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 . o : ; .
In dieser Zeit sind alle Zeitgruppen mindestens einmal gerechnet worden.
Minute | Minute der Echtzeituhr 0..59 1)
Howur | Stunde der Echtzeituhr 0...23 1)
Laa Tag der Echtzeituhr 0...317)
Motk | Monat der Echtzeituhr 1...127)
Year | Jahr der Echtzeituhr 1970....2069 )
Week =0 | Wochentag der Echtzeituhr 0..6 2 So...Sa )
L akau 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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4R 38 SAFE ( Sicherheitsfunktion )

TPy
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R
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o VIEEE—O —_.
—> x8== [¥5]vE V7| VE T — 8.
= ﬂﬁﬁﬁg—o =1
—» == [d5|dé|dr|dE =7,
—NE(njz-slect .

Die Funktion SAFE dient zur Erzeugung von vordefinierten analogen Ausgangswerten und digitalen Zustanden in Ab-
hangigkeit vom digitalen Eingang select bzw. vom (iber die Schnittstelle empfangenen Status. Im Normalfall select =0
und Status = 0 werden die an den Eingéngen anliegenden Werte unverandert auf die Ausgange durchgeschaltet. Fir
select = 1 oder Status = 1 werden die konfigurierten Daten =z1..Z& und =91 .42 auf die Ausgange durchgeschaltet.

SAFE ( Sicherheitsfunktion ) 238
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IEEN KS98 E/A-Erweiterungsmodule
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Einsetzbar in KS98: 9407 - 9xx - x3xx1 und 9407 - 9xx - x4xx1.

Sicherheitshinweise

By ESD!
-enthalt elektrostatisch empfindliche Bauteile
-Originalverpackung schiitzt vor elektrostatischer Entladung (ESD)
-Transport nur in der Qriginalverpackung
-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, 0...1 U1 22
Analogausgange: +4
0/2..10V, 0..£10V 30
0/4...20mA, 0..£20mA 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 Losen der Verriegelungsschraube KS98-Einschub aus dem Gehzys

(a) - Das Modul in den gewiinschten Steckplatz mit dem Aufdruck
in die griine Steckerleiste einsetzen und dann (b) oben in den kl

en, weilken Steckkontakt € einrasten.

(70)(69) (68) (67) (BIock—Nr.)Z)
4 3 2 1 Steckplatz
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LEISTUNGSGRENZEN

1. Aus Griinden der maximal zuléssigen Eigenerwérmung ist die Anzahl der einsetzbaren analogen Ausgangsmodule
begrenzt. Die Summe der Leistungsfaktoren darf 100% nicht iiberschreiten. Uberschreitungen werden im Enginee-
ringtool angezeigt.

Leistungsfaktoren der einzelnen Module:

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 I_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-Modul 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

R1 R1 R1
: = % H Widerstandseingang
[ R, & KR (9407-998-0x201)
E AT i -

4-Leiter 3-Leiter 2-Leiter Poti

5o e TC, mV, mA / V-Eingange
T L (9407-998-0x211) /
2@t vl o<l (9407-998-0x221)

+—

Ui PR :@@ Spannungs- / Strom-Ausgange

-— - (9407-998-0x301) / (9407-998-0x311)
w'Toe T B
do1/2f— h Kombinierte Digitalein-/ -ausgange
dol—  diTh)— g (9407-998-0x401)
do2—  di2(+)—! e
do 1/2 ()= di 1/2 (-) — i
| | ' L " - "
. : . : . : _ ! Frequenz- / Z&hleingdnge
dit#)— L dit(+H— HL di1#)— L dil(4)— -
jﬁ di2t— T di2— UL di2(— L di2 () — o (9407-998-0x241)
di1/2()— di1/2 ()— di1/2 (— di 1/2 () — o=

Quadraturzahler Vor-/Rickwartszahler 2 x Zahler u. 2 x Frequenz

Geméss Engineering anschliessen (Ausdruck mit ET/KS 98plus)

Anschluss Basisgerét

@)

Platz 1
(Block 67)

N

[l g o
[Lo 1joo

—

[ >

Platz 2
(Block 68)

|
|
Platz 3 [
|

0~ U~ WN =

(Block 69)

[l o

:

=

—
(=3}
—
(<}

IN

~

Platz 4 ERBUS

(Block 70)

|
>
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Modular 1/0 - E/A-Erweiterungsmodule

m Modular I/0 - E/A-Erweiterungsmodule
2RI TC_INP (analoge Eingangskarte TC, mV, mA)

Analogeingang, einsteckbar auf der Modularen Optionskarte C

Inp_ap—=

Inp_bj—=

TC_IMP

+——fail_b

1
i
[T

“+—slotid

TaF_a

Hakorr

Unit._a

waFail

STE_a

Tkrefa

1

1
xlain !
wla Out 1
1

1

1

®2ain

w2a out)

7

T
T
S

s

© | Tar_hb

Fail_k

“hkorr

Unit._b

wbFail

Tkrefh

1
1
1
| 5Tk b
1
1
1

#lb in
w1b Out
#2h in
2b out) ;Slgtid

Zur Konfigurierung und Parametrierung der analogen Eingange E_IHMF.
Die Eingdnge werden fest einmal pro Zeitscheibe berechnet.

 Digitale Ausgénge:
=latid 0 =korrektes Modul gingesteckt
1 =falsches Modul eingesteckt
fail_a 0 = kein Messfehler an Kanal a erkannt
1 = Messfehler an Kanal a erkannt; z.B. Fiihlerbruch
tail_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_b — Messwert Kanal b
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Parameter Beschreibung Werte Default
xla in Messwertkorrektur Inp_a, P1 Eingangswert 0
x1alut Messwertkorrektur Inp_a, P1 Ausgangswert 0
®2a in Messwertkorrektur Inp_a, P2 Eingangswert 100
HZ2alut Messwertkorrektur Inp_a, P2 Ausgangswert Real 100
®1lb in 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

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
TUFr_a Typ W(C) 0...2300 °C 07
Tar_bk Typ E -200...900 °C 08 30

yp

Typ B0...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_b) 1 :
Fail_b Downscale, Inp_a (Inp_b) = x0_a (xO_b) 2

Ersatzwert, Inp_a (Inp_b) = XaFail (XbFail) 3
nakorr Messwertkorrektur Inp_a (b) abgeschaltet 0 0
bk orr Messwertkorrektur Inp_a (b) wirksam 1
Unit_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_a) Physikalischer Wert Inp_a (Inp_b) bei 0% Real 0
x1B8_ad) | Physikalischer Wert Inp_a (Inp_b) bei 100% Real 100
Aal)Fail | Ersatzwert bei Sensorfehler an Inp_a(b) Real 0
Tfm_ab) Filterzeitkonstante von _a (Inp_b) in Sekunden Real 0.5
Tkretal) | Bezugstemperatur fir Inp_a(b) bei STK_a(b) Real 0

TC_INP (analoge Eingangskarte TC, mV, mA)
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LWl F_Inp (Frequenz-/ Zahlereingang)

Der Frequenz-/ Zahlereingang ist auf der Modularen Optionskarte C einsteckbar.

M § 00
- )
oono
0 Ewd
coe Inp_al—=
Inp_bf—=
'E rIiJJﬂiI'DI
ST
Ny WHOD
Fwe LLLLT
GG

stoFra reseta

! 'Ine_
?—m - 5

N\

ot ndl

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 fir I ik _a wird zurlick auf 0 gesetzt.
stor a — 1 =der momentane Wert fir ItiF—_a bleibt unverindert erhalten.
reset b — 1 =der Wert fir I e _k wird zuriick auf 0 gesetzt.
stor b — 1 =der momentane Wert fiir I ik _k bleibt unverdndert 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
ou_3 — 1 =Frequenz am HW - Eingang a ist groler als die maximal zugelassenen 20kHz
ou_b — 1 =Frequenz am HW - Eingang b ist gréRer als die maximal zugelassenen 20kHz

Analoge Ausginge:

InF_a — Ausgabewert fiir Kanal a
Inp_b — Ausgabewert fiir Kanal b
Konfiguration Beschreibung Werte | Default
Diglnput — Steuereingang 0
Count_1 — Vorwartszahler 1
Fuhc_xa Count 2 — Vor-/R?ckw?rtsz?hler - . 2 1
Count_3 — Vor-/Riickwértszahler mit Richtungssignal 3
Count_4 — Quadraturzahler 4
Frequenz  — Frequenzmessung 5
Diglnput — Steuereingang 0
Func_b Count_1 — Vorwértszéhler 1 1
Frequenz  — Frequenzmessung 5
Time fiir Frequenzmessung in Sekunden 0,1..20 | 10

243 F_Inp (Frequenz-/ Zahlereingang)
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2 R_Inp (analoge Eingangskarte )

Analoge Einsteckkarte fiir Pt100/1000, Ni 100/1000, Widerstand und Potentiometer

Analogeingang, einsteckbar auf der Modularen Optionskarte C

1L
[}
°g
—#%_a o Inp_af—
—alY b 5 m| ml m| mlﬂlﬂlﬂlﬂl Inp_bl—=
agedEted
e [T

Zur Konfigurierung und Parametrierung der analogen Eingange E_IHF.
Die Eingdnge werden fest einmal pro Zeitscheibe berechnet.

9499-040-50618

| Digitale Eingénge:

lock

=1 — sperren der Kalibrierung

hide

=1 — Kalibrierung ausgeblendet

| Digitale Ausgén

e:

0 =korrektes Modul eingesteckt

slotid 1 =falsches Modul eingesteckt
fail_alb) 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 Eingéange:

Y_alb) | — StellgroBenriickmeldung
Analoge Ausgénge:

InF_a — Messwert Kanal a
InF_b — Messwert Kanal b

R_Inp (analoge Eingangskarte )
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Parameter Beschreibung Werte | Default
®la in Messwertkorrektur Inp_a, P1 Eingangswert 0
x1lalut Messwertkorrektur Inp_a, P1 Ausgangswert 0
®2a ik Messwertkorrektur Inp_a, P2 Eingangswert 100
w2alut Messwertkorrektur Inp_a, P2 Ausgangswert Real 100
®lb in Messwertkorrektur Inp_b, P1 Eingangswert e 0
®1b0ut Messwertkorrektur Inp_b, P1 Ausgangswert 0
®2b in Messwertkorrektur Inp_b, P2 Eingangswert 100
x2b0ut. 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 11
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 (xO_b) 2
Ersatzwert, Inp_a (Inp_b) = XaFail (XbFail) 3
Aakaorr Messwertkorrektur Inp_a (b) abgeschaltet 0 0
“bkorr Messwertkorrektur Inp_a (b) wirksam 1
Unit_a Einheit des Messwertes von Inp_a (b) = °C 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_ab) Physikalischer Wert Inp_a (Inp_b) bei 0% Real 0
#1888 _a(b) | Physikalischer Wert Inp_a (Inp_b) bei 100% Real 100
rab)Fail Ersatzwert bei Sensorfehler an Inp_a(b) Real 0
Tfrm_ak) Filterzeitkonstante von _a (Inp_b) in Sekunden Real 05
Fal_lal) | 1. Kalibrierwert Inp_a(b) (nur lesen) Real 0
Fal_2al) |2 Kalibrierwert Inp_a(b) (nur lesen) Real 100
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y2X'3 U_INP (analoge Eingangskarte -50...1500mV, 0...10V)

Analogeingang, einsteckbar auf der Modularen Optionskarte C

9499-040-50618

Fail_a T ‘ Tfm_a ‘ Hakorr
RaFail| |A186_z #lain
w1a Out,
W2a in
w2a out,

ﬂJ

Fb| [Fail_b| [ ®8_b | [Tm_b]| [#ekorr
| WbFail| [X188_b «lb in
| 21k Out,
! x2h in
| w2b out

|L/—.—>

Zur Konfigurierung und Parametrierung des analogen Einganges U_IHMF.
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 Ausgange:

InF_a

— Messwert Kanal a

InF_h

— 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 imn Messwertkorrektur Inp_a, P2 Eingangswert 100
w2alut Messwertkorrektur Inp_a, P2 Ausgangswert Real 100
®lb in Messwertkorrektur Inp_b, P1 Eingangswert e 0
®1b0ut Messwertkorrektur Inp_b, P1 Ausgangswert 0
®2b in Messwertkorrektur Inp_b, P2 Eingangswert 100
x2b0ut. Messwertkorrektur Inp_b, P2 Ausgangswert 100
Konfiguration Beschreibung Werte | Default
Spannung 0...10V 0
T=F-a Spannung -50...1500mV 1 0
abgeschaltet 0
Fail_=a Upscale, Inp_a=x100_a 1 1
Downscale, Inp_a=x0_a 2
Ersatzwert, Inp_a = XaFail 3
T . Messwertkorrektur Inp_a ab_geschaltet 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 0
ab_a Physikalischer Wert Inp_a bei 0% Real 0
®1868_a Physikalischer Wert Inp_a bei 100% Real 100
naFail Ersatzwert bei Sensorfehler an Inp_a Real 0
Tfm_a Filterzeitkonstante von Inp_a in Sekunden Real 05
xd_b Physikalischer Wert Inp_b bei 0% Real 0
®1868_hb Physikalischer Wert Inp_b bei 100% Real 100
wbFail Ersatzwert bei Sensorfehler an Inp_b Real 0
Tfm_b Filterzeitkonstante von Inp_b in Sekunden Real 0,5

U_INP (analoge Eingangskarte -50...1500mV, 0...10V)
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I_OUT (analoge Ausgangskarte 0/4...20mA, +/-20mA)

Analogausgang, einsteckbar auf der Modularen Optionskarte C

29.5

“+—slotid

| |
— +/-20m ! [
—>'—|£ 0 0..20mAA3'—.- > Ogfa
s ° —4..20mA—I ;
1
pLEEla g
- wloo_a| & - S
I g | S
! S dOE
1 ) /. !
SR [ B Y v [ RS
= °—a4..20ma—L; :
1 1 1
=H_h 1. 1 latid
| x108_k ] —

Zur Konfigurierung und Parametrierung des analogen Ausganges I _CLT.
Der Ausgang wird fest einmal pro Zeitscheibe berechnet.

| Digitaler Ausgang:

=lotid 0 =korrektes Modul eingesteckt
1 =falsches Modul eingesteckt

Analoge Eingénge:

A_d — Ausgabewert fiir Kanal a

A-hb — Ausgabewert fiir Kanal b

Konfiguration Beschreibung Werte Default
0..20mA 0

T9F_a 4...20mA 1 0
+/-20mA 2

xH_a Physikalischer Wert Inp_a bei 0% Real 0

x186_a Physikalischer Wert Inp_a bei 100% Real 100
0..20mA 0

Tor_b 4..20mA 1 0
+/-20mA 2

xH_b Physikalischer Wert Inp_b bei 0% Real 0

x188_b Physikalischer Wert Inp_b bei 100% Real 100

I_OUT (analoge Ausgangskarte 0/4...20mA, +/-20mA) 248
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29.6
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U_OUT (analoge Ausgangskarte 0/2...10V, +/-10V)

Analogausgang, einsteckbar auf der Modularen Optionskarte C

+—]slotid

SOFTWARE

v HARDWARE v

Modular 1/0 - E/A-Erweiterungsmodule

Zur Konfigurierung und Parametrierung des analogen Ausganges LI_OLIT .
Der Ausgang wird fest einmal pro Zeitscheibe berechnet.

 Digitaler Ausgang:
=latid 0 =korrektes Modul eingesteckt
1 =falsches Modul eingesteckt
Analoge Eingénge:
H_3 — Ausgabewert fiir Kanal a
) — Ausgabewert fiir Kanal b
Konfiguration Beschreibung Werte | Default
0..10V 0
TaFr_a 2..10V 1 0
+/-10V 2
xB_a Physikalischer Wert Inp_a bei 0% Real 0
x188_a Physikalischer Wert Inp_a bei 100% Real 100
0..10v 0
ToF_b 2..10V 1 0
+/-10V 2
x8_b Physikalischer Wert Inp_b bei 0% Real 0
x188_b Physikalischer Wert Inp_b bei 100% Real 100

U_OUT (analoge Ausgangskarte 0/2...10V, +/-10V)




Modular I/0 - E/A-Erweiterungsmodule

9499-040-50618

y2 WM DIDO (digitale Ein-/Ausgangskarte)

Digitale Ein-/Ausgangskarte, einsteckbar auf der Modularen Optionskarte C

ek e e e e 4 e e b e e s e e b e e s e =

1
| 1 !

SOFTWARE 'l _HARDWARE |

Zur Konfigurierung und Parametrierung der digitalen Ein-/Ausgange [*I D01, Der Funktionsblock wird fest einmal pro

Zeitscheibe berechnet.

Ein-/Ausgénge
| Digitale Eingénge:
dl — Wenn als Ausgang konfiguriert: Hardware Output a
dZ2 — Wenn als Ausgang konfiguriert: Hardware Output b
| Digitale Ausgénge:
=lotid 0 =korrektes Modul gingesteckt
1 =falsches Modul eingesteckt
zl — Zustand vom Hardware Input a; wenn dieser als Ausgang konfiguriert ist, dann der
zuriickgelesene Ausgabewert
zZ — Zustand vom Hardware Input b; wenn dieser als Ausgang konfiguriert ist, dann der

zuriickgelesene Ausgabewert

DIDO (digitale Ein-/Ausgangskarte)

Konfiguration | Beschreibung _ Werte | Defaul
Inu_Ia mﬁ :VV\\//EEE%?;;% (3;111 (ijr;r\?elittiae?tzz:n 74 ? :
tro_tp UM 2 -
Iru_ Qirekt - d1 (_jirekt_auf HW-Ausgang do' 0 0
invers - d1 |rjvert|ert auf HW-Ausgang do' 1
to-0p SO g ol -
Mode_a Eggganr?g-_ngl{ aHrYVA\E/{/?iiggfrjga;o?mit Riickmeldung an z1 ? ’
Mode_b Eggganr?g-_nég aHr\]NH-\E\l/rl%izg:rfga;oZZZmit Riickmeldung an z2 ? ’
250
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m Verwaltung der Funktionen

Maximal kénnen 450 Funktionsbldcke 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 I Speicherbedarf und Rechenzeit

Funktion ~ Zeit %  Speicher % Funktion  Zeit % Speicher % Funktion ~ Zeit % Speicher %
Skalier- und Rechenfunktionen Zeitfunktionen Zusatzfunktionen
ABSV 04 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
SQORT 1,3 0,2 DELAT 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 1,6 0,2 TIMER 0.5 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 25 11
Nichtlineare Funktionen EXTR 05 0,2 VTREND 0,8 12
GAP 0,3 0,2 PEAK 0.3 0.2
CHAR 0.9 0,5 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 1,4 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 29 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 0,9 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 05
ALLV 0.8 0,3
Logische Funktionen EQUAL 0,6 0,2 KS98+ CANopen
AND 0.2 0.2 VELO 05 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_DQO 0,5 0,5
EXOR 0.2 0,2 RM_AI 0,5 0.7
BOUNCE |0,3 0,2 Eingdnge RM_AQ 0.5 0.5
FLIP 0.2 0,2 AINP1 0,5 0,5 CRCV 4,0 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 1,5 0,3 TC_Imp 0.5 0.5
TRUNC 0.3 0,2 Ausgénge F_Imp 0.9 0.2
PULS 0.9 0,2 ouM 0.9 0.3 R_Imp 0.9 0.7
COUN 04 0,3 OuT2 0.9 0.3 U_Imp 0.9 0.4
MEAN 0.9 09 OUT3 0.9 0,3 |_Out 0,5 0.2
OouT4 0.9 0.2 U_Out 0.5 0.2
Regler OUTh 0,9 0.2 DIDO 0,5 0,2
CONTR 10,0 3,1 DIGOUT 0.2 0.3
CONTR+ |10,0 35

251 Speicherbedarf und Rechenzeit
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Y

Ein- bzw. Ausgang Abtastzeit
INP1 alle 200 ms
INP3 / INP4 alle 100 ms
INP5 alle 800 ms
INPB alle 400 ms
di1...di12 alle 100 ms
OUT1...0UTh alle 100 ms
do1...do6 alle 100 ms
Zeitscheibe

ts |1 2 3 4 5 6 7 8 |Abtastzeit

1N XXX XXX XX alle100ms

21 X - X - X - X - alle200ms

2 - X - X - X - Xalle200ms

3N X - - - X - alle 400 ms

32 - X - - - X - - alledooms

33 - - X - - - X - alleso0ms

3 - - - X - - - X alle400ms

s X - - - - - - - allesd0ms

42 - X - - - - - - alle800ms

43 - - X - - - - - alleso0ms

44 - - - X - - - - alle800ms

45 - - - X - - - allesooms

46 - - - - - X - - alle8ooms

47 - - - - - - X - alle800ms

48 - - - - - - - X alle800ms

30.3 PRG0N

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 tiberschritten werden. Wer -
den Parameter und Konfigurationen ausschlieRlich von Hand geandert, 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 MalRnahmen gegen ein zu haufiges Schreiben
der Parameter zu ergreifen.

Abtastzeiten 252
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Beispiele

m 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.

£1 I Niitzliche Klein-Engineerings
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Kaskadierter Zahler mit Impulsgenerator (ZAEHLER.EDG)
Ein INTE wird verwendet um Pulse zu generieren. Max-Parameter =1, die Zeitkonstante auf 3600 Sek.

Ein iiber 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 Palwortfunktion (PASSWORT.EDG)
Ein VWERT wird verwendet, um das Palwaort einzugeben. Der Ausgang ist nicht auf den Eingang zurlickgekoppelt, 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.

Pallwort aus CONST-Block (PASSWORD.EDG)
Ein VWERT wird verwendet, um das Palwort einzugeben. Der Ausgang ist nicht auf den Eingang zurlickgekoppelt, da-
mit nach der Eingabetaste der eingegebene Wert vom Display verschwindet. Als PaBwort 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 ber 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 tiber ein Flipflop vorgesehen. Alarme werden in der LED-Anzeige und der Alarmzeile gehal -
ten, bis tiber den VWERT (Alarme) quittiert wird.

Alarmquittierung von 5 Alarmbits (ALAMQUIT.EDG)
Die Flipflops halten die Alarme einzeln, bis tiber den VWERT quittiert wird. Der Quittierausgang wird nicht auf das ent-
sprechende Eingangsbit 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 mul§ 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 tber Texte (PRNRE.EDG)
Die aktuelle Parameternummer (veranderbar 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 kdnnen, 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 Giber d1 wird ebenfals tiber 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



Beispiele

9499-040-50618

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 groler als die Ein -
schaltzeit wird das Flipflop gesetzt, wird die Zeit gréRRer als die Ausschaltzeit wird das Flipflop zuriickgesetzt.

Eingabe von Rezepten Uber VWERT (REZEPT2.EDG)
Drei Konfigurationsheispiele mit unterschiedlichen Bedienungseinschrankungen. Der VWERT zeigt seine eigenen Aus -
gange an, nicht aber das aktuell angewdahlte 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 veranderten Werte durchzuschalten und damit auf der Bedienseite zur Anzeige zu bringen. Beim Spei -
chern und Weiterschalten der Rezeptnummer (ALLP) wird der Edit-Mode (iber OR und AND automatisch zuriickgesetzt.
(Reihenfolge der Bearbeitung hat Einflu3).

31.2 LGEREEUCEL LT

Minimalkonfiguration eines Reglers (C_SINGL.EDG)

Verhaltnisregler mit Splitrange oder Motorschritt mit Stellungsriickmeldung (C_V_SPL.EDG)
Der Stellungriickmeldungseingang wird als Ferngeber definiert (kalibrierfahig) und mit seinen Ausgangen 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 Auslésung interner Schaltfunktionen (C_SW_SL.EDG)

Beschaltungsvorschlag fiir Kaskadenkonfigurationen (KASK.EDG)
Der Fiihrungsregler muR mit seiner Stellgrélke dem Sollwert oder dem Istwert des Folgereglers folgen, wenn der Fol -
geregler 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 iiber 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 iiber die Programmgeberbedienseite. Soll die
Presetzeit Uiber einen VWERT vorgegeben werden, so ist die Digitalverbindung (PRESET) zu verdrahten.

Programmgeber mit gekoppelten Spuren (PROG2.EDG)
Die Programmgeberbldcke sind beziiglich der Programmnummer, der abgelaufenen Nettozeit und der RUN / RESET -
Befehle gekoppelt.

Programmgeberspur mit 10 Programmen a 20 Segmenten (PROGRAMM.EDG)

Regleranwendungen 254



9499-040-50618

Beispiele

&1 I3 Standardengineerings
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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 fiir 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

Gerdte 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 zusatzlich:
e Dreikompontentenregler
e (Qverride Control +, oder Hard Manual
e (alvanisch getrennte Verhalnisregelung (x1 ® x2)
e Ausgabe des Programmgebersoll-wertes
e /wei zusatzliche Steuerspurausgange fir den Programmgeber

Kaskadenregler (96xxx101.edg / C9800009edg)

Fihrungsregler
* |stwerteingang INP5
e |stwertvorverarbeitung (Filter und Characterizer)
e Trends fiir Regelabweichung und Istwert
e Folgeregler
e Wie Fiihrungsregler aber Istwerteingang INP1
e Finstellbare Reglerarten je nach Ausfiihrung Schaltend/Stetig wie Grundausfiihrungen
e Stellungsriickmeldung iiber INP6

DurchfluBregler (96xxx201.edg / C9800007.edg)

e Temperatur- und Druckkorrigierte DurchfluRmessung fiir Massen-durchflul§ (mit oder ohne Radizierung)
e /yklus 100 ms

e Mit oder ohne Regelung

e Trendanzeige von Durchflufl und Regelabweichung

e Aufsummierung der Gesamtmenge mit Schleichmengenunterdriickung

e Anzeige der Menge bis 99.999.999

* Riicksetzen der Z&hlmenge (iber Front nach Eingabe einer Codezahl

e Ausgabe der Zahlimpulse (1-er. 1000-er)

e FEinstellbare Reglerarten je nach Ausfiihrung Schaltend/Stetig wie Grundausfihrungen

Standardengineerings
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Programmregler mit 10 Rezepten (96xxx301.edg / C9800008.edg)
* 10 Rezepte a 20 Segmente
e 2 Analogspuren
e 6 Steuerspuren
e Je Analogspur ein Regler
e Bedienung tiber Front des analogen Programmgebers
e Bedienung verriegelbar {iber 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 DurchfluR und Wérme/Kéaltemenge (OUT4,5)

e Ausgabe des Durchflusses und der Warmemenge als 0/4..20mA Signal

e Qalvanisch 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 Durchfluf, Druck und korrigiertem DurchfluR

e Schleichmengenunterdriickung

e Pulserzeugung (QUT4)

e Alarmiiberwachung von Temperatur, Druck oder Durchfluf3 (OUT5)

Standardengineerings 256
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0-9
10er-Exponent 36
10er-Logarithmus 39
10EXP 36
2-aus-3-Auswahl mit Mittelwertbildung 92
20F3 92

A
Ablaufsteuerung 59
Abschaltwert 153, 161
Absolutwert 31
ABSV 31
Addition/ Subtraktion 32
ADSU 32
AINP1 215
AINP3...AINP5 222
AINPG 223
ALARM 102
Alarm und Begrenzung mit
festen Grenzen 95
Alarm und Begrenzung mit
variablen Grenzen 97
Alarmverarbeitung 102
ALLP 95
ALLV 97
Analoge Eingédnge 9,20,222
Analoger Programmgeber 151
Analoger Eingang 1 215
Analoger Eingang 6 223
Analog-Impuls-Umsetzung 67
AND 51
Anschlussplan 18
APROG 151
APROGD 151
APROG-Daten 151
ARCCOS 48
ARCCOT 50
ARCSIN 47
ARCTAN 49
Arcuscosinus-Funktion 48
Arcuscotangens-Funktion 50
Arcussinus-Funktion 47
Arcustangens-Funktion 49
Ausgange 9,229
AuRerbetriebnahme 27
Auswahlen und Speichern 83

Schaltend 256

Automatik-Betrieb/Hand-Betrieb 26

B
Bargraph-Anzeige 106
Begrenzung der Anderung 100

Schaltend 256

Begrenzung und Grenzwertmeldung 95
Betriebsarten 26
BOUNCE b4

C

CHAR

CONST

coS
Cosinus-Funktion
coT
Cotangens-Funktion
COUN

D

DELAT
DELAZ
Deutsch
D-Flip-Flop
Differenzierer
Digitale Ausgénge
Schaltend
Digitale Eingénge
Schaltend
Digitaler Programmgeber
DIGOUT
DINPUT
Division / Multiplikation
DPROG
Kaskadieren
Rezepte
DPROGD
DPROG-Daten
Dreieck / Stern / Aus
Dreikomponentenregelung
Dreipunktregler
Dreipunkt-Schrittregler

E
EEXP
e-Funktion
Eingénge
Einheitsstromsignale 0/4..20 mA
Einschalten und Bedienseiten
Empierisch optimieren
Englisch
Entpreller
EQUAL
Exklusiv-ODER-Gatter
EXOR
Exponent (10er)
externer Sollwert
EXTR
Extremwertauswahl

F
Ferngeberahgleich
Filt
FILT
Filter

Filter mit Toleranzband
FLIP

Index

42
234
44
44
46
46
69

78
79
25

73

232

256
9,227
256

159

232

227

33

159

153, 161
153, 162
199

159

176

206

174

178

37
37
215
221,226
24
183
25
54
99
55
55
36
199
83

221,225
80
80
77
80
56

Standardengineerings
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- Flip-Flop b6
- Funktionsgeber 42
G
- Ganzzahl-Anteil 66
- GAP 41
- Grenzwertmeldung und Begrenzung 95
H
- Halteverstarker 85
Schaltend 256
- Hand-Betrieb/Automatik-Betrieb 26
- Hilfsenergie 9
|
- INFO 235
- Informationsfunktion 235
- INTE 75
- Integrator 75
- Integrierte Speisespannung 21
- Inverter 52
K
- Kalibrieren 26
- Kaskadierbare Variablenauswahl 94
- Kleines Regler-ABC 211-214
- Kommunikation 113
- Komplettdialog 24
- Konstantenauswahl 86
- Konstantenfunktion 234
- Kurzdialog 23
L
- L1READ 113
- LTWRIT 114
- LAGY 77
- LEAD 73
- LED 233
- LED-Anzeige 233
- Lesen von Level1-Daten 113
- Level1-Daten schreiben 114
- Level1-Daten lesen 13
- LG10 39
- LIMIT 101
- LN 38
- Logarithmus (10er) 39
- Logarithmus (Nattirlicher) 38
Schaltend 256
- Logische Funktionen o1
M
- MeRwertaufbereitung
Filter 217,224
MeRkreisberwachung 224
MeRwertkorrektur 217,224
Skalierung 224
- MEAN 71
- Mehrfachalarm 101
- Menis 23

Standardengineerings

Messerde
Messwertaufbereitung
Linearisierung

Messkreistiberwachung

Schaltend
MeRwertkorrektur
Schaltend
Skalierung
Mittelwertbildung
Montage
MUDI
Multiplikation / Division

Natrlicher Logarithmus
Nichtlineare Funktionen
NOT

0

ODER-Gatter
Offline/Online
Online/Offline
OR

OUT1 und OUT2
OuUT3

OUT4 und OUTS

P

Parameterauswahl
Parameterbedienung
PEAK

PIDMA

Programmgeber
Programmgeber (digital)
Prozessausgang 3
Prozessausgange 1 und 2
Prozessausgange 4 und 5
PULS

Rueckwaérts-Vorwarts-Zahler

Regelstrecke
Regler-ABC
Reglerkennwerte
Reinigung
REZEPT
Rezeptverwaltung

Riickwarts-Vorwarts-Zahler

Schaltend

S

SAFE
SCAL

Schreiben von Level1-Daten

211

Schrittfunktion fiir Ablaufsteuerung

Schaltend
Selbstoptimierung

Optimierungsmeldungen

Sollwertreserve

188,

17

217
216
256

256
217
71
15
33
33

38
41
52

53
26
26
53
229
230
231

87
108

84
165
151
159
230
229
231

67

69
182

-214

182
27
90
90

256

238
35
114

256

198
185
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- SELC
- SELP
- SELV1
- SELV2
- Sicherheitsfunktion
- Signaleingdnge
INP1
Schaltend
- SIN
- Sinus-Funktion
- Skalier- und Rechenfunktionen
- Skalierung
- SOUT
- Spitzenwertspeicher
- Sprachumschaltung
- SQRT
- STATUS
- Statusfunktion

- StellgréRenverarbeitung (Regler)

- STEP

- Stetiger Regler

- Steuerausgange

- Stochometrisches Verhdltnis
- Subtraktion / Addition

T

- TAN

- Tangens-Funktion

- Thermoelement

- TIME1

- Timer

- TIMER2

- Totzeit

- Totzone (GAP)

- Tracking
Istwert-Tracking
Sollwert-Tracking

- Trendanzeige

- Trigonometrische Funktionen

- TRST

- TRUNC

U
- UND-Gatter

vV

- Variablenauswahl

- VBAR

- VELO

- Vergleich

- Verhalten bei Strungen

- Verhdltnisregler

- Vorwarts-Riickwarts-Zahler
Schaltend

- VPARA

- VTREND

- VWERT

86
87
88
94
238

219,225
256
43
43
31
35
89
84
25
34
236
236
207
59
180
9
205
32

45

45

219

61

81

82
78-79
4

202
201
110
43
85
66

51

88
106
100

99

27
205

69
256
108
110

103-105

W

- Wahl des Ausganges

- Wartung

- Weitergehende Informationen
- Werte einstellen

- Widerstandsferngeber \~

- Widerstandsthermometer

- Waurzelfunktion

z

- Zéhler
Schaltend

- Zeitfunktionen

- Zeitgeber

- Zusatzfunktionen

Zweipunktregler

Index

89

27

27

25
221,225
219

34

69

256

73
61,81-82
233

172

Standardengineerings



PMA

© PMA ProzeR- und Maschinen-Automation GmbH
P.0.B. 310 229, D-34058 Kassel, Germany

Printed in Germany 9499 040 50618 (03/2009)
www.pma-online.de

Anderungen vorbehalten

A4




	Inhaltsverzeichnis
	1. Beschreibung 7
	1.1 Aufbau 7

	2.  Wichtige Technische Daten 9
	2.1 Analoge Eingänge r Abschnitte 3 und 6.9 9
	2.2 Digitale Eingänge 9
	2.3 Ausgänge r Abschnitt 6.10 9
	2.4 Steuerausgänge 9
	2.5 Hilfsenergie 9
	2.6 Weitere "Modulare" Ein- und Ausgänge  9
	2.7 Weitere externe Ein- und Ausgänge  9

	3. Ausführungen 11
	3.1 E/A-Module -  12

	4.  Frontansicht 13
	5.  Montage 15
	6. Elektrischer Anschluss 17
	6.1 Sicherheitshinweise 17
	6.2 Elektromagnetische Verträglichkeit 17
	6.3 Messerde (zum Ableiten von Störeinflüssen) 17
	6.4 Störschutzbeschaltung    18
	6.5 Anschlussplan 18
	6.6 Analoge Eingänge (Anschlussplan) 20
	6.7 Ausführungen mit integrierter Speisespannung 21
	6.8 Digitale Ein- und Ausgänge (r Anschlussplan) 22

	7.  Menüs 23
	7.1 Kurzdialog 23
	7.2 Komplettdialog 24
	7.3 Anwahl (Einschalten und Bedienseiten) 24
	7.4 Sprachumschaltung 25
	7.5 Anwahl (andere Seiten) 25
	7.6 Werte einstellen 25
	7.7 Kalibrieren 26
	7.8 Betriebsarten 26

	8.  Wartung 27
	8.1 Verhalten bei Störungen 27
	8.2 Außerbetriebnahme 27
	8.3 Reinigung 27
	8.4 Weitergehende Informationen 27

	9. Skalier- und Rechenfunktionen 31
	9.1 ABSV ( Absolutwert ) 31
	9.2 ADSU ( Addition/Subtraktion ) 32
	9.3 MUDI ( Multiplikation / Division ) 33
	9.4 SQRT ( Wurzelfunktion ) 34
	9.5 SCAL ( Skalierung ) 35
	9.6 10EXP (10er-Exponent) 36
	9.7 EEXP (e-Funktion) 37
	9.8 LN (Natürlicher Logarithmus) 38
	9.9 LG10 (10er-Logarithmus) 39

	10.  Nichtlineare Funktionen 41
	10.1 GAP (Totzone) 41
	10.2 CHAR (Funktionsgeber) 42

	11.  Trigonometrische Funktionen 43
	11.1 SIN (Sinus-Funktion) 43
	11.2 COS (Cosinus-Funktion) 44
	11.3 TAN (Tangens-Funktion) 45
	11.4 COT (Cotangens-Funktion) 46
	11.5 ARCSIN (Arcussinus-Funktion) 47
	11.6 ARCCOS (Arcuscosinus-Funktion) 48
	11.7 ARCTAN (Arcustangens-Funktion) 49
	11.8 ARCCOT (Arcuscotangens-Funktion) 50

	12.  Logische Funktionen 51
	12.1 AND (UND-Gatter) 51
	12.2 NOT (Inverter) 52
	12.3 OR (ODER-Gatter) 53
	12.4 BOUNCE (Entpreller) 54
	12.5 EXOR (Exklusiv-ODER-Gatter) 55
	12.6 FLIP (D-Flip-Flop) 56
	12.7 MONO (Monoflop)  57
	12.8 STEP (Schrittfunktion für Ablaufsteuerung) 59
	12.9 TIME1 (Zeitgeber) 61

	13.  Signalumformer 63
	13.1 AOCTET Datentypwandlung 63
	13.2 ABIN (Analog i Binär-Wandlung) 64
	13.3 TRUNC (Ganzzahl-Anteil) 66
	13.4 PULS (Analog-Impuls-Umsetzung) 67
	13.5 COUN(Vorwärts-Rückwärts-Zähler) 69
	13.6 MEAN (Mittelwertbildung) 71

	14.  Zeitfunktionen 73
	14.1 LEAD ( Differenzierer ) 73
	14.2  INTE ( Integrator ) 75
	14.3 LAG 1 ( Filter ) 77
	14.4 DELA1 ( Totzeit ) 78
	14.5 DELA 2 ( Totzeit ) 79
	14.6 FILT ( Filter mit Toleranzband ) 80
	14.7 Timer ( Zeitgeber ) 81
	14.8 TIME 2 ( Zeitgeber ) 82

	15. Auswählen und Speichern 83
	15.1 EXTR ( Extremwertauswahl ) 83
	15.2 PEAK ( Spitzenwertspeicher ) 84
	15.3 TRST ( Halteverstärker ) 85
	15.4 SELC ( Konstantenauswahl ) 86
	15.5 SELP ( Parameterauswahl ) 87
	15.6 SELV1 ( Variablenauswahl ) 88
	15.7 SOUT (Wahl des Ausganges) 89
	15.8 REZEPT ( Rezeptverwaltung ) 90
	15.9 2OF3 ( 2-aus-3-Auswahl mit Mittelwertbildung ) 92
	15.10 SELV2 ( Kaskadierbare Variablenauswahl ) 94

	16. Grenzwertmeldung und Begrenzung 95
	16.1 ALLP ( Alarm und Begrenzung mit festen Grenzen ) 95
	16.2 ALLV ( Alarm und Begrenzung mit var. Grenzen ) 97
	16.3 EQUAL ( Vergleich ) 99
	16.4 VELO ( Begrenzung der Änderung) 100
	16.5 LIMIT ( Mehrfachalarm ) 101
	16.6 ALARM ( Alarmverarbeitung ) 102

	17.  Visualisierung 103
	17.1 VWERT ( Anzeige / Vorgabe von Prozesswerten ) 103
	17.2 VBAR ( Bargraph-Anzeige ) 106
	17.3 VPARA ( Parameterbedienung ) 108
	17.4 VTREND ( Trendanzeige )   110

	18. Kommunikation 113
	18.1 L1READ ( Lesen von Level1-Daten ) 113
	18.2 L1WRIT ( Schreiben von Level1-Daten ) 114
	18.3 DPREAD ( Lesen von Level1-Daten über PROFIBUS ) 115
	18.4 DPWRIT (Schreiben von Level1-Daten über PROFIBUS) 116

	19. KS98+ E/A-Erweiterung mit CANopen 117
	19.1 RM 211, RM212 und RM213 Basismodule 118
	19.2 C_RM2x (CANopen Feldbuskoppler RM 201) 119
	19.3 RM_DI (RM 200 - digitales Eingangsmodul) 120
	19.4 RM_DO (RM 200 - digitales Ausgangsmodul) 121
	19.5 RM_AI (RM 200 - analoges Eingangsmodul) 122
	19.6 RM_AO (RM 200 - analoges Ausgangsmodul) 125
	19.7 RM_DMS Dehnungsmeßstreifen-Modul 126

	20. Querkommunikation KS 98plus  - KS98plus  129
	20.1 CRCV (Empfangsb.stein Blocknr. 22,24,26,28-Nr.56) 130
	20.2 CSEND (Sendeb.stein Blocknr. 21, 23, 25, 27 - Nr. 57) 131

	21. Anschluss von KS 800 und KS 816 133
	21.1 C_KS8x (KS 800 und KS 816 Knotenfunktion - Nr. 58) 134
	21.2  KS8x (KS 800 und KS 816 Reglerfunktion - Nr. 59) 135

	22. Beschreibung zur CAN-Buserweiterung KS98 137
	22.1 CPREAD  (CAN-PDO-Lesefunktion) 141
	22.2 CPWRIT    (CAN-PDO-Schreibfunktion) 142
	22.3 CSDO   CAN-SDO-Funktion  143

	23.  Programmgeber 151
	23.1 APROG ( Analoger Programmgeber ) / APROGD ( APROG-Daten ) 151
	23.2 DPROG ( Digitaler Programmgeber ) / DPROGD ( DPROG-Daten ) 159

	24. Regler 165
	24.1 CONTR (Regelfunktion mit einem Parametersatz) 165
	24.2 CONTR+ (Regelfunktion mit sechs Parametersätzen) 166
	24.3 Parameter und Konfiguration für CONTR, CONTR+ 168
	24.4 Regelverhalten  170
	24.5 Reglerkennwerte (CONTR und CONTR+) 182
	24.6 Empirisch optimieren beim CONTR / CONTR+  183
	24.7 Selbstoptimierung r Regleranpassung an die Regelstrecke (CONTR und CONTR+) 184
	24.8 PIDMA  189
	24.9 Parameter und Konfiguration für PIDMA 192
	24.10 Reglerkennwerte und Selbstoptimierung beim PIDMA 194
	24.11 Sollwertfunktionen 199
	24.12 Istwertberechnung 205
	24.13 Kleines Regler-ABC        211

	25. Eingänge 215
	25.1 AINP1 ( analoger Eingang 1) 215
	25.2 AINP3...AINP5 ( Analoge Eingänge 3...5 ) 222
	25.3 AINP6 ( Analoger Eingang 6 ) 223
	25.4 DINPUT ( Digitale Eingänge ) 227

	26. Ausgänge 229
	26.1 OUT1 und OUT2 ( Prozessausgänge 1 und 2 ) 229
	26.2 OUT3 ( Prozessausgang 3 ) 230
	26.3 OUT4 und OUT5 ( Prozessausgänge 4 und 5 ) 231
	26.4 DIGOUT ( Digitale Ausgänge ) 232

	27. Zusatzfunktionen 233
	27.1 LED (LED-Anzeige) 233
	27.2 CONST ( Konstantenfunktion ) 234
	27.3 INFO ( Informationsfunktion ) 235
	27.4 STATUS ( Statusfunktion ) 236
	27.5 SAFE ( Sicherheitsfunktion ) 238

	28.  KS98 E/A-Erweiterungsmodule 239
	29.  Modular I/O - E/A-Erweiterungsmodule 241
	29.1 TC_INP (analoge Eingangskarte TC, mV, mA) 241
	29.2 F_Inp (Frequenz-/ Zählereingang) 243
	29.3 R_Inp (analoge Eingangskarte ) 244
	29.4 U_INP (analoge Eingangskarte -50...1500mV, 0...10V) 246
	29.5 I_OUT (analoge Ausgangskarte 0/4...20mA, +/-20mA) 248
	29.6 U_OUT (analoge Ausgangskarte 0/2...10V, +/-10V) 249
	29.7 DIDO (digitale Ein-/Ausgangskarte) 250

	30.  Verwaltung der Funktionen 251
	30.1 Speicherbedarf und Rechenzeit 251
	30.2 Abtastzeiten 252
	30.3 Daten im EEPROM 252

	31.  Beispiele 253
	31.1 Nützliche Klein-Engineerings 253
	31.2 Regleranwendungen 254
	31.3 Standardengineerings 255

	32.  Index 257

	
	0-9
	10er-Exponent 36
	10er-Logarithmus 39
	10EXP 36
	2-aus-3-Auswahl mit Mittelwertbildung 92
	2OF3 92

	A
	Ablaufsteuerung 59
	Abschaltwert 153, 161
	Absolutwert 31
	ABSV 31
	Addition/ Subtraktion 32
	ADSU 32
	AINP1 215
	AINP3...AINP5 222
	AINP6 223
	ALARM 102
	Alarm und Begrenzung mit festen Grenzen 95
	Alarm und Begrenzung mit variablen Grenzen 97
	Alarmverarbeitung 102
	ALLP 95
	ALLV 97
	Analoge Eingänge 9, 20, 222
	Analoger Programmgeber 151
	Analoger Eingang 1 215
	Analoger Eingang 6 223
	Analog-Impuls-Umsetzung 67
	AND 51
	Anschlussplan 18
	APROG 151
	APROGD 151
	APROG-Daten 151
	ARCCOS 48
	ARCCOT 50
	ARCSIN 47
	ARCTAN 49
	Arcuscosinus-Funktion 48
	Arcuscotangens-Funktion 50
	Arcussinus-Funktion 47
	Arcustangens-Funktion 49
	Ausgänge 9, 229
	Außerbetriebnahme 27
	Auswählen und Speichern 83
	Schaltend 256
	Automatik-Betrieb/Hand-Betrieb 26


	B
	Bargraph-Anzeige 106
	Begrenzung der Änderung 100
	Schaltend 256

	Begrenzung und Grenzwertmeldung 95
	Betriebsarten 26
	BOUNCE 54
	C
	CHAR 42
	CONST 234
	COS 44
	Cosinus-Funktion 44
	COT 46
	Cotangens-Funktion 46
	COUN 69


	D
	DELA1 78
	DELA2 79
	Deutsch 25
	D-Flip-Flop 56
	Differenzierer 73
	Digitale Ausgänge 232
	Schaltend 256

	Digitale Eingänge 9, 227
	Schaltend 256

	Digitaler Programmgeber 159
	DIGOUT 232
	DINPUT 227
	Division / Multiplikation 33
	DPROG 159
	Kaskadieren 153, 161
	Rezepte 153, 162

	DPROGD 159
	DPROG-Daten 159
	Dreieck / Stern / Aus 176
	Dreikomponentenregelung 206
	Dreipunktregler 174
	Dreipunkt-Schrittregler  178
	E
	EEXP 37
	e-Funktion 37
	Eingänge 215
	Einheitsstromsignale 0/4..20 mA 221, 226
	Einschalten und Bedienseiten 24
	Empierisch optimieren 183
	Englisch 25
	Entpreller 54
	EQUAL 99
	Exklusiv-ODER-Gatter 55
	EXOR 55
	Exponent (10er) 36
	externer Sollwert 199
	EXTR 83
	Extremwertauswahl 83

	F
	Ferngeberabgleich 221, 225
	Filt 80
	FILT 80
	Filter 77
	Filter mit Toleranzband 80
	FLIP 56
	Flip-Flop 56
	Funktionsgeber 42


	G
	Ganzzahl-Anteil 66
	GAP 41
	Grenzwertmeldung und Begrenzung 95


	H
	Halteverstärker 85
	Schaltend 256

	Hand-Betrieb/Automatik-Betrieb 26
	Hilfsenergie 9
	I
	INFO 235
	Informationsfunktion 235
	INTE 75
	Integrator 75
	Integrierte Speisespannung 21
	Inverter 52


	K
	Kalibrieren 26
	Kaskadierbare Variablenauswahl 94
	Kleines Regler-ABC 211 - 214
	Kommunikation 113
	Komplettdialog 24
	Konstantenauswahl 86
	Konstantenfunktion 234
	Kurzdialog 23

	L
	L1READ 113
	L1WRIT 114
	LAG1 77
	LEAD 73
	LED 233
	LED-Anzeige 233
	Lesen von Level1-Daten 113
	Level1-Daten schreiben 114
	Level1-Daten lesen 113
	LG10 39
	LIMIT 101
	LN 38
	Logarithmus (10er) 39
	Logarithmus (Natürlicher)  38
	Schaltend 256

	Logische Funktionen 51
	M
	Meßwertaufbereitung
	Filter 217, 224
	Meßkreisberwachung 224
	Meßwertkorrektur 217, 224
	Skalierung 224

	MEAN 71
	Mehrfachalarm 101
	Menüs 23
	Messerde 17
	Messwertaufbereitung
	Linearisierung 217
	Messkreisüberwachung 216
	Meßwertkorrektur
	Skalierung 217


	Mittelwertbildung 71
	Montage 15
	MUDI 33

	Multiplikation / Division 33
	N
	Natrlicher Logarithmus 38
	Nichtlineare Funktionen 41
	NOT 52

	O
	ODER-Gatter 53
	Offline/Online 26
	Online/Offline 26
	OR 53
	OUT1 und OUT2 229
	OUT3 230
	OUT4 und OUT5 231

	P
	Parameterauswahl 87
	Parameterbedienung 108
	PEAK 84
	PIDMA 165
	Programmgeber 151
	Programmgeber (digital)  159
	Prozessausgang 3 230
	Prozessausgänge 1 und 2 229
	Prozessausgänge 4 und 5 231
	PULS 67



	R
	Rueckwärts-Vorwärts-Zähler 69
	Regelstrecke 182
	Regler-ABC 211 - 214
	Reglerkennwerte 182
	Reinigung 27
	REZEPT 90
	Rezeptverwaltung 90
	Rückwärts-Vorwärts-Zähler
	Schaltend 256


	S
	SAFE 238
	SCAL 35
	Schreiben von Level1-Daten 114
	Schrittfunktion für Ablaufsteuerung 59
	Schaltend 256

	Selbstoptimierung
	Optimierungsmeldungen 188, 198
	Sollwertreserve 185

	SELC 86
	SELP 87
	SELV1 88
	SELV2 94
	Sicherheitsfunktion 238
	Signaleingänge 
	INP1 219, 225
	Schaltend 256

	SIN 43

	Sinus-Funktion 43
	Skalier- und Rechenfunktionen 31
	Skalierung 35
	SOUT 89
	Spitzenwertspeicher 84
	Sprachumschaltung 25
	SQRT 34
	STATUS 236
	Statusfunktion 236
	Stellgrößenverarbeitung (Regler) 207
	STEP 59
	Stetiger Regler  180
	Steuerausgänge 9
	Stöchometrisches Verhältnis 205
	Subtraktion / Addition 32
	T
	TAN 45
	Tangens-Funktion 45
	Thermoelement  219
	TIME1 61
	Timer 81
	TIMER2 82
	Totzeit 78 - 79
	Totzone (GAP) 41
	Tracking
	Istwert-Tracking 202
	Sollwert-Tracking 201

	Trendanzeige 110
	Trigonometrische Funktionen 43
	TRST 85
	TRUNC 66

	U
	UND-Gatter 51

	V
	Variablenauswahl 88
	VBAR 106
	VELO 100
	Vergleich 99
	Verhalten bei Störungen 27
	Verhältnisregler 205
	Vorwärts-Rückwärts-Zähler 69
	Schaltend 256

	VPARA 108
	VTREND 110
	VWERT 103 - 105
	W
	Wahl des Ausganges 89
	Wartung 27
	Weitergehende Informationen 27
	Werte einstellen 25
	Widerstandsferngeber \~ 221, 225
	Widerstandsthermometer 219
	Wurzelfunktion 34



	Z
	Zähler 69
	Schaltend 256

	Zeitfunktionen 73
	Zeitgeber 61, 81 - 82
	Zusatzfunktionen 233
	Zweipunktregler 172





