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Caracteristicas Generales

1 Caracteristicas Generales

Esta guia describe las funciones, el sistema de configuracion, instrucciones de operacion,
programacion y problemas de arranque del controlador PID TRM210 (de aqui en adelante
referido como TRM210, dispositivo, equipo o controlador).

1.1 Documentacién

Hoja de datos (Documento PDF para descargar)

La hoja de datos contiene informacion general, informacion para el pedido y datos técnicos
necesarios para la correcta seleccion y compra del equipo.

Guia corta (Documento PDF para descargar / impreso en paquete de entrega)

La guia corta contiene la informacién mas importante sobre la instalacion, cableado,
configuracién y operacién del equipo.

Manual del usuario (Documento PDF para descargar)

El manual del usuario contiene la informacién completa sobre el controlador.

Acceso Modbus (Documento PDF para descargar / impreso en paquete de entrega)

El documento contiene la informacion sobre las funciones Modbus y el direccionamiento
de los registros Modbus del dispositivo.

Todos los documentos se encuentran disponibles para descargar en www.akytec.de.

1.2 Funciones

El controlador PID TRM210 esta disefiado para la creacién de sistemas de control y
regulacion automaticos de distintos procesos tecnolégicos en diferentes areas de la
industria, la agricultura y los servicios industriales.

El controlador provee las siguientes funciones basicas:

— Medicion de variables de proceso y su transformacion en sefiales de entrada segun el
tipo de sensor seleccionado.

— Indicacion de los valores medidos y los parametros configurados en displays LED de
4 digitos.

— Escalamiento y filtrado de la sefial de entrada.

— Correccion de sefial.

— Control PID (por pulso o analdgico) o control ON-OFF.

— Funcién de autotunning.

— Control independiente (stand-alone).

— Control manual.

— Control por red (Interfaz RS485) con protocolos akYtec, Modbus-RTU y Modbus-ASCI|
en modo esclavo.

— Retransmisién de sefial utilizando las salidas anal6gicas de 4 -20 mA o0 0-10 V.

— Salida de alarma.

— Deteccion de error en sensor, en entrada y por lazo de control abierto (LBA).

— Indicacion de error.

— Inicio y parada remota usando entrada digital.

— Configuracion utilizando las teclas de funcién.

1.3 Red RS485

El TRM210 utiliza el estandar RS485 para el intercambio de datos.

La interfaz serial RS485 esta basada en una tecnologia de dos hilos y el modo half-duplex.
Los protocolos Modbus RTU, Modbus ASCII y akYtec son soportados. La red posee un
dispositivo maestro y puede tener hasta 32 dispositivos esclavos. La longitud méaxima de
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la red es 1200 metros. El nimero de dispositivos esclavos y la longitud de la red puede
ser extendida si se utiliza un repetidor de interfaz RS485.

Caracteristicas Generales

Los dispositivos son conectados en la red utilizando una topologia linear (bus). Esto
significa que la conexion se realiza desde el primer dispositivo hacia el segundo, del
segundo al tercero, etc. Las topologias tipo estrella o multipunto no estan permitidas.

Al extremo de cada bus siempre se presentan reflexiones en la linea (primer y Gltimo nodo).
Mientras mayor sea la velocidad de transmisién, mayor es la reflexion. Una resistencia de
final de linea es necesaria para reducir dicho fenémeno. A nivel practico se recomienda
utilizar resistencias de final de linea de 150 ochmnios (0.5 W).

El médulo puede ser configurado solo como esclavo. El maestro puede ser un PLC, una
PC con un SCADA o un panel de control.

Para establecer la comunicacion Modbus ver la seccién 7.6.

1.4 Guia para el pedido

El TRM210 puede ser ordenado en diferentes variantes segun sus dimensiones y el tipo

de salida.
TRM210-HX XX
Carcasa
Salida
Carcasa:
H1 - Montaje en panel (96 x 96 x 70 mm)
H2 - Montaje en panel (96 x 48 x 100 mm)
H3 - Montaje en pared (105 x 130 x 65 mm)
Salida:
R - Relé
T - Transistor NPN
C - TRIAC
S - Relé de estado sdlido
I - 4-20 mA
U - 0-10V
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2 Especificaciones

Tabla 2.1 Especificaciones Generales

Tension de alimentacion

230 (90...245) V AC, 50 (47...63) Hz

Potencia consumida, max. 6 VA
Entrada analégica 1
Resistencia de 4-20 MA Resistencia externa Rin = 100 ohm (en
entrada paralelo)

0-1vVv =100 kohm
Entrada digital 1

ON resistencia <1 kohm

OFF resistencia > 100 kohm
Salidas opcionales 2
Periodo de muestreo, max. 1ls

Terminales D+, D-

Protocolos Modbus RTU/ASCII, akYtec
Interfaz RS485 VeIomd_aﬂ de 24 115.2 Kbit/s

transmision

Cable Par trenzado apantallado (STP)
Carcasa H1 H2 H3
Dimensiones, mm 96 x 96 x 70 | 96 x 48 x 100|105 x 130 x 65
Cédigo IP frontal IP54 | frontal IP54 P44

Tabla 2.2 Senales lineares

Tipo de seiial Rango de medicion (%) Precision (%)
0-1V 0...100
-50...+50 mV 0...100
0-5 mA 0...100 0.5
0-20 mA 0...100
4-20 mA 0...100

Tabla 2.3 Sensores de Temperatura

Té%%‘gle Rango de medicion, °C T;gggf;g::,q(e:_l Precision (%)
RTD segun IEC 60751:2008
Pt50 —200...+750
Pt100 —200...+750 0.00385 *0.25
RTD segun GOST 6651
50P -200...+750 0.00391
50M -190...+200 0.00428
Cu50 -50...+200 0.00426
100P -200...+750 0.00391 10.25
100M -190...+200 0.00428 -
Cul00 -50...+200 0.00426
53M -50...4200 0,00426
46P —200...+750 0,00428
TC segun IEC 60584-1:2013
J -200...+1200 -
N -200...+1300 -
K -200...+1300 - 0.5
S 0...+1750 -
R 0...+1750 -
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Té%%;e Rango de medicién, °C T;gggf;grtz,qgl Precision (%)
A 0...+2500 -
T —200...+400 -
B +200...+1800
TC segun GOST 8.585

L -200...+800 -

A2 0...+1800 : 405

A-3 0...+1800 -

Tabla 2.4 Salidas opcionales

glg?;rtz Tipo de salida Capacidad de carga
R Relé 1 A (Control PID) / 8 A (alarma)
30V DC/230VAC,cos¢p=04
T Transistor NPN 200 mA, 40 v DC
50 mA, 240 V AC (operacién continua
c TRIAC 0.5 A (f=<50 Hz, durécﬁ)(’)n de pulso <5 n)15)
S Relé de estado sdlido 100 mA, 4...6 V DC
I 4-20 mA 10...36 V, méx. 1 kohm
U 0-10V 15...36 V, min. 2 kohm

2.1 Condiciones ambientales

El dispositivo esta disefiado para un enfriamiento por conveccion natural. Esto debe ser
tomado en consideracién al elegir el lugar de instalacién.

Las siguientes condiciones ambientales deben existir alrededor del equipo:

— ambiente limpio, seco y controlado, con un bajo nivel de polvo.
— zonas cerradas no peligrosas, libres de gases corrosivos o inflamables.

Tabla 2.5 Condiciones ambientales

Condiciones

Rango permitido

Temperatura de trabajo

+1...+50°C

Temperatura de almacenamiento

-25...+55°C

Humedad relativa

hasta 80% (a +35°C, sin condensado)

Altitud

hasta 2000 m sobre el nivel del mar
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A continuacion se detalla la explicacion de los simbolos y palabras claves utilizadas:

Seguridad

3 Seguridad

ﬁ PELIGRO PELIGRO indica una situacion de riesgo inminente la cual, de no ser evitada, puede
resultar en heridas graves o en la muerte.

ADVERTENCIA indica una situacién de riesgo potencial la cual, de no ser evitada,

/\ ADVERTENCIA .
puede resultar en heridas graves o en la muerte.

A PRECAUCION PRECAUCION indica una situacién de riesgo potencial la cual, de no ser evitada,
puede resultar en heridas menores o moderadas.
P AVISO AVISO indica una situacion de riesgo potencial la cual, de no ser evitada, puede

resultar en dafios al producto y a los objetos adyacentes.

3.1 Uso permitido

El equipo ha sido disefiado y construido Unicamente para el uso descrito en el presente
manual y solo puede ser utilizado de acuerdo al mismo. Las especificaciones técnicas
contenidas en este manual deben ser consideradas.

El equipo solo puede ser operado si esté instalado correctamente.
Uso no permitido

Cualquier otro uso se considera no permitido. Tome en cuenta especialmente los

siguientes casos:

— No se autoriza utilizar el controlador en equipos médicos que se empleen para
mantener la vida o la salud del hombre, controlando o haciendo cualquier efecto sobre
las mismas.

— El'mddulo no debe ser utilizado en ambientes explosivos.

— No se autoriza utilizar el instrumento en ambientes que contengan sustancias
guimicamente activas.
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4

Instalacion

Instalacién inapropiada

/\ PRECAUCION

La instalacién debe ser realizada por personal cualificado.

La instalacion inapropiada del equipo puede causar heridas serias o leves, asi
como dafos al equipo.

El equipo esta disefiado dentro de una carcasa de plastico para montaje en panel. Para
conocer los esquemas dimensionales ver el Apéndice A.

4.1

4.2

Requerimientos

Instalar el dispositivo en un gabinete con un ambiente limpio, seco y controlado. Para

mas detalles ver la seccion 2.1.

El dispositivo esta disefiado para un enfriamiento por conveccién natural. Esto debe
ser tomado en consideraciéon cuando al elegir el lugar de instalacion.

La superficie de contacto con el sello debe estar limpia y lisa, para garantizar la

proteccion IP54 (para versiones H1 y H2).

El equipo puede ser instalado con cualquier angulo de inclinacién.

El grosor maximo del panel es 15 mm.

Montaje

Procedimiento de instalacion para equipos de montaje en panel
(Modelo H1 o H2):

Realizar el corte para el montaje segun el modelo
correspondiente: H1 (Fig. A.1) o H2 (Fig. A.2 y Fig. 4.1).

Asegurarse que el equipo sea entregado con su sello para
montaje.

Ajustar el equipo en el corte realizado.

Insertar los dos soportes de fijacion en las ranuras ubicadas
a los lados del equipo.

Insertar los tornillos y ajustar hasta fijar el equipo.

Procedimiento de instalacién para equipos de montaje en pared
(H3):

Realizar tres agujeros perforados segun las dimensiones
de la figura Fig. A.3

Ajustar el soporte triangular de montaje a la pared
utilizando tres tornillos M4x20 (no incluidos) (ver Fig. A.3y
Fig. 4.2a)

Insertar el soporte angular de la parte posterior del equipo
al extremo superior del soporte triangular (Fig. 4.2b)

Ajustar el dispositivo al soporte triangular con el tornillo
suministrado en la entrega (Fig. 4.2c)

ommc)| o oHpfffo o
oum

a) b)
Fig. 4.2 Montaje en pared

Fig. 4.1 Montaje en panel
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Cableado
5 Cableado
Voltaje peligroso
Una descarga eléctrica puede causar la muerte o heridas graves.
Todas las conexiones eléctricas deben ser realizadas por personal eléctrico
cualificado.

/\ PELIGRO ) iy . iy N
Asegurese que la tension de alimentacidon corresponde al voltaje indicado en la
superficie del equipo!

Asegurese que el equipo posee una tensidn de alimentaciéon independiente, asi
como una proteccién eléctrica independiente (fusible).

AADVERTENCIA Enc.|enda la fuente de alimentacion después de haber realizado el cableado del
equipo por completo.

Los terminales 1...8 para la conexion de la fuente de alimentacion y las salidas
estan disefiados para un voltaje maximo de 250 V. No debe aplicarse un voltaje

/\ ADVERTENCIA pata u J . pliear ;
mayor 250 V a los terminales 1...8 para evitar rupturas en el aislamiento y saltos
de corriente (flameo). Diferentes fases no son permitidas.

5.1 Instrucciones generales
— El esquema de los bloques de terminales se muestra en la figura Fig. 5.1 y la
asignacion de terminales en la tabla 5.1.

— Asegurese que el equipo posea una tension de alimentacion independiente y una
proteccion eléctrica de 1 = 0,5 A.

— Conectar la fuente de alimentacién a los terminales L / N.

— Las entradas deben ser cableadas segun la figura Fig. 5.1.

— Las salidas deben ser cableadas segun las figuras Fig. 5.2...5.8.
— La seccién méxima del conductor debe ser 1.5 mm2.

Los cables de transmision de sefiales deben ser canalizados de formaindependiente

P AVISO de los cables de tension, utilizado cables apantallados.
Utilice cables apantallados parala transmision de sefiales.

— Conectar los cables de comunicacion RS485 a los terminales D+ y D-.

— Usar un cable de par trenzado para la conexion RS485. La longitud maxima del cable
debe ser 1200 metros.
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1]2]3]4]5]6]7]8]a[t0[t11][12]13]14]15]16

NEEEREE
Y

D+ D-

)
Q START/ ~—_—
> GSALIDA1 SALIDA2 STOP RS485
=] tC =
N RTD I
ENTRADA 2
+ —
TC

+ —_
VOLTAJE T@}T

+{Rn| =
CORRIENTE

;v_/

ENTRADA 1

Fig. 5.1 Esquema de bloques de terminales

Tabla 5.1 Asignacion de terminales

No Designacion Descripcién
1 N Fuente de alimentacion
2 L 230V AC
3
4 Salida 1 ver 5.2
5
6
7 Salida 2 ver 5.2
8
9 + (3-hilos RTD)
10 Entrada 1 +
11 -
12 DI
13 Entrada 2 no conectada
14 DI
15 D+
RS485
16 D-
5.2 Entradas
Sefales soportadas (ver tabla 2.2 y 2.3):
— Termocupla o termopar (TC)
— Termoresistencia (RTD)
— Sefal lineal de corriente / voltaje
Tabla 5.2 Cables para sensor
. L i | | Resi i :
Tipo de sensor ongitud (,je eS|stenC|a’(por Tipo de cable
cable, max cable), max
Igual longitud y seccion de
RTD 100 m 15 ohm cable, (2- o 3-hilos)
TC 20m Cable de compensacion
Sefial de corriente 100 m 100 ohm 2-hilos
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Cableado

| Sefial de voltaje 100 m 5 ohm | 2-hilos |

— Utilizar conductores de la misma longitud y seccién cuando se conecte una RTD.
— Usar cable para termocupla cuando se conecte una TC.

— Los puntos de unidn de la termocupla en ambas entradas deben estar aisladas entre
ellas asi como de los equipos con aterramiento.

— Launion de compensacion fria (CJC) se encuentra disponible.

5.2.1 Sefiales lineares.

Conectar las sefales de corriente o voltaje segun la figura Fig. 5.1. Una fuente auxiliar de
voltaje es necesaria.

Para medir una sefial de corriente es necesario conectar una resistencia shunt R.
=100 ohm (x1%) en paralelo.

La sefial de voltaje puede ser conectada directamente a los terminales de entrada.

El voltaje auxiliar no debe exceeder 36 V

5.3 Salidas

Salidas disponibles (ver Tabla 2.4):
- Relé

— Transistor NPN

- TRIAC

— Relé de estado sdlido

— Analdgica 4-20 mA

— Analdgica 0-10 V

5.3.1 Salidas arelé (R)

Fig. 5.2 Salida arelé

5.3.2 Transistor NPN (T)

Las salidas con transistor NPN estan disefiadas para el control de relés de bajo voltaje
hasta 60 VV DC/ 400 mA.

Como precaucion contra una posible corriente inversa en la salida, se recomienda
incluir un diodo en paralelo (Imax =1 A, Umax =100 V) en el circuito de salida.

3 -U
4 K1

VD1

Fig. 5.3 Salida transistor NPN
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Cableado
5.3.3 TRIAC (C)

La resistencia R1 (5...20 kohm) es utilizada para limitar la corriente de carga.

Para proteger los tiristores y TRIACs contra sobrecargas, se debe conectar un

> AVISO circuito protector RC en paralelo con la carga: R2 (47...68 ohm) y C1 (0.1 x 630 V).

R1[ | ot

oM e

= N V51
= 3

>—<‘>C‘I

— +—=N
Ri

Fig. 5.4 Conexién TRIAC de potencia

. z L
R2
3 Vst E ZXV/SZ
4 / C1
5 1
Rl n
— ZN

Fig. 5.5 Conexion paralela inversa de dos tiristores

5.3.4 Relé de estado so6lido (S)

La salida légica tipo S esta disefiada para controlar relés de estado solido con un rango
de voltaje entre 4...6 V DC y corriente hasta 100 mA.

100 0hm | 3
16V 4 |—|+RELE ESTADO
5 || soupo

Fig. 5.6 Salida SSR

5.3.5 Salida analdgica 4-20 mA (I)

Para la salida de corriente es necesaria una fuente de voltaje externa.

El voltaje auxiliar no debe exceder 36 V.
» AVISO . f oy o . . .
La salida esté disefiada para una resistencia de carga méaxima de 1 kohm.

— @

DAC
4-20mA
|
($)]

Fig. 5.7 Salida 4-20 mA
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Cableado

5.3.6 Salida analdgica 0-10 V (V)

Para la salida de voltaje 0 -10 V es necesaria una fuente de voltaje externa.

El voltaje auxiliar no debe exceder 36 V.

» AVISO . Loy . . -
La salida esté disefiada para una resistencia de carga minima de 2 kohm.

>_ 3 o+
2314 ®
<L 5 o—U

Fig. 5.8 Salida 0-10 V
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6 Modo de operacion y configuracion

6.1 Elementos de control

El equipo esta disefiado con una carcasa plastica para montaje en panel o en pared,
segun el modelo seleccionado. Los indicadores y elementos de control se encuentran en
la parte frontal del equipo.

TRM210

OSToP
oA

D
Y,

Fig. 6.1 Vista frontal (Modelo H2)

ooon
LU0 0.,

La operacién del equipo puede ser controlada y supervisada a través de dos indicadores
de 4 digitos, tres botones y 8 indicadores LEDs ubicados en el panel frontal. Los
indicadores informan al operador sobre el estado del controlador y de las salidas. El in-

dicador muestra la siguiente informacién:

Tabla 6.1

Indicadores

Indicador

Modo

Informacién mostrada

Indicador superior

Operacioén

Valor de variable de proceso

Configuracion

Nombre del parametro

Indicador inferior
(verde)

(rOJO) Mena “MENU”
Error Cadigo del error
Operacién Setpoint

Configuracion

Valor del parametro

Menu

Grupo del parametro

Para conocer las funciones del indicador durante la configuracién ver la seccién 6.3

“Configuracién”.

Tabla 6.2 Indicadores LEDs
LED Indicacion Descripcion
OuUT1 Encendido Salida 1 encendida
ouT2 Encendido Salida 2 encendida
ALR Parpadeo Alarma activada
LBA Parpadeo Alarma de lazo abierto activada
. La funcién de control ha sido detenida por el
Encendido USUArio
STOP — - -
Parpadeo La funcion de control ha sido detenida por un error
P en Hardware o LBA (Lazo control abierto)
AT Encendido Autotuning en progreso
Parpadeo Falla en Autotuning
COM Parpadeo cada 0.1 s | Transmision de datos

akYtec GmbH - Vahrenwalder Str. 269 A - 30179 Hannover - Alemania Tel.: +49 (0) 511 16 59 672-0 - www.akytec.de
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LED

Indicacion

Descripcién

MAN

Encendido

Control manual activado

Tabla 6.3 Teclas de funcién

Tecla

Descripcion

Incrementar el valor / Desplazamiento hacia arriba en menu
de navegacion

Dismunuir el valor / Desplazamiento hacia abajo en menu de
navegacion

Presionar >3 s

Entrar en modo de configuracion
Salir del grupo de parametros

Presionar <1 s:

Entrar en grupo de pardmetro

Guardar el valor del parametro y acceder al siguiente.

[Proc].[ A |,[¥]

Acceso con contrasefia

PROG|, [ A |

Modificar la parte decimal del parametro (Configuracion)

PROG], ]

Regresar para modificar la parte integral del parametro
(Configuracion)

6.2 Principio de operacién

i

| RS485 '—_,_

TRVI210
; - Unidad de Control Sahda 1
Filtro Digital Dgta Controlporpulsa
- - ™ ON/OFF | i [ -
C Entrad
orreccon=Tace 010/ 4-20mA Cor?trpl
Control PID | = analégico
Alarma
Walor de Entrada excede .
i limites de larma L Salida 2
[ Alarma Lazo Abierto | ‘ V- Alarma
[oiovr &z Retransmision
lL

-

Fig. 6.2 Diagrama de bloques

El equipo tiene un canal de control con una salida anal6gica. La entrada digital tiene como
Unica funcioén la activacién/ desactivacion remota (ver 6.8).

En el modo de control la entrada analogica es muestreada constantemente, siendo
convertida en una sefal eléctrica segun el tipo de sensor seleccionado (Parametro in-t,
ver Tabla B.1), luego el valor medido es indicado y procesado segun los parametros
configuracién de la entrada.

La unidad de control analiza el valor de entrada y genera una sefal de control en la salida
1. La salida 2 es utilizada para una alarma o para la retransmisién de la sefial.

akYtec GmbH - Vahrenwalder Str. 269 A - 30179 Hannover - Alemania Tel.: +49 (0) 511 16 59 672-0 - www.akytec.de
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El equipo puede ser pedido con salidas analégicas o digitales (ver 1.4 “Guia para el
pedido”).

6.3 Configuracion

En el menu del sistema los parametros estan divididos en 5 grupos: LvoP, iniT, Adv,
Comm y LmAn (Fig. 6.3).

La lista completa de parametros programables se indica en la tabla B.1.

Los parametros son guardados en los registros de memoria segun la tabla C.3.

L Configuracion Confiquracion Control
Operacion bg : g Red RS485
asica avanzada/LBA Manual
. . = (A ] -C (A ] - A g A -C
LN o J IR Fen e so re ron e
Inicio ~Enl LA 1t-" a ~F~U [A] _L'_'II-A SEAM
— —— — =
——lucP = Jinlt = |Rdy [ ]Lloan|= |LAAN
PROG PROG PROG PROG
E’E.l’ C:’a't u'.‘u'j J'J;U'_'l E’E.l‘
i | 7 N 70
AN r, 3"1_‘1’5 L Ll (N 5 E Ll

] ] T T T

PROG| > 3 § PROG] > 3 s >3s PROG] > 3 s >3s

Fig. 6.3 Grupos de parametros

- LvoP — parametros de operacién (Valor de variable de proceso, Setpoint, sefial
de salida de corriente, Start/Stop remoto, Autotuning), indicado al
arrancar el equipo

- init — Configuracion basica

- Adv — Configuracion avanzada / LBA
- Comm — Configuracién de red RS485

- LmAn — Configuracién de control manual

Para usar las teclas de funcién en la configuracion, ver la tabla 6.3.

6.4 Sensor de temperatura

La sefal obtenida de una termoresistencia o termocupla (termopar) es convertida de
acuerdo a la curva correspondiente al tipo de sensor seleccionado. El tipo de sensor
conectado debe ser configurado en el parametro in-t (Sensor).

Cuando se usauna RTD o una TC, la precisién indicada para la temperatura medida puede
ser establecida en el parametro dPt (Punto decimal indicado). El parametro no se
encuentra disponible en el menu para sensores con salida lineal. Para termocuplas con un
limite superior mayor a 1000°C se recomienda establecer el parametro dPt = 1, para otros
sensores de temperatura en dPt = 0.

Cuando se utiliza una termocupla, la unién de compensacion fria (CJC) permite una
medicién de temperatura precisa. El punto de unién de referencia debe localizarse cerca
de los terminales de entrada. La funcién se encuentra establecida por defecto. Debe ser
desactivada Unicamente durante la calibracién. Establezca el parametro wXC (Parametros
de calibracion) en OFF para deshabilitar la funcién.

6.5 Sefal Lineal

Las siguientes funciones adicionales para el procesamiento de sefales lineales se
encuentran disponibles: Posicion de punto decimal y escalamiento.

akYtec GmbH - Vahrenwalder Str. 269 A - 30179 Hannover - Alemania Tel.: +49 (0) 511 16 59 672-0 - www.akytec.de
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Cuando se utiliza un sensor con sefal lineal, la precision puede ser establecida en el
parametro dP (Punto decimal). Para los sensores de temperatura el valor del parametro
es dP = 1y no se encuentra disponible en el mena.

Aviso: El parametro dP afecta a otros parametros (ver Tabla B.1).
El rango de medicion puede ser definido por los parametros:
in-L — limite bajo de la sefal
in-H — limite alto de la sefial
Siin-L <in-H, entonces
(in-H —in-L) * (S; — Smin)

Valor medido = in-L +
Smax - Smin

Siin-L > in-H, entonces
(in-L — in-H) * (S; — Spin)

Valor medido = in- L —
Smax - Smin

donde

Smax — limite de sefial superior (por ejemplo, 20 para 4-20 mA)
Smin — limite de sefial inferior (por ejemplo, 4 para 4-20 mA)
Si — valor de la sefial de corriente

Nota:

Luego que los valores limites de la sefial sean establecidos de manera que in-L > in-H,
los valores limites de Setpoint SL-L, SL-H y de retransmision An-L, An-H (grupo init)
tienen que ser configurados nuevamente (ver 6.9, 6.12)

6.6 Filtro

El filtro digital consiste en dos etapas.

1. El comparador es utlizado en la primera etapa para detectar valores
aparentemente atipicos en las sefiales de entrada (Vacios o valores muy altos). Con esta
finalidad el ancho de banda del filtro para el comparador debe ser especificado en el
parametro Fb en unidades de medicion en un rango entre 0...9999. Si el valor del ancho
de banda se establece en “0”, el comparador se mantiene apagado.

La diferencia entre las dos uUltimas mediciones Ti y Ti1 es comparada con el ancho de
banda. Si la diferencia es mayor que el ancho de banda, la Gltima medida Ti sera
reemplazada por (Tii + Fb) y el ancho de banda sera duplicado para suavizar las
caracteristicas de la curva. Un ancho de banda mas pequefio ralentiza la respuesta a
variaciones en la sefial de entrada (Fig.6.4).

Se recomienda incrementar el ancho de banda o deshabilitarlo cuando exista un nivel bajo
de interferencia o un proceso con variaciones rapidas.

Si la sefial de proceso tiene altas interferencias, reduzca el valor del ancho de banda para
reducir el impacto en el proceso.
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T.CA «— . SinFiltro
e - Con Filtro /

L
- - ¢

N

\J

tiq t; t's
Ati

Fig. 6.4 Filtrado por ancho de banda

2. La atenuacioén establecida en el parametro inF es la segunda etapa del filtro. La
constante de tiempo del filtro puede ser establecido entre 1...999 segundos. Mientras
mayor es el valor, mas alta es la resistencia al ruido y mas lenta es la respuesta a la
entrada. Cuando el valor se establece en “0”, la atenuacién se mantiene apagada.

T, %A

I
0.95T; -4~
0.85T, | \

—
Fﬂ’

Fig. 6.5 Constante de tiempo del filtro

6.7 Correccion

La curva caracteristica del sensor puede ser corregida por el usuario. Dos parametros de
correccion se encuentra disponibles: Offset y Pendiente (slope).

— El offset puede ser establecido en el parametro SH en unidades de medicion en un
rango entre -500.0...+500.0 para corregir un error inicial del sensor.
— Lapendiente puede ser establecida en el parametro KU en un rango entre 0.5...2.0.

Configure los parametros de correccion SH y KU de ser necesarios. Cuando se utiliza una
termoresistencia de 2 hilos, el parametro Offset debe ser establecido para compenzar la
resistencia del conductor del sensor.
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TCA , T °C|
| Sin correccion Sin correccion
100 | \ 100 :—\
80 | I .
i Con correccion 80 r
o 60 T=T,+SH I 7 Con correccion
o r < - 60 , _T*
o . , T=T,KU
2 40 | / - .
I L ol 40 t s
5 20 | .~ : .
Y . o0 | o
A .7/l0 20 40 60 80 100 .
. T, °C A
aT, L 0 20 40 60 80 100 T.°C
Fig. 6.6 Offset Fig. 6.7 Pendiente (slope)

6.8 Entrada digital

El proceso de control puede ser detenido o iniciado a través de un contacto conectado a
la entrada digital del equipo (ver Fig. 6.2.) El parametro Ev-1 (Funcién entrada digital)
especifica si la funcién start/stop remota se activara con un contacto abierto o uno cerrado.

Ev-1=nonE - entrada digital inactiva

Ev-1=n-0 — control inicia con contacto abierto, control se detiene con contacto
cerrado

Ev-1=n-C — control inicia con contacto cerrado, control se detiene con contacto
abierto

Nota: Si Ev-1 # nonE, el pardmetro r-S no estara disponible en el mend, Gnicamente la
funcion de start/stop remota esta habilitada.

El estado ldgico de la sefial de entrada depende de la resistencia en el contacto:
— Resistencia contacto abierto: <1 kohm
— Resistencia contacto cerrado: > 100 kohm

Si estos requerimientos no son cumplidos, el estado de la entrada digital se encontrara
indefinido.

El indicador STOP se enciende si el control es detenido.

6.9 Limites de Setpoint

El rango valido para el pardmetro setpoint SP se restringe a través de los limites del
setpoint SL-L y SL-H.

Los limites de setpoint también se encuentran limitados, ya que Gnicamente pueden asumir
valores dentro del rango del sensor seleccionado.

Nota:

Los parametros SP, SL-L, SL-H, An-L, An-H pueden asumir valores mayores a 1000°C
cuando las termocuplas seleccionadas tenga un limite superior a 1000°C. En este caso el
valor es indicado en el display inferior sin el punto decimal pero con un punto decimal
parpadeante después del Gltimo digito:

[ IUUU.]. El punto parpadeante indica que el nimero tiene una parte decimal.

- . . A
Para mostrar y modificar la parte decimal se debe presionar las teclas PROG | , luego
aparecera [- - -. U] Para modificar la parte decimal se deben presionar las teclas

akYtec GmbH - Vahrenwalder Str. 269 A - 30179 Hannover - Alemania Tel.: +49 (0) 511 16 59 672-0 - www.akytec.de

19



ak)teC

o [ ] Pararetornarala parte integral del parametro se deben presionar las teclas PROG

+[¥]

Modo de operacién y configuracién

6.10 Modos de control
El setpoint SP debe ser establecido como el parametro principal de control. Para mas
detalles ver la seccion 6.9 “Limites de Setpoints” y 6.10.6 “Rampa de Setpoint”.

El procedimiento de control depende del tipo de salida y puede ser establecido a través de
los parametros descritos a continuacion (ver 6.10.1 - 6.10.6).

6.10.1 Tipo de control
CntL = Pid — Control PID
CntL = onoF - Control on-off

Nota: Si el control ha iniciado, el parametro CntL no estara disponible en el menu. El
parametro solo puede ser modificado cuando el control de proceso se encuentre detenido:

— en el menud con el pardmetro r-S = StoP, si el pardmetro Ev-1 “DI function” esta
configurado como nonE

— utilizando la entrada digital, si el parametro Ev-1 “funciéon DI” esta configurado como
n-o or n-C (ver 6.8).

6.10.2 Funcion de control

Uno de las siguientes funciones de control puede ser seleccionada (orEU):
orEU = or-r — Calentamiento
orEU =or-d - Enfriamiento

— La funciéon de “Calentamiento” es utilizada para el control de procesos de
calentamiento o para generar una alarma si el valor de la variable del proceso Pv se
encuentra por debajo del setpoint SP. La salida se activa cuando Pv < (SP. — HYSt) y
se desactiva cuando Pv > (SP + HYSt).

— Lafuncién de “Enfriamiento” es utilizada para el control de procesos de enfriamiento o
para generar una alarma si el valor de la variable del proceso Pv se encuentra por
encima del setpoint SP. La salida se activa cuando Pv > (SP + HYSt) y se desactiva
Pv < (SP - HYSt).

6.10.3 Modo “Rapido a SP”

Este modo permite alcanzar el setpoint con la maxima velocidad y el minimo
sobreoscilamiento. Para activar el modo establezca el pardmetro rAmP = ON.

Nota: Antes de activar el modo “Rapido a SP” el Autotuning debe ser realizado (ver 7.3).

6.10.4  Control por histéresis

El control por histéresis HY St (grupo Adv) es un parametro configurable para las salidas
tipo R, T, C, S (ver Fig. 6.8) en el modo de control on-off.
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Salida ‘ HYSt HYSt;
ON e
!
A ; a
B )
OFF Lo - -
| | ; T
on | A S R
i
!
Y A b)
| i
OFF — oy -
i i i T

Fig. 6.8 Calentamiento (a) y enfriamiento (b)

El control por histéresis (HYSt) puede ser establecido en un rango de 0.0...999.9 °C para
sensores de temperatura (RTD o TC) y en un rango de 0...9999 para sefiales lineares.

6.11  Control PID

El control PID puede ser utilizado con todos los tipos de salidas (CntL = Pid).

El controlador genera una sefial de control en la salida para reducir la desviacién entre el
valor del proceso Pv y el setpoint SP. La sefial de control depende de:

— Componente P — definido por la constante de banda proporcional, que
multiplica la desviacién (Pv — SP).

— Componente | — definido por la constante de tiempo integral, el tiempo
gue require la componente integral en generar una salida equivalente al componente
proporcional.

— Componente D — definido por la constante de tiempo derivativo, que

representa el tiempo requerido por la componente proporcional para repetir la salida
indicada por el componente D.

Para una operacion eficiente del controlador PID es necesario ajustar los valores de los
coeficientes P, i y d para el proceso especifico a controlar. Los mismos pueden ser
determinados utilizando la funcion de Autotuning (ver 7.3) o de forma manual (ver 7.4).
Una de las funciones, calentamiento o enfriamiento, debe ser elegida en el parametro
orEU (ver Fig. 6.9).

Calentamiento — sefial de salida disminuye al aumenta el valor de la variable de proceso

Enfriamiento  — sefal de salida incrementa al disminuir el valor de la variable de proceso
mv
. db | db _
Calentamiento Enfriamiento
SP T

Fig 6.9 Funcién de control

6.11.1 Banda muerta

La banda muerta de control es el rango a través del cual la sefial de entrada puede cambiar
de valor sin generar un cambio en la sefial de salida. Para evitar reacciones innecesarias
en la salida producto de pequefias desviaciones en la sefial, la banda muerta db debe ser
establecida (ver Fig. 6.9). El valor del parametro no debe exceder la precision requerida
de control. La banda puede ser establecida en un valor en el rango de 0.0...20.0°C para
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sensores de temperatura (RTD y TC) y en el rango de 0...200 en unidades de medicion
para sefiales lineales.

6.11.2 Rampa de Setpoint
La transicion de un punto de setpoint a otro durante el proceso puede ser facilitado
utilizando en el parametro vSP (Setpoint Ramp), la tasa de cambio maxima del setpoint.

Luego de encender el equipo, el valor actual del proceso es utilizado como el valor inicial
del setpoint y podra ser modificado en un valor no superior al valor especificado en el
parametro vSP por minuto.

Mientras mayor sea la rampa del setpoint, mas lento sera el tiempo de respuesta. Se debe
incrementar el valor o establecerlo vSP = 0, si el proceso no puede ser controlado de
forma apropiada.

6.12 Salidas

En el equipo con salida digital el control PID es aplicado utilizando una modulacién por
ancho de pulso (PWM) con el periodo de pulso CP y la duracién de pulso de (Sefial de
salida x CP).

El equipo con salida analdgica es utilizado para el control PID analégico o para la
retransmision de la sefial a otro equipos, por ejemplo para registrar los datos.

Los circuitos de salida se encuentra aislados galvanicamente de otros circuitos, con la
excepcion de la salida tipo S, ya que el aislamiento galvanico lo provee el relé de estado
solido.

6.12.1 Limitacion de la sefial de salida

El valor y la tasa de cambio de la sefial de salida puede ser limitada utilizando los
siguientes parametros:

mvA mv A

LY S OLH o —

OLH [y

olL-L oL-L

~Y

! oo
oL-L oL-H 100% MVpip At
a) b)

Fig. 6.10
oL-L - Limite inferior de sefial de control en %
oL-H - Limite superior de sefial de control en % (ver Fig. 6.10a)
orL — Rampa de sefial de control en %/s (ver Fig. 6.10b)

6.12.2 Periodo de pulso de salida

Cuando una salida digital es utiliza con un control PID, el periodo del pulso de salida debe
ser especificado. Mientras mayor sea el periodo, mas rapida sera la respuesta a la
variacioén del valor de la variable de proceso a controlar.

En el equipo con salida analégica el parametro CP no tiene influencia sobre el control del
proceso. El parametro CP es normalmente optimizado durante el autotuning (ver 7.3).
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En el caso ideal, el periodo del pulso de salida deberia coincidir con el periodo de muestreo
de la entrada. Cuando se utiliza una salida tipo tiristor, se recomienda establecer el
parametro entre 1...2 segundos.

Cuando una salida a relé es utilizada, el ciclo de vida de los contactos puede ser
incrementado aumento el periodo del pulso de salida, aunque esto puede causar una
accion de control menos efectiva.

6.13 Retransmision de sefal

Una sefial lineal de 4-20 mA o 0-10 V puede ser escalada y retransmitida a la salida
analogica.

Parametros configurables para salida tipo U, I:

An-L  — Limite inferior de retransmisién

An-H — Limite superior de retransmision

12 mA

Imin=4 mA fom = e

A
|maX: 20 mA
12 mA \
Imin=4 MA =
| Limite inferior Limite superior T Limite superior Limite inferior T
Retransmision Retransmision Retransmision Retransmisién
An-L An-H An-H An-L
a) An-L <An-H b) An-L > An-H

Fig. 6.11 Retransmision

Los parametros An-L y An-H pueden ser establecidos en unidades de medicién y
Unicamente se encuentran disponibles para las salida analégicas. El rango valido para An-
L y An-H esta limitado por los rangos de medicién de los sensores de temperatura o por
los parametros in-L, in-H de las sefales lineales. La configuracién An-L = An-H no esta
permitida.

6.14 Alarma

Existe dos funciones de alarma: Alarma por rango o limites y alarma por lazo de control
abierto (Loop Break Alarm, LBA). Ambas funciones de alarma pueden activar la salida
digital 2. Si la alarma se activa, el led correspondiente LED (ALR o LBA) se enciende.

6.14.1  Alarma por rango o limites
La alarma se activa cuando el valor de proceso se encuentra fuera de un rango valido
establecido. Los siguientes parametros deben ser establecidos:

ALt — Modo de alarma: uno de los 11 esquemas estandar de alarma debe ser
seleccionado (Tabla 6.4)

AL-d — Umbral de alarma
AL-H — Histéresis de alarma

En caso que el valor inicial de Pv sea siempre menor que al valor de SP es recomendable
utilizar la opcidén de bloqueo de primera alarma que previene la activacion de la alarma en
el arranque del equipo. Seleccione los esquemas 5...7, 10, 11 para usar la funcién.
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Tabla 6.4 Alarma por rango o limites

ALt Modo de alarma Estado de la salida
00 Algrma deshabilitada (predeter- OFF
minada)
AL-d AL-d
on >—= <
01 | valor fuera de rango SP + AL-d off 2 ? i A
AL-HL | gp | JAL-H
AL-d
on B
02 | valor mayor que SP + AL-d i A
off >—=<
SP L“AL—H
AL
on >«
03 | valor menor que SP - AL-d A ?
off >
AL-HL | sP
AL-d, AL-d
04 Valor dentro del rango SP + on # A A ?
AL-d off ><t <
AL-H P | JALH

05 Igual a 01 con bloqueo de la primera alarma

06 Igual a 02 con bloqueo de la primera alarma

07 Igual a 03 con bloqueo de la primera alarma

AL-d
on >—<—
08 | valor mayor que AL-d off >—< iL:
| AL-H
_Ad
09 Valor menor que AL-d Opf R \ ?
0 0 _JALH

10 Igual a 08 con bloqueo de la primera alarma

11 Igual a 09 con bloqueo de la primera alarma

Si ALt = 0, la alarma estara desactivada, los parametros AL-d y AL-H no estaran
disponibles.

El parametro AL-d puede asumir valores dentro del rango correspondiente a los limites
inferior y superior de la sefial seleccionada.

El parametro AL-H puede asumir valores en un rango entre 0 y el limite superior de la
sefal de entrada seleccionada.
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6.14.2 Alarmalazo de control abierto (LBA)

Se considera una falla en el lazo de control abierto y la alarma correspondiente se activa
(LBA), si el valor maximo o minimo de la sefial de salida es generada, pero el proceso se
mantiene sin cambios durante un tiempo especifico. Una vez que la alarma LBA ha sido
activada, el proceso de control se detendra, la salida de alarma se activara y el LED LBA
comenzara a parpadear.

La funcion esta definida por dos parametros del grupo Adv (ver Fig. 6.12):

LbA - Tiempo para LBA
LbAb - Rango para LBA

Punto A — el calentador falla y la temperatura disminuye (Fig. 6.12a), la sefial de salida
aumenta y la desviacién aumenta (Fig. 6.12b).

Punto B — la temperatura continua bajando y la sefial de salida alcanza el 100%, la cuenta
atras del tiempo de LBA comienza.

Curva | — si el tiempo de LBA es superado y la sefal de temperatura sigue bajando, la
alarma seré activada (Fig. 6.12c).

Curva Il — si el valor de la variable de proceso comienza a subir, pero la variacién no
alcanza el rango para LBA en el tiempo para LBA, la alarma también sera activada (Fig.
6.12c)

T°Ch

\
1
! !
[ [ -
| | t, s
mv, % A } }
100 ————— 4 : b)
|
70 f
!
| -
. | | ts
mv, % | |
! \
ON| B S )
!
!
OFF | -
| LbA ts

Fig 6.12

El tiempo de LBA es medido en segundos y puede ser determinado de la siguiente forma:
— Establecer la seiial de salida al valor maximo.

— Medir el tiempo que tarda la variable de proceso en superar el valor del rango para
LBA (10 - valor predeterminado)

— Duplicar el tiempo medido y configurar dicho resultado como el tiempo para LBA

Si LbA =0, la funcién LBA estara desactivada y el parametro LbAb no estara disponible.
El rango LBA debe ser establecido en un rango de 0.0...999.9 para sensores de
temperatura (RTD o TC) o en un rango de 0...9999 para sefiales lineares.

6.14.3 Estado seguro

En caso de un error o LBA el control se detendra y puede suceder lo siguiente:
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— en caso de ser seleccionado un control on-off, la salida 1 sera establecida al valor
especificado en el parametro onEr (Estado seguro On-off)

— en caso de ser seleccionado un control analégico, la salida 1 sera establecida al valor
configurado en el parametro mvEr (Estado seguro PID)

En el modo de control por red la sefial de salida seréa establecida al Gltimo valor que haya
sido recibido y almacenado.

Establezca r-S = StoP para desactivar la alarma. Establezca r-S = rUn para reiniciar el
control. Un descripcién detallada de errores y soluciones se muestra en la tabla D.1.

6.15 Estado de parada (Stop)

Cuando el controlador se encuentre detenido, la salida de control sera establecida al nivel
especificado segun el parametro:

— onST — Estado salida 1 cuando el control on-off se encuentra apagado (OFF)

— mdST — Estado salida 1 cuando el control PID se encuentra apagado (OFF)

SimdST = o, entonces la sefial de salida sera establecida con el Gltimo valor guardado de
salida.

SimdST = mvST, entonces la sefial de salida sera establecida al nivel especificado en el
parametro mvST (Valor de parada de PID).

6.16 Configuraciéon de red RS485

Para establecer la comunicacién via RS485, se deben conectar los cables de
comunicacion a los terminales D+ y D- (ver Fig. 5.1) y establecer los parametros de red
siguientes en el grupo de ment Comm (ver tabla C.1):

Prot — Protocolo (akYtec, Modbus RTU, Modbus ASCII)
bPS — Velocidad de transmision (2.4...115.2 kbit/s)
A.LEn — Bits de direccion (7, 8)

Addr — Direccion de red. Valores vélidos:

0...255 para Prot = aYFny A.LEn = 8
0...2047 para Prot =a“Eny A.LEn =11
0...247 para Prot = nrkllo AASC

rSdL — Retardo de respuesta (1...45 ms)

Nota: Los cambios en los valores de los parametros de red se aplicaran cuando se reinicie
el dispositivo (Encendido y apagado o via red).

Los siguientes parametros de red no son modificables y no se encuentran disponibles en
el menu del sistema. (ver Tabla 6.5).

Tabla 6.5 Parametros de red no modificables

Paradmetro Nombre Protocolo
akYtec Modbus RTU | Modbus ASCII
Bits de parada Shit 1 2 2
Bits de datos LEn 8 bits 8 bits 7 bits
Paridad Prty ninguna ninguna ninguna

6.17 Configuracion de valores de fabrica

Para reiniciar el dispositivo a los valores predeterminados de fabrica, el equipo debe estar
i i

apagado por lo menos durante un minuto, luego se deben presionar las teclas y

al mismo tiempo y enceder el equipo. Cuando aparezca [- — — —] en el display
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superior, se deben soltar las teclas. Los valores seran reestablecidos a los valores
predeterminados de fabrica.

6.18 Calibracion

El equipo debe ser calibrado para reestablecer su precision después de un tiempo largo
de operacion o después de un trabajo de reparacion con algun efecto en el sistema de
medicién. La calibracién solo puede ser realizada por el fabricante.

Contacte al equipo de soporte técnico de akYtec GmbH para més informacion.
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7 Control

Antes de iniciar
Antes de encender el equipo, asegurese que el dispositivo ha permanecido a la
temperatura ambiental especificada (+1... +50 °C) por lo menos 30 minutos.

7.1 Caracteristicas generales
Existen tres modos de control disponibles: independiente, manual y control via red.

Luego que el dispositivo haya sido encendido, sera realizado un auto-test, todos los LEDs
comenzaran a parpadear y las salidas digitales seran desactivadas por dos segundos. Si
el auto-test no resulta exitoso, la causa del error serd indicada (ver 7.7). Si resulta exitosa,
el valor de la variable de proceso sera indicado en el display superior y el valor del setpoint
en el display inferior, el indicador SP se encedera, lo cual significa que el setpoint manual
se encuentra activado (ver 7.2).

El control independiente puede ser iniciado o detenido de tres formas:

1. Establecer r-S = rUn para iniciar el control y r-S = StoP para detenerlo (ver tabla B.1,
grupo LvoP).

2. Através del contacto de entrada digital, si el start/stop remoto se encuentra activo (ver
6.8).
3. Cambiar el valor de r-S via red RS485.

Nota: El start/stop remoto tiene una prioridad mayor que las teclas de funcioén, pero en el
modo de control manual las teclas de funcion tiene la prioridad mas alta (ver 7.5).

El operador puede supervisar el estado de las salidas a través de los indicadores LED
OUT1, OUT2. La indicacién depende del tipo de salida. Para salidas digitales:

— indicador encendido — salida activada
— indicador apagado — salida desactivada

En los dispositivos con salida analégica el parpadeo del indicador muestra el nivel de la
sefial de salida:

— Elindicador esta apagado cuando la sefial de salida se encuentra en su punto mas
bajo. (4 mA para corriente, 0 V para voltaje).

— Elindicador comienza a parpadear una vez por segundo, cuando el nivel de la sefial
de salida comienza a subir.

— Elindicador se mantiene encendido, cuando el nivel de la sefial alcanza 20 mA o 10
V segun el tipo de salida.

Si el control PID es seleccionado (ver 6.10.1), el Autotuning debe ser realizado (ver 7.3).

7.2 Control independiente

En el modo de control independiente la sefial de control es calculada por la unidad de
control, el usuario solo necesita optimizar la configuracion del PID (ver 7.3, 7.4), ajustar el
valor de setpoint e iniciar el modo de control.

. o . A .
El setpoint puede ser modificado utilizando las teclas y , Si el acceso de

proteccidon no se encuentra activo (ver 6.17). Presione la tecla PROG para acceder al

siguiente parametro de operacion. También se puede madificar el setpoint por medio del
menu del sistema (ver 6.3) en el grupo LvoP.

7.3 Autotuning

El Autotuning determina los mejores componentes para el lazo PID segun el
comportamiento del proceso. Para iniciar el Autotuning se debe realizar lo siguiente:

— Establecer el setpoint SP (see 7.2)
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— Establecer r-S = rUn para iniciar el control
— Establecert At = rUn para iniciar el Autotuning

El indicador AT se enciende si el Autotuning se encuentra activo.

Durante el Autotuning la unidad de control opera en modo de control on-off. Los
parametros P, i, d, inF (constante de tiempo de filtro) y CP (Periodo de pulso) seran
calculados.

Cuando el Autotuning sea completado, el indicador AT se apaga y el modo de control se
activa. Si ocurre un error durante el Autotuning, el modo de control serd detenido vy el
indicador AT comienza a parpadear.

Aviso:

— Utilice el Autotuning solo cuando el sistema a controlar permita fluctuaciones notables
del valor de la variable de proceso con respecto al setpoint. De lo contrario, los
parametros PID deben ser calculados de forma manual (ver 7.4) basado en la
informacion existente de la inercia del proceso.

— No se recomienda cambiar los parametros durante el Autotuning.

— Si el Autotuning falla, detenga el control, reinicie el equipo y comience nuevamente el
Autotuning.

7.4 Ajuste manual

Si las caracteristicas del proceso son conocidas, los valores de los componentes del lazo
PID puede ser configurados de forma manual.

El pardmetro P puede ser establecido en unidades de medida en un rango de 0.1...999.9
para sensores de temperatura (RTD y TC) y en un rango de 0.001...9999 para sefales
lineales.

El parametro i puede ser establecido en segundos en un rango de 0...3999. Sii = 0, el
componente | no se incluye en el algoritmo de control.

El parametro d puede ser establecido en segundos en un rango de 0...3999. Sid =0, el
componente D no se incluye en el algoritmo de control.

7.5 Control manual

Si el control manual es activado, las salidas del controlador solo pueden ser operadas a
través de las teclas de function; ademas el start/stop remoto no se encuentra disponible.

Para utilizar el control manual acceda al grupo de mend LmAn. Para mostrar el grupo en
el menl asegurese que:

— CntL =Pid

— Control independiente (Stand-alone) se encuentra activo (ver 7.2)

— At = StoP
De lo contrario el grupo LmAnN no aparecera en el menda.

Presione la tecla para accede al grupo. Una vez que el primer parametro o-Ed (sefial
de salida manual) haya sido seleccionado, el control se detendrd, el valor de proceso se
mostrara en el indicador superior, el valor de o-Ed en el indicador inferior y el indicador
LED MAN se encendera.

La sefal de salida o-Ed puede ser modificada en un rango entre oL-L y oL-H utilizando

las teclas y [¥]

La limitacién de la rampa de la sefial de salida orL (ver 6.9) puede causar desviaciones
en el control manual (0.) desde la sefial de salida manual (0-Ed). Luego que el parametro
0-Ed ha sido establecido se debe validar si la sefial de salida actual ha alcanzado el valor
establecido.

Para cambiar el parametro dentro del grupo presione la tecla .
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Para salir del modo de control manual mantenga presionada la tecla PROG| > 3 sec. EI
equipo funcionara con el modo de control especificado en el parametro r-L (ver 7.6).

7.6 Control por red
Si el control a través de red se activa, las salidas seran controladas Unicamente por el
equipo maestro de la red. El controlador funciona solo como esclavo.

El equipo soporta el control via Modbus a través de la interfaz RS485 con los protocolos
Modbus RTU / Modbus ASCII.

Las funciones Modbus soportadas se muestran en la tabla C.1.
Los cédigos de excepcion Modbus implementados se muestran en la tabla C.2.

La lista completa de parametros que puede ser accedidos via Modbus se muestran en la
tabla C.3 “Registros Modbus”.

Para seleccionar el modo de control el parametro r-L (Control por Red) debe ser
establecido:

r-L=0 — Control independiente (predeterminado)
r-L=1 — Control por red

Sir-L = 1, entonces todas las funciones de control estan desactivadas, el indicador LED
COM se enciende.

Si r-L = 0, entonces el control independiente esta activado, el indicador LED COM esta
apagado.

Para establecer la sefal de salida deseada via Modbus el parametro r.oUt (Sefial de
control de red) debe ser especificado:

roUt=001 - Estado de salida para control on-off
r.out =0...1.0 — Nivel de salida para control PID

Nota:
1. Los parametros r-L y r.oUt solo estan disponibles via red.

2. El parametro r-L es inicializado en 0 cada vez que el dispositivo es encendido o
reiniciado via Modbus a través del comando init (ver Tabla C1, grupo Comm).

7.7 Errores

El dispositivo monitorea la integridad de los transmisores conectados a las entradas. Un
aviso de error en el sensor es generado cuando el sensor falla o cuando la medida se
encuentra fuera del rango de medicion (ver Tabla 2.3).

En caso de un corto circuito en una termocupla, la temperatura de “final frio” seréa indicada.

Una descripcidn detallada y sus soluciones se indica en la tabla D.1.

Apague el equipo antes de revisar sensores y su cableado de conexion

Utilice solo equipos de medicidn con un voltaje de salida maximo de 4.5V para
evitar dafios en el equipo durante la revision de laintegridad del circuito.
Desconecte el sensor en caso de existir voltajes mayores.

Para el estado de salida segura en caso de error ver 6.14.3.
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8 Mantenimiento

El mantenimiento incluye:

— Limpieza de la carcasa para remover polvo, suciedad y cuerpos ajenos.
— Reuvisar los elementos de fijacion del equipo.

— Reuvisar el cableado del equipo (cables de conexién, dafios mecanicos)

La limpieza del instrumento debe efectuarse Gnicamente con una servilleta humeda. No
utilizar detergentes abrasivos ni aquellos que contengan solventes. La informacién de
seguridad descrita en la seccidon 3 debe ser tomada en consideracion durante las acciones
de mantenimiento.
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9 Transporte y almacenamiento
El equipo y sus accesorios deben ser empacados de manera que se encuentren protegidos
contra golpes y vibraciones. El empaque original provee una proteccién optima.

Si el equipo no se emplea inmediatamente después de su entrega, es necesario garantizar
su almacenamiento seguro en un lugar protegido. El equipo no debe ser almacenado en
lugares con atmdésferas que contengan sustancias quimicamente activas.

La temperatura de almacenamiento debe encontrarse entre -25... +55 °C.

Dafios en transporte, entrega completa
El instrumento puede sufrir dafios durante su transporte.

Verifigue la integridad del equipo tanto por posibles deterioros durante el
transporte como por su completa entrega (accesorios)!

Avise inmediatamente al servicio de entrega asi como a la empresa akYtec GmbH
en caso de cualquier eventualidad durante el transporte!
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TRM210

Guia corta (en inglés)

Juego de Montaje
Empaquetadura (sello de montaje)

L
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Tabla B.1 Parametros de configuracion

Valor
No | Nombre | Display Parametro Valor valido Significado de
fabrica
Operacion (LvoP)
1 Pv Pu Variable de proceso
2 SP &SP Setpoint SL-L...SL-H afectado por dP 30.0
run Inicio
3 r-S -5 | Start/Stop remoto StoP
StoP Parada
4 At Rt Autotuning Sr;t:;, Plzgga StoP
5 0 a Control 0...100 % Solo lectura
Configuracion basica (init)
~385 Pt50
. 385 Pt100
391 50P (GOST)
391 100P (GOST)
-2 46P (GOST)
Y28 Cul00
r.42b Cus0
r-23 53M (GOST)
Y428 50M (GOST)
Y428 100M (GOST)
ERI A
E R A-2 (GOST)
1 in-t cn-£ | Sensor E_Ad A3 (GOST) Pt100
E__h B
E__3 J
E__F K
E L L (GOST)
E__n N
E__r R
E__S S
E__t T
a8 0-5 mA
o200 0-20 mA
20 4-20 mA
-850 -50...450 mV
Tl 0-1V
2 dPt dPE Punto decimal indicado ™ 0 0000 1
1 000.0
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Valor
No | Nombre | Display Parametro Valor valido Significado de
fabrica
0 0000
3 dpP Punto decimal @ L 000.0 1
dP unto decimal 5 00.00
3 0.000
4 in-L cn- Limite inferior de sefial @ —1999...9999 afectado por dP 0.0
5 in-H cn-H | Limite superior de sefial @ | —1999...9999 afectado por dP 100.0
6 SL-L Gl -} | Limite inferior de Setpoint | -1999...9999 afectado pordP | -199.9
7 | SLH | & _H ;m:e superior de Set- -1999..9999 | afectado pordP | 800
8 SH EH Offset -500...500 afectado por dP 0.0
9 KU Ml Pendiente 0.5...2.0 - 1.000
10 Fb Fh Ancho de banda de filtro 0....9999 afectado por dP 0.0
; - Constante de tiempo de OFF )
11 InF crF | o 1..999s OFF
00 OFF
01 Rango fuera de
SP + AL-d
Mayor que
02 SP + AL-d
Menor que
03 SP + AL-d
04 Dentro del rango
SP + AL-d
05 01 con blogueo
12 ALt ALE | Modo de alarma de alarma inicial 00
06 02 con bloqueo
de alarma inicial
03 con bloqueo
07 L
de alarma inicial
08 Mayor que AL-d
09 Menor que AL-d
10 08 con blogueo
de alarma inicial
11 09 con blogueo
de alarma inicial
) ) no mostrado si
13 AL-d Al -4 | Umbral de alarma in-L...in.H ALt = 00 10.0
14 AL-H AL - H | Histéresis de alarma in-L...in.H no most_rado S 0.0
ALt =00
Limite inferior de
15 An-L An-L retransmision @ 1999...9999 afectado por dP 0.0
Limite superior de )
16 An-H An-H retransmision @ 1999...9999 afectado por dP 100.0
nonkE OFF
n-o Inicia con con-
17 Ev-1 Eu- ! | Funcién de DI tecto abierto nonk
n-C Inicia con con-
tecto cerrado
18 EU - Funcion d | or-d Enfriamiento q
or arEl uncién de contro orr Calentamiento or-
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Valor
No | Nombre | Display Parametro Valor valido Significado de
fabrica
19 CP P Periodo del pulso 1...250s 1
Configuracion avanzada / LBA (Adv)
1 vSP ubP | Rampa de setpoint 0...9999 afectado por dP 0.0
Pid PID
2 CntL Tipo de Control Pid
LnkL P onoF on-of !
3 HYSt HYGE | Histéresis de control ® 0...9999 afectado por dP 1.0
- ON
4 onSt anS¢ | Estado de parada On-off* OFF OFF
- ON
5 onEr anEr | Estado seguro On-off® OFF OFF
et “* e H 1] ON
6 rAmpP rRAP | Modo “Répido a Setpoint OFF OFF
Componente P
7 P P (banda proporcional) © 1...9999 afectado por dP 30.0
. - Componente |
8 [ L (Tiempo integral) © 0...3999 s afectado por dP 100
Componente D
9 d d (Tiempo derivativo) © 0...3999 s afectado por dP 20
10 db dh Banda muerta ® 0...200 afectado por dP 0
11 oL-L ol -1 | Limite inferior de salida® 0...0L-H % 0
12 oL-H ol -H (Ig;mne superior de salida oL-L...100 % 100
13 orL - !?s)ampa de sefial de salida 0.2..100 %/s 100
14 mvEr AuEr | Estado Seguro PID®) 0...100 % 0
mvSt Valor mvSt
15 mdSt AdSt | Estado parada PID ©® o Ultimo valor de mvSt
salida
16 mv St AuSt | Nivel parada PID® 0...100 % 0
17 LbA LA | Tiempo para LBA © 0...9999 s Des[]gk:liago sl 0
18 | LbAb | LhAh | Rango paralBA® 0...9999 s No [”t;’/i”j‘go S| 10.0
Red RS485 (Comm)
aYEn akYtec
1 Prot Prot | Protocolo n.reld Modbus RTU oYEn
nAsC Modbus ASCII
2.4...115.2
2 bPS bPS | Velocidad de transmision Kbit/s 115.2
8
3 A.LEn R LEn | Bits de direccion 11 8
4 Addr Addr | Direccion © 0
5 rSdL rS8dl | Retardo en respuesta 1...45ms 20
Control Manual (LmAnR)
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Establecer
1 o-Ed a-Ed | Sefial de salida manual 0...100 % manualmente 0.0
sefial de salida
- Valor actual de Solo
2 0. =3 Control manual 0...100 % ~ .
sefial de salida lectura

(M Mostrado solo para sensores de temperatura
@ Mostrado solo para sefiales lineales
@) Mostrado solo para la salida 2 analégica

“) Mostrado solo para control on-off (CntL=onof)

®) Mostrado solo para control PID (CntL=Pid)
®) Valores validos:

— 0...255para Prot=aY%nyA.LEn=8

— 0...2047 para Prot =aY%Fny A.LEn = 11

— 0...247 para Prot = arklf o A.ASL
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Tabla C.1 Funciones Modbus soportadas

COd.I,go de fun- Descripcién Nota
cion (hex)
03 (0x03) Leer registros (Holding) Solicitud de grupo no habilitada
16 (0x10) Escribir multiples Solicitud de grupo no habilitada
registros
Diagnostico serial en Solo sub-funcion 0 soportada —
08 (0x08) linea Retorno de solicitud de datos

Table C.2 Cddigo de excepciones Modbus

Caodigo

Nombre

Significado

01 ILLEGAL FUNCTION

Funcion no soportada

02 ILLEGAL DATA ADDRESS

Numero de registro invalido (no
utilizada)

03 ILLEGAL DATA VALUE

Datos invalidos:
- Valor fuera de rango

del bufer de comunicacién
- NUmero de bytes de datos no
corresponde al valor declarado

- Respuesta es mayor que el tamafio

04 SLAVE DEVICE FAILURE

Comando no puede ser ejecutado

Tabla C.3 Registros Modbus

Nombre del . . . Formato Cantida'td
sETE Descripcion Direccion (hex) de datos de deci-
males
Funcién 0x03, solo lectura
StAL E'sé:;\do del registro (ver Tabla 0x0000 Binario 3
Pv Variable de proceso 0x0001 INT16 *
SP Setpoint 0x0002 INT16 *
SEt.P Valor actual de setpoint 0x0003 INT16 *
(0] Control 0x0004 UINT16 0
Funcién 0x03/0x10, lectural/escritura
r-L Control por red 0x0005 INT16 0
r.out Sefial de salida por red 0x0006 INT16 3
r-S Start/Stop remoto 0x0007 UINT16 0
At Autotuning 0x0008 UINT16 0
Funcién 0x03, solo lectura

Dev Nombre del equipo 0x1000...0x1003 | Char[8] -
VEr Versién del firmware 0x1004...0x1007 | Char[8] -
StAt gsg;\do del registro (ver Tabla 0x1008 Binario _
Pv Variable de proceso 0x1009...0x100A | Float32 -
SP Setpoint 0x100B...0x100C| Float32 -
SEt.P Valor actual de setpoint 0x100D...0x100E| Float32 -
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0 Control 0x100F...0x1010 ‘ Float32 | -
Funcién 0x03/0x10, lectura/escritura
Prot Protocolo 0x0100 UINT16 0
bPS Velocidad de transmision 0x0101 UINT16 0
A.LEn Bits de direccién 0x0102 UINT16 0
Addr Direccion 0x0103 UINT16 0
rSdL Retardo en respuesta 0x0104 UINT16 0
LEn Bits de datos 0x0105 UINT16 0
Prty Paridad 0x0106 UINT16 0
Shit Bits de parada 0x0107 UINT16 0
n.Err Ultimo cédigo de error de red 0x0108 Hex word 0
PrtL ér;llrﬁ;zg)evo protocolodered | g,0109 | UINTIE | -
APLY rAeF;'"(:fgr:‘;i‘éi)conf'g”rac'én de 0X010A UINT16 -
init Reinicio del equipo (comando) 0x010B UINT16 -
in-t Sensor 0x0200 UINT16 0
dpPt Punto decimal mostrado 0x0201 UINT16 0
dP Punto decimal 0x0202 UINT16 0
in-L Limite inferior de la sefial 0x0203 INT16 *
in-H Limite superior de la sefial 0x0204 INT16 *
SH Offset 0x0205 INT16 *
KU Pendiente 0x0206 UINT16 3
Fb Ancho de banda del filtro 0x0207 UINT16 *
inF Constante de tiempo del filtro 0x0208 UINT16 0
SL-L Limite inferior del setpoint 0x0300 INT16 *
SL-H Limite superior del setpoint 0x0301 INT16 *
orEU Funcion de control 0x0302 UINT16 0
CntL Tipo de control 0x0303 UINT16 0
CP Periodo del pulso 0x0304 UINT16 0
rAmP Modo “Répido a Setpoint” 0x0305 UINT16 0
p E:ignmapl))onente P (banda propor- 0x0306 UINT16 .
i Componente | (tiempo integral) 0x0307 UINT16 0
d tCi:\;)ol;wponente D (tiempo deriva- 0x0308 UINT16 0
db Banda Muerta 0x0309 UINT16 *
vSP Rampa de Setpoint 0x030A UINT16 *
oL-L Limite inferior de salida 0x030B UINT16 0
oL-H Limite superior de salida 0x030C UINT16 0
orL Rampa de sefial de salida 0x030D UINT16 1
mvEr Estado seguro PID 0x030E UINT16 0
mdSt Estado parada PID 0x030F UINT16 0
mv St Nivel de parada PID 0x0310 UINT16 0
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HYSt Control por Histéresis 0x0311 UINT16 *
onSt Estado parada On-off 0x0312 UINT16 0
onEr Estado seguro On-off 0x0313 UINT16 0
Ev-1 Funcion DI 0x0400 UINT16 0
LbA Tiempo para LBA 0x0401 UINT16 0
LbAb Rango para LBA 0x0402 UINT16 *
ALt Modo de alarma 0x0403 UINT16 0
AL-d Umbral de alarma 0x0404 UINT16 *
AL-H Histéresis de alarma 0x0405 UINT16 *
An-L Limite mfle.n,or para 0x0406 INT16 .
retransmision
An-H Limite su.pfe,nor para 0x0407 INT16 .
retransmision
Nota:
*—verdP
Tabla C.4 Formato de datos
Formato Descripcién
de datos P
Entero de 2-byte
Cuando es transmitido el parametro, se utiliza el formato X*10™,
UINT16 donde X — valor entero
n — potencia de 10 (especificado en la columna “punto decimal” para cada
parametro)
Entero con signo de 2-byte
Cuando es transmitido el parametro, se utiliza el formato X*10™",
INT16 Donde: X — valor entero
n — potencia de 10 (especificado en la columna “punto decimal” para cada
parametro)
Float32 Valor flotante de 4-byte tipo “Big-endian”
Charl[8] Cadena de 8 simbolos de 1 byte cada uno, en orden directo
Hex word | Entero de 2-byte en formato hexadecimal
Numero de 2-byte en formato binario
Binario Cuando el bit es transmitido, la numeracién comienza en 0 para el bit mas

significativo (MSB 0)

Table C.5 Parametro StAt — Asignacion de bit

Bit No.

Asignacion

Error en entrada analdgica

0

0

Otros errores (ejemplo Er.Ad, Er.64)

Relé 1 activo

Relé 2 activo

Control por red (r-L)

0

Control manual

O O|N[O|U|AW|N|FPO

Start/Stop remoto

=
o

Autotuning
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11 LBA

12-15 | O
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Apéndice D Posibles causas de error y soluciones

Tabla D.1
Error Posible causa Solucién
Falla en sensor Reemplazar el sensor
Clrcuito abierto o corto
circuito entre el sensor y el | Reparar la causa
equipo
. . Seleccionar el tipo correcto de
Tipo de sensor incorrecto
Err5 P sensor
(IjDespIegadTl en modo Conexién de 2-hilos incor- | Instalar el puente entre los
e control, sensor recta terminales 9-10
conectado — . - -
Conexion de sensor | Revisar el diagrama de conexion de
incorrecta sensores de la Fig. 5.1
Sefial de 4-20 mA . .
. . ._ | Conectar una Resistencia shunt (ver
conectada sin Resistencia
5.1.1)
shunt
E-.BY Error de memoria Contactar al servicio técnico de
E- Rd Error en conversién ADC akYtec GmbH
El valor de entrada supera
3333 999.9 y no puede ser

Indicado en el modo
de control

indicado en el display de 4
digitos con una precision de
0.1°C

Establecer dPt =0

e

Indicado en el modo
de control

El valor de entrada es
menor a -199.9 y no puede
ser indicado en el display de
4 digitos con una precision
de 0.1°C

Establecer dPt =0

Temperatura
indicada es diferente
a la temperatura
actual (Modo
Control)

Tipo incorrecto de sensor

Seleccione el
sensor

tipo correcto de

Configuracion de Offset o
pendiente incorrecta

Establezca los valores correctos en
los parametros SH o KU. Si no
require correccion, establezca SH =
OyKU=1.

Conexion de 2-hilos sin
correccion

Ver 6.7 “Correcciéon”

Interferencia  electromag-

Utilice solo cable apantallado para

disminuye al calentar o
se incrementa al
enfriar

Conexioén incorrecta de TC

netica el sensor, realice el aterramiento
Ceros son indicados . .
Conexién incorrecta del B ,
para el valor actual Ver 5 “Cableado
sensor
del proceso
La temperatura

Cambiar la polaridad de TC (ver Fig.
5.1)

Relé de salida no se
activa

Configuraciéon incorrecta de
alarma (ver 6.14.1 “Rango de
Alarma”)

Ajustar los parametros
AL-d y AL-H

Control detenido

Establecer r-S =rUn

Setpoint no puede ser
alcanzado

Banda muerta db es muy | Ajustar el parametro db (0...1°C
larga recomendado)

Coeficientes P, I, D | Usar Autotuning (ver 7.3) o Ajuste
incorrectos Manual (ver 7.4)
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Error Posible causa Solucién
Configuracion no | Proteccion de acceso se | Ajustar la proteccion de acceso (ver
puede ser modificada | encuentra activa 6.17)
ﬁgirg;(()jlor Loé;e';emdsoe, Tiempo LBA (LbA) es muy | Incrementar el tiempo de LBA o
enciende corto establecer LbA =0 (ver 6.14.2)

* Si el error o las posibles causas no se encuentran especificadas en la tabla, contactar
al servicio técnico de akYtec GmbH
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