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PID-Regler
TR IVI 2 1 2 1. Lieferumfang 5. Abmessungen TRM212-H3
TRM212 -1 65
PID-Regler -

_ Kurzanleitung -1 * Fir den Zugriff zu 5 60 34+0,16
Kurzanleitung Befestigungssatz -1 der Klemmliste den Gehdusedeckd Schraube ’
akYtec GmbH Dichtung -1 Deckel abnehmen und X
Vahrenwalder Str. 269 A die Schleife abtrennen Winkel E 3
30179 Hannover, Germany . Di idich T
Tel.: +49 (0) 511 16 59 672-0 ie Gummidich- ©
www.akytec.de tungsbuchsen gemaB Halterung S| | w

dem Durchmesser des G4 5 dH1H8
" : Einfilhrungskabels 5 © :
o Gehause: Hi — Tafeleinbau (96 x 96 X 70 mm) . 3 Offn.
2. Bestellschliissel TRV212-HOK Ho — Tafeleinbau (96 x 48 x 100 mm) abschneiden. -
H3 - Wandmontage (105 x 130 x 65 mm) &
- Ausgdnge: R - Relaisausgang 2 \ /
| Gehause | T - NPN-Transistorausgang Il
— C - TRIAC 105
| Ausginge S - DG-Logikausgang M4x35
I - 4-20mA TRM212-H1 TRM212-H2
U 0-10V Montageausschnitt
96 96
- TRM212-H1
3. Elektrischer Anschluss
| ‘ 93+U.2 >18
R T c 5 } 2 E %
+6V 8 E | % ' E
1]2]3]4]5[e]7]8]9]10][11]12]13]14]15]16 l{]{{ ‘ >
J, J, J ‘ ‘ * * l !, ﬂ —I \ Draufsicht 90 Klemmleiste
o v D+ D- 3[4]s] [3]4]5] [3]4]5] [3]4]5 ‘ ~ @
> AUSGANG 1 AUSGANG 2 RS485 l l l l l l l ,,L l_ ‘ ]
2 rC rC 92
~ RTD ! u : Schraube
w U | M4x35 o q jj Befestigung
+ -] [+ S —
TC 4-20mA 0-10Vv Befestigung -
. [T = E } T - - Montageausschnitt
| 0] a
Spannung +T€J_ ‘T@T*' 3fafs] [3]a]s r | : : 1 TRMZ12-H2
——————————————————— 111 . 109 mT E g1+02 >18
* [ Pl=—[ Rl + Riickansicht - <
u i
Strom IR TRE AR AUSGANG 1 - ~ \
— Klemmleiste I .
to e s ]
Widerstand R T C S I — q‘ =
Potenzialfreier 4 +BV
Kontakt T_ rT
— (1] 0
EINGANG 1 EINGANG 2 s[7]8] [6]7]8] [6]7]8] [3[4]5 Max. Schalttafeleldicke 15 mm
Messeingang Hilfseingang l l l l l l 1 l l
. -
+ Signal- und Datenleitungen diirfen nicht zusammen mit 6. Sicherheit
Stromleitungen verlegt werden. - \ ) \ ,
« Fiir die Signalleitungen darf ausschiieBlich ein geschirmtes * Nefzseitig muss eine entsprechende elektrische Absicherung vorhanden sein o
Kabel verwendet werden. AUSGANG 2 « Die Netzspannung muss mit der auf dem Typenschild angegebenen Bemessungsspannung {bereinstimmen
+ Beim Anschluss eines RTD sollen alle Leiter von gleicher Lange und « Schalten Sie die Versorgungsspannung nur nach der vollstindigen Verdrahtung des Gerats ein
Querschnitt sein. ) ) « Das Gerat darf nicht in explosionsgefahrdeten Bereichen eingesetzt werden und es darf kein chemisch aktiver Stoff in der Atmosphare
« Beim Anschluss eines Thermoelements soll eine Thermoelementleitung benutzt werden. vorhanden sein
« Die Thermoelement-Fiihler beider Kanéle missen voneinander und von den geerdeten Teilen isoliert werden.

« Kaltstellenkompensation (CJC) ist vorgesehen.
* Um ein Eingangssignal 4-20 mA zu messen muss ein Shunt-Widerstand R, = 100 Ohm (+1%) parallel geschaltet werden.

7. Technische Daten 8. Eingénge (Parameter in.t1, in.t2)
Tabelle 1 Tabelle 2
4, Einstellungen Sp.annungsversorgung 230 (96...264) V AC, 47...63 Hz e || E e Messhereich
Potentiometer Leistungaufnahme 6 VA
. Kontakt Engange: 5 Lineare Signale
Signal 1 Signal 2 START/STOP — — ﬂ = -5 0-5mA 0...100 %
_ Abfragezeit, max. 1s “nap 0-20 mA 0100 %
Eingangssignale Siehe Tabelle 2 420 4-20 mA 0...100 %
Eingangswiederstand: U-50 | -50...+50mv 0...100%
MEingang  [fnéd |« Sensor | |[ng2] 12 Eingang | 4-20 mA externer Widerstand Ry, = 100 Ohm (parallel) L RTD?\;:hVIEC e 1_2035'100 %
Skalierung cnl f| | Unterer / oberer A [Call Skalierung 01V = 100 kOhm 385 P50 -200...+750°C
cnH ! DG[?HZV;IE” < cnHZ Grundfehler: ~. 335 Pt100 -200...+750 °C
!l |[«—— Lezimalpun >
p o2 RTD T 025% RTD nach GOST 6651 i
59 {] |« Quadratwurzel —» | [53-2 TC T 05% 391 50P -200...+750 °C
il 428 50M -190...4+200°C
{ \ ! Lineare +0,5% 425 Cu50 -50...+200 °C
Digitaler Filter | nF {] [«—— Bandbreite »| | CaF2| Digitaler Filter . ~39! 100P -200...+750°C
« Zoitconstante > || _Fb2 Eingang 2 / Kontakt 428 100M 190...+200 °C
ON-Widerstand 0-1 kOhm Cu100 50, +200°C
Korrektur el |« Offset NI Korrektur OFF-Widerstand 100 kOh r. 928 u ...
. Neigung N il -Widerstan < m r-23 53M -50...4+200 °C
] Eingang 2 / Wegsensor r‘qE TC 4: Irlzc 50584 133?3 S
. nac -1:
Myl Rechner LALL|[~—F o) Potenfiometer = 2 kohm ES J -200.+1200C
™ 1 1M 12 g Stromausgang 4-20 mA, 0-20 mA, 0-5 mA E n N 200, +1300°°C
s R . Ausgange: 2 E_F K -200...+1300 °C
12| \DF AR Anzeige e Digitale: ES 5 0...+1750°C
L5588 - IUBE—. Va Eingangs- [enPE] : 1A (PID control) / 8 A (alarm) E r R 0...+1750 C
il o/ LSERMr Relals 30V DC/ 230V AC, cos o = 0.4 EAl A 0...+2500
[ | 0059 =7 E_t T -200...+400 °C
l R —— _ . NPN 200 mA (40 V DC) E b B +200...+1800°C
_ | : v Alarm | TRIAC 50 mA (240 V, stindig gedffnet), TC nach GOST 8.585
Stevereinheit |- 20:"%'1 . | f\'lf;?;';?::?;:: hat | 500 mA (f < 50 Hz, Impulslange < 5 ms) E_L L -200...+800 °C
v _1) [ —p| |« Sollwert-Grenzen : - A-2 0...+1800°C
e }.1: < Funktion | tberschritten | g p) |, Mammodus | Analoge Egg A-3 0...+1800°C
larEl] |« Funktio | Namsctwell | Ausgangssignal 4-20 mA 0-10V
PID ~RAP) |« .Schnell auf Sollwert” | gﬁl_ i‘f{ i Alarmhysterese | Hilfsspannung 15...32V DC 15...32VDC
P _1ld < P} D-Konstante | oo Break Al | Lastwiderstand 0...1000 Ohm = 2k0hm
5L-L| [5L-H| |« Steuersignal-Grenzen || -0opbrea aj b7 |« Efommngsst | Netzwerk
. L 3
AL |« Autotuning ON/OFF | LbAb| |« Erkennungsbereichl Schnittstelle R5485
Antrieb wrot| wGAP |« Antrigbsparameter | | Baudrate 24..115,2 kbit/s
+—'-'-"E"ﬂ Kabel geschirmtes TwistedPair-Kabel (STP)
‘ 1 RS485 ”
Ausgang 1 Ausgang 2 Ausgang 1 ¥ Ausgang 2 I y ELLIE . i =
i Digitale F—— Digitale | 4-20mA, T Digitale i Abmessungen 96x96x70 96x48x100 105x130x65
E 1"@( 0= 0-10V —— ‘ | IP54 IP54
e— — \ I Schutzart ) ) IP44
ffnen * schiiessen (frontseite) (frontseite)
) PC Umgebungsbedingungen
Dreipunktregelung Analoge Regelung Alarm Umgebungstemperatur +1..+50°C
Luftfeuchtigkeit bis 80% (t=35°C, nicht kondensierend)
Hohenlage Bis 2000 m tiber NN
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PID-Regler
9. Konfiguration
i Steuerelemente (H2
Oberes Display (rot) R (H2) Funktionstasten Fehlermeldungen
— Prozesswert (Betrieb) - Wert erhdhen (Einstellng) . .
— Parametername (Konfiguration) U' 1 7 7] o™ ot o "g Obere Anzeige Beschreibung
— “MENU” (Men) 0L L | o ) Y | - We \‘ie”'”gem_.( instellng) Ere G Eingangsfehler (Sensorbruch)
— Fehler (Fehlername ) 0 0 O und - Mentinavigation ErrFP Wegsensorfehler
Unteres Display (griin) | BEEE OUOT1 0%;2 C%M (Bet(leb) ) Err.l Rechentfehler
— Sollwert (Betrieb) SP_LBA MAN - Driicken >3 s - Mentaufruf Er.Ad Konvertierungsfehler
— Parameterwert (Konfiguration) - Driicken <1's: Autotuning
— Parametergruppe (Menii | . 5 ) . . )
gruppe ( ) Parametergrup_pe offnen Um die Auotuning zu aktivieren, die Parameter setzen:
* Parameter speichern und r-S=rUn und At=rUn
LEDs: , ,STOP” - leuchtet, wenn Regelung vom Benutzer gestoppt den F'aC“Ste“ Parameter Die angenéherten Werte der Koeffizienten P, i, d und
,0UT1” - leuchtet wenn Ausgang 1 EIN - blinkt wenn Regelung aufgrund eines Hardwarefehlers Tast kanzt?_lgei_n die Parameter inF, CP und rAmP werden berechnet.
,0UT2" - leuchtet wenn Ausgang 2 EIN oder LBA gestoppt astenkombinationen Nachdem das Autotuning erfolgreich abgeschlossen ist,
»SP” - leuchtet wenn manuelle ,AT” - leuchtet wenn Autotuning lduft [Froe]+[A ]+ wird der Parameter At = StoP gesetzt.
Sollwerteinstellung aktiviert - blinkt wenn Autotuning-Fehler -~ Passcode-Zugang Das LED , AT leuchtet wéhrend der Autotuning.
,LBA" - blinkt Loop Break Alarm aktiviert ,COM* - blinkt 0,1 s bei der Dateniibertragung e+ [A ] Nachdem der Parameter rAmP, P, i oder d geandert ist,
“. ivi sollte die Autotuning durchgefiihrt werden.
,MAN* - leuchtet wenn Manuelle Steuerung aktiviert - manuelle Steuerung g g
= —
° AEnl| > AEnll > AEnl! _ [——2
] LuaP| < 1 cnlk < | Adu| <—————
e yy y Y
>3s >3s >3s
1 Betrieh (LvoP) Il Grundeinstellungen Erweiterte Einstellungen / LBA (Adv) Ventilparameter
. n A
Anzeigemodus (int1) ”,Sﬁ"STOL e 2 (init) CnP2| (inP2) Hilfseingang-Funktion S Ventillaufzeit (valv)
> /g g| 1. Anzeigemodus 1 (diS1 = ON) (sehe Tabelle2) ofF OFF = keine Funktion ﬁ (5..9995)
> 30. | Obere Anzeige - 1 ProzessgriBe Pv1 int2 = in in.t2 ausgewahiter Sensor|
Untere Anzeige - Sollwert SP (dPt1) 11 Anzeige-Dezimalpunkt EVF?tt =R;9te|“t’_‘g St';‘rv Stopp = Ventil-Totzone
Y v.Ptr = Potentiometer S5 iir Diai
Y55 2. Anzeigemodus 2 (diS2 = ON) 0,1) S = L. " S (0...9999 ms) fiir Digitalausgang
: : v agesensor mi = (0...100 %) fiir Analogausgan
{{]. ]| Obere Anzeige - 11 ProzessgroBe Pv1 1 Stromausgang 5 gausgang
Untere Anzeige - 12 ProzessgroBe Pv2 S (dP1) 1(10 D;lma'PU”kt r Eq TT] (CALC) Rechnerfunktion g =4 (w.GAP) - Ventil-Totzeit
& 3 Anzeigemodus 3 (dis3 = ON) g . LAsun A = e, | |2 (001009
23 fg] Obere Anzeige - Rechner-Ausgangswert g (in.L1) 11 Signaluntergrenze | At = Vi (h"It is (K1*PVA K2)*Pv2 £
30 7| Untere Anzeige - Sollwert SP S : 1989 gggg = rAt = Verhaltnis / ) = (vrEv)  Umsteuerzeit
£ (-1999...9999) T SqPv = Quadratwurzel aus A.SUm 8 0,0..10,05)
. ; =] abhangig von dP1 = GrAF = Sollwertkorrektur 2
4. Anze|gemodus4 (diS4 ="0N) ‘g i H1) 11 Sicnalob E|S (KPv1) Gewichtsfaktor fir Pv1 2 .
Obere Anzeige - 11 ProzessgroBe Pv1 B (in.H1) 11 Signalobergrenze % = (-19,99...99,99) 5 (vtoF)  Zwangsimpuls-Interval
6] Untere Anzeige - Aktueller Ausgangssignal ] (-1999...9999) B S (OFF, 0,0.9,0'5)
S abhangig von dP1 Bl 5 ) . = (um Ventil ohne La-gesensor in
= o3 (KPv2) Gewichtsfaktor fiir Pv2 = Endoosi-ti halt
g 5. Anzeigemodus 5 (diS5 = ON) (Sqr1) 11 Quadratwurzel 3 (-19,99...99,99) ndposi-tion zu halten)
Obere Anzeige - Rechner-Ausgangswert L ON/OFF = < KPv2 = 0 wenn CALC= rAt
Untere Anzeige - Aktueller Ausgangssignal =
¢ L | (SL-L) Sollwert-Untergrenze nERl
A > Sty
¥ SHT| (SH1) 11 Offset Covingiovon 4p1 —
(r-S) Regelung Start/Stopp 0o (-500...+500) >3s
rUn = Start PROG] abhangig von dP1 (SL-H) Sollwert-Ober
-Obergrenze
= StoP = Sto Y RS485-Netzwerk
§c PP I1 Neigung (-1999...3000) B2 £] (Prob) Protolal (Comm)
=% (At) Autotuning 05..20) 20hangig von 4P > Suf o< = ak¥tec
g% rUn = Start (OrEU) Steuerfunktion o_Ln Artl = Modbus RTU
= StoP = Stopp . . or-r = Heizung AASL = Modbus ASCII
< { 11 Filterbandbreite d = Kiihl
oo (0...9999) or-d = Runiung v
L . [Frog] abhéngig von dP1 (bPS)  Baudrate
Bereichsiiberschreitungsalarm Tabelle 3 ,- P (Pv0) Anfangswert ‘,':' ﬁ_;g (2,4...115,2 kbit/s)
~nF (] (inF1) 11 Filterzeitkonstante 20 (-100...200) {12
ALt Modus Ausgangszustand SFF (OFF, 1...999 5)
Alarm ausaeschaltet CAAP (rAmP) ,Schnell auf Sollwert* X
00 | pamausg OFF o ' BNOFF AL £y | (MLEn) Addessi
AL ALd = (in.t2) IZlSensor Bh 11 bit
Wert auBerhalb on 5> 0 (siehe Tabelle 2)
01 des Bereichs off o (P)  P-Koeffizient (Proportionalbereich) l
SP = AL-d ALHL | gp [LJALH = (dPt2) 12 Anzeige-Dezimalpunkt (0,001...9999) H oo | (Addr) Adresse ~
ALd 2 angezeigt abhangig von dP1 I3 0...255 fiir Prot=0En und A.LEn=38
= 1] =Y =
02 Wert grofer als on - g .1 (0] I-Koeffizient (Integralzeit) PROG ?g%lifu;)Pr;ﬂ_ -0_57 udn ¢ e:igl/‘- R
SP + AL-d off Bls (dP2) 12 Dezimalpunkt (0..3999 5) ..247 fiir Prot="r L/ oder AR5
SP | |AL-H 2| g 0..3) p Doppelte Adressierung nicht erlaubt
<| & o
AL-d S . . - v
) [ @0 (d) D-Koeffizient (Differentialzeit) rSdL) Antwortverzégerun
03 Wert kleiner als on | N o ] ) (0...3999 s) r5dL s 1..45 oene
SP- AL-d off s (in.L2) 12 Signaluntergrenze = (1...45ms)
ALHL | SP = (-1999...9999) | ek
Wert innerhalb ALd AL T eonénlg von 472 (@) EJSQEEB-OT)OYZOHE =
on 2 y
04 des Bereichs B | o B[ in.H2) 12 Signalobergrenze angi EAU
SP+ AL off RAL & AW g L;B‘E (in.H2) (_1989-“999% | abhéngig von dP1 9 £ g 'ﬁ
S . - L
05 Wie 01 aber mit der Sperrung des ersten Alarms = abhangig von dP2 L GF| (vSP) Sollwertrampe
06 Wie 02 aber mit der Sperrung des ersten Alarms y oo (0...9999) >3s
07 Wie 03 aber mit der Sperrung des ersten Alarms 54-2| (Sar2) IO2N%ggratwurzel abhangig von dP1 e
) nzeige
. AL-d - (oL-L) Steuersignal-Untergrenze H : .
Wert groBer als on | n— ) (diS1) Displaymodus 1 diSP
08 A o e o (0...0L-H) in % — ONOFF (diSP)
0 | AL-H se
= (-500...+500) (oL-H) Steuersignal-Obergrenze
AL-d anai . diS2) Displaymodus 2
09 | WertKeinerals R abhangig von dP2 (oL-L...100) in % ( )w%%
AL-d off H P 12 Neigung
e 0,5...2,0) SuEr] (muEr) Sicherer Ausgangszu-stand .
10 Wie 08 aber mit der Sperrung des ersten Alarmsarm rias CLoS = Stellantrieb geschlossen (diS3) Displaymodus 3
11 Wie 09 aber mit der Sperrung des ersten Alarms 12 Filterbandbreite Hold = Stellantrieb angehalten ON/OFF
Wert auBerhalb AL-d AL-d (0...9999) oPEn = Stellantrieb gedffnet
on > f < anai % - ii =3
19 (_"_eSAEel;eiChs o - é o abhéngig von dP2 | 0...100% - Wert fir Analogausgang é g;\sl/pé?(:m"dus 4
~ e i CnF 2| (inF2) 12 Filterzeitkonstante Eﬁ (mdSt) ﬁegf-ﬁu;ggr;gm;tand g
. - - 5 a - 3 S
" Z\g’[ Blgrne?:t];lb o AL diAL d B DFP,;G (OFF, 1...999 5) nuSE 0 = letzter Ausgangswert E Displaymodus 5
+ AL-d e i R 5 ON/OFF
14 Wie 12 aber mit der Sperrung des ersten Alarms (mvst) (Ssti%?];;-ﬁludssg‘e)mgspegel g Ruhezeit
3

S

Manuelle Sollwertvorgabe
Verfiigbar wenn CALC = GrAF

n<10

Eingang 2

REAL|  Aktiv wenn CALC = GrAF
LrAF
r
>3s
Sollwert-Fernverstellung
(GrAF)
(nodE)  Knotenanzahl
(1..10)

(X1)

(Y1)

(X10)

(Y10)

Signal am Hilfseingang
(-1999...3000)
abhangig von dP2
Korrekturwert
(-1999...3000)
abhéngig von dP1

Signal am Hilfseingang
(-1999...3000)
abhangig von dP2
Korrekturwert

(-1999...3000)
abhangig von dP1

Angezeigt nur fiir Analogausgang

ngezeigt nur fiir Analogausgang

A

ﬂ
0.0
-

(LbA) LBA-Zeit

(0...9999 s)
inaktiv wenn LbA = 0

(LbAb) LBA-Bereich

(ALt)

(0...9999)
inaktiv wenn LbA = 0

Alarmmodus
(siehe Tabelle 3)

(AL-d) Alarmschwelle

(-1999...3000)
abhangig von dP1

(AL-H) Alarmhysterese

(0...3000)
abhéngig von dP1

OFF - Funktion inaktiv

von einer beliebigen Anzeige

[Feos] + (A + &1

PR5S

(PASS) Zugangscode 100
mit Tasten und

wihlen

 [PROG

Zugriffsschutz

oAPE

(0APt) Lesezugriff: (SECr)

0 = zu allen Parametern

v

1 = nur zu Gruppe LvoP
2 =nurzu SP

YEPL

PROG

(wtPt) Schreibzugriff:

0 = zu allen Parametern
1 = nur zu Gruppe LvoP
2 =nurzu r-S und SP
3 =nurzu SP

4 = kein Zugriff

v
EdPE
SEF

(EdPt) Service-Funktion

o
|
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