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Allgemeines

_ Allgemeines

Vielen Dank, dass Sie sich fiir ein Gerat aus der BluePort®- Geratefamilie entschieden haben. Dieses Dokument
beschreibt die Fahigkeiten der MODBUS-Schnittstelle des Digitalanzeigers Dig 280-1, nachfolgend als “Gerat”
bezeichnet.

Gerate mit einer MODBUS - Schnittstelle ermdglichen die Ubertragung von Prozess-, Parameter- und
Konfigurationsdaten. Der Anschluss erfolgt an der Unterseite des Gerédtes in der Hutschiene. Die serielle
Kommunikationsschnittstelle erlaubt einfache Verbindungen zu tibergeordneten Steuerungen, Visualisierungstools etc.

Eine weitere, standardmé&Rig immer vorhandene Schnittstelle ist die frontseitige nicht busfahige ‘BluePort®”
(PC)-Schnittstelle). Diese dient dem direkten Anschluss des ‘BlueControl®-Tools, das auf einem PC ablauft.

Die Kommunikation erfolgt nach dem Master/Slave-Prinzip. Das Gerat wird immer als Slave betrieben.

Die wichtigsten Kenndaten des Busanschlusses mit ihren physikalischen und elektrischen Eigenschaften sind:

* Netzwerk Topologie
Linearer Bus. ggf. mit Busabschluss an beiden Enden (s.u.).

* Ubertragungsmedium
geschirmte, verdrillte 2- Draht Kupferleitung

* Leitungslangen (ohne Repeater)
Eine maximale Leitungsldnge von 1000m ist einzuhalten.

¢ Baudraten
Es werden folgende Ubertragungsgeschwindigkeiten unterstiitzt:
2400...19200  Bit/s

¢ physikalische Schnittstelle
RS 485 mit Busverbinder in der Hutschiene; Anschluss Vorort montierbar

* Adressierung:
1..247
(32 Geréate in einem Segment. Mit Repeater auf 247 erweiterbar).

i

Weitere Informationen zum MODBUS-Protokoll:

[11 MODBUS Spezifikationen
— MODBUS application Protocol Specification V1,1
— MODBUS over serial line specification and implementation guide V1.1
— http://www.modbus.org

Weitere Information zu RS 485:
[21 ANSI/TIA/EIA-485-A

Weitere Dokumentationen der Dig 280-1 Geréte:

[3] Digitalanzeiger Dig 280-1
— Datenblatt Dig 280-1 9498 737 46833
— Bedienungansleitung Dig 280-1 9499 040 67318
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Inbetriebnahme der Schnittstelle

2.1

2.2

Inbetriebnahme der Schnittstelle

Der Feldbusanschluss der Geréte erfolgt tber die riickseitige Anschlussklemmen der Steckleiste B, je nach Ausfiihrung
tiber Flachsteckmesser oder (iber Schraubklemmen.

Der Aufbau entsprechender Kabel ist vom Anwender durchzufiihren

Montagehinweise

Der Montageort sollte mdglichst frei von Erschiitterungen, aggressiven Medien (wie Sauren, Laugen), Flissigkeiten,
Staub oder anderen Schwebstoffen sein.

Das Gerat darf nur in Umgebungen mit der zugelassenen Schutzart verwendet werden.
Die Liiftungsschlitze des Gehauses diirfen nicht zugedeckt werden.

In Anlagen, in denen transiente Uberspannungen auftreten knnen, sind die Geréte zum Schutz mit
zusitzlichen Uberspannungsfiltern oder -begrenzern auszuriisten!

Achtung! Das Gerit enthalt ESD-gefahrdete Bauteile.
Bitte beachten Sie die Sicherheitshinweise.

Elektrischer Anschluss

Der elektrische Anschluss der Schnittstelle kann sowohl als Zweidraht-RS 485 als auch als 4-Draht RS 485, oft auch als
RS 422 bezeichnet, durchgefiihrt werden.

Montagehinweise 6 Digital 280-1 MODBUS



Inbetriebnahme der Schnittstelle

221 Ausfiihrung RS 485 (Zweidraht)

Der Bus ist als RS 485 - Zweidrahtleitung mit einer gemeinsamen Ground-Leitung ausgefihrt.
Alle RS 485-Teilnehmer eines Busses werden parallel an die Signale Data A und Data B angeschlossen.

Die Bedeutung der Bezeichnungen fiir die Datenleitungen sind im Gerat wie folgt definiert:
e fiir den Signalzustand 1 (off) ist Data A positiv zu Data B
e f{irden Signalzustand 0 (on) ist Data A negativ zu Data B

@ Die Bezeichnungen Data A und Data B sind umgekehrt zu denen in [2] definierten Bezeichnungen A und B.

Zur Begrenzung von Erdstrémen kann optional die Signalmasse (RGND) an einer Stelle tiber einen Widerstand (100
Ohm, 2 Watt) angeschlossen werden.

Zuordnung der Bezeichnungen fiir die Zweidraht-MODBUS Definition gemal [1]:

Bezeichnung MODBUS entspricht im Gerat
D1 Data A
DO Data B
Common RGND
Hinweise:
(1) Abschlusswiderstande zwischen Data A und B am Ende der Leitung; Anwendung siehe unten Kap.2.2.5.
(2] Schirmung; Anwendung siehe Kap. 2.2.4.
(3) GND-Leitung; Anwendung siehe Kap. 2.2.5.
Dig 280-1 1QT 150 M-4 ADAM-4520-D
Signal Klemme Signal Klemme Signal Klemme Signal Klemme
TXD-B 15 DATA-B 3 TXD-A 3 DATA -
TXD-A 17 DATA-A 8 TXD-B 4 DATA+
GND 13 RGND 5 Shield 5

Digital 280-1 MODBUS
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Inbetriebnahme der Schnittstelle

Der Kabelanschluss der RS 485 kann auf verschiedene Arten erfolgen.

Fig. 1 Anschlussbeispiel RS 485
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Inbetriebnahme der Schnittstelle

2.2.2 Ausfiihrung RS 422 (Vierdraht - RS 485)

Der Bus RS 422 ist als RS 485 - Vierdrahtleitung mit zwei Aderpaaren und mit einer gemeinsamen Ground-Leitung
ausgefiihrt.

Die Daten auf dem Master-Aderpaar (RXD) werden nur von den Slaves empfangen. Die Daten auf dem Slave-Adernpaar
(TXD) werden nur vom Master empfangen.

Zuordnung der Bezeichnungen fiir die Vierdraht-MODBUS Definition gemaf [1]:

Bezeichnung MODBUS entspricht im Geréat
TXD1 RXD-A
TXDO RXD-B
RXD1 TXD-A
RXDO TXD-B
Common GND
Dig 280-1 1QT 150 M-4 ADAM-4520-A
Signal Klemme Signal Klemme Signal Klemme Signal Klemme
TXD-B 15 RXD-B 3 RXD-A 1 RX-
TXD-A 17 RXD-A 8 RXD-B 2 RX+
RXD-B 12 TXD-B 4 TXD-A 3 TX-
RXD-A 14 TXD-A 9 TXD-B 4 TX+
GND 13 GND 5 Shield 5

Digital 280-1 MODBUS 9 Elektrischer Anschluss



Inbetriebnahme der Schnittstelle

Der Kabelanschluss kann auf verschiedene Arten erfolgen.

Fig. 2 : Anschlussbeispiel 4-Draht RS 485 (RS 422)

max. 1000m Master
Termipation 2.B. /e.g. 1QT150
— \ (9404 831 3x0x1)
fXD-B 12RXD-B
GND
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Dig 280-1
—= Master z.B. / e.g.
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Converter RS 232-RS 422 'i-7520A'
(9404 779 81944)
I
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Inbetriebnahme der Schnittstelle

2.2.3 Verlegen von Leitungen

Fiir den Anschluss der Gerate sind fiir den Anwendungsfall geeignete Buskabel zu verwenden. Bei der
Leitungsverlegung sind die allgemeinen Hinweise und Vorschriften (z.B. VDE 0100) zum Verlegen von Leitungen zu
beachten:

e Leitungsfiihrung innerhalb von Gebauden (innerhalb und aulRerhalb von Schranken)
e Leitungsfiihrung auRerhalb von Gebauden

e Potenzialausgleich

e Schirmung von Leitungen

e Malnahmen gegen Stdrspannungen

e Lange der Stichleitung

Insbesondere sind folgende Punkte zu berlicksichtigen:

e Bei der verwendeten RS 485-Technik kénnen his zu 32 Geréte in einem Segment an einem Buskabel
angeschlossen werden. Mehrere Segmente kdnnen (iber Repeater gekoppelt werden.

e Die Bus-Topolagie ist als Linie aufzubauen, bis zu 1000m lang pro Segment. Verlangerung tiber Repeater ist
erlaubt.

e Das Buskabel ist von Gerdt zu Gerat zu verbinden (,daisy chain”), nicht sternférmig.

e Stichleitungen sind mdglichst zu vermeiden, um Reflexionen und damit Kommunikationsstérungen zu verhindern.

e Esgelten die allgemeinen Hinweise zur stdrarmen Verkabelung von Signal- und Busleitungen. (siehe
Bedienhinweis ,,EMV — Allgemeine Informationen” (9407-047-09118)).

e Zur Erhthung der Ubertragungssicherheit wird empfohlen, paarig verdrillte, abgeschirmte Busleitungen zu
verwenden.

2.2.4 Schirmung

Die Art der Schirmanbindung richtet sich in erster Linie nach der zu erwartenden Stdrbeeinflussung.

e Zur Unterdriickung von elektrischen Feldern ist eine einseitige Erdung des Schirms notwendig. Diese Malinahme
ist immer zuerst durchzufiihren.

e Storungen aufgrund eines magnetischen Wechselfeldes kdnnen dagegen nur unterdriickt werden, wenn der
Schirm beidseitig aufgelegt wird. Zu beachten sind jedach Erdschleifen: durch galvanische Stérungen entlang des
Bezugspotenzials wird das Nutzsignal beeinflusst und die Schirmwirkung verschlechtert sich.

e Sind mehrere Gerdte an einem Bus angeschlossen, muss der Schirm durchgehend verbunden sein, z.B. (iber
Schellen.

e Der Busschirm muss tiber kurze Strecken niederohmig, groRflachig an einen zentralen PE-Punkt angeschlossen
werden, z.B. iber Schirmklemmen.

2.25 Abschlusswiderstiande

Die verbreitete US-NormRS 485 [2] empfiehlt, die Busleitung, die als Linie ausgefiihrt sein soll, an beiden Enden mit
einem Busabschlusswiderstand abzuschlieRen. Dieser Abschlusswiderstand mit einem tblichen Wert von ca. 120 Ohm,
parallel zwischen den Datenleitungen A und B gelegt (abhéngig vom Wellenwiderstand, siehe Datenblatt des
Kabelherstellers), soll Reflexionen an den Leitungsenden eliminieren, so dass eine gute Ubertragungsqualitét erreicht
wird. Der Abschluss wird um so wichtiger, je hoher die Ubertragungsgeschwindigkeit gewahlt wurde und je langer die
Busleitung ist.

Wenn keine Signale am Bus anliegen, muss aber sichergestellt werden, dass die Signalpegel fest definiert werden.
Dies geschieht tiber Pullup - / Pulldown-Widerstande tber 5V bzw. GND an den Treibern. Diese bilden mit den
Busabschlusswiderstanden einen Spannungsteiler. Es muss aber gewahrleistet sein, dass fiir den Empfanger zwischen
den Datenleitungen A und B mindestens eine Differenzspannung von £200mV vorhanden ist.

@ Die Spannungsquelle ist tiblicherweise extern bereitzustellen.

Digital 280-1 MODBUS 11 Elektrischer Anschluss



Inbetriebnahme der Schnittstelle

Das folgende Bild zeigt die von der MODBUS- Userorganisation [1] empfohlene Gerateanschliisse.

Fig. 3 empfohlene Anschliisse

Master # 5V
Pull Up

o ,
e s e e e

Pull Down

1 L ® Commom

Slave Slave Slave

@ Bei einer Vierdraht - Verbindung (RS 422) ist jedes Adernpaar entsprechend Fig. 8.

[@ Steht keine externe Spannungsquelle zur Verfiigung und sind nur wenige Teilnehmer am Bus, z.B. nur ein

Master und ein Slavegerét, und dies bei niedriger Baudrate, z.B. < 9600 Bit/s, und kurzen Leitungsléangen,
so kann bei zugeschalteten Abschlusswiderstanden der minimale Signalpegel nicht erreicht werden - und
Ubertragungsstorungen sind die Folge.

@ Daher wird folgende Vorgehensweise fiir den Gebrauch der Abschlusswiderstinde empfohlen, wenn nur
PMA-Gerite eingesetzt werden und keine Spannungsquelle zur Leitungspolarisierung vorhanden ist:

Baudrate Ist-Leitungslange Anzahl PMA-Geréte Busabschlusswiderstédnde empfohlen
<9600 Bist/s <1000 m <8 nein
19200 Bit/s <500 m <8 nein
38400 Bit/s <250 m <8 nein
beliebig >8 nitzlich
librige Falle: ausprobieren

@ Sind an einem Bus mit den oben angegebenen, maximalen Leitungslangen weniger als 8 PMA-Gerite
angeschlossen, so sollten die Abschlusswiderstéande entfallen.

I]g’ Hinweis: Werden am Bus zusitzliche Teilnehmer anderer Hersteller angeschlossen, so konnen keine
allgemeine Angaben gemacht werden — oft hilft nur ausprobieren!

2.2.6 Installationshinweise

Mess- und Datenleitungen sind getrennt von Steuerleitungen und Leistungskabeln zu verlegen.
Fiihlermessleitungen sollten verdrillt und geschirmt ausgefiihrt werden. Der Schirm ist zu erden.

Angeschlossene Schiitze, Relais, Motoren usw. miissen mit einer RC-Schutzbeschaltung nach Angabe des
Herstellers versehen sein.

Das Gerat ist nicht in der Nahe von starken elektrischen und magnetischen Feldern zu installieren.

A - Das Gerit ist nicht zur Installation in explosionsgefdahrdeten Bereichen geeignet.
- Ein fehlerhafter Anschluss kann zur Zerstorung des Gerétes fiihren.
- Bitte beachten Sie die Sicherheitshinweise.

Elektrischer Anschluss 12 Digital 280-1 MODBUS



Inbetriebnahme der Schnittstelle

y2JBus - Einstellungen

2.3.1 Busadresse

Die Teilnehmeradresse eines Gerates fiir den Busverkehr ist einzustellen tiber
e das Engineering Tool BlueControl im Menii Sonstiges/Addr
e oder tiber die Frontbedienung (s.u.)

Fig. 4 Adresseinstellung
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@ Jedes Gerit an einer Busleitung muss eine unterschiedliche Adresse hesitzen.

A Es ist sehr wichtig bei der Gerdteadressvergabe darauf zu achten, dass nicht zwei Geréte dieselbe
Adresse erhalten. In diesem Fall kann es zu einem abnormalen Verhalten des ganzen Busses kommen, und
dem Busmaster wird es dann nicht maglich sein, mit den angeschlossenen Slave-Geréte zu
kommunizieren.

2.3.2 Ubertragungsparameter

@ Ubertragungsparameter miissen bei allen an einem Bus teilnehmenden Geréten gleich eingestellt sein.

Baudraten (bAud)
Die Baudrate ist ein Maf fiir die Ubertragungsgeschwindigkeit. Die Gerate unterstiitzen folgende
Ubertragungsgeschwindigkeiten:

* 19200 Bit/s

* 9600 Bit/s

e 4800 Bit/s

® 2400 Bit/s

Paritat / Stoppbit (PrtY)
Mit dem Paritatsbit kann tiberpriift werden, ob ein einzelner Fehler innerhalb eines Bytes bei der Ubertragung
aufgetreten ist.
Das Gerdt unterstiitzt
¢ gerade Paritat,
* ungerade Paritit,
* keine Paritit.

Bei gerader Paritat wird das Paritdtshit so eingestellt, dass die Summe der gesetzten Bits in den 8-Datenbits und dem
Paritatshit eine gerade Zahl ergibt. Entsprechendes gilt fiir die ungerade Paritéat.

Digital 280-1 MODBUS 13 Bus - Einstellungen



Inbetriebnahme der Schnittstelle

Wird beim Empfang einer Nachricht ein Paritétsfehler erkannt, so wird keine Antwortnachricht durch das
Gerat generiert.

Weitere Parameter sind:
¢ 8 Datenbits
* 1 Starthit
* 1 Stoppbit

Bei Einstellung “keine Paritat” konnen 1 bzw. 2 Stoppbits ausgewahit.

@ Die maximale Lange einer Nachricht darf die Lange von 256 Bytes nicht iiberschreiten.

Bus - Einstellungen
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@ Bitte beachten Sie die vom Master-Hersteller herausgegebenen Richtlinien und Hinweise zum Aufbau
einer Kommunikationsanlage.

2.41 Minimalaushau einer MODBUS-Anlage

Eine MODBUS-Anlage besteht mindestens aus folgenden Komponenten:
e einem Busmaster, der den Datenverkehr steuert,
e einem oder mehreren Slaveteilnehmer, die auf Anforderung vom Master Daten zur Verfligung stellen,

e dem Ubertragungsmedium, bestehend aus Buskabel und Busstecker zum Verbinden der einzelnen Teilnehmer,
einem Bussegment oder mehreren, die mit Repeatern verbunden sind.

2.4.2 Maximalausbau einer MODBUS-Anlage

Ein Bussegment besteht aus maximal 32 Feldgeraten (aktive und passive). Die groftmdgliche Anzahl von
Slaveteilnehmern, die an einen MODBUS -Master iber mehrere Segmente hinweg betrieben werden kénnen, wird
durch die interne Speicherstruktur des eingesetzten Masters bestimmt. Deshalb sollten Sie sich beim Planen einer
Anlage (ber die Leistungsfahigkeit des Masters informieren. An jeder Stelle kann das Buskabel aufgetrennt werden
und durch Hinzufiigen eines Bussteckers ein neuer Teilnehmer aufgenommen werden. Am Ende eines Segments kann
die Busleitung bis zu den vorgegebenen Segmentldngen erweitert werden. Die Ldnge eines Bussegments ist abhangig
von der eingestellten Ubertragungsgeschwindigkeit. Die Ubertragungsrate wird im Wesentlichen durch die
Anlagenkonstellation (Lange eines Segments, verteilte Ein-/Ausgénge) und die geforderten Abfragezyklen einzelner
Teilnehmer bestimmt. Fiir alle Teilnehmer am Bus muss die gleiche Ubertragungsgeschwindigkeit gewahlt werden.

I]gb MODBUS- Gerite sind in Linienstruktur anzuschlieBen.

Eine MODBUS-Anlage kann durch den Anschluss von Repeatern erweitert werden, wenn mehr als 32 Teilnehmer
anzuschlieGen sind oder grélRere Entfernungen als die geméaR Ubertragungsgeschwindigkeit definierten tiberbriickt
werden missen.

Fig.5  Strukturaufbau

M
H Segment 1 @ Slave ohne AbschlufB3widerstand
@ @ E Slave mit AbschluRwiderstand
Segment 2 11
1
MIE R Repeater ohne AbschluBwiderstand
R —
— [
I 1
L1
@ Segment 3 E E R Repeater mit AbschluBwiderstand

Im Vollaushau eines MODBUS-Systems kdnnen maximal 247 Teilnehmer mit den Adressen 1 ... 247 beteiligt sein.
Jeder eingesetzte Repeater reduziert die maximale Anzahl von Teilnehmer innerhalb eines Segments. Er hat als
passiver Teilnehmer keine MODBUS-Teilnehmeradresse. Seine Eingangsbeschaltung belastet das Segment aber
zusatzlich durch die vorhandene Stromaufnahme der Bustreiber. Ein Repeater hat jedoch keinen Einfluss auf die
Gesamtzahl der angeschlossenen Teilnehmer am Bus. Die maximal anschlieBbare Anzahl von Repeatern, die in Reihe
geschaltet sein diirfen, kann herstellerspezifisch differieren. Beim Projektieren einer Anlage sollten Sie sich deshalb
varher beim Hersteller Giber mégliche Begrenzungen informieren.

Digital 280-1 MODBUS 15 Anlagenaufbau



2.4.3 Leitungsverlegung innerhalb von Geb&auden

Die folgenden Verlegungshinweise gelten fiir ein zweiadriges paarweise verdrilltes Kabel mit Leitungsschirm. Der
Leitungsschirm dient der Verbesserung der elektromagnetischen Vertrdglichkeit.

Der Leitungsschirm muss je nach Vorschrift einseitig oder beidseitig jedoch
groRflachig tber leitendes Material mit der Bezugserde kontaktiert sein. Fig.6  Schirmanschluss
Beim Schrankeinbau eines Repeaters oder Feldgeréates sollte ggf. der
Leitungsschirm mdglichst nahe nach der Kabeldurchfiihrung mit einer
Schirmschiene (iber Kabelschellen etc. verbunden werden. Schiene im Schrank_=¢

Der Schirm muss bis zum Feldgerat weitergefiihrt und dort mit dem leitenden
Gehause und/oder dem metallischen Stecker verbunden werden. Dabei ist
sicherzustellen, dass das Gehduse eines Gerates und eventuell der
Schaltschrank, in dem das Feldgerat montiert ist, durch groRflachige
metallische Kontaktierung gleiches Erdpotential aufweisen. Die Montage
einer Schirmschiene auf eine Lackaberfldche ist wirkungslos. Durch Einhaltung dieser MalRnahmen werden
hochfrequente Stérungen tiber den Geflechtsschirm abgeleitet. Sollten trotzdem von aulRen verursachte
Stérspannungen auf die Datenleitungen gelangen, wird das Spannungspotenzial auf beiden Datenleitungen
gleichm&Rig angehoben, so dass die Differenzspannung im Normalfall nicht zerstérerisch beeinflusst wird. Im Regelfall
kann eine Verschiebung des Erdpotenzials um wenige Volts noch eine sichere Dateniibertragung gewahrleisten. Ist mit
einer héheren Verschleppung zy rechnen, dann sollte eine Potenzialausgleichsleitung parallel zur Busleitung mit einem
Mindestquerschnitt von 10 mm™ verlegt werden, die bei jedem Feldgerat mit der Bezugserde des Feldgerates zu
verbinden ist. Bei extremer Storbeeinflussung kann zusatzlich das Buskabel in einem Stahlrohr oder einem dichten
Blechkanal verlegt werden. Das Rohr oder der Kanal ist dann regelmaRig zu erden.

Leitungsschirm

Die Busleitung ist stets mit einem Mindestabstand von 20 cm getrennt von anderen Leitungen zu installieren, die eine
Spannung grolier 60 V tibertragen. Ebenfalls ist das Buskabel getrennt von Telefonleitungen und Kabeln, die in
explosionsgefahrdete Bereiche fiihren, zu verlegen. In solchen Fallen wird empfohlen, fiir das Buskabel in einem
getrennten Leitungsschacht zu verwenden.

Bei einem Leitungsschacht sollten generell nur leitfahige Materialen verwendet werden, die regelmaRig mit der
Bezugserde verbunden sind. Die Buskabel sind keiner mechanischen Beanspruchung oder offensichtlichen
Beschadigung auszusetzen. Ist das nicht zu umgehen, sind ebenfalls besondere SchutzmalRnahmen wie z.B. Verlegung
in Rohren etc. zu treffen.

Erdfreier Aufbau :

Mus aus bestimmten Griinden der Aufbau erdfrei sein, dann ist die Gerdtemasse mit der Bezugserde nur sehr
hochohmig (mit einer RC-Kombination) zu verbinden. Das System sucht sich dann sein eigenes Potenzial. Beim
Anschluss von Repeatern zum Verbinden von Bussegmenten sollte generell der erdfreie Aufbau bevorzugt verwendet
werden, um eventuelle Potenzialunterschiede nicht von einem Bussegment in ein anderes zu iibertragen.
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3.1

3.2

Aufbau eines Ubertragungsbytes

Das MODBUS - Protokoll wurde urspriinglich zur Kommunikation zwischen einem Leitsystem und der
Modicon®-Steuerung definiert. Genutzt wird eine Master-Slave-Struktur, in der nur ein Gerat (Master)
Datentransaktionen (Queries) ausldsen kann. Weitere Gerate (Slaves) beantworten die Nachricht (Response) des
Masters mit den angefragten Daten.

Der Master kann gezielt einen Slave (iber dessen MODBUS-Adresse ansprechen oder (iber eine allgemeine Nachricht
(Broadcast) alle angeschlossenen Slaves benachrichtigen.

Das MODBUS-Protokoll bestimmt das Ubertragungsformat der Datenanfrage und der Datenantwort. Die
Funktionscodes definieren die auszufiihrende Aktionen in den Slaves.

Im Gerat wird das MODBUS-Protokoll im RTU (Remote Terminal Unit)- Mode genutzt, d. h. jedes gesendete
Nachrichtenbyte enthalt zwei hexadezimale Zeichen (0.9, A..F).

Der Aufbau eines Bytes im RTU-Protokoll ist folgendermal3en:

| Startbit | 8-Datenbits | Paritits-/Stopphit | Stoppbit |

Genereller Nachrichtenaufbau

Die Nachricht wird in einen Datenbuffer mit einer maximal definierten Lange eingelesen. Langere Nachrichten werden
nicht akzeptiert. Es erfolgt keine Antwort durch das Gerat.

Die Nachricht setzt sich aus folgenden Elementen zusammen:

Gerateadresse Funktionscode Data CRC Endekennung
1 Byte 1 Byte N * 1 Byte 2 Bytes

o (erateadresse (Addr)
Die Gerateadresse spezifiziert das Gerat. Gerateadressen kénnen im Bereich von 1 - 127 vergeben werden.
Die Gerateadresse 0 wird als Broadcast-Message verwendet. Eine Broadcast-Message kann fiir Schreibauftrage
vergeben werden. Sie werden von allen Geraten am Bus ausgeftihrt. Da alle Gerate den Auftrag ausfiihren,
erfolgt keine Antwort durch die Gerate.

e Funktionscode
Der Funktionscode definiert den Typ einer Nachricht. Die MODBUS-Spezifikation definiert iiber 17 verschiedene
Funktionscodes. Die von dem Geréat unterstiitzten Funktionscodes werden im Kapitel “Funktionscodes” (— S. 19)
beschrieben.

e Data
Der Datenblock beinhaltet die weitere Spezifikation der Aktion, die mit dem Funktionscode definiert wird. Die
Lange des Datenblocks ist abhangig vom Funktionscode.

e CRC
Als weitere Fehlererkennung (nach der Paritétshiterkennung) wird ein 16 Bit Cyclical Redundancy Check (CRC)
durchgefiihrt. Der CRC-Code stellt sicher, das Ubertragungsfehler erkannt werden kdnnen. Weitere Informationen
siehe Kapitel "CRC" (— S. 18).

e Endekennung
Das Ende einer Nachricht wird definiert durch eine Zeit von 3,5 Zeichen, in der kein Datentransfer stattgefunden
hat. Weitere Informationen siehe Kapitel “Endekennung” (— S. 18).

@ Weitere Informationen sind in den in [1] genannten Dokumenten oder unter http://www.modbus.org zu finden.
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3.3

3.4

3.5

CRC

Bei dem CRC handelt es sich um ein 16-Bit Wert, der der Nachricht angehangt wird. Er dient zur Feststelung, ob die
Ubertragung einer Nachricht fehlerfrei erkannt wurde. Zusammen mit der Paritdtskontrolle sollten alle mdglichen
Ubertragungsfehler erkannt werden.

Wird beim Empfang ein Paritatsfehler erkannt, so wird keine Antwortnachricht generiert.

Der Algorithmus zur Erzeugung des CRC ist folgendermalRen:

CRC-Register mit FFFF,, laden.

Exklusiv- ODER Verkniipfung des ersten Sende/Empfangsbyte mit dem Low-Teil des CRC-Registers;
Ergebnis in CRC speichern

CRC-Register um 1 Bit nach rechts schieben; MSB mit 0 auffiillen

Wenn das hinausgeschobene Bit eine 0 ist, dann Schritt 3 wiederholen.

Wenn das hinausgeschobene Bit eine 1 ist, dass CRC-Register mit dem Wert A001,, Exklusiv-ODER
verkniipfen.

Schritt 3 und 4 fiir die anderen 7 Datenbits wiederholen.

Schritt 2 bis 5 fiir alle weiteren Sende/Empfangsbyte wiederholen.

Ergebnis des CRC-Registers an die Nachricht anhdngen. Zuerst den Low-Teil, dann den High-Teil.
Bei der Kontrolle einer Empfangsnachricht ergibt sich im CRC-Register eine 0, wenn die Nachricht inklusive
des CRC bearbeitet wird.

PR O

SIGI®)

Endekennung

Die Endekennung einer Nachricht ist spezifiziert als Ruhesituation auf dem MODBUS mit einer Lange von 3,5 Zeichen.
Nach dem Verstreichen dieser Zeit darf ein Slave frilhestens mit seiner Antwort beginnen oder ein Master frilhestens
eine neue Nachricht aussenden.

Die Auswertung einer Nachricht darf bereits beginnen, wenn erkannt wird, dass die Ruhebedingung auf den MODBUS
flir mehr als 1,5 Zeichen aufgetreten ist. Eine Antwort wird jedoch frithestens nach 3,5 Zeichen gestartet.

Sendeprinzipien

Es werden bei MODBUS zwei Ubertragungsmodi angewandt:
* Unicast - Modus
* Broadcast - Modus

Im Unicast-Modus adressiert der Master ein individuelles Gerat, das nach Empfang der Nachricht diese abarbeitet und
eine Antwort erzeugt. Die Gerateadresse kann von 1 bis 247 variieren. Eine Nachricht besteht immer aus einer Anfrage
(request) und einer Antwort (response). Trifft keine Antwort innerhalb einer festzulegenden Zeit ein, so wird Timeout
erkannt.

Im Broadcast-Modus sendet der Master einen Schreibbefehl (request) an alle Teilnehmer am Bus, die jedoch keine
Antwort generieren. Die Adresse 0 ist fiir Broadcast-Nachrichten reserviert.

Verzogerung der Antwort (dELY)

Manche Gerate bendtigen bei der Umschaltung zwischen Sende- und Empfangsbetrieb eine Verzégerung. Die
eingestellte Verzdgerung wirkt zusétzlich zu den 3,5 Zeichen, die am Ende einer Nachricht gewartet werden muss,
bevor eine Antwort generiert wird. Sie wird in ms eingestellt.

Modem-Betrieb (C.dEL)

Die Endeerkennung einer empfangenen MODBUS-Nachricht kann um die Zeit C.del [in ms] verlangert werden. Diese
Zeit wird u.a. bendtigt, wenn bei einer Modemiibertragung Nachrichten nicht kontinuierlich transferiert werden kdnnen
(kein schlupffreier Betrieb).
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Funktionscodes dienen zur Ausfiihrung von Befehlen. Folgende Funktionscodes werden vom Geréat unterstiitzt:

Funktionscode Bezeichnung Bedeutung
hex |dez
0x03 '3 Read Holding (Output) Register | Lesen von Prozessdaten, Parameters und Konfigurationsdaten
0x04 54 Read Input Register Lesen von Prozessdaten, Parameters und Konfigurationsdaten
0x06 '6 Preset Single Register (Output) | Wortweises Schreiben eines Wertes (Prozesswert, Parameter
| oder Konfiguration)
0x08 8 Diagnostics Lesen der MODBUS Diagnoseregister
0x10 : 16 Preset Multiple Register (Qutput) | Wortweises Schreiben mehrer Daten (Prozessdaten, Parameter
| oder Konfiguration)

Die Funktionscodes 3 und 4 sind in ihrem Verhalten identisch.
In den nachfolgenden Kapiteln ist der Nachrichtenaufbau exemplarisch dargestellt.

Lesen von mehreren Werten

Nachrichten mit dem Funktionscodes 3 oder 4 dienen zum (wortweisen) Lesen von Prozessdaten, Parametern oder
Konfigurationsdaten. Zum Lesen von Daten vom Typ Float miissen jeweils 2 Werte angefordert werden.
Der Aufbau einer Lese-Nachricht hat folgende Struktur:

Anfrage:
Feldname Wert (hex) | Bedeutung
Adresse 11 Adresse 17
Funktion 03 oder 04 Lesen von Prozessdaten, Parametern oder Konfigurationsdaten
Startadresse High 02 Anfangsadresse 650
Startadresse Low 8A
Anzahl der Werte 00 2 Daten (2 Worte)
02
CRC CRC-Byte1
CRC-Byte2
Antwort:
Feldname Wert (hex) | Bedeutung
Adresse 11 Adresse 17
Funktion 03 oder 04 Lesen von Prozessdaten, Parametern oder Konfigurationsdaten
Anzahl der Bytes 04 Es werden 4 Datenbytes geschickt
Wort 1 00 Prozessdaten, Parameter/Konfigurationsdate
DE Adresse 650= 227
Wort 2 01 Prozessdaten, Parameter/Konfigurationsdate
4D Adresse 651=333
CRC CRC-Byte1
CRC-Byte2

Eine Broadcast - Nachricht ist fiir die Funktionscodes 3 und 4 nicht méglich.

Ist der erste adressierte Wert nicht definiert, so wird eine Fehlermeldung "ILLEGAL DATA ADDRESS”
erzeugt. Sind in dem auszulesenden Bereich nach dem ersten Wert andere nicht definiert, so werden diese
mit dem Wert "NOT DEFINED VALUE" eingetragen. Dieses dient dazu, Bereiche mit Liicken mit einer
Nachricht auslesen zu kénnen.

Digital 280-1 MODBUS 19 Funktionscodes



Busprotokoll

3.6.2 Schreiben eines einzelnen Wertes

Nachrichten mit dem Funktionscode 6 dienen zum wortweisen Schreiben von Prozessdaten, Parametern oder
Konfigurationsdaten im Integerformat. Dieser Zugriff eignet sich nicht zum Schreiben von Daten vom Typ Float.
Der Aufbau einer Schreib-Nachricht hat folgende Struktur:

Anfrage:
Feldname Wert (hex) Bedeutung
Adresse 11 Adresse 17
Funktion 06 Schreiben eines einzelnen Wertes (Prozessdatum, Parameter oder
Konfiguration)
Schreibadr. High 02 Schreibadresse 650
Schreibadr. Low 8A
Wert 00 Wertvorgabe = 123
7B
CRC CRC-Byte1
CRC-Byte2
Antwort;
Feldname Wert (hex) Bedeutung
Adresse 11 Adresse 17
Funktion 06 Schreiben einer einzelnen Date (Ebene1, Parameter oder Konfiguration)
Schreibadr. High 02 Schreibadresse 650
Schreibadr. Low 8A
Wert 00 Wertvorgabe = 123
7B
CRC CRC-Byte1
CRC-Byte2

Die Antwortnachricht entspricht bei Fehlerfreiheit exakt der Vorgabe.

Die Gerite konnen diese Nachricht auch als Broadcast mit der Adresse 0 empfangen.

Eine Vorgabe im Datenformat Real ist nicht moglich, da als Wert nur 2 Byte iibergeben werden kénnen.

Ist ein Wert ausserhalb des einstellbaren Bereichs, so wird die Fehlermeldung “ILLEGAL DATA VALUE"
erzeugt. Die Date bleibt unverandert.

Kann die Date nicht beschrieben werden (z.B. Konfigurationsdate und das Gerat befindet sich in Online), so
wird eine Fehlermeldung “ILLEGAL DATA VALUE" erzeugt.

& @ ®
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L WAES chreiben mehrerer Werte

Nachrichten mit dem Funktionscode 16 dienen zum (wortweisen9 Schreiben von Prozessdaten, Parametern oder
Konfigurationsdaten. Zum Schreiben von Daten vom Typ Float miissen jeweils 2 Werte gesendet werden.
Der Aufbau einer Schreib-Nachricht hat folgende Struktur:

Anfrage:
Feldname Wert (hex) Bedeutung
Adresse 11 Adresse 17
Funktion 10 Schreiben mehrerer Prozesswerte, Parameter oder
Konfigurationsdaten
Startadresse High 02 Schreibadresse 650
Startadresse Low 8A
Anzahl der Werte 00 2 Werte
02
Anzahl der Bytes 04 Es werden 4 Datenbytes geschickt
Wort 1 00 Prozesswerte, Parameter oder Konfigurationsdate
DE Adresse 650 = 222
Wort 2 01 Prozess, Parameter oder Konfigurationsdate
4D Adresse 651 = 333
CRC CRC-Byte1
CRC-Byte2
Antwort:
Feldname Wert (hex) Bedeutung
Adresse 11 Adresse 17
Funktion 10 Schreiben mehrerer Prozesswerte, Parameter oder
Konfigurationsdaten
Startadresse High 02 Schreibadresse 650
Startadresse Low 8A
Anzahl der Werte 00 2 Prozesswerte, Parameter/Konfigurationsdaten
02
CRC CRC-Byte1
CRC-Byte2

Die Gerdte konnen diese Nachricht auch als Broadcast mit der Adresse 0 empfangen.

Ist der erste Wert nicht definiert, so wird eine Fehlermeldung “ILLEGAL DATA ADDRESS" erzeugt.
Kann der erste Wert nicht beschrieben werden (z.B. Konfiguration und Gerét ist in Online), so wird eine
Fehlermeldung “ILLEGAL DATA VALUE" erzeugt.

& @

Sind in dem vorgegebenen Bereich nach dem ersten Wert andere nicht definiert oder momentan nicht beschreibbar, so
werden diese Uberlesen. Daten werden an diesen Stellen nicht verandert. Dieses dient dazu Bereiche mit Liicken bzw.
momentan nicht beschreibbaren Daten mit einer Nachricht verdndern zu kdnnen. Es wird keine Fehlermeldung
ausgegeben.

Sind Werte ausserhalb der einstellbaren Grenzen, so wird die Fehlermeldung "ILLEGAL DATA VALUE" erzeugt. Die
Auswertung der nachfolgenden Daten wird nicht durchgeftihrt. Bereits fehlerfrei ibernommenen Daten sind aktiv.

Digital 280-1 MODBUS 21 Schreiben mehrerer Werte



Busprotokoll

3.8

®

3.8.1

Fehlerprotokoll

Das Fehlerprotokoll wird erzeugt, wenn eine Nachricht fehlerfrei empfangen wurde, die Interpretation der Nachricht
oder die Anderung einer Date jedoch nicht mdglich ist.

Wird ein Ubertragungsfehler festgestellt, so wird keine Antwort erstellt. Der Master muss die Nachricht
erneut abzusenden.

Erkannte Ubertragungsfehler sind:
o Paritatsfehler
e Framing-Fehler (Kein Stoppbit empfangen)

o Qverrun-Fehler (Empfangsbuffer ist Gibergelaufen oder Daten konnten nicht schnell genug vom UART abgeholt
werden)

e (CRC-Fehler

Der Datenaufbau des Fehlerprotokolls ist wie folgt:

Feldname Wert Bedeutung
Adresse 11 Adresse 17
Funktion 90 Fehlerprotokoll fiir die Nachricht Schreiben mehrerer
Parameter/Konfigurationsdaten
Aufbau: 80nex + Funktionscode
Fehlercode 02 ILLEGAL DATA ADDRESS
CRC CRC-Byte1
CRC-Byte2

Im Feld Funktion wird das hdchstwertigste Bit gesetzt.
Im darauf folgenden Byte wird der Fehlercode tibertragen.

Fehlercodes

Folgende Fehlercodes sind definiert:

Code |[Name
01 ILLEGAL FUNCTION
02 ILLEGAL DATA ADDRESS

Bedeutung

Der empfangen Funktionscode ist im Gerat nicht definiert.

Die empfangene Adresse ist im Gerat nicht definiert oder der Wert ist nicht
schreibberechtigt (read only).

Werden mehrere Daten gleichzeitig gelesen (Funktionscode 01, 03, 04) oder

geschrieben (Funktionscode OF, 10), so wird dieser Fehler nur erzeugt, wenn die
erste Date nicht definiert ist.

Der empfangene Wert liegt ausserhalb der Einstellgrenzen oder kann momentan
nicht beschrieben werden (Gerat befindet sich nicht im Konfigurationsmode).
Werden mehrere Daten gleichzeitig geschrieben (Funktionscode OF, 10), so wird
dieser Fehler nur erzeugt, wenn die erste Date nicht beschrieben werden kann.

Es werden mehr Werte angefordert als der Ubertragungsbuffer zulasst.

03 ILLEGAL DATA VALUE

04 SLAVE DEVICE FAILURE

Weitere im Modbusprotokoll definierte Fehlercodes werden jedoch nicht unterstiitzt.

Fehlerprotokoll
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Uber die Diagnosenachricht kann das Gerat veranlaRt werden, Kontrollnachrichten zuriickzuschicken, Betriebszustande
einzunehmen, Zahlerstande auszugeben oder die Zahler zuriickzusetzen.

Diese Nachricht kann generell nicht als Broadcast-Nachricht versendet werden.
Folgende Funktionen wurden definiert:

Code |Bedeutung

0x00 |Ricksenden der empfangenen Nachricht

0x01 |Restart der Kommunikation (Beendet Listen Only Mode)

0x02 |Riickmelden des Statusregisters

0x04  |Wechsel in den Listen Only Mode

0x0A |Loschen der Zahler und riicksetzen des Diagnoseregisters

0x0B | Riicksenden des Nachrichtenzahlers (Alle Nachrichten auf dem Bus)

0x0C |Riicksenden des Z&hlers der fehlerhaften Nachrichteniibertragungen an diesen Slave (Parity- oder
CRC-Fehler)

0x0D | Ricksenden des Zahlers der mit Fehlermeldung beantworteten Nachrichten
0xOE |Riicksenden des Zahlers der Nachrichten fiir diesen Slave

0xOF | Riicksenden des Z&hlers der unbeantworteten Nachrichten

0x10 |Riicksenden des Z&hlers der mit NAK beantworteten Nachrichten

0x11  |Ricksenden des Zahlers der mit Busy beantworteten Nachrichten

0x12 | Riicksenden des Zahlers der zu langen Nachrichten

0x40 | Riicksenden des Parity-Error Zahlers

0x41  |Riicksenden des Framing-Error Zahlers (Stopbit nicht erkannt)

0x42  |Riicksenden des Buffer voll Z&hlers (Nachricht langer als Empfangshuffer)

() Anfrage im Integerformat:
Wird bei der Adresse die Einstellungen fiir Integer mit Nachkommastellen verwendet (hdchstwertigsten 3 Bit der
Adresse), so werden die Zahlerstande entsprechend dem zu beriicksichtigenden Umrechnungsfaktor beaufschlagt.

(L] Anfrage im Floatformat:

Wird bei der Adresse die Einstellung fiir Float verwendet (hdchstwertigsten 3 Bit der Adresse sind 100), so werden die
Zahlerstande im IEEE-Format tibertragen. Der grolite Wert betrdgt 65535, da die Zahler im Geréat als Wortzéhler
aufgebaut sind.

Im Floatformat wird bei der Abfrage der Zahlerinhalte ein 4 Byte Datenfeld zurlickgegeben. Bei allen anderen Féllen
wird mit einem 2 Byte Datenfeld geantwortet.

Bei der Umschaltung in den Listenmode (0x04) und beim Restart, nachdem das Gerét in den Listenmode geschaltet
waurde, wird keine Antwort erzeugt.

Wird eine Restart-Diagnosenachricht empfangen, wenn sich das Gerat nicht im Listenmode befindet, so erzeugt das
Gerdt eine Antwort.

Eine Diagnosenachricht ist generell wie folgt aufgebaut:

Anfrage:
Feldname Wert Bedeutung
Adresse 11 Adresse 17
Funktion 08 Diagnosenachricht
Subfunktion High 00 Subfunktioncode
Subfunktion Low YY
Datenfeld Byte 1 Weitere Datendefinitionen
Byte 2
CRC CRC-Bytel
CRC-Byte2

Digital 280-1 MODBUS
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3.91

3.9.2

393

394

3.95

Riicksenden der empfangenen Nachricht (0x00)

Die Nachricht dient dazu, zu Gberpriifen, ob die Kommunikation prinzipiell arbeitet.
Definition der empfangenen und zurlickgesendeten Daten:

Subfunktion Empfangenes Datenfeld Gesendetes Datenfeld

0000 2 Byte beliebigen Inhalts Riicksenden empfangene Date

Restart der Kommunikation (Beendet Listen Only Mode) (0x01)

Der Slave wird aufgefordert, seine Schnittstelle zu initialisieren. Und die Ereigniszahler zu I6schen. Ausserdem soll das
Gerat den Listen Only Mode verlassen. Befand sich das Gerat im Listen Only Mode so wird keine Antwort erzeugt.
Definition der empfangenen und zuriickgesendeten Daten:

Subfunktion Empfangenes Datenfeld Gesendetes Datenfeld

0001 00 00 00 00

Riickmelden des Diagnoseregisters (0x02)

Der Slave sendet sein 16-Bit Diagnoseregister zum Master. Welche Daten in diesem Register enthalten sind kénnen
frei definiert werden. Informationen konnen sein (EEPROM-Fehlerhaft, LED defekt, usw.)
Definition der empfangenen und zurlickgesendeten Daten:

Subfunktion Empfangenes Datenfeld Gesendetes Datenfeld

0002 0000 Inhalt des Diagnose-Registers

Wechsel in den Listen Only Mode (0x04)

Der Slave wird aufgefordert, keine an ihn gerichteten Nachrichten mehr zu auszufithren und zu beantworten Nur mit
Hilfe der Diagnosenachricht Subfunktion 00 01 kann das Gerat aus diesem Zustand zuriickgeholt werden. Auch durch
Power up arbeitet das Gerat wieder normal.

Die Funktion dient dazu, ein sich am Modbus fehlerhaft verhaltendes Modul abzuschalten, so dass der Bus
weiterlaufen kann. Das Gerat erzeugt keine Antwort nach dem Empfang dieser Nachricht.
Definition der empfangenen und zuriickgesendeten Daten:

Subfunktion Empfangenes Datenfeld Gesendetes Datenfeld

00 04 0000 Keine Antwort

Loschen der Zahler und Diagnose Register (0x0A)

Der Slave wird aufgefordert seine Ereigniszahler zu lI6schen und das Diagnoseregister zuriickzusetzen.
Definition der empfangenen und zurlickgesendeten Daten

Subfunktion Empfangenes Datenfeld Gesendetes Datenfeld

00 0A 00 00 00 00

Diagnose
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3.9.6 Riicksenden des Nachrichtenzéhlers (0x0B)

Der Slave wird aufgefordert, den Wert seines Nachrichtenzahlers zuriickzusenden.

Der Z&hler enthalt die Summe aller Nachrichten, die das Gerat auf dem Bus protokolliert hat. Dabei wurden alle
Nachrichten, die vom Master und den anderen Slaves geschickt wurden, mitgezahlt. Die eigenen Antworten sind in
dieser Zahl nicht enthalten.

Definition der empfangenen und zuriickgesendeten Daten:

Subfunktion Empfangenes Datenfeld Gesendetes Datenfeld

000B 0000 Nachrichtenzahler

3.9.7 Riicksenden des Zahlers fiir fehlerhafte Nachrichten

Der Slave wird aufgefordert, den Wert seines Zahlers der fehlerhaften Nachrichtentibertragungen zuriickzusenden.
Der Z&hler enthdlt die Summe aller an den Slave gerichteten Nachrichten, bei denen ein Fehler erkannt wurde. Fehler
kdnnen dabei CRC-Fehler oder Paritatsfehler sein.

Definition der empfangenen und zuriickgesendeten Daten

Subfunktion Empfangenes Datenfeld Gesendetes Datenfeld

000C 0000 Zahlers der fehlerhaften Nachrichteniibertragungen

3.9.8 Riicksenden des Zahlers fiir Nachrichten mit Fehlermeldung

Der Slave wird aufgefordert, den Wert seines Zahlers der mit Fehlermeldung beantworteten Nachrichten
zurlickzusenden. Der Zahler enthalt die Summe aller an den Slave gerichteten Nachrichten, die von diesem mit einer
Fehlermeldung beantwortet wurden.

Definition der empfangenen und zurlickgesendeten Daten:

Subfunktion Empfangenes Datenfeld Gesendetes Datenfeld

000D 0000 Zéhlers der mit Fehlermeldung beantworteten Nachrichten

3.9.9 Riicksenden des Zahlers fiir Nachrichten zu diesem Slave

Der Slave wird aufgefordert, den Wert seines Zahlers der Nachrichten fiir diesen Slave zuriickzusenden.
Der Zédhler enthalt die Summe aller an den Slave gerichteten Nachrichten.
Definition der empfangenen und zuriickgesendeten Daten

Subfunktion Empfangenes Datenfeld Gesendetes Datenfeld

00 OE 0000 Zéhlers der Nachrichten fiir diesen Slave

3.9.10 Riicksenden des Zahlers der unbeantworteten Nachrichten

Der Slave wird aufgefordert, den Wert seines Zahlers der unbeantworteten Nachrichten zuriickzusenden.

Der Z&hler enthalt die Summe aller an den Slave gerichteten Nachrichten, die auf Grund von internen Ereignissen oder
erkannten Fehlern nicht beantwortet wurden.

Definition der empfangenen und zuriickgesendeten Daten:

Subfunktion Empfangenes Datenfeld Gesendetes Datenfeld

00 OF 0000 Zahlers der unbeantworteten Nachrichten
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3.9.11

3.9.12

3.9.13

3.9.14

3.9.15

Riicksenden des Zihlers der mit NAK beantworteten Nachrichten

Der Slave wird aufgefordert, den Wert seines Zahlers der mit NAK beantwarteten Nachrichten zuriickzusenden.
Der Zahler enthélt die Summe aller an den Slave gerichteten Nachrichten, die mit NAK beantwortet wurden.
Definition der empfangenen und zuriickgesendeten Daten:

Subfunktion Empfangenes Datenfeld Gesendetes Datenfeld

0010 00 00 Zahlers der mit NAK beantworteten Nachrichten

Riicksenden des Zihlers der mit Busy beantworteten Nachrichten

Der Slave wird aufgefordert, den Wert seines Zahlers der mit Busy beantworteten Nachrichten zuriickzusenden.
Der Zahler enthalt die Summe aller an den Slave gerichteten Nachrichten, die mit Busy beantwartet wurden.
Definition der empfangenen und zurlickgesendeten Daten:

Subfunktion Empfangenes Datenfeld Gesendetes Datenfeld

0012 0000 Z&hlers der mit Busy beantworteten Nachrichten

Riicksenden des Zahlers mit Parity-Error

Der Slave wird aufgefordert, den Wert seines Zahlers mit der Anzahl der Parity-Fehler zurlickzusenden.
Der Zahler enthalt die Summe aller an den Slave gerichteten Nachrichten, bei dem ein Parity-Fehler erkannt wurde.
Definition der empfangenen und zurlickgesendeten Daten:

Subfunktion Empfangenes Datenfeld Gesendetes Datenfeld

0040 0000 Z&hlers der Anzahl von Parity-Fehlern

Riicksenden des Zahlers mit Framing-Error

Der Slave wird aufgefordert den Wert seines Zahlers mit der Anzahl der Framing-Fehler zurlickzusenden.

Der Zahler enthélt die Summe aller an den Slave gerichteten Nachrichten bei dem ein Framing-Fehler erkannt wurde.
Framing-Fehler wird erkannt, wenn das Stopbit nicht am Ende eines Bytes erkannt wird.

Definition der empfangenen und zuriickgesendeten Daten

Subfunktion Empfangenes Datenfeld Gesendetes Datenfeld

00 41 0000 Zahlers der Anzahl von Framing-Fehlern

Riicksenden des Zahlers der zu langen Nachrichten

Der Slave wird aufgefordert den Wert seines Zéhlers der zu langen Nachrichten zurtickzusenden.

Der Zahler enthalt die Summe aller an den Slave gerichteten Nachrichten bei dem es zu einem Uberlauf des
Empfangsbuffers kam oder bei dem die Daten nicht schnell genug vom UART abgeholt werden konnten.
Definition der empfangenen und zurlickgesendeten Daten:

Subfunktion Empfangenes Datenfeld Gesendetes Datenfeld

00 42 0000 Z&hlers der zu langen Nachrichten
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MODBUS Adresshereiche und -formate
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Bereichsdefinitionen

Die Adresse wird in 2 Byte kodiert. Die hdchstwertigsten 3 Bits definieren das Ubertragungsformat der Daten.
Fir BluePort® Gerate stehen folgende Formate zur Verfligung

* Integer
* Integer mit 1, 2, 3 Nachkommastelle(n)
* Gleitkommaformat (Float nach IEEE)

Adressbereich Ubertragungsdatenformat Kleinster Grolter Auflésung
iibertragbarer |iibertragbare
Wert r Wert
hex dez.
0x0000 ... Ox1FFF |0 ... 8191 |Integer ohne Nachkommastelle |-30000 +32000 +/-1
0x2000 ... Ox3FFF {8192 ... 16383 |Integer mit 1T Nachkommastelle |-3000.0 +3200.0 +/- 0.1
0x4000 ... Ox5FFF | 16384...24575 | Integer mit 2 Nachkommastelle |-300.00 +320.00 +/-0.01
0x6000 ... Ox7FFF | 24576...32767 |Integer mit 3 Nachkommastelle |-30.000 +32.000 +/- 0.001
0x8000 ... OxBFFF |32768...49151 |Float (IEEE-Format) -1.0 E+037 +1.0 E+037 | +/-1.4E-045

Bei den Integerzahlen ohne und mit Nachkommastelle wird iiber die Schnittstelle der Wertebereich -30000
bis 32000 iibertragen. Die Skalierung mit den Faktoren 1, 10, 100 oder 1000 muss sowohl beim Sender als
auch beim Empfanger vorgenommen werden.

Werte werden im Motorola-Format (big endian) iibertragen.

Um die Abfrage und Vorgabe von Prozessdaten, Parameter und Konfigurationsdaten mit méglichst wenig Zugriffen zu
ermdglichen, werden die entsprechenden Bereiche gruppiert.

Prozessdaten konnen dabei in unterschiedlicher Zusammenfassung mehrfach definiert werden.

Folgende Sonderwerte sind bei der Ubertragung im Integerformat definiert:

e -31000 Sensorfehler
Dieser Wert wird zurlickgegeben fir Daten, die Wert auf Grund eines Fiihlerfehlers keinen
sinnvollen Wert liefern kénnen

e -32000 Abschaltwert
Die Funktion ist abgeschaltet.

e -32500 Nichtdefinierter Wert
Dieser Wert wird vom Gerat zuriickgegeben, wenn bei einer Bereichsabfrage eine Date innerhalb
des Bereiches nicht definiert ist. (NOT DEFINED VALUE)

e -32768 Entspricht 0x8000hex. Der zu {ibertragende Wert liegt aullerhalb des iibertragbaren Integerbereichs.

Folgende Sonderwerte sind bei der Ubertragung im Floatformat definiert:

e -15E37 Diese Date ist nicht definiert. Dieser Wert wird vom Gerét zuriickgegeben, wenn bei einer
Bereichsabfrage eine Date innerhalb des Bereiches nicht definiert ist.
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_4-3 Aufbau der Adresstabellen

In den nachfolgenden Adresstabellen sind die Adressen jedes Parameters fiir das entsprechende Datenformat in
dezimalen Werten angegeben.
Die Tabellen haben folgende Struktur:

Name r/’w [Adr. |Integer |real Typ Wert/off Beschreibung
base
1dP
2dP
3dP
— Name Bezeichnung des Datums
- r/w erlaubte Zugriffsart: r= Lesen , w = Schreiben
— Adr. Integer Adresse fiir Integer-Werte
— base Integer ohne Nachkommastelle;
- 1dP Integer mit 1 Nachkommastelle;
— 2dP Integer mit 2 Nachkommastellen;
— 3dP Integer mit 3 Nachkommastellen;
— real Gleitkommazahl / Float (IEEE-Format))
— Typ interner Datentyp
— Wert/off zuldssiger Wertebereich, Abschaltwert vorhanden
— Beschreibung Erlauterungen

X JInterne Datentypen

Die im Gerat verwendete Daten werden den folgenden Datentypen zugeordnet:

e Float
Floating Point Zahl
Wertebereich: -1999 ... -0.001, 0, 0.001 ... 9999

o INT
positive ganze Integer-Zahl
Wertebereich: 0 ... 65535
Ausnahme: Abschaltwert -32000°
o Text
Textstring bestehend aus n Zeichen, z.Z. definiert n=5
zuldssige Zeichen: 20H...7FH
e long
positive ganze Long-Zahl
Wertebereich: 0 ... 99999
e Enum
Auswahlwert
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“ Adresstabellen

In den nachfolgenden Kapiteln sind die Adresstabellen fiir die Gerate
¢ Digitalanzeiger Digital 280-1
enthalten.
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Code-Tabellen Bedienversion 2

Name r/w Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
Fnc.l riw [pbase 5063 42894|Enum |Enum_Funcl Funktion 1 = Istwertberechnung. Der Istwert kann direkt einem
1dP 13255 Eingangswert zugeordnet werden, er kann aber auch aus dem
2dP 21447 Vergle@ch zweier Eingangswerte ber.echnet werden. Dazu werden
24P 20639 verschledeng Fo_rmeln angeboten, die der Anwender_ auswahlen
kann, z. B. die Differenz oder das Verhaltnis der zwei
Eingangswerte.

0 keine Funktion
1 Tara-Funktion
2 Sample & Hold
3 02-Messung
Fnc.2 riw [base 5064 42896|Enum |Enum_Func2 Funktion 2
1dP 13256
2dP 21448
3dP 29640
0 Anzeiger
1 Regler
C.Fnc riw [pbase 5050 42868|Enum |Enum_CFnc Regelverhalten (Algorithmus) in Bezug auf Stellgréf3e: z. B. 2- oder
1dP 13242 3-Punkt-Regler, Signalgerat, Motorschrittfunktion.
2dP 21434
3dP 29626
0 Ein/Aus-Regler bzw. Signalgerat mit einem Ausgang. Der Ein/Aus-Regler bzw. das
Signalgerat schaltet um, wenn der Istwert das durch die Hysterese(n) festgelegte Band um
den Sollwert verl&sst.
1 PID-Regler, z. B. Heizen, mit einem Ausgang: schaltend als digitaler Ausgang (2-Punkt)
oder verstellend als analoger Ausgang (stetig). Der PID-Regler kann schnell auf
Anderungen der Regelabweichung reagieren und hat typischerweise keine bleibende
Regelabweichung.
C.Act riw [base 5052 42872|Enum [Enum_CAct Wirkungsrichtung des Reglers. Inverse Wirkungsrichtung, z. B.
1dP 13244 Heizen, bedeutet Erhthung der Leistung bei Absinken des Istwertes.
2dP 21436 ) i _ . .
P 29628 Direkte Wirkungsrichtung, z. B. Kuhlen, bedeutet Erhdhung der
3 Leistung bei Ansteigen des Istwertes.
0 Inverse oder gegengerichtete Reaktion, z.B. Heizen. Bei abfallendem Istwert wird die
StellgroRe erhoht, bei steigendem Istwert verringert.
1 Direkte oder gleichgerichtete Reaktion, z.B. Kiihlen. Bei steigendem Istwert wird die
StellgroRe erhdht, bei abfallendem Istwert verringert.
mG.L riw |base 5059 42886|Float ;]1 9999..9999 (| Untere Grenze fir den Einsatzbereich des Reglers, in dem geregelt
1dP 13251 werden soll. Der Regelbereich ist unabhéngig vom Messbereich.
2dp 21443 Durch Verkleinern des Regelbereiches kann die Empfindlichkeit des
24P 20635 Selbstoptimierungsverfahrens erhéht werden.
mG.H riw |base 5060 42888|Float |-19999..9999 O | Obere Grenze fiir den Einsatzbereich des Reglers, in dem geregelt
1dP 13252 werden soll. Der Regelbereich ist unabhéngig vom Messbereich.
24P 21444 Durch Verkleinern des Regelbereiches kann die Empfindlichkeit des
2dp 20636 Selbstoptimierungsverfahrens erhéht werden.
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Name riw Adr. Integer real Typ  Wert/off Beschreibung

tEmP r’'w |base 5021 42810|Float |0..-99999 0| Konstante Sondentemperatur. Bei der 02-Messung wird aus der
1dP 13213 konstanten Sondentemperatur und der von der Sonde abgegebenen
2dP 21405 EMK (Elektromotorischen Kraft in Volt) der momentane

q 29507 Sauerstoffgehalt bestimmt.
3dP Hinweis: Eine konstante Sondentemperatur ist nur bei beheizter
Lambdasonde gegeben.

Pbl ri'w |base 5000 42768|Float |1...99999 O | proportionalbereich 1 (Heizen) in phys. Einheit, z. B. °C. Der Ph legt
1dP 13192 das Verhéltnis zwischen Stellgroe und Regelabweichung fest. Je
24P 21384 kleiner Pb, desto stérker der Regeleingriff bei einer bestimmten

q 20576 Regelabweichung. Ein zu grol3er Pb flihrt ebenso wie ein zu kleiner
3dP Pb zu Schwingungen im Regelkreis.

til rl'w |base 5002 42772|Float |1--.99999 Nachstellzeit 1 (Heizen) [s]. Die Nachstellzeit Ti ist die
1dP 13194 Zeitkonstante des I-Teils. Der I-Teil reagiert um so schneller, je
24P 21386 kleiner Ti eingestellt ist.

q 20578 Zu kleines Ti: Regler neigt zum Schwingen.
3dP Zu grofRes Ti: Regler ist trage und braucht lange zum Ausregeln.
td1 rl'w |base 5004 42776|Float |1...99999 Vorhaltezeit 1 (Heizen) [s], 2. Parametersatz. Die Vorhaltezeit Tv ist
1dP 13196 die Zeitkonstante des D-Teils. Der D-Teil reagiert um so stérker, je
24P 21388 schneller die Anderung der RegelgréRe und je groRer Tv eingestellt
ist.
3dp 29580 Zu kleines Td: D-Teil hat kaum Einfluss.
Zu grolRes Td: Regler neigt zum Schwingen.

t1 ri'w |base 5006 42780|Float |0.4...99999 O | Minimale Periodendauer 1 (Heizen) [s]. Beim Standard ED-Wandler
1dP 13198 ist die kleinste Impulslénge 1/4 x t1.
24P 21390 Soll die Periodendauer nicht optimiert werden, muss das in der

20562 Konfiguration eingetragen werden (Default: Anpassung der
3dp Periodendauer durch Optimierung, aber auch bei Betrag der
Stellgrofie < 5%).

SH r'w |base 5014 42796|Float |0...99999 0| Neutrale Zone, bzw. Schaltdifferenz Signalgerat [phys. Einheit]. Zu
1dP 13206 klein: unnétige Schalthéufigkeit, zu groB: schlechte
24P 21398 Regelempfindlichkeit.

q 20590 Bei 3-Pkt-Reglern verzogert sie den direkten Ubergang von
3dp Heizen/Kiihlen, bei Motorschrittreglern beruhigt sie am Sollwert
das Schalten des Stellglieds.

Y.Lo r'w |base 5018 42804|Float |-105...105 O | Untere StellgroBenbegrenzung [%).
1dP 13210 Der Einstellbereich ist abhéngig vom Reglertyp
2dP 21402 2 Punktregler: 0 bis ymax-1
24P 29594 3 Punktregler: -105 bis ymax-1

Y.Hi r'w |base 5019 42806|Float |-105...105 O | obere StellgréRenbegrenzung [%].
1dP 13211 Der Einstellbereich ist ymin+1 bis 105
2dP 21403
3dP 29595

Y2 r'w |base 5017 42802|Float |-100...100 O Zweiter Stellwert [%)].
1dP 13209 Bei aktiviertem Y2 gestellter Betrieb. Achtung: Der Parameter fester
24P 21401 Stellwert Y2 ist nicht zu verwechseln mit dem Reglerausgang Y2!
3dP 29593

Y.0 r'w |base 5020 42808|Float |-105...105 O] offset fiir die StellgroBe [%]. Wird zur StellgroBe addiert, macht
1dP 13212 sich besonders bei P- und PD-Reglern bemerkbar. (Wird bei
2dP 21404 PID-Regler durch I-Teil ausgeglichen.) Der P-Regler gibt bei
24P 29506 Regelabweichung = 0 als Stellgréf3e YO aus.
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Bedienversion 2

Name riw Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
SP.LO riw |base 3100 38968|Float |-19999...9999 O | Untere Sollwertgrenze. Auf diesen Wert wird der Sollwert
d angehoben, wenn er kleiner eingestellt wird. ABER: Der
1dP 11292 ! . _ _
24P 19484 ($|cherhe|ts-) Sollwert W2 wird von den Sollwertgrenzen nicht
27676 eingeschrénkt!
3dp Die Sollwertreserve fir das Sprungverfahren betrégt 10% von SPHi
- SPLo.

SP.Hi riw |base 3101 38970|Float |-19999...9999 O | obere Sollwertgrenze. Auf diesen Wert wird der Sollwert begrenzt,
1dP 11293 wenn er hoher eingestellt wird. ABER: Der (Sicherheits-) Sollwert
2dp 19485 W2 wird von den Sollwertgrenzen nicht eingeschrankt!

Die Sollwertreserve fir das Sprungverfahren betrégt 10% von SPHi
3dP 27677 ~SPLo

Name riw Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung

C.nP r |base 5102 42972|Float |-19999..9999 O | Dieser Messwert ist die EingangsgroRe in physikalischer Einheit.
1dP 13294
2dP 21486
3dP 29678

In.Hi r |base 5106 42980|Float |-19999..9999 O | Maximalwert
1dP 13298
2dP 21490
3dP 29682

In.Lo r |base 5105 42978|Float |-19999..9999 L[| Minimalwert
1dP 13297
2dP 21489
3dP 29681
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Code-Tabellen

Bedienversion 2

Name

r/w Adr. Integer real

Typ

Wert/off Beschreibung

St.Cntr

r

base 5100 42968
1dP 13292
2dP 21484
3dP 29676

Int

0...65535 O | statusinformationen des Reglers, z. B. zu Schaltsignalen,

Regler-Aus oder zur Selbsteinstellung. Der Reglerstatus zeigt die im
Regler giiltigen Einstellungen.

Bit 0
Bit 1
Bit 2
Bit 3
Bit4
Bit 5

Bit 6

Bit 7

Bit 8

Bit 9

Schaltsignal Heizen; 0: Aus 1: Ein
Schaltsignal Kiihlen; 0: Aus 1: Ein
Flihlerfehler; 0: Ok 1: Fehler
Steuerhit Hand/Automatik;
0: Automatik 1: Hand

Steuerhit Y2,
0: Y2 nicht aktiv 1: Y2 aktiv
Steuerbit externe Vorgabe Stellgroiie;
0: nicht aktiv 1: aktiv

Steuerhit Coff;
0: nicht abgeschaltet

1: Regler abgeschaltet

Steuerbit Aktiver Parametersatz;
0: Parametersatz 1;

1: Parametersatz 2

Loopalarm;
0: Kein Alarm;

1: Alarm

Anfahrschaltung;

0: nicht aktiv

1: aktiv

Bit 10 Gradient;

0: nicht aktiv
1: aktiv

Bit 11 Nicht benutzt

Bit 12-15 Interne Funktionszustande (Arbeitszustande)
0000 Automatikbetrieh

0001 Reglerselbsteinstellung lauft

0010 Reglerselbsteinstellung fehlerhaft

(Warten auf Anwendersignal)

0011 Fuhlerfehler

0100 Nicht verwendet

0101 Handbetrieb

0110 Nicht verwendet

0111 Handbetrieb mit Startwert Y2
1000 Handbetrieb mit externer

Vorgabe der Stellgroie

1001 Ausgange abgeschaltet (Neutral)
1010 Abbruch der Reglerselbsteinstellung

(durch Steuer-/Fehlersignal)

diFF

base 5104 42976
1dP 13296
2dP 21488
3dP 29680

Float

-19999...9999 O | Regelabweichung, definiert als Istwert minus Sollwert. Positive Xw

bedeutet Istwert liegt tiber Sollwert. Je geringer der Betrag der
Regelabweichung, desto besser die Regelung.

Tul

base 5141 43050
1dP 13333
2dP 21525
3dP 29717

Float

0...99999 O | Verzugszeit Heizen der Strecke. Tu wird berechnet in der

Optimierung: Zeit, bis die Strecke deutlich reagiert. Tu wirkt wie
eine Totzeit. Sie wird aus der Prozessreaktion auf den
StellgréRensprung bestimmt und zum Reglerentwurf verwendet.
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Name riw Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung

Ypid r |base 5103 42974|Float |-120...120 O | Die StellgroRe Ypid ist das vom Regler berechnete Ausgangssignal
1dP 13295 und daraus werden die Schaltsignale fiir die digitalen und analogen
24P 21487 Reglerausgange berechnet. Es steht als analoges Signal z. B. zur
3dp 29679 Visualisierung zur Verfiigung.

Ada.St riw |base 5150 43068|Enum |Enum_AdaStart Starten / Stoppen der Adaption.
1dP 13342 Nach dem Startsignal wartet der Regler, bis der Prozess in einen
2dp 21534 stabilen Zustand gekommen ist (PIR) und startet dann die

Optimierung. Die Optimierung kann jederzeit manuell abgebrochen

3dP 29726 werden

Nach erfolgreicher Optimierung nimmt der Regler das Signal
selbsttatig zurtick.

0 Stop der Adaption fiihrt zum Abbruch der Adaption, der Regler geht in den Regelbetrieb
mit den vor dem Start der Adaption giiltigen Parameterwerten dber.

1 Der Start der Adaption erfolgt aus dem Hand- oder aus dem Regelbetrieb.
SP.EF r |base 5101 42970|Float |-19999..9999 O | wirksamer Sollwert. Der Wert am Ende der Sollwertverarbeitung,
1dP 13293 nach Berucksichtigung von W2, externer Sollwertvorgabe,
2dP 21485 Gradienten, Boostfunktion, Programmvorgaben, A_nfahrschaltung,_
24P 20677 Begrenzungen. Aus dem Vergleich mit dem effektiven Istwert ergibt
sich die Regelabweichung und daraus folgend die Regelreaktion.
StTune |r |base 5140 43048|Int |0..65535 O | statusinformationen der Selbstoptimierung, z. B. der aktuelle
1dP 13332 Zustand und eventuelle Ergebnisse, Warnungen und
2dP 21524 Fehlermeldungen.
3dP 29716
Bit0 Prozel3 in Ruhe; 0 Nein; 1 Ja
Bit 1 Betriebsart Reglerselbsteinstellung;
0 Aus; 1 Ein
Bit 2 Ergebnis der Reglerselbsteinstellung;
0 OK; 1 Fehler
Bit 3-7 Nicht benutzt
Bit8-11 Ergebnis des Heizenversuchs
0000  Keine Meldung / Versuch lauft
0001 Erfolgreich
0010 Erfolgreich mit Gefahr der
Sollwertiiberschreitung
0011  Fehler: Falsche Wirkungsrichtung
0100  Fehler: Keine Prozelreaktion
0101 Fehler: Tief liegender Wendepunkt
0110  Fehler: Gefahr der
Sollwertiiberschreitung
0111  Fehler: StellgréRensprung zu klein
1000  Fehler: Sollwertreserve ist zu klein
Bit 12 - 15 Ergebnis des Kiihlenversuchs
(wie Heizenversuch)
OptStat |r |base 5149 43066|Int |0..65535 Interner Zustand der Optimierung.
1dP 13341 Zustand der Automaten-Funktion fr Sprung - Verfahren und Impuls
2dP 21533 - Verfahren.
3dP 29725
Vmax1 r |base 5142 43052|Float |0...99999 O | Maximale Anstiegsgeschwindigkeit Heizen. Vmax wird berechnet in
1dP 13334 der Optimierung: Grofte Steigung des Istwertes wahrend der
24P 21526 Optimierung. Wird aus <_1er Prozessreaktion auf den
24P B StellgroRensprung bestimmt und zum Reglerentwurf verwendet.
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Code-Tabellen Bedienversion 2

Name r/w Adr. Integer real Typ  Wert/off Beschreibung

Kpl r |base 5143 43054|Float |0...99999 O ProzeBverstérkung Heizen. Die Prozessverstérkung ist bei Strecken
1dP 13335 mit Ausgleich das Verhaltnis, das sich aus dem StellgréRensprung
24P 21507 und der dadurch hervorgerufenen dauerhaften Istwertanderung

ergibt. Kp wird bei der Selbstoptimierung bestimmt und zum

3dp 29719 Reglerentwurf verwendet.
Msgl r |base 5144 43056|Enum |Enum_Msg Das Ergebnis der Selbstoptimierung "Heizen" gibt an, ob und mit
1dP 13336 welchem Ergebnis eine Selbstoptimierung stattgefunden hat.
2dP 21528
3dP 29720
0 Keine Meldung/ Versuch lauft
1 Der Versuch wurde erfolgreich abgeschlossen. Die neuen Parameter sind giiltig.
2 Der Versuch wurde erfolgreich, jedoch mit Warnung abgeschlossen. Die neuen Parameter
sind giltig.

Hinweis: Der Versuch wurde wegen Gefahr der Sollwertiiberschreitung abgebrochen,
jedoch wurden Parameter ermittelt. Eventuell Versuch mit groRerem Sollwertabstand
wiederholen.

3 Der Prozess reagiert in die falsche Richtung.
Magliche Abhilfe; Regler umkonfigurieren (invers <-> direkt). Eventuell Ausgang
kontrollieren (invers <-> direkt).

4 Der Prozess zeigt keine Reaktion. Eventuell ist der Regelkreis nicht geschlossen.
Magliche Abhilfe: Fiihler, Anschliisse und Prozess tiberpriifen.
5 Der Wendepunkt der Sprungantwort des Istwertes liegt zu tief.

Magliche Abhilfe: Den erlaubten StellgréBenbereich erweitern, d. h. die Parameter Y.Hi
erhdhen ("Heizen") bzw. Y.Lo niedriger einstellen ("Kiihlen").

6 Der Versuch ist gescheitert und wurde wegen Gefahr der Sollwertiberschreitung
abgebrochen. Parameter konnten nicht ermittelt werden.

Magliche Abhilfe: Versuch mit groRerem Sollwertabstand wiederholen.

7 Es ist kein ausreichend groRer StellgréRensprung méglich (Mindest-Sprunghdhe > 5%).
Magliche Abhilfe: Den erlaubten StellgréBenbereich erweitern, d. h. die Parameter Y.Hi
erhohen ("Heizen") bzw. Y.Lo niedriger einstellen ("Kihlen").

8 Der Versuch wurde vor Ausgabe des Stellsprunges gestoppt, da der Sollwertabstand zu
gering ist (der Regler wartet).

Das Bestétigen dieser Fehlermeldung bricht die Optimierung ab und fiihrt zur Umschaltung
in den Automatik-Betrieb.

Mdgliche Abhilfe: Sollwerteinstellbereich verkleinern oder Sollwert &ndern, oder Istwert
absenken.
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Code-Tabellen

Bedienversion 2

Name r/w Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
SitYP riw [pbase 1150 35068|Enum |Enum_StYP Typ des angeschlossenen Sensors bzw. Eingangssignals, z. B.
1dP 9342 Thermoelement Typ J. Bei Strom-, Spannungs- und
2dP 17534 Potentiometer-Eingangssignalen kann eine Skalierung
3dp 25726 vorgenommen werden.
0 Thermoelement Typ L (-100...900°C), Fe-CuNi DIN
Messbereich in Fahrenheit: -148...1652°F
1 Thermoelement Typ J (-100...1200°C), Fe-CuNi
Messbereich in Fahrenheit: -148...2192°F
2 Thermoelement Typ K (-100...1350°C), NiCr-Ni
Messhereich in Fahrenheit: -148...2462°F
3 Thermoelement Typ N (-100...1300°C), Nicrosil-Nisil
Messbereich in Fahrenheit: -148...2372°F
4 Thermoelement Typ S (0...1760°C), PtRh-Pt10%
Messbereich in Fahrenheit: 32...3200°F
5 Thermoelement Typ R (0...1760°C), PtRh-Pt13%
Messbereich in Fahrenheit: 32...3200°F
6 Thermoelement Typ T (-200...400°C), Cu-CuNi
Messbereich in Fahrenheit: -328...752°F
7 Thermoelement Typ C (0...2315°C), W5%Re-W26%Re
Messbereich in Fahrenheit: 32...4199°F
8 Thermoelement Typ D (0...2315°C), W3%Re-W25%Re
Messhereich in Fahrenheit: 32...4199°F
9 Thermoelement Typ E (-100...1000°C), NiCr-CuNi
Messbereich in Fahrenheit: -148...1832°F
10 Thermoelement Typ B (0/400...1820°C), PtRh-Pt6%
Messbereich in Fahrenheit: 32/752 ... 3308°F
18 Thermoelement Sondertyp mit durch den Anwender anpassbarer Linearisierung. So
kénnen nichtlineare Signale nachgebildet oder linearisiert werden.
20 Pt100 (-200.0 ... 100.0(150.0)°C)
Messbereich bis zu 150 °C bei reduziertem Leitungswiderstand.
Messbereich in Fahrenheit: -328...212(302) °F
21 Pt100 (-200.0 ... 850.0 °C)
Messhereich in Fahrenheit: -328...1562°F
22 Pt1000 (-200.0...850.0 °C)
Messbereich in Fahrenheit: -328...1562°F
23 Spezial : 0...4500 Ohm.
Fur KTY 11-6 mit voreingestellter Sonderlinearisierung (-50...150°C oder -58...302°F).
24 Spezial : 0...450 Ohm
30 Strom : 0...20mA / 4...20mA
40 Spannung : 0...10V / 2...10V
41 Spezial : -2.5...115 mV
42 Spezial : -25...1150 mV
43 Spezial : -25...90 mV
44 Spezial : -500...500 mV
45 Spezial : -5..5V
50 Potentiometer : 0...160 Ohm
51 Potentiometer : 0...450 Ohm
52 Potentiometer : 0...1600 Ohm
S.Lin riw |base 1151 35070|Enum |Enum_SLin Linearisierung (nicht bei allen Sensortypen S.tYP einstellbar).
1dP 9343 Sonderlinearisierung. Erstellen der Linearisierungstabelle mit dem
24P 17535 Engineering-Tool mdglich. Voreingestellt ist die Kennlinie fir KTY
3dp 25797 11-6 Temperatursensoren.
0 Keine Sonderlinearisierung.
1 Sonderlinearisierung. Erstellen der Linearisierungstabelle mit dem Engineering-Tool

maglich. Voreingestellt ist die Kennlinie fiir KTY 11-6 Temperatursensoren.
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Code-Tabellen

Bedienversion 2

Name riw Adr. Integer real Typ  Wert/off Beschreibung

Corr riw |base 160 33088|Enum |Enum_Corr Messwertkorrektur / Skalierung
1dP 8352
20P 16544
3dP 24736

0 Ohne Skalierung

1 Die Offset-Korrektur (in CAL-Ebene) kann online am Prozess erfolgen. Zeigt InL den unteren
Eingangswert des Skalierungspunktes, dann ist OuL auf den dazu gehdrigen Anzeigewert
einzustellen. Die Einstellung erfolgt nur tber die Frontbedienung am Gerét.

2 Die 2-Punkt-Korrektur (in CAL-Ebene) ist mit einem Istwertgeber offline oder online am
Prozess durchftihrbar. Fiir den unteren und den oberen Skalierungspunkt jeweils den
Istwert vorgeben und als Eingangswert InL bzw. InH bestatigen, dann den jeweils dazu
gehdrigen Anzeigewert OuL bzw. OuH einstellen. Die Einstellung erfolgt Gber die
Frontbedienung am Gerét.

3 Skalierung (in PArA-Ebene). Die Eingangs-und Anzeigewerte fur den unteren (InL, OuL) und
den oberen Skalierungspunkt (InH, OuH) sind in der Parameterebene sichtbar. Die
Einstellung erfolgt Uber die Frontbedienung am Gerét oder (iber das Engineering Tool.

Name r/w Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung

InL riw base 1100 34968|Float |-19999..9999 O | Eingangswert des unteren Skalierungspunktes. Je nach Sensortyp
1dP 9292 kann in der Parameter-Ebene eine Skalierung der Eingangs- auf die
24P 17484 Anzeigewerte erfolgen. Die Angabe des Eingangswertes des

q 25676 unteren Skalierungspunktes erfolgt in der jeweiligen elektrischen
Sl Grofe, z. B. 4 mA.

OuL riw |base 1101 34970|Float |-19999...9999 0| Anzeigewert des unteren Skalierungspunktes. Je nach Sensortyp
1dP 9293 kann in der Parameter-Ebene eine Skalierung der Eingangs- auf die
24P 17485 Anzeigewerte erfolgen. Der Bediener kann den Anzeigewert des

unteren Skalierungspunktes &ndern, z. B. 4mA wird angezeigt als 2
3dP 25677
[pH].

InH riw |base 1102 34972|Float |-19999...9999 O] Eingangswert des oberen Skalierungspunktes. Je nach Sensortyp
1dP 9294 kann in der Parameter-Ebene eine Skalierung der Eingangs- auf die
24P 17486 Anzeigewerte erfolgen. Die Angabe des Eingangswertes des oberen

Skalierungspunktes erfolgt in der jeweiligen elektrischen Grél3e, z.
3dP 25678
B. 20mA.

OuH riw |base 1103 34974|Float |-19999...9999 O | Anzeigewert des oberen Skalierungspunktes. Je nach Sensortyp
1dP 9295 kann in der Parameter-Ebene eine Skalierung der Eingangs- auf die
2dp 17487 Anzeigewerte erfolgen. Der Bediener kann den Anzeigewert des

oberen Skalierungspunktes &ndern, z. B. 20mA wird angezeigt als
3dP 25679
12 [pH].

tF r’'w |base 1104 34976|Float |0...100 O | Filterzeitkonstante [s]. Jeder Eingang verfigt tiber ein digitales
1dP 9296 (softwaremaliges) Tiefpassfilter zur Unterdriickung von
24P 17488 anlagebedingten Storungen auf den Eingangsleitungen. Je héher
adp 25680 der Wert, desto besser die Filterwirkung, aber desto langer werden

die Eingangssignale dadurch verzégert.

b.F r'w |base 1105 34978|Float |0...99999 0| Die Filterbandbreite wird verwendet fiir das mathematische Filter
1dP 9297 erster Ordnung. Es ist die einstellbare Toleranz um den Messwert,
24P 17489 in der das Filter aktiv ist. Messwertanderungen groRer als die
3dp 25681 eingestellte Bandbreite werden direkt durchgereicht.
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Code-Tabellen Bedienversion 2

Name riw Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
Etc r’'w |base 1106 34980|Float |0...100 externe Temperaturkompensation
1dP 9298 (Temperatur am Ubergang von Thermoelement- auf Kupferleitung
24P 17490 bei externer Temperaturkompensation)
3dP 25682
Name riw Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
InP.r r |base 1170 35108|Float |-19999..9999 O | Messwert vor der Messwertkorrektur (unverarbeitet).
1dP 9362
2dP 17554
3dP 25746
Fail r |base 1171 35110|Enum |Enum_InpFail Fehler am Eingang, fehlerhafter oder falsch angeschlossener Sensor
1dP 9363
2dP 17555
3dP 25747
0 Kein Fehler
1 Fuhlerbruch
2 Polaritat am Eingang falsch
4 Kurzschluss am Eingang
InP r |base 1172 35112|Float |;19999..9999 O | Messwert nach der Messwertkorrektur, verarbeitet mit z. B. Offset-
1dP 9364 oder 2-Punkt-Korrektur bzw. skaliert.
2dP 17556
3dP 25748
F.Inp riw |base 1180 35128|Float |-19999...9999 O | Forcingwert fiir einen analogen Eingang INP. Forcing bedeutet die
1dP 9372 externe Steuerung eines Eingangs, das Gerét tbernimmt den Wert
2dp 17564 auf diesen Eingang wie einen Messwert. (Vorgabe fiir
24P 25756 Messeingénge durch Uberlagerte Steuerung, z. B. zum
Funktionstest.)
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Code-Tabellen

Bedienversion 2

Name riw Adr. Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
Fnc.l riw [pbase 2150 37068|Enum |Enum_fcn Aktivieren und Einstellen des Grenzwert-Alarms (z. B. zur
1dP 10342 Messwertiiberwachung), z. B. mit oder ohne Speicherung.
2dP 18534
3dP 26726
0 Keine Grenzwertiiberwachung.
1 Messwertliberwachung. Wird der Grenzwert (iber-/unterschritten, erfolgt eine
Alarmmeldung. Diese wird automatisch zuriickgesetzt, wenn der Messwert wieder im
"Gut"-Bereich (einschlieRlich Hysterese) ist.
2 Messwertiberwachung + Speicherung des Alarmzustands. Wird der Grenzwert
Uber-/unterschritten, erfolgt eine Alarmmeldung. Ein gespeicherter Grenzwert bleibt
erhalten, bis er manuell zuriickgesetzt wird.
3 Signalilberwachung auf Anderung pro Minute
4 Signaliiberwachung auf Anderung pro Minute + Speicherung des Alarmzustands.
Src.1 r/w |base 2151 37070(Enum |Enum_Src Quelle fir Grenzwert. Auswabhl, welche GréRe mit dem Grenzwert
1dP 10343 iiberwacht werden soll.
2dP 18535
3dP 26727
0 Istwert = Absolutalarm
1 Regelabweichung Xw (Istwert - Sollwert) = Relativalarm
Hinweis: Es wird der wirksame Sollwert Weff verwendet. Das ist z. B. bei einer Rampe der
sich &ndernde Sollwert, nicht der Ziel-Sollwert.
2 Regelabweichung Xw (=Relativalarm) mit Unterdriickung beim Anfahren und bei
Sollwerténderung. Der Grenzwert wird nach einer Unterdriickung wieder iberwacht,
sobald die Regelabweichung innerhalb der Alarmgrenzen war, spatestens aber nach
10-mal Tn.
3 Messwert des analogen Eingangs INP1
6 Der wirksame Sollwert Weff, auf den geregelt wird.
Beispiel: Der Gradient &ndert den wirksamen Sollwert, bis er den internen (Ziel-) Sollwert
erreicht.
7 StellgréRe y (Reglerausgang)
11 Regelabweichung Xw (=Relativalarm) mit Unterdriickung beim Anfahren und bei
Sollwerténderung. Der Grenzwert wird nach einer Unterdriickung wieder Uberwacht,
sobald die Regelabweichung innerhalb der Alarmgrenzen war.
Name riw Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
L1 riw |base 2100 36968|Float |-19999...9999 Unterer Grenzwert. Alarm wird bei Unterschreiten aktiv, wird
1dP 10292 zuriickgesetzt bei unterer Grenzwert plus Hysterese.
2dP 18484
3dP 26676
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Code-Tabellen

Bedienversion 2

Name r/w Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung

H.1 riw |base 2101 36970|Float |-19999...9999 Oberer Grenzwert. Alarm wird bei Uberschreiten aktiv, wird
1dP 10293 zuriickgesetzt bei oberer Grenzwert minus Hysterese.
2dP 18485
3dP 26677

HYS.1 rl'w |base 2102 36972|Float |0-..99999 O | Hysterese vom Grenzwert. Schaltdifferenz fiir oberen und unteren
1dP 10294 Grenzwert. Um diesen Betrag muss der Wert bei oberem Grenzwert
2dp 18486 abfallen bzw. bei unterem Grenzwert ansteigen, damit der
3P 26678 Grenzwertalarm zuriickgesetzt wird.

dEL.1 ri'w |base 2103 36974|Float |0...99999 O | Alarm Verzogerung vom Grenzwert. Der Alarm wird erst nach dieser
1dP 10295 Verzogerungszeit aktiv. Er wird nur angezeigt und eventuell
2dp 18487 gespeichert, wenn er so lange ansteht, bis die Verzogerungszeit
24P 26679 abgelaufen ist.

Name r/w Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung

St.Lim r |base 2170 37108|Enum |Enum_LimStatus Grenzwert Status: kein Alarm, aktiv oder gespeichert.
1dP 10362
2dP 18554
3dP 26746

0 Kein Alarm
1 Es ist eine Grenzwertverletzung aufgetreten und gespeichert worden.
2 Ein Grenzwert ist verletzt.

Name r/w Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung

Fnc.2 riw [base 2250 37268|Enum [Enum_fcn Aktivieren und Einstellen des Grenzwert-Alarms (z. B. zur
1dP 10442 Messwertuberwachung), z. B. mit oder ohne Speicherung.
2dP 18634
3dP 26826

Keine Grenzwertiiberwachung.

1 Messwertliberwachung. Wird der Grenzwert tiber-/unterschritten, erfolgt eine
Alarmmeldung. Diese wird automatisch zuriickgesetzt, wenn der Messwert wieder im
"Gut"-Bereich (einschlieflich Hysterese) ist.

2 Messwertiiberwachung + Speicherung des Alarmzustands. Wird der Grenzwert
Uber-/unterschritten, erfolgt eine Alarmmeldung. Ein gespeicherter Grenzwert bleibt
erhalten, bis er manuell zurlickgesetzt wird.

3 Signaliberwachung auf Anderung pro Minute

4 Signaliiberwachung auf Anderung pro Minute + Speicherung des Alarmzustands.
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Code-Tabellen Bedienversion 2

Name riw Adr. Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
Src.2 r/'w |base 2251 37270(Enum |Enum_Src Quelle fir Grenzwert. Auswahl, welche GréRe mit dem Grenzwert
1dP 10443 iberwacht werden soll.
2dP 18635
3dP 26827
0 Istwert = Absolutalarm
1 Regelabweichung Xw (Istwert - Sollwert) = Relativalarm

Hinweis: Es wird der wirksame Sollwert Weff verwendet. Das ist z. B. bei einer Rampe der
sich &ndernde Sollwert, nicht der Ziel-Sollwert.

2 Regelabweichung Xw (=Relativalarm) mit Unterdriickung beim Anfahren und bei
Sollwertanderung. Der Grenzwert wird nach einer Unterdriickung wieder iiberwacht,
sobald die Regelabweichung innerhalb der Alarmgrenzen war, spatestens aber nach

10-mal Tn.

3 Messwert des analogen Eingangs INP1

6 Der wirksame Sollwert Weff, auf den geregelt wird.
Beispiel: Der Gradient &ndert den wirksamen Sollwert, bis er den internen (Ziel-) Sollwert
erreicht.

7 StellgréRe y (Reglerausgang)

11 Regelabweichung Xw (=Relativalarm) mit Unterdriickung beim Anfahren und bei

Sollwerténderung. Der Grenzwert wird nach einer Unterdriickung wieder Uiberwacht,
sobald die Regelabweichung innerhalb der Alarmgrenzen war.

Name riw Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung

L.2 riw |base 2200 37168|Float |-19999...9999 Unterer Grenzwert. Alarm wird bei Unterschreiten aktiv, wird
1dP 10392 zuriickgesetzt bei unterer Grenzwert plus Hysterese.
2dP 18584
3dP 26776

H.2 riw |base 2201 37170|Float |-19999...9999 Oberer Grenzwert. Alarm wird bei Uberschreiten aktiv, wird
1dP 10393 zuriickgesetzt bei oberer Grenzwert minus Hysterese.
2dP 18585
3dP 26777

HYS.2 rl'w |base 2202 37172|Float [0-..99999 O | Hysterese vom Grenzwert. Schaltdifferenz fiir oberen und unteren
1dP 10394 Grenzwert. Um diesen Betrag muss der Wert bei oberem Grenzwert
2dP 18586 abfallen bzw. bei unterem Grenzwert ansteigen, damit der
3P 26778 Grenzwertalarm zuriickgesetzt wird.

dEL.2 ri'w |base 2203 37174|Float [0-..99999 O | Alarm Verzogerung vom Grenzwert. Der Alarm wird erst nach dieser
1dP 10395 Verzogerungszeit aktiv. Er wird nur angezeigt und eventuell
24P 18587 gespeichert, wenn er so lange ansteht, bis die Verzdgerungszeit
3P 26779 abgelaufen ist.
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Code-Tabellen

Bedienversion 2

'L im2

Name r/w Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung

St.Lim r |base 2270 37308|Enum |Enum_LimStatus Grenzwert Status: kein Alarm, aktiv oder gespeichert.
1dP 10462
2dP 18654
3dP 26846

JLIim3

0

2

Kein Alarm
Es ist eine Grenzwertverletzung aufgetreten und gespeichert worden.
Ein Grenzwert ist verletzt.

Name r/w Adr.Integer real Typ Wert/off Beschreibung
Fnc.3 riw [pase 2350 37468|Enum |Enum_fcn Aktivieren und Einstellen des Grenzwert-Alarms (z. B. zur
1dP 10542 Messwertiiberwachung), z. B. mit oder ohne Speicherung.
2dP 18734
3dP 26926
0 Keine Grenzwertiiberwachung.
1 Messwertliberwachung. Wird der Grenzwert (iber-/unterschritten, erfolgt eine
Alarmmeldung. Diese wird automatisch zuriickgesetzt, wenn der Messwert wieder im
"Gut"-Bereich (einschlieRlich Hysterese) ist.
2 Messwertiberwachung + Speicherung des Alarmzustands. Wird der Grenzwert
Uber-/unterschritten, erfolgt eine Alarmmeldung. Ein gespeicherter Grenzwert bleibt
erhalten, bis er manuell zurlickgesetzt wird.
3 Signalilberwachung auf Anderung pro Minute
4 Signaliberwachung auf Anderung pro Minute + Speicherung des Alarmzustands.
Src.3 r/w |base 2351 37470|Enum [Enum_Src Quelle fir Grenzwert. Auswahl, welche Gréf3e mit dem Grenzwert
1dP 10543 iiberwacht werden soll.
2dP 18735
3dP 26927
0 Istwert = Absolutalarm
1 Regelabweichung Xw (Istwert - Sollwert) = Relativalarm
Hinweis: Es wird der wirksame Sollwert Weff verwendet. Das ist z. B. bei einer Rampe der
sich andernde Sollwert, nicht der Ziel-Sollwert.
2 Regelabweichung Xw (=Relativalarm) mit Unterdriickung beim Anfahren und bei
Sollwertanderung. Der Grenzwert wird nach einer Unterdriickung wieder liberwacht,
sobald die Regelabweichung innerhalb der Alarmgrenzen war, spatestens aber nach
10-mal Tn.
3 Messwert des analogen Eingangs INP1
6 Der wirksame Sollwert Weff, auf den geregelt wird.
Beispiel: Der Gradient &ndert den wirksamen Sollwert, bis er den internen (Ziel-) Sollwert
erreicht.
7 StellgroRe y (Reglerausgang)
11 Regelabweichung Xw (=Relativalarm) mit Unterdriickung beim Anfahren und bei

Sollwertanderung. Der Grenzwert wird nach einer Unterdriickung wieder iiberwacht,
sobald die Regelabweichung innerhalb der Alarmgrenzen war.
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Code-Tabellen

Bedienversion 2

Name riw Adr. Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
dEL.3 r'w |base 2303 37374|Float |0...99999 0| Alarm Verzogerung vom Grenzwert. Der Alarm wird erst nach dieser
1dP 10495 Verzdgerungszeit aktiv. Er wird nur angezeigt und eventuell
24P 18687 gespeichert, wenn er so lange ansteht, bis die Verzdgerungszeit
3P 26879 abgelaufen ist.
L.3 riw |base 2300 37368|Float |-19999...9999 Unterer Grenzwert. Alarm wird bei Unterschreiten aktiv, wird
1dP 10492 zuriickgesetzt bei unterer Grenzwert plus Hysterese.
2dP 18684
3dP 26876
H.3 riw |base 2301 37370|Float |-19999..9999 Oberer Grenzwert. Alarm wird bei Uberschreiten aktiv, wird
1dP 10493 zuriickgesetzt bei oberer Grenzwert minus Hysterese.
2dP 18685
3dP 26877
HYS.3 rl'w |base 2302 37372|Float [0-..99999 O | Hysterese vom Grenzwert. Schaltdifferenz fiir oberen und unteren
1dP 10494 Grenzwert. Um diesen Betrag muss der Wert bei oberem Grenzwert
24P 18686 abfallen bzw. bei unterem Grenzwert ansteigen, damit der
3P 26873 Grenzwertalarm zuriickgesetzt wird.
Name r/w Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
St.Lim r |base 2370 37508|Enum |Enum_LimStatus Grenzwert Status: kein Alarm, aktiv oder gespeichert.
1dP 10562
2dP 18754
3dP 26946
0 Kein Alarm
1 Es ist eine Grenzwertverletzung aufgetreten und gespeichert worden.
2 Ein Grenzwert ist verletzt.

6 |Nele]

Name r/w Adr.Integer real Typ Wert/off Beschreibung
Lr riw [base 1051 34870|Enum |Enum_dinP1 Local / Remote Umschaltung (Remote: Verstellung von allen Werten
1dP 9243 uber Front ist blockiert)
2dP 17435
3dP 25627
0 Keine Funktion (Umschaltung tiber Schnittstelle mdglich)
1 immer aktiv
2 Digitaler Eingang DI1 schaltet
3 Digitaler Eingang DI2 schaltet (nur bei OPTION sichtbar)
4 Digitaler Eingang DI3 schaltet (nur bei OPTION sichtbar)
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Code-Tabellen Bedienversion 2

g LOGI

Name r/w Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
Err.r riw |base 1052 34872|Enum |Enum_dinP4 Quelle des Steuersignals zum Riicksetzen aller gespeicherten
1dP 9244 Eintrége der Errorliste. In der Errorliste stehen sémtliche
2dP 17436 Fehlermeldungen und. Alarme. 'S.teht gin Alarm noph and. h. ist die
24P 25628 F(_ehlerur_sa_che noch mc_ht peseltlgt, kénnen gespeicherte Alarme
nicht quittiert und damit riickgesetzt werden.
0 Keine Funktion (Umschaltung iiber Schnittstelle mdglich)
2 Digitaler Eingang DI1 schaltet
3 Digitaler Eingang DI2 schaltet (nur bei OPTION sichtbar)
4 Digitaler Eingang DI3 schaltet (nur bei OPTION sichtbar)
5 F-Taste schaltet
tArA riw |base 1053 34874|Enum |Enum_dinP4 Signalquelle fir die Aktivierung der Tara-Funktion
1dP 9245
2dP 17437
3dP 25629
0 Keine Funktion (Umschaltung tber Schnittstelle mdglich)
2 Digitaler Eingang DI1 schaltet
3 Digitaler Eingang DI2 schaltet (nur bei OPTION sichtbar)
4 Digitaler Eingang DI3 schaltet (nur bei OPTION sichtbar)
5 F-Taste schaltet
HOLd riw [base 1054 34876|Enum |Enum_dinP4 Signalquelle zur Aktivierung der Sample&Hold-Funktion
1dP 9246
2dP 17438
3dP 25630
0 Keine Funktion (Umschaltung tber Schnittstelle mdglich)
2 Digitaler Eingang DI1 schaltet
3 Digitaler Eingang DI2 schaltet (nur bei OPTION sichtbar)
4 Digitaler Eingang DI3 schaltet (nur bei OPTION sichtbar)
5 F-Taste schaltet
rES.L riw [base 1055 34878|Enum |Enum_dinP4 Signalquelle zur Aktivierung der Funktion Reset Minimalwert
1dP 9247
2dP 17439
3dP 25631
0 Keine Funktion (Umschaltung Uber Schnittstelle mdglich)
2 Digitaler Eingang DI1 schaltet
3 Digitaler Eingang DI2 schaltet (nur bei OPTION sichtbar)
4 Digitaler Eingang DI3 schaltet (nur bei OPTION sichtbar)
5 F-Taste schaltet
rES.H riw [base 1056 34880|Enum |Enum_dinP4 Signalquelle zur Aktivierung der Funktion Reset Maximalwert
1dP 9248
2dP 17440
3dP 25632
0 Keine Funktion (Umschaltung tber Schnittstelle mdglich)
2 Digitaler Eingang DI1 schaltet
3 Digitaler Eingang DI2 schaltet (nur bei OPTION sichtbar)
4 Digitaler Eingang DI3 schaltet (nur bei OPTION sichtbar)
5 F-Taste schaltet
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Bedienversion 2

JJ LOGI

Name riw Adr. Integer real Typ  Wert/off Beschreibung

di.Fn riw |base 1050 34868|Enum |Enum_diFn Funktionsweise der digitalen Eingange (gilt fir alle Eingange).
1dP 9242
2dP 17434
3dP 25626

0 Grundstellung aus, ein positives Signal schaltet die mit dem digitalen Eingang verbundene
Funktion ein. Riicknahme des Signals schaltet wieder aus.

1 Grundstellung ein, positives Signal schaltet die mit dem digitalen Eingang verbundene
Funktion aus. Riicknahme des Signals schaltet wieder ein.

2 Tasterfunktion. Grundstellung aus. Nur positive Signale schalten. Ein positives Signal
schaltet ein. Riicknahme des Signals nétig, um mit dem néchsten positiven Signal
auszuschalten.

Name r/w Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
St.Di r |base 1070 34908|Mask |0...7 O | zustand der digitalen Eingange oder von Tasten (binar kodiert).
1dP 9262
2dP 17454
3dP 25646
Bit 0 Eingang 1, Bit 1 Eingang 2,
Bit 2 Eingang 3,
Bit8 Zustand F-Taste,
Bit9 Zustand A/H-Taste,
Bit 10 Zustand Wahl-Taste,
Bit 11 Zustand Dekrement-Taste,
Bit 12 Zustand Inkrement-Taste,
Bit 13 Zustand Loc-Schalter
L-R rl'w |base 1080 34928|Int  |0..1 O | Remote-Betrieb. (Remote bedeutet die Einstellung aller Werte nur
1dP 9272 uber Schnittstelle, die Verstellung tiber Front ist blockiert.)
2dP 17464
3dP 25656
Err.r r'w |base 1081 34930(Int |0...1 O] signal zum Riicksetzen der gesamten Error-Liste. Die Error-Liste
1dP 9273 enthdlt alle Fehler, die gemeldet werden, z. B. Gerétefehler und
24P 17465 Grenzwerte. Sie enthalt sowohl anstehende als auch gespeicherte
d 25657 Fehler nach ihrer Behebung. Das Rucksetzen quittiert alle Fehler,
3dP noch anstehende Fehler erscheinen wieder nach der nachsten
(Fehler-) Messung.
tArA r’'w |base 1082 34932(Int |0...1 O | Ein positives Signal (=1) schaltet die Tara-Funktion ein. Das
1dP 9274 Einschalten der Tara-Funktion setzt den momentanen Messwert auf
24P 17466 Null und misst dann mit diesem Offset weiter. Durch das
q 25658 Ausschalten der Tara-Funktion wird wieder der tatséchliche
3aP Messwert angezeigt.
HOLd r'w |base 1083 34934|Int  |0..1 O | purch ein positives Signal (=1) wird die Hold-Funktion
1dP 9275 eingeschaltet. Bei aktiver Sample & Hold Funktion wird der
24P 17467 Messwert festgehalten. Durch das Ausschalten der Sample &
adp 25650 Hold-Funktion wird wieder der tatsachliche Messwert angezeigt.
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g LOGI

Name riw Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung

rES.L r'w |base 1084 34936(Int  |0...1 O | Durch ein positives Signal (=1) wird der Minimalwert geldscht.
1dP 9276
2dP 17468
3dP 25660

rES.H ri'w |base 1085 34938|Int  |0..1 O | Durch ein positives Signal (=1) wird der Maximalwert geloscht.
1dP 9277
2dP 17469
3dP 25661

F.Di r'w |base 1094 34956|Mask |0---7 O [ Forcen der digitalen Eingange. Forcing bedeutet die externe
1dP 9286 Steuerung eines Eingangs, das Gerét Ubernimmt den Wert auf
2dp 17478 diesen Eingang. (Vorgabe fiir Eingange durch Uberlagerte

Steuerung, z. B. zum Funktionstest.)

3dP 25670

Bit 0 Forcing fur digitalen Eingang 1
Bit 1 Forcing firr digitalen Eingang 2
Bit 2 Forcing fur digitalen Eingang 3
Bit 3 Forcing fiir digitalen Eingang 4
Bit 4 Forcing fur digitalen Eingang 5

Name r/w Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung

Conf r/iw |base 1 32770{Int  [0...2 O Start/Stop und Abbruch des Konfigurationsmodes
1dP 8193 0 = Ende der Konfiguration
24P 16385 ; f itbet)rt dirgonéigufr.ation'
24P 24577 = Abbruch der Konfiguration

Name r/w Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
UPD riw |base 95 32958 |Enum |Enum_Aenderungsflag| Statusmeldung, dass Parameter / Konfiguration (iber Front ge&ndert
1dP 8287 wurden.
2dP 16479
3dP 24671
0 Keine Anderung durch die Front-Bedienung
1 Durch die Front-Bedienung ist eine Anderung erfolgt, die eingearbeitet werden muss.
Hw.Opt r |base 200 33168(Int  |0...65535 Hardwareoption der KSx-1-Familie:
1dP 8392 0000 WXYZ 0000 00BA
24P 16584 Z=1: Option Modbus + di2/di3 + TPS

Y=1: Option INP3 (KS90-1, KS90-1P)

X=1: Option 16 Programme (KS90-1P)

W=1: Option OUT5/0UT6 (KS50-1, KS90-1, KS90-1P)
A=1: OUT3 ist Analogausgang

B=1: OUT4 ist Analogausgang (KS90-1, KS90-1P)

3dP 24776
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Name riw Adr. Integer real Typ  Wert/off Beschreibung

Sw.Op r |base 201 33170(Int  |0...255 0| softwareversion XY Major und Minor Release (z. B. 21 = Version 2 .
1dP 8393 1). Die Softwareversion spezifiziert die Firmware im Gerat. Sie muss
24P 16585 zur Bedienversion (OpVersion) im E-Tool passen fiir das korrekte
3P AT Zusammenspiel von E-Tool und Gerét.

Bed.V r |base 202 33172|Int  |0..255 O | Bedienversion (Zahlenwert). Fiir das korrekte Zusammenspiel von
1dP 8394 E-Tool und Gerat miissen Softwareversion und Bedienversion
24P 16586 zZusammenpassen.
3dP 24778

Unit r |base 203 33174|Int  |0..255 O | Kennzeichnung, um welches Gerét es sich handelt.
1dP 8395
2dP 16587
3dP 24779

S.Vers r |base 204 33176(Int  |100...255 0| Die Sub-Versionsnummer steht als zusatzlicher Index zur
1dP 8396 Feinunterscheidung von Software-Versionen zur Verfligung.
2dP 16588
3dP 24780

St.Ala r |base 250 33268|Mask (0--0 O | status der Alarme: Bitweise codiert der Zustand der einzelnen
1dP 8442 Alarme wie Grenzwertverletzung und Loop.
2dP 16634
3dP 24826

Bit 0 Anstehende/gespeicherte Grenzwertverletzung 1
Bit 1 Anstehende/gespeicherte Grenzwertverletzung 2
Bit2 Anstehende/gespeicherte Grenzwertverletzung 3
Bit 3 Nicht benutzt

Bit 4 Anstehender/gespeicherter Loop Alarm

Bit5 Anstehender/gespeicherter Heizstromalarm

Bit 6 Anstehender/gespeicherter SSR Alarm

Bit 7 Nicht benutzt

Bit 8 Anstehende Grenzwertverletzung 1

Bit9 Anstehende Grenzwertverletzung 2

Bit 10 Anstehende Grenzwertverletzung 3

Bit 11 Nicht benutzt

Bit 12 Anstehender Loop Alarm

Bit 13 Anstehender Heizstromalarm

Bit 14 Anstehender SSR Alarm

Bit 15 Nicht benutzt
St.Do r |base 251 33270(Mask |0---0 O] status der digitalen Ausgange
1dP 8443 Bit0 digitaler Ausgang 1
2dP 16635 Bit 1 digitaler Ausgang 2

Bit 2 digitaler Ausgang 3
Bit 3 digitaler Ausgang 4
Bit4 digitaler Ausgang 5
Bit5 digitaler Ausgang 6

3dP 24827

PMA GmbH - Schnittstellenbeschreibung DIG280-1 Anhang Seite 18 9499 040 70118



Code-Tabellen Bedienversion 2

Name riw Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung

St.Ain r |base 252 33272|Mask |0.--0 O | Bitcodiert der Status der analogen Eingange (Fehler, z. B.
1dP 8444 Kurzschluss)
2dP 16636
3dP 24828

Bit 0 Bruch am Eingang 1

Bit 1 Verpolung am Eingang 1

Bit 2 Kurzschluss am Eingang 1

Bit 3 Nicht benutzt

Bit 4 Bruch am Eingang 2

Bit 5 Verpolung am Eingang 2

Bit 6 Kurzschluss am Eingang 2

Bit 7 Nicht benutzt

Bit 8 Bruch am Eingang 3 (Nur KS90)

Bit 9 Verpolung am Eingang 3 (Nur KS90)
Bit 10 Kurzschluss am Eingang 3 (Nur KS90)

Bit 11 Nicht benutzt
St.Di r |base 253 33274|Mask |0---0 O | zustand der digitalen Eingénge oder von Tasten (bindr kodiert).
1dP 8445
2dP 16637
3dP 24829
Bit 0 Eingang 1, Bit 1 Eingang 2,
Bit 2 Eingang 3,
Bit8 Zustand F-Taste,
Bit9 Zustand A/H-Taste,
Bit 10 Zustand Wahl-Taste,
Bit 11 Zustand Dekrement-Taste,
Bit 12 Zustand Inkrement-Taste,
Bit 13 Zustand Loc-Schalter
F.Di riw |base 303 33374|Mask |0---0 O | Forcen der digitalen Eingénge. Forcing bedeutet die externe
1dP 8495 Steuerung eines Eingangs, das Gerét Ubernimmt den Wert auf
2dP 16687 diesen Eingang. (Vorgabe fiir Eingange durch Uberlagerte
24P 24879 Steuerung, z. B. zum Funktionstest.)
Bit 0 Forcing fur digitalen Eingang 1
Bit 1 Forcing fir digitalen Eingang 2
Bit 2 Forcing fur digitalen Eingang 3
Bit 3 Forcing fir digitalen Eingang 4
Bit 4 Forcing fur digitalen Eingang 5
F.Do riw |base 304 33376|Mask |0---0 O [ Forcing der digitalen Ausgénge. Forcing bedeutet die externe
1dP 8496 Steuerung mindestens eines Ausgangs, das Gerét nimmt keinen
24P 16688 Einfluss auf diesen Ausgang. (Nutzung freier Geréteausgange durch
24P 24880 Uberlagerte Steuerung)
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lohnE1l

Name riw Adr. Integer real Typ  Wert/off Beschreibung

InP r |base 232 33232|Float |-19999..9999 O | Messwert nach der Messwertkorrektur, verarbeitet mit z. B. Offset-
1dP 8424 oder 2-Punkt-Korrektur bzw. skaliert.
2dP 16616
3dP 24808

InP.r r |base 240 33248|Float |-19999..9999 O | Messwert vor der Messwertkorrektur (unverarbeitet).
1dP 8432
2dP 16624
3dP 24816

F.Inp riw |base 300 33368 |Float ;)19999---9999 O | Forcingwert fiir einen analogen Eingang INP. Forcing bedeutet die
1dP 8492 externe Steuerung eines Eingangs, das Gerat tibernimmt den Wert
2dP 16684 auf diesen Eingang wie einen Messwert. (Vorgabe fiir
3P 24876 Messeingéange durch Uberlagerte Steuerung, z. B. zum

Funktionstest.)

*AohNE3

Name r/w Adr.Integer real Typ Wert/off Beschreibung

F.Outl riw |base 305 33378|Float |0---120 O | Forcing-Wert des analogen Ausgangs. Forcing bedeutet die externe
1dP 8497 Steuerung eines Ausgangs, das Gerét nimmt keinen Einfluss auf
24P 16689 gitesen Ausgang. (Nutzung freier Gerateausgange durch tiberlagerte
3dp 24881 euerung)

10 fe)uals

Name riw Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
bAud riw |base 180 33128|Enum |Enum_Baud Baudrate der Busschnittstelle (nur bei OPTION sichtbar). Die
1dP 8372 Baudrate legt die Ubertragungsgeschwindigkeit fest.
2dP 16564
3dP 24756
0 2400 Baud
1 4800 Baud
2 9600 Baud
3 19200 Baud
4 38400 Baud
Addr riw |base 181 33130(Int  |1...247 O | Adresse auf der Busschnittstelle (nur bei OPTION sichtbar)
1dP 8373
2dP 16565
3dP 24757
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Name riw Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
PrtY riw |base 182 33132|Enum |Enum_Parity Paritét der Daten auf der Busschnittstelle (nur bei OPTION sichtbar).
1dP 8374 Einfache Mdglichkeit, transferierte Daten auf Korrektheit zu prifen.
2dP 16566
3dP 24758
0 Kein Paritat mit 2 Stoppbits
1 Gerade Paritat
2 Ungerade Paritat
3 Keine Paritat mit 1 Stoppbit
dELY riw |base 183 33134(Int  |0...200 O | Antwortverzégerung [ms] (nur bei OPTION sichtbar). Zusétzliche
1dP 8375 Verzigerungszeit bevor die empfangene Nachricht im Modbus
24P 16567 bea}ntworte.t werden darf. (Kann erforderlich §ein, wenn auf der
2dp 2475 gleichen Leitung gesendet und empfangen wird.)
Unit riw |base 170 33108|Enum [Enum_Unit Physikalische Einheit (Temperatur), z. B. °C.
1dP 8362
2dP 16554
3dP 24746
0 ohne Einheit
1 °C
2 °F
dP r/iw |base 171 33110|Enum [Enum_dPS Dezimalpunkt (max. Nachkommastellen). Darstellungsformat der
1dP 8363 Anzeige.
2dP 16555
3dP 24747
0 keine Dezimalstelle
1 1 Dezimalstelle
2 Zwei Stellen hinter dem Komma werden angezeigt.
3 3 Dezimalstellen
4 4 Dezimalstellen
dISP riw |base 172 33112|Enum |Enum_diSP5 Format der Messwert-Anzeige, in Digits. Um die Anzeige zu
1dP 8364 beruhigen, bleibt die letzte angezeigte Stelle stehen auf einem
2dp 16556 Vielfachen der gewéhlteq Digitsanzahl. Beispiel: Aqs dem
24P 24743 Messwert 1.234 W!I’d (t_)e! 2 Nachkomma-st.ellen) bei voller N
Auflosung 1.23, bei 2 digits 1.24, bei 5 digits 1.25, und bei 10 digits
1.20.
1 Volle Anzeigenaufldsung
2 Anzeigenauflésung = 2 Digits
3 Anzeigenauflésung = 5 Digits
4 Anzeigenauflésung = 10 Digits
5 Anzeigenauflésung = 20 Digits
6 Anzeigenauflésung = 50 Digits
7 Anzeigenauflésung = 100 Digits
C.dEL r’w |base 184 33136(Int  |0.-200 O | Gilt fiir beide Schnittstellen, nur Modbus. Zusatzliche erlaubte
1dP 8376 Pausenzeit zwischen 2 empfangenen Bytes, ohne dass
24P 16568 Nachrich_tenende angenommen wird. Di(?se Zeit yvird ben_('jtigt, .
3dP 24760 wenn bgl der Modemiibertragung Nachrichten nicht kontinuierlich
transferiert werden.
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Name r/w Adr. Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
Freq riw |base 150 33068|Enum [Enum_FrEq Umschaltung auf die anliegende Netzfrequenz 50Hz / 60Hz, dadurch
1dP 8342 bessere Anpassung der Eingangsfilter zur
2dP 16534 Brummspannungsunterdriickung
3dP 24726
0 Netzfrequenz betragt 50Hz.
1 Netzfrequenz betragt 60Hz.
Name r/w Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
E.l riw |base 210 33188|Enum |Defect Err 1 (interner Fehler, nicht behebbar). Service kontaktieren.
1dP 8402
2dP 16594
3dP 24786
0 Es liegt kein Fehler vor. (Reset)
2 Das Gerat ist defekt.
E.2 riw |base 211 33190|Enum |Problem Err2 (interner Fehler, ricksetzbar)
1dP 8403 (Als Prozesswert Uber Feldbusschnittstelle nicht beschreibbar!)
2dP 16595
3dP 24787
0 Es liegt kein Fehler vor bzw.
Zuriicksetzen des Fehlers (Reset).
1 Ein Fehler ist aufgetreten und gespeichert worden.
FbF.1 riw |base 212 33192|Enum |Break Fuhlerbruch Eingang INP 1.
1dP 8404 Typische Ursachen und Abhilfen:
24P 16596 Fuhler defekt - INP1 Fiihler austauschen,
24788 Verdrahtungsfehler - INP1 Anschluss tiberpriifen
3dp (Als Prozesswert Uber Feldbusschnittstelle nicht beschreibbar!)
0 Es liegt kein Fehler vor bzw.
Zurlicksetzen des Fuhlerbruchalarms (Reset)
1 Der Fehler Fihlerbruch ist aufgetreten und gespeichert worden, der Fehler liegt nicht mehr
vor. Der Anwender muss die Fehlermeldung quittieren um sie aus der Errorliste zu léschen.
2 Fuhlerbruch: Der Fihler ist defekt oder es besteht ein Verdrahtungsfehler.
Sht.l riw |base 213 33194|Enum |Short Kurzschluss Eingang INP 1.
1dP 8405 Typische Ursachen und Abhilfen: Fuhler defekt - Fiihler
24P 16597 austauschen, Verdrahtungsfehler - Anschluss INP1 tiberpriifen
(Als Prozesswert Uber Feldbusschnittstelle nicht beschreibbar!)
3dP 24789
0 Es liegt kein Fehler vor bzw.
Zurlicksetzen des Kurzschlussalarms (Reset)
1 Ein Kurzschlussfehler ist aufgetreten und gespeichert worden.
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Name r/w Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
POL.1 riw |base 214 33196 |Enum |Polarity Verpolung Eingang INP 1.
1dP 8406 Mdgliche Abhilfe: Verdrahtung an INP1 tauschen
2dP 16598 (Als Prozesswert Uber Feldbusschnittstelle nicht beschreibbar!)
3dP 24790
0 Es liegt kein Fehler vor bzw.
Zurlicksetzen des Fehlers Verpolung (Reset).
1 Ein Verpolungsfehler ist aufgetreten und gespeichert worden.
2 Verpolung. Die Verdrahtung des Eingangs ist nicht korrekt.
AdAH riw |base 221 33210|Enum |Tune Fehlermeldung der Selbstoptimierung "Heizen" und
1dP 8413 Abbruchursache.
2dP 16605 Hinweise zur Fehlersuche: Wirkungsrichtung kontrollieren -

Regelkreis geschlossen? - StellgréRenbeschrankung - Sollwert
anpassen - StellgroBensprung Yopt vergrofzern.
(Als Prozesswert tber Feldbusschnittstelle nicht beschreibbar!)

3dP 24797

0 kein Fehler

3 Der Prozess reagiert in die falsche Richtung.
Mdgliche Abhilfe: Regler umkonfigurieren (invers <-> direkt). Eventuell Ausgang
kontrollieren (invers <-> direkt).

4 Der Prozess zeigt keine Reaktion. Eventuell ist der Regelkreis nicht geschlossen.
Madgliche Abhilfe; Fiihler, Anschliisse und Prozess tberpriifen.
5 Der Wendepunkt der Sprungantwort des Istwertes liegt zu tief.

Madgliche Abhilfe: Den erlaubten StellgroBenbereich erweitern, d. h. die Parameter Y.Hi
erhdhen ("Heizen") bzw. Y.Lo niedriger einstellen ("Kiihlen").

6 Der Versuch ist gescheitert und wurde wegen Gefahr der Sollwertiiberschreitung
abgebrochen.
Madgliche Abhilfe: Versuch mit gréBerem Sollwertabstand wiederholen.

7 Es ist kein ausreichend groRer StellgroBensprung moglich (Mindest-Sprunghdhe > 5%).

Madgliche Abhilfe: Den erlaubten StellgréBenbereich erweitern, d. h. den Parameter Y.Hi
erhdhen ("Heizen") bzw. Y.Lo niedriger einstellen ("Kiihlen") .

8 Der Versuch wurde vor Ausgabe des Stellsprunges gestoppt, da der Sollwertabstand zu
gering ist.
Mdgliche Abhilfe: Sollwerteinstellbereich verkleinern oder Sollwert &ndern, oder Istwert
absenken.

9 Der Impuls - Versuch ist fehlgeschlagen. Es wurden keine Parameter ermittelt. Eventuell

ist der Regelkreis nicht geschlossen.
Mdgliche Abhilfe: Filhler, Anschlusse und Prozess Uberprifen
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Name riw Adr. Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
AdA.C riw |base 222 33212|Enum |Tune Fehlermeldung der Selbstoptimierung "Kiihlen" und
1dP 8414 Abbruchursache.
24P 16606 Hinweise zur Fehlersuche: Wirkungsrichtung kontrollieren -

Regelkreis geschlossen? - StellgréRenbeschrankung - Sollwert

3dp 24798 anpassen - Stellgrofiensprung Yopt vergroRern.
(Als Prozesswert Uber Feldbusschnittstelle nicht beschreibbar!)
0 kein Fehler
3 Der Prozess reagiert in die falsche Richtung.
Médgliche Abhilfe: Regler umkonfigurieren (invers <-> direkt). Eventuell Ausgang
kontrollieren (invers <-> direkt).
4 Der Prozess zeigt keine Reaktion. Eventuell ist der Regelkreis nicht geschlossen.
Magliche Abhilfe: Fiihler, Anschliisse und Prozess tberpriifen.
5 Der Wendepunkt der Sprungantwort des Istwertes liegt zu tief.
Médgliche Abhilfe: Den erlaubten Stellgréenbereich erweitern, d. h. die Parameter Y.Hi
erhéhen ("Heizen") bzw. Y.Lo niedriger einstellen ("Kiihlen").
6 Der Versuch ist gescheitert und wurde wegen Gefahr der Sollwertiiberschreitung
abgebrochen.
Magliche Abhilfe: Versuch mit groRerem Sollwertabstand wiederholen.
7 Es ist kein ausreichend groRer StellgréRensprung mdglich (Mindest-Sprunghéhe > 5%).
Magliche Abhilfe: Den erlaubten StellgréRenbereich erweitern, d. h. den Parameter Y.Hi
erhdhen ("Heizen") bzw. Y.Lo niedriger einstellen ("Kiihlen") .
8 Der Versuch wurde vor Ausgabe des Stellsprunges gestoppt, da der Sollwertabstand zu
gering ist.
Magliche Abhilfe: Sollwerteinstellbereich verkleinern oder Sollwert &ndern, oder Istwert
absenken.
9 Der Impuls - Versuch ist fehlgeschlagen. Es wurden keine Parameter ermittelt. Eventuell
ist der Regelkreis nicht geschlossen.
Médgliche Abhilfe: Fihler, Anschlisse und Prozess Uberprifen
Lim.1 riw |base 223 33214 |Enum |Limit Grenzwert 1 verletzt.
1dP 8415 Hinweis zur Fehlersuche: Prozess Uberpriifen
24P 16607 (Als Prozesswert Uber Feldbusschnittstelle nicht beschreibbar!)
3dP 24799
0 Es liegt kein Fehler vor bzw.
Zuriicksetzen des Grenzwertalarms (Reset).
1 Der Grenzwert ist verletzt worden, dieser Fehler wurde gespeichert.
2 Der Grenzwert ist verletzt, der liberwachte (Mess-) Wert liegt auBerhalb der eingestellten
Grenzen.
Lim.2 riw |base 224 33216|Enum |Limit Grenzwert 2 verletzt.
1dP 8416 Hinweis zur Fehlersuche: Prozess Uberpriifen
24P 16608 (Als Prozesswert Uber Feldbusschnittstelle nicht beschreibbar!)
3dP 24800
0 Es liegt kein Fehler vor bzw.
Zuriicksetzen des Grenzwertalarms (Reset).
1 Der Grenzwert ist verletzt worden, dieser Fehler wurde gespeichert.
2 Der Grenzwert ist verletzt, der liberwachte (Mess-) Wert liegt auBerhalb der eingestellten
Grenzen.
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10 [eldpl}s

Name r/w Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung

Lim.3 riw |base 225 33218|Enum |Limit Grenzwert 3 verletzt. Hinweis zur Fehlersuche: Prozess tiberpriifen
1dP 8417 (Als Prozesswert uber Feldbusschnittstelle nicht beschreibbar!)
2dP 16609
3dP 24801

0 Es liegt kein Fehler vor bzw.
Zuriicksetzen des Grenzwertalarms (Reset).

1 Der Grenzwert ist verletzt worden, dieser Fehler wurde gespeichert.

2 Der Grenzwert ist verletzt, der tiberwachte (Mess-) Wert liegt auRerhalb der eingestellten
Grenzen.

InF.1 riw |base 226 33220|Enum |Time Meldung des Betriebsstunden-Zdhlers, dass die eingestellte Anzahl
1dP 8418 von Betriebsstunden fiir diese Wartungsperiode erreicht ist. Der
2dP 16610 Be‘FrigbsstundenzéhIer fir die Wartungsperiode wird mit dem
24P 24802 thfueren der Mel_dung zuriickgesetzt. Die Kontrolle der

Betriebsstunden dient der vorbeugenden Wartung. - Zum Ldschen
der Meldung quittieren.
(Als Prozesswert Uber Feldbusschnittstelle nicht beschreibbar!)

0 Keine Meldung bzw. Zurticksetzen der Zeitgrenzwert-Meldung (Reset).

1 Betriebsstunden - Grenzwert (Wartungsperiode) erreicht: Bitte quittieren.

InF.2 riw |base 227 33222|Enum |Switch Meldung des Schaltspiel-Z&hlers, dass die eingestellte Anzahl von
1dP 8419 Schaltspielen fiir diese Wartungsperiode erreicht ist. Der
24P 16611 Schaltspielzahler fir die Wartgngsperiode wird mit dem Quittigren
2dp 24803 der Meldung zuriickgesetzt. Die Kontrolle der Schaltspielzahl dient

der vorbeugenden Wartung. - Zum Léschen der Meldung quittieren.
(Als Prozesswert Uber Feldbusschnittstelle nicht beschreibbar!)

0 Keine Meldung bzw. Zuriicksetzen der Schaltspielzahl-Meldung (Reset).

1 Schaltspielzahl - Grenzwert (Wartungsperiode) erreicht: Bitte quittieren

E4 r'w |base 228 33224 |Enum |Problem Hardware-Fehler. Ursache: Codenummer und Hardware sind nicht
1dP 8420 identisch.
2dP 16612 Madgliche Abhilfe; Service kontaktieren.

(Als Prozesswert Uber Feldbusschnittstelle nicht beschreibbar!)
3dP 24804
0 Es liegt kein Fehler vor bzw.
Zuriicksetzen des Fehlers (Reset).
1 Ein Fehler ist aufgetreten und gespeichert worden.

11 [@]f M A

Name riw Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
0.Act riw |base 4150 41068|Enum [Enum_OAct Wirkungsrichtung des schaltenden Ausgangs.
1dP 12342 Direkt: Aktive Funktion (z.B. Grenzwert) schaltet den Ausgang EIN;
24P 20534 Invers: Aktive Funktion (z.B. Grenzwert) schaltet den Ausgang AUS
3dP 28726
0 Direkt / Arbeitsstromprinzip

1

Invers / Ruhestromprinzip

PMA GmbH - Schnittstellenbeschreibung DIG280-1

Anhang Seite 25 9499 040 70118



Code-Tabellen

Bedienversion 2

(N Out.1

Name r/w Adr. Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
Y.l riw [base 4151 41070|Enum |Enum_Y1 Ausgabe: Reglerausgang Y1
1dP 12343
2dP 20535
3dP 28727
0 nicht aktiv
1 Der Ausgang gibt den Reglerausgang Y1 aus.
Lim.1 riw |base 4153 41074|Enum |Enum_Lim1 Ausgabe: Meldung Grenzwert 1.
1dP 12345
2dP 20537
3dP 28729
0 nicht aktiv
1 Der Ausgang gibt den Grenzwert 1 -Alarm aus.
Lim.2 riw |base 4154 41076|Enum |Enum_Lim2 Ausgabe: Meldung Grenzwert 2
1dP 12346
2dP 20538
3dP 28730
0 nicht aktiv
1 Der Ausgang gibt den Grenzwert 2 -Alarm aus.
Lim.3 riw |base 4155 41078|Enum |Enum_Lim3 Ausgabe: Meldung Grenzwert 3
1dP 12347
2dP 20539
3dP 28731
0 nicht aktiv
1 Der Ausgang gibt den Grenzwert 3 -Alarm aus.
FAIi.l riw |base 4162 41092|Enum |Enum_FAil Ausgabe: Meldung INP1-Fehler.
1dP 12354 Das Fail-Signal wird erzeugt, wenn beim analogen Eingang INP1 ein
24P 20546 Fehler auftritt.
3dP 28738
0 nicht aktiv
1 Der Ausgang gibt die Fehlermeldung INP1-Fehler aus.
Name riw Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
Outl r |base 4180 41128|Enum |Enum_Ausgang Zustand des digitalen Ausgangs
1dP 12372
2dP 20564
3dP 28756

0 Aus
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N Out.1

Name riw Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung

F.Dol riw [pbase 4181 41130|Enum |Enum_Ausgang Forcing dieses digitalen Ausgangs. Forcing bedeutet die externe
1dP 12373 Steuerung eines Ausgangs, das Gerét nimmt keinen Einfluss auf
24P 20565 cSiitesen Ausgang. (Nutzung freier Gerateausgéange durch tiberlagerte
3dp 28757 euerung)

iva Out.2

Name riw Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
0.Act riw [base 4250 41268|Enum |Enum_OAct Wirkungsrichtung des schaltenden Ausgangs.
1dP 12442 Direkt: Aktive Funktion (z.B. Grenzwert) schaltet den Ausgang EIN;
24P 20634 Invers: Aktive Funktion (z.B. Grenzwert) schaltet den Ausgang AUS
3dP 28826
0 Direkt / Arbeitsstromprinzip
1 Invers / Ruhestromprinzip
Y.l riw |base 4251 41270|Enum [Enum_Y1 Ausgabe: Reglerausgang Y1
1dP 12443
2dP 20635
3dP 28827
0 nicht aktiv
1 Der Ausgang gibt den Reglerausgang Y1 aus.
Lim.1 riw |base 4253 41274|Enum [Enum_Liml Ausgabe: Meldung Grenzwert 1.
1dP 12445
2dP 20637
3dP 28829
0 nicht aktiv
1 Der Ausgang gibt den Grenzwert 1 -Alarm aus.
Lim.2 riw |base 4254 41276|Enum [Enum_Lim2 Ausgabe: Meldung Grenzwert 2
1dP 12446
2dP 20638
3dP 28830
0 nicht aktiv
1 Der Ausgang gibt den Grenzwert 2 -Alarm aus.
Lim.3 riw |base 4255 41278|Enum |Enum_Lim3 Ausgabe: Meldung Grenzwert 3
1dP 12447
2dP 20639
3dP 28831
0 nicht aktiv
1 Der Ausgang gibt den Grenzwert 3 -Alarm aus.
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Bedienversion 2

¥4 Out.2

Name riw Adr. Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
FAI.L riw |base 4262 41292|Enum |Enum_FAil Ausgabe: Meldung INP1-Fehler.
1dP 12454 Das Fail-Signal wird erzeugt, wenn beim analogen Eingang INP1 ein
24P 20646 Fehler auftritt.
3dP 28838
0 nicht aktiv
1 Der Ausgang gibt die Fehlermeldung INP1-Fehler aus.
Name r/w Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
Out2 r |base 4280 41328|Enum |Enum_Ausgang Zustand des digitalen Ausgangs
1dP 12472
2dP 20664
3dP 28856
0 Aus
1 Ein
F.Do2 riw [base 4281 41330|Enum |Enum_Ausgang Forcing dieses digitalen Ausgangs. Forcing bedeutet die externe
1dP 12473 Steuerung eines Ausgangs, das Gerét nimmt keinen Einfluss auf
24P 20665 diesen Ausgang. (Nutzung freier Gerateausgange durch iiberlagerte
3P 28857 Steuerung)

0 Aus

IR Out.3

Name riw Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
O.tYP riw |base 4370 41508|Enum |Enum_OtYP Auswahl des Signaltyps fir den Ausgang, z. B. Strom- oder
1dP 12562 Spannungsausgang (nur bei analogem Ausgang).
2dP 20754
3dP 28946
0 Relais / Logik
1 0... 20 mA stetig
2 4 ... 20 mA stetig
3 0..10 V stetig
4 2..10 V stetig
5 Transmitterspeisung
0.Act riw [base 4350 41468|Enum |Enum_OAct Wirkungsrichtung des schaltenden Ausgangs.
1dP 12542 Direkt: Aktive Funktion (z.B. Grenzwert) schaltet den Ausgang EIN;
2dp 20734 Invers: Aktive Funktion (z.B. Grenzwert) schaltet den Ausgang AUS
3dP 28926
0 Direkt / Arbeitsstromprinzip
1 Invers / Ruhestromprinzip
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Bedienversion 2

Name r/w Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung

Y.l riw [pbase 4351 41470|Enum |Enum_Y1 Ausgabe: Reglerausgang Y1
1dP 12543
2dP 20735
3dP 28927

0 nicht aktiv
1 Der Ausgang gibt den Reglerausgang Y1 aus.

Lim.1 riw |base 4353 41474|Enum |Enum_Liml Ausgabe: Meldung Grenzwert 1.
1dP 12545
2dP 20737
3dP 28929

0 nicht aktiv
1 Der Ausgang gibt den Grenzwert 1 -Alarm aus.

Lim.2 riw |base 4354 41476|Enum |Enum_Lim2 Ausgabe: Meldung Grenzwert 2
1dP 12546
2dP 20738
3dP 28930

0 nicht aktiv
1 Der Ausgang gibt den Grenzwert 2 -Alarm aus.

Lim.3 riw |base 4355 41478|Enum |Enum_Lim3 Ausgabe: Meldung Grenzwert 3
1dP 12547
2dP 20739
3dP 28931

0 nicht aktiv
1 Der Ausgang gibt den Grenzwert 3 -Alarm aus.

FAIi.l riw |base 4362 41492|Enum |Enum_FAiL Ausgabe: Meldung INP1-Fehler.
1dP 12554 Das Fail-Signal wird erzeugt, wenn beim analogen Eingang INP1 ein
24P 20746 Fehler auftritt.
3dP 28938

0 nicht aktiv
1 Der Ausgang gibt die Fehlermeldung INP1-Fehler aus.

out.0 riw |base 4371 41510|Float |-19999...9999 O | Untere Skalierungsgrenze des Analogausgangs (entspricht 0%).
1dP 12563 Werden Strom- oder Spannungssignale als Ausgangsgrofien
24P 20755 verwendet, kann in der Parameter-Ebene eine Skalierung der
3P 28047 Anzeige- auf die Ausgangswerte erfolgen. Die Angabe des

Ausgangswertes des unteren Skalierungspunktes erfolgt in der
jeweiligen elektrischen GroRe (mA / V).

Out.l riw |base 4372 41512|Float |-19999...9999 O | Obere Skalierungsgrenze des Analogausgangs (entspricht 100%).
1dP 12564 Werden Strom- oder Spannungssignale als Ausgangsgréfien
24P 20756 verwendet, kann in der Parameter-Ebene eine Skalierung der
24P 26048 Anzeige- auf die Ausgangswerte erfolgen. Die Angabe des

Ausgangswertes des oberen Skalierungspunktes erfolgt in der
jeweiligen elektrischen GroRe (mA / V).
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Code-Tabellen

Bedienversion 2

Name r/w Adr. Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
0.Src riw [base 4373 41514|Enum |Enum_OSrc Auswahl der Signalquelle fur den Analogausgang (nicht bei allen
1dP 12565 Ausgangssignaltypen O.TYP sichtbar), z. B. Ausgabe des Istwertes
2dP 20757 oder der Regelabweichung.
3dP 28949
0 nicht aktiv
1 Reglerausgang y1 (stetig)
3 Istwert
4 Der wirksame Sollwert Weff, auf den geregelt wird.
Beispiel: Der Gradient &ndert den wirksamen Sollwert, bis er den internen (Ziel-) Sollwert
erreicht.
5 Regelabweichung xw (Istwert - Sollwert).
Hinweis: Es wird der wirksame Sollwert verwendet, d. h. bei einem Gradienten der sich
andernde, nicht der Zielsollwert.
O.FAI riw |base 4374 41516|Enum |Enum_OFail Failverhalten
1dP 12566
2dP 20758
3dP 28950
0 upscale
1 downscale
Name riw Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
Outl r |base 4380 41528|Enum |Enum_Ausgang Zustand des digitalen Ausgangs
1dP 12572
2dP 20764
3dP 28956
0 Aus
1 Ein
F.Dol riw [base 4381 41530|Enum |Enum_Ausgang Forcing dieses digitalen Ausgangs. Forcing bedeutet die externe
1dP 12573 Steuerung eines Ausgangs, das Gerat nimmt keinen Einfluss auf
24P 20765 diesen Ausgang. (Nutzung freier Gerateausgange durch iiberlagerte
adp 28057 Steuerung)
0 Aus
1 Ein
F.Outl r'w |base 4382 41532|Float |0...120 O | Forcing-Wert des analogen Ausgangs. Forcing bedeutet die externe
1dP 12574 Steuerung eines Ausgangs, das Gerat nimmt keinen Einfluss auf
24P 20766 gitesen Ausgang. (Nutzung freier Gerateausgénge durch tiberlagerte
3dp 28058 euerung)
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Bedienversion 2

14 Y=

Name r/w Adr.Integer real Typ  Wert/off Beschreibung
SP.EF r |base 3170 39108|Float |-19999..9999 O | wirksamer Sollwert. Der Wert am Ende der Sollwertverarbeitung,
1dP 11362 nach Berticksichtigung von W2, externer Sollwertvorgabe,
2dP 19554 Gradienten, Boostfunktion, Programmvorgaben, A.nfahrschaltung,'
24P 2776 Begrenzungen. Aus_dem Vergleich mit dem effel_<t|ven Istwert_erglbt
sich die Regelabweichung und daraus folgend die Regelreaktion.
SP riw |base 3180 39128|Float |-19999...9999 O | Sollwert fiir die Schnittstelle (ohne zusétzliche Funktion: Regler
1dP 11372 abschalten). Setpinterface greift auf den internen Sollwert vor der
2dp 19564 Sollwertverarbeitung. Hinweis: Der Wert im RAM wird immer
24P 27756 aktualisiert. Zum Schutz des Eeproms wird die Speicherung des
Wertes in das Eeprom zeitgesteuert (mindestens ein Wert pro halbe
Stunde).

15 gKeYe)

Name r/w Adr.Integer real Typ Wert/off Beschreibung

U.LinT riw |base 634 34036|Enum |Enum_Unit Einheit der Linearisierungstabelle (Temperatur).
1dP 8826
2dP 17018
3dP 25210

0 ohne Einheit
1 °C
°F
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