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1. ALLMAN BESKRIVNING

Damatrol MC 100 ar en digital en-loops regulator for anvandning som PID-regulator,
kvotregulator eller manuell reglerstation.

Regulatorns och processens drift regleras och reglerparametrar installes via MC100-
regulatorns granssnitt.

Regulatorns 1/0-anslutningar sker via en lostagbar I/O-kontakt. Buss-interface ingar som
standard och medger anslutning till lokalt kontrollrum eller till dverordnat system typ DAMATIC.



2. INSTALLNING
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2.1 INSTALLNINGSFORFARANDE

1.

10.

11.

12.

Packa upp regulatorn och kontrollera att féljande finns med:
- Damatrol MC100 regulator

- Instruktion

- 6" x 3" montagekrage(US std)

Kontrollera att markskyltens angivha matningsspanning dverensstammer med vad som
bestéllts:
- antingen 230 eller 115 VAC matningsspanning ar specificerad i ordern.

Forandring ar ej senare mojlig.

Om sa ar nodvandigt, forandra ingadngar och utgangar fran strém till spanning.
- regulatorn ar alltid levererad med in- och utgangar for strom.
- instruktioner for forandring av in- och utgangar ges under avsnitt 2.2.1 och 2.5.

Om DBUS-protokoll skall anvandas pa RS 485-bussen, véljes 2-trddsbuss
- regulatorn ar alltid levererad med 4-ledaranslutning for RS-485-buss
- val 4-ledar- och 2-ledarbuss beskrivs under avsnitt 2.2.1

Anslut In-/Ut-gangar

- I/O-kontaktdon beskrivs i avsnitt 2.5

- In-/Utgangarnas funktion i reglerkretsen beskrivs i kapitel 3.

- Om sa erfordras lossa kontaktdonet for In-/Utgangarna fér anslutning av yttre kablar.
Satt ater tillbaks kontaktdonet efter utforda anslutningar.

Utfor kalibrering om andra an 4-20 mA-signaler eller spanningssignaler skall anslutas
till in- och utgangar.

- regulatorn ar fabrikskalibrerad for 4-20 mA pa in- och utgangar.

- kalibrering beskrivs i avsnitt 2.7.

- angiv nya kalibreringsomraden pa markskylten pa regulatorns sida.

Anslut bussen om séadan skall anvandas.

- anslutning av buss beskrivs i kapitel 5 : buss

- kontaktdonet for in-/utgangar, vilket aven inkluderar RS 485 bussinterface, beskrivs
i avsnitt 2.5.

Markera regulatorns positionsbeteckning.

- regulatorns display har utrymme for reglerkretsen positionsnummer och matenhet.
(se fig. 3.5.)

- regulatorns bakstycke har utrymme for reglerkretsens positionsnummer.

Anslut regulatorns spanningsmatning.

Stéll in regulatorns parametrar

- regulatorns funktion beskrivs i kapitel 3

- kapitel 4 beskriver parameterinstallning och innehaller en lista 6ver parametrar
och dess parameterdefinitioner.

Andra vardet hos parameter MODE[p-1] till O for att kontrollera att regulatorn direkt
atergar till reglermode efter spanningsavbrott.

Stéll regulatorn i AUTO-mode.



2.2 REGULATORNS HUVUDDELAR

Damatrol MC100-regulatorn bestar av displayenhet, kretskort och chassi med kontaktdon
och montageplattor.

Displayenheten tjanar som interface for anvandaren.
Regulatorn styrs via tangenter i displayenheten medan dess digitaldisplayer och lysdioder
visar aktuella status i processen och regulatorn.

Displayenheten ar fastad med gangjarn till chassit och kan dppnas for att komma at RS-232
och HART®-kontakter.
Displayenheten ar ansluten till regulatorns évriga kretskort via displaykabel.

Displayenhetens kabel kan lossas fran kretskorten da regulatorns spanningsmatning ar
ansluten. Detta kan emellertid orsaka en momentan aterstallning efter vilken regulatorn
omedelbart aterstartar som beskrivs i avsnitt 3.6.1.

Kapitel 3 ger en detaljerad beskrivning av displayens funktion.

De flesta av regulatorns funktioner dger rum pa kretskortet.
CU-kortet omfattar bl.a. regulatorns CPU, mjukvara, A/D och D/A-omvandlare och nagra
véljare som inverkar pa regulatorns drift.

PU-kortet omfattar regulatorns spanningsmatning (230 eller 115VAC) och sakringar.

Kretskorten utgor en integrerad enhet som ej bér tagas isar.

Regulatorn servas fran fronten varvid de olika korten kan tas loss fran chassit utan
att matningsspanningen kopplas ur.

Regulatorn installeras i panel med hjalp av montageplattorna for chassit.

Den anslutes till process och matningsspanning via kontaktdon pa bakstycket.
Markskylten pa sidan av chassit visar regulatorns serienummer, matningsspanning
och kalibrering.

FIG. 2.2 - Huvuddelar MC100
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2.2.1 CU-kort

X7

X2

Med valjare (X7/X8) for strom/spanning kan analoga ingangar All och Al2 internt bestammas

till antingen strom- eller spanningsingang.

Vid stromingang skall bygel placeras Over stiftparet for respektive ingang.

Vid spanningsingang avlagsnas bygeln sa att stiftparet ar dppet for respektive ingang.
Forinstalld funktion: stromingdng

Med valjare(X6) for 4/2-ledarbuss kan val av anslutning fér RS-485 bussen ske
(se kap 5 for bussanslutning).
Forinstalld anslutning: 4-ledarbuss

Regulatorn kan aterstallas genom att bygla aterstallningsstift - en(1).

Till HART-plint(X4) kan anslutas en HART manuell terminal da transmitter eller stalldon som
anvander HART-protokoll &r ansluten till analog ingadng hos MC100.

Kontaktdonet(X2) for in-/utgangar sitter monterat i regulatorns bakdel. Kontaktdonets lostagbara

del &r ansluten till X2.
Displaykabeln som gar till displayenheten ar ansluten till displaykontakten(X5).
EPROM-kretsen innefattar regulatorns mjukvara. Mjukvarans versionsnummer ar angiven pa

kretsen.
FIG. 2.2.1 - CU-kort
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2.2.2 PU-kort

Anvand handtaget for att dra ut kretskortet fran chassit.

Lossa stoppklacken innan kortet drages ut.

Satt tillbaka stoppklacken da kortet satts in.

Markdata for regulatorns sakring F1 for matningsspéanning ar 0,2A (230VAC) eller
0,4A (115VAC).

Efter byte av sakring glom ej att ater montera sakringens plastskydd.

Markdata for DC-sakring(F2) ar 630 mA.

FIG. 2.2.2 - PU-kort
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2.2.3 Displayenhetens bakstycke

Displayenhetens bakstycke innefattar regulatorns RS 232-kontaktdon(X3).
Anslutning av RS 232-bussen beskrivs i kapitel 5.

Displaykabelns ande ansluts likasa till displayenhetens bakstycke.
Displayfunktioner beskrivs i avsnitt 3.3.

FIG. 2.2.3 - Displayenhetens bakstycke
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2.3 Mekanisk installation

FIG. 2.3a - Matt
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FIG. 2.3b - Panelmontage Figur 2.3b visar normalt panelmontage.

For installation av regulatorn i 3" x 6" panel-

uttag, (amerikansk standard), anvands

3"x 6" monteringsram som kan bestéllas
separat.




2.4 SPANNINGSMATNING OCH JORDNING

Damatrol MC100 kan spanningsmatas med antingen 230 VAC eller 115 VAC. Matnings-
spanning specificeras vid bestallning och kan sedan ej andras. Kontrollera pa markskylten
angiven spanningsmatning innan regulatorn tas i drift.

Matningsspanningen anslutes till plintarna L och N i kontaktdonet X1 pa regulatorns baksida.
(Fig. 2.5a)

Ingen inkoppling till kontaktdonets tredje plint far ske.

Regulatorns kapsling jordas genom att matningskabelns skyddsjordledare ansluts till
kapslingens jordskruv X11(fig. 2.5a).

Skyddsjordledaren ansluten till jordskruven bér vara langre an ledarna anslutna till plintarna
L och N.

Jordskruven X12 kan ocksa anvandas for jordning.

Kabelns skarm skall anslutas till brusfri jord TE.
Signaljord anslutes i ena &nden till brusfri jord TE.

Spanningsmatningen ar elektriskt isolerad fran analog och binar jordning.

Analoga in- och utgangar samt binéra ingadngar har gemensam jordpotential som &r separat
placerad pa kontaktdonet ur skyddssynpunkt.

FIG. 2.4 - Jordning
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2.5 1/0 ANSLUTNINGAR

Regulatorns lostagbara I/O kontaktdon inkluderar binara I/O in/utgangar (stift 1-8),
analoga I/O in-/utgangar (stift 9-15) och RS 485 bussar I/O (stift 16-19).

De analoga och binara In-/Utgangarnas specifikationer framgar i Appendix 1 under Tekniska
data och dess funktioner beskrivs i avsnitt 2.6.

En kabel avsedd for instrumentering rekommenderas for anslutning av 1/0 In-/Utgangar.
Instruktion for anslutning av RS 485-buss framgar av kapitel 5.
Spanningsmatningskabeln &r ansluten till chassit med hjalp av en kabelklamma.

| kretsnummerfickan kan en pappersetikett placeras som innehaller identifiering av regler-

kretsens funktion.

FIG. 2.5a - Regulatorns bakpanel och I/O anslutning
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Analog jord AG (anslutningsstift 9 och 15) ar forbunden med transmittermatningsanslutningar
(12 och 14), analoga ingangar (11 och 13) och analog utgang (10).

Analoga ingangar All och AlI2 (stift 11 och 13) kan invandigt andras till antingen strom-
eller spanningsingangar. (se avsnitt 2.2.1)
Se avsnitt 2.7 for kalibrering av analoga ingangar.

FIG. 2.5b - Analog ingang
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Analog utgang AO (stift 10) ar normalt en stromutgang. Den kan externt andras till
spanningsutgang som visas i figur 2.5¢ nedan.
Se avsnitt 2.7 for kalibrering av analog utgang.

FIG. 2.5c - Analog utgang
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Transmittermatningsanslutningar TC1 och TC2 (anslutningsstift 12 och 14) har 24 V
spanning och 25 mA max strom. Transmitteranslutningar ar kortslutningsskyddade.

Binar jord BG (stift 5 och 7) ar elektriskt férbunden till analog jord AG.

Binara ingangar Bl1 och BI2 (stift 6 och 8) avleder till jord.

Vid sluten kontakt &r den binara ingangen i logiskt tillstand "1", vilket betyder manuell tvangs-

styrning eller att forregling ar aktiverad.

FIG. 2.5d - Binar ingang Bl




Binara utgangar BO1 och BO2 (stift 1,2,3 och 4) ar relautgangar och isolerade fran analoga

signaler. Kontakt ar ansluten da utgangen befinner sig i logiskt tillstdnd "1", dvs nar larm &r
aktiverat.

FIG. 2.5e - Binar utgang
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2.6 ANSLUTNINGSEXEMPEL FIG. 2.6b - Transmitter med
extern matning
FIG. 2.6a — Transmittermatning fran

regulatorn
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FIG. 2.6d - Transmittermatnings-
anslutning, med galvanisk
FIG. 2.6¢ - Berakning av transmitter- isolering (t.ex. trycktransmitter)
belastning. Inkopplingen bestdms av den isolerade enhet som

anvands. En yttre natenhet, vars nollpunktpotential ar
ansluten till regulatorns analoga jord kan ocksa behdvas.

-
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Foljande ekvation maste uppfyllas:
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Ex. 1

- transmitter U = 10 V

- skrivare R = 250 Ohm (U=20 mA x 250 Ohm =5 V)
=)5V+10V =15V, d.v.s. anslutningen fungerar.

Ex. 2
- transmitter U =10 V
- skrivare R =500 Ohm =) 10V + 10V =20V, dvs

anslutningen fungerar ej d& spanningen ej ar tillracklig
for transmittern vid 20 mA signal.
FIG. 2.6f - Analog utgang med

FIG.2.6e - Analog utgang (t ex omvandlare) elektrisk isolering (t ex I/P omvandlare)
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FIG. 2.6g - Binar ingang med omkopplare
FIG 2.6h - Binar ingang via binar utgang
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2.7 KALIBRERING

Damatrol MC100 &r utford med forinstalld kalibrering 4-20 mA pa saval ingangar som utgang.
Om i dess applikation detta omrade skall anvandas behover regulatorn ej omkalibreras.

Om annat stromomrade 6nskas eller om spanningsingang eller utgang skall anvandas

maste omkalibrering ske.

For omkalibrering, valj CA fran val av driftssatt(mode).(se fig 3.6.2). Lagra driftsmode

efter terstallning om vardet av parameter MODE[p-1] ar 1 (se avsnitt 3.6).

Endast in- och utgangar som skall ha, fran forinstallt avvikande signalomrade, behover kalibreras.
Vid kalibreringen definieras stromvéarde som motsvarar 0% och 100% varde for den analoga
in- och/eller utgdng som sedan skall anslutas.

Varje kalibreringspunkt har en kod bestdende av tre symboler som visas i den understa
displayen under kalibreringen.

KOD KALIBRERINGSPUNKT FORINSTALLD
KALIBRERING

1c0 analog ingang Al1, 0% 4 mA

1cl analog ingang All, 100% 20 mA

2¢c0 analog ingang Al2, 0% 4 mA

2cl analog ingang Al2, 100% 20 mA

3c0 analog utgang AO, 0% 4 mA

3cl analog utgang AO, 100% 20 mA

Varje kalibreringspunkt kan kalibreras pa tva olika satt: mA kalibrering eller direkt kalibrering.
Kalibreringen lagras i regulatorns EEPROM vid 6vergang fran parameterinstallning till
reglermode. Harvid maste alltid reglermode véljas efter genomford kalibrering.

2.7.1 mA kalibrering
mA kalibrering sker normalt for att genomfora kalibrering som skiljer sig fran forinstalld kalibrering.
Vid mA-kalibrering definieras kalibreringspunkternas véarde i milliampere mellan 0 och 20.5 mA.

Anvand tangenterna OUT-up och OUT-down f6r att vélja den kalibreringspunkt som skall
andras, varefter tangenterna SP-up och SP-down anvandes for att stdlla in 6nskat varde.
Det andrade vardet blinkar tills det bekraftats genom tryck pa tangent A/M.

2.7.2 Direktkalibrering

Direktkalibrering sker via regulatorns 1/0 anslutningar.

Vid kalibreringen av en analog ingang maste en stromsignal anslutas, t ex en transmitter, till
ingangen. Vid kalibreringen av en analog utgang maste ett stalldon eller en Amperemeter
anslutas till utgangen.

Tryck tangent L/R i kalibreringsmode for att starta direktkalibrering.

Vid kalibrering av en ingang borjar A/D-omvandlingens indikering att blinka i den 6vre
displayen nar tangent SP-up eller SP-down paverkas en gang.

Indikeringen motsvarar till ingangen ansluten signal (ca 0 mA...ca 20.5 mA = 0...4095).
Indikeringen slutar blinka nér vardet bekraftats med tangent A/M.

Under kalibrering av en utgang regleras D/A-omvandlingen med tangenterna SP-up och SP-
down. Den analoga utgdngen kommer da att ha en stromsignal motsvarande indikeringen
(0...4095 = ca: 0 mA...ca 20.5 mA). Det &ndrade vardet blinkar tills det bekraftats med
tangent A/M.

Genom att trycka pa tangent L/R kan atergang till mA-kalibrering ske for att se indikering



motsvarande det direkt-kalibrerade vardet.
Direkt kalibrering kan anvandas, t ex for att kalibrera spannings-ingangar och utgangar.
FIG. 2.7 - Kalibrering
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2.8 FELSOKNING

Foéljande kontroller kan géras vid fel:

FEL

Regulatorns display
ar svart

Regulatorns display
ar last

I/O-interface fun-
gerar ej

Bussen fungerar egj

ATGARD

Kontrollera att spanningsmatning ar ansluten och

att elektronikkort sitter ordentligt pa plats.

Kontrollera att displayenhetens kabel ar riktigt ansluten
till kretskortet.

Kontrollera regulatorns sakringar (avsnitt 2.2.2).
Kontrollera installningsparameter for displayens ljus-
styrka (avsnitt 3.4).

Regulatorns display kan bli last da displaykabeln lossas fran

och ater anslutes till kretskortet da regulatorn ar spannings-
ansluten. Om detta sker skall aterstallning ske via tva ater-
stallningsstift (avsnitt 2.2.1)

Kontrollera att till In-Utgangen ansluten transmitter eller
stalldon fungerar och ar ratt ansluten och jordad (avsnitt
2.4, 2.5 och 2.6).

Kontrollera att till In-/Utgangen ansluten transmitter eller

stalldon 6verensstammer med Damatrol MC100

specifikationer. Kontrollera att det I6stagbara 1/0-kontakt-

donet ar ordentligt fastsatt pa regulatorn. Kontrollera

regulatorns kalibrering (avsnitt 2.7). Kontrollera foljande

parametrar:

- Om Al1 ej fungerar, kontrollera matvardets parametrar

- Om Al2 ej fungerar, kontrollera borvardets parametrar och
skalning (avsnitt 3.3.2 och 3.4)

- Om AO e¢j fungerar, kontrollera utsignalens parametrar

(avsnitt 3.3.1 och 3.4)

- Om BOL1 eller BO2 ej fungerar kontrollera métvardets

parametrar, speciellt larmgréanser och skalning (avsnitt

Kontrollera att val av strém-/spannings-ingang ar riktig
(avsnitt 3.3.1 och 3.4)

Kontrollera bussanslutning (kapitel 5)

Kontrollera bussparametrar (kapitel 5)

Om RS 485-buss anvandes, kontrollera val av 4/2-ledar
systemet.



3.FUNKTION OCH ANVANDNING
3.1 FUNKTION REGLERKRETS

3.2 PID REGULATOR

3.3 REGLERFUNKTIONER

3.3.1 PID regulator

3.3.2 Behandling av processvarde
3.3.3 Behandling av bérvarde
3.3.4 Behandling av utsignal

3.4 OVRIGA PARAMETRAR
3.5 DISPLAY

3.5.1 Funktionstangenter

3.5.2 Indikering regleravvikelse
3.5.3 Digital indikering

3.5.4 Larmdioder

3.5.5 Parvisa lysdioder

3.5.6 Positionsbeteckning

3.6 DRIFTSATTNING OCH VAL AV
DRIFTSATT

3.6.1 Driftsattning
3.6.2 Val av driftsatt
3.6.3 Aterstéllning av felvarden



3.1 FUNKTION REGLERKRETS
Damatrol MC100-regulatorns reglerkrets bestar av fyra funktions-block.
- PID regulator och PID regulatorstyrning (CONTR)
- Hantering av processmatvarde (MEAS)
- " " borvarde (SETP)
- " " utsignal (OUT)

Reglerloopens funktion styrs via I/0-anslutningar, med funktionstangenter och parametrar.

FIG. 3.1 - Funktionsdiagram regulator MC100
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3.2 PID REGULATOR

PID-regulatorn arbetar enligt féljande formel:

UT = KP (PV-SP) (1+1 Vdt) + KP TD dPV

TI dt
PV = Processvarde (arvarde)
SP = Borvarde
ouT = Regulatorns utsignal

KP[1-1] = Forstarkningsfaktor
TI[1-2] = Integrationstid
TD[1-3] = Deriveringstid

Regulatorn fungerar:

- som P-regulator om TDJ[1-3] &r 0 och TI[1-2] ar oandlig.(InF)
- som Pl-regulator om TD[1-3] &r O
- som PD-regulator om TI[1-2] &r odndlig.(InF)

| 6vriga fall fungerar regulatorn som PID-regulator.

Om regulatorns funktionsriktning PIDDIR[1-4] &r 1, dvs inverterad, kommer utsignalen

att oka da arvardet ar mindre an borvardet.

Om funktionsriktning PIDDIR[1-4] ar 0, dvs direkt kommer utsignalen att 6ka da arvardet ar
storre an borvardet.

Angivna varden i tabell 4.2a kan valjas for regulatorns tidsparametrar TI[1-2] OCH TD[1-3].
Da langre tider dnskas, kan 10 definieras som koefficient for tidsprametrar istallet for
normalt 100ms medan de aktuella integrations- och deriveringstiderna blir som framgar av
tabell 4.2b.

FIGUR 3.2 - PID-regulatorns funktion
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3.3 REGLERFUNKTIONER
3.3.1 PID regulator

Med tangent A/M kan regulatorns driftssatt &ndras mellan automatisk (A) och manuell
(M) drift.

Vid manuell drift kan regulatorns utsignal styras med tangenterna "OUT-down" och
"OUT-up".

Vid automatisk drift kan PID-regulatorns utsignal begransas till ett specifikt omrade
genom att definiera ett 1agt gransvarde

OUT L[2-1] och ett hogt gransvarde OUT H[2-2] for utsignalen.

Vid manuell drift kan utsignalen alltid styras mellan 0-100%.

Med parametrar AFTRES[2-3], AFTIL[2-4] och AFTFM[2-5] definieras PID regulatorns
driftsétt automatiskt eller manuellt vid olika speciella driftsituationer.

Sadana situationer ar aterstallning (t ex efter spanningsavbrott), férregling och manuell
tvangsstyrning, och motsvarande parametrar ar AFTRES[2-3], AFTIL[2-4] och
AFTFM[2-5], respektive.

Om valt parametervarde ar 0, dvs fritt, kommer regulatorn att aterupptaga driften i det
laget som foreldg da den speciella driftsituationen intraffade. Om parametervardet ar
1, dvs manuell, kommer PID regulatorn att aterupptaga driften i manuellt Iage.

Genom att definiera 1 som varde for binar ingang BI1 instélles regulatorn for manuell
tvangsstyrning.

| lage manuell tvdngsstyrning kan regulatorns utsignal endast styras med tangenterna
"OUT-down" och "OUT-up".

Nar manuell tvangsstyrning ar aktiverad forandras ej utsignalen. Nar manuell tvangs-
styrning ej ar aktiverad kommer regulatorn att aterupptaga driften med den radande
utsignalen.

Genom att definiera 1 som varde for binar ingang BI2 konfigureras regulatorn for
forregling. | detta lage lases regulatorns utsignal till det varde som specificeras under
parameter ILVAL[2-6].

Nar forregling aktiveras andras regulatorns utsignal fran rddande utsignal till férreglings-
varde ILVAL[2-6] med underparameter ILRATE[2-7] definierad férandringshastighet .
Nar forreglingen ej ar aktiverad kommer regulatorn att ateruppta driften fran det lasta
vardet.

3.3.2 Behandling av processvarde (arvarde)
Filtrering av matvardet FILT[3-1] sker for att jAmna ut variationer i det uppmatta
processvardet. Filtreringstid &r tid under vilken det filtrerade vardet nar 63% av det
stationédra vardet (fig 3.3.2a)

FIG. 3.3.2a - Filtrering
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Linjarisering av insignalen sker via installning av parameterpar L01, y01,.....L.20,y20.
Antalet linjariseringspunkter ar valbart, mellan 2 och 20, med parameter LINNUM[L-Q].
Om linjarisering ej ska ske definieras 0 under LINNUM[L-Q].
X-véarden (LO1...L20) och y-varden (y01...y20) for linjariseringspunkterna kan valjas mellan
0.00 och 100.0%.
Punkterna skall anges sd att varje punkts x-varde &ar storre eller lika med féregaende punkts
x-varde.

FIG. 3.3.2b - Linjarisering
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Roturdragningsfunktion SQRT véljes med parameter

SQRS (3-2). Det lagsta vardet hos matvardet pa vilket kvadratrotsfunktionen tillampas
kan reduceras till noll genom installning av klippgrans under parameter ZEROC

(3-3) (fig 3.3.2¢)

FIG. 3.3.2c - Linjarisering med klippgrans

SQRTout

ZEROC ZEROCin

Matvardeslarm kan erhdllas via regulatorns binara utgangar.

Nar vardet ar lagre &an den undre larmgransen ALARM L[3-4] ar tillstandet hos den binara
utgangen BO2 "1".

Nar vardet ar hogre an den ovre larmgransen ALARM H[3-6] ar tillstandet hos den binara
utgangen BO1 "1".

Larmen har individuell Hysteres, AHYST L[3-5] for undre gréns och AHYST H[3-7] for dvre
grans (fig. 3.3.2)


http://www.satron.com/tools.htm

FIG. 3.3.2d - Larm
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Internt borvarde instélles med tangenterna "SP-down" och "SP-up".

Om externt boérvarde R 6nskas, definiera 1 som varde vid parameter RSEL[4-1].

Via tangenterna L/R valjes sedan aktivt borvéarde.

Om vardet vid RSEL[4-1] ar 0, kan externt borvarde ej véljas.

Nar externt borvarde ar aktiverat har det interna bérvardet L samma varde som det
externa borvardet R.

Externt borvarde fran processen skall anslutas till analog ingang Al2.

Variationer i det externa borvardet kan utjamnas genom anvandning av filtrerfunktion
FILT[4-2] (Se avsnitt 3.3.2 - filtrerfunktionen).

Externt borvarde kan mandvreras med parametrarna RATIO[4-3] och BIAS[4-4].

Det externa bérvardet multipliceras med RATIO[4-3] vardet och adderas darefter med
BIAS[4-4] vardet.

RATIO och BIAS funktionerna anvénds t ex vid kvotreglering dar RATIO definierar den
onskade kvoten.

BIAS OUT = RATIO IN x RATIO[4-3] + BIAS[4-4]

Lagt gransvarde RSETP L[4-5] och hogt gransvarde RSET H[4-6] kan installas for
begrénsning av det externa bérvéardet.

3.3.4 Behandling av utsignal(OUT)

Inverterad funktion for regulatorns utsignal definieras med parametern OUTDIR[5-1].

Denna parameters varde paverkar ej PID-regulatorns utsignal som indikeras pa regulatorns
display.

Filtrerfunktion FILT[5-2]kan utnyttjas for att utjamna variationer hos regulatorns utsignal. (Se
avsnitt 3.3.2 - filtrerfunktionen.)



3.4. OVRIGA PARAMETRAR

Regulatorns arbetssatt efter stromavbrott d.v.s. aterstallning, definieras med parameter
MODE[P-1].

Varde "1" staller regulatorn i lage val av mode, medan varde "0" aterstéller den till
automatisk reglering.

Da regulatorn reglerar processen maste vardet for denna parameter alltid vara "0"
Losenord kan véljas genom att vid parameter PASSWI[P-2] stélla in annat varde an "0".
Om lésenord anvands fragar regulatorn efter detta vid parameter MODE[P-1].

Om vardet av denna parameter ar "0", ar I6senord inte relevant och efterfragas e;.

Om lésenord ar aktiverat och har glomts bort ar enda sattet att fa fram det genom att
anvanda DMAP programvaran. Kan hamtas gratis pa http://www.satron.com/tools.htm
(DCC 5.02)

DMAP ar en programvara for Damatrol-regulatorer.

Den kan anvandas med PC-kompatibla mikrodatorer och kommunicerar med Damatrol via
RS-buss.

Genom instéllning av parameter PVIEW[P-3] kan parameterarna dverblickas.(se avsnitt 4.1)

Skalan i displayen som visar matvarde(andvéarde) och bdrvarde har parametrar for nedre
skalgrans. SCALE L[P-4] och &vre skalgrans SCALE H[P-5] medan antal decimaler
definieras med parameter DECNUM[P-6].

EXEMPEL 1.

Onskad skala: 0...100.0

Definition: SCALE L [P-4] 0000
SCALEH [P-5] 1000
DECNUM [P-6] 1

EXEMPEL 2.

Onskad skala: -2.50...5.80

Definition: SCALEL [P-4] -250
SCALEH [P-5] 580
DECNUM [P-6] 2

Funktionsriktningen hos avvikelsedisplayen definieras vid parameter DEVDIR[P-7].
Parametervéarde "2" innebar att avvikelsedisplayen ej ar i funktion.

Displayens ljusstyrka stéalles in med parameter DISP[P-8].
Se kapitel 5 betraffande buss-parametrar.


http://www.satron.com/tools.htm

3.5 DISPLAY

FIG. 3.5 - Display 3.5.1 Funktionstangenter
_ Tangent Funktion i reglermode
PV/SP Visar uppmatt arvarde/borvarde
FiC-105 ] 22 L/R Val internt/externt borvarde (Om
m/h externt borvarde installts
vid parameter RSEL[4-1])
R SP-up Manuell 6kning av internt
o e ] borvéarde SP-down Manuell
=T minskning av internt borvérde.
H» ~O—« l A/M Val automatisk/manuell reglering.
=2 o ‘ OUT-up Manuell 6kning av utsignal
IR OLY By _ OUT-down  Manuell minsknirlg av utsignal
=2 ©a PV/SP Denna tangent paverkas (3 sek)
O Om under 3 sekunder for évergang till
= ‘ parameterinstallning.
% ' SP-up Dessa tre tangenter paverkas sam-
bl +A/M tidigt for att aterstalla regulatorn

| +OUT-down

Tangentfunktionerna i val av mode, parameterinstallning och kalibrering beskrivs i respektive
avsnitt.

3.5.2 Indikering regleravvikelse

LED-stapeln for regleravvikelseindikering visar differensen mellan processvarde(arvarde)
och boérvarde i % enligt féljande (se figur 3.5.2.)
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Vid parameter DEVDIR[P-7] kan inverterad funktion (SP-PV) definieras for
regleravvikelsedisplayen eller ta displayen ur funktion (T.ex.vid anvandning av regulatorn
som handinstallningsstation.)

FIG. 3.5.2.
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3.5.3 Digital indikering
Display

OVRE DISPLAY

UNDRE DISPLAY
skala

Funktion i reglermode

Indikerar matvardets(arvarde) och bérvardets numeriska varde efter
behandling.

(Fig 3.1) i enlighet skalning definierad vid parametrar SCALE L[P-4],
SCALE H[P-5] och DECNUM.

Indikering av méatvarde(arvarde) eller borvarde véljs med tangent PV/SP.
Borvardet indikeras automatiskt nar nagon av borvardestangenterna,
SP-up eller SP-down, paverkas. Atergang till indikering av méatvéarde sker
20 sek fran senaste tangenttryckning.

Indikerar utsignalens numeriska varde fore behandling(fig 3.1.) med

0.0 ... 100%.
Da regulatorn ar i forreglingsmode blinkar utsignalens varde pa
displayen.

Digitaldisplayernas funktion i lage val av mode, parameterinstéllning och kalibrering
beskrivs i respektive avsnitt.

3.5.4 Larmdioder
Display

H

3.5.5 Parvisa lysdioder
Display

PV..SP

L.R

Funktion i reglermode

Den roda larmdioden "H" blinkar nar matvéardet 6verskridit gransvardet for
hoglarm.

Larm hogt gransvérde definieras vid parameter ALARM H[3-6] och
Hysteres vid parameter AHYST H[3-7].

Den roda larmdioden "L" blinkar nar matvardet underskridit gransvéardet
for laglarm.

Larm lagt gransvarde definieras vid parameter ALARM L[3-4] och
Hysteres vid parameter AHYST L[3-5].

Funktion i reglermode

LED-paret PV..SP indikerar om processmatvarde PV eller borvarde SP
indikeras pa den Ovre displayen.

| lAge parameterinstallning ar lysdioderna slackta.

LED-paret L..R indikerar aktuellt borvarde internt L eller externt R.

Om externt bérvarde R kan véljas, dvs RSEL[4-1] ar "1", och internt
borvarde L &r aktiverat kan via tangent PV/SP det e aktiva borvardet
indikeras pa den 6vre displayen. Lysdiod L lyser da medan lysdiod R
blinkar.

Led-paret A..M indikerar om regulatorn befinner sig i automatiskt A eller
manuellt M lage.

Lysdiod M blinkar da regulatorn &r i lage manuell tvAngsstyrning. Lysdiod
A lyser ocksa om regulatorn var i autolage da manuell tvangsstyrninglage
aktiverades.

3.5.6 Positionsbeteckning

Regulatorns frontpanel har en tom yta for reglerkretsens positionsnummer. Positionsnumret
skrives pa en papperslapp som sedan placeras i for andamalet avsedd plastficka.
Forutom positionsnumret kan ocksa identifiering t ex matenhet och matomrade anges.



3.6 DRIFTSATTNING OCH VAL AV DRIFTSSATT

3.6.1 Driftsattning
Normalt startar regulatorn i lage val av mode (MODE [P-1] = 1)

Efter stromavbrott atergar regulatorn i reglermode om féljande villkor rader:

- regulatorn var i reglermode vid stromavbrottet.
- vardet vid parameter MODE[P-1] ar "0".
- stromavbrottet varade kortare tid &n 24h.

| annat fall startar regulatorn till lage val av mode (MODE [P-1] = 1).

PID-funktionens verkan efter ett strémavbrott definieras med parameter AFTRES[2-3].
Regulatorns program kan ocksa omstartas via ett par RESET stift (se avsnitt 2.2.1) eller via
tangenterna i fronten (se avsnitt 3.5).

Vid uppstart testas alla lysdioder och digitala indikeringar i frontpanelen genom att de
samtidigt inkopplas.

3.6.2 Val av driftssatt(mode)
Under val av driftslage indikerar regulatorns tvre display regulatorprogramvarans version

t.ex 1.0A.
Den undre displayen indikerar valbara funktioner (fig 3.6.2).

co = Reglermode

PR = Parameterinstallning
CA = Kalibrering

FS = Lagra normalvéarden

Funktionsval sker med tangenterna OUT-up och OUT-down och valet bekréftas darefter med

tangent A/M.
Tangent PV/SP paverkas for atergang till val av driftlage fran parameterinstéllnings- och

kalibreringsmode.

3.6.3 Aterladdning av normalvéarden

FS funktionen anvands for att aterladda regulatorns fabriksinstallda normalvarden for
parametrar.

Normalvarden framgar av tabell 4.2.c.

For aterladdning av normalvarden, valj FS och tryck pa tangent A/M i 3 sekunder. FS borjar
blinka och atergang till Iage val av normalvarden paverkar ej regulatorns kalibrering.

FIG. 3.6.2 - VAL AV DRIFTSSATT.
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4.INSTALLNING AV PARAMETRAR
4.1 INSTALLNING

4.2 PARAMETRAR



4.1 INSTALLNING

Parametrar anvands for att styra Damatrol MC100 regulatorns drift. (se avsnitt 3)
Parameterinstallningslage nas antingen genom att vélja PA vid val av driftssatt/mode eller

genom att trycka in tangent PV/SP under 3 sekunder i reglermode.

Vid dvergang fran reglermode till parameterinstallningslage kommer reglerfunktionen att

fortgd aven under installningsproceduren. Om parameteravlasning ar invald (PVIEW[P-3]=1),
kan varden for reglerparametrar och alarmgranser kontrolleras utan att évergang

till parameterinstaliningsmode kravs. Med de nedre piltangenterna OUT-down och OUT-up kan
féljande indikeras:

P(KP[1-1]), I(TI[1-2]), D(TD[1-3]), L(ALARM L[3-4]) och H(ALARM H [3-6]).

Da overgang till parameterinstallning dnskas, vélj PA och tryck A/M for att bekrafta valet.
Atergéang till reglermode kan direkt ske med tangenten PV/SP.

Om lésenord ar installt (PASS[p-2]>0), fragar regulatorn efter [6senordet, som ar ett
nummer mellan 0 och 9999.

Pa den nedre displayen indikeras texten PAS medan den 6vre displayen indikerar ett
nummer som kan &ndras med hjélp av de 6vre piltangenterna SP-down och SP-up.
Losenordet bekraftas genom tryck pa tangent A/M.

Om I6senordet ar ratt, sker évergang till parameterinstallningsmodet. | annat fall sker
atergang till reglermode.

Under parameterinstallning indikerar den undre displayen en 3-teckenkod (t ex 1-1) for varje
parameter.

Parametrarna med koder finns listade i avsnitt 4.2.

Parametrarnas funktion beskrivs i avsnitt 3.

I denna anvdndarmanual angives koden inom hakparentes efter parameternamn t ex
KP[1-1].

De nedre piltangenterna OUT-down och OUT-up utnyttjas for att védlja den parameter som
onskas andras. Den valda parametern kan sedan férandras med de 6vre piltangenterna
SP-down och SP-up.

Av de uppmatta linjariseringspunkterna LO1..y20 for matvardet visas bara det antal
punktpar som angivits vid parameter LINNUM[L-0].

Vid férandring av en parameter bérjar dess varde att blinka.

Med tangent A/M bekréaftas det nya parametervardet. Andringen atergar till ursprungligt
parametervarde om 6vergang till annan parameter sker innan det nya parametervardet
bekraftats. Med tangent PV/SP sker atergang till reglermode. Om 6vergang till
parameterinstallningsmode skett fran reglermode atergar regulatorn automatiskt till
reglermode efter 60 sekunder fran senaste tangenttryckning. Vid nasta 6vergang till
parameterinstallningsmode upptrader den parameter i parameterlistan som senast
hanterades.

Nya parametervarden lagras omedelbart efter bekraftelse, med undantag av
parametrarna KP (1-1), Tl (1-2), TD (1-3), CP (1-5), OUT L(2-1), OUT H(2-2),

AFTIL (2-4), AFTFM (2-5) och busskommunikationsparametrar som endast

aktiveras vid utgang ur parameterinstéallningsmode.



4.2 PARAMETRAR

FIG. 4.1 - Installning av parametrar
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FIG. 4.2a - PID parametrar

PID parametrar (om CP =1 d.v.s. cykeltiden = 1x100ms)

Forstarknings-
faktor (KP)

KP PB/%
0.125 800
0.25 400
0.5 200
0.75 133
1.0 100
1.25 80
15 67
1.75 57
2.0 50
3.0 33
4.0 25
6.0 16
8.0 12
12.0 8
16.0 6
24.0 4
InF=oandlig

Integrationstid
(TIx CP)

SecC.

1.1
1.6
2.1
3.2
4.3
6.4
8.5
13
17
26
34
51
68
102
137
InF

min.

0.018
0.027
0.035
0.053
0.072
0.107
0.14
0.22
0.28
0.43
0.57
0.85
1.13
1.70
2.28
InF

repeats/min

56.3
37.5
28.1
18.8
14.1
9.38
7.03
4.69
3.52
2.34
1.76
1.17
0.88
0.59
0.44
0

Deriveringstid
(TD x CP)

SecC.

0

1.2
1.6
24
3.2
4.8
6.4
9.6
12.8
19.2
25.6
38.4
51.2
76.8
102.4
153.6

FIG. 4.2b - PID parametrar vid langa tidsintervall, t ex CP=10 (Cykeltid 10x100ms)

PID parametrar (om CP = 10)

Forstarknings-
faktor (KP)

KP

0.125
0.25
0.5
0.75
1.0
1.25
15
1.75
2.0
3.0
4.0
6.0
8.0
12.0
16.0
24.0

PB/%

800
400
200
133
100
80
67
57
50
33
25
16
12
8

6

4

InF=0é&ndlig

Integrationstid
(TIx CP)

SecC.

1.1
1.6
2.1
3.2
4.3
6.4
8.5
13
17
26
34
51
68
102
137
InF

min.

0.18
0.27
0.35
0.53
0.72
1.07
1.4
2.2
2.8
4.3
5.7
8.5
11.3
17.0
22.8
InF

repeats/min

5.63
3.75
2.81
1.88
1.41
0.938
0.703
0.469
0.352
0.234
0.176
0.117
0.088
0.059
0.044
0

Deriveringstid
(TD x CP)

SecC.

0

12
16
24
32
48
64
96
128
192
256
384
512
768
1024
1536



FIG. 4.2c - Tabell parametervéarde

Parameter Beskrivning

PID
KP 11 Forstarkningsfaktor
TI 1-2 Integrationstid
TD 1-3 Deriveringstid
PIDDIR 1-4 Regulatorns funktionsriktning
CP 1-5 Tidsparameterkoefficient

PID REGULATORDRIFT
OuUTL 2-1 Lagt gransvarde utsignal
OUTH 2-2 Hogt " "
AFTRES 2-3 Tillstdnd efter aterstallning
AFTIL 2-4 " " forregling
AFTEM 2-5 " " manuell tvangsstyrning
ILVAL 2-6 Forreglingsvarde utsignal
ILRATE 2-7 Forandringshastighet utsignal

vid férregling
MATVARDESBEHANDLING

FILT 3-1 Filtrering
SQRSEL  3-2 Val roturdragningsfunktion
ZEROC 3-3 Klippgrans roturdragning
ALARML 34 Lagt larmgransvarde
AHYSTL 3-5 Laglarm hysteres
ALARMH 3-6 Hogt larmgransvarde
AHYSTH 3-7 Hoglarm hysteres
BORVARDESBEHANDLING
RSEL 4-1 Val exernt borvarde
FILT 4-2 Filtrering
RATIO 4-3 Kvotreglering
BIAS 4-4 Nollpunktsforskjutning
RSP L 4-5 Lag grans externt borvarde
RSP H 4-6 Hog" " "
BEHANDLING UTSIGNAL
OUTDIR 5-1 Funktionsriktning
FILT 5-2 Filtrering
BUSS
CHAN C-1 Bussanslutning
PROT C-2 Kommunikationsprotokoll
BAUD C-3 Kommunikationshastighet
(p& Modbus)
NODE C-4 Nodantal
MAXNOD C-5 Max. antal Noder
OVRIGA PARAMETRAR
MODE P-1 Driftsmode efter aterstallning
PASSW P-2 Lésenord
PVIEW P-3 Parameteravlasning
SCALEL P-4 Matvardesskala, lag grans
SCALEH P-5 ,hég "
DECNUM P-6 Antal decimaler i display
DEVDIR p-7 Avvikelseriktning display
DISP P-8 Ljusstyrka display
LINJARISERING MATVARDE
LINNUM L-0 Antal linjerade punkter
LO1 LO1 Linj. punkt 1, x-varde
y 01 y01l Linj. punkt 1, y-varde
L 20 L20 Linj. punkt 20, x-varde

y 20 y20 Linj. punkt 20, y-varde

Omréade

0.125...24.0
1.1...137,Inf
0...153,6

O(direkt), 1(omvand)
1,10

0...100(%)
0...100(%)

O(fritt), 1(manuellt)
oC )1 )
oC )" )
0.00...100.0(%)
1,5, 10, 20, 50, 75,
100 (%/s)

0,1,2,5,10,20,50,100 (s)
0(ej i bruk), 1(aktiverad)
0.00...100.0(%)
0...100(%)

0(ej i bruk), 1(aktiverad) 0
0,1,2,5,10,20,50,100 (s)
0.000...2.000
-200...200.0(%)
0.0...100.0(%)

0(direkt), 1(omvéand)
0,1,2,5,10,20,50,100 (s)

232(RS-232), 485(RS-485)
0(Modbus), 1(DBUS)

600, 1200, 2400, 4800
9600(band), 19.2, 38.4(kbaud)
1..32

2...15

O(reglermode), 1(modval) 1
0...9999

0 (ej i bruk), 1(aktiverad)
-999...9999

-999...9999

0...3 1
0(PV-SP), 1(SP-PV, 2(ej i bruk)
1..15

0(ej utnyttjad), 2...20
0,00...100.0(%)
0.00...100.0(%)
0.00...100.0(%)
0.00...100.0(%)

Normalvarde

1.0
68
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