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System zarzadzania jakoscig opracowywania i procesu produkcji spetnia wymagania
ISO 9001:2015
*0000

Przed przystgpieniem do eksploatacji urzgdzenia nalezy doktadnie zapoznac sie z Instrukcjg obstugi.

Elementy urzgdzenia moga znajdowac sie pod napieciem sieciowym.

NIE WOLNO UZYWAC URZADZENIA Z MECHANICZNYMI USZKODZENIAMI OBUDOWY.

NIE WOLNO UZYWAC URZADZENIA W WARUNKACH PODWYZSZONEJ WILGOTNOSCI.

c NIE WOLNO SAMODZIELNIE OTWIERAC | NAPRAWIAC URZADZENIA.
A NIEDOPUSZACZALNY JEST KONTAKT URZADZENIA Z WODA,.

Stosowanie urzgdzenia jest bezpieczne pod warunkiem przestrzegania zasad eksploataciji.
Przed podigczeniem urzgdzenia do sieci elektrycznej nalezy odczeka¢ dwie godziny.

Ukraina, Odessa www.novatek-electro.com
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Niniejsza instrukcja obstugi stuzy do zapoznania personelu obstugujgcego z budowa, zasadg dziatania,

zasadami eksploatacji i obstugi cyfrowego przekaznika kontroli temperatury TR-101 (w dalszej tresci TR-101
lub urzgdzenie).

1. ZASTOSOWANIE

Cyfrowy przekaznik kontroli temperatury TR-101 stuzy do pomiaru i kontroli temperatury z czterech
niezaleznych czujnikéw, podtgczanych w uktadzie 2- lub 3-przewodowym oraz wyswietlania odczytow na
wyswietlaczu. Moze by¢ stosowany w réznych gateziach przemystu, gospodarce komunalnej i rolnictwie.

Urzagdzenie petni nastepujace funkcje:

e pomiar temperatury przez cztery niezalezne kanaty za pomocg standardowych czujnikéw;

e regulacja temperatury przez regulator proporcjonalno-catkujgco-rézniczkujgcy (PID) z wyjsciowym

elementem tgcznikowym (przekaznikiem);
e dwupotozeniowa regulacja temperatury;
e wyswietlanie wartosci biezgcej pomiaru temperatury na wbudowanym cyfrowym wyswietlaczu LED;

przekazywanie do komputera pomiaréw temperatur z kontrolowanych czujnikdw za pomocg standardo-
wego protokotu Modbus RTU,;

sygnalizacja przerwania lub zwarcia linii podtgczonych czujnikéw;

cyfrowa filtracja i korekcja pomiaru temperatury;

programowanie za pomocg przyciskow na przednim panelu i komputera;
podtrzymanie ustawien w przypadku braku zasilania;

zabezpieczenie ustawien przed wprowadzeniem zmian przez osoby nieupowaznione.

TR-101 posiada uniwersalne zasilanie i moze by¢ podtgczony do dowolnego napiecia od 24 do 260 V, bez
wzgledu na jego biegunowosc.
Do TR101 mozna podtaczy¢ czujniki temperatury nastepujacych typow:

Tabela 1
Wartos¢ . . .
. . Oznaczenie znamionowej .
Rodzaj rezystancji harakt tvki stat . Zakres mierzonych
termoelementu | znamionowej przy charakterystyki statyczne temperatur [°C]
rzetwarzania
0 °C, RO [Q] P
W100 = 1.3850 | W100 = 1.3910
50 Pt50 Pt'50 -50...+200
500 Pt500 Pt'500 -50...+200
1000 Pt1000 Pt'1000 -50...+200
W100 = 1.4260 | W100 = 1.4280
Miedz 50 Cu50 Cu’50 -50...+200
100 Cul00 Cu’100 -50...+200
W100 =1.6170
100 Ni100 -50...+180
Nikiel 120 Ni120 -50...+180
500 Ni500 -50...+180
1000 Ni1000 -50...+180
W100 = 2.0805 | W100 = 2.0805
Inne 990 przy 25°C
807 przy 0°C PTC1000 EKS111 -50...+100

W100 — stosunek rezystancji czujnika przy 100°C do rezystancji przy 0°C (W100 = R100/ R0)

2. DANE TECHNICZNE
2.1 Podstawowe dane techniczne sg podane w tabeli 2.



Tabela 2

Napiecie zasilania [V]

24 — 260 AC/DC

Bezpiecznik zalecany do ochrony urzgdzenia [A]

1-2

Typ czujnikdow stosowanych do pomiaru temperatury

Pt50, Pt100, Pt500,
Pt1000, Cu50, Cul00,
Ni100, Ni120, Ni500,

Ni1000, PTC1000

Liczba podigczonych czujnikow [szt.]

1-4

Uktad podtgczenia czujnikow

2- lub 3-przewodowy

Dtugos¢ przewodu czujnika w zaleznosci od ukfadu podtgczenia [m]:

2-przewodowy do 5
3-przewodowy do 100

Liczba przekaznikéw wyjsciowych [szt.] 4
Okres przechowywania informacji, nie mniej niz [lat] 10
Btad pomiaru temperatury, nie wiekszy niz [°C] +2
Zakres mierzonych temperatur [°C] od -50 do +200
Test przekaznikdw wyjsciowych tak
RS-485 MODBUS RTU tak
Regulator PID z elementem tgcznikowym (przekaznikiem) tak
Dwupotozeniowa regulacja tak
Czas pomiaru kanatu, nie wiekszy niz [s] 0.6
Stopieh ochrony: - obudowy IP30
- listwy zaciskowej IP20

Pobdor mocy (pod obcigzeniem), nie przekraczajacy [VA] 4.0
Dopuszczalny poziom zabrudzenia Il
Kategoria przepie¢ 1]
Napiecie znamionowe izolacji [V] 450
Znamionowe wytrzymywane napiecie impulsowe [kV] 2.5
Przekroj przewodnikéw podigczonych do zaciskdw [mm?] 05-25
Moment dokrecania $rub zaciskéw [N*m] 0,4
Masa nie wieksza niz [kg] 0.370
Wymiary gabarytowe [mm] 90 x 139 x 63
Trwatosc tgczeniowa stykow wyjsciowych:

- trwatos¢ elektryczna 10A 250 V AC [cykli] nie mniegj niz 100 tys.

- trwatosc¢ elektryczna 10 A 24 V DC [cykli] nie mnigj niz 100 tys.

Montaz na standardowej szynie DIN 35 mm

Urzadzenie zachowuje sprawno$¢ dziatania w dowolnej pozyciji

Charakterystyka stykow wyjsciowych

Cos @ Max. prad przy U~250 V Max. moc Max. napiecie ~

Max. prad przy 30 VDC

1.0 10A 4000 VA 440V

3A

2.2 Urzadzenie jest przystosowane do pracy w nastepujgcych warunkach:
- temperatura otoczenia od -35 do +55 °C;
- temperatura przechowywania od -45 do +60 °C;
- cisnienie atmosferyczne od 84 do 106.7 kPa;
- wzgledna wilgotnos¢ powietrza (przy temperaturze 35 °C) 30...80%.
Urzadzenie spetlnia wymagania:
EN 60947-1; EN 60947-6-2; EN 55011; EN 61000-4-2.

Brak szkodliwych substancji w ilosciach przekraczajgcych wartosci graniczne dopuszczalne stezenia.

3. ZASADA DZIALANIA
3.1 WYSWIETLACZ

Na rysunku 3 podano symbole, ktére sg wyswietlane na wyswietlaczu, oraz odpowiadajgce im litery
alfabetu facinskiego.

AbLAdEFLHO L nnoPRrStEUuYuY
AbCAdEFGHIJKLMnoPqrStUvwXYZ

Rysunek 3 — Symbole na wyswietlaczu cyfrowym oraz odpowiadajgce im litery alfabetu tacifskiego
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3.1.1 Budowa
Urzadzenie jest wykonane w plastikowej obudowie (9 modutéw typu S) i montowane na standardowej
szynie DIN. Zarys obudowy z wymiarami gabarytowymi jest podany na rysunku 3.1.
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Rysunek 3.1 — Wymiary gabarytowe TR-101

3.1.2 Sygnalizacja i sterowanie
Na rysunku 3.2 zamieszczono wyglad panelu przedniego TR-101

\ \

10 T~ 'Gi? CHANNEL _— 3
9 \: RELAY ON/OFF é é g é 1 1 0 OC @/
SENSOR FAULT 4
8———© seTTING MODE —
7 _|—9 EXCHANGE Rs-485 TR-101 lgt! m \,.//
[

1 — wskazniki numeru biezgcego kanatu;

2 — 7-segmentowy wys$wietlacz cyfrowy;

3 — przycisk "UP" (gora);

4 — przycisk "DOWN" (dot);

5 — przycisk do wprowadzenia danych w trybie programowania;

6 — przycisk wejscia w tryb podgladu i programowania urzgdzenia;

7 — wskaznik zatgczenia i aktywnosci komunikacji za pomocg RS-485;
8 — wskaznik zatgczenia trybu programowania parametréw;

9 — wskaznik niezadziatania czujnikow;

10 — wskaznik zatgczenia (odtgczenia) przekaznika.

Rysunek 3.2 - Panel przedni TR-101

Sterowanie urzadzeniem odbywa sie w nastepujgcy sposob:
¢ do przefgczenia kanatow stuzg przyciski é @;
¢ do wejscia w tryb podgladu parametréw - przycisk; @
o aby wejs¢ w tryb zmiany parametrow, nalezy nacisngc¢ i przytrzymac przez 7 s przycisk, po czym
powinna zaswiecic sie dioda LED “SETTING MODE” (rysunek 3.2 poz.8).
¢ aby zapisa¢ zmieniong wartos¢, nalezy nacisng¢ przycisk @ ;
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e jezeli w ciagu 20 s nie zostanie naci$nigty zaden przycisk, TR-101 wyswietli napis EHE(w ciagu 1 s)
i powréci do stanu pierwotnego.

3.2 ZASADA DZIALANIA | PRZETWARZANIE SYGNALU WEJSCIOWEGO

3.2.1 Zasada dzialania

W trakcie pracy TR-101 odpytuje czujniki wejsciowe, obliczajgc na podstawie otrzymanych danych biezgca
warto$¢ temperatury, wyswietla tg wartos¢ na wyswietlaczu cyfrowym i przekazuje sygnaty sterujgce do
przekaznika odpowiedniego kanatu.

3.2.2 Przetwarzanie sygnatu wejsciowego

Sygnat otrzymany z czujnika jest przetwarzany na cyfrowg wartos¢ temperatury.

Aby wyeliminowa¢ poczatkowy bigd przetwarzania sygnatéw wejsciowych i bledy wnoszone przez podta-
czone przewody, zmierzona przez urzgdzenie wartos¢ moze zosta¢ skorygowana. TR-101 posiada dwa typy
korekcji: umozliwiajgcych przesuniecie lub nachylenie charakterystyki o zadang wartos¢ niezaleznie dla kazdego
wejscia.

3.2.3 Korekcja pomiarow

3.2.3.1 W celu kompensacji btedéw AR = (RO - RO.TC) wnoszonych przez rezystancje przewodéw
zasilajgcych RTC do kazdej wartosci zmierzonej temperatury Tzm jest dodawana zadana przez uzytkownika
wartos¢ 8. Na rysunku 3.3 podano przyktad przesuniecia charakterystyki dla czujnika Pt100.

Parametry programowalne 2H | SHZ 5H3 5HY,

3.2.3.2 W celu kompensacji btedéw czujnikow w przypadku odchytki wartosci W100 od znamionowej kazda
zmierzona wartos¢ parametru Tzm jest pomnozona przez zadany uzytkownikiem wspoétczynnik a. Wspotczynnik
jest ustawiany w zakresie od 0,50 do 2,00. Na rysunku 3.4 podano przykfad zmiany nachylenia charakterystyki dla
czujnika Pt100.

Parametry programowalne £l | ElUc, EUJ, EUH,

T,°C T, °C
¢ ’
- - /
100 bez korekciji 100 1 bez korekgji
o / =
80 | 80 |
60 | i 60 F
[ / T;:t;l:::‘cljb [i / z korekcja
°: 40 |- 40 - / T=Tizm*a
«11 20, .
40 60 80 100 Tisi:%C 20 40 60 80 100 Tizm :°C
(103,90) (Rrc: ) (100) (103,90) (Rrc: @)
Rysunek 3.3 Rysunek 3.4

3.2.4 Filtr cyfrowy

W celu ulepszenia wtasciwos$ci eksploatacyjnych sygnatow wejsciowych do urzgdzenia sg stosowane filtry
cyfrowe, ktére umozliwiajg zmniejszenie wptywu zaktdcen przypadkowych na pomiar temperatury.

Parametry programowalne:

- pasmo przenoszenia filtru cyfrowego Fb 1, Fbc, Fb3 FbY;

- stata czasowa filtru cyfrowego FE 1, FEC FE3 FEY,

Filtry sq ustawiane niezaleznie dla kazdego wejScia.

3.2.4.1 Pasmo przenoszenia filtru cyfrowego pozwala chroni¢ Sciezke pomiarowg przed zakidceniami
jednostkowymi i jest ustawiane w stopniach Celsjusza (°C). Jezeli zmierzona warto$¢ Tzm rézni sie od poprzedniej

Tzm—-1 o liczbe wiekszg od wartosci parametru Fb, urzadzenie przypisuje jemu wartos¢ rowng (Tzm +

F b) (rysunek 3.5). Tak wiec charakterystyka wyrownuije sie.

Jak wida¢ na rysunku 3.5, nieduza szeroko$¢ pasma przenoszenia filtru powoduje spowolnienie reakcji
urzadzenia na szybkg zmiane temperatury. Dlatego w przypadku niskiego poziomu zaktdceh lub pracy z szybko
zmieniajgcymi sie temperaturami zaleca sie zwiekszy¢ wartos¢ parametru lub odigczyé dziatanie pasma
przenoszenia filtru, ustawiajac w parametrze b | (Fbd, Fb3, FbY) wartosé¢ 0. Podczas pracy w wa-runkach
silnych zaktocen w celu wyeliminowania ich wptywu na prace urzgdzenia nalezy zmniejszy¢ warto$¢ parametru.
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3.2.4.2 Filtr cyfrowy eliminuje szumy z sygnatu za pomocg wygtadzania wyktadniczego. Podstawowg
charakterystyka filtra wyktadniczego jest

Tf — stata czasowa filtru cyfrowego, parametr FE | (FECZ, FE 3, FEY) - odstep czasu, w ciagu ktorego
temperatura osigga 63,2% zmierzonej wartosci Tzm (rysunek 3.6).

Zmniejszenie wartosci Tf prowadzi do szybszej reakcji urzgdzenia na skokowe zmiany temperatury, ale
zmniejsza jego skutecznosc ttumienia zaktocen. Zwiekszenie Tf powoduje spowolnienie urzgdzenia, przy czym
szumy sg znacznie sttumione.

3.2.5 Regulator dwupotozeniowy (regulacja dwupotozeniowa)

W trybie regulacji dwupotozeniowej TR-101 pracuje wedtug jednej z dwdch logik (rysunek 3.7):

o Logika nr 1 (grzanie) stuzy do sterowania elementem grzejnym (np. grzatkg elektryczng) lub sygnalizuje,
ze wartos¢ biezaca temperatury Thiez jest mniejsza od nastawy Tnast.

Ti%Gy
T,°C
. bez filtra skok temperatury, Tf=0s
.......... Z filtrem / i
/ ..’. Tf=ls
Tom Lol - N- - d-

T

U IR R S S

3s

Fbl // 63,2%

tzm -1 tzm ts j t,s

Atzm

Rysunek 3.5 Rysunek 3.6

Przy tym przekaznik wyjsciowy poczatkowo zatgcza sie przy wartosciach Tbiez < Tnast — HS, wytgcza sie
przy Tbiez > Tnast i ponownie zatgcza sie przy Tbiez < Tnast — HS, dokonujgc tym samym regulaciji
dwupolozeniowej dla nastawy Tnast z histerezg HS.

¢ Logika nr Ne2 (chtodzenie) stuzy do sterowania elementem chtodzgcym (np. wentylatorem) lub sygna-
lizuje wzrost wartosci nastawy Tnast. Przy tym przekaznik wyjsciowy poczatkowo zatgcza sie przy wartosciach
Tbiez > Tnast + HS, wylgcza sie przy Tbiez < Tnast i ponownie zatgcza sie przy Tbiez > Tnast + HS.

Stosujac jako element chlodzacy sprezarke, szczegdlnie zaleca sie ustawi¢ wartos¢ HS w taki sposoéb,
aby zapewni¢ normalny (minimalny) czas odlaczenia sprezarki, co nie spowoduje jej uszkodzenia.

T.°C

100 |-

7Y I S N S N
A

Thast—
HS--- - -

60 |
40 |

20

On
logika 1
off fp------

On
logika 2
Off e - o - -

Rysunek 3.7 — Wykres zadziatania przekaznikow wyjsciowych w trybie regulacji dwupotozeniowe;j
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Parametry programowalne:
Tnast — nastawa temperatury 5F. 1 (5F.c, SP.3 5F4);
HS — histereza H3 1 (H52, H53, HS ),

rk P (rkd, rbd, mEH) - logika pracy przekaznika wyjsciowego.

3.2.6 Regulator PID (regulator proporcjonalno-catkujaco-rézniczkujacy)
3.2.6.1 Ogdlne zasady regulacji PID.
Regulator generuje sygnat "sterujagcy" Yi, ktéry ma za zadanie zmniejszy¢ uchyb Ei:

»

o 1 AE, _
Y. = —| E. ——Z E. = At +— Tg? - =« 1009%
S % S - At

v zm |

gdzie:

Xp — zakres proporcjonalnosci (parametr programowalny - P );

Ei — réznica pomiedzy zadang (Tnast) i biezgcg (Tbiez) wartoscig temperatury lub uchyb;

td — stata czasowa rézniczkowania (parametr programowalny “stata czasowa rézniczkowania regulatora
PID"- d ),

AEi — réznica pomiedzy dwoma sgsiednimi pomiarami Ei i Ei-1;

Atzm — czas pomiedzy dwoma sgsiednimi pomiarami Tbiez i Tbiez-1;

i — stata czasowa catkowania (parametr programowalny “stata czasowa catkowania regulatora PID” - L+ );

E:l:j_ E. * Atzm - skumulowana suma uchybéw.

Aby zapewni¢ skuteczng prace regulatora PID, nalezy ustawi¢ dla konkretnego obiektu regulaciji
prawidtowe wartosci wspdtczynnikéw Xp, td i 7i.
Parametry programowalne:

Xpl— P i( P2, P3, PYy: [gdj— di( de, d3, d4y: - Ci( g, .3, Yy

UWAGA! W NIEKTORYCH PRZYPADKACH REGULACJA PID JEST ZBEDNA LUB NIEDOPUSZCZALNA.
Wtedy, ustawiajgc wspotczynnik na ti = 0 lub td = 0, mozna otrzymaé odpowiednio regulator PD lub PI.

3.2.6.2 Regulator proporcjonalny

Regulator proporcjonalny jest gtbwnym czionem, w ktéorym nastawa temperatury jest wprost proporcjo-
nalna do uchybu. W przypadku stosowania wytgcznie regulatora proporcjonalnego uktad zawsze posiada
uchyb. Niskie wartosci cztonu proporcjonalnego regulatora prowadza do niestabilnosci i wahan w ukfadzie, a
zbyt wysokie wartosci powodujg spowolnienie uktadu.

L Xp zbyt mata

Idealnie /

Nastawa A

Tnast

Xp zbyt duza

>

t

Rysunek 3.8 - Wykres pracy regulatora proporcjonalnego

3.2.6.3 Regulator catkujacy

Regulator catkujgcy jest stosowany w celu eliminacji uchybu. Temperatura bedzie rosngé do chwili
eliminacji uchybu (lub spada¢ w przypadku uchybu ujemnego). Niskie wartosci cztonu catkujgcego znacznie
wptywajg na prace regulatora w catosci. Jezeli jest ustawiona zbyt wysoka warto$¢, uktad chybi lub bedzie
pracowaé z przeregulowaniem.
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T.,*C , 1, Zbyt mata
1 T, zbytduza
Nastawa
Tnast

Rysunek 3.9 - Wykres pracy regulatora catkujgcego

3.2.6.4 Regulator rézniczkujacy

Poniewaz regulator rézniczkujgcy ocenia szybkos¢ zmiany uchybu, jest on stosowany do zwiekszenia szyb-
kosci dziatania ukfadu. Wtasnie on zwieksza szybkos¢ dziatania uktadu w catosci. Jednak wraz z szybkoscig dzia-
tania zwieksza sie takze jego przeregulowanie, co powoduje niestabilnos¢ uktadu. Aby temu zapobiec, w wigkszo-
Sci przypadkow czion rézniczkujgcy ustawiany jest na warto$¢ zerowg lub na pewng niskg wartosc bliskg zeru.

,'C A
Tqg zbyt mala

Ideelllnie /

Nastawa
Tnast

Tqa zbyt duza

>

t

Rysunek 3.10. Wykres pracy regulatora rézniczkujgcego

3.2.6.5 Metody regulacji PID

Podczas regulacji dokonuje sie wybodr jednej z metod sterowania: “grzanie” lub “chtodzenie”.

“Grzanie” — wartos¢ sygnatu wyjsciowego regulatora zmniejsza sie, gdy temperatura kontrolowana rosnie.
“Chlodzenie” — wartos¢ sygnatu wyjsciowego regulatora zwieksza sie, gdy temperatura kontrolowana rosnie.

Parametry programowalne: -t | (rE2, rE3, FEY),

UWAGA! Stosowanie regulatora PID w trybie chtodzenia nie jest zalecane dla sprezarki w zwigzku z
brakiem kontroli minimalnego czasu odtgczenia sprezarki, co moze spowodowac jej uszkodzenie.

3.2.6.6 Praca w trybie regulatora PID z wyjsciowym elementem tgcznikowym (PWM)
Sygnat sterujgcy z regulatora PID (Yi) jest przetwarzany w sekwencje impulsow (rysunek 3.11) zgodnie z
ponizszym wzorem:

Y,
100%

D= Tsi*

gdzie:

D — czas trwania impulsu [s] L |, LZ, L3, LY,

Tsi — okres powtarzania impulsow [s] E !, £, B3, EY;
Yi — sygnat sterujacy regulatora PID (%).
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T,°C

100 - Tsi
80

Tnast

60 |-

40 |

20

On
logika 1
Off

On

logika 2
Off

Rysunek 3.11 - Diagram zadziatania przekaznikow wyjsciowych w trybie regulacji PID

UWAGA! NIEWIELKA WARTOSC Tsi PROWADZI DO CZESTYCH KOMUTACII | SZYBKIEGO ZUZYCIA
STYKOW SIOWYCH PRZEKAZNIKOW, A WIEKSZA WARTOSC PROWADZI DO POGORSZENIA JAKOSCI
REGULACJI.

3.2.7 Interfejs komunikacyjny RS-485
Praca interfejsu jest opisana w Zatgczniku A.

4 OBSLUGA TECHNICZNA | ZASADY BEZPIECZENSTWA

4.1 ZASADY BEZPIECZENSTWA

W trakcie eksploatacji urzadzenia na otwartych stykach listwy zaciskowej wystepuje napiecie o wartosci do
250 V, ktére stwarza zagorzenie dla zycia ludzi. Wszelkie podigczenia do TR-101 oraz prace serwisowe
nalezy wykonywac wytgcznie po odtgczeniu od urzgdzenia i mechanizmoéw wykonawczych napiecia.

Niedopuszczalny jest kontakt stykow zigcza wyjsciowego i wewnetrznych elementéw elektrycznych
urzgdzenia z wilgocia.

Zabronione jest stosowanie urzgdzenia w Srodowisku agresywnym z zawartoscig w powietrzu kwaséw,
zasad, olejow itp.

Podtaczenie, regulacja i obstuga techniczna urzgdzenia muszg by¢ wykonywane przez wykwalifikowany
personel, ktory zapoznat sie z niniejszg Instrukcjg obstugi.

4.2 ZAKRES CZYNNOSCI

Zalecana czestotliwos¢ przegladdw technicznych: co 6 miesiecy.

Zakres czynnosci zwigzanych z obstugg techniczng obejmuje wizualng ocene, podczas ktorej sprawdzana
jest niezawodnos¢ podtgczen przewodow do zaciskdw TR-101 oraz brak wyszczerbien i peknie¢ na jego
obudowie.

Wykonujgc prace serwisowe nalezy przestrzegac zasad bezpieczehstwa opisanych w pkt 4.1.

5 PODLACZENIE URZADZENIA

5.1 MONTAZ KOMUNIKACJI ZEWNETRZNYCH

5.1.1 Informacje ogéine

Przygotowac kable do podtgczenia urzgdzenia do czujnikéw, mechanizméw wykonawczych, zewnetrznych
urzgdzen oraz do zrodta zasilania. Aby zapewni¢ niezawodnosC¢ potgczen elektrycznych, zalecane jest
stosowanie kabli z zytami miedzianymi wielodrutowymi, ktérych konce przed podtgczeniem nalezy oczyscicC i
zalutowac. Oczyszczenie zyt kabla nalezy wykonaé w taki sposéb, aby ich odstoniete koice po podigczeniu do
urzgdzenia nie wychodzity poza granice listwy zaciskowej. Przekrdj kabla nie powinien przekracza¢ 2,5 mm>.

5.1.2 Wytyczne montazowe dotyczace zmniejszenia zaklécen elektromagnetycznych

Linie "urzgdzenie-czujnik" nalezy prowadzi¢ odrebng trasg (lub kilkoma trasami). Trasy powinny by¢
potozone oddzielnie od kabli sitowych, a takze od kabli powodujgcych zaktdcenia impulsowe i wysokiej
czestotliwosci.

UWAGA! TRASY NALEZY ZAPLANOWAC W TAKI SPOSOB, ABY DLUGOSC LINII SYGNALIZACYJNYCH
BYLA MINIMALNA.
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5.1.3 Wytyczne montazowe dotyczace zmniejszenia zaktécen wystepujacych w sieci zasilajacej
Urzadzenie nalezy podtgczy¢ do zasilacza sieciowego 230 V 50 Hz, ktéry nie jest bezposrednio zwigzany

z zasilaniem urzgdzen sitowych o duzej mocy. W sieci zewnetrznej zaleca sie zamontowanie wytgcznika

zasilania, ktory zapewnia odtgczenie urzgdzenia od sieci, oraz bezpiecznikow topikowych 1 A.

5.2 PODLACZENIE TR-101
Podtaczenie TR-101 nalezy wykona¢ zgodnie ze schematem (rysunek 5.1.), przestrzegajgc ponizszag
kolejnos¢ czynnosci.
a) wykona¢ podigczenie urzgdzenia do zrodia zasilania i mechanizméw wykonawczych;
b) podtaczy¢ linie komunikacyjne "urzadzenie-czujnik" do wejsé¢ TR-101.

Uwaga! Kostki zaciskowe urzadzenia stuzg do podtgczenia sieci zasilajgcej i zewnetrznych urzgdzen
siftowych o maksymalnym napieciu 250 V. Aby zapobiec elektrycznemu przebiciu izolacji, podtgczenie do
stykow TR-101 zrédet napiecia o wartosci przekraczajgcej w/w jest zabronione.

5.3 PODLACZENIE CZUJNIKOW TEMPERATURY

TR-101 przewiduje 3-przewodowy uktad podtgczenia rezystancyjnych czujnikow temperatury. Do jednego
z wyjs¢é czujnika sg podtgczone dwa przewody, a trzeci jest podtaczony do drugiego wyjscia czujnika (rysunek
5.1.). Jezeli rezystancja wszystkich trzech przewodéw jest jednakowa, taki schemat pozwala skompensowaé
wplyw rezystancji przewodow na pomiar temperatury.

Rezystancyjne czujniki temperatury mogg zosta¢ podtgczone do urzadzenia takze w uktadzie 2-
przewodowym, jednak taki ukfad nie umozliwia kompensacji rezystancji podtgczonych przewodow, dlatego
moze wystepowac pewna zalezno$¢é pomiarow urzgdzenia od wahan temperatury przewodéw.

5.3.1 Podiaczenie czujnikéw w uktadzie 2-przewodowym

5.3.1.1 Podtgczenie rezystancyjnych czujnikow temperatury w uktadzie 2-przewodowym jest wykonywane
wtedy, gdy podtgczenie 3-przewodowe nie jest mozliwe, np. w przypadku zamontowania TR-101 na obiekcie,
gdzie wczesniej zostata wykonana instalacja 2-przewodowa.

5.3.1.2 Nalezy pamieta¢, ze odczyty urzgdzenia bedg zaleze¢ od zmiany rezystancji przewodow linii
komunikacyjnej “czujnik - urzgdzenie” spowodowanej wahaniami temperatury powietrza otoczenia. W celu
kompensacji niepozadanej rezystancji przewodow nalezy wykonac nastepujgce czynnosci:

e Przed rozpoczeciem pracy nalezy witozy¢ zworke pomiedzy styki 23 i 24 ((26 i 27), (29 i 30), (32 i 33))
listwy zaciskowej urzadzenia, a linie 2-przewodowag podtaczy¢ bezposrednio do stykéw 22 i 23 ((25 i 26), (28 i
29), (31 32)).

o Nastepnie zamiast czujnika podtgczyé do przeciwlegltych wzgledem urzadzenia kohcow linii
komunikacyjnej "czujnik-urzgdzenie" dekade rezystancyjng o doktadnosci nie mniejszej niz 0,05 (np. MCP-63).

e Ustawi¢ na dekadzie rezystancyjnej warto$¢ réwng rezystancji czujnika przy temperaturze 0 °C (50,
100, 500, 1000 Q, w zaleznosci od typu czujnika).

e Poda¢ na TR-101 zasilanie, po uptywie 20-30 s na podstawie odczytow wyswietlanych na wyswietlaczu
cyfrowym okresli¢ wielkos¢ odchytki temperatury od 0 °C.

o Ustawi¢ warto$¢ parametru 5H | (SHCZ 5H3 5HY), rowna wielkosci odchyiki temperatury, ale wzietej
ze znakiem przeciwnym.

e Sprawdzi¢ prawidtowos¢ ustawionej wartosci: nie zmieniajgc wartosci rezystancji na dekadzie
rezystancyjnej, poczekac az urzgdzenie przejdzie w tryb pomiaru temperatury i upewni¢ sig, ze odczyt
jest rowny 0+1 °C.

o (Odtgczy¢ zasilanie urzadzenia, odtgczy¢ linie komunikacyjng od dekady rezystancyjnej i podigczy¢ jg
do rezystancyjnego czujnika temperatury.

e Po wykonaniu w/w czynnosci TR-101 jest gotowy do dalszej pracy.

UWAGA! URZADZENIE NIE JEST PRZEZNACZONE DO PRZELACZENIA OBCIAZENIA W PRZYPADKU
ZWARC. URZADZENIE POWINNO BYC PODLACZONE DO INSTALACJI ELEKTRYCZNEJ ZABEZPIECZONEJ
WYLACZNIKIEM NADMIAROWO - PRADOWYM O PRADZIE ZNAMIONOWYM NIE PRZEKRACZAJACYM
16 A KLASY «B».

UWAGA! W celu eliminacji wplywu zakiécen na pomiary urzadzenia, linie komunikacyjne
"urzgdzenie - czujnik" powinny obowigzkowo by¢:

e wykonane z kabla ekranowanego typu skretka (trzyparowa);

e 0 przekroju nie mniej 0,5 mm?;

¢ solidnie podtgczone do zaciskow urzadzenia;

o przebieg potaczen kablowych powinien by¢é odseparowany od kabli wysokiego napiecia i od kabli
zasilajgcych obcigzenie indukcyjne.
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ZASILANIE 24-260 V

Napiecie pradu Wyjscia przekaznikow sterowania
statego lub K1 - przekaznik kanatu 1
przerrLianego Uziemienie K2 - przekaznik kanatu 2
K3 - przekaznik kanatu 3
DC K4 - przekaznik kanatu 4
AC~| ~
[112]s]  Tals[s[7]s]o]wo]11]12]13]1a]1s]  T1e[17]1s]
2y Q) VERVARY, /]
K1 K2 K3 K4

Podtaczenie czujnika
dwuprzewodowego

TR-101

Sae o 1731 FA 7O A

[19]20]21] [22]23|24]25]|26 27|28 [29]30[31]32]33] [34]35(36]

Kanat1 Kanat2 Kanat3 Kanat4
Wejscia czujnikow temperatury

Rysunek 5.1 — Schemat podtagczenia TR-101

6. PRACA TR-101

6.1 INFORMACJE OGOLNE

6.1.1 Po wigczeniu zasilania urzgdzenia przez 2 s swiecg wszystkie diody LED. Po tym na wyswietlaczu
cyfrowmym wyswietla sie zmierzona temperatura kanatu 1. Z odstepem 4 s TR-101 po kolei wyswietla
zmierzong temperature wtgczonych kanatow.

6.1.2 W przypadku jakiejkolwiek niesprawnosci na wyswietlaczu cyfrowym urzadzenia wyswietla sie kod
btedu (tabela 6.1.).

Tabela 6.1
NIESPRAWNOSC UWAGA
TR-101 w miejsce btednego parametru przywraca ustawienie fabryczne,
Btad parametru na wy$wietlaczu wy$wietla sie napis £ P i TR-101 kontynuuje normalna
prace.
Odmowa dziatania EEPROM \r:\gspzi;/sékéep przekazniki wylgczajg sie, a na wyswietlaczu pojawia sie

Wylgcza sie przekaznik odpowiedniego kanatu, dioda LED "SENSOR
FAULT" zaczyna migac.

Na wy$wietlaczu pojawia sie napis Fcc

Wytacza sie przekaznik odpowiedniego kanatu, dioda LED "SENSOR
FAULT" zaczyna migac.

Na wy$wietlaczu pojawia sie napis Foc

Zwarcie ktéregokolwiek
czujnika

Przerwanie ktéregokolwiek
czujnika

6.2 TESTOWANIE PRZEKAZNIKOW WYJSCIOWYCH

W TR-101 przewidziano testowanie wszystkich przekaznikdw razem, jak réwniez kazdego z osobna. W
tym celu nalezy:

e W trybie zmiany parametréw ustawié warto$é parametru £S5t zgodnie z tabelg 7.1, i nacisngé

przycisk , po czym na wyswietlaczu wyswietli sie napis oF F (co oznacza, ze testowane przekazniki sa
normalnie rozwarte (wytgczone)), gasng wszystkie diody LED.
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o jednokrotne nacisniecie przycisku @ zmienia stan testowanych przekaznikow:
oF F - przekaznik jest normalnie rozwarty (wytaczony);
on - przekaznik jest normalnie zwarty (wtgczony).
Aby powréci¢ do menu gtéwnego, nalezy nacisng¢ przycisk . Jezeli w ciggu 20 s nie zostanie nacisnie-
ty zaden przycisk, TR-101 powrdci do stanu pierwotnego.

7. PROGRAMOWANIE
7.1 INFORMACJE OGOLNE

UWAGA! BEDAC W TRYBIE PROGRAMOWANIA, URZADZENIE NIE DOKONUJE REGULACJI, A
WYJSCIOWE PRZEKAZNIKI OBCIAZENIA PRZECHODZA W TRYB OFF.

7.1.1 Parametry programowalne sg ustawiane przez uzytkownika podczas programowania, a w przypadku
odtgczenia zasilania sg one przechowywane w pamieci nie wymagajgcej zasilania.
Petny wykaz parametrow programowalnych sg podane w tabeli 7.1.

Tabela 7.1
Adres Parametr Mnemonik Mm'/Mng,(' Nastawa Czynnosci
wartosé |fabryczna
dec Ogodlne
Stan przekaznika obcigzenia w przypadku awarii
21 |Awaria czujnika | Ac F 0/1 0 czujnika: L
0 — przekaznik obcigzenia odtgczony;
1 — przekaznik obcigzenia zatgczony;
Systemowe
Tryb pracy sygnalizacji urzgdzenia:
0 — TR-101 kolejno, z odstepem 4 s, wyswietla
22 |Tryb sygnalizacji| d§P 0/1 0 temperature witgczonych czujnikéw.
1 — reczny odczyt temperatury czujnikow przez
operatora,
23 |Hasto PAS« | 000/999 000 000 — hasto odtgczone, jakakolwiek inna
wartos¢ uaktywnia hasto
Przywrdcenie wszystkich ustawien
fabrycznych
24 |Kasowanie -5k~ 0/1 0 0 - nie wykonywacg;
1 — przywrécenie wszystkich ustawien
fabrycznych
Testowanie przekaznikéw wyjsciowych TP-101:
0 — testowanie wszystkich przekaznikow.
25 |Test przekaznika| £Skt* 0/4 0 ; — testowanie przekaznika 1;
— testowanie przekaznika 2;
3 — testowanie przekaznika 3;
4 — testowanie przekaznika 4;
26 |Wersja uEr« 53 Wersja urzgdzenia
RS-485
Zatgczenie/Odtgczenie RS-485:
27 |Zalgczenie -5H 0/2 0 (l) 22:22582;/
2 — zdalne sterowanie przekaznikami sitowymi.
28 |ldentyfikator -Sn 1/247 1 Numer urzadzenia (adres IP)
Predkos¢ transmisji danych:
s 0 — 2400 (bit/s);
29 |Predkosé 55 0/2 2 1 4800 (bit/s)
2 — 9600 (bit/s);
Opdznienie | Czas opodznienia odpowiedzi ( x100 us
30 sygnatu roL 0/999 0 Jedna jednostka pomiaru jest(r(')wna 102) us
Kanat 1
Wi Praca kanatu:
czenie 0 - kanat odtgczony;
31 kar?a’fu cH | 0/3 1 1 —kanat pre?cuje v)\// uktadzie regulacji
dwupotozeniowej;
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Adres Parametr Mnemonik Mm'/M?),(' Nastawa Czynnosci
wartosé | fabryczna
2 — kanat pracuje w uktadzie regulacji PID;
3 — automatyczne ustawienie PID (Xp, 7i, td).
32 |Nastawa 5P 1 -50/200 °C 100 Nastawa temperatury (Tnast)
33 |Histereza HS | 0/50 °C 1 Histereza temperatury (HS)
Metoda sterowania przekaznikiem
34 |Przekaznik e i 0/1 0 0 — logika 1 (grzanie);
1 —logika 1 (chtodzenie);
35 |Proporcjonalny P P 1/999 °C 40 Zakres proporcjonalnosci PID (Xp)
36 |Catkujacy | o 0/999 min. 130 Cziton catkujgcy PID (7i)
37 |Roézniczkujacy D d | 0/999 min. 4 Czton rézniczkujacy PID (td)
38 |Okres E 60/999 s 60 Okres powtarzania impulséw PWM (Tsi)
39 [Czas trwania o 1/999 s 1 Minimalny czas trwania impulsu PWM
Przesuniecie Przesuniecie charakterystyki czujnika
40 charakterystyki SH | -50/50 °C 0 0 — zakaz (jakakolwiek inna wartos¢ zatgcza
dany tryb)
Nachylenie i Nachylenie charakterystyki czujnika (w trybie
41 charakterystyki eu 0,50/2,00 1,00 modbus - wartos$¢ jest pomnozona przez 100)
Pasmo Pasmo przenoszenia filtra cyfrowego
42 |przenoszenia Fb i 0/50 °C 0 0 — zakaz (jakakolwiek inna warto$¢ zatgcza
filtra dany tryb)
Stata czasowa filtru cyfrowego
43 |Czas filtru FE | 0/60 s 2 0 — zakaz (jakakolwiek inna wartos¢ zatgcza
dany tryb)
Typ stosowanego czujnika:
0 — Pt50; 8 — Ni500; 16- PTC1000;
1 - Pt100; 9 — Ni1000;
2 — Pt500; 10 — Pt'50;
44 |Typ czujnika ct i 0/16 1 3 — Pt1000; 11 — Pt'100;
4 — Cu50; 12 — Pt'500;
5 - Cul00; 13 - Pt'1000;
6 — Ni100; 14 — Cu’50;
7 — Ni120; 15— Cu’100;
Kanat 2
Praca kanatu:
0 - kanat odtgczony;
Wiaczenie 1 — kanat pracuje w uktadzie regulacji
45 kar?a’fu cHC 0/3 1 dwupotozeniowej;
2 — kanat pracuje w uktadzie regulacji PID;
3 — automatyczne ustawianie PID (Xp, =i, td).
46 |Nastawa 5P2 |-50/200°C| 100 Nastawa temperatury (Tnast)
47 |Histereza H5¢ 0/50 °C 1 Histereza temperatury (HS)
Metoda sterowania przekaznikiem
48 |Przekaznik o 0/1 0 0 — logika 1 (granie);
1 — logika 2 (chtodzenie);
49 ﬁroporqonalny Pe 1/999 °C 40 Zakres proporcjonalnosci PID (Xp)
50 |Catkujgcy | . |0/999min.| 130 | Czlon catkujgcy PID (i)
51 |Rdzniczkujgey D dc 0/999 min. 4 Czton rézniczkujacy PID (td)
52 |Okres Ec 60/999 s 60 Okres powtarzania impulséw PWM (Tsi)
53 |[Czas trwania L 1/999 s 1 Minimalny czas trwania impulsu PWM
Przesuniecie Przesuniecie charakterystyki czujnika
54 ecle S5HZ | -50/50°C 0 0 — zakaz (jakakolwiek inna warto$¢ zatgcza
charakterystyki d
any tryb)
Nachylenie . Nachylt_enie charakterystyki czujnika
55 charakter , H U E’ 0,50/2,00 1,00 (w trybie modbus - wartos¢ jest pomnozona
ystyKki
przez 100)
56 |Pasmo Fbc 0/50 °C 0 Pasmo przenoszenia filtra cyfrowego
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Adres Parametr Mnemonik Mm'/M?),(' Nastawa Czynnosci
wartosé | fabryczna
przenoszenia 0 — zakaz (jakakolwiek inna wartos¢ zatgcza
filtra dany tryb)
Stata czasowa filtru cyfrowego
57 |Czas filtru F }:E’ 0/60 s 2 0 — zakaz (jakakolwiek inna wartos¢ zatgcza
dany tryb)
Typ stosowanego czujnika:
0 — Pt50; 8 — Ni500; 16 -PTC1000;
1 - Pt100; 9 — Ni1000;
2 — Pt500; 10 — Pt’50;
58 |Typ czujnika ckc 0/16 1 3 - Pt1000; 11 -Pt100;
4 — Cu50; 12 — Pt’500;
5 — Cul00; 13 - Pt'1000;
6 — Ni100; 14 — Cu’50;
7 — Nil120; 15 — Cu’100;
Kanat 3
Praca kanatu:
0 - kanat odtgczony;
Wigczenie 1 - kanat pracuje w uktadzie regulacji
59 kar?alfu c H- 3 0/3 1 dwupo’fozenri)owejj; ? )
2 — kanat pracuje w uktadzie regulacji PID;
3 — automatyczne ustawianie PID (Xp, Ti, td).
60 |Nastawa 5P -50/200 °C 100 Nastawa temperatury (Tnast)
61 |Histereza H53 0/50 °C 1 Histereza temperatury (HS)
Metoda sterowania przekaznikiem
62 |Przekaznik -E3 0/1 0 0 — logika 1 (grzanie);
1 —logika 2 (chtodzenie);
63 |Proporcjonalny P P3J 1/999 °C 40 Zakres proporcjonalnosci PID (Xp)
64 |Catkujacy | [ 0/999 min. 130 Czton catkujacy PID (7i)
65 |Rdzniczkujgey D d3 0/999 min. 4 Czton rézniczkujacy PID (td)
66 |Okres E3 60/999 s 60 Okres powtarzania impulséw PWM (Tsi)
67 |Czas trwania L 1/999 s 1 Minimalny czas trwania impulsu PWM
. Przesuniecie charakterystyki czujnika
68 Przesuniecie . CH -50/50 °C 0 0 — zakaz (jakakolwiek inna wartos¢ zatgcza
charakterystyki q
any tryb)
Nachvienie Nachylenie charakterystyki czujnika
69 y . Hud 0,50/2,00 1,00 (w trybie modbus - wartos¢ jest pomnozona
charakterystyki
przez 100)
Pasmo Pasmo przenoszenia filtra cyfrowego
70 |przenoszenia Fb3 0/50 °C 0 0 — zakaz (jakakolwiek inna warto$¢ zatgcza
filtra dany tryb)
Stata czasowa filtru cyfrowego
71 |Czas filtru FES 0/60 s 2 0 — zakaz (jakakolwiek inna warto$¢ zatgcza
dany tryb)
Typ stosowanego czujnika:
0 — Pt50; 8 — Ni500; 16 — PTC1000;
1 - Pt100; 9 — Ni1000;
2 — Pt500; 10 — Pt’50;
72 |Typ czujnika ctd 0/16 1 3 -Pt1000; 11 -Pt100;
4 — Cub0; 12 — Pt’500;
5 — Cul00; 13 — Pt"1000;
6 — Ni100; 14 — Cu’50;
7 — Nil120; 15 - Cu’100;
Praca kanatu:
0 - kanat odtgczony;
Wigczenie 1 - kanat pracuje w uktadzie regulacji
3 kar?a’fu cHY 073 1 dwupotozeniowej;

2 — kanat pracuje w uktadzie regulacji PID;
3 — automatyczne ustawianie PID (Xp, Ti, td).
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Adres Parametr Mnemonik Mm'/M?),(' Nastawa Czynnosci
wartosé | fabryczna
Kanat 4
74 |Nastawa SPY |-50/200°C| 100 | Nastawa temperatury (Tnast)
75 |Histereza H5Y 0/50 °C 1 Histereza temperatury (HS)
Metoda sterowania przekaznikiem
76 |Przekaznik reY 0/1 0 — logika 1 (grzanie);
— logika 2 (chtodzenie);
77 |Proporcjonalny P PY 1/999 °C 40 Zakres proporcjonalnosci PID (Xp)
78 |Catkujacy | 4 0/999 min. 130 Czton catkujacy PID (i)
79 |ROzniczkujgey D d4 |0/999 min. 4 Czton rozniczkujgey PID (td)
80 |Okres £Y 60/999 s 60 Okres powtarzania impulsow PWM (Tsi)
81 |Czas trwania LY 1/999 s 1 Minimalny czas trwania impulsu PWM
. Przesuniecie charakterystyki czujnika
82 Przesuniecie : S5HY -50/50 °C 0 0 — zakaz (jakakolwiek inna wartos¢ zatgcza
charakterystyki d
any tryb)
Nachvienie Nachylenie charakterystyki czujnika
83 y . U4 1050200 | 1,00 | (w trybie modbus - warto$¢ jest pomnozona
charakterystyki :
przez 100)
Pasmo Pasmo przenoszenia filtra cyfrowego
84 |przenoszenia FbH 0/50 °C 0 0 — zakaz (jakakolwiek inna warto$¢ zatgcza
filtra dany tryb)
Stata czasowa filtru cyfrowego
85 |[Czas filtru FEM 0/60 s 2 0 — zakaz (jakakolwiek inna warto$¢ zatgcza
dany tryb)
Typ stosowanego czujnika:
0 — Pt50; 8 — Ni500; 16 — PTC1000;
1 - Pt100; 9 — Ni1000;
2 — Pt500; 10 — Pt'50;
86 |Typ czujnika C t Y 0/16 1 3 — Pt1000; 11 - Pt'100;
' 4 — Cus0; 12 — Pt'500;
5 - Cul00; 13 - Pt'1000;
6 — Ni100; 14 — Cu’50;
7 — Ni120; 15 — Cu’100;

* - parametr jest dostepny wytgcznie do odczytu;

** _ zakaz zdalnego dostepu do parametru.
Nastawy fabryczne wspoétczynnikéw PID sg dokonane na podstawie nastepujgcej charakterystyki obiektu:
- grzanie od 0 do100 °C;
- predkos¢ ogrzewania wynosi 1 °C na minute;
- temperatura znamionowa zostanie osiggnieta przy 70% mocy nagrzewnicy, tak wiec, zapas mocy wynosi 30%.

7.1.2 Podglad parametrow

Podglad parametréw jest dostepny poprzez jednokrotne nacidniecie przymsku ,
wyswietli sie pierwszy parametr z tabeli 7.1. Parametry sg przewijane za pomocg przyciskow

parametru — przycisk

éswetlaczu
@ podglad

, powrét do menu gtéwnego — przycisk

7.1.3 Zmiana parametrow

Zmiana parametrow odbywa sie poprzez nacisniecie i przytrzymywanie przez 7 s przycisku @] przy czym,

Zmiana wartos$ci biezgcej pozycji wyswietlacza — przyciski

przejscie do nastepnej pozycji wyswietlacza — przycisk

potwierdzenie wprowadzonego hasta — przycisk
Jezeli w ciggu 20 s nie zostanie nacisniety zaden przycisk, wprowadzenie hasta zostanie anulowane, a

TR-101 powrdci do stanu pierwotnego.

jezeli dostep jest zabezpieczony hastem, nalezy wprowadzi¢ hasto.
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o Jezeli wprowadzone hasto jest prawidtowe, zaswieci sie dioda LED "SETUP" (rys. 3.2, poz.8) i na
wyswietlaczu wyswietli sie pierwszy parametr z tabeli 7.1.

o Jezeli wprowadzone hasto nie jest prawidlowe, TR-101 powréci do stanu pierwotnego.

o Jezeli parametr PARS jest ustawiony na “0”, hasto nie jest sprawdzane. Zaswieci sie dioda LED
"SETUP" (rys. 3.2, poz.8) i na wyswietlaczu wyswietli sie pierwszy parametr z tabeli 7.1.

Parametry sg przewijane za pomocg przyciskow ;
zapis parametru i powrét do menu gtdwnego — przycisk@,

powrét do menu gtdwnego bez zapisu — przycisk .
Jezeli w ciggu 20 s nie zostanie nacisniety zaden przycisk, TR-101 powrdci do stanu pierwotnego.

7.1.4 Przywrécenie ustawien fabrycznych

e W trybie zmiany parametrow (pkt 7.1.3) ustawi¢ parametr 5E na "1" nacisngc¢ przycisk @ po
czym TR-101 uruchomi sie ponownie z ustawieniami fabrycznymi. Ten sposob nie przewiduje usuwanie
hasta.

o Podac¢ napiecie zasilajace na TR-101, nacisngé rownoczesnie przyciski E] @ przytrzymacé ich ponad

2 s, po czym na wyswietlaczu wyswietli sie napis M A U, nastepnie pusci¢ przyciski. Po uptywie 6 sekund
TR-101 uruchomi sie ponownie z ustawieniami fabrycznymi (hasto jest domysinie wytgczone).

7.2 KOLEJNOSC PROGRAMOWANIA
7.2.1 Ustawienie parametrow wejscia pomiarowego

7.2.1.1 Ustawi¢ wartos¢ parametru cb | (cb@, cb3, ctH) zgodnie ze stosowanym typem czujnika
(tabela 1, tabela 7.1).

7.2.1.2 Korekcja charakterystyki pomiarowej

Dokonywanie przez TR-101 korekcji pomiarow jest opisane w pkt 3.2.3. Korekcja pomiaréw jest
dokonywana urzadzeniem po ustawieniu niezbednych wartosci parametréw SH - przesuniecie charakterystyki
pomiarowej czujnika, Eu - nachylenie charakterystyki pomiarowej czujnika.

Parametr 9H mozna zmienia¢ w zakresie od -50 do +50 °C.

Parametr e mozna zmieniaé¢ w zakresie od 0,50 do 2,00.

UWAGA!

1. POTRZEBA DOKONANIA KOREKCJI POMIAROW POJAWIA SIE PO SPRAWDZENIU DOKLADNOSCI
STOSOWANYCH CZUJNIKOW | SAMEGO PRZYRZADU.

2. PODCZAS PODtACZENIA REZYSTANCYJNEGO CZUJNIKA TEMPERATURY W UKtADZIE
2-PRZEWODOWYM, NALEZY OBOWIAZKOWO USTAWIC PARAMETR SH. Okreslenie wartosci parametru

SH jest wykonywane zgodnie z pkt 5.3.1.

7.2.2 Ustawienie parametrow filtra cyfrowego

Praca filtra cyfrowego jest opisana w pkt 3.2.4.

Ustawienie cyfrowego filtra pomiaréw dokonuje sie poprzez ustawienie dwéch parametrow:

Fb- pasma przenoszenia filtru cyfrowego i FE - statej czasowej filtru cyfrowego.

Warto$¢ FE mozna ustawia¢ w zakresie od 0 do 60 s, przy FE=0 brak filtracji metodg wygtadzania
wyktadniczego.

Wartos¢ F b jest ustawiana w zakresie od 0 do 200 °C, przy Fb=0 "ograniczenie zaktocen jednostkowych
jest wytgczone.

7.2.3 Ustawienie parametréow sposobu sterowania przekaznikiem
Do konkretnego systemu regulacji mozna wybra¢ sposéb sterowania, ustawiajgc odpowiednie wartosci
parametru t 1 (mtc, rE 3, rEY):
0 — logika 1 (grzanie);
1 - logika 2 (chtodzenie);
7.2.4 Ustawienie trybow regulaciji.
Urzadzenie moze pracowac¢ w jednym z dwodch trybdw regulacji: regulacji dwupotozeniowej lub regulacji
PID.

Ustawienie odpowiedniego trybu odbywa sie poprzez ustawienie odpowiedniej wartosci parametru cH
(cHE, cH3, cHYy:
0 — wylgczone;
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1 — regulacja dwupotozeniowa;

2 —regulacja PID;

3 — automatyczne ustawienie PID (automatyczne okreslwnie wspodtczynnikéw PID, patrz pkt 7.2.6.2)

Histereza regulatora dwupotozeniowego H5  (°C) jest ustawiana w parametrze H5 | (H5¢, H53 HSH)
(pkt 3.2.5), parametr mozna zmienia¢ w zakresie od 0 do +50 °C.
Praca regulatora dwupotozeniowego i regulatora PID zostata opisana w pkt 3.2.5 i pkt 3.2.6.

7.2.5 Ustawienie regulatora PID

7.2.5.1 Ogodlne zasady.

Praca regulatora PID zostata opisana w pkt 3.2.6.

Aby dokona¢ ustawienia regulatora, nalezy wykona¢ nastepujgce czynnosci:

1. Wprowadzi¢ nastawe regulatora 9F.  (5P.c, 5F3 5F4),
2. Ustawi¢ parametry regulacji PWM:
E  —okres powtarzania impulséw Tsi;

L — minimalny czas trwania impulsu.

3. Ustawi¢ parametry regulacji PID:
f' — zakres proporcjonalnosci regulatora Xp;

L - stata czasowa catkowania 7i;
d —stata czasowg rézniczkowania td.

( B2, E3J, EY)jest ustawiana w sekundach od 60 do 999.
( L2, L3, LY)jestustawiana w sekundach od 1 do 999.
Warto$¢ parametru ( P2, F3  PHyjestustawiana w °C od 1 do 999.

Wartosé parametru ( od, L3, C."‘) jest ustawiana w minutach od 0 do 999.
Przy L =0TR-101 pracuje jako regulator PID.

Wartos¢ parametru  d | ( dc, d3, d")jest ustawiana w minutach od 0 do 999.
Przy d =0TR-101 pracuje jako regulator PI.

Przy ¢ =0i d =0TR-101 pracuje jako regulator P.

Wartos¢ parametru E
Wartos¢ parametru L.
p
L

Biorgc pod uwage, ze w kazdym konkretnym uktadzie istniejg takze réznego rodzaju zewnetrzne czynniki
niestate, wszystkie wspotczynniki w podanych formutach mogg zosta¢ zmienione, aby w odpowiednich
warunkach ukfad zachowywat sie w sposdb optymalny. Parametry, ktére zostaty dobrane w taki sposéb, aby
najlepiej podtrzymywac temperature w ustawionym trybie, mogg okazac sie zupetnie nie do przyjecia, gdy
potrzebne jest sttumienie procesu przejsciowego w przypadku wptywu czynnikédw zewnetrznych lub
osiggniecia ustawionych parametréw. | odwrotnie. Oprocz tego, w trakcie pracy charakterystyki obiektu
regulacji mogag w znacznym stopniu zmienic sie na skutek zmiany trybéw pracy, jak i w czasie.

Zazwyczaj obliczone wartosci potrzebujg wielokrotnej korekcji i doboru, a zmiana jednego parametru rodzi
potrzebe korekcji reszty parametréw.

7.2.5.2 Automatyczne ustawienie regulatora PID.

Tryb “Automatyczne ustawienie PID” stuzy do automatycznego okre$lenia poczatkowych (przyblizonych)
wartosci wspotczynnikow PID 1, td i Xp podczas pracy konkretnego uktadu. Automatyczne ustawienie jest
zalecane podczas rozruchu i regulacji ukfadu, a takze w przypadku znacznej zmiany charakterystyk obiektu
(zatadunku pieca, ilosci podgrzanej wody, mocy elementu grzewczego itp.)

7.2.5.2.1 Wejs¢ w tryb programowania (patrz rozdziat 7.1.3).

7.2.5.2.2 Ustawi¢ wartos¢ 2P (Tnast) réwng nastawie temperatury, ktéra bedzie potem podtrzymywana
przez TR-101. Jesli zajdzie taka potrzeba, ustawi¢ okres powtarzania impulséw PWM i minimalny czas trwania
impulsu PWM, parametry £ i L | odpowiednio. Nastawy fabryczne E i=60s, L i=1s.

7.2.5.2.3 Ustawi¢ wartosé¢ parametru cH ! = 3 (cHZ, cH3, cHY). Po nacisnieciu przycisku@, na
wyswietlaczu pojawi sie w trybie Swiecenia migajgcego napis “Pld” 2 odpowiednim wskaznikiem numeru
ustawianego kanatu w ciggu 10 s (czas moze zmienia¢ sie w zaleznosci od ustawionego czasu filtru FE
,F I:.E', Fl:,ﬂ, Ft"‘). Po zakonczeniu czasu regulator przekaze maksymalny sygnat ciggty, a na wyswietlaczu
wyswietli sie biezgca temperatura z kropkg w ostatniej pozycji wyswietlacza “xxx.”. W wyniku tego, wyjsciowy
przekaznik obcigzenia zostanie zatgczony do chwili osiggniecia wartosci temperatury réwnej 5P (Tnast). Po
wylgczeniu przekaznika obcigzenia (obszar I, punkt C na rysunku 7.1) przez pewny czas temperatura sitg
bezwtadnosci bedzie nadal rosngc. Jak tylko temperatura kontrolowana spadnie ponizej 5P (Tnast), proces

automatycznego ustawienia konczy sie (punkt D rysunek 7.1), na wyswietlaczu pojawi sie ciggty napis “Ped,
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TR-101 oblicza wspétczynniki regulatora PID: zakres proporcjonalnosci XP, statg czasowg catkowania 7, statg

czasowg rozniczkowania 7. Po zakohczeniu automatycznego ustawienia nalezy nacisngé przycisk@, aby
urzadzenie przeszio w tryb programowania, w ktérym jest dostepny podglad i korekcja otrzymanych wartosci
wspotczynnikow.

Wspodtczynniki otrzymane w wyniku “Automatycznego ustawienia PID” nie sg optymalne, stuzg one do
wstepnej analizy pracy reqgulatora PID.

Uwaga! Aby anulowa¢ uruchomiony tryb automatycznego ustawienia, nalezy przytrzymaé przez 7 s

przycisk@, w wyniku czego tryb automatycznego ustawienia bedzie anulowany, a urzadzenie przejdzie w tryb
programowania.

7.2.5.3 Reczne ustawienie regulatora PID

Nizej podana metoda pozwala okresli¢ przyblizone parametry ustawienia regulatora.

7.2.5.3.1 Wejs¢ w tryb programowania (patrz rozdziat 7.1.3).

7.2.5.3.2 Jesli zajdzie taka potrzeba, ustawi¢ okres powtarzania impulséw PWM i minimalny czas trwania

impulsu PWM, parametry £ i L [odpowiednio. Ustawienia fabryczne E 1=60s, L I=1s,

7.2.5.3.3 Ustawi¢ wartosci © (1 ), © (zd)i F (Xp] réwne 0. Ustawié wartosé 3 P (Tnast)
réwng nastawie temperatury, ktéorg TR-101 bedzie podtrzymywat. Po przejsciu w tryb regulacji (po uptywie
20 sekund urzgdzenie automatycznie przejdzie w tryb regulacji) wyjsciowy przekaznik obcigzenia zostanie
zalgczony do chwili osiagniecia temperatury regulacji (nastawy)
Tnast (obszar I, punkt C na rysunku 7.1).

7.2.5.3.4 Obliczy¢ t — czas od chwili wigczenia przekaznikdéw wyjsciowych do chwili wzrostu temperatury
0 10% zakresu Tnast — Tpocz (obszar |, punkt A na rysunku 7.1).

7.2.5.2.5 Obliczy¢ t; — czas od chwili wzrostu temperatury o 10% (punkt A na rysunku 7.1) i do chwili
wzrostu temperatury o 63% zakresu Tnast — Tpocz (punkt B na rysunku 7.1).

7.2.6.3.6 Obliczy¢ maksymalng wartos¢ przeregulowania miedzy punktami C i D (Emakc. rysunek 7.1).
7.2.5.3.7 Ustawi¢ wartos¢ Xp = 2 * Emax (obszar Il na rysunku 7.1). Upewni¢ sie, ze przy danej wartosci

X, nie zostanie osiggnieta nastawa Thnast. W przeciwnym razie nalezy zwiekszyé warto$é X,. Jezeli przy
wartodci Xp = 2 * Emax réznica pomiedzy otrzymang temperaturg i nastawg jest zbyt wysoka, nalezy
zmniejszy¢ wartosc X, .

7.2.5.3.8 Ustawi¢ wartos¢ Ti = 2,4 * t1. UpewnicC sie, ze przy zadanej wartosci Ti nie pojawiajg sie wahania
temperatury wokét nastawy (obszar Ill). Aby zmniejszy¢é wahania, nalezy zwiekszy¢é warto$¢ Ti, a w celu
przySpieszenia osiggniecia nastawy, nalezy zmniejszy¢ wartosc Ti.

7.2.5.3.9 Ustawié wartos$é parametru Td réwng [0,1; 0,2; 0,3; 0,4] = 1,.

T, *C 4 Wartos¢ Xp Wartosé ;
: zbyt mata | zbyt mata
. :
: 1
| - "
| | * s N
Tnast Sl .
63% ;
I
I
I
I
: III
I
| Td =0
Tjs Ty=0 L T =240t
10% punkt A T, o Xp =0 Xp=2%Emax |  Xp=2*Emax
Tpocz t : e
" : : t, min
» < g 1
0 1 i |
: 1
1

Rysunek 7.1 - Reczne ustawienie regulatora PID
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8 OKRES EKSPLOATACJI | GWARANCJA

8.1 Czas eksploatacji urzadzenia wynosi 10 lat. Po uptywie czasu eksploatacji nalezy zwrdci¢ sie do
producenta w sprawie mozliwosci dalszej eksploatacji urzgdzenia.

8.2 Okres przechowywania wynosi 3 lata.

8.3 Okres gwarancji na urzgdzenie wynosi 5 lat od daty sprzedazy.

W czasie trwania gwarancji (w przypadku nie zadziatania urzgdzenia) producent zapewnia bezpfatng
naprawe urzgdzenia.

UWAGA! PRODUCENT NIE UWZGLEDNIA REKLAMACJI, JEZELI USZKODZENIE URZADZENIA
WYNIKLO NA SKUTEK NIEPRZESTRZEGANIA ZASAD ZAWARTYCH W NINIEJSZEJ INSTRUKCJI.

8.4 Obstuga gwarancyjna zapewniana jest w miejscu dokonania zakupu lub przez producenta.

8.5 Producent zapewnia obstuge pogwarancyjng zgodnie z obowigzujgcym cennikiem.

8.6 Przed wystaniem urzadzenia do naprawy nalezy go zapakowa¢ w opakowanie fabryczne lub inne
opakowanie, ktére zabezpieczy urzadzenie przed uszkodzeniami mechanicznymi.

9 TRANSPORT | PRZECHOWYWANIE
TR-101 powinien by¢ przechowywany w oryginalnym opakowaniu w zamknietym pomieszczeniu, gdzie
temperatura wynosi od -40 do +60 °C, wilgotnos¢ wzgledna nie przekracza 80 %.

10 CERTYFIKAT INSPEKCYJNY
Dziat Kontroli Jakosci potwierdza, ze TR-101 zostat wykonany zgodnie z aktualng dokumentacjg
techniczng oraz uznany za nadajgcy sie do bezpiecznej eksploataciji.

pieczatka Kierownik Dziatu Jakosci Data produkcji

Data sprzedazy

11 INFORMACJE O REKLAMACJACH
W przypadku zwrotu lub przesfania urzgdzenia do naprawy gwarancyjnej lub pogwarancyjnej w polu informacji o reklamacji
nalezy doktadnie opisac¢ przyczyne zwrotu.

Bedziemy wdzieczny Panstwu za wszelkie informacje o jako$ci wyrobu oraz uwagi i propozycje dotyczgce jego pracy.
I XXX X/

Ze wszystkimi pytaniami prosimy zwraca¢ sie do producenta:

"Novatek-Electro” Novatek-Electro Polska sp. z 0.0.
59, Ulica Admirata Lazariewa, ul. Genewska 31

Odessa, Ukraina, 65007 03-940 Warszawa

Tel: +38 048 738-00-28; +38 0482 37-48-27 Tel. +48 22 299 60 30

tel./faks: +38 0482 34 36 73
www.novatek-electro.com

VN240902
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ZALACZNIK A

1 INTERFEJS RS-485

1.1 INFORMACJE OGOLNE

Interfejs komunikacyjny stuzy do wigczenia TR-101 do sieci wedtug standardu RS-485 (EIA-485). Poprzez
stosowanie w sieci RS-485 urzadzenie moze spetnia¢ nastepujgce funkcje:

e zbieranie danych w ukfadzie SCADA,;

e programowanie urzadzenia za pomocg komputera;

e zdalne sterowanie wyjsciowymi przekaznikami kanatow.

RS-485 jest szeroko stosowanym w przemysle standardem interfejsu, zapewnia tworzenie sieci z liczbg
weztow (punktéw) do 247 i transmisje danych na odlegtos¢ do 1200 m. Stosujgc repeatery ilos¢ podtgczonych
weztdw i odlegtos¢ transmisji mogg zosta¢ zwiekszone.

Wszystkie podigczenia w sieci sg potgczone szeregowg szyng (rysunek A1). Dla efektywnej pracy
nadajnikow-odbiornikéw i eliminacji wptywu zaktécen linia komunikacyjna musi posiada¢ na koncach rezystory
dopasowujgce o rezystancji Rdop = 120 Q, ktére sg podtgczone bezposrednio do stykéw urzgdzenia (patrz
rysunek A1).

I P: C I Podtgczenie urzadzenia do komputera
odbywa sie za pomocg konwertera
RS-232/UsB | interfejsu RS-485 / RS-232 lub RS-485 /
USB.
urzadzenie 1 BEZCEaTi 2 BEE3A=Etle: 3 przetwornik Predko$¢ transmisji moze wynosi¢: 2400
TR-101 TR-101 TR-101 interfejsu 4800. 9600 bit/s ’
AlB AlB AlB A|B ! e
| Rdop B W\l B WW B Rdop
] Rs-485
A A A

Rysunek A1 - Podigczenie urzadzen do sieci RS-485

1.2 ZDALNE STEROWANIE PRZEKAZNIKAMI SItOWYMI

Po ustawieniu parametru SR = 2 (tabela 7.1) TR-101 przechodzi w tryb zdalnego sterowania
przekaznikami sitowymi. Rejestry sterowania sg podane w tabeli A2.

Jezeli kanat pracuje w trybie regulacji dwupotozeniowej, mozna wigczy¢ lub odtgczy¢ odpowiednie
przekazniki obcigzenia, zapisujgc w rejestry sterowania wartosci O lub 1.

Jezeli kanat pracuje w trybie regulacji PID, mozna sterowa¢ mocg obcigzenia podigczonego do
odpowiedniego przekaznika (pkt 3.2.6.6), zapisujac w rejestry sterowania wartosci 0 lub 100.

Po witgczeniu trybu “Zdalne sterowanie przekaznikami sitowymi” TR-101 kontynuuje prace w zwykitym
trybie, z wyjatkiem tego, ze zdalne sterowanie przekaznikami sitowymi jest przekazywane zdalnemu
operatorowi.

1.3 USTAWIENIE WYMIANY DANYCH POPRZEZ INTERFEJS RS-485.
Ustawienie wymiany danych jest dokonywane nastepujgcymi parametrami:

r5R _— ustawia wilgczenie (odigczenie) RS-485 i tryb zdalnego sterowania stykami przekaznikdow
wyjsciowych;

~5n — adres bazowy urzadzenia (1 ... 247),

-85 _ predkos¢ transmisji danych w sieci (2400, 4800, 9600 bit/s);

r 5L — czas opéznienia pakietu 0 — 99,9 ms.

TR-101 posiada takze nastepujgce state parametry transmisji, ktére nie sg wyswietlane na wyswietlaczu:
llos¢ bitow stopu: 2 (umozliwia to prawidtowe dziatanie urzgdzenia w sieciach z 1 lub 2 bitami stopu); Dlugos¢
stowa danych: 8; Kontrola parzystosci — nie.

UWAGA! Nowe wartosci parametrédw wymiany danych zaczng obowigzywaé po ponownym
uruchomieniu urzadzenia (po odfgczeniu i ponownym podaniu zasilania) lub ponownym uruchomieniu
przez RS-485.

1.4 WYMIANA DANYCH ZA POMOCA INTERFEJSU RS-485

1.4.1 Wspétpraca z RS-485 wymaga odpowiednich podtgczen (Zatgcznik A, pkt 1.1 ) i ustawien wartosci
parametrow sieci (Zatgcznik A, pkt 1.3).

1.4.2 Aby umozliwi¢ wymiane danych w sieci poprzez interfejs RS-485 niezbedny jest Kreator sieci,
podstawowg funkcjg ktérego jest rozpoczecie wymiany danych miedzy nadawca i odbiorcg danych. Kreatorem



sieci moze by¢ komputer z podtgczonym przetwornikiem interfejsu. TR-101 moze pracowac w trybie Slave
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poprzez protokét wymiany danych: ModBus RTU.

1.4.3 ModBus — otwarty protokét sieciowy stworzony przez firme Modicon. Opis protokotu mozna znalez¢

na stronie internetowej www.modbus.org.
Adresy rejestrow parametrow programowalnych sg podane w tabeli 7.1.
Wykaz obstugiwanych funkcji (Modbus) jest podany w tabeli A1.
Dodatkowe rejestry i ich przeznaczenie sg podane w tabeli A2.

Tabela Al
FUNKCJA (hex) ZASTOSOWANIE UWAGA
0x03 Oftrzymanie biezgcej wartosci jednego lub kilku rejestréw Max. 125
0x06 Zapisywanie jednej wartosci do rejestru
0x00 | Powrét danych zapytania
0x08 0x01 | Restart opcji komunikacji Diagnostyka
0x04 | Ustawienie trybu “tylko stucha¢”
Tabela A2
A([()JIZSS NAZWA ZASTOSOWANIE UWAGA
0 , . MSB | TR-101 — 0x0002 ID
1 Identyfikator urzgdzenia LSB |Firmware — v53 Wersja
bit 0 0 — brak awarii;
1 — awaria (kod w rejestrze awarii)
. 0 — przekaznik kanatu 1 odtgczony;
bit 1 .
1 — przekaznik kanatu 1 zatgczony.
. . - |0 — przekaznik kanatu 2 odtgczony; bit 5 — bit 15
2 Rejestr stanu TR-101 bit 2 1 — przekaznik kanatu 2 zatgczony. zarezerwowane
bit 3 0 — przekaznik kanatu 3 odtgczony;
1 — przekaznik kanatu 3 zatgczony.
bit 4 0 — przekaznik kanatu 4 odtgczony;
1 — przekaznik kanatu 4 zatgczony.
bit 0 — brak awarii;
1 — odmowa dziatania EEPROM
bit 1 0 — brak awarii;
1 — btad parametru .
bit 2 0 - brak awarii;
1 — zwarcie czujnika 1
bit 3 0 — brak awarii;
1 — zwarcie czujnika 2
bit 4 0 — brak awarii;
. . 1 — zwarcie czujnika 3 bit 10 — bit 15
3 Rejestr awari 0 — brak
bit 5 |0 — Prak awarii; zarezerwowane
1 — zwarcie czujnika 4
bit 6 0 — brak awatrii;
[
1 — przerwanie czujnika 1
bit 7 0 — brak awatrii;
[
1 — przerwanie czujnika 2
bit 8 0 — brak awatrii;
[
1 — przerwanie czujnika 3
Bit 9 0 — brak awatrii;
[
1 — przerwanie czujnika 4
4 Temperatura czujnika 1
5 Temperatura czujnika 2
6 Temperatura czujnika 3
7 Temperatura czujnika 4
przy |_|C H=1 przy |_|C H=2 (PID)
8 Rejestr sterowania gd_i rz:rzzs:a.zmk 0 — moc 0%; kanat 1
przekaznikiem 1 4 Y, 100 — moc 100%;
1 — przekaznik
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ADRES

(dec) NAZWA ZASTOSOWANIE UWAGA
zatgczony;
0 — przekaznik
9 Rejestr sterowania odtagczony; 0 — moc 0%; kanat 2
przekaznikiem 2 1 — przekaznik 100 — moc 100%;
zatgczony;
0 — przekaznik
10 Rejestr sterowania odtgczony; 0 — moc 0%; kanat 3
przekaznikiem 3 1 — przekaznik 100 — moc 100%;
zatgczony;
0 — przekaznik
11 Rejestr sterowania odtagczony; 0 — moc 0%; kanat 4
przekaznikiem 4 1 — przekaznik 100 — moc 100%;
wiaczony;
12-20 Rejestry od 12 do 20 sg zarezerwowane. zawsze sg rowne 0
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ZALACZNIK B

1 KALIBRACJA URZADZENIA

1.1 INFORMACJE OGOLNE

Kalibracja powinna by¢ wykonywana przez kwalifikowanych specjalistow stuzb meteorologicznych w
przypadku zwigekszenia btedu pomiaru parametrow wejsciowych powyzej wartosci ustawionych.

Przed kalibracja nalezy sprawdzi¢ ustawiona wartos¢ parametru oH | (SHZ 5H3 5HY) "przesuniecia
charakterystyki" i ustawi¢ wartos¢ rowng 0.

1.2 KALIBRACJA TR-101

1.2.1 Podigczy¢ do wejscia urzadzenia zamiast czujnika dekade
rezystancyjng o doktadnos$ci nie mniejszej niz 0,05 (np. MCP-63) w uktadzie TR-101
3-przewodowym (rysunek B.1). Rezystancje przewoddéw w linii muszg by¢
jednakowe i nie powinny przekraczaé 15 Q. Ustawi¢ na dekadzie rezystancyjnej: 28129(30

R=50,00 w przypadku stosowania czujnikow typu Pt50, Cu50;
R=100,00 w przypadku stosowania czujnikow typu Pt100, Cu100, Ni100;
R=120,00 w przypadku stosowania czujnikow typu Ni120;

R=500,00 w przypadku stosowania czujnikéw typu Pt500, Ni500; 1%
R=1000,00 w przypadku stosowania czujnikow typu Pt1000, Ni1000;
R=807,00 w przypadku stosowania czujnikéw typu PTC1000 (EKS111).
1.2.2 Poda¢ na TR-101 napiecie. Po uptywie 20-30 sekund dokonaé
kalibracji urzgdzenia. Upewni¢ sie, ze wartos¢ temperatury, ktéra odpowiada MCP-63
rezystancji 50, 100, 120, 500, 807, 1000 (w zaleznosci od typu stosowanego Rysunek B.1

czujnika), jest rowna 0 °C. Granica dopuszczalnego btedu absolutnego %1 °C.

1.2.3 Ustawi¢ wartos¢ parametru 5H | (5HE 5H3 5HY), réwng wielkosci odchytki temperatury wzietej ze
znakiem przeciwnym. Sprawdzi¢ prawidtowos¢ ustawionej wartosci: nie zmieniajgc wartosci rezystancji na
dekadzie rezystancyjnej, poczeka¢ az urzgdzenie przejdzie w tryb pomiaru temperatury i upewni¢ sie, ze
odczyt jest rowny 0+1 °C.



