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Sicherheitsschalter:
Zum Zugriff auf die Sicherheitsschalter mul3 der Regler unter leichtem Driicken

oben und unten mit kraftigem Zug an den Aussparungen des Frontrahmens aus
dem Gehiuse gezogen werden

Stromsignal / Pt100 / Thermoelement an } n V. {

10V <>mA/Pt rechts @
links Spannungssignal an } nF. {
Loc offen Zugang zu den Ebenen wie mittels BlueControl

(Engineering-Tool) eingestellt @
alle Ebenen uneingeschréinkt zuginglich

geschlossen @

® Default-Einstellung: alle Ebenen
FR5 =0FF

©® Auslieferzustand
ausgeblendet, Passwort ' iniaa =

Sicherheitsschalter 10V <> mA/Pt immer in Stellung links oder rechts.
Ist der Sicherheitsschalters offen, kann dies zu Fehlfunktionen fiihren!

A‘!A Achtung! Das Gerit enthdlt ESD-gefahrdete Bauteile.

Bedienungsanleitung MIR-4x1 5



Elektrischer Anschluf3

Elektrischer Anschluf}

2.1 Anschlufbild

vOption
om ] 90..250¢ o
@ : N'J 24V AC/DC
O *
+ OUT1[Cx
© om. d @»} 5
ecb
';_Laqic_;l_'_ _7;
198 e O
Modbus RTU Ei ) e L
- o Nl fft -
RGND " GND 1 ¢HC A > ©
O XA, _
DATAB | TXDB, | 1 — . \._OJ,WV diCy 9
| v 'l . 'm 1010 v*
| DATAA T TXOA _TI_ > ! G @
RS485 RS422 =

*  Sicherheitsschalter mA <> V in Stellung links

Der Regler verfiigt tiber Flachsteckmesser 1 x 6,3mm oder 2 x 2,8mm
nach DIN 46 244,

2.2 Anschluf} der Klemmen

Anschluf der Hilfsenergie @
Siehe Kapitel 11 "Technische Daten"

Anschlup des Eingangs INP1 @

Eingang fiir die Regelgrofle x1 (Istwert).
Thermoelement

Widerstandsthermometer (Pt100/ Pt1000/ KTY/ ...)
Strom (0/4...20mA)

Spannung (0/2...10V)

e T

Anschlul3bild 6 Bedienungsanleitung MIR-4x1



Elektrischer Anschluf}

Anschlup des Eingangs INP2 @

Heizstromeingang (0...50mA AC) oder
Eingang fiir ext. Sollwert. (0/4...20mA).

© NP2 mit Stromwandler

Anschluf des Eingangs dil €@ -
Digitaler Eingang, konfigurierbar als -
Schalter oder Taster. 5—
Anschlup} der Ausginge OUT12 @ T ; —2 2
Relaisausginge 250V/2A als SchlieBer mit - e
gemeinsamen Kontaktanschluf3. o o)
Anschluf des Ausgangs OUT3 @ o
a Relais (250V/2A), potentialfreier -
Wechsler

Universal-Ausgang —N
b Strom (0/4...20mA) ® OUTI1/2 Heizen/Kiihlen
¢ Spannung (0/2...10V)
d Transmitterspeisung
e Logik (0..20mA /0..12V) - L
Anschlup der Einginge di2/3 @ (Option) _ j: |
Digitale Einginge (24VDC extern), t 5= Z""’“
galvanisch getrennt, konfigurierbar als S [y S—
Schalter oder Taster. = | L] ¢

9 m— )
Anschlup} des Ausgangs Uy @ (Option) =] |
Speisespannungsanschlull zur externen — E 8_[]
Speisung. {3

]
Anschluf3 der Busschnittstelle € (Option) .

RS422/485-Schnittstelle mit Modbus RTU
Protokoll.

Bedienungsanleitung MIR-4x1 7/ Anschlufd der Klemmen



Elektrischer Anschluf3

@ © di2/3, Speisung 2-LeitermefSumformer ® OUT3 Transmitterspeisung
7Option
+24VDC SmA
— -
2 — 7 —
5mA 3= 8 mmrpl— 13V
ov . 4 — 0 22mA

17,5V i

22mA - 7 o
8 OUT3[(Cx 11
’ l 12—
10—
11— L 1'2_ +
o=, 14mmtl
14 15—
1| | —

X

Bei Verwendung des OUT3 Universalausgangs darf keine externe galvanische
Verbindung zwischen dem MeBkreis und diesem Ausgangskreis bestehen!

® OUT 3 als Logikausgang mit Solid-State-Relais (Reihen- und Parallel-Schaltung)

Parallelschaltung

/_—\ Reihenschaltung

1
1
|
[ |
1
1
4 = :
l...=22mA SSR '
5 s 00— © 1
4v¢:> d '
6 m— A Yot ofb——
1
Logic SSR ' lo=22MA  SSR
7 — L o- o|—— 1 7 9P O— O
[I_ J12v 4av{D d - {12v > C
8 — o+ @— ] S o+ ©
[ |
O = SSR ' O == Y SR
—o- o) — ! —o- oF——
4V¢D a : >
2+ © . o+ QF——
1
|
[ |

Anschlufd der Klemmen 8 Bedienungsanleitung MIR-4x1



Elektrischer Anschluf}

© RS485-Schnittstelle (mit Schnittstellenumsetzer RS485-RS232) *

-2 —12 -—12
I..................R.GHQ o 13 sl | RN & ¢/ P | Y ko | ISR s (c/ /o] | SN 10
1 Rr=120...200 Ohm — =3 —— =l —mn e
; DATAB - 12— E DATA B - 2|l DATA B . 12— PC
' B |f 1 || ¥ 1
=16 16 [
! Rr DATAA - ey DATAA :(ﬂ) g |1 DATAA :(13) 14 m—
H 15l ( 15 || : 15 m—
i ! i
] ' : R=100 Ohm
.............. R o) Wy 3 P N S Y Y P — T .
& d Schnittstellen-
umsetzer
max. 1000m RS485-RS232
RGND AnschluB optional verdrillte Leitung Rt
("Twisted Pair”)

Rt =120...200 Ohm

*  Schnittstellenbeschreibung Modbus RTU: siehe Seite 53.

Anschlufbeispiel MIR-4x1:

L1
L2 ¢
Sicherung [] Sicherung [] Sicherung
TB 40-1 @
MIR-401 Temperaturbegrenzer
1 1
2 2
3 — 3 -
4 — 4 -
5 m— 5 m—
= SSR o=
Logic —e- o
7 7
u- 8 ‘—24- 9 c 8 —
9 hd L 9
10m= 10m=
1 1 -
12m 12 Q
1 3 13 || ——@
14 1 Reset-
. e e ; Taster
+ . ¥
Heizung |
N1
N2

@ TB 40-1 Temperaturbegrenzer
Standard-Ausfiihrung (3 Relais):
TB40-100-0000D-000
— Produkt der PMA Prozef3- und

Maschinen-Automation GmbH

ACHTUNG: Der Einsatz eines Temperaturbegrenzers empfielt sich in
Systemen, wo Ubertemperatur zum Ausbruch von Feuer
oder zu anderen Gefahren fithren kann.

Bedienungsanleitung MIR-4x1 9 Anschlufd der Klemmen



Bedienung

Bedienung

3.1 Frontansicht

MIR-401 D @ Zustinde der Schaltausginge
Quk. i, 3

Leuchtet, wenn Grenzwert 1
(FRr R /L «n) nicht verletzt ist
Istwertanzeige

Sollwert, Stellwert

Signalisiert L anF - und

FHRr R - Ebene

Programmgeber oder

Timer lauft

Selbstoptimierung aktiv
Eintrag in der Errorliste
Sollwert 2 F. oder G P.E st
wirksam

Sollwertgradient wirksam

Hand-Automatik-Umschaltung:
@_. mzig Aus:  Automatik

An: Handbetrieb

86 009 @ @9@ ®

MIR-401 (Stellwert-Verstellung moglich)
Blinkt: Handbetrieb
MIR-411 MIR-421 (Stellwert-Verstellung nicht
—— moglich
ll'!‘l %II (— LonfF/Dnkr/nR n))

SPx [
- ' = 3 .' o @
= - e

MIR-411

®

@ | :‘ .: Enter-Taste: Ruft erweiterte
. - (L Bedienebene / Errorliste auf
{25 Up-/ Down-Tasten:
Verdnderung des Sollwertes
= — oder des Stellwertes
Mg (v](a] Handbetrieb/ sonst. Funktion
Yy

(— Conf/LO0
PC AnschluB fiir BlueControl
(Engineering-Tool)

B

®

® 6

Farben der LEDs:

LED 1,2, 3: gelb
LED OK: grun
sonstige LED:  rot

@ In der oberen Anzeige wird immer der Istwert angezeigt. In der Parameter-,
Konfigurier- und Kalibrier-Ebene sowie der erweiterten Bedienebene wechselt
die untere Anzeige zyklisch zwischen dem Parameter-Namen und dem
Parameter-Wert.

Frontansicht 10 Bedienungsanleitung MIR-4x1



Bedienung

3.2 Verhalten bei Netz Ein

Nach Einschalten der Hilfsenergie startet das Gerat mit der Bedien-Ebene.
Es wird der Betriebszustand angenommen der vor Netzunterbrechung aktiv war.
War der MIR-4x1 bei Abschalten der Hilfsenergie in Handbetrieb, startet er beim

Wiedereinschalten mit dem Stellwert ¢ .

3.3 Bedienebene

Der Inhalt der erweiterten Bedienebene wird mit Hilfe von BlueControl
(Engineering-Tool) festgelegt. Es konnen Parameter in die erweiterte Bedien-
ebene kopiert werden, die oft benutzt werden oder deren Anzeige wichtig ist.

Automatik Hand
(I
| O
S 1

| M N 7

tmeT E % E Ttior:]te

out \L 7‘ '\ \L

g ( JC
|

- e
Nt

(i
bt

e 2
e
Nt
L

-—
.-
g )
(N
- e '
-
O
U

\L Anr;l;:ge \L
-] -
\J

erweiterte Bedienebene
\L time
out

Errorliste (wenn Fehler vorhanden)

- ( JC

( 0 : -
(g A;'ze'gf (g

[ T hselt o

I U B weehse R

-W-Err
N

Bedienungsanleitung MIR-4x1 11 Verhalten bei Netz Ein



Bedienung

3.4 Wartungsmanager / Errorliste

Am Anfang der erweiterten Bedienebene steht immer,
falls ein oder mehrere Fehler vorhanden sind, die
Errorliste. Ein aktueller Eintrag in der Errorliste (Alarm,
Fehler) wird durch die Err-LED im Display angezeigt.
Zur Anzeige der Error-Liste mul3 2x [~ betdtigt werden.

Err-LED- Status Bedeutung weiteres Vorgehen
blinkt Alarm steht an, Fehler vorhanden |- in Errorliste iiber Fehler-Nummer die
Fehler-Art bestimmen
- Fehler beseitigen
leuchtet Fehler beseitigt, - in Errorliste Alarm durch Driicken der
Alarm nicht quittiert - oder [v] -Taste quittieren
- Alarmeintrag ist damit geloscht
aus kein Fehler,
alle Alarmeintrﬁ&gelﬁscht
Errorliste:
Name Beschreibung Ursache Mogliche Abhilfe
£. 1 |Interner Fehler, - 7.B defektes EEPROM |- ACS Service kontaktieren
nicht behebbar - Geriit einschicken
£.  |Interner Fehler, riicksetzbar |- z.B. EMV-Storung - MeB- u. Netzleitungen getrennt fiihren
- Schiitze entstoren
F b F. | Fiihlerbruch INP1 - Fiihler defekt - INP1 Fiihler austauschen
- Verdrahtungsfehler - INP1 Anschluf} {iberpriifen
Sk | KurzschluB INPI - Fiihler defekt - INP1 Fiihler austauschen
- Verdrahtungsfehler - INP1 Anschluf3 iiberpriifen
FLL. | Verpolung INPI - Verdrahtungfehler - Verdrahtung INP1 vertauschen
F b F.2 | Fihlerbruch INP2 - Fiihler defekt - INP2 Fiihler austauschen
- Verdrahtungsfehler - INP2 Anschluf} iiberpriifen
Sk | Kurzschluf INP2 - Fiihler defekt - INP2 Fiihler austauschen
- Verdrahtungsfehler - INP2 Anschluf} iiberpriifen
FLOL.L | Verpolung INP2 - Verdrahtungsfehler |- Verdrahtung INP2 vertauschen
HL R | Heizstrom-Alarm (HCA) - Heizstromkreisunter- |- Heizstromkreis iiberpriifen
brechung, I< HL.R od. |- eventuell Heizband ersetzen
[>HLR (jenach
Konfigurierung)
- Heizband zerstort
%% | Heizstrom-Kurzschluf (SSR)|- Stromfluff im Heiz- - Heizstromkreis iiberpriifen
kreis bei Regler aus - eventuell Solid-State-Relais ersetzen
- SSR defekt, verklebt

Wartungsmanager / Errorliste
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Bedienung

Name Beschreibung Ursache Maogliche Abhilfe
L oo |Regelkreis-Alarm (LOOP) |- Eingangssignal defekt |- Heiz- bzw. Kiihlstromkreis iiberpriifen
od. nicht korrekt - Fiihler iiberpriifen eventuell ersetzen
angeschlossen - Regler und Schaltvorrichtung
- Ausgang nicht korrekt | {iberpriifen
angeschlossen
AdAM | Adaptions-Alarm Heizen |- siehe Error-Status - siehe Error-Status Adaption Heizen
(ADAH) Selbstoptmierung
Heizen
Ad AL | Adaptions-Alarm Kiihlen |- siehe Error-Status - siehe Error-Status Adaption Kiihlen
(ADAC) Selbstoptmierung
Kiihlen
L on. { | gespeicherter - eingestellter Grenzwert |- Prozel} iiberpriifen
Grenzwertalarm 1 1 verletzt
L onad | gespeicherter - eingestellter Grenzwert |- ProzeB iiberpriifen
Grenzwertalarm 2 2 verletzt
L vn.3 | gespeicherter - eingestellter Grenzwert |- ProzeB tiberpriifen
Grenzwertalarm 3 3 verletzt
} nF. 1| Zeitgrenzwert-Meldung - eingestellte Betriebs- |- Anwendungsspezifisch
stunden erreicht
! nF.Z |Schaltspielzahl-Meldung |- eingestellte Schalt- - Anwendungsspezifisch
(digitale Ausginge) spielzahl erreicht

@ Gespeicherte Alarme (Err-LED leuchtet) konnen tiber die digitalen Eingénge
dil/2/3 oder [ - Taste quittiert und damit riickgesetzt werden.

Konfiguration, siehe Seite 28: LanF /LOL} /Err.r

@ Steht ein Alarm noch an, d.h. ist die Fehlerursache noch nicht beseitigt (Err-LED
blinkt), konnen gespeicherte Alarme nicht quittiert und damit riickgesetzt werden.

Error-Status:

Error-Status Bedeutung
¢ anstehender Fehler nach Fehlerbeseitigung Wechsel zu Error-Status
{ gespeicherter Fehler nach Quittierung in Errorliste Wechsel zu Error-Status [
0 kein Fehler/Meldung | nicht sichtbar, auBer bei Quittierung

Bedienungsanleitung MIR-4x1 13 Wartungsmanager / Errorliste



Bedienung

Error-Status Selbstoptimierung Heizen (A dFAH) und Kiihlen (RdR.L):

Error-Status Beschreibung Verhalten
0 kein Fehler
3 falsche Wirkungsrichtung Regler umkonfigurieren (invers <> direkt)
M keine Reaktion der RegelgroBe | eventuell Regelkreis nicht geschlossen: Fiihler,
Anschliisse und ProzeB iiberpriifen
4 tiefliegender Wendepunkt obere Stellgrofienbeschrinkung 4.4 « vergrofern

(R d R.H) bzw. untere Stellgrolfenbeschriinkung “.b
verkleinern (R R.L )

h Sollwertiiberschreitungsgefahr | eventuell Sollwert vergroBern (invers), verkleinern
(Parameter ermittelt) (direkt)
1 StellgroBensprung zu klein | obere StellgroBenbeschrinkung “H « vergroBern
(Dy > 5%) (R d R.H) bzw. untere Stellgroffenbeschriinkung “.i
verkleinern (R R.L )
H Sollwertreserve zu klein Sollwert vergroBern (invers), verkleinern (direkt)

oder Sollwerteinstellbereich vergrofern
(=>FR-R/SEEP/SPLT und BFH ()

3.5 Selbstoptimierung

@
®

Nach dem Start durch den Bediener fiihrt der Regler einen Adaptionsversuch
durch. Er errechnet dabei aus den Kennwerten der Regelstrecke die Parameter fiir
ein schnelles, iiberschwingfreies Ausregeln auf den Sollwert.

Das Starten der Selbstoptimierumg kann tiber BlueControl (Engineering-Tool)
verriegelt werden (P.Lac).

£« und kd werden bei der Selbstoptmierung nur berticksichtigt, wenn sie
vorher nicht {iF F sind.

3.5.1 Start der Selbstoptimierung

Der Bediener kann die Selbstoptimierung
jederzeit starten. Dazu sind die Tasten (=] und
gleichzeitig zu driicken.
Die AdA-LED féangt an zu blinken.
Der Regler gibt 0% StellgroBe bzw. 4L o aus,
wartet, bis der Proze3 zur Ruhe gekommen ist
und beginnt die Selbstoptmierung (AdA-LED
Dauerleuchten).
Der Selbstoptmierungsversuch selbst wird vom Regler gestartet, wenn folgende
Voraussetzung erfiillt ist:
e Der Abstand Istwert <> Sollwert mu3 = 10% des Sollwertbereiches

SPH - SPL D) sein (bei inversem Betrieb: Istwert unterhalb Sollwert, bei

direktem Betrieb: Istwert oberhalb Sollwert).

War die Selbstoptmierung erfolgreich, erlischt die Ada-LED und der Regler
arbeitet mit den neu ermittelten Regelparametern weiter.

Selbstoptimierung 14 Bedienungsanleitung MIR-4x1



Bedienung

3.5.2 Abbruch der Selbstoptimierung

Durch den Bediener:

Der Bediener kann die Selbstoptimierung jederzeit abbrechen. Dazu sind die
Tasten (=] und [A] gleichzeitig zu driicken. Bei konfigurierter Hand-Automatik-
Umschaltung iiber die [&] -Taste, kann die Selbstoptmierung auch durch Betétigen
der -Taste abgebrochen werden. Der Regler arbeitet im ersten Fall im
Automatik-Betrieb im zweiten Fall im Hand-Betrieb mit den alten Parameter-
werten weiter.

Durch den Regler:

Féangt wihrend der laufenden Selbstoptmierung die Err-LED an zu blinken,

liegen regeltechnische Gegebenheiten vor, die eine erfolgreiche Selbstoptmierung

verhindern. Der Regler hat in diesem Fall die Selbstoptmierung abgebrochen.

Die Ausgidnge nehmen je nach Regelart folgende Zusténde an:

o 3-Punkt-Schrittregler: Stellglied wird zugefahren (Stellgrad 0%)

o 2-Punkt-/ 3-Punkt-/ Stetiger Regler:
wurde die Selbstoptmierung aus dem Automatik-Betrieb gestartet gibt der
Regler Stellgrad 0% aus, wurde die Selbstoptmierung aus dem Hand-Betrieb
gestartet, gibt der Regler Y2 als Stellgrad aus

3.5.3 Quittierung der fehlgeschlagenen Selbstoptmierung

1. Gleichzeitiges Driicken der und (A] Tasten:
Der Regler regelt mit den alten Parametern im Automatik-Betrieb weiter.
Die Err-LED blinkt weiter bis Selbstoptmierungsfehler in Error-Liste quittiert
wird.
2. Driicken der | Taste (falls konfiguriert):
Der Regler schaltet sich in Hand-Betrieb. Err-LED blinkt weiter bis
der Selbstoptmierungsfehler in Error-Liste quittiert wird
3. Driicken der =) Taste:
Die Anzeige der Error-Liste in der erweiterten Bedienebene. Nach der
Quittierung der Fehlermeldung regelt der Regler im Automatik-Betrieb mit
den alten Parametern weiter

Abbruchursachen:
— Seite 14: "Error-Status Selbstoptmierung Heizen (R d AR ) und Kiihlen
(RdRLH"

Bedienungsanleitung MIR-4x1 15 Selbstoptimierung



Bedienung

3.5.4 Beispiele fiir Selbstoptmierungsversuche
(Regler invers, Heizen bzw. Heizen/Kiihlen)

Start: Heizleistung eingeschaltet

Die Heizleistung Y wird ausgeschaltet
(@). Ist die Anderung des Istwertes X
eine Minute lang konstant (@), wird
die Leistung eingeschaltet (€)).

Am Wendepunkt ist der Selbst-
optmierungsversuch beendet, und der
Sollwert W wird mit den neuen
Parametern geregelt.

Start: Heizleistung abgeschaltet

Der Regler wartet 1,5 Minuten (@).
Die Heizleistung Y wird eingeschaltet
(@®). Am Wendepunkt ist der
Selbstoptmierungsversuch beendet,
und der Sollwert W wird mit den
neuen Parametern geregelt.

Start: am Sollwert

Die Heizleistung Y wird ausgeschaltet
(@). Ist die Anderung des Istwertes X
eine Minute lang konstant und die
Regelabweichung ist > 10 % von
SPH-5PLE (@), wird die
Leistung eingeschaltet (€)).

Am Wendepunkt ist der Selbst-
optmierungsversuch beendet, und der

100% =1
Y

0%

Start — (1) (3)

« Wendepunkt

X
WA 777777777777777777 7__-
t >
100% ~—
Y
0%
Start — | @ « Wendepunkt
T B o
blinkt
X
W~ 7——-
>e<
t >
100%
Y ;
0%
Start — (1) < Wendepunkt
T

blmkt

Sollwert W wird mit den neuen Parametern geregelt.

Dreipunktregler

Die Parameter fiir Heizen und Kiihlen
werden in einem Versuch ermittelt.
Die Heizleistung wird eingeschaltet
(@). Am Wendepunkt 1 werden die

Heizen-Parameter Ph {, £ 1, ko

und k£ { ermittelt. Der Sollwert wird
geregelt (@). Die Kiihlleistung wird

eingeschaltet (€)). Am Wendepunkt 2

[ R R R O

X
/ <~ Wendepunkt 1
t>
+100% M
Y 0% =—
-100%
Stat—=| @ @O | © | <« Wendepunkt2

" = ® O

werden die Parameter Phe, £ «Z, Edd und k£ ermittelt, und der
Selbstoptmierungs- versuch ist beendet. Der Sollwert W wird mit den neuen

Parametern geregelt.

Selbstoptimierung 16
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3.6 Manuelle Optimierung

Die Optimierungshilfe sollte bei Geriten benutzt werden, bei denen die
Regelparameter ohne Selbstoptimierung eingestellt werden sollen.

Dazu kann der zeitliche Verlauf der Regelgrof3e x nach einer sprungartigen
Anderung der StellgroBe y herangezogen werden. Es ist in der Praxis oft nicht
moglich, die Sprungantwort vollstandig (0 auf 100%) aufzunehmen, da die
Regelgrofle bestimmte Werte nicht tiberschreiten darf. Mit den Werten T, und
Xmax (Sprung von 0 auf 100 %) bzw. At und Ax (Teil der Sprungantwort) kann die
maximale Anstiegsgeschwindigkeit v,,,x errechnet werden.

00 y
100 y = StellgroBle
h Y, = Stellbereich
0% — X Tu = Verzugszeit (s)
X t Tg = Ausgleichszeit (s)
Xmax S TeT Xmax = Maximalwert der Regelstrecke
AX Viax = Xmax _ & 2 max. Anstiegs-
A Tg At
— . geschwindigkeit der Regelgrofle
— > Tug— t

Aus den ermittelten Werten der Verzugszeit T, , der maximalen Anstiegs-
geschwindigkeit v, und dem Kennwert K konnen nach den Faustformeln die
erforderlichen Regelparameter bestimmt werden. Bei schwingendem Einlauf auf
den Sollwert ist Pb1l zu vergroBern.

Einstellhilfen
Kennwert Regel vorgang Storung Anfahrvorgang
Fh { groBer |stirker geddmpft langsameres Ausregeln  |langsamere Energieriicknahme

kleiner |schwicher gedimpft |schnelleres Ausregeln  [schnellere Energieriicknahme

b { groBer |schwicher geddmpft |stirkere Reaktion frithere Energieriicknahme
kleiner [stirker gedampft schwichere Reaktion spitere Energieriicknahme

£ o & groBer |stirker geddmpft langsameres Ausregeln  |langsamere Energieriicknahme
kleiner |schwacher geddmpft |schnelleres Ausregeln  [schnellere Energieriicknahme

Faustformeln
K = Vmax * Tu Regelverhalten P i { [phy.Einheiten] | Ed {[s] | & « { 5]
. PID 1,7*K 2*Tu 2*Tu

?%ﬁﬁi%géfgg istdie |22 0.5°K lu OFE

Schaltperiodendauer auf | Pl 2,6 K arF 6*Tu

£ /kd <£025%Tu |P K arF s

einzustellen. Motorschrittregler 1,7*K Tu 2*Tu
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3.7 Alarmverarbeitung

Es konnen bis zu drei Alarme konfiguriert werden und den einzelnen Ausgingen
zugeordnet werden. Im Prinzip kann jeder der Ausginge Huk. (... Duk.3 zur
Grenzwert- bzw. Alarmsignalisierung verwendet werden. Werden mehrere
Signale einem Ausgang zugeordnet, so werden diese logisch ODER Verknﬁpft
Jeder der 3 Grenzwerte L «n. { ... L «n.3 hat 2 Schaltpunkte H.x (Max) und L.x
(Min), die individuell abgeschaltet werden konnen (Parameter = “0F F ). Die

Schaltdifferenz M4 ".x jedes Grenzwertes ist einstellbar.

D Wirkungsweise bei 5rc.x=0,0, 7 @ Wirkungsweise bei %rc.x= 1,2
Lt =0FF Lt =0FF
Ty cp

bnbld

Par

>
r-

—SHys e

— _—x—_

Tt o
< i T B ®LED 0 o LED
Wi =DOFF Wi =DFF
’ nL ] : nH.l' S,U
VAl v bt
L f
' N <— Li—9

y s Hys. 1 fe— i

-
m
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N
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-
m
o
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N
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y

bt LN \ 4 bk

l
]
)
|

—— L —fnun —Phys. N ey [ —Snus e

-
m
o
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N
4
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N
-
m
(=]
-
m
o
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. —_—
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O: Ruhestrom(u.nm [Qukx /ORck = 0)
@ : Arbeitsstrom ( LoanF / Dokx /DRck =0)

Alarmverarbeitung 18 Bedienungsanleitung MIR-4x1



®

Bedienung

Die zu iiberwachende GroBe kann flir jeden Alarm getrennt per Konfiguration
ausgewdihlt werden.
Es stehen die folgenden GroBen zur Verfiigung:

o Istwert

« Regelabweichung xw (Istwert - Sollwert)

« Regelabweichung xw + Unterdriickung beim Anfahren od. Sollwertinderung
« wirksamer Sollwert Weff

o StellgroBey (Reglerausgang)

Wenn MeBwertiiberwachung + Speicherung gewahlt wurde (L anF /L on /

Fnec.x =o), bleibt das Alarmrelais so lange gesetzt, bis der Alarm in der
Errorliste riickgesetzt wurde (L «n 1.3 = 1).

3.8 Bedienstruktur

®
®

Nach Einschalten der Hilfsenergie startet das Gerdt mit der Bedien-Ebene.
Es wird der Betriebszustand angenommen der vor Netzunterbrechung aktiv war.

i ' h
25 | =77 PAcR
- 3 Sek

(
A . |-

L
{
>
3

{
L

Lo
N
g

—> |PASS

<
|
x|
—

FHr R - Ebene: Die PR+ R - Ebene wird durch das Leuchten des rechten
Dezimalpunktes der oberen Anzeige signalisiert.

LonF -Ebene: Die L anf - Ebene wird durch das Blinken des rechten
Dezimalpunktes der oberen Anzeige signalsiert

Ist der Sicherheitsschalter Loc offen, sind nur die mittels
PASS| BiueControl (Engineering-Tool) freigegebenen Ebenen sichtbar, und
durch Eingabe des mittels Engineering Tool eingestellten Passworts

zuganglich. Sollen einzelne Parameter ohne Passwort zugéinglich sein, miissen sie
in die erweiterte Bedien-Ebene kopiert werden.

Auslieferzustand: Sicherheitsschalter Loc geschlossen: alle Ebenen

uneingeschrinkt zuginglich, Passwort P R% 5 =0F F
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Konfigurier-Ebene

4.2 Konfigurationen

Lrkr
Name Wertebereich| Beschreibung Default
SFF A Grundkonfiguration der Sollwertverarbeitung 0
0 Festwertregler umschaltbar auf externen Sollwert
(—LOL) /5PE
1 Programmregler
2 Timer, Betriebsart 1 (Bandiiberwacht, Abschalten am Ende)
3 Timer, Betriebsart 2 (Bandiiberwacht, Halten am Ende)
4 Timer, Betriebsart 3 (Abschalten am Ende)
5 Timer, Betriebsart 4 (Halten am Ende)
6 Timer, Betriebsart 5 (Einschaltverzogerung)
7 Timer, Betriebsart 6 (Sollwert-Umschaltung)
bk 0...9999 |Timer-Toleranzband fiir Betriebsart 1, 2 und 6. Die 5
Timerzeit liuft bei Istwert = Sollwert bk .
LFne Regelverhalten (Algorithmus) 1
0 Ein/Aus-Regler bzw. Signalgerit mit einem Ausgang
1 PID-Regler (2-Punkt und stetig)
2 A/ Y/Aus bzw. 2-Punktregler mit
Teil-/Volllastumschaltung
3 2 x PID (3-Punkt und stetig)
Motorschrittregler
nfn Handverstellung zugelassen 0
0 nein
| ja(siehe auch L L) /nfn)
CRck Wirkungsrichtung des Reglers 0
0 Invers, z.B. Heizen
| Direkt, z.B. Kiihlen
FRIL Verhalten bei Fiihlerbruch 1
0 Reglerausginge abgeschaltet
1 y=Y2
2 y = mittlerer Stellgrad. Der max. zuldssige Stellgrad kann
mit dem Parameter 4 n.H eingestellt werden. Die mittlere
StellgroBe wird in Abstéinden von 1 min. gemessen, wenn die
Regelabweichung kleiner als der Parameter L.4n ist.
rall [-1999...9999| X0 (untere Regelbereichsgrenze) @ 0
r i ]-1999...9999 | X100 (obere Regelbereichsgrenze) @ 900
ARk D Optimierung von T1, T2 (nur mit BlueControl sichtbar!) 0
0 Automatische Optimierung
1 Keine Optimierung
© rnll und r nH geben den Regelbereich an, auf den sich u.a. die

Selbstoptimierung bezieht
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Konfigurier-Ebene
_________________________________________________________________________________________________________________________________|

_ ot
b

Name Wertebereich| Beschreibung Default
hEYF Sensortyp 1

0 Thermoelement Typ L (-100...900°C) , Fe-CuNi DIN

1 Thermoelement Typ J (-100...1200°C) , Fe-CuNi

2 Thermoelement Typ K (-100...1350°C), NiCr-Ni

3 Thermoelement Typ N (-100...1300°C), Nicrosil-Nisil

4

5

Thermoelement Typ S (0...1760°C), PtRh-Pt10%
Thermoelement Typ R (0...1760°C), PtRh-Pt13%
20 Pt100 (-200.0 ... 100,0 °C)

21 Pt100 (-200.0 ... 850,0 °C)

22 Pt1000 (-200.0...200.0 °C)

23 KTY 11-6 (Spezial 0...4500 Ohm)

30 0..20mA /4..20mA @

40 0..10V/2..10V @

Al o Linearisierung (nur bei 5.t 47 = 23 (KTY 11-6), 0
30 (0..20mA) und 40 (0..10V) einstellbar)
0 Keine
1 Sonderlinearisierung. Erstellen der Linearisierungstabelle

mit BlueControl Enﬁineermg-Tool) moglich. Voreingestellt
ist die Kennlinie fiir KTY 11-6 Temperatursensoren.

MeBwertkorrektur / Skalierung 0
Ohne Skalierung

Offset-Korrektur (in L R L - Ebene)
2-Punkt-Korrektur (in AL - Ebene)
Skalierung (in P R~ R - Ebene)
Forcing INP1 (nur mit BlueControl sichtbar!) 0
Kein Forcing

1 Forcing iiber Schnittstelle

D]
o
=
=

W DN [ D

Name Wertebereich| Beschreibung Default
b Fne Funktionsauswahl von INP2 1

0 keine Funktion (nachfolgende} n F.c' -Daten werden
tibersprungen)

1 Heizstrom-Eingang

2 Externer Sollwert 2 F.E (Umschaltung — L OL} /5PE)
Qb YF Sensortyp 31
30 0..20mA /4..20mA @
31 0...50mA Wechselstrom @

]

@ Beci Strom- oder Spannungs-Eingangssignalen muf eine Skalierung
vorgenommen werden (sieche Kapitel 5.3)
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Konfigurier-Ebene
_______________________________________________________________________________________________________________________________|

Name Wertebereich| Beschreibung Default
FRIC Forcing INP2 (nur mit BlueControl sichtbar!) 0
0 Kein Forcing
1 Forcing iiber Schnittstelle
Lon
Name Wertebereich| Beschreibung Default
Frc.d Funktion des Grenzwertes 1 1
0 abgeschaltet
1 Messwertiiberwachung
2 Messwertiiberwachung + Speicherung des Alarmzustands.
Ein gespeicherter Grenzwert kann iiber die Error Liste oder
einen digitalen Eingang bzw. die 5] -Taste zuriickgesetzt
werden (—L 003} 7Errr).
e Quelle fiir Grenzwert 1 1
0 Istwert = Absolutalarm
1 Regelabweichung Xw (Istwert - Sollwert) = Relativalarm
2 Regelabweichung Xw (=Relativalarm) mit Unterdriickung
beim Anfahren und bei Sollwertdnderung
6 wirksamer Sollwert Weff
7 StellgroBe y (Reglerausgang)
Frc.d Funktion des Grenzwertes 2 0
0 abgeschaltet
1 Messwertiiberwachung
2 Messwertiiberwachung + Speicherung des Alarmzustands.
Ein gespeicherter Grenzwert kann iiber die Error Liste oder
einen digitalen Em;@ng bzw. die %] -Taste zuriickgesetzt
werden(— L 003 7Evr ).
e Quelle fiir Grenzwert 2 0
0 Istwert = Absolutalarm
1 Regelabweichung Xw (Istwert - Sollwert) = Relativalarm
2 Regelabweichung Xw (=Relativalarm) mit Unterdriickung
beim Anfahren und bei Sollwertinderung
6 wirksamer Sollwert Weff
7 StellgroBe y (Reglerausgang)
Frc.d Funktion des Grenzwertes 3 0
0 abgeschaltet
1 Messwertiiberwachung
2 Messwertiiberwachung + Speicherung des Alarmzustands.
Ein gespeicherter Grenzwert kann iiber die Error Liste oder
einen digitalen Eingang bzw. die (%] -Taste zuriickgesetzt
werden (> L 00 7Err).
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Konfigurier-Ebene
_________________________________________________________________________________________________________________________________|

Name Wertebereich| Beschreibung Default
Srcd Quelle fiir Grenzwert 3 0
0 Istwert = Absolutalarm
1 Regelabweichung Xw (Istwert - Sollwert) = Relativalarm
2 Regelabweichung Xw (=Relativalarm) mit Unterdriickung
beim Anfahren und bei Sollwertinderung
6 wirksamer Sollwert Weff
7 StellgrofBe y (Reglerausgang)
HORL Alarm der Heizstrom-Funktion (INP2) 0
0 abgeschaltet
1 Uberlast- und KurzschluBiiberwachung
2 Unterbrechungs- und KurzschluBiiberwachung
LPAL Uberwachung auf Regelkreis-Unterbrechung bei Heizen 0
0 kein LOOP Alarm
1 LOOP Alarm aktiv. Eine Unterbrechung des Regelkreises
wird erkannt, wenn bei Y=100% nach Ablaufvon2xk « {
keine entsprechende Reaktion des Istwertes erfolgt.
Bei £ « {=0 LOOP Alarm inaktiv.
Hawr |OFF..999999| Betriehsstunden (nur mit BlueControl sichtbar!) OFF
5% k| OFF..999999|Schaltspielzahl (nur mit BlueControl sichtbar!) OFF
T
Name Wertebereich| Beschreibung Default
ORck Wirkungsrichtung von Ausgang OUT1 0
0 Direkt / Arbeitsstromprinzip
1 Invers / Ruhestromprinzip
4 Reglerausgang Y1 1
0 nicht aktiv
1 aktiv
H Reglerausgang Y2 0
0 nicht aktiv
1 aktiv
Loond Meldung Grenzwert 1 0
0 nicht aktiv
1 aktiv
Loond Meldung Grenzwert 2 0
0 nicht aktiv
1 aktiv
Loond Meldung Grenzwert 3 0
0 nicht aktiv
| aktiv
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Konfigurier-Ebene
_______________________________________________________________________________________________________________________________|

Name Wertebereich| Beschreibung Default
LPRL Meldung Unterbrechungsalarm 0
0 nicht aktiv
1 aktiv
HLAL Meldung Heizstromalarm 0
0 nicht aktiv
1 aktiv
HESE Meldung Solid State Relay (SSR) Kurzschluf§ 0
0 nicht aktiv
1 aktiv
Eoonk Meldung Timer Ende 0
0 nicht aktiv
1 aktiv
FE o Meldung Programm Ende 0
0 nicht aktiv
1 aktiv
FR O Meldung INP1-Fehler 0
0 nicht aktiv
1 aktiv
FRoW Meldung INP2-Fehler 0
0 nicht aktiv
1 aktiv
Fluk Forcing OUT1 (nur mit BlueControl sichtbar!) 0
0 Kein Forcing
1 Forcing iiber Schnittstelle
T
Konfigurier-Parameter Out.2 wie Out.1 bis auf: Default 4.{=0 4 =1
T
Name Wertebereich| Beschreibung Default
- Signaltyp OUT3 0
0 Relais / Logik (nur bei Strom/Logik/Spannung sichtbar)
1 0 ... 20 mA stetig (nur bei Strom/Logik/Spannung sichtbar)
2 4 ... 20 mA stetig (nur bei Strom/Logik/Spannung sichtbar)
3 0...10V stetig (nur bei Strom/Logik/Spannung sichtbar)
4 2...10V stetig (nur bei Strom/Logik/Spannung sichtbar)
5 Transmitterspeisung (nur sichtbar wenn keine OPTION)
ORck Wirkungsrichtung von Ausgang OUT3 (nur bei O.TYP=0 1
sichtbal%
0 Direkt / Arbeitsstromprinzip
1 Invers / Ruhestromprinzip
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Konfigurier-Ebene
_________________________________________________________________________________________________________________________________|

Name Wertebereich| Beschreibung Default
4 Reglerausgang Y1 (nur bei O.TYP=0 sichtbar) 0
0 nicht aktiv
1 aktiv
4. Reglerausgang Y2 (nur bei O.TYP=0 sichtbar) 0
0 nicht aktiv
1 aktiv
Loond Meldung Grenzwert 1 (nur bei 0.TYP=0 sichtbar) 1
0 nicht aktiv
1 aktiv
Loond Meldung Grenzwert 2 (nur bei 0.TYP=0 sichtbar) 0
0 nicht aktiv
1 aktiv
Loond Meldung Grenzwert 3 (nur bei 0.TYP=0 sichtbar) 0
0 nicht aktiv
1 aktiv
LPAL Meldung Unterbrechungsalarm (nur bei 0.TYP=0 0
sichtbag
0 nicht aktiv
1 aktiv
HLAL Meldung Heizstromalarm (nur bei 0.TYP=0 sichtbar) 0
0 nicht aktiv
1 aktiv
HLAE Meldung Solid State Relay (SSR) Kurzschluf§ (nur bei 0
0.TYP=0 sichtbar)
0 nicht aktiv
1 aktiv
£k Meldung Timer Ende (nur bei O.TYP=0 sichtbar) 0
0 nicht aktiv
1 aktiv
FEnd Meldung Programm Ende (nur bei 0.TYP=0 sichtbar) 0
0 nicht aktiv
1 aktiv
FROE Meldung INP1-Fehler (nur bei 0.TYP=0 sichtbar) 1
0 nicht aktiv
1 aktiv
FRW Meldung INP2-Fehler (nur bei 0.TYP=0 sichtbar) 0
0 nicht aktiv
1 aktiv
Dok |-1999...9999 |Skalierung des Analogausgangs fiir 0% (0/4mA bzw. 0/2V, 0
nur bei 0.TYP=1..5 sichtbar)
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Konfigurier-Ebene
_______________________________________________________________________________________________________________________________|

Name Wertebereich| Beschreibung Default

Duk. ! 1-1999...9999 Skalierungrdes Analogausgangs fiir 100% (20mA bzw. 10V,| 100
nur bei O.TYP=1..5 sichtbar)

05 c Signalquelle fiir Analogausgang OUT3 (nur bei |
0.TYP=1..5 sichtbar)

nicht aktiv

Reglerausgang y1 (stetig)
Reglerausgang y2 (stetig)

Istwert

wirksamer Sollwert Weff
Regelabweichung xw (Istwert - Sollwert)
wi Forcing OUT3 (nur mit BlueControl sichtbar!) 0
0 Kein Forcing

1 Forcing iiber Schnittstelle

(O, I SN S I I S I N

=
D

Wirkungsrichtung und Verwendung der Ausginge Juk. ! bis Huk.3:

Werden mehr als ein Signal als Quellen aktiv gewihlt, erfolgt eine ODER-
Verkniipfung der Signale z.B. als Sammelalarm.

[N
[ X

-
-

- )
)

Name Wertebereich| Beschreibung Default

L.r Local / Remote Umschaltung (Remote: Verstellung von 0
allen Werten iiber Front ist blockiert)

keine Funktion (Umschaltung {iber Schnittstelle ist moglich)
immer aktiv

DII schaltet

DI2 schaltet (nur beit OPTION sichtbar)

DI3 schaltet (nur beit OPTION sichtbar)

Umschaltung auf zweiten Sollwert SP.2 0
keine Funktion (Umschaltung tiber Schnittstelle ist moglich)
DII schaltet

DI2 schaltet (nur bei OPTION sichtbar)

DI3 schaltet (nur beit OPTION sichtbar)

Umschaltung auf externen Sollwert SP.E 0
keine Funktion (Umschaltung tiber Schnittstelle ist moglich)
immer aktiv

DII schaltet

DI2 schaltet (nur bei OPTION sichtbar)

DI3 schaltet (nur bei OPTION sichtbar)

FENEAYSHE NS R e K]

L
T
LN

W o (O

L
T
e

FENEAYS I NS R e K]
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Konfigurier-Ebene
_________________________________________________________________________________________________________________________________|

Name Wertebereich| Beschreibung Default
4 Y/Y2 Umschaltung 0

keine Funktion (Umschaltung iiber Schnittstelle ist moglich)

DII schaltet

DI2 schaltet (nur bet OPTION sichtbar)

DI3 schaltet (nur bet OPTION sichtbar)

-Taste schaltet

Automatik/Hand Umschaltung 0

keine Funktion (Umschaltung iiber Schnittstelle ist moglich)

immer aktiv

DII schaltet

DI2 schaltet (nur beit OPTION sichtbar)

DI3 schaltet (nur beit OPTION sichtbar)

-Taste schaltet

Ausschalten des Reglers 0

keine Funktion (Umschaltung iiber Schnittstelle ist moglich)

DII schaltet

DI2 schaltet (nur bet OPTION sichtbar)

DI3 schaltet (nur bet OPTION sichtbar)

-Taste schaltet

Blockierung der Hand-Funktion 0

keine Funktion (Umschaltung iiber Schnittstelle ist moglich)

DI schaltet

DI2 schaltet (nur bei OPTION sichtbar)

DI3 schaltet (nur bei OPTION sichtbar)

Crry Riicksetzen aller gespeicherten Eintrige der Errorliste 0

keine Funktion (Umschaltung iiber Schnittstelle ist moglich)

DI schaltet

DI2 schaltet (nur bet OPTION sichtbar)

DI3 schaltet (nur bei OPTION sichtbar)

-Taste schaltet

P un Programmgeber-Run/Stop (siehe Seite 47) 0

keine Funktion (Umschaltung iiber Schnittstelle ist moglich)

DI1 schaltet

DI2 schaltet (nur bet OPTION sichtbar)

DI3 schaltet (nur bet OPTION sichtbar)

g o n Funktion der digitalen Eingéinge (gilt fiir alle Eingéinge) 0

direkt

1 invers

(=X =NR RS I O I K

O

pu X
P

(o) NN I~ R OS I I (S I K]

=

P}
|
|

N[ (WO

pu |
——
u]
™

B O

(=N IE =N RS I | I R

B (O

(=}

2 Tasterfunktion (Einzustellen fiir 2-Punkt-Bedienung mit
Schnittstelle und DI1/2/3 oder Front-Taste)
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Name Wertebereich| Beschreibung Default
Fdlod Forcing dil (nur mit BlueControl sichtbar!) 0
0 Kein Forcing
1 Forcing iiber Schnittstelle
Fdl g Forcing di2 (nur mit BlueControl sichtbar!) 0
0 Kein Forcing
1 Forcing iiber Schnittstelle
Fdl 3 Forcing di3 (nur mit BlueControl sichtbar!) 0
0 Kein Forcing
1 Forcing iiber Schnittstelle
ok o
Name Wertebereich| Beschreibung Default
bRud Baudrate der Schnittstelle (nur bei OPTION sichtbar) 2
0 2400 Baud
1 4800 Baud
2 9600 Baud
3 19200 Baud
Addr 1...247 | Adresse auf der Schnittstelle (nur bei OPTION sichtbar) 1
FrtY Paritit der Daten auf der Schnittstelle (nur bei OPTION 1
sichtbar)
0 kein Parity (2 Stopbits)
1 gerade Parity
2 ungerade Parity
gELY 0...200 |Antwortverzogerung [ms] (nur bei OPTION sichtbar) 0
ook Einheit 1
0 ohne Einheit
1 °C
2 °F
aF Dezimalpunkt (max. Nachkommastellen) 0
0 keine Dezimalstelle
1 1 Dezimalstelle
2 2 Dezimalstellen
3 3 Dezimalstellen
FrER Umschaltung 50/60 Hz (nur mit BlueControl sichtbar!) 0
0 Netzfrequenz 50 Hz
1 Netzfrequenz 60 Hz
V LofF Blockierung Regler aus (nur mit BlueControl sichtbar!) 0
0 Freigegeben
1 Blockiert

Bedienungsanleitung MIR-4x1
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Name

Wertebereich

Beschreibung

Default

Blockierung Selbstoptimierung (nur mit BlueControl 0

sichtbar!)

Freigegeben

Blockiert

Blockierung erweiterte Bedienebene (nur mit BlueControl 0

sichtbar!)

0

Freigegeben

1

Blockiert

=
=
LT
[ |

OFF...9999

Passwort

OFF

=
=3
=

Blockierung Parameterebene (nur mit BlueControl 1

sichtbar!)

Freigegeben

Blockiert

P LnF

Blockierung Konfigurationsebene (nur mit BlueControl 1

sichtbar!)

Freigegeben

Blockiert

Blockierung Kalibrierebene (nur mit BlueControl sichtbar!) 1

Freigegeben

Blockiert

Riicksetzen der Regler-Konfiguration auf Werkseinstellung (Default)
— Kapitel 12.1 (Seite 59)

n@ BlueControl - das Engineering-Tool fiir die Regler MIR-401,
MIR-411 und MIR-421

Um die Konfiguration und Parametrierung der MIR-4x1zu erleichtern, stehen 3
unterschiedliche Engineering-Tools mit abgestufter Funktionalitit zur Verfiigung
(siehe Kapitel 10: Zusatzgerdte mit Bestellangaben).

Neben der Konfigurierung und Parametrierung dient BlueControl
(Engineering-Tool) zur Datenerfassung und bietet Archivierungs- und Druck-
funktionen. BlueControl wird mittels PC (Windows 95 / 98 / NT) und einem
PC-Adapter tiber die Front-Schnittstelle mit dem MIR-4x1 verbunden.
Beschreibung BlueControl: siehe Kapitel 9: BlueControl (Seite 52)

Konfigurationen
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4.3 Sollwertverarbeitung

Konfigurier-Ebene

Im nachfolgenden Bild ist die Struktur der Sollwertverarbeitung dargestellt:

[ I Xeff
]
SPxll I .
su{ IC ] interner Sollwert
=n - = mer _j
Y& | &
&
~\
Programm- 1
geber ° S
20
3e
T B v
" 60
Timer 70
externer
Sollwert 5F.E Begrenzung ¢ o o |Effektiver
INP2 “ () Sollwert
0/4...20 mA
2. Sollwert 5.7 I u-LED
Rampe
Index: Die Rampe startet beim Istwert

@ : int/ext-Sollwert-Umschaltung
@ : Konfiguration 5 7.F n
@ : 5P /5P2 - Umschaltung

Bedienungsanleitung MIR-4x1
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bei folgenden Umschaltungen

- int / ext-Sollwert-Umschaltung
- 57 /5F.2-Umschaltung

- Hand-/ Automatik-Umschaltung
- bei Netzeinschalten

Sollwertverarbeitung
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4.4 Konfigurier-Beispiele

4.4.1 Signalgerit (invers) bzw. Ein-Aus-Regler

bl d SPLO o P SPH Al
PO | y AVAREEE
100%
A s (Il
0% =——======—~ I
ConF /Dnkr: SPFn 0 Festwertregler
LFrnc =1 Signalgerit mit einem Ausgang
LAck =1 Wirkungsrichtung invers
(z.B. Heizen-Anwendungen)
ConF / Ouwk @ DRck 0 Wirkungsrichtung 8w k. { direkt
N = | Regelausgang Y1 aktiv
PRrR/ Dnkr: 5H 0...9999 Schaltdifferenz (symmetrisch zum
Schaltpunkt)
PReR/SEEP: SPLED = -1999..9999 Untere Sollwertgrenze fiir Weff
SPH 0 = -1999..9999 Obere Sollwertgrenze fiir Weff

@ Soll das Signalgerit direkt arbeiten, mufl die Wirkungsrichtung des Reglers

vertauscht werden (Lanf / Dnkr / LRck = 1)

[/ eif]
Istwert —> /\
£ M J R S ot S i S i N i ﬁ'-f_'IEIEIEIEI
A )
Sollwert —>»
B0.000
0000
00:00:00 00:02:00 00:04:00
Ausgang —> | I I I I I I |
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4.4.2 2-Punkt-Regler (invers)

Konfigurier-Ebene

oo
Nk
[ A |
;nv.t—@l
100%
oo
s
0%——————~-
- I
LonF / Dok SPF A
e
LG
[N
LECE
r [ T T N
Lol /[ dub.t WACE
{1
4
oo I
PRAR/ Dnkr: Phi
{
£t
Lot
[«
Lot
£
I I o .oCcmn
PRrR/SEEF: SPLE
Coo
arata

= 0,1...9999

= 1...9999

1...9999
0,4...9999
-1999...9999

= -1999...9999

Festwertregler

2-Punkt-Regler (PID)
Wirkungsrichtung invers

(z.B. Heizen-Anwendungen)
Wirkungsrichtung 8w k. { direkt
Regelausgang Y1 aktiv
Proportionalbereich 1 (Heizen)
in phys. Einheiten (z.B. °C)
Nachstellzeit 1 (Heizen) in sec.
Vorhaltezeit 1 (Heizen) in sec.
Minimale Periodendauer 1 (Heizen)
Untere Sollwertgrenze fiir Weff
Obere Sollwertgrenze fiir Weff

Soll der Regler direkt arbeiten, mufl die Wirkungsrichtung des Reglers vertauscht

werden (’.'l:u'tf: / Lnkr / LRC

N |

E=1)
[weff]

100.00

Sollwert —>»
<— Istwert —
0,000
00:42:30 00:4300 00:43:30 00:44:00

Ausgang—>» | [ 10000 T |

I N I

] v
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4.4.3 3-Punkt-Regler (Relais & Relais)

yal.d SPLT 1 SPH O AR
L) : A 4 — AVA —
100%———— < _"h >k Phd > 100%
Dut. N M Duk?
N
0% i - ——- 0%
ConF /Lnkr: SPFn =1 Festwertregler
LF = 3 3-Punkt-Regler (2xPID)
LAck =1 Wirkungsrichtung invers
(z.B. Heizen- Anwendungen)
ConF / Ouk ;. ORet =1 Wirkungsrichtung fuwk. { direkt
4 = | Regelausgang Y1 aktiv
N =0 Regelausgang Y2 nicht aktiv
Conr / Oukd: ORck =1 Wirkungsrichtung k. direkt
N =0 Regelausgang Y1 nicht aktiv
N = | Regelausgang Y2 aktiv
FRrR/ Dnkr: PRt = 0,1..9999  Proportionalbereich 1 (Heizen)
in phys. Einheiten (z.B. °C)
Fhe = 0,1..9999  Proportionalbereich 2 (Kiihlen)
in phys. Einheiten (z.B. °C)
Eol = 1..9999 Nachstellzeit 1 (Heizen) in sec.
Eod = 1..9999 Nachstellzeit 2 (Kiihlen) in sec.
Ed i = 1..9999 Vorhaltezeit 1 (Heizen) in sec.
Edd = 1..9999 Vorhaltezeit 2 (Kiihlen) in sec.
£ = 0,4..9999  Minimale Periodendauer 1 (Heizen)
ko = 0,4..9999  Minimale Periodendauer 2 (Kiihlen)
LM = 0...9999 Neutrale Zone in phys. Einheiten
FReR/ZSEEP: SPLI = -1999..9999 Untere Sollwertgrenze fiir Weff
SPH 0 = -1999..9999 Obere Sollwertgrenze fiir Weff

Soll der 3-Punkt-Regler direkt arbeiten, mufl die Wirkungsrichtung des Reglers

vertauscht werden (LonF / Dnkr / LRck = 1)
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4.4.4 Motorschrittregler (Relais & Relais)

Konfigurier-Ebene

yald SPLT 14 f@u bl
L AP A-© | ¥ |
100%— — — — £ Fb 7 100%
T T\ﬁ‘nh‘ﬁ Out?(»
0% i e 0%
LonfF /Drnkr: SPFn u Festwertregler
LFnc =M Motorschrittregler
LARCE 0 Wirkungsrichtung invers
(z.B. Heizen-Anwendungen)
ConfF / Ouk & ORcE 0 Wirkungsrichtung k. { direkt
M = | Regelausgang Y1 aktiv
4. = Regelausgang Y2 nicht aktiv
ConF / Duwkd: ORct =10 Wirkungsrichtung D uw k. direkt
M =0 Regelausgang Y1 nicht aktiv
M = | Regelausgang Y2 aktiv
FRrR/ Cnkr: Phi = 0,1..9999 Proportionalbereich 1 (Heizen)
in phys. Einheiten (z.B. °C)
Lol = 1.9999 Nachstellzeit 1 (Heizen) in sec.
Ed = 1...9999 Vorhaltezeit 1 (Heizen) in sec.
ko = 0,4...9999 Minimale Periodendauer 1 (Heizen)
L H = 0...9999 Neutrale Zone in phys. Einheiten
EF = 0,1..9999 Mindest Impulsldnge in sec.
EE = 3...9999 Motorlaufzeit des Stellmotors in sec.
FReR D SEEP: SPLET = -1999...9999 Untere Sollwertgrenze fiir Weff
SPH 0 = -1999...9999 Obere Sollwertgrenze fiir Weff

Ausgang 1—»
Ausgang 2———»

Bedienungsanleitung

Soll der Motorschrittregler direkt arbeiten, mufl die Wirkungsrichtung des
Reglers vertauscht werden (LanF / Lnkr / LRk = 1)

[wetf]
e 100.00
<«— Istwert 50.000
0.000
00:25:00 00:26:00 00:27.00 00:28.00
| | I 1
|| | | | 2
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4.4.5 Stetiger Regler (invers)

& ®

SPH O AR
P, AVAREEE
ConF /Lnkr: SPFn =1 Festwertregler
LFrnc = | Stetiger Regler (PID)
LAck =1 Wirkungsrichtung invers
(z B Heizen Anwendungen)
ConF / Oukd: OEYP = 1//2 Huk.d Type (0/4 ... 20mA)
Qukl = -1999..9999 Skalierung Analogausgang 0/4mA
Quk. & = -1999..9999 Skalierung Analogausgang 20mA
FPRrR/ Dnkr: Phil = 0,1..9999  Proportionalbereich 1 (Heizen)
in phys. Einheiten (z.B. °C)
£l = 1..9999 Nachstellzeit 1 (Heizen) in sec.
Ed i = 1.9999 Vorhaltezeit 1 (Heizen) in sec.
£ = 0,4..9999  Minimale Periodendauer 1 (Heizen)
FPReR/SEEFP: SPLET = -1999..9999 Untere Sollwertgrenze fiir Weff
SPH 0 = -1999...9999 Obere Sollwertgrenze fiir Weff

Soll der stetige Regler direkt arbeiten, mufl die Wirkungsrichtung des Reglers

vertauscht werden (Lanf / Dnkr / LRk = 1),

Um zu vermeiden, daB die Regelausginge fuk. { und Juk.C beim stetlgen

Regler mitschalten, muf3 die Regelfunktlon der Ausgange Quk. {und Dokl

abgeschaltet werden (Lanf / Duk. {und Dukd /4 {und 42 =1
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4.4.6 Dreieck-Stern-Aus-Regler

Konfigurier-Ebene

Minimale Periodendauer 1 (Heizen)

) H A Ho )l
AP A-© | A 4 AV
f P T
100% Fhi
fuk (OG> L |
0%-—-——-—t-———- >
7% |
k. Y
< 5H-k— d5P -l
ConF /Lnkr: SPFn =1 Festwertregler
LFnc = ¢ A -Y-Aus-Regler
LRk 0 Wirkungsrichtung invers
(z.B. Heizen-Anwendungen)
ConF / Duwk {: ORcE 0 Wirkungsrichtung 8w k. { direkt
b = | Regelausgang Y1 aktiv
H =1 Regelausgang Y2 nicht aktiv
ConF / Duwkd: ORct =10 Wirkungsrichtung 0w k. direkt
M =0 Regelausgang Y1 nicht aktiv
M = | Regelausgang Y2 aktiv
FRrR/ Dnkr: Phi = 0,1..9999  Proportionalbereich 1 (Heizen)
in phys. Einheiten (z.B. °C)
Eol = 1.9999 Nachstellzeit 1 (Heizen) in sec.
Ed i = 1.9999 Vorhaltezeit 1 (Heizen) in sec.
ko = 0,4...9999
L H = 0...9999 Schaltdifferenz
d2F = -1999...9999 Schaltpunktabstand Vorkontakt
A /Y / Aus in phys. Einheiten
FReR D/ SEEP: SPLET = -1999..9999 Untere Sollwertgrenze fiir Weff
SPH 0 = -1999...9999

Bedienungsanleitung MIR-4x1
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Obere Sollwertgrenze fir Weff
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Konfigurier-Ebene
_________________________________________________________________________________________________________________________________|

4.4.7 MIR-4x1 mit MeBwertausgang

S
T |
O phys. GréBe mA /V g
Dubdf--
oamA oA >
0/2v 10V
1 L }90...250VAC
2 N | 24VUC
3
4 e
5 mmm
[

A 7
CHE OUT3fEE
9

-
1O
1
12
13
> &
o+
ConF / Oukd: OEYP ' Uuik.3 0..20mA stetig
= ¢ Quik.3d 4..20mA stetig
= 1 Quk.d 0..10V stetig
= M Huik.d 2..10V stetig
Dokl = -1999..9999 Skalierung Dut.3
fiir 0/4mA bzw. 0/2V
Quk. ! = -1999...9999 Skalierung Dui.3
fiir 20mA bzw. 10V
Loarc =1 Signalquelle fiir Juk.q ist
der Istwert
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Parameter-Ubersicht
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HOD EHY (amd v
{suedury v
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5.1 Parameter-Ubersicht
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5.2 Parameter

Lrkr
Name Wertebereich| Beschreibung Default
Phl 1...9999 @ |Proportionalbereich I (Heizen) in phys. Einheit (z.B. °C) 100
Phe | 1..9999 @ |Proportionalbereich 2 (Kiihlen) in phys. Einheit (z.B. °C) 100
£l 1...9999 | Nachstellzeit 1 (Heizen) [s] 180
£ 1...9999  |Nachstellzeit 2 (Kiihlen) [s] 180
Ed i 1...9999 | Vorhaltezeit 1 (Heizen) [s] 180
Edd 1...9999  |Vorhaltezeit 2 (Kiihlen) [s] 180
ko 0,4...9999 |Minimale Periodendauer 1 (Heizen) [s]. Die kleinste 10
Impulslange ist 1/4 x t1
kd 0,4...9999 |Minimale Periodendauer 2 (Kiihlen) [s]. Die kleinste 10
Impulslange ist 1/4 x t2
aH 0...9999 |Neutrale Zone, bzw. Schaltdifferenz Signalgerit [phys. 2
Einheit]
A3 {-1999...9999 |Schaltpunktabstand Vorkontakt A /Y / Aus [phys. Einheit] 100
kP 0,1...9999 |Mindest Impulslange [s] aFF
Ek 3...9999  |Motorlaufzeit des Stellmotors [s] 60
4 -120...120 | Zweiter Stellwert [%] 0
YLlo -120...120 |Untere StellgroBenbegrenzung [%] 0
HH -120...120 |Obere StellgréBenbegrenzung [%] 100
4.0 -120...120 |Arbeitspunkt fiir die Stellgrofe [%o] 0
M -120...120 |Begrenzung des Mittelwertes Ym [%] 5
LYn 0...9999 |Max. Abweichung xw, zum Start der Mittelwertermittlung 8
[phys. Einheit]
Q GiltfirlanF/akthr/dP =0.Bei dP =1/Z/3 auch 0,1/0,01/0,001.
SELP
Name Wertebereich| Beschreibung Default
APLO |-1999...9999 | Untere Sollwertgrenze fiir Weff 0
FH © ]-1999...9999 | Obere Sollwertgrenze fiir Weff 900
2P 1-1999...9999 | Zweiter Sollwert 0
r.5P 0...9999 |Sollwertgradient [/min] Orr
LA P 0...9999 | Timer-Zeit [min] 5
L7 -1999...9999 |Sollwert (nur mit BlueControl sichtbar!) 0
Frob
Name Wertebereich| Beschreibung Default
2P0 [-1999...9999 | Segmentendsollwert 1 100 @
Pl 0...9999 |Segmentzeit I [min] 10 @D
AP0 |-1999...9999 | Segmentendsollwert 2 100 @
Parameter 40 Bedienungsanleitung MIR-4x1
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Name Wertebereich| Beschreibung Default
Arad 0...9999 |Segmentzeit 2 [min] 10
AP0 3 ]-1999...9999 [Segmentendsollwert 3 200 @
Pl 0..9999 |Segmentzeit 3 [min] 10
AP0 |-1999...9999 | Segmentendsollwert 4 200 @
PO 0..9999 |Segmentzeit 4 [min] 10 ®

@ Wenn P50 { .. SP04 =0F F sind nachfolgende Parameter ausgeblendet

@ Wenn Segmentendsollwert =

oo
.

oFF

dann zugehorige Segmentzeit nicht sichtbar

Name Wertebereich| Beschreibung Default
) Al t {-1999...9999 | Eingangswert des unteren Skalierungspunktes 0
Dul.  |-1999...9999 | Anzeigewert des unteren Skalierungspunktes 0
) i 1| -1999...9999 | Eingangswert des oberen Skalierungspunktes 20
GuH { {-1999...9999 | Anzeigewert des oberen Skalierungspunktes 20

EF {-1999...9999 | Filterzeitkonstante [s] 0,5

PP

Name Wertebereich| Beschreibung Default
bk |-1999...9999 | Eingangswert des unteren Skalierungspunktes 0
Dul.d |-1999...9999 | Anzeigewert des unteren Skalierungspunktes 0
boaid | -1999...9999 | Eingangswert des oberen Skalierungspunktes 50
Durd |-1999...9999 | Anzeigewert des oberen Skalierungspunktes 50

Lo

Name Wertebereich| Beschreibung Default

Lt -1999...9999 |unterer Grenzwert 1 -10
HoE1-1999...9999 |oberer Grenzwert | 10
HY5 0...9999 | Hysterese von Grenzwert | 1
L.d -1999...9999 |unterer Grenzwert 2 arF
He -1999...9999 | oberer Grenzwert 2 aFF
HY5.e 0...9999 | Hysterese von Grenzwert 2 1
L.3 -1999...9999 | unterer Grenzwert 3 urr
H.3 -1999...9999 | oberer Grenzwert 3 urr
HY5.3 0...9999 | Hysterese von Grenzwert 3 1
HEAR  |-1999...9999 | Heizstrom-Uberwachungsgrenzwert [A] 50

Riicksetzen der Konfigurier-Parameter auf Werkseinstellung (Default)
— Kapitel 12.1 (Seite 59)
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5.3 Eingangs-Skalierung

Werden Strom- oder Spannungssignale als EingangsgroBen fiir } nF. { oder

) nP.d verwendet, muB in der Parameter-Ebene eine Skalierung der Eingangs-
und Anzeigewerte erfolgen. Die Angabe des Eingangswertes des unteren und

oberen Skalierpunktes erfolgt in der jeweiligen elektrischen Gréfe (mA/ V).

Sronch
OQuH X mmmm oo - 7
o mA/V _ phys. GroRe
Oul xp--
! nle ! r:H.x mi/v
5.3.1 Eingang ! nF. |
Parameter } ni.{ ,Qubl.{, } nH. { und QoM { sind nur sichtbar, wenn
ConF /d P U /Larr =3 gewihlt wurde.
Lk HP Eingangssignal d ol d Qb LA LK
30 0...20mA 0 beliebig 20 beliebig
(0..20mA) |4 20 mA 4 beliebig 20 beliebig
40 0..10V 0 beliebig 10 beliebig
0.10V) 1 3..10v 2 beliebig 10 beliebig

Uber diese Einstellungen hinaus kénnen | nl.{ und | nH.{ in dem durch die

Wahl von ok 47 vorgegebenen Bereich (0...20mA / 0...10V) eingestellt werden.

Soll bei dem Einsatz von Thermoelementen und Widerstandsthermometern
(Pt100) die vorgegebene Skalierung benutzt werden, miissen die Einstellungen

von ) ni.t und Oul.! sowievon } mH. { und JuH. | ibereinstimmen.

Sind Verdnderungen der Eingangs-Skalierung in der Kalibrier-Ebene (— Seite
44) vorgenommen worden, werden diese in der Eingangs-Skalierung in der
Parameter-Ebene dargestellt. Wird die Kalibrierung wieder zuriickgesetzt (GF F),
sind die Skalierungsparameter wieder auf die Default-Einstellung zuriickgesetzt.
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5.3.2 Eingang | nF.

Lk MP Eingangssignal b Qul o ) nHLe duHd
30 0...20mA 0 beliebig 20 beliebig
31 0...50mA 0 beliebig 50 beliebig

Uber diese Einstellungen hinaus kann

Wahl von

_ .(
3 a- 15

Bedienungsanleitung MIR-4x1
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¢ und } nH.Z in dem durch die
vorgegebenen Bereich (0...20/ 50mA) eingestellt werden.
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Kalibrier-Ebene

B3 Kalibrier-Ebene

MeBwertkorrektur (L AL ) nur sichtbar, wenn Lanf /) nP.{ /Lorr = 1 od.

gewdhlt wurde.

iy

Im Kalibrier-Menii ( £ AL ) kann eine Anpasssung des MeBwertes durchgefiihrt
werden. Es stehen zwei Methoden zur Verfiigung :

Offset-Korrektur
- T ] oo - . — 0\
(l. [ aN) / [N | /l. arr = ). Anzeige“ STOndOrdeinSTe”Ung
--------- Offset-Korrektur
* kann online am Prozel3
erfolgen
0
0
X'
2-Punkt-Korrektur
r oo o= . A
(EanF/infdt/larr =2 ) Anzeige Standardeinstellung
— — - 2-Punkt-Korrektur
* mit Istwertgeber offline
durchfiihrbar
-
P 7
B m H :CI|T ..................................................... / 7
o -
DM fneut-oorrr A //
e
7
7
7
‘d
Py
P 7
Dol dfneutf- P
ﬂuL 'OlT /'{"';
bl bk X
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Kalibrier-Ebene

Offset-Korrektur (LanF /) nP 1 /Larr =1):

|

%% PRrA
3 sec.
EHL%%:nP.‘%%’nL: %

O
— Oub ! %

— End = [ —

-

: Hier wird der Eingangswert des Skalierungspunktes angezeigt.
Der Bediener mull warten, bis der Proze3 zur Ruhe gekommen ist.
Danach bestitigt er den Eingangswert mit der (-] - Taste.

: Hier wird der Anzeigewert des Skalierungspunktes angezeigt.

Vor der Kalibrierung ist Gul. { gleich } ni.{.
Der Bediener kann mit den - Tasten den Anzeigewert korrigieren.

Danach bestitigt er den Anzeigewert mit der (-] - Taste.

pu]
-

X
C
-
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Kalibrier-Ebene

2-Punkt-Korrektur (Lonf /P 0 /Larr =2):
'i':l

g %.% FRrR

= LAy, 3 sec.

\
(1]
\
\
(1]
\

— [

— Dol e

-

r u: -
— Ui %

!

— End %—

-

: Hier wird der Eingangswert des unteren Skalierungspunktes angezeigt.
Der Bediener muf3 mit einem Istwertgeber den unteren Eingangswert
einstellen. Danach bestitigt er den Eingangswert mit der (-] - Taste.

: Hier wird der Anzeigewert des unteren Skalierungspunktes angezeigt.
Vor der Kalibrierung ist ful.{ gleich ! ni. i,

Der Bediener kann mit den (a](¥] - Tasten den unteren Anzeigewert
korrigieren. Danach bestétigt er den Anzeigewert mit der [~ - Taste.

: Hier wird der Eingangswert des oberen Skalierungspunktes angezeigt.
Der Bediener mull mit dem Istwertgeber den oberen Eingangswert
einstellen. Danach bestétigt er den Eingangswert mit der (-] - Taste.

: Hier wird der Anzeigewert des oberen Skalierungspunktes angezeigt.
Vor der Kalibrierung ist Lu . { glelch nH
Der Bediener kann mit den [A[Y] - Tasten den oberen Anzeigewert
korrigieren. Danach bestéitigt er den Anzeigewert mit der (-] - Taste.

o
—-—

-

3
D

b

wieder zuriickgesetzt werden indem die Parameter mit der Dekrement-Taste
unter den untersten Einstellwert gestellt werden (IF F ).

@ Die in der £ AL - Ebene abgeénderten Parameter (uk. {, SuH {) konnen

46 Bedienungsanleitung MIR-4x1



Programmgeber

Programmgeber

/ ™~
W, X SPo SPog -
—— Arad
\ \ ;
1 1 |
: : : aPOM
1 1 \
W, | | | g
1
: : : ! ! 1
1 | | : ! 1
1 | | \ ! 1 o
1 _ | | : : | 7
«—PEDl—«—PLOd —«—FPLEDT —<«—FPLIN — : t
1 1
1 1
—/c ° =0 o /.—
1 1

Einrichten des Programmgebers:

Zum Verwenden des Reglers als Programmgeber muf3 im £ o n ¥ -Menii der
Parameter " PF n = i gewdhlt werden (— Seite 20). Gestartet wird der
Programmgeber iiber einen der digitalen Eingénge dil..3. Welcher Eingang zum
Starten des Programmgebers genutzt werden soll wird durch entsprechende
Wahl des Parameters P- un =2 /3 /M im L wnF -Menii festgelegt

(— Seite 22).

Soll das Programmende als digitales Signal einem der Relaisausginge
zugewiesen werden, muf} bei dem entsprechenden Ausgang Ok, (. .OLUE T im

L onF -Menii der Parameter P.E nd = { gewihlt werden (— Seite 25, 26).

Parametrierung des Programmgebers:
Dem Anwender steht ein Programmgeber mit 4 Segmenten zur Verfiigung. Im

FRr R -Menii muB fiir jedes Segment eine Segmentdauer FED | .. FPEOM (in

Minuten) und ein Segment-Zielsollwert S F.0 { .. SF.04 festgelegt werden

(— Seite 40).

Starten/Stoppen des Programmgebers:

Gestartet wird der Programmgeber durch ein digitales Signal an dem durch den
Parameter .- un gewihlten Eingang dil..3 (— Seite 28).

Der Programmgeber errechnet sich aus Segmentendsollwert und Segmentzeit den
Sollwertgradienten, mit dem der Segmentendsollwert erreicht werden soll. Dieser
Gradient ist immer wirksam. Da der Programmgeber das erste Segment beim
aktuellen Istwert startet, kann sich die effektive Laufzeit des ersten Segmentes
verdndern (Istwert # Sollwert).

Nach Ablauf des Programms regelt der Regler mit dem letzten eingestellten
Zielsollwert weiter.

Wird das Programm in seinem Verlauf gestoppt (Riicksetzen des digitalen
Signales an dil..3), kehrt der Programmgeber an den Anfang des Programms
zuriick und wartet auf ein erneutes Startsignal.
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Programmgeber

l]g Programmparameter konnen bei laufendem Programm geiindert werden.

Anderung der Segmentzeit:

Verdnderung der Segmentzeit fiihrt zur Neuberechnung des erforderlichen

Gradienten. Ist die Segmentzeit bereits abgelaufen, so wird direkt mit dem neuen
Segment begonnen. Der Sollwert dndert sich dabei sprungformig.

Anderung des Segment-Endsollwertes:
Verdnderung des Sollwertes fiihrt zur Neuberechnung des erforderlichen

Gradienten um den neuen Sollwert in der Restzeit des Segmentes zu erreichen.
Dabei kann der erforderliche Gradient auch das Vorzeichen wechseln.
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Timer

BE] Timer

8.1 Einrichten des Timers

8.1.1 Betriebsarten

Dem Anwender stehen 6 unterschiedliche Timer-Betriebsarten zur Verfligung.
Die entsprechende Timer-Betriebsart kann tiber den Parameter % ”.F n im

L onF -Menii eingestellt werden (— Seite 20).

Betriebsart 1 (—)

Nach Timer-Start wird auf den eingestellten

Sollwert geregelt. Die Timerzeit (£.5F) lauft, LGP £ht
wenn der Istwert in das eingestellte Bandum >/
den Sollwert (x =5%F £ hk 1) eindringt bzw. e e T P
durchdringt. Nach abgelaufener Timer-Zeit bike K ik
schaltet der Regler wieder auf Y zuriick und

die untere Anzeige zeigt £nd im Wechsel Start Y
mit dem Sollwert an.

Betriebsart 2 (-++)

Betriebsart 2 entspricht Betriebsart 1,

nur daB nach abgelaufener Timer-Zeit (£.57)

weiter auf dem entsprechenden Sollwert

geregelt wird.

Betriebsart 3 (—)

Nach Timer-Start wird auf den eingestellten
Sollwert geregelt. Die Timerzeit (k.5 7)) lauft
sofort nach der Umschaltung. Nach
abgelaufener Timer-Zeit schaltet der Regler
ab und die untere Anzeige zeigt £ nd im
Wechsel mit dem Sollwert an.

Betriebsart 4 () Start ESF
Betriebsart 4 entspricht Betriebsart 3, nur daf3

nach abgelaufener Timer-Zeit (£.57) weiter

auf dem entsprechenden Sollwert geregelt

wird.

3 = m Fnd
blinkt

S
7

Betriebsart 5 (Verzogerung)

Der Timer startet sofort. Der Regler steht
weiterhin auf ' . Nach abgelaufener
Timer-Zeit (k.5 ") startet die Regelung mit
dem eingestellten Sollwert.

N N |
=SB i
blinkt
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Timer

Betriebsart 6

Nach der Sollwert-Umschaltung (5 F —
wird auf 5P geregelt. Die Timer-Zeit
(k.5 7) lauft, wenn der Istwert in das
eingestellte Band um den Sollwert
(x="5P. £hk 1) eindringt. Nach

[ ]

ar.e

abgelaufener Timer—Zeit schaltet der Regler

wieder auf 5 F zuruck und die untere

Anzeige zeigt £ nd im Wechsel mit dem

Sollwert an.

8.1.2 Toleranzband

Die Timer-Betriebsarten 1, 2 und 6 sind mit einem frei einstellbaren
Toleranzband ausgestattet Das Toleranzband um den Sollwert kann iber den
Parameter h.t « im £ @nF -Menii eingestellt werden (x =5F. + bk ()

(— Seite 20)

8.1.3 Timerstart
Das Starten des Timers kann auf unterschiedliche Weise erfolgen:

$OPY thE
SFE ..............
Tawf ww | £nd
5 ’U blinkt \ ._:l ’j
Start FoF

Start iiber Lioh) Betriebsart
M2 |SP2 1231456
Y /42 - Umschaltung iiber digitalen Eingang @ dil| 2 x VIV VIV V-
di2| 3 x (VIVIVIVIV -
di3| 4 x VIV VIV V-
5P /5F.2 - Umschaltung iiber digit. Eingang @  dil | x 2 - - - - [- ¢
di2| «x 31-1- - 1-1- |
di3| x 4 - - - |- |- ¢
Betitigen der [%] - Taste 6 x |VIVIVIV V-
Netz Ein 0 x |VIVIVIV V-
X 0o |- |- |- |- |- ¢
Verstellen von kb « (erweiterte Bedienebene) X x VIVIVIV VIV
Serielle Schnittstelle (wenn vorhanden) X x VIVIVIV IV IV
® bei Benutzen eines digit. Eingangs Parameter d «F n = & (DanF/LOL))

( Tasterfunktion) einstellen
x keinen Einfluf
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8.1.4 Ende Signal

Soll nach Ablauf des Timers eines der Relais schalten, mull bei dem
entsprechenden Ausgang DUk, { ... 0L d im [ wnF -Meni der Parameter

£ wnE = { undinverse Arbeitsweise LRck = { gewihlt werden (— Seite 24,
25). Wird direkte Arbeitsweise eingestellt, signalisiert das Signal am

entsprechenden Ausgang den aktiven Timer.

8.2 Festlegen der Timer-Laufzeit
Die Timer-Laufzeit kann tiber den Parameter £.57 im R r R - Menii festgelegt
werden. Die Timer-Laufzeit wird in Minuten mit einer Nachkommastelle
angegeben (0,1 Minuten = 6 Sekunden).
Alternativ kann die Timerzeit direkt in der erweiterten Bedienebene vorgegeben
werden (— Kapitel 8.3).

8.3 Starten des Timers

Der Start des Timers erfolgt je nach Konfigurierung auf folgende Weise:
+ durch eine positive Flanke an einem der
digitalen Eingénge dil..3
o durch Betitigung der [&] - Taste
 durch Einschalten des Reglers (Netz Ein)
o durch Verstellung der Timer-Laufzeit
Lk « >0 (erweiterte Bedienebene)
o {ber die serielle Schnittstelle

Anzeigen:
run-LED Bedeutung
blinkt - Timer ist gestartet
- Timer-Zeit lduft noch nicht
leuchtet - Timer ist gestartet
- Timer-Zeit lauft
aus - Timer ist aus
. o ) - Timer-Zeit st abgelaufen
(£ nd -Anzeige im Wechsel mit Sollwert) |_ jsschen der E n o - Anzeige durch
Betitigung einer beliebigenTaste

Bei aktivem Timer kann die Timer-Zeit durch Verdnderung des Parameters E.k

in der erweiterten Bedienebene verstellt werden.

Bedienungsanleitung MIR-4x1 51 Festlegen der Timer-Laufzeit



BlueControl

K] BlueControl

BlueControl ist die Projektierungsumgebung fiir die Regler MIR-401, MIR-411,
MIR-421 und MIR-491 von ACS. Folgende 3 Versionen mit abgestufter
Funktionalitét sind erhéltlich:

Funktionalitat Mini Basic Expert
Einstellung der Parameter und - - -
Konfigurationsparameter 1a 1a 18
Regler und Regelstreckensimulation ja ja ja
Download: Ubertragen eines Engineerings zum Regler ja ja ja
Online-Modus / Visualisierung nur SIM ja a
Erstellen einer anwenderspezifischen Linerarisierung nur SIM ja ja
Konfiguration der erweiterten Bedienebene nur SIM ja ja
Upload: Lesen eines Engineerings vom Regler nur SIM ja E
Basisdiagnosefunktion nur SIM ja ja
Date1, Engineering speichern nein ja ja
Druckenfunktion nein ja a
Onlinedokumentation / Hilfe nein E ia
Durchfiihren der MefSwertkorrektur nein ja E
Programmeditor nur SIM nur SIM E
Datenerfassung und Trendaufzeichnung nur SIM nur SIM ia
Netzwerk- / Mehrfachlizenz nein nein a
Assistentenfunktion nein nein E
erwelterte Simulation nein nein ia
erweiterte Diagnose und Service nein nein E

Die Mini-Version steht kostenlos zum downloaden auf der ACS Homepage
www.acs-controlsystem.de zur Verfliigung.

Am Ende der [ANECEA P EA e B RE SGEEH]

[ Dalei Beabeilen Arsichl Gerdl Eshias Fensler Hile =18 x]

Installation muf} R0=E= T8 SEW=r (2

g ¥ By [Farenstionng =

die mitgelieferte [-¥gor |
. =1 1 Kaonfiguration
Lizenznummer e S:gg\:w T
i L& Eingang 2 mer. - (i3
al’lgegebel’l OdeI' i Ay Grenzwerte Frodukicode: 011
| Gzl Setemumer - phorecte T
DEMI?I-MOdUS Ers o
a .y Sonstiges
gewahlt & 20 P
y Regler
werden. Im o
DEMO- Modus |  §i
Lizerznummer
kann unter e S
Hllf‘e leenz urch Auswiahl von "Demo’’ stel
Andern die s
. jederzeit unter izenz'
Lizenznummer ’
auch nach-
traglich ein-
gegeben
Berei |
Werden' i start| iyPosteingang - Miciosoft ... | &7 Corel VENTUR 8 - (B4_K..| [ BlueControl - [Parame. 85, Pain Shop Fro - [Bid2" 1. [@:55 a5
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Ausfithrungen

miRja| | [1]o]

Ausfithrungen

MIR-401 (96x48)

MIR-411 (48x96)

MIR-421 (96x96)

90..250V AC, 3 Relais
24VAC /18..30VDC, 3 Relais

90..250V AC, 2 Relais + mA/V/Logik
24VAC / 18..30VDC, 2 Relais + mA/V/Logik

Keine Option

Modbus RTU + U; + di2, di3
Standardkonfiguration
Konfiguration nach Angabe
Keine Bedienungsanleitung
Bedienungsanleitung Deutsch
Bedienungsanleitung Englisch
Bedienungsanleitung Franzésisch
Standard

UL-Zertifiziert

DIN 3440

Mitgeliefertes Zubehor

Bedienungsanleitung (wenn in Bestellcode ausgewihlt)

« 2 Befestigungselemente
o 15-sprachiger Bedienhinweis

Zusatzgerite mit Bestellangaben

Beschreibung

m m O o

Bestell-Nr.

Heizstromwandler S0A AC

PC-Adapter fiir die BluePort Frontschnittstelle
Bedienungsanleitung

Bedienungsanleitung

BlueControl (Engineering-Tool)

BlueControl (Engineering-Tool)

BlueControl (Engineering-Tool)
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Deutsch
Englisch
Mini
Basic
Expert

STW-440-50001
STK-540-00001

BAL-401-62718
BAL-401-62711

BCM-400-00002
BCB-400-00002
BCD-400-00003



Technische Daten

Technische Daten

EINGANGE

UBERSICHT DER EINGANGE

Eingang Verwendung

INP1 X (Istwert)

INP2 Heizstrom, externer Sollwert

dil Bedienung verriegelt,

di2 (Option) |Umschaltung auf zweiten

TSollwert SP.2, externen Sollwert

di3 (Option) Isp £ feste Stellgroke Y2,
Handbetrieb, Regler aus,
Blockierung Handtaste,
Rucksetzen gespeicherter
Alarme, Timer start (2Y.2)

ISTWERTEINGANG INP1

Auflésung: > 14 Bit

0 bis 3 Nachkommastellen
einstellbar 0,000...9999 s

Dezimalpunkt:
dig. Eingangsfilter:

Abtastzyklus: 100 ms
MeRwertkorrektur: 2-Punkt- oder Offsetkorrektur
Thermoelemente

— Tabelle 1 (Seite 57 )

Eingangswiderstand: >1MQ
Einflu des Quellenwiderstands: 1 uV/Q
Temperaturkompensation

Maximaler Zusatzfehler: +05K
Bruchiberwachung

Strom durch den Fiihler: <1uA

Wirkungsweise konfigurierbar

Widerstandsthermometer
— Tabelle 2 (Seite 57 )

AnschluBtechnik: 2- oder 3-Leiter
Leitungswiderstand: ~ max. 30 Ohm
MeRkreistiberwachung: Bruch und Kurzschluf3

54

Sondermel3bereich

Mit BlueControl(Engineering-Tool) kann die ftr
den Temperaturfihler KTY 11-6 abgelegte
Kennlinie angepaldt werden.

physikalischer MeRbereich: ~ 0...4500 Ohm
Linearisierungssegmente 16

Strom- und SpannungsmeBbereiche
— Tabelle 3 (Seite 57)

MeRanfang, MeRende: beliebig innerhalb des
MeRbereichs

Skalierung: beliebig -1999...9999

Linearisierung: 16 Segmente, anpalRbar mit
BlueControl

Dezimalpunkt: einstellbar

MeRkreistiberwachung: 12,5% unter MeRanfang
(2mA, 1V)

ZUSATZEINGANG INP2

Auflosung: > 14 Bit

Abtastzyklus: 100 ms

Genauigkeit: <05%

Heizstrommessung

Uber Stromwandler (— Zusatzgerate)

MeRbereich: 0..50mA AC

Skalierung: beliebig -1999...0,000...9999 A

StrommeBbereich

Technische Daten wie INP1

STEUEREINGANG DI1

Konfigurierbar als Schalter oder Taster!
Anschluld eines potentialfreien Kontaktes, der
zum Schalten “trockener” Stromkreise
geeignet ist.

Geschaltete Spannung: 25V
Strom: 50 pA
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STEUEREINGANGE DI2, DI3 (OPTION)

Konfigurierbar als Schalter oder Taster!
Aktiv anzusteuernder Optokopplereingang

Nennspannung 24V DC extern
Stromsenke (IEC 1131 Typ 1)

Logik “0" 3.5V

Logik “1” 15..30V
Strombedarf ca. b mA

TRANSMITTERSPEISUNG Ur (OPTION)
22mA/>18V

Bei Verwendung des OUT3 Universalausgangs
darf keine externe galvanische Verbindung
zwischen dem Mel3kreis und diesem
Ausgangskreis bestehen!

Leistung:

GALVANISCHE TRENNUNGEN

Sicherheitstrennung
Funktionstrennung

Technische Daten

Regelausgang, Istwert, Sollwert,
Regelabweichung,
Transmitterspeisung 15V/22mA

ouTs3
(stetig)

* Alle logischen Signale kénnen
ODER-verknlpft werden!

RELAISAUSGANGE OUT1, OUT2

Kontaktart: 2 Schlieller mit
gemeinsamen
Kontaktanschlufd

Schaltleistung maximal: 500 VA, 250V, 2A bei

48...62 Hz,

ohmsche Last
Schaltleistung minimal: 6V, 1 mA DC
Lebensdauer elektrisch: ~ 800.000 Schaltspiele bei

max. Schaltleistung

OUT3 ALS RELAISAUSGANG

Kontaktart:
Schaltleistung maximal:

Potentialfreier Wechsel
500 VA, 250V, 2A bei
48...62 Hz,

ohmsche Last

5V, 10 mA AC/DC

: Schaltleistung minimal:
Istwerteingang INP1 Lebensdauer elektrisch:  600.000 Schaltspiele bei
Netzanschliisse Zusatzeingang INP2 max. Schaltleistung
Digitaleingang dil Hinweis:
Relaisausgéinge OUT 1,2 | RS422/485 Schnittstelle | Bei AnschluR eines Steuerschiitzes an
Relaisausgang OUT3 Digitaleinginge di2, 3 OUT1...0UT3 ist eine RS-Schutzbeschaltung
Universal Ausgang OUT3 | nach Angaben des Schitzherstellers am
Transmitterspeisung Uy Schitz e_rforderlich, um hohe Spannungsspitzen
zu vermeiden.
AUSGANGE OUT3 ALS UNIVERSAL-AUSGANG
Galvanisch getrennt von den Eingangen.
UBERSICHT DER AUSGANGE Frei skalierbar
Ausgang Verwendung AUﬂ(jSUﬂg: 11 bit
ouT1 Regelausgang Heizen oder Kihlen
OUT2 |bzw. Auf/Zu, Grenzkontakte, Alarme, Stromausgang
(Relais) | Timer oder Programmgeber Ende ™ (/4,20 mA konfigurierbar.
OUT3 |wie OUT1 und OUT2 Aussteuerbereich: 0...ca.2ZmA
(Relais Biirde maximal: <500Q
oder EinfluR der Biirde: kein Einfluf®
Logik) Auflosung: <22 uA(0,1%)
Genauigkeit <40 pA (0,2%)
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BUSSCHNITTSTELLE (OPTION)

Spannungsausgang

Galvanisch getrennt
0/2..10V I
konfigurierbar Phy3|kal|§ch. RS 422/485
Aussteuerbereich: 0.1V Protokoll: Modbus RTU
Biirde minimal: > 9 kO GeschW|nd|_gk§|t: 2400, 4800, 9600, 19.200 Bit/sec
Einfluk der Burde:  kein Einflu® Adressbereich: o L
Auflésung: <11 mV(0,1%) Anz?hl de_r Regle_r pro Bus: . 37
Genauigkeit <20 mV (0.2%) Dariiber hinaus sind Repeater einzusetzen.
OUT3 als Transmitterspeisung UMGEBUNGSBEDINGUNGEN
Leistung: 22mA/>13V

Schutzart
OUTS3 als Logiksignal Geratefront: P65 (NEMA 4X)
Biirde <500 Q 0/<20 mA Gehause: IP 20
Biirde > 500 Q 0/>13V Anschliisse: IP 00

Zulassige Temperaturen
HILFSENERGIE Betrieb: 0..60°C
Je nach Bestellung: Anlaufzeit; > 15 Minuten
WECHSELSPANNUNG Grenzbetrieb: -20...65°C
Spannung: 90...260 V AC Lagerung: 40.70°C
Frequenz: 48...62 Hz Feuchte

Leistungsaufnahme  ca. 7,0 VA
ALLSTROM 24 vV UC

75% im Jahresmittel, keine Betauung

Erschiitterung und Stol3

Wechselspannung: 20,4..26,4V AC )

Frequenz: 48..62 Hz Schwingung Fc (DIN 68-2-6)
Gleichspannung: 18..31VDC Frequenz: 10...150 Hz
Leistungsaufnahme: ca. 7,0 VA im Betrieb: 1g bzw. 0,075 mm

VERHALTEN BEI NETZAUSFALL aulser Betrieb: 2g bzw. 0,15 mm

Konfiguration, Parameter und eingestelite ~ Sc¢hockprifung Ea (DIN IEC 68-2-27)

Sollwerte, Betriebsart: Schock: 15g
Dauerhafte EEPROM-Speicherung Dauer: 1Tms
FRONTSCHNITTSTELLE Elektromagnetische Vertraglichkeit

Erflllt EN 61 326-1
(fur kontinuierlichen, nicht-Uberwachten
Betrieb)

Anschlufd an der Geratefront Uber PC-Adapter
(siehe "Zusatzgerate"). Uber die BlueControl
Software kann der MIR-4x1 konfiguriert,
parametriert und bedient werden.
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Technische Daten
|

* WarmeuUbertragungsanlagen mit

ALLGEMEINES organischen Warmetragern nach DIN 4754
Gehiuse * Olfeuerungsanlagen nach DIN 4755
Werkstoff: Makrolon 9415 schwer UL-Zulassung (beantragt)

entflammbar

Brennbarkeitsklasse: UL 94 VO, selbstverldschend

Elektrische Anschliisse

Einschub, von vorne steckbar

Sicherheit

Entspricht EN 61010-1 (VD
Uberspannungskategorie |l
Verschmutzungsgrad 2

E 0411-1):

Arbeitsspannungsbereich 300 V

Schutzklasse |l

Zulassungen

Typgeprtift nach DIN 344

Damit einsetzbar in:
Warmeerzeugungsanlagen

0:

mit

* Flachsteckmesser 1 x 6,3 mm oder
2 x 2,8 mm nach DIN 46 244

Montage

Tafeleinbau mit je zwei Befestigungs-
elementen oben/unten oder rechts/links,
Dicht an Dicht-Montage moglich

Gebrauchslage:

Gewicht:

Mitgeliefertes Zubehor

beliebig
0.27kg

Bedienungsanleitung
Befestigungselemente

Vorlauftemperaturen bis 120°C nach DIN 4751
* HeilRwasseranlagen mit Vorlauftemperaturen
von mehr als 110°C nach DIN 4752

Tabelle 1 Thermoelementmef3bereiche

Thermoelementtyp Mefbereich Genauigkeit Auflosung ()
L |Fe-CuNi (DIN) -100...900°C -148...1652°F < 2K 0,1K

J Fe-CuNi -100...1200°C -148...2192°F < 2K 0,1 K

K | NiCr-Ni -100...1350°C -148...2462°F < 2K 0,2K

N | Nicrosil/Nisil -100...1300°C -148...2372°F < 2K 0,2K

S |PtRh-Pt 10% 0...1760°C 32...3200°F < 2K 0,2K

R |PtRh-Pt 13% 0...1760°C 32...3200°F < 2K 0,2K
Tabelle 2 Widerstandsgebermefibereiche

Art MefBstrom Mefbereich Genauigkeit | Auflosung ()
Pt100 -200...100°C -140...212°F < 1K 0,1K

Pt100 0.2mA -200...850°C -140...1562°F < 1K 0,1K

Pt1000 ’ -200...200°C -140...392°F < 1K 0,1K

KTY 11-6 -50...150°C -58...302°F < 0,5K 0,05K

Tabelle 3 Strom- und Spannungmefsbereiche

Mefbereich Eingangswiderstand Genauigkeit Auflésung ()
0-10 Volt = 110 kQ <0,1% < 0,6 mV
0-20 mA 49 Q (Spannungsbedarf< 2,5 V) < 0,1% < LSuA
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Sicherheitshinweise

Dieses Gerit ist gemdll VDE 0411-1/ EN 61010-1 gebaut und gepriift und hat
das Werk in sicherheitstechnisch einwandfreiem Zustand verlassen.

Das Gerét stimmt mit der Europdischen Richtlinie 89/336/EWG (EMV) iiberein
und wird mit dem CE-Kennzeichen versehen.

Das Gerit wurde vor Auslieferung gepriift und hat die im Priifplan
vorgeschriebenen Priifungen bestanden. Um diesen Zustand zu erhalten und
einen gefahrlosen Betrieb sicherzustellen, muf3 der Anwender die Hinweise und
Warnvermerke, die in dieser Bedienungsanleitung enthalten sind beachten und
das Gerit entsprechend der Bedienungsanleitung betreiben.

Das Gerdit ist ausschlieBlich bestimmt zum Gebrauch als MeB- und Regelgerét in
technischen Anlagen.

A Warnung

Weist das Gerdt Schiden auf, die vermuten lassen, dal} ein gefahrloser Betrieb
nicht moglich ist, so darf das Gerét nicht in Betrieb genommen werden.

ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

Die elektrischen Leitungen sind nach den jeweiligen Landesvorschriften zu
verlegen (in Deutschland VDE 0100). Die MeBleitungen sind getrennt von den
Signal- und Netzleitungen zu verlegen.

In der Installation ist fiir das Gerit ein Schalter oder Leistungsschalter
vorzusehen und als solcher zu kennzeichnen. Der Schalter oder Leistungsschalter
muB in der Ndhe des Gerites angeordnet und dm Benutzer leicht zugénglich sein.

INBETRIEBNAHME
Vor dem Einschalten des Gerites ist sicherzustellen, da3 die folgenden Punkte
beachtet worden sind:

» Es ist sicherzustellen, dal die Versorgungsspannung mit der Angabe auf dem
Typschild tibereinstimmt.

« Alle fiir den Beriihrungsschutz erforderlichen Abdeckungen miissen
angebracht sein.

« Ist das Gerdt mit anderen Gerdten und / oder Einrichtungen
zusammengeschaltet, so sind vor dem Finschalten die Auswirkungen zu
bedenken und entsprechende Vorkehrungen zu treffen.

« Das Gerit darf nur in eingebautem Zustand betrieben werden.

« Die fiir den Reglereinsatz angegebenen Temperatureinschrankungen miissen
vor und wirend des Betriebes eingehalten werden.

AUSSERBETRIEBNAHME
Soll das Gerit auller Betrieb gesetzt werden, so ist die Hilfsenergie allpolig
abzuschalten. Das Gerit ist gegen unbeabsichtigten Betrieb zu sichern.
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Ist das Gerdt mit anderen Geréten und / oder Einrichtungen zusammengeschaltet,
so sind vor dem Abschalten die Auswirkungen zu bedenken und entsprechende
Vorkehrungen zu treffen.

WARTUNG, INSTANDSETZUNG, UMRUSTUNG UND REINIGUNG
Die Gerite bediirfen keiner besonderen Wartung.

A Warnung

Beim Offnen der Geriite oder Entfernen von Abdeckungen und Teilen konnen
spannungsfiihrende Teile freigelegt werden. Auch konnen Anschluf3stellen
spannungsfithrend sein.

Vor dem Ausfiihren dieser Arbeiten muf} das Geriit von allen
Spannungsquellen getrennt sein.

Nach Abschlul} dieser Arbeiten ist das Gerit wieder zu schlieffen, und alle
entfernten Abdeckungen und Teile sind wieder anzubringen. Es ist zu priifen, ob
Angaben auf dem Typschild geédndert werden miissen. Die Angaben sind
gegebenenfalls zu korrigieren.

“ Achtung

. Beim Offnen der Gerite kénnen Bauelemente freigelegt werden, die gegen
elektrostatische Entladung (ESD) empfindlich sind. Die nachfolgenden Arbeiten
diirfen nur an Arbeitspldtzen durchgefiihrt werden, die gegen ESD geschiitzt sind.
Umriistungen, Wartungs- und Instandsetzungsarbeiten diirfen nur von geschulten
fach- und sachkundigen Personen durchgefiihrt werden. Dem Anwender steht
hierfiir der ACS-Service zur Verfiigung.

Die Reinigung der Gerétefront darf nur mit einem trockenen oder einem mit
Wasser oder Spiritus angefeuchteten Tuch erfolgen.

12.1 Riicksetzen auf Werkseinstellung

Fiir den Fall, daB es zu einer Fehlkonfigurierung
gekommen ist, kann der MIR-4x1 auf seine
Werkseinstellung zuriickgesetzt werden.

Hierzu muf3 der Bediener wihrend des
Netzeinschaltens die folgenden zwei Tasten

gedriickt halten:

DaB der Regler wieder auf Werkseinstellung zuriickgesetzt wurde, wird durch das
kurzzeitige Einblenden von FRLEar Y in der Anzeige signalisiert. Danach

geht der Regler wieder in den normalen Betrieb iiber.
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