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Introduccion

Gracias por haber escogido este controlador.

La serie REM450 integra en un unico dispositivo los elementos
fundamentales del loop de control: lectura de la sonda
de temperatura, control de la salida de regulacién através
mddulo SSR, lectura y control de la corriente que pasa a
través de la carga gracias al transformador amperimétrico
integrado. La comunicacién via serie RS485 y protocolo
Modbus Rtu permite la conexién a PC/terminales HMI para
la supervision y el control a distancia. Una segunda salida
estd disponible para la gestion de alarmas o sistemas de
enfriamiento en el caso de maquinarias con doble accién, o
gestién de modulos SSR bi/trifasicos.

1 Normas de seguridad

Antes de usar el dispositivo, leer con atencidn las instrucciones
y las medidas de seguridad contenidas en este manual.
Desconectar la alimentacidn antes de cualquier intervencién
en las conexiones eléctricas o configuraciones de hardware.
El mantenimiento estd reservado a personal cualificado
y se da por entendido exclusivamente en el respeto de los
datos técnicos y de las condiciones ambientales declaradas.
No tirar los equipos eléctricos entre los desechos
domésticos.

Segun la Directiva Europea 2002/96/CE, los equipos eléctricos
usados deben ser recogidos separadamente con el fin de
ser re-utilizados o reciclados en modo eco-compatible.

2 Identificacion del modelo
Alim. 24Vdc +£10% + 1salida légica
REM450-12A-T 5Vdc/20mA + 1salida légica 24Vdc/50mA
+ Rs485 +Ta
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3 Datos técnicos
3.1 Caracteristicas generales

Temperaturade o 1, medad 35.95uR%

trabajo

Proteccién 1P20

Material PA 6 UL94V0 autoextinguible
Peso 759

3.2 Caracteristicas hardware
AN1
Configurable através
software Entrada
Entrada  Termopares tipo K,
analégica J, T, E
Compensacion
automatica de la unién
fria de 0°Ca 50°C.
1salidalégica

Tolerancia (25°C)

+0.2 % fondoescala + 1
décima de grado.
Precision union fria
0.1°C/°C

?ﬁ::;:e Para conexion directa  5Vdc20mA
en SU/SUL
1salida ldgica.
Uscita Configurables como
... salidadealarmao 24 Vdc 50mA
ausiliaria :
control frio en modo
doble loop.

3.3 Caracteristicas software

Algoritmos ON-OFF con histéresis.
regulacién P, P1, PID, PD a tiempo proporcional
Banda 0..999°C 0 °F

proporcional
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Tiempo integral  0,0..999,9 seg (0 excluido)

Tiempo derivativo 0,0..999,9 seg (0 excluido)

Funciones del Tuning manual o automatico, alarma
controlador seleccionable, Start/Stop.

4  Dimensiones, instalacion y esquema de
conexién

> Relé statico SSR

22mm

112 mm

> Heatsink with DIN rail adaptator.

32A
50A

25mm

@25 mm
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41 Conexiones eléctricas
Aunque este controlador haya sido disefiado
para resistir a las mas graves perturbaciones
presentes en ambientes industriales es con-
veniente seguir las siguientes precauciones:

- Separar la linea de alimentacion de la de potencia.

- Evitar la cercania de grupos de telerructores, contactores
electromagnéticos, motores de mucha potencia y de todas
formas usar los filtros adecuados.

- Evitar la cercania de grupos de potencia, en particular si son
a control de fase.

Alimentacion

SUPPLYg 2 24Vdc +10% - VA

Entrada analdgica AN1

Para termoparesK, J, T, E.

+ Respetar las polaridades

« Para eventuales extensiones usar
cable compensado y bornes adecuados
al termopar usado (compesados)

» Cuando se usa cable apantallado, el
blindaje debe ser conectado a tierra en
una solo extremo

Entrada Serial

o4
§ —— @ 5 Comunicacion RS485 Modbus RTU/SLAVE
z v ‘06
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Salida l6gica OUT1

« Salida légica para conexién con SSR
e - @  serie SU/SUL.

+ 5Vdc20mA

Salida légica OUT2

OouUT 2 ®7 24Vdc 50mA
—0os8

5  Funcién de los led y del botén
5.1 Significado de los leds de estado

- Normalmente indica el estado de la salida OUT1.
En fase de test (presion del botén) parpadea con
frecuencia de 50ms.

Al final de la funcion de toma de la corriente del
T.A. parpadea con frecuencia 0.5s si la operaciéon
hes correcta, mientras parpadea en modo
alternativo con el led amarillo si la operacién no
ha sido correcta.

ouT1@

Indica el estado de la salida OUT2 si el par.

18 AL. les diferente de 0y de 10.

Sielpar. 18 AL. [esta deshabilitado o
configurado como paralelo de OUT1, indica el
estado del Heater Break Alarm:

a. Encendido fijo: SSR en corto.

b. Parpadeo 50ms: carga abierta.

c. Parpadeo 0.5s: falta parcial de la carga.

AL

com® - Indica la presencia de comunicacion serie.
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52 Botén
« Siviene oprimido activa la salida OUT1:
manteniendo la presion por un tiempo superior
a 3 segundos, gestiona la toma de la corriente de
Teach umbral para el control heater break alarm.
® Siviene oprimido durante la funcién de
asignacion de la direccion modbus, memoriza el
valor asignado del master (solo si los dip estan
todos en posicion OFF).

53 Dip switch

« Silos contactos 1...7 estan en posicion
OFF la direccion slave para el modbus
configurado en el parametro 29 5L Ad.
Si el contacto 8 estd en posicion ON los
parametros y todos los datos en eeprom
vienen cargados con los valores de fabrica
(default).
Determina la direccion slave para el modbus
en coédigo binario (excluido contacto 8).
Ejemplos: 0000001=1; 0000010=2;
0000011=3;0000100=4; 0000101=5;
0000110=6; 0000111=7; 1111101=125;
1111110=126; 1111111=127.

6  Funciones del controlador

6.1 Tuning “Automatico”

Configurar 1 en el pardmetro 5 (EunE word 2005).

El tuning automético estd siempre activo y analiza con-
stantemente la diferencia setpoint-proceso. Si tal diferencia
es mayor del valor configurado en el parametro 7 M5.Eu.
(Max Gap Tune), El REM450 decide autonomamente como

modificar los pardmetros PID.
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6.2 Lanzamiento del AutoTuning “Manual”
Configurar 2 en el pardmetro 5 (EunE word 2005).

El procedimiento manual permite al usuario mayor
flexibilidad al decidir cuando actualizar los parametros del
algoritmo PID. El procedimiento viene activado escribiendo
1 en la word modbus 1004. El umbral de referencia para el
calculo de los nuevos parametros PID viene dado por el resul-
tado de la siguiente operacion:

Soglia Tune = Setpoint (word 1001) - Par.6 5.d.twu. (word
2006)

Ej.: si el setpoint es 100.0°C y el Par.6 5.d.ku. es 20.0°C el
umbral para el célculo de los pardmetros PID es (100.0-20.0)
=80.0°C.

P.S.: para una mayor precision en el célculo de los pardmetros
PID es aconsejable lanzar el procedimiento de tuning manual
cuando el proceso estd muy lejos del setpoint.

6.3 Tuning “sincronizado”

Configurar 3 en el pardmetro 5 (word 2005).

El procedimiento sincronizado ha sido realizado para permitir
calcular valores correctos del P.I.D. en sistemas multizona,
donde cada temperatura estd influenciada de las zonas
adyacentes. Escribiendo en la word 1004 el controlador
ejecuta lo siguiente:

Valor word 1004 Accion
0 Tune off.
1 Salida de mando apagada
2 Salida de mando encendida
3 Tune activo
4 Tune terminado: salida de mando
apagada
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El funcionamiento es el siguiente: el master apaga o enciende
todas las zonas (valor 1 0 2 en la word 1004) por un tiempo
suficiente a crear una inercia en el sistema.

A este punto se lanza el autotuning (valor 3 en la word 1004).
El controlador ejecuta el procedimiento para el calculo de los
nuevos valores de P.I.D. Cuando termina apaga la salida de
mando y configura el valor 4 en la word 1004. El master, que
deberd siempre leer la word 1004, controlara las varias zonas
y cuando todas habré terminado llevara a 0 el valor de la word
1004: los varios instrumentos regularan la temperatura en
modo independiente, con los nuevos valores calculados.

P.S. El master debe leer la word 1004 almenos cada 10
segundos en caso contrario el controlador en automético sale
del procedimiento de autotuning.

6.4 Regulacién automatica / manual para

control % salida

Esta funcion permite pasar desde el funcionamiento automatico

al comando manual del porcentaje de la salida. Con el pardmetro

28 (Au.MA.word 2028) es posible seleccionar dos modos.

1 La primera seleccion (valor 1 de la word 2028) permite
cambiar con la word 1005 el modo de funcionamiento:
después de haber escrito 1 es posible variar el porcentaje
delasalidaenlaword 1010(range 0-10000). Para regresar en
automaético escribir 0 en la word 1005.

2 La segunda seleccién (valor 2 de la word 2028) habilita
el mismo funcionamiento, pero con dos importantes
variantes:

« Enelcasode temporanea falta de tensién o de todos modos
después de un apagado, encendiendo el controlador
vendrda mantenido sea el funcionamiento en manual,
sea el valor de porcentaje de la salida precedentemente
configurado.
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En el caso de ruptura del sensor durante el funcionamiento
automadtico, el controlador ird en manual manteniendo
invariado el porcentaje de salida de mando generada del
PID apenas antes de la ruptura.

6.5 Carga valores por defecto

Este procedimiento permite restablecer las configuraciones

de fabrica del instrumento.

« Son posibles dos modos de restablecimiento de los valores
de default:

- Cerrar el contacto 8 del dip switch y reabrirlo después de
que la tarjeta se ha re-iniciado.

Escribir 9999 en la word modbus 500.

Después de  haber ejecutado el restablecimiento el

instrumento se re-inica.

6.6 Heater Break Alarm en el TA
(Transformador Amperimétrico)

Permite medir la corriente en la carga para gestionar una

alarma en caso de malfuncionamiento con estado de

potencia en corto, siempre abierto o parcial ruptura de la

carga.

Configurar en el parametro 22 Hb.A.E. el umbral de
actuacion en Amperios del Heater Break Alarm.
También es posible configurar este valor en modo
automatico teniendo oprimido por mas de 3 segundos el
boton @.

Configurar en el parametro 23 Hh.A.d. el tiempo de retardo
en segundos para la actuacion del Heater Break Alarm.

Es posible asociar la alarma a la salida OUT2, configurando 8

en el parametro 18 AL. 1
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Los funcionamientos defectuosos del relé de estado sélido
vienen sefnalados del siguiente modo:

SSR siempre cerrado: led AL ¢ encendido fijo.

SSR siempre abierto: led AL @ intermitente con frecuencia
50ms.

Corriente en la carga inferior al valor configurado en
el parametro 23: led AL @ intermitente con frecuencia
0.5segundos.

6.7 Funcionamiento en doble accién
(calor-frio)

El REM450 permite la regulacién aunque en instalaciones
que prevean una accién combinada calor-frio.
La salida de mando debe ser configurada en modo PID (par. 11
P.b.mayor de 0), y alarma 1 debe ser configurada como salida
refrigerante (valor 7 en word 18 AL. ). La salida de mando
va conectada al actuador responsable de la accion calor, en
cambio la alarma comandara la accion refrigerante.
Los parametros a configurar para el PID calor son los
siguientes:
P . (word 11): Banda proporcional accion calor
E. . (word 12): Tiempo integral accién calor y accién frio
E.d. (word 13): Tiempo derivativo accién calor y accion frio
E.c. (word 14): Tiempo de ciclo accién calor
Los pardmetros a configurar para el PID frio son los siguientes:
AL. {(word 18)=coaol (valore 7) Seleccion Alarmat (Cooling)
P.b.M. (word 25): Multiplicador de banda proporcional
ou.d.b. (word 26): Sobre posicion / Banda muerta

(word 27): Tiempo de ciclo accién frio
El parametro P.h.M. (que varia de 1.00 a 5.00) determina
la banda proporcional de la accion refrigerante segun la
formula:
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Banda proporcional accién refrigerante =F.b. * P.b.M.

Se tendrd asi una banda proporcional para la accién
refrigerante que serd igual a aquella de la accion calor si P.h.17.
=1.00, 0 5 més grande si P.b.1.= 5.00.

Tiempo integral y Tiempo derivativo son los mismos para
ambas acciones.

El pardmetro ou.d.b. determina la sobre posicion en
porcentaje entre las dos acciones. Para las instalaciones
en el cual la salida de calentamiento y la salida refrigerante
no deben estar nunca activas contemporaneamente se
configurard una banda muerta (ou.d.b. < 0), viceversa se
podra configurar una sobre posicién (au.d.b. > 0).

La figura siguiente reporta un ejemplo de PID doble accién
(calor-frio) conkt..=0ykt.d.=0.

’ Fb.xPb.1.(COOL)
| oudb<O

PV [ Fhb.(HEAT)

ACHR 1| COMMAND OUTPUT (HEAT)
_ | ATHR ALARM OUTPUT (COOL)

} Pb.xPh.Ml.(COOL)
P i ou.db=0
lad J Ph. (HEAT)

ATNR | COMMAND OUTPUT (HEAT)
ATINE ALARM OUTPUT (COOL)
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Pb.x Pb.M.(COOL)

H oudb>0
o/ H Pb. (HEAT)

ATTIVO
ACTIVE

. COMMAND OUTPUT (HEAT)
| AGHR ALARM OUTPUT (COOL)

El par. co.t.c. tiene el mismo significado del tiempo de ciclo
para la accion calor.

El par. 24 coo F. (Cooling Fluid — word 2024) pre-selecciona el
multiplicador de banda proporcional F.b.7. y el tiempo de
ciclo del PID frio en base al tipo de fluido refrigerante:

coo.F. Tipo.diﬂuido Ph.M. co.c.k.
refrigerante
A Air 1.00 10
ol Qil 1.25 4
Heo Water 2.50 2

Después de haber seleccionado el parametro coof, los
pardmetros P.b.M, ou.d.b. e co.k.c. pueden ser de todas formas
modificados.

6.8 Funcidn arranque suave. Softstart
EIREM450 implementa la funcion de softstart: en el pardmetro
34 (limite softstart) se configura el limite debajo del cual,
al encenderse, arranca el softstart. En el pardmetro 35 se
configura un porcentaje de salida (desde 0 a 100), que el
controlador mantendrd hasta que el proceso no supere el
limite configurado en el pardmetro 34 6 hasta que no finalice
el tiempo configurado en minutos en el parametro 36.
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7 Comunicacién Serie

EI REM450 dispone de comunicacién serie RS485 y recibe/
trasmite datos en protocolo MODBUS RTU. El dispositivo
puede ser configurado solo como Slave. Esta funcion permite
el control de mas controladores conectados a un sistema de
supervision/SCADA.

Si los contactos del Dip-Switch estan todos abiertos, cada
uno de los instrumentos responderd a una interrogacion
del Master solo si esta contiene la direccion igual a aquella
contenida en el pardmetro 29 5L.Ad. Las direcciones
permitidas van de 1a 254y no deben ser controladores con la
misma direccién en la misma linea.

La direccion 255 puede ser usada del Master para comunicar
con todos los aparatos conectados (modalidad broadcast),
mientras con 0 todos los dispositivos reciben el comando,
pero no se prevee alguna respuesta.

El REM450 puede introducir un retardo (en milisegundos)
de la respuesta a la solicitud del Master. Tal retardo debe ser
configurado en el parametro 32 5E.dE.

En cada variacién de los pardmetros el instrumento guarda
el valor en memoria EEPROM (100000 ciclos de escritura),
mientras la memorizacién de los setpoint llega con un
retardo de 10 segundos desde la tltima modificacion.

PS: Las modificaciones con un Word diferentes a aquellas que
se visualizan en la tabla siguiente pueden causar funciona-
mientos defectuosos en el instrumento.
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Modbus RTU caracteristicas protocolo

Seleccionable desde parametro 30 bd.rt.
Valor 0:1200bit/seg Valor 5: 28800bit/seg
Valor 1: 2400bit/seg Valor 6:38400bit/seg

Baud-rate \.1or 2:4800bit/seg  Valor 7: 57600bit/seg
Valor 3: 9600bit/seg ~ Valor 8:115200bit/seg
Valor 4:19200bit/seg
Seleccionable desde pardmetro 315.P.F.
Formato Valor 0: 8N1 Valor 3: 8N2
Valor 1: 8E1 Valor 4: 8E2
Valor 2: 801 Valor 5: 802
Funciones WORD READING (max 20 word) (0x03, 0x04)
SINGLE WORD WRITING (0x06)
soportadas

MULTIPLE WORDS WRITING (max 20 word) (0x10)

Se escribe a continuacion el estado de todas las direcciones
disponibles y las funciones soportadas:

RO = Read Only R/W =Read/Write WO = Write Only

Manual de uso - REM450 17



Modbu L Read Reset
address DS Write  value
0  Tipo dispositivo RO EEPROM
1 Version software RO EEPROM
5  Address slave R/W EEPROM
50  Direccién automética wo -
51  Comparacion cédigo instalacion wo -
500 Carga valores por defecto (escribir 9999) RW
1000 Proceso (grados con décimo) RO ?
1001 Sgtpoint de mando (grados con R/W EEPROM
décimal)

1002  Setpoint Alarmal (décima de grado) R/W EEPROM
Start/Stop

1003  O=controlador en STOP R/W 0
1=controlador en START
Con Tune automatico (word 2005 =1):
0=funcién autotuning OFF RO 0
1=autotuning en curso
Con Tune manual (word 2005 = 2):
0=funcion autotuning OFF R/W 0
1=autotuning ON
Con Tune sincronizado (word 2005

1004 =3):
0=funcién autotuning OFF
1=salida de mando apagada (forza el
enfriamiento) R/W 0
2=salida de mando encendida (forza el
calentamiento)
3=autotuning ON
4=autotuning terminado

1005 Seleccién automatico/manual RIW 0

O=automatico ; 1=manual
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Sddress Descripcion Wite varue

Estado salidas (0=off, 1=on)

1006 Bit0=0UTI RO 0
Bit1=0UT2
Estado led (0=apagado, 1=encendido)
Bit0 = Led rojo

1007 Bit1=Led an'{arillo RO 0
Bit2 = Led verde
Estado alarmas (O=ausente,

1008 1=presente) RO 0

Bit0 = Alarma 1

Flags errores
Bit0 = Error uniodn fria
Bit1= Error proceso (sonda)
Bit2 = Error escritura eeprom
Bit3 = Error lectura eeprom
1009 B?t4 = Error calibrgciones faltantes RO 0
Bit5 = Error genérico
Bit6 = Error hardware
Bit7 = Error H.B.A. (SSR en corto)
Bit8 = Error H.B.A. (SSR/carga abierta)
Bit9 = Error H.B.A. (ruptura parcial de

lacarga)
1010 Telm'peratura unién fria (grados con RO 7
décima)
1011 Porcentaje salida calor (0-10000) R/W 0
1012 Porcentaje salida frio (0-10000) R/W 0
1013 Corriente TA (amperio con décima) RO ?
1014  Corriente TA ON (amperio con décima) RO ?
1015 Cfl>r|"|ente TA OFF (amperio con RO ?
décima)
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adress Descripcion Wite Ve

1016  Estado botén RO 0

1017 Valor dip RO 0

2001 Pardmetro1 R/W EEPROM
2002 Pardmetro2 R/W EEPROM
2044 Pardmetro 44 R/W EEPROM
4001 Pardmetro 1* R/W EEPROM
4002 Parametro 2 R/W EEPROM
4044 Pardmetro 44 R/W EEPROM

* Los parametros modificados usando las direcciones seriales
desde 4001 al 4044, vienen guardados en eeprom solamente
después de 10 segundos desde la Ultima escritura de uno de
los parametros.

8  Tabla pardmetros de configuracién

1 SEn.l Sensor1
Configuracion entrada analégica 1 (Al1)/ Seleccién sensor.
Word modbus 2001

0 Tc-K 0..1000°C

1 Tc-J 0..740°C >Default
2 Tc-T 0..400°C

3 Tc-E 0..540°C

2 pcfA.! OffsetCalibration All
Calibracién offset All. Nimero que se suma/resta al
valor de proceso visualizado (normalmente corrige el valor
de temperatura ambiente).
Word modbus 2002
-999..+999 décimas de grado. >Default: 0
Ej. 10=1.0°C/°F
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3 LeAld

Gain Calibration Al1

Calibracién ganancia All. Valor % que se multiplica al
proceso para ejecutar calibracion en el punto de trabajo.
Word modbus 2003

-999%..4999 % en décimos. >Default: 0

Ej.10=1.0%

4 c H4.

Command Hysteresis

Histéresis en ON/OFF o banda muerta en P.I.D.
Word modbus 2004

-999..+999 décimos de grado. >Default: 0

Ej. 10 =1.0°C/°F

5 kunE

Tune

Seleccion tipo autotuning.
Word modbus 2005

0
1

2
3

Deshabilitado. > Default

Automatico. Célculo de los pardmetros P.I.D. al
encendido y al variar el setpoint de mando
Manual. Lanzado desde la word modbus 1004
Sincronizado

6 5.d.ku. Setpoint Deviation Tune
Configura el valor de desviacién del setpoint de mando
como el umbral usado del autotuning para el célculo de
los pardmetros P.I.D.
Word modbus 2006
0..5000 décimos de grado > Default: 200
Ej. 200 = 20.0°C/°F
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7 NLku. Max Gap Tune
Configura la desviacion maxima proceso-setpoint ademas
del cual el tune automatico recalcula los parametros P.I.D.
Word modbus 2007
1..500 décimos de grado > Default: 10
Es.10=1.0°C/°F

8 fIn.Pb. Minimum Proportional Band
Selecciona el valor minimo de banda proporcional confi-
gurable del tune automatico.
Word modbus 2008
0..1000 décimos de grado > Default: 50. Es. 50 = 5.0°C/°F

9 fIA.Pb. Maximum Proportional Band
Selecciona el valor méximo de banda proporcional confi-
gurable del tune automatico.
Word modbus 2009
0..3000 décimos de grado > Default: 500.
Es. 500 = 50.0°C/°F

107In..E.  Minimum Integral Time
Selecciona el valor minimo de tiempo integral configura-
ble del tune automatico.
Word modbus 2010
0..9999 segundos > Default: 100
Ej. 100 = 10.0 segundos

11Fh. Proportional Band
Banda proporcional. Inercia del proceso en unidad (Ejem-
plo: si la temperatura esta en °C)
Word modbus 2011
0..3000 décimos de grado > Default 0
0=ON/OFFsi E.i.también esigual a 0. Es. 100 = 10.0°C/°F
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120 Integral Time
Tiempo integral. Inercia del proceso en segundos.
Word modbus 2012
0..9999 décimos de segundo > Default: 0
0 = Accién integral deshabilitada
Ej. 400 = 40.0 segundos

13t.d. Derivative Time
Tiempo derivativo. Normalmente % del tiempo integral.
Word modbus 2013
0..9999 décimos de segundo > Default: 0
0 = Accidn derivativa deshabilitata
Ej. 100 = 10.0 segundos

14t.c. Cycle Time
Tiempo ciclo (para P.I.D.en SSR 1”).
Word modbus 2014
1..3000 décimas de segundo > Default: 10
Ej. 10 = 1.0 segundos

15.L.0.P. Lower Limit Output Percentage
Selecciona el valor minimo para el porcentaje de la salida
de mando.
Word modbus 2015
0..100% > Default: 0%.

16ul.0.P. UpperLimit Output Percentage
Selecciona el valor maximo para el porcentaje de la salida
de mando.
Word modbus 2016
0..100% > Default: 100%.
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17dEL-  Degree
Seleccion tipo grados.

Word modbus 2017
0 Grados Centigrados > Default
1 Grados Fahrenheit.
18AL. |  Alarm 1 selection.
Seleccion alarma 1. la intervencion de la alarma esta asociado a AL1.
Word modbus 2018
0 Deshabilitado > Default

1 Alarma absoluta referida al proceso

2 Alarma de banda

3 Alarma de desviacién superior

4 Alarma de desviacion inferior

5 Alarma absoluta referida al setpoint de mando
6 Activo de estado (activo en RUN/START)

7 salida de senfriammiento

8 Heater Break Alarm

9 Loop Break Alarm

10 Paralelo de OUT1

19A.(5.0. Alarm 1 State Output
Contacto salida alarma 1y tipo de actuacion.

Word modbus 2019

0 Normalmente abierta activa al start >Default

1 Normalmente cerrada activa al start

2 Normalmente abierta activa al alcance de la
alarma'’

3 Normalmente cerrada activa al alcance de la
alarma'’

" Al encendido, la salida esta bloqueada si el instrumento estd en

condicién de alarma. Se activa solo cuando, reentrada de la condicién

de alarma, esta se representa.
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20A.iHY. Alarm 1 Hysteresis
Histéresis alarma 1.
Word modbus 2020
-999..+999 décimas de grado > Default: 0
Ej. 10 =1.0°C/°F

21A.I5.E. Alarm 1 State Error
Estado del contacto para la salida de alarma 1 en caso de
error.

Word modbus 2021
0 Contacto abierto > Default
1 Contacto cerrado

22Hhb.A.t. Heater Break Alarm Threshold
Umbral de actuacion del Heater Break Alarm.
Word modbus 2022
0..550 décimos de amperios > Default: 0
0 = Alarma deshabilitada.
Ej. 200 = 20.0 amperios

23Hb.A.d. Heater Break Alarm Delay
Tiempo de retardo para la actuacién del Heater Break
Alarm.
Word modbus 2023
0..3600 segundos > Default: 60

24coo.f.  Cooling Fluid
Tipo de fluido refrigerante en modalidad PID calor/frio.
Word modbus 2024

0 Aire > Default
1 Aceite
2 Agua
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25Ph.7l.  Proportional Band Multiplier
Multiplicador de banda proporcional. La banda proporcio-
nal para la accion frio se da por el valor del pardmetro 11
multiplicado por el valor de este pardmetro.
Word modbus 2025
100..500 centesimas > Default: 100
Ej. 100 =1.00

26pu.d.b. Overlap/Dead Band
Sobreposicion /Banda Muerta. En modalidad PID calor/frio
define la combinacién de banda muerta por la acciéon de
calentamiento y enfriamiento.
Word modbus 2026
-20.0..50.0 % en décimas > Default: 0
Negativo: banda muerta
Positivo: sobreposiciéon
Ej. 100 =10.0%

27ca.c.k. Cooling Cycle Time
Tiempo ciclo para salida refrigerante.
Word modbus 2027
1..300 segundos > Default: 10

28AL.MA. Aumatico/Manual
Habilita la seleccion funcionamiento automatico / control
manual del porcentaje de salida.

Word modbus 2028

0 Disabled > Default
1 Enabled

2 Enabled Stored
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295 Ad.

Slave Address

Selecciona la direccion del slave para la comunicacion serie.
Word modbus 2029
1..254 >Default: 240

30bd.rk.  Baud Rate
Selecciona el baud rate para la comunicacién serie.
Word modbus 2030
0 1200 bit/s
1 2400 bit/s
2 4800 bit/s
3 9600 bit/s
4 19200 bit/s > Default
5 28800 bit/s
6 38400 bit/s
7 57600 bit/s
8 115200 bit/s
315FF Parametros puerto serie

Selecciona el tipo de formato para la serie.
Word modbus 2031

v wWN=O

325EdE.

8 bit, no parity, 1 stop bit > Default: 0
8 bit, even parity, 1 stop bit

8 bit, odd parity, 1 stop bit

8 bit, no parity, 2 stop bit

8 bit, even parity, 2 stop bit

8 bit, odd parity, 2 stop bit

Serial Delay

Configura el retardo serie.
Word modbus 2032
0..100 milisegundos >Default: 10
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330FFL.  Off-line
Selecciona el tiempo de off-line. Si no hay comunicacion
serie en el tiempo configurado, el controlador apaga la
salida de mando.
Word modbus 2033
0..600 décimas de segundo >Default: 0
0 = Offline deshabilitato
Ej. 100 = 10.0 segundos

3450FE.  Consigna de softstart. threshold
Selecciona el limite debajo del cual el instrumento activara
la funcion de softstart, al encendido.
Word modbus 2034
-600..10000 décimos de grado. >Default: -60.0.
Ej. 1000 = 100.0 grados

355FErc. Porcentaje de Softstart
Valor del porcentaje de salida durante el softstart.
Word modbus 2035
0..100%. >Default: 80%.

365t/ tiempo de comienzo suave. Softstart
Duracion maxima del softstart: si el proceso no alcanza el
limite colocado en el pardmetro 34 dentro del tiempo colo-
cado, el controlador comenzara a regular sobre el setpoint.
Word modbus 2036
1..1440 minutos. >Default: 15.

37 in k5. Estado inicial
Selecciona el estado del controlador al encendido.
Word modbus 2037
0 Controlador en START. >Default.
1 Controlador en STOP.
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9  Modo de actuacién de alarma
Alarma absoluta o alarma de umbral (word 2018 = 1)

Pv
Aamspv - Alarma absoluta. Valor de
s/l N~/ -« tyseess  histéresis mayor de “0” (Par.
H te
\BEEYS 20 A.1H > 0).
Time
On Al
off off utput
. i
<
Alarma absoluta. Valor de
histéresis menor de “0” (Par.
Time 20A.1H4 < 0).
Oon On
off ot ot

Alarma absoluta o alarma de umbral referida al setpoint
de mando (word 2018 = 5)

Comparison value Alarma absoluta referida al

phocess « (P47.54,61.69 setpoint de mando. Valor de

SETPOINT histéresis mayor de “0” (Par.

20R.1H4 > 0).

El set de mando puede ser
variado con comandos en
puerta serial RS485 (word
our e mees1001)

Hysteresis- Isteresi
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Alarma de Banda (word 2018 =

SETPOINT
Comparisonvalue
Valore diconfronto

v /(P-47,54,61,68)
Hysteresis- Isteresi

out
on 2
i3
gl Stept
& 21—
Steps
step2 Cycleend
Gepe/FeC0
Step Operatorsto
A Stopoperatore
T TrmeTomge
S

2)

Alarma de banda valor de
histéresis mayor de “0” (Par.
20A.1H4 > 0).

Alarma de banda valor de
histéresis menor de “0” (Par.
20A.1HY < 0).

Alarma desviacion inferior (word 2018 = 3)

Pv

. Alarm Spv

***** ]‘ === 9 Hysteresis
gavameter
1HY.>0

Comand Spv

Time

On On
Alarm

output
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Alarma de desviacion
superior valor de setpoint
alarma mayor de “0” y valor
de histéresis mayor de “0”
(Par. 20 A.tHY > 0).

P.S.: con histéresis menor
de”0” (A.IH4 < 0) la linea
subrayada se mueve sobre el
Setpoint de alarma.



Alarma de desviacion
/ Comand Spv

namspy Superior valor de setpoint

7777 Y\ mysteress alarma menor de “0”y valor
BT de histéresis mayor de “0”

Time (Par.20 A.1H4 > 0).

Off

On

off

on P.S.: con histéresis menor

Alarm

owput — de”0” (A.IHY < 0) la linea

subrayada se mueve sobre el Setpoint de alarma.

Alarma desviacion inferior (word 2018 = 4)

Alarma de desviacion inferior
, comandspy Valor de setpoint alarma

[ ___.tyseress  mayor de “0” y valor de

‘\\ii‘i histéresis mayor de “0” (Par.20
parmspy  H-tHE > 0).
P.

Time

On

On

S.: con histéresis menor

Aarm de”0” (A.tHY < 0) la linea

output subrayada se mueve bajo el
Setpoint de alarma.

Off
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-, Time

On
-

10

= Al
- farm
I o, O

Hysteresis Alarma de desviacion inferior

7N R ;%r i
/ - 1H>0  yalorde setpoint alarma menor
N 7 "\Alarm Spv de

o \comand spv mayor de “0” (Par. 20 A.{HY > 0).

P.S.

“0" y valor de histéresis

:con histéresis menor de “0”
(A.{H4 < 0) lalinea subrayada se
mueve bajo el Setpoint de
alarma.

Tabla sefalaciones anomalias

En caso de mal funcionamiento de la maquinaria el
controlador apaga la salida de regulacién y sefala el tipo de
anomalia encontrado en la word 1009 (Flags errores). Por
ejemplo el controlador sefalard la alarma de rotura de un
termopar conectado, llevando a 1 el bit 0 de la word 1009.
Para otras senalaciones ver la tabla siguiente.

BIT2

Causa
Error en programacion
celda E’PROM

Que hacer

Contactar con asistencia

BITO

Dano sensor temperatura
union fria o temperatura
ambiente fuera de los
limites admitidos

Contactar con asistencia

BIT3

Datos de configuracion
erréneos. Posible perdida
de las calibraciones del
instrumento

Verificar que los
pardmetros de
configuracién sean
correctos

BIT1

BIT4

Termopar abierto o
temperatura fuera limite

faltan calibraciones

Comprobar la conexion
con la sonda y su
integridad

Contactar con asistencia
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1 Indice configuracién de los parametros

Fecha: Modelo REM450:

Instalador: Planta:

Notas:

N. Par. Word Description

1 SEn 1 2001 Conﬁggracién entrada
analdgica All

2 ocA. | 2002 Calibracién offset Al

3 LAt 2003 Calibraciéon ganancia Al

4 o HY 2004 Histéresis/banda muerta para
set comando

5 kunf 2005 Seleccién autotuning

6 5.d.u. 2006 Setpoint Deviation Tune

7 NLEu. 2007 Max Gap Tune

8 fn.Pb. 2008 Minimum Proportional Band

9 MAPbL. 2009 Maximum Proportional Band

10 fla..k. 2010  Minimum Integral Time

n Fb. 2011 Banda proporcional

12 ko 2012 Tiempo integral

13 Ed 2013 Tiempo derivativo

14 tc. 2014 Tiempo ciclo

5 Liof 2015 Limite inferior porcentaje de
salida

16 owlof 2016 L|'mite_ superior porcentaje
de salida

17 dEGr. 2017 Tipo grados

18 AL | 2018 Seleccion alarmal

19 A.l5.0. 2019 Contacto salidaalarmat




N. Par. Word Descripcion
20 A.IHY. 2020 Histéresisalarma1

2 AISE 2021 Estado contacto alarmalen
caso de error

Umbral para Heater Break

22 HbAE 2022
Alarm

Retardo para Heater Break

23 Hb.Ad. 2023
Alarm

24 cooF. 2024 Tipo de fluido refrigerante

25 P 2025 Multlplu;adorde banda
proporcional

Sobreposicion / Banda

26 oudb. 2026
muerta

Tiempo ciclo para salida

27 co.ck 2027 .
refrigerante

28 Au.fIA. 2028 Seleccion automatico/manual

29 SLAd. 2029 Direccion slave

30 bd.rk. 2030 Baud Rate

31 5.PF 2031 Parametros serial

32 5EdE. 2032 Retardo serial

33 ofFL. 2033 Tiempo de off-line

34 Soft. 2034 Softstart threshold

35 5PErc. 2035 Porcentaje softstart

36 SEJIE 2036 Tiempo softstart

37 k5 2037 Estadoinicial

Notas / Actualizaciones




Antes de usar el dispositivo leer con atencion
las informaciones de seguridad y configuracion
contenidas en este manual.
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