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Konfiguracja podstawowa Micropilot S FMR530/531/532/533

Konfiguracja podstawowa

Uruchomienie

Kotnierz:
punkt odniesienia
typ zbiornika pomiaru
—~ ) aFe A A
© stilling well BD
8 rura osfonowa l
c war. procesowe
g measuring cond. 77
~ Lk micnar SD A D
[} nieznane l |:|
= war. procesowe
2 meazuring cond.
L) Standard |:|
-8 standard l E
o kalibr. ,pusty”
o 8 . y
© emPty calibr. F D
e
Q2
= kalibr. ,petny” l
© »Pemy |:|
"(7)' .
3 full calibr. L
Q.
..g $rednica rury l |:|
@ Fire diameter Y
% (dla kom. poziomowsk./rury oston.)
8 mapowanie l E = odlegtos¢ kalibr. ,pusty” (= zero) F = odlegto$¢ kalibr. ,peiny” (= zakres)
P ustawienie w funkcji 005 ustawienie w funkcji 006
maFFind D = odlegtos¢ (odl. kotnierz/ L = poziom
powierzchnia produktu) wskazanie w funkcji 0A6
l wskazanie w funkcji 0A5
reset ,historii”
SD = strefa bezpieczenstwa BD = strefa martwa
wskazanie w funkcji 015 wskazanie w funkcji 059
E‘ tabela pomiaréw kontrolnych AutomatyCZHa
_(U © dd = b T . e .
S < F tabls korekcja srednicy rury
o (pierwszy punkt - korekcja przesunigcia . .
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safeta settings

linearyzacja l
linearization
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1 Uwagi dotyczace kKorzystania z podrecznika

[stniejg rézne opcje wyszukiwania w podreczniku opiséw funkcji oraz informacji dotyczacych
sposobu wprowadzania parametrow.

1.1  Wyszukiwanie opisu funkcji za pomoca spisu tresci

W spisie tresci zawarty jest wykaz wszystkich funkcji uporzadkowanych w grupy (np. "basic setup
[ustawienia podstawowe"], "safety settings [ustawienia bezpieczetistwal", itd.). Podane numery
stron dokfadnie informuja, gdzie mozna znalez¢ szczegbtowe opisy danych funkgji.

Spis tresci znajduje sie na str. 3.

1.2  Wyszukiwanie opisu funkgcji za pomoca graficznego
schematu menu funkcji

W tym przypadku, metoda wyszukiwania polega na przejéciu przez menu funkcji krok po kroku,
tj. od najwyzszego poziomu czyli grupy funkcji do opisu wymaganej funkcji.

Wykaz wszystkich dostepnych grup funkcji oraz samych funkcji przyrzadu przedstawiono
w tabeli (patrz str. 12). Nalezy wybra¢ wymagana grupe lub funkcje i na podstawie podanego
numeru strony odszukac jej doktadny opis.

1.3  Wyszukiwanie opisu funkcji za pomocg indeksu menu
funkcji

W celu utatwienia poruszania sie w obrebie menu funkcji, kazda z funkcji posiada jednoznacznie

opisujacy ja kod, ktéry wskazywany jest na wyswietlaczu. Indeks menu funkcji (patrz str. 83)
zawiera wykaz wszystkich dostepnych funkcji uporzadkowanych alfabetycznie i wedtug numeru.
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1.4 Ogoblna struktura menu obstugi

Menu obstugi posiada strukture dwupoziomowa:
» Grupy funkgji (00, 01, 03, ..., 0C, OD):
Poszczegdlne opcje obstugi przyrzadu uporzadkowane zostaty w grupy funkcji. Dostepne sa

nn

grupy, takie jak np.: "basic setup [ustawienia podstawowe]", "safety settings [ustawienia
bezpieczenistwal", "output [wyjscie]", "display [wskaZznik]" itd.
» Funkcje (001, 002, 003, ..., 0D8, 0D9):

Kazda grupa zawiera jedna lub wiecej funkciji, przeznaczonych do realizacji poszczegdlnych
zadari pomiarowych lub parametryzacji przyrzadu. Z poziomu funkcji odbywa sie wprowadzanie
warto$ci numerycznych, wybdr parametréw oraz zapis dokonanych ustawieti. Przyktadowymi
funkcjami dostepnymi w grupie "basic setup [ustawienia podstawowe] (00)" sa: "tank shape

[typ zbiornika] (002)", "medium property [st. dielektr. medium] (003)", "process cond.
[warunki procesowe] (004)", "empty calibr. [kalibracja "pusty"] (005)", itd.

Przyktadowo, jedli zmianie ma ulec zastosowanie przyrzadu, nalezy:

1.  Wybra¢ grupe funkcji "basic setup [ustawienia podstawowe]" (00).
2. Wybra¢ funkcje "tank shape |[typ zbiornika]" (002) (gdzie definiowany jest typ zbiornika,
w ktérym aktualnie bedzie dokonywany pomiar).

1.4.1 Identyfikacja funkcji

W celu utatwienia lokalizacji funkcji w obrebie menu funkcji (patrz str. 12), pozycja kazdej funkcji
jest wskazywana na wyswietlaczu.

III- L]} =IIII
HE EEEER
H
I<
Funkcja
Grupa funkcji
Pierwsze dwie cyfry identyfikuja grupe funkcji:
m basic setup [ustawienia podstawowe] 00
m safety settings [ustawienia bezpieczeristwa] 01
m linearisation [linearyzacja] 04
Trzecia cyfra identyfikuje poszczegdlne funkcje w obrebie danej grupy:
m basic setup [ustawienia 00 — = tank shape [typ zbiornika] 002
podstawowe]
= medium property 003

[stata dielektryczna medium]

m process cond. [warunki procesowe] 004

W dalszej czesci instrukcji, pozycja zawsze podana jest w nawiasach za opisem funkcji
(np. "tank shape [typ zbiornika]" (002)).

6 Endress + Hauser
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1.5 Wskaznik i elementy obstugi

Wskaznik ciektokrystaliczny

Symbole

T o

gty )| e
T —1

Zatrzask
& mocujacy

Czerwony wskaznik LED

Plomba

) _ - Zielony wskaznik LED
Przetgcznik blokady dla trybu rozliczeniowego

% Wskazdéwka!
Aby dostac sie do wskaznika, mozna zdemontowac pokrywe przedziatu elektroniki réwniez
w strefie zagrozonej wybuchem.

1.5.1 Wskazanie

Wskaznik ciektokrystaliczny:
czterowierszowy, 20 znakéw w wierszu. Kontrast wskaznika jest regulowany za pomoca
kombinacji przyciskéw.

Linia informacyjna Pozycja

W ENDRESS + HAUSER

Symbol  Wartosé Wykres stupkowy Jednostka
mierzona

Lista wyboru

Tekst pomocy
+21dB H3C
Krzywa ST T

owedlF . B@E  Z.3IASMm 18. A
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1.5.2  Wyswietlane symbole

W ponizszej tabeli przedstawione zostaly symbole ukazujace sie na wskazniku:

Symbole Znaczenie

SYMBOL ALARMU
Symbol ten ukazuje sie wéwczas, gdy przyrzad znajduje sie w stanie alarmu. Jezeli symbol miga oznacza
to ostrzezenie.

SYMBOL BLOKADY
Symbol ten ukazuje sie wéwczas, gdy zablokowane s przyciski przyrzadu, tzn. wprowadzony jest kod
zabezpieczajacy, uniemozliwiajacy dokonywanie zmian nastaw urzadzenia.

SYMBOL KOMUNIKAC]I
Symbol ten, sygnalizujacy aktywna komunikacje, ukazuje sie wéwczas, gdy realizowana jest transmisja
danych przy uzyciu protokotu HART.

Kalibracja dla trybu rozliczeniowego nie zatwierdzona
Symbol ten sygnalizuje, ze obstuga przyrzadu nie zostata zablokowana lub brak jest mozliwosci kalibracji
zgodnej z wymaganiami prawnymi.

Wskazniki diodowe (LED):
Oprécz wskaznika ciektokrystalicznego wystepuja réwniez dwa wskazniki LED: zielony

i czerwony.
Wskaznik LED Znaczenie
Czerwony wskaznik LED $wieci w sposéb ciagty Alarm
Czerwony wskaznik LED pulsuje Ostrzezenie
Czerwony wskaZnik LED nie Swieci Prawidlowy stan przyrzadu
Zielony wskaznik LED $wieci w sposéb ciagty Praca
Zielony wskaznik LED pulsuje Komunikacja z urzadzeniem zewnetrznym

8 Endress + Hauser
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1.5.3  Funkcje przyciskéw

Przyciski obstugi lokalnej znajduja sie wewnatrz obudowy przetwornika.
Dostepne sa po odkreceniu pokrywy z wziernikiem.

Funkcje przyciskéw

Przycisk(i) Znaczenie
Przewijanie list boru w gor
EapE e sy wyboru w gt
Edycja wartosci wprowadzanych z poziomu danej funkcji
Przewijanie list boru w dét
w4 jene T8 WY
Edycja wartosci wprowadzanych z poziomu danej funkcji
S wp Przemieszczanie sie w lewo w obrebie grupy funkcji
E o
L] lub &) Przemieszczanie sie w prawo w obrebie grupy funkcji
Hile)
Uuki_] Regulacja kontrastu wskaznika LCD
— .l E
i

Blokowanie / odblokowywanie przyrzadu za pomoca przyciskéw

t] . t] . E] Po zablokowaniu przyciskéw, nie jest mozliwa lokalna ani zdalna obstuga przyrzadu!
i i . L .

Odblokowanie przyrzadu mozliwe jest po wprowadzeniu kodu dostepu (za pomoca

przyciskéw na module wskaznika).

Przelacznik blokady dla trybu rozliczeniowego

Dostep do przedziatu elektroniki oraz mozliwos¢ zmiany ustawiedl przyrzadu mozna blokowaé

za pomoca przetacznika blokady dla trybu rozliczeniowego. W przypadku aplikacji rozliczeniowych
mozliwe jest natozenie plomby na przetacznik blokady dla trybu rozliczeniowego.

Niezawodnos$¢ oprogramowania

Oprogramowanie stosowane w przyrzadach radarowych Micropilot S jest zgodne

z miedzynarodowym standardem OIML R85. W szczeg6lnosci, spetnione s3 nastepujace wymogi:
m cykliczna weryfikacja spéjnosci danych

m pamieé nieulotna

m segmentowa struktura pamieci danych

Przetworniki Micropilot S zapewniaja ciagte monitorowanie doktadno$ci pomiaru na zgodno$¢
z metrologicznymi wytycznymi OIML R85. JeZeli nie jest mozliwe zachowanie wymaganej
doktadnosci, generowany jest alarm sygnalizowany na wskazniku lokalnym oraz poprzez interfejs

cyfrowy.
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1.5.4  Obstuga za pomocg wskaznika VU 331

—| |+
ot |
FESC*
2x |- [+
r Esc— u u rEscﬁ @
l—B B—‘ l—\;' t}—‘ 73s
. (o L . _ | Return Lo
,;] ~hasic setur @*‘ tank share {5*‘ medium FroFerty Grour Selection
=afety =ettifgs )|~ dome ceiling )|~ Wk hown
u horizontal ool U DC: £ 1.9
linearization burpazs pC: 1.9 ... 4
- =tilling well DCr 4 ... 1@
extended calibr. flat ceiling D s 1@
3 zrhere 3

L

Przyktad - Wybor i konfiguracja poprzez menu obstugi
1.) Wcisngé ) wcelu przejscia z poziomu wskazania warto$ci mierzonej do poziomu wyboru grupy
2.) Za pomocg —J lub .*) wybra¢ wymagang grupe funkcji (np. ,basic setup [ustawienia podstawowe] (00)”)
i potwierdzi¢ wciskajac L=/ = Wybrana zostanie pierwsza funkcja (np. ,tank shape [typ zbiornika] (002)”).
Wskazowka!
Wybrana opcja jest zaznaczona znakiem -+, poprzedzajgcym dang pozycje menu.
3.) Za pomocg _*J lub =) uaktywnié tryb edycji.
Menu wyboru:
a) Za pomocg = lub -+ wybra¢ wymagany parametr w uprzednio wybranej funkcji (np. ,tank shape [typ
zbiornika] (002)”).
b) Wcisnigcie s potwierdzenie dokonanego wyboru — wybrany parametr zostaje poprzedzony znakiem -
c) Wcisniecie _£J: potwierdzenie edytowanej wartosci = wyjécie z trybu edycji
d) Weisniecie *J + = (= - 2)): anulowanie wyboru — wyjécie z trybu edycji
Wprowadzanie wartosci liczbowych oraz tekstu:
a) W celu dokonania edycji pierwszego znaku ciggu liczbowego / tekstowego (np. ,empty calibr. [kalibr. ,pusty”]
(005)") weisnaé - lub =
b) Wciénigcie e powoduje przemieszczenie kursora na kolejng pozycje — kontynuowac edycje w spos6b opisany
w punkcie (a) az do wprowadzenia catego wymaganego ciggu
c) Po pojawieniu sie przy kursorze symbolu +, nalezy potwierdzi¢ wprowadzong warto$é, wciskajac e
— wyjécie z trybu edycji
d) Weisnigcie *J + = (= - 1)): przerwanie wprowadzania — wyjscie z trybu edycji
4) Wecisna¢ & w celu dokonania wyboru kolejnej funkcji (np. ,medium property [st. dielektr. medium] (003)")
5) Jednokrotne wcisniecie *J + =) (= = 2)): = powr6t do poprzedniej funkcji (np. ,tank shape [typ zbiornika] (002)")
Dwukrotne wcisnigcie _*J + =) (= -/1): = powrét do poziomu wyboru grupy
6) Wcisnaé ) + =) (= 1) w celu powrotu do poziomu wskazania warto$ci mierzonej

10 Endress + Hauser



Micropilot S FMR530/531/532/533 1 Uwagi dotyczace korzystania z podrecznika

1.6 Uruchomienie

1.6.1 Zataczenie przyrzadu pomiarowego

W przypadku, gdy przyrzad zataczany jest po raz pierwszy, na wySwietlaczu ukazuja sie nastepujace
wskazania:

EH
[ —

CICG)

Py

Po uptywie 5 s ukazuje sie nastepujace wskazanie

Po uptywie kolejnych 5 s ukazuje sie nastepujace
wskazanie

Po uptywie kolejnych 5 s lub po wcisnieciu przycisku E
ukazuje sie nastepujace wskazanie

Nalezy wybrac jezyk dialogowy
(wskazanie to ukazuje sie, gdy przyrzad jest zataczany po
raz pierwszy)

Nalezy wybra¢ podstawowa jednostke

(wskazanie to ukazuje sie, gdy przyrzad jest zataczany po
raz pierwszy)

Wyswietlana jest aktualna warto$¢ mierzona

Po weisnieciu E nastepuje przejscie do poziomu
wyboru grupy.

Wybrana grupa, tj. basic setup [ustawienia podstawowe]
umozliwia wykonanie podstawowej konfiguracji

Endress + Hauser 11



2 Menu funkcji Micropilot S

Micropilot S FMR530/531/532/533

12

2  Menu funkcji Micropilot S

Grupa funkcji Funkcja
basic setup 00 measured value [warto$¢ mierzona) 000
[ustawienia podstawowe] tank shape [typ zbiornika] 002
(patrz str. 14) medium property [stata dielektr. medium] 003
U process cond. [warunki procesowe] 004
empty calibr. [kalibr. "pusty"] (005) 005
full calibr. [kalibr. "petny"| 006
pipe diameter [$rednica rury] 007
full calibr. [kalibr. "petny"| 051
range of mapping [zakres mapowania] 052
start mapping [uruch. mapowania] 053
history reset [reset historii] 009
safety settings 01 output on alarm [sygnalizacja alarmu] 010
[ustawienia bezpiecz.] output on alarm [sygnalizacja alarmu] 011
(patrz str. 22) outp. echo loss [sygn. utraty echa] 012
I ramp %span/min [% przyr. wartosci ch- 013
ki/min]
delay time [opéZnienie] 014
safety distance [strefa bezpieczeristwa] 015
in safety dist. [w strefie bezpieczeristwa] 016
ackn. alarm [potwierdz. alarmul] 017
overspill prot. [zabezp. przed przelaniem]| 018
mounting calibr. 03 tank gauging [pomiary rozliczeniowe 030
[kalibr. po montazu] zbiornka|
(patrz str. 29) auto correction [aut. korekcja] 031
U pipe diam.corr. [kor. Sredn. rury] 032
dip table mode [tryb tab. pom. kontr.] 033
dip table [tabela pom. kontr.] 034
dip table [tabela pom. kontr.] 035
dip table handl. [obstuga tabeli pom. kontr.] 036
dip table state [stan tabeli pom. kontr.] 037
l[iflh:::;azgzjna] 04 level/ullage [poziom/rezerwa eksp.] 040
(patrz str. 37) linearisation [linearyzacija] 041
U customer unit [jednostka uzytkownika] 042
table no. [nr poz. tabeli] 043
input level [poziom wejsciowy] 044
input volume [objetos¢ wejsciowa] 045
max scale [maks. zakres| 046
diameter vessel [$rednica zbiornika] 047

B 2 2 R AR A&

1l

{

{ N 2 R

N

Opis
str. 14
str. 14
str. 15
str. 16
str. 17
str. 17
str. 18
str. 19
str. 20
str. 20
str. 21

str. 22
str. 23
str. 24

str. 25

str. 25
str. 26
str. 26
str. 28
str. 28

str. 29

str. 29
str. 30
str. 32
str. 34
str. 34
str. 35
str. 36

str. 37

str. 38
str. 42
str. 42
str. 43
str. 43
str. 43
str. 44
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Micropilot S FMR530/531/532/533

2 Menu funkcji Micropilot S

Grupa funkgcji

Funkcja

extended calibr. 05

[kalibracja rozszerz.]

(patrz str. 45)

selection [opcje wyboru]

full calibr. [kalibr. "peiny"|

range of mapping [zakres mapowania]

U

start mapping [uruch. mapowania]

pres. map dist. [zakr. rej. mapy]

cust. tank map [mapa zbiornika uzytk.]

echo quality [jakos¢ echa]

offset [przesuniecie]

output damping [ttumienie wyjsciowe]

blocking dist. [strefa martwa]

output [wyjscie] 06

(patrz str. 50)

commun. address [adres sieciowy]

no. of preambles [liczba preambut]

U

thres. main val. [gléwna wart. prog.]

fixed current [staty prad]

fixed cur. value [stata wart. pradu]

simulation [symulacja]

simulation value [warto$¢ symulowana]

output current [prad wyj.]

display [wskaznik] 09
(patrz str. 54)

language fjezyk]

back to home [powrdt do poz. home]

U

format display [format wskazania]

no.of decimals [ilo$¢ poz. dzies.]

sep. character [separator dzies.]

display test [test wskaZnika]

plot settings [ustawienia wykresu]

recording curve [zapis krzywej]

envelope curve [krzywa obw. echa|

diagnostics

[diagnostyka] 0A

(patrz str. 59)

present error [aktualny biad]

previous error [poprzedni bfad]

U

clear last error [kasow. poprz. btedu]

reset

unlock parameter [kod dostepu]

measured dist. [odlegtos¢ mierzona]

measured level [poziom mierzony]

application par. [param. aplikacji]

custody mode [tryb pomiaréw rozl.]

system parameter 0C

[parametry
systemowe]

(patrz str. 66)

tag no. [nr znacznika]

protocol+sw-no. [protokét +wer.
oprogramowania)

software no. [nr wersji opr.]

U

serial no. [nr seryjny]

distance unit [jednostka odlegtosci]

download mode [tryb zapisy]

service [serwis]

D00 ‘ = ‘ service level [obstuga serwisowa]

Opis
050 | —» str. 45
051 | —» str. 45
052 | » str. 46
053 | —» str. 46
054 | - str. 47
055 | —» str. 47
056 | — str. 48
057 | —» str. 48
058 | —» str. 49
059 | —» str. 49
060 | — str. 50
061 | — str. 50
062 | —> str. 50
063 | — str. 51
064 | > str. 51
065 | — str. 52
066 | — str. 52
067 | — str. 52
092 | - str. 54
093 | —» str. 54
094 | > str. 55
095 | —» str. 55
096 | > str. 55
097 | — str. 56
09A | > str. 56
09B | > str. 56
09C | » str. 57
0AO0 | —» str. 60
0Al | > str. 60
0A2 | > str. 60
0A3 | > str. 61
0A4 | > str. 62
0AS5 | > str. 63
0A6 | > str. 63
0A8 | —» str. 64
0A9 | > str. 65
0CO | » str. 66
0C2 | » str. 66
0C3 str. 66
0C4 | » str. 67
0C5 | » str. 67
0C8 | » str. 68
D00 str. 69

Endress + Hauser
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3 Grupa funkcji "basic setup [ustawienia podstawowe]" (00) Micropilot S FMR530/531/532/533

3  Grupa funkcji "basic setup [ustawienia podstawowe]"
(00)

Funkcja ta stuzy do wyswietlania aktualnej warto$ci mierzonej w wybranych jednostkach
(patrz funkcja "customer unit [jednostka uzytkownika]" (042)). Ilo$¢ pozycji po przecinku
dziesietnym jest definiowana w funkcji "no.of decimals [ilo$¢ pozycji dzies.]" (095).
Dtugos¢ wykresu stupkowego odpowiada wyrazonemu w procentach stosunkowi aktualnie
zmierzonej warto$ci mierzonej do warto$ci catego zakresu pomiarowego.

Uwaga!
@ W przypadku stosowania wydtuzenia anteny FAR10, przed wykonaniem konfiguracji podstawowej

nalezy wprowadzi¢ korekcje przesuniecia. Warto$¢ wprowadzamy w funkcji "offset
[przesuniecie]" (057) (patrz str. 48).

3.2 Funkcja "tank shape [typ zbiornika]" (002)

Funkcja ta stuzy do wyboru opcji okreslajacej typ zbiornika.

% Wskazdéwka!

W przypadku zastosowania przetwornika FMR532, dla funkcji " tank shape [typ zbiornika]" (002),
nalezy wybra¢ opcje " stilling well [rura ostonowa]".

Opcje wyboru:

m dome ceiling [z dachem koputowym|]

m horizontal cyl [poziomy zb. cylindryczny]

m bypass [komora poziomowskazowa]

m stilling well [rura ostonowa] (ustawienie fabryczne dla FMR532)

m 7 dachem ptaskim (ustawienie fabryczne dla FMR530, FMR531, FMR533. Typowy ksztatt dachu
zbiornikéw magazynowych: niewielkie pochylenie, rzedu kilku stopni mozna pomingc).

m sphere [kulisty]

14 Endress + Hauser



Micropilot S FMR530/531/532/533 3 Grupa funkcji "basic setup [ustawienia podstawowe]" (00)

zbiornik z dachem
koputowym

_ komora rura ostonowa
poziomowskazowa

zbiornik z dachem ptaskim zbiornik kulisty

W ENDRESS + HAUSER

Funkcja ta stuzy do wyboru opcji okreSlajacej stata dielektryczna medium.

Opcje wyboru:
® unknown [nieznana]
<19
m19..4
m4..10
m>10
Grupa DK (€r) Przyktady
produktéw
A 1.4...1.9 ciecze nieprzewodzace, np. ciekte gazy (LPG). W celu uzyskania dalszych
informacji, prosimy o kontakt z lokalnym oddziatem serwisowym Endress+Hauser.
B 1.9...4 ciecze nieprzewodzace, np. benzen, oleje, toluen, surowce, pétprodukty i produkty
rafineryjne (ropa naftowa, oleje mineratéw bitumicznych, smoty, asfalty), ...
C 4...10 np. stezone kwasy, rozpuszczalniki organiczne, estry, anilina, alkohole, aceton, ...
D > 10 ciecze przewodzace, np. roztwory wodne, rozpuszczone kwasy i tugi

Endress + Hauser 15



3 Grupa funkcji "basic setup [ustawienia podstawowe]" (00) Micropilot S FMR530/531/532/533

3.4 Funkcja "process cond. [warunki procesowe]" (004)

Funkcja ta stuzy do wyboru opcji okreslajacej warunki procesowe.

Opcje wyboru:

m standard

m calm surface [powierzchnia spokojnal

m turb. surface [powierzchnia turbulentna]
m agitator [zbiornik z mieszadtem]

m fast change [szybka zmiana]

m heavy conditions [trudne warunki]

m test:no filter [test: brak filtrowania]

standard powierzchnia spokojna

Zbiorniki magazynowe z rura wgtebna lub

Wszystkie typowe aplikacje, ktére nie sa
napetnianiem oddolnym.

kwalifikowane do Zadnej z pozostatych grup.

—ha

il

:

\ﬁr/

Dla filtréw u$redniajacych i ttumienia
wyjéciowego ustawiane sg wysokie wartosci.
-> stabilna warto$¢ mierzona
-> doktadny pomiar

-> wydtuzony czas reakcji

Dla filtru i trumienia wyj$ciowego ustawiane
sa §rednie wartosci.

% Wskazdéwkal!
Funkcja analizy fazy przetwornika Micropilot S (patrz »Funkcja "auto correction [automatyczna
korekcja]" (031)« na str. 29) jest uruchamiana tylko w przypadku wybrania nastepujacych opcji
warunk6éw pracy: "standard" "calm surface [powierzchnia spokojnal" lub "heavy conditions

[trudne warunki]". W przypadku wyboru opcji "heavy conditions [trudne warunki]", nie s3
przechowywane wartosci indeksu. Bezwzglednie zalecamy, aby w przypadku powierzchni
turbulentnych lub szybkiego napetniania, uaktywnione zostaty odpowiednie parametry aplikaci.

Endress + Hauser
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Micropilot S FMR530/531/532/533 3 Grupa funkcji "basic setup [ustawienia podstawowe]" (00)

Funkcja "empty calibr. [kalibracja "pusty"]" (005)

Funkcja ta stuzy do wprowadzenia odlegtosci od kotnierza (punkt odniesienia pomiaru) do poziomu
minimalnego (= zero).

E E = odlegtos¢ kalibracyjna ,,pusty” (= zero)

@ Uwaga!

W zbiornikach z dnem cylindrycznym lub stozkowym punkt zerowy nie powinien znajdowac sie
ponizej miejsca na dnie zbiornika, od ktérego odbija sie fala elektromagnetyczna.

3.6  Funkcja "full calibr. [kalibracja "peiny"|" (006)

Funkcja ta stuzy do wprowadzenia odlegtosci od poziomu minimalnego do poziomu maksymalnego
(= zakres).

F = odlegtos¢ kalibracyjna ,,pelny” (= zakres)

Endress + Hauser
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3 Grupa funkcji "basic setup [ustawienia podstawowe]" (00) Micropilot S FMR530/531/532/533

18

Teoretycznie, zakres pomiarowy moze siega¢ do krawedzi anteny. Jednak ze wzgledu na
ewentualno$¢ wystepowania korozji i tworzenia sie na antenie osadéw zalecamy, aby maksymalny
poziom cieczy znajdowat sie co najmniej w odlegtosci 50 mm od korica anteny.

Wskazdéwkal!

Jesli w funkcji "tank shape [typ zbiornika]" (002) wybrana zostata opcja "bypass [komora
poziomowskazowa|" lub "stilling well [rura ostonowa]", w kolejnym kroku nalezy wprowadzi¢
Srednice rury.

3.7 Funkcja "pipe diameter [Srednica rury]" (007)

Propagacja impulséw mikrofalowych w rurach odbywa sie wolniej niz w swobodnej przestrzeni.
Efekt ten zalezy od wewnetrznej Srednicy rury i jest automatycznie uwzgledniany w przetworniku
Micropilot. Wprowadzenie Srednicy rury jest wymagane wytacznie w przypadku stosowania rury
ostonowej lub poziomowskazowej. W przypadku montazu przetwornika FMR532 w rurach
ostonowych z rozszerzeniem $rednicy, nalezy wprowadzi¢ Srednice wewnetrzna dolnej czesci rury
(d2 na rysunku powyzej). Jest to czes$¢ rury ostonowej, w ktdrej faktycznie wykonywany jest pomiar.

3.8 Wskazanie "dist./ meas. value [odlegto$¢/wartos¢
mierzona]" (008)

Funkcja stuzy do wyswietlania odlegtosci mierzonej od punktu odniesienia do powierzchni

produktu oraz warto$ci poziomu, obliczonej w oparciu o znang warto$¢ kalibracyjna "pusty”.

Nalezy sprawdzi¢ czy wskazywane warto$ci odpowiadaja rzeczywistej warto$ci mierzonej poziomu

i rzeczywistej odlegtosci. Moga zaistnie¢ nastepujace przypadki:

m Prawidtowa odlegtos¢ — prawidtowa warto$¢ mierzona -> przejécie do nastepnej funkcji "check
distance [kontrola odlegtodci]" (051)

m Prawidtowa odlegtos¢ - nieprawidtowa warto$¢ mierzona -> sprawdzi¢ warto§¢ w funkciji
»empty calibr. [kalibr. "pusty"]" (005)

m Nieprawidtowa odlegtos¢ — nieprawidtowa warto$¢ mierzona -> przejscie do nastepnej funkcji
"check distance [kontrola odlegtosci]" (051)

Endress + Hauser



Micropilot S FMR530/531/532/533 3 Grupa funkcji "basic setup [ustawienia podstawowe]" (00)

3.9 Funkcja "check distance [kontrola odlegtosci]" (051)

Endress + Hauser

Funkcja ta stuzy do uruchomienia mapowania fatszywego echa. Aby mapowanie odbyto sie we
wiasciwym zakresie, odlegto$¢ mierzona musi by¢ poréwnana z rzeczywista odlegtoscia

do powierzchni produktu. Dostepne s3 nastepujace opcje:

Opcje wyboru:

m distance = ok [prawidtowa odlegtos¢]

m dist. too small [za mata odlegtos¢]

m dist. too big [za duza odlegtos¢]

m dist. unknown [nieznana odlegto$¢]

® manual [reczne wprowadzenie]

distance = ok [prawidtowa odlegtos¢]

m Wykonywane jest mapowanie do poziomu aktualnie mierzonego echa

m Zakres, w ktérym echo ma by¢ ttumione jest sugerowany w funkcji "range of mapping [zakres
mapowania]"(052)

Wykonanie mapowania jest zalecane nawet w tym przypadku.

dist. too small [za mata odlegtos¢]

m W tym przypadku analizowane s echa zaktdcajace

m Wykonywane jest mapowanie z uwzglednieniem aktualnie wykrywanych ech

m Zakres, w ktérym echo ma by¢ ttumione jest sugerowany w funkcji "range of mapping [zakres
mapowania]"(052)

dist. too big [za duza odlegtos¢]

m Blad ten nie moze by¢ wyeliminowany poprzez mapowanie echa zakltdcajacego

m Nalezy sprawdzi¢ parametry aplikacji (002), (003), (004) oraz "empty calibr. [kalibracja
"pusty"]" (005).

dist. unknown [nieznana odlegtos¢]
Jesli rzeczywista odlegto$¢ nie jest znana, mapowanie nie moze by¢ wykonane w zadnym zakresie.

manual [reczne wprowadzenie|
Zdefiniowanie zakresu mapowania mozliwe jest réwniez poprzez reczne wprowadzenie wartosci

w funkcji "range of mapping [zakres mapowania]"(052).

Uwaga!

Zakres mapowania musi koriczy¢ sie w odlegtosci 0.5 m przed poziomem aktualnie mierzonego
echa pochodzacego od powierzchni produktu. W przypadku pustego zbiornika, nalezy wprowadzi¢
nie warto$¢ E, lecz E — 0,5 m.
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3 Grupa funkcji "basic setup [ustawienia podstawowe]" (00) Micropilot S FMR530/531/532/533

3.10 Funkcja "range of mapping [zakres mapowania|" (052)

W funkcji tej wySwietlany jest sugerowany zakres mapowania. Punktem odniesienia pomiaru
jest zawsze punkt odniesienia na kotnierzu (patrz str. 2). Warto$¢ ta moze by¢ edytowana przez
uzytkownika. W przypadku mapowania z wprowadzeniem recznym, warto$cig domys$lng jest 0 m.

3.11 Funkcja "start mapping [uruchom. mapowania]" (053)

Funkcja ta stuzy do uruchomienia mapowania ech zakt6cajgcych w zakresie podanym w funkcji
"range of mapping [zakres mapowania]" (052).

Opcje wyboru:
m off [wyl.]: mapowanie nie jest wykonywane

® on [zat.]: mapowanie zostaje uruchomione

Podczas trwania procedury mapowania, wyswietlany jest komunikat "record mapping [zapis mapy]|".

Uwaga!
@ Jesli przyrzad znajduje sie w stanie alarmu, rejestracja mapy nie jest mozliwa.

3.12 Wskazanie "dist./ meas. value [odlegtos¢/wartos¢ mierzonal"
(008)

Funkcja stuzy do wyswietlania odlegtosci mierzonej od punktu odniesienia do powierzchni

produktu oraz warto$ci poziomu, obliczonej w oparciu o znang warto$¢ kalibracyjna "pusty". Nalezy

sprawdzi¢ czy wskazywane warto$ci odpowiadaja rzeczywistej wartosci mierzonej poziomu i

rzeczywistej odlegtodci. Moga zaistnie¢ nastepujace przypadki:

m Prawidtowa odlegtos¢ — prawidtowa warto$¢ mierzona — przejscie do nastepnej funkcji "check
distance [kontrola odlegtosci]" (051)

m Prawidtowa odleglos¢ - nieprawidtowa warto$¢ mierzona — sprawdzi¢ warto$¢ w funkgji
"empty calibr. [kalibr. "pusty"]" (005)

m Prawidtowa odleglos¢ - nieprawidtowa warto$¢ mierzona — przejscie do nastepnej funkcji
"check distance [kontrola odlegtosci]" (051).

20 Endress + Hauser



Micropilot S FMR530/531/532/533 3 Grupa funkcji "basic setup [ustawienia podstawowe]" (00)

3.13 Funkcja "history reset [reset historii]" (009)

Funkcja ta stuzy do resetowania historii urzadzenia, tzn. kasowana jest tabela warto$ci poziomu

i odpowiadajacych im wartosci indeksu. Po zresetowaniu historii tworzona jest i zapisywana nowa
tabela, patrz str. 29.

@ Uwaga!
Reset historii powinien by¢ wykonywany po:
m pierwszym montazu lub
m zmianie ustawieri podstawowych, albo
® zmianie pozycji montazowe;.
W tym przypadku nalezy skasowac takze tabele pomiaréw kontrolnych, korzystajac z funkcji "dip
table mode [tryb tabeli pomiaréw kontrolnych]" (033).

Po uptywie 3 s ukazuje sie nastepujace wskazanie

% Wskazéwka!

Po zakoriczeniu konfiguracji podstawowej, zalecane jest dokonanie analizy sygnatu za pomoca
krzywej obwiedni echa (grupa funkcji "display [wskaznik]" (09)).
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4 Grupa funkgcji "safety settings [ustawienia bezpieczeristwal" (01) Micropilot S FMR530/531/532/533

4  Grupa funkcji "safety settings [ustawienia
bezpieczenistwal" (01)

Funkcja ta stuzy do definiowania reakcji na wyjsciu w przypadku alarmu.

Opcje wyboru:

m MIN -10% 3.6 mA

= MAX 110% 22 mA

m hold [zamroZenie wartosci]

m user specific [warto$¢ def. przez uzytkownika]

MIN -10% 3.6 mA

[MA] (110%)
22 1T

|
364 v (-10%)

Podczas, gdy przyrzad znajduje sie w stanie alarmu, stan na wyjsciu jest nastepujacy:
m HART: MIN-Alarm 3.6 mA

MAX 110% 22 mA

[mA] | (110%)

22 7 ‘

36

Podczas, gdy przyrzad znajduje sie w stanie alarmu, stan na wyjsciu jest nastepujacy:
m HART: MAX-Alarm 22 mA

22 Endress + Hauser



Micropilot S FMR530/531/532/533 4 Grupa funkcji "safety settings [ustawienia bezpieczeristwal" (01)

hold [zamrozenie wartosci]

HART
[mA] } (110%)
22
\\f zamrozenie
364 - (-10%)
t

Podczas, gdy przyrzad znajduje sie w stanie alarmu, na wyj$ciu zachowana zostaje ostatnia warto$§¢
mierzona.

user specific [warto$¢ def. przez uzytkownika]

HART
mAT 4 (110%)
22
s
X MA oo
Y- EET— ('10%)

Podczas, gdy przyrzad znajduje sie w stanie alarmu, na wyjsciu generowana jest wartos¢
definiowana w funkcji "output on alarm [sygnalizacja alarmu]" (011) (x mA).

4.2  Funkcja "output on alarm [sygnalizacja alarmu]" (011)

Prad wyjsciowy generowany podczas alarmu okre$lany jest w mA. Omawiana funkcja jest aktywna
jesli dla funkcji "output on alarm [sygnalizacja alarmu]" (010) wybrano opcje "x mA".
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4.3 Funkcja "outp. echo loss [sygnal. utraty echa]" (012)

Funkcja ta stuzy do definiowania reakcji na wyjsciu w przypadku utraty echa.

Opcje wyboru:

m alarm

m hold [zamroZenie warto$ci]
® ramp %/min [lin. ch-ka %/min]

alarm

22

[mA] | (110%)

\\f_.ALARM
-

opoznienie (014)

364 ('10%)

W przypadku utraty echa, po uptywie czasu zaprogramowanego w funkcji "delay time
[opéZnienie]" (014), przyrzad jest przetaczany w stan alarmu. Stan na wyjsciu jest zalezny

od ustawienia w funkcji "output on

hold [zamroZenie wartosci]

alarm [sygnalizacja alarmu]" (010).

[mA]
22 ]

N\

| —
opoznienie (014)
(-10%)

3.6

Przy utracie echa, po uptywie czasu zdefiniowanego w funkcji "delay time [opéZnienie]"(014),
generowane jest ostrzezenie. Na wyjsciu zachowana zostaje ostatnia warto$¢ mierzona.
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ramp %/min [lin. ch-ka %/min]

[mA]
20.5-

3.8 -

ch-ki/min A%

% przyr. wart.i
(013)

min N

Przy utracie echa, po uptywie czasu zdefiniowanego w funkcji "delay time [opdZnienie]"(014),
generowane jest ostrzezenie. Stan na wyjsciu jest przetaczany do 0% lub 100% zgodnie z liniowa
charakterystyka, ktérej nachylenie definiowane jest w funkcji "ramp %span/min [% przyr. wart.
ch-ki/min]" (013).

4.4  Funkcja "ramp %span/min [% przyrost wart. ch-ki/min.]"
(013)

Reakcja na wyjsciu w przypadku utraty echa definiowana jest poprzez nachylenie liniowej
charakterystyki przetaczania. Warto$¢ ta wykorzystywana jest woéwczas, gdy w funkcji "outp. echo
loss [sygnal. utraty echa]" (012) wybrana jest opcja "ramp %span/min [% przyrost wart. ch-
ki/min.]" Nachylenie okreslane jest jako przyrost odpowiadajacy % zakresu pomiarowego na minute.

4.5 Funkcja "delay time [op6Znienie]" (014)

Funkcja ta stuzy do wprowadzenia czasu opéZnienia (Warto$¢ domyslna = 30 s), po uptywie
ktérego generowane jest ostrzezenie informujace o zagubieniu echa lub po ktérym przyrzad
przefaczany jest w stan alarmu.
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4.6 Funkcja "safety distance [strefa bezpieczeristwal" (015)

Strefa bezpieczenistwa, ktérej zakres jest programowany, lezy przed "blocking dist. [strefa
martwal]" (059) (patrz str. 49). Wprowadzenie tego parametru pozwala na generowanie
ostrzezenia, ze przy dalszym wzroscie poziomu produktu pomiar bedzie nieprawidtowy,
np. przy wzroscie poziomu do wysokosci, na ktdrej znajduje sie antena.

strefa martwa (059)
strefa martwa (059)

strefa bezp. (015)

W funkcji tej nalezy wprowadzi¢ zakres strefy bezpieczetistwa. Warto$¢ domyslna: 0.1 m.

4.7 Funkcja "in safety distance [w strefie bezpiecz.|" (016)

W funkciji tej definiowana jest reakcja przyrzadu w przypadku, gdy poziom produktu znajduje sie
w strefie bezpieczeristwa.

Opcje wyboru:

m alarm

® warning [ostrzeZenie]

m self holding [autom. zamroZenie wartosci
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alarm

[mA]
22
SD

3.6

Przyrzad przechodzi w stan alarmu zdefiniowany w funkcji "output on alarm [sygnalizacja
alarmu]" (011)). Wyswietlany jest komunikat alarmu E651 - "level in safety distance - risk of
overspill [poziom w strefie bezpieczeristwa - ryzyko przelania]".

Po spadku poziomu produktu ponizej strefy bezpieczeristwa, komunikat alarmu znika i przyrzad
powraca do normalnego trybu pomiarowego.

warning [ostrzezenie]

[mA]
7 110%

i
OSTRZEZENIE

Wyswietlane jest ostrzezenie E651 - "level in safety distance - risk of overspill [poziom w
strefie bezpieczeristwa - ryzyko przelania|", lecz pomiar jest kontynuowany. Po spadku poziomu
produktu ponizej strefy bezpieczeristwa, komunikat ostrzezenia znika.

self holding [autom. zamroZenie wartosci|

Przyrzad przechodzi w stan alarmu zdefiniowany w funkcji "output on alarm [sygnalizacja
alarmu]" (011)). Wyswietlany jest komunikat alarmu E651 - "level in safety distance - risk of
overspill [poziom w strefie bezpieczeristwa - ryzyko przelania]". Pomiar jest kontynuowany tylko
wowczas, gdy po spadku poziomu produktu ponizej strefy bezpieczeristwa automatyczne
zamrozenie warto$ci zostanie zresetowane (za pomoca funkgcji: "ackn. alarm [potwierdz. alarmul"
(017)).
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4.8 Funkcja "ackn. alarm [potwierdz. alarmu]" (017)

Funkcja ta umozliwia potwierdzenie alarmu, wymagane w przypadku ustawienia "self holding
[autom. zamrozZenie warto$ci]".

Opcje wyboru:
® no [nie]

m yes [tak]

no [nie]
Alarm nie zostaje potwierdzony.

yes [tak]
Alarm zostaje potwierdzony.

4.9  Funkcja "overspill prot. [zabezp. przed przel.]" (018)

Jesli wybrana zostanie opcja "german WHG [zg. z WHG]", réZne parametry zwigzane

z zabezpieczeniem przed przelaniem wg wytycznych WHG / SIL, automatycznie przyjmuja
ustawienia domyslne, po czym tryb konfiguracji zostaje zablokowany. W celu odblokowania nalezy
wybraé opcje "Standard".

U Po uptywie 3 s ukazuje sie nastepujace wskazanie
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5 Grupa funkcji "mounting calibr. [kalibracja po
montazu|" (03)

Funkcja ta stuzy do wprowadzania tabeli pomiaréw kontrolnych lub przeprowadzania korekcji
automatyczne;j.

5.2  Funkcja "auto correction [automatyczna korekcjal" (031)

Endress + Hauser

Podczas pomiaréw poziomu za pomocg systeméw radarowych, wielokrotne echa mogg wptywaé
na jako$¢ sygnatu, powodujac powazne btedy pomiarowe. Termin "wielokrotne echa" odnosi sie
takze do wigzek odbieranych przez system radarowy, ktére nie ulegly odbiciu od powierzchni
medium. Moga one by¢ odbierane przez antene po odbiciu od $ciany lub od sklepienia zbiornika.
Zjawisko to jest zauwazalne szczegdlnie w przypadku przetwornikéw zamontowanych blisko $cian,
gdy stozkowa wiazka sygnatu mikrofalowego omiata $ciane zbiornika. Przetwornik Micropilot S
umozliwia automatyczne wykrywanie i korekcje btedéw pomiarowych spowodowanych
wielokrotnymi echami. Wynika to z faktu, ze do oceny sygnatéw odbitych wykorzystuje on dwa
niezalezne zestawy informaciji:

m Po pierwsze, analizuje amplitude energii odbitej, za pomocg tzw. krzywej obwiedni echa.

m Po drugie, analizuje faze odbitej energii.

Kluczowym czynnikiem, zapewniajacym staty sygnat wyjsciowy, jest przypisanie wartosci fazy

do odpowiednich wartosci poziomu. To przypisanie jest realizowane za pomoca tabeli korelacji
(tabeli indekséw korekcyjnych). Przetwornik Micropilot S zapamietuje je dla konkretnych aplikaciji
po zamontowaniu (okres "uczenia sie").

Dlatego tez po zakoniczeniu montazu przyrzadu i po zakoriczeniu kalibracji podstawowej, musi by¢
przeprowadzony reset historii (nalezy wybrac¢ opcje "yes [tak]" dla funkcji "history reset [reset
historii]" (009) w grupie funkcji "basic setup [ustawienia podstawowe]" (00)).

W fazie "uczenia sie" podczas napetniania i oprézniania zbiornika, system radarowy nie powinien
by¢ wylaczany. Btedu nie powoduje wytaczenie systemu jedynie w przypadku pomijalnie matych
zmian poziomu.

Uwaga!

W fazie "uczenia sie" szybkie napetnianie/opréznianie zbiornika lub turbulentna powierzchnia
moze powodowad wytaczanie i wiaczanie funkcji analizy fazy. Nastepnie stwierdzone btedy
pomiarowe znikajg, gdy tylko poziom w zbiorniku powrdci do warto$ci mierzonych przez
przetwornik Micropilot S przy wtaczonej funkcji analizy fazy. Jezeli stwierdzone wyniki pomiaréw
zostang skorygowane za pomoca tabeli pomiaréw kontrolnych, Micropilot S automatycznie
uwzgledni te poprawki i skoryguje tabele indekséw korekcyjnych. NIE nalezy wprowadzac
zadnych poprawek ustawien kalibracji podstawowej ani rozszerzonej.
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A

Wskazdéwkal!

Micropilot S natychmiast po zakoriczeniu montazu dokonuje pomiaréw z deklarowana
milimetrowa doktadnoscia. Przy pierwszym przejsciu catego zakresu pomiarowego (konfigurowanie
tabeli korekcyjnej), maksymalna dopuszczalna szybkos$¢ napetniania nie powinna przekraczaé

100 mm zmiany poziomu/min. Potem nie obowigzuja juz Zadne ograniczenia zwigzane

z szybkodcig napetniania.

5.3  Funkcja "pipe diam. corr. [korekcja Sredn. rury]|" (032)
(dotyczy wytacznie przetwornika FMR532)

Do pomiaréw poziomu w rurze ostonowej, systemy radarowe wymagaja bardzo precyzyjnych
danych o jej Srednicy wewnetrznej. Jesli warto$¢ wprowadzona w grupie funkcji ,basic setup
[ustawienia podstawowe]" (00) ré6zni sie od rzeczywistej warto$ci Srednicy wewnetrznej rury
ostonowej o wiecej niz +0,1 mm, nie mozna zagwarantowa¢ milimetrowej doktadnosci pomiaru
poziomu. Spowodowane tym btedy majg liniowy charakter i mozna je skorygowac¢ korzystajac

z tabeli pomiaréw kontrolnych, jesli zawiera ona co najmniej dwie pozycje.

Przetwornik Micropilot S posiada funkcje automatycznej korekciji $rednicy wewnetrznej rury.
Funkcja ta stuzy do ustawienia rzeczywistej wartodci Srednicy wewnetrznej rury ostonowej
(wprowadzonej w grupie funkcji "basic setup [ustawienia podstawowe]" (00). Zaktada sie jednak
przy tym, ze warto$¢ wprowadzona w grupie funkcji "basic setup [ustawienia podstawowe]" (00)
jest mozliwie najblizsza rzeczywistej wartosci Srednicy wewnetrznej rury. Zdefiniowana przez
uzytkownika warto$¢, wprowadzona w grupie "basic setup [ustawienia podstawowe|" (00) moze
by¢ skorygowana o te warto$¢. Nastepnie nalezy wiaczy¢ funkcje "pipe diam. corr. [korekcja
$redn. rury]" (032), jesli od uruchomienia nastapita zmiana poziomu wynoszaca co najmniej 5 m.
Srednica rury, ktéra przyrzad okre$la automatycznie, bedzie nastepnie przestana do funkcji "pipe
diameter [$red. rury]" (007).

Wskazdéwkal!

Tylko wtedy, gdy nastapi zmiana warto$ci funkcji "pipe diameter" (007), niezbedne jest
wykonanie "resetu historii" (009) oraz usuniecie tabeli pomiaréw kontrolnych po uruchomieniu
funkcji "pipe diam. corr." (032). W przeciwnym razie zmiana poziomu, wynoszaca 5 m,

nie zostata jeszcze przekroczona. Funkcja "pipe diam. corr. [korekcja $redn. rury]|" (032)
powinna by¢ ponownie wytaczona a procedure nalezy powtérzy¢ pézniej.
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5.3.1 Wskazanie "custody mode [tryb pomiaréw rozliczeniowych|" (0A9)

Wskazuje tryb kalibracji przetwornika. Tryb kalibracji (aktywny) mozna ustawi¢ za pomoca blokady
przyciskéw na module elektroniki (patrz str. 7).

Opcje wyboru:

m inactive [nieaktywna]

m active pos. [aktywny i zachowany]

®m active neg. [aktywny ale nie zachowany]

inactive [nieaktywna]
Tryb pomiaréw rozliczeniowych jest wytaczony (przetacznik trybu rozliczeniowego otwarty,
patrz str. 9)

active pos. [aktywny i zachowany]
Tryb pomiaréw rozliczeniowych jest wiaczony (przyrzad zaplombowany i zapewnia milimetrowa
doktadnos¢) i zostaje zachowany.

active neg. [aktywny ale nie zachowany]
Tryb pomiaréw rozliczeniowych jest wiaczony (przyrzad zaplombowany i zapewnia milimetrowa
doktadnos¢), ale nie zostaje zachowany, np. poniewaz stosunek sygnatu do zakt6cenia jest mniejszy

od 5 dB (patrz funkcja "echo quality [poziom echa]" (056) w grupie funkcji "extended calibr.
[kalibr. rozszerzona]" (05)).

Uwaga!

Po wprowadzeniu wszystkich wartosci i zakoficzeniu montazu i ustawiania, nalezy wprowadzi¢
Kod resetu "555" w funkcji "reset [reset]" (0A3), aby wykonac reset historii przyrzadu lub
wprowadzi¢ "yes [tak]", celem zresetowania historii przyrzadu dla automatycznej korekcji.

31



5 Grupa funkcji "mounting calibr. [kalibracja po montazu|" (03) Micropilot S FMR530/531/532/533

5.4 Funkcja "dip table mode [tryb tabeli pomiaréw kontrolnych]"
(033)

Funkcja ta stuzy do uaktywnienia i deaktywacji tabeli pomiaréw kontrolnych.

Opcje wyboru:

® manual [reczne wprowadzenie]

® semi-automatic [pétautomatycznal
m table on [uaktywnienie tabeli]

m table off [tabela nieaktywna]

m clear table [kasowanie tabeli]

m view [wysSwietlanie]

manual [reczne wprowadzenie]
Mozliwy odczyt i zapis par warto$ci w tabeli pomiaréw kontrolnych. Kazda para wartosci obejmuje
warto$¢ mierzong oraz warto$¢ uzyskang poprzez reczng kontrole poziomu za pomocg przymiaru
recznego.
— Niekorygowana warto$¢ mierzona:
Jest to warto$¢ mierzona podawana przez przyrzad pomiarowy, NIE skorygowana poprzez
wykorzystanie danych z tabeli pomiaréw kontrolnych. Wybdr wartosci mierzonej, poziomu
lub rezerwy zbiornika zalezy od ustawienia danego przyrzadu.
— Warto$¢ mierzona recznie:
Jest to poziom lub odlegto$¢ od kotnierza (punktu odniesienia pomiaru), zmierzona przymiarem
recznym. Warto$¢ ta stuzy do korekty warto$ci mierzone;j.
Tryb recznego wprowadzania danych do tabeli pomiaréw kontrolnych mozna wykorzystac¢
do wprowadzania serii par danych dla réznych pozioméw w zbiorniku.

% Wskazdéwkal!
Im wieksza odlegto$¢ pomiedzy poszczegdlnymi poziomami podczas recznej kontroli poziomu,
tym doktadniejsza jest tabela linearyzacji.

semi-automatic [pétautomatyczna|

Mozliwy odczyt par warto$ci z tabeli pomiaréw kontrolnych. Mozna wprowadza¢ tylko wartos¢
mierzona recznie. Gdy wystepuja howe pary warto$ci, aktualny poziom lub odlegtos¢ jest
przyjmowany(a) jako warto$¢ mierzona.

table on [uaktywnienie tabeli]
Tabela pomiaréw kontrolnych jest aktywna.

table off [tabela nieaktywna]
Tabela pomiaréw kontrolnych jest nieaktywna.

clear table [kasowanie tabeli]
Cata tabela pomiaréw kontrolnych zostaje skasowana. Tabela jest nieaktywna. Ustawiana jest
maksymalna liczba punktéw w tabeli (= 32).

view [wyswietlanie]

Para warto$ci w tabeli pomiaréw kontrolnych moze by¢ wytacznie wyswietlana. Te opcje menu
mozna wybra¢ nawet jeéli nie ma zadnej tabeli. W tym przypadku liczba wolnych pozycji tabeli
ma warto$¢ maksymalng (= 32).
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5.4.1 Tabela pomiar6w kontrolnych

Tabela pomiaréw kontrolnych stuzy do korekcji odczytéw poziomu przez przetwornik w oparciu
0 reczng kontrole poziomu za pomocg przymiaru recznego (np. legalizowanej ta§my). Stuzy ona
w szczeg6lnosci do dostosowania wynikéw pomiaru poziomu do specyficznych warunkéw
aplikacji, np. offset mechaniczny, konstrukcja zbiornika/rury ostonowe;.

W zalezno$ci od przepiséw krajowych, podczas kalibracji inspektorzy Urzedu Miar i Wag dokonuja
recznej kontroli poziomu przy réznym stopniu napetnienia zbiornika (od jednego do trzech)

i sprawdzaja odczyty przetwornika. Celem korekcji odczytu poziomu, do tabeli mozna wprowadzi¢
tylko jedng pare wartodci, jako offset pomiaru.

W przypadku wprowadzenia drugiej pary warto$ci do tabeli, przetwornik akceptuje skorygowane
warto$ci mierzone identycznie dla obu par. Wszystkie pozostate wartosci mierzone s ustalane
metoda ekstrapolaciji liniowej.

W razie wprowadzenia wiecej niz dwéch par warto$ci, pomiedzy dwoma sgsiednimi parami
warto$ci system dokonuje ekstrapolaciji liniowej. W pozostatych punktach ekstrapolacja jest takze
liniowa.

‘ ustawienia podstawowe ‘

‘ reset ,historii” ‘

i

| opcje
tabeli pomiaréw kontrolnych

opcja zalecana:

pomiary reczne i ntychmiastowa rgczna kontrola poziomu
korekta offsetu w trybie i zebranie danych
po6tautomatycznym lub korekta pomiarowych poziomu dla
kalibracji poziomu ,pusty” catego zakresu pomiarowego
' t

zebranie wiekszej ilosci danych poprzez
reczng kontrole poziomu; jesli odchyiki
pomiarowe sg >4 mm
a zmiana poziomu > 2 m:
wprowadzenie nowych wartosci do tabeli pomiardéw
kontrolnych w trybie pétautomatycznym

analiza zebranych danych;
reczne wprowadzanie
charakterystycznych
par wartosci do tabeli pomiaréw
kontrolnych

Gromadzenie i wprowadzanie danych do tabeli pomiaréw kontrolnych moze by¢ dokonane na dwa
alternatywne sposoby. Aby nie pomyli¢ warto$ci pomiarowych uzyskanych poprzez korekcje
offsetem lub za pomocg linearyzacji tabeli pomiaréw kontrolnych z nieskorygowanymi warto$ciami
pomiarowymi, zalecane jest wprowadzanie nowych par warto$ci w trybie pétautomatycznym.

W tym przypadku pierwsza warto$¢ tabeli pomiaréw kontrolnych nalezy wprowadzi¢ bezposrednio
po kalibracji podstawowej. Dalsze punkty linearyzacji nalezy wprowadzac tylko wtedy, gdy zmiana
poziomu wyniesie co najmniej 2 m (patrz rysunek powyzej, "opcja zalecana") a odchytka miedzy
"nieskorygowang warto$cig mierzong" a wartoscia uzyskana poprzez reczng kontrole poziomu

Za pomocg przymiaru recznego wyniesie co najmniej 4 mm. Jesli procedura ta nie moze by¢
zastosowana, po kalibracji podstawowej do tabeli pomiaréw kontrolnych NIE nalezy wprowadzaé
zadnych par wartosci. Dane pomiarowe oraz warto$ci uzyskane poprzez reczng kontrole poziomu
Za pomocy przymiaru recznego powinny by¢ zebrane dla catego zakresu pomiarowego i poddane
analizie pod katem jakosci dopasowania do charakterystyki przetwornika. Tylko wtedy nalezy
wprowadzaé charakterystyczne pary wartodci do tabeli pomiaréw kontrolnych w trybie recznym
(patrz rysunek powyzej, strona prawa). Jesli konieczna jest dalsza linearyzacja, dodatkowe wartosci
uzyskane poprzez reczng kontrole poziomu powinny by¢ wprowadzane wytacznie w trybie
po6tautomatycznym.
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Wskazdéwka!

m Offsetu NIE nalezy okresla¢ ani wprowadzaé w bliskim sasiedztwie anteny (por. definicja strefy
bezpieczeristwa) lub w bezposredniej bliskosci dna zbiornika, poniewaz w tych zakresach moga
wystapi¢ zaktdcenia wigzki pomiarowe;.

m Tabele pomiaréw kontrolnych mozna wydrukowac, korzystajac z oprogramowania
narzedziowego FieldCare. Przed wydrukiem nalezy ponownie ustanowi¢ potaczenie
z przetwornikiem, celem aktualizacji danych FieldCare.

m Wprowadzanie warto$ci do tabeli pomiaréw kontrolnych dokonujemy w trybie
pétautomatycznym. Podczas wprowadzania warto$ci zalecane jest pozostawienie uaktywnionej
funkcji "auto correction [automatyczna korekcja]" (031).

Uwaga!

Po wprowadzeniu jednego lub kilku punktéw do tabeli pomiaréw kontrolnych nalezy sprawdzi¢,
czy tabela zostata uaktywniona poprzez wybranie opcji "table on [tabela aktywnal".

5.5 Funkcja "dip table [tabela pomiar6w kontrolnych]" (034)

Funkcija ta stuzy do edycji warto$ci mierzonej. Liczba za pozycja "remain [pozostato]" wskazuje
aktualnie wolng liczbe par warto$ci. Maksymalna liczba par warto$ci wynosi 32 i po wprowadzeniu
kazdej kolejnej pary jest zmniejszana o jeden.

Wskazdéwkal!

Nieskorygowana warto$¢ mierzona jest wyswietlana w funkcji "dip table [tabela pomiaréw
kontrolnych]" (034). Po uaktywnieniu tabeli pomiaréw kontrolnych, moze ona znacznie rézni¢ sie
od warto$ci mierzonych.

5.6 Funkcja "dip table [tabela pomiar6w kontrolnych]" (035)

Funkcja ta stuzy do edycji warto$ci pomiaréw kontrolnych.
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5.7 Funkcja "dip table handl. [obstuga tabeli pom. kontr.]" (036)

Endress + Hauser

Funkcja ta stuzy do wprowadzania wartosci pomiaru kontrolnego (poziomu lub odlegtosci),
ktéra stuzy do korekcji warto$ci mierzonych.

Opcje wyboru:

= new point [nowy punkt]

m edit point [edycja punktu]

m store point [zapis punktul]

m delete point [kasowanie punktuy]
m return [powrot]

® next point [nastepny punkt]

m previous point [poprzedni punkt]

Ogodlna procedura:

Aby wprowadzi¢ nowy punkt do tabeli, wybierz

"new point [nowy punkt]", aby wprowadzi¢ nowg (pare) wartosci

"store point [zapis punktu]", aby posortowaé nowg (pare) wartosci

"return [powr6t]", aby wej$¢ do trybu tabeli pomiaréw kontrolnych a nastepnie
"table on [tabela aktywna]", aby uaktywni¢ tabele pomiaréw kontrolnych.

new point [nowy punkt]

Umozliwia wprowadzenie nowego punktu. Sugerowane warto$ci wyswietlane dla wartosci
mierzonej i wartosci kontrolnej, to biezacy poziom niekorygowany lub rezerwa zbiornika. Nowa
pare wartosci mozna zmieni¢ bez wybierania parametru "edit point [edycja punktu]". Parametr ten
mozna wybra¢ nawet wtedy, gdy tabela jest petna. W tym przypadku liczba wolnych pozycji tabeli
przyjmuje warto$¢ minimalng (= 0).

edit point [edycja punktuy]
Umozliwia zmiane wySwietlanej pary warto$ci. Warto$¢ mierzona recznie moze by¢ zmieniona
jedynie w trybie pétautomatycznego wprowadzania.

Uwaga!
Aby zatwierdzi¢ pare wartosci w tabeli, nalezy wybraé opcje "store point [zapis punktu]".

store point [zapis punktuy]
Powoduje posortowanie pary warto$ci w tabeli.

Wskazdéwka!

Aby sortowanie byto mozliwe, muszg by¢ spetnione nastepujace kryteria:

m Warto$ci mierzone nie mogg by¢ sobie réwne i musza im odpowiadac rézne wartosci zmierzone
recznie.

m Warto$¢ zmierzona znajdujaca sie w tabeli jest uznawana za réwna, gdy jest wieksza lub mniejsza
0 mniej niz 1 mm od wartosci, ktéra ma by¢ sortowana.

m Po sortowaniu dalej zaznaczona jest opcja "edit point [edycja punktu]" i zmniejsza sie liczba
wolnych pozycii tabeli.

Uwaga!

Jedli danej warto$ci nie mozna posortowac, aktywna pozostaje poprzednia opcja menu.

Nie jest generowane ostrzezenie, ani komunikat btedu. Liczba wolnych pozycji w tabeli nie ulega
zmniejszeniu.
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delete point [kasowanie punktu]

Powoduje skasowanie aktualnie wyswietlanego punktu z tabeli. Po skasowaniu wySwietlany jest
poprzedni punkt. Jesli przed kasowaniem tabela zawierata tylko jeden punkt, jako para wartosci
wySwietlana jest aktualna warto$¢ mierzona.

return [powr6t]
Wybranie tej opcji powoduje powrét do funkcji "dip table mode [tryb tabeli pomiaréw
kontrolnych]" (033).

next point [nastepny punkt]
Wybdr tej opciji powoduje przewijanie tabeli w dét. Te opcje mozna wybra¢ nawet wtedy, gdy tabela
jest pusta. Nie powoduje to jednak zmiany wyswietlanej wartosci.

previous point [poprzedni punkt]
Wybdr tej opcji powoduje przewijanie tabeli w gére. Te opcje mozna wybra¢ nawet wtedy, gdy
tabela jest pusta. Nie powoduje to jednak zmiany wysSwietlanej warto$ci.

Uwaga!

@ Po wprowadzeniu jednego lub kilku punktéw do tabeli pomiaréw kontrolnych nalezy sprawdzi¢,
czy tabela jest aktywna, korzystajac z opcji "table on [tabela aktywna]" funkcji "dip table mode [tryb
tabeli pomiaréw kontrolnych]".

5.8 Funkcja "dip table state [stan tabeli pom. kontr.]" (037)

Funkcja ta wyswietla stan tabeli pomiaréw kontrolnych.
Opcje:

m table on [tabela aktywna]

m table off [tabela nieaktywna]

table on [tabela aktywna]
Wskazuje, ze tabela pomiaréw kontrolnych jest aktywna.

table off [tabela nieaktywna]
Wskazuje, ze tabela pomiaréw kontrolnych jest nieaktywna.
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6  Grupa funkcji "linearisation [linearyzacjal" (04)

Opcje wyboru:

m level CU [poziom JU]
m level DU [poziom JO|

m ullage CU [rezerwa JU|
m ullage DU [rezerwa JO|

level CU [poziom JU]

Poziom w jednostkach definiowanych przez uzytkownika. Mozliwa jest linearyzacja warto$ci
mierzonej. Ustawieniem domy$lnym funkcji "linearisation [linearyzacja]" (041) jest:

linear O ... 100% [liniowa O ... 100%].

level DU [poziom JO]
Poziom w jednostkach wybranych w funkcji "distance unit [jednostka odlegtosci]" (0C5).

ullage CU [rezerwa JU]|

Rezerwa ekspansyjna zbiornika w jednostkach definiowanych przez uzytkownika. Mozliwa jest
linearyzacja warto$ci. Ustawieniem domys$lnym funkcji "linearisation [linearyzacja]" (041) jest:
linear 0...100% [liniowa 0...100%].

ullage DU [rezerwa JO|
Rezerwa ekspansyjna zbiornika w jednostkach wybranych w funkcji "distance unit [jednostka
odlegtosci]" (0C5).

% Wskazdéwka!
Warto$cia odniesienia dla rezerwy ekspansyjnej zbiornika jest odlegto$¢ "full calibr. [kalibr. "petny"]"
(=zakres).

rezerwa

poziom
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6.2 Funkcja "linearisation [linearyzacja|" (041)

Funkcja linearyzacji definiuje zaleznos$¢ pomiedzy poziomem a objetoscia lub masa produktu oraz
umozliwia pomiar w réznych jednostkach zdefiniowanych przez uzytkownika, np. metrach,
hektolitrach, itd. Warto$¢ mierzona (000) jest wskazywana w wybranych jednostkach.

Funkcja ta stuzy do wyboru trybu linearyzacji.

Opcje wyboru:

m linear [liniowa]

®m horizontal cyl [poziomy zb. cylindryczny]
® manual [reczna)

m semi-automatic [pétautomatycznal

m table on [uaktywnienie tabeli]

m clear table [kasowanie tabeli]

linear [linjowa]

Zalezno$¢ pomiedzy jednostkami i poziomem jest dla danego zbiornika liniowa, np. w przypadku
pionowego zbiornika cylindrycznego. Po wprowadzeniu maksymalnej objetosci/masy mozliwy jest
pomiar w jednostkach zdefiniowanych przez uzytkownika.

Jednostki mozna wybra¢ w funkcji "customer unit [jednostka uzytkownika|" (042). Nalezy
zdefiniowac warto$¢ objetosci odpowiadajaca warto$ci wprowadzonej w funkcji "max scale [maks.
zakres]" (046). Warto$¢ ta odpowiada warto$ci 100% (= 20 mA dla HART) na wyjsciu.

100%f — = — =

Y

kg, m3, #t3, ... = jednostka uzytkownika (042)

maks. zakres
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horizontal cyl [poziomy zb. cylindryczny]

W przypadku poziomych zbiornikéw cylindrycznych, objeto$¢, masa, itd. obliczane s3
automatycznie po wprowadzeniu warto$ci w funkcjach: "diameter vessel [Srednica zbiornikal"
(047), "customer unit [Srednica zbiornika]" (042) i "max scale [maks. zakres|" (046).
Warto$¢ "max scale" (046) odpowiada wartosci 100% (= 20 mA dla HART) na wyjsciu.

20 100%

0%

kg, m3, ft3, ... = jednostka uzytkownika (042)

maks. zakres
(046)

manual [reczna)l

Jesli w obrebie ustawionego zakresu pomiarowego zalezno$¢ miedzy poziomem a objetoscia

lub masa jest nieliniowa, mozliwe jest wprowadzenie tabeli linearyzacji, pozwalajacej na pomiar

w zdefiniowanych jednostkach. Wymagania sg nastepujace:

m Nalezy wprowadzi¢ maks. 32 pary warto$ci wyznaczajacych punkty krzywej linearyzacii.

m Warto$ci poziomu nalezy wprowadza¢ w porzadku rosngcym. Krzywa musi narasta¢
monotonicznie.

m Warto$ci poziomu dla pierwszego i ostatniego punktu krzywej linearyzacji musza by¢ zgodne
z odpowiednimi warto$ciami kalibracyjnymi, tj. "kalibr. pusty" i "kalibr. petny".

m Linearyzacja dokonywana jest w jednostkach zdefiniowanych podczas podstawowej konfiguracji
w funkcji "distance unit [jednostka odlegtosci]" (0C5).

kg, m3, ft3, ... = jednostka uzytkownika (042)

Kazdy punkt (2) w tabeli opisany jest przez pare wartosci: poziom (3) i np. objetos¢ (4).
Ostatnia para wartosci definiuje warto$¢ wyjsciowa 100% (= 20 mA dla HART).
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- T

CICG)

Vi

Nalezy wybraé¢ nr punktu w tabeli (Punkt 1).

Whprowadzi¢ poziom odpowiadajacy punktowi 1.

Wprowadzi¢ odpowiadajacg mu objetos¢.

Czy wprowadzany bedzie kolejny punkt tabeli?

Nastepny punkt tabeli.

... Kontynuowa¢ do momentu wybrania odpowiedzi "no
[nie]" w funkcji "next point [nastepny punkt|" (045).

% Wskazdéwka!

Po wprowadzeniu wszystkich punktéw tabeli linearyzaciji, nalezy ja uaktywni¢ za pomocg funkcji
"table on [uaktywnienie tabeli]".
Warto$¢ odpowiadajaca 100% (=20 mA dla HART) definiowana jest poprzez ostatni punkt w tabeli.

% Wskazdéwka!
Przed zatwierdzeniem warto$ci 0.00 m jako poziomu lub wartosci 0.00% jako objetosci, nalezy
Za pomoca przycisku b =) uaktywnic tryb edyciji.

Wprowadzenie wartosci do tabeli linearyzacji mozliwe jest réwniez za pomoca kreatora tabeli
w programie ToF Tool. Istnieje réwniez mozliwo$¢ graficznej prezentaciji tabeli.
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semi-automatic [pétautomatycznal

Krzywa linearyzacji wprowadzana jest pétautomatycznie podczas stopniowego napetniania
zbiornika. Micropilot automatycznie wykrywa poziom. Nalezy wéwczas wprowadzi¢ odpowiednia
wartos$¢ objetosci/masy.

Procedura jest analogiczna jak w przypadku recznego wprowadzania tabeli, z t3 tylko réznicg, ze
warto$¢ poziomu dla kazdego punktu tabeli okredlana jest automatycznie przez przyrzad.

Wskazdéwka!

W przypadku oprézniania zbiornika (pomiar objetosciowy), nalezy uwzgledni¢ ponizsze zalecenia:

m Liczba punktéw tabeli linearyzacji musi by¢ z géry ustalona.

m Pierwszy punkt tabeli = 32 - liczba punktéw.

m Numery punktéw w funkcji "Tab. no. [nr poz. tabeli]" (043) sa wprowadzane w odwrotnej
kolejnosci (ostathie wprowadzenie = 1).

table on [uaktywnienie tabeli]
Wprowadzona tabela linearyzaciji efektywna jest tylko wéwczas, gdy zostanie uaktywniona.

clear table [kasowanie tabeli]
Przed przystapieniem do wprowadzania warto$ci do tabeli linearyzacji, dowolna istniejaca
wczesniej tabela musi zostac¢ skasowana. Automatycznie ustawiany jest tryb linearyzaciji liniowej.

Wskazdéwka!

Aktywny tryb tabeli linearyzacji mozna wytaczy¢ poprzez wybdr opcji "linear [liniowa]" lub
"horizontal cyl [poziomy zb. cylindryczny]" (lub poprzez wybér ustawienia "level/ullage
[poziom/rezerwa eksp.|" (040) = "level DU [poziom JO|", "ullage DU [rezerwa JOI").
Tabela nie jest w tym przypadku kasowana i moze by¢ w dowolnym momencie ponownie

uaktywniona poprzez wybér opcji "table on [uaktywnienie tabeli]".
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6.3 Funkcja "customer unit [jednostka uzytkownikal" (042)

Funkcja ta umozliwia wyb6r wymaganej jednostki.

Opcje wyboru:
"%

m]

= hl

® m3

m dm3
= cm3
m ft3

m us gal
migal
] kg
ut

mlb

= ton
=m

m ft

= mm
m inch

Wptyw dokonanego ustawienia

Zmianie ulegaja jednostki nastepujacych parametréw:
m measured value [warto$¢ mierzona] (000)

m input volume [objeto$¢ wejsciowa] (045)

® max scale [maks. zakres| (046)

m simulation value [warto$¢ symul.] (066)

6.4  Funkcja "table no. [nr poz. tabeli]" (043)

Pozycja pary warto$ci w tabeli linearyzacji.
Wplyw ustawienia

Aktualizacja wartosci: "input level [poziom wejsciowy]" (044), "input volume [objetos¢
wejSciowa]" (045).
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6.5 Funkcja "input level [poziom wejSciowy]" (044)

Funkcja ta umozliwia wprowadzenie poziomu dla kazdego punktu opisujacego krzywa linearyzacji.
W przypadku, gdy krzywa linearyzacji wprowadzana jest pétautomatycznie, Micropilot wykrywa
poziom automatycznie.

Wprowadzenie:
Poziom w jednostkach zdefiniowanych w funkcji "distance unit [jednostka odlegtosci]" (0C5).

6.6  Funkcja "input volume [objetoS¢ wejSciowa]" (045)

Funkcja ta umozliwia okreslenie objetosci dla wszystkich punktéw krzywej linearyzacij.
Wprowadzenie:

Objeto$¢ w jednostkach zdefiniowanych w funkcji "customer unit [jednostka
uzytkownika]" (042).

6.7  Funkcja "max. scale [maks. zakres|" (046)

Funkcja ta umozliwia zdefiniowanie maksymalnej warto$ci zakresu pomiarowego. Wprowadzenie
to jest konieczne w przypadku, gdy w funkcji "linearisation [linearyzacja]" (041) wybrana zostata
opcja "linear [liniowa]" lub "horizontal cyl [poziomy zb. cylindryczny]".
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6.8 Funkcja "diameter vessel [Srednica zbiornikal" (047)

Funkcja ta umozliwia wprowadzenie $rednicy zbiornika. Wprowadzenie to jest konieczne
w przypadku, gdy w funkcji "linearisation [linearyzacja]" (04 1) wybrana zostata opcja "horizontal
cyl [poziomy zb. cylindryczny]".
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7  Grupa funkcji "extended calibr. [kalibr. rozszerzonal"
(05)

Stuzy do wyboru opcji kalibracji rozszerzone;j.

Opcje wyboru:

® common [ogdlna] (np. "Level correction [Korekcja poziomu]", "Output damping [Ttumienie
wyjsciowe]", itd.)

® mapping [mapowanie|

m extended map. [rozszerzone map.|

7.2  Funkcja "check distance [kontrola odlegtosci]" (051)

Funkcja ta stuzy do uruchomienia mapowania fatszywego echa. Aby mapowanie odbyto sie
we wiasciwym zakresie, odlegto$¢ mierzona musi by¢ poréwnana z rzeczywista odlegtoscia
do powierzchni produktu. Dostepne s3 nastepujace opcje:

Opcje wyboru:

m distance = ok [prawidtowa odlegtos¢]

m dist. too small [za mata odlegtos¢]

m dist. too big [za duza odlegtos¢]

m dist. unknown [nieznana odlegto$¢]
® manual [reczne wprowadzenie]

za mata odlegtos¢ prawidlowa odlegtos¢

4 4

?
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46

[

distance = ok [prawidtowa odlegtos¢]

m Wykonywane jest mapowanie do poziomu aktualnie mierzonego echa

m Zakres, w ktérym echo ma by¢ tlumione jest sugerowany w funkcji "range of mapping [zakres
mapowania]"(052)

Wykonanie mapowania jest zalecane nawet w tym przypadku.

dist. too small [za mata odlegtos¢]

m W tym przypadku analizowane s3 echa zaktGcajace

m Wykonywane jest mapowanie z uwzglednieniem aktualnie wykrywanych ech

m Zakres, w ktérym echo ma by¢ tlumione jest sugerowany w funkcji "range of mapping [zakres
mapowania]"(052)

dist. too big [za duza odlegtos(]

m Biad ten nie moze by¢ wyeliminowany poprzez mapowanie echa zaktdcajacego

m Nalezy sprawdzi¢ parametry aplikacji (002), (003), (004) oraz "empty calibr. [kalibracja
"pusty"]" (005).

dist. unknown [nieznana odlegto$¢]
Jesli rzeczywista odlegto$¢ nie jest znana, mapowanie nie moze by¢ wykonane w zadnym zakresie.

manual [reczne wprowadzenie]
Zdefiniowanie zakresu mapowania mozliwe jest réwniez poprzez reczne wprowadzenie warto$ci
w funkcji "range of mapping [zakres mapowanial"(052).

Uwaga!

Zakres mapowania musi koriczy¢ sie w odlegtosci 0.5 m przed poziomem aktualnie mierzonego
echa pochodzacego od powierzchni produktu. W przypadku pustego zbiornika, nalezy wprowadzi¢
nie warto$¢ E, lecz E — 0,5 m.

7.3  Funkcja "range of mapping [zakres mapowanial" (052)

W funkcji tej wySwietlany jest sugerowany zakres mapowania. Punktem odniesienia pomiaru jest
zawsze punkt odniesienia na kotierzu (patrz str. 2). Warto$¢ ta moze by¢ edytowana przez
uzytkownika. W przypadku mapowania z wprowadzeniem recznym, warto$cig domyslng jest 0 m.

Funkcja ta stuzy do uruchomienia mapowania ech zaktGcajgcych w zakresie podanym w funkcji
"range of mapping [zakres mapowania]" (052).

Opcje wyboru:

m off [wyl.| mapowanie nie jest wykonywane
® on [zat.]: mapowanie zostaje uruchomione
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7.5 Funkcja "pres. map dist. [zakres rejestracji mapy]" (054)

Wskazuje odlegto$¢, do ktérej mapowanie zostato zarejestrowane.
Warto$¢ 0 oznacza, ze dotychczas nie byto zapisu mapy w zadnym zakresie.

zakres rej. mapy (054)

_ =

7.6  Funkcja "cust. tank map [mapa zbiornika uzytk.|" (055)

Funkcja ta umozliwia uaktywnienie trybu analizy sygnatu za pomoca mapy zbiornika
zarejestrowanej przez uzytkownika.

Opcje wyboru:

m inactive [nieaktywna]
m active [aktywna]

m reset [kasowanie]

inactive [nieaktywna]
Mapowanie zbiornika nie byto wykonane lub mapa jest wylaczona. Analiza sygnatu odbywa sie
tylko na podstawie dynamicznej krzywej usrednionej FAC (patrz str. 73).

active [aktywna]
Uaktywniona zostaje analiza sygnatu na podstawie mapy zbiornika zarejestrowanej przez
uzytkownika (patrz str. 72).

reset [kasowanie]
Mapa zbiornika zostaje skasowana.
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y

7.7 Funkcja "echo quality [poziom echa]" (056)

poziom echa (056)

Poziom echa jest wyznacznikiem rzetelnos$ci pomiaru. Okre$la on sume odbitego promieniowania
elektromagnetycznego, przy czym zalezy przede wszystkim od nastepujacych warunkéw:

m statej dielektrycznej medium

m rodzaju powierzchni produktu (turbulencje, piana, itd.)

m odlegtosci pomiedzy anteng a powierzchnig produktu

Niskie warto$ci zwiekszaja prawdopodobieristwo zagubienia echa w przypadku zmiany warunkéw
pomiarowych, np. przy wystepowaniu turbulencji, piany lub wzroscie odlegtosci pomiarowe;j.

Uwaga!

Uzyskanie wyzszego poziomu echa jest mozliwe przez optymalizacje pozycji pracy Micropilot
(patrz str. 80).

7.8  Funkcja "offset [przesuniecie]" (057)

Funkcja ta stuzy do korekcji poziomu mierzonego o stata warto§¢. Wprowadzona wartos¢
dodawana jest do warto$ci mierzonej poziomu. Funkcja ta stuzy gtéwnie do korekcji czasu przelotu
(runtime) w przypadku stosowania wydtuzenia anteny z przetwornikiem typu FMR530.
przesuniecie (m) = 0.395 * dtugo$¢ wydtuzenia anteny FAR10 w m

Dla standardowych dtugosci wydtuzenia anteny FAR10 daje to:

Diugo$¢ wydtuzenia anteny FAR10

100 mm 200 mm 300 mm 400 mm

Wartos$¢ korekgji [m] 0.0395 0.0790 0.1185 0.1580
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7.9  Funkcja "output damping [ttumienie wyijscia]" (058)

Wprowadzona warto$¢ wptywa na czas reakcji wyjscia na nagte skokowe zmiany poziomu
(63% warto$ci w stanie stabilnym). Przyktadowo, wprowadzenie duzej wartosci powoduje
zmniejszenie wplywu szybkich zmian poziomu na warto$¢ mierzona.

Wprowadzenie:
0..255s
Warto$¢ domyslna zalezy od ustawiefi wybranych w parametrach aplikacji: "tank shape [typ

zbiornika]" (002), "medium property [st. dielektr. medium|" (003) i "process cond. [warunki
procesowe]" (004).

7.10 Funkcja "blocking dist. [strefa martwal" (059)

W przypadku silnych odbi¢ powodowanych przez elementy konstrukcyjne i mocujace lub

pofaczenia spawane w najblizszym sasiedztwie anteny, sygnat w strefie ponizej kotica anteny moze

by¢ ttumiony.

m Strefa martwa jest mierzona od dolnej powierzchni przytacza technologicznego i zazwyczaj siega
do kotica anteny (patrz rysunek na str. 26).

m W obrebie strefy martwej wszystkie echa sg thumione.

® 7 uwagi na mozliwo$¢ thumienia echa pochodzacego od powierzchni produktu (a w zwigzku
z tym brak gwarancji prawidtowego pomiaru), ponizej strefy martwej programowana jest strefa
bezpieczeristwa o domys$lnym zakresie 10 cm (patrz funkcja "safety distance [strefa
bezpieczeristwal" (015) na str. 26).

m Uzytkownik posiada mozliwo$¢ programowania reakcji przetwornika Micropilot, w przypadku
gdy poziom produktu znajdzie sie w obrebie strefy bezpieczeristwa (patrz str. 26).

Po uptywie 3 s ukazuje sie nastepujace wskazanie
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8  Grupa funkcji "output [wyjscie]" (06)

Wskazanie w przypadku przyrzadéw w wersji
HART

Funkcja ta stuzy do wprowadzenia adresu sieciowego przyrzadu.

m Konfiguracja autonomiczna: 0; prad wyjsciowy: 4...20 mA

m Standard: 1

m Konfiguracja wielopunktowa (Multidrop): 1-15

W trybie wielopunktowym prad wyjSciowy jest staty i wynosi 4mA.

8.2  Funkcja "no. of preambles [liczba preambut]" (061)

Funkcja ta stuzy do wprowadzenia liczby preambut dla protokotu HART.
Dla linii o niezbyt wysokiej sprawnos$ci, w ktérych pojawiaja sie problemy komunikacyjne, zalecane
jest zwiekszenie warto$ci.

8.3  Funkcja "thres. main val. [gtéwna wart. prog.]" (062)

[

Funkcja ta umozliwia ttumienie ujemnych warto$ci sygnatu na wyjsciu.

Opcje wyboru:
m off [wyl.] minimalna warto$¢ na wyjsciu: -10% (3.8 mA dla HART)
® on [zal.] minimalna warto$¢ na wyjsciu: 0% (4 mA dla HART)

[mA] wyjscie [mA]
100% 20 100% 20

0%  41-- 0% 4
3.8¢-- : : :
10 0 100 [%] -10 0 100 [%]
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Wskazdéwka!
Celem wyswietlenia wartosci ujemnych i przestania ich za pomoca protokotu HART,
funkcja ta powinna by¢ wytaczona.

8.4  Funkcja "fixed current [staty prad]" (063)

Endress + Hauser

Funkcja ta stuzy do zdefiniowania warto$ci pradu wyjsciowego. Warto$¢ mierzona jest przesytana
za pomocg protokotu HART.

Opcje wyboru:

m off [wyl.]

® on [zat.]

[mA] staty prad [mA]
200 ‘
4 ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,
100 [%] o 100 [%]
off [wylt.] on [zat.]

8.5 Funkcja "fixed cur. value [stata wart. pradu]" (064)

Funkcja ta stuzy do definiowania statej wartosci pradu wyjsciowego. Wprowadzenie to jest
konieczne wéwczas, gdy w funkcji "curr. output mode [tryb wyj$cia prad.]" (063) wybrana zostata
opcja "fixed current [staty prad]".

Wprowadzenie:
3.8...20.5mA
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52

8.6 Funkcja "simulation [symulacjal" (065)

Jesli zaistnieje potrzeba, funkcja ta umozliwia testowanie warto$ci po linearyzacji, sygnatu
wyjsciowego i wyjsScia pradowego. Dostepne sa nastepujace opcje symulaciji:

Opcje wyboru:

m sim. off [sym. wyt.]

m sim. level [sym. poziomu]

m sim. volume [sym. objeto$ci]

m sim. current [sym. pradu] (tylko wersja HART)

sym. objetosci

sym. poziomu sym. pradu
(tylko wersja HART)

sim. off [sym. wyt.]
Symulacja jest wytaczona.

sim. level [sym. poziomu]

Warto$¢ symulowanego poziomu nalezy wprowadzi¢ w funkcji "simulation value [warto$¢
symulowana]" (066).

Wartos$ci w funkcjach:

m measured value [warto$¢ mierzona] (000)

m measured level [poziom mierzony] (0A6)

m output current [prad wyjSciowy] (067) - tylko w przyrzadach w wersji HART!

zmieniaja sie zgodnie z wprowadzong w omawianej funkcji wartoscia.

sim. volume [sym. objetosci|

Warto$¢ symulowanej objetosci nalezy wprowadzi¢ w funkcji "simulation value [warto§¢
symulowana|" (066).

Wartos$ci w funkcjach:

m measured value [warto$¢ mierzona] (000)

m output current [prad wyjSciowy] (067) - tylko w przyrzadach w wersji HART!

zmieniaja sie zgodnie z wprowadzong w omawianej funkcji wartoscia.

sim. current [sym. pradu] (tylko wersja HART)

Warto$¢ symulowanego poziomu nalezy wprowadzi¢ w funkcji "simulation value" (066).
Wartos¢ w funkcij:

m output current [prad wyjSciowy] (067) - tylko w przyrzadach w wersji HART!

zmienia sie zgodnie z wprowadzong w omawianej funkcji wartoscia.
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8.7 Funkcja "simulation value [warto$¢ symulowanal" (066)

T ; i i = F Po wybraniu w funkcji "simulation [symulacja]" (065)
opcji "sim. level [sym. poziomu]", na wy$wietlaczu
ukazuje sie nastepujace wskazanie: Mozna wéwczas

(-] (e wprowadzi¢ warto$¢ poziomu, ktéra ma by¢
— symulowana.
B e E T =< T::m R Po wybraniu w funkcji "simulation [symulacja]" (065)

opcji "sim. volume [sym. objetosci]", na wySwietlaczu
ukazuje sie nastepujace wskazanie: Mozna wéwczas
(-] (e wprowadzi¢ warto$¢ objetodci, ktéra ma by¢

. symulowana.

Po wybraniu w funkcji "simulation [symulacja]" (065)
opcji "sim. current [sym. pradu]’, na wyswietlaczu
ukazuje sie nastepujace wskazanie: Mozna wéwczas
wprowadzi¢ warto$¢ pradu, ktéra ma by¢ symulowana
(tylko dla przyrzadéw w wersji HART).

eupness - wausen

8.8  Funkcja "output current [prad wyjSciowy]" (067)

Funkcja ta stuzy do wskazywania wartosci pradu wyjSciowego w maA.
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9  Grupa funkgji "display [wskaznik]" (09)

Funkcja ta umozliwia wybdr jezyka dialogowego.

Opcje wyboru:

m English [Angielski]

m Deutch [Niemiecki]

m Francais [Francuski]

m Espatiol [Hiszpariski]

m Jtaliano [Wtoski]

m Nederlands [Holenderski]

Wplyw ustawienia
Wszystkie teksty dialogowe wysSwietlane s3 w wybranym jezyku.

@ Uwaga!
Funkcja ta nie jest dostepna z poziomu oprogramowania Commuwin II!

9.2  Funkcja "back to home [powr6t do pozycji home]" (093)

Jesli w przeciaggu okreSlonego tutaj przedziatu czasu nie zostanie dokonane zadne wprowadzenie
za pomoca modutu wskaznika, powraca on do trybu wskazywania wartosci mierzonej

(pozycja home).

W przypadku ustawienia O s nie nastepuje automatyczny powrét do pozyciji home.

Wprowadzenie:
0...9999 s

@ Uwaga!
Funkcja ta nie jest dostepna z poziomu oprogramowania Commuwin II!
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9.3 Funkcja "format display [format wskazanial" (094)

Funkcja ta umozliwia wybdr formatu wskazania warto$ci mierzone;.

Opcje wyboru:
m decimal [dziesietny]
m1/16"

decimal [dziesietny]
Warto$¢ mierzona wyswietlana jest w formacie dziesietnym (np. 10.70%).

1/16"

Warto$¢ mierzona wyswietlana jest w podanym formacie (np. 5'05-14/16").

Wybdr tej opcji mozliwy jest tylko wéwczas, gdy w funkcji "distance unit [jednostka
odlegtosdci]" (0C5) wybrane zostato ustawienie "ft [stopa]" lub "in [cal]"!

@ Uwaga!
Funkcja ta nie jest dostepna z poziomu oprogramowania Commuwin II!

9.4  Funkcja "no.of decimals [ilo$¢ poz. dziesietnych]" (095)

Opcje wyboru:
L4

® X.X

B X.XX

Opcje wyboru:

",

Pozycje dziesietne oddzielone sg kropka.

)
Pozycje dziesietne oddzielone sg przecinkiem.
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9.6 Funkcja "display test [test wskaznika]" (097)

Wszystkie piksele wskaznika zostaja wygaszone. Jesli caty wskaznik ciektokrystaliczny jest ciemny,
oznacza to, ze funkcjonuje prawidtowo.

9.7 Funkcja "plot settings [ustawienia wykresu|" (09A)

Funkcja ta umozliwia dokonanie wyboru informaciji, ktére beda prezentowane na wskazniku:

m envelope curve [krzywa obwiedni echa]

m env.curve+FAC [krzywa obw. echa+FAC] (FAC: patrz str. 73)

m env.curve+cust.map [krzywa obw. echa+mapa uzytk.] (wyswietlana jest réwniez mapa zbiornika

uzytkownika)
mapa zbiornika/FAC poziom wykrytego echa (S/N) oznaczenie
wykrytego echa
wartos¢ poczatkowa krzywa obwiedni echa  odlegtos¢ aktualnie wartos¢ konicowa
odwzorowania wykrytego echa odwzorowania

9.8  Function "recording curve |zapis krzywej|" (09B)

Funkcja ta okresla czy krzywa odczytywana jest jako:
m single curve [pojedyncza krzywa]

lub
m cyclic [cykliczny przebieg].

% Wskazdéwka!

Jesli aktywny jest tryb wySwietlania krzywej obwiedni echa, cykl aktualizacji warto$ci mierzonych
jest wolniejszy. W zwiazku z tym, po zoptymalizowaniu punktu pomiarowego zalecane jest wyjscie
z trybu wizualizacji krzywej.

% Wskazdéwka!

W przypadku bardzo stabego poziomu echa pochodzacego od powierzchni produktu lub silnych ech
zaktdcajacych, istnieje mozliwo$¢ optymalizacji pomiaru poprzez zmiane pozycji pracy przyrzadu
(zwiekszenie poziomu echa pochodzacego od powierzchni produktu / redukcja echa
zaktécajacego) (patrz »Pozycja pracy Micropilot« na str. 80).
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9.9 Funkcja "envelope curve [krzywa obwiedni echa]" (09C)

Funkcja ta powoduje wyswietlenie krzywej obwiedni echa. Forma wySwietlania zalezy

od ustawienia w funkcji "plot settings [ustawienia wykresu]" (09A).

Wyswietlana jest krzywa obwiedni echa.

Wyswietlana jest krzywa obwiedni echa + FAC
(dynamiczna krzywa usredniona).

Wyswietlana jest krzywa obwiedni echa + mapa
zbiornika
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Micropilot S FMR530/531/532/533

9.10 Krzywa obwiedni echa — Tryb nawigacji

W trybie nawigacji, mozliwa jest zmiana skali krzywej obwiedni echa, zar6wno w poziomie
jak i w pionie oraz przesuwanie krzywej w lewo lub w prawo.
Aktywny tryb nawigacji wskazywany jest przez symbol w lewym gérnym rogu wskaznika.

Zmiana skali w poziomie:

- powigkszenie skali w poziomie

k. .EE - zmniejszenie skali w poziomie

Przesuwanie:

- przesuwanie w lewo

- przesuwanie w prawo

=2

CICG)

ey

- T

CICG)

Vi

58

tJ lub tJ : uaktywnienie trybu zmiany skali.
tJ powigkszenie skali w poziomie >
Pojawia sie wskazanie " i .

tJ pomniejszenie skali w poziomie >
Pojawia sie wskazanie g 8 .

Tryb powiekszenia skali!
EJ uaktywnienie trybu przesuwania.

Tryb przesuwania!

tJ przesuniecie krzywei w prawo ->
Pojawia sie wskazanie i .

tJ przesuniecie krzywej w lewo ->
Pojawia sie wskazanie 5 =&

Tryb przesuwania, przesuniecie krzywej
W prawo.

E] : Przetaczenie miedzy trybem przesuwania
a powiekszania skali.
=) [+ : Wyjécie z trybu nawigacji.

Po uptywie 3 s ukazuje sie nastepujace wskazanie
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10 Grupa funkcji "diagnostics [diagnostyka]" (0A)

Endress + Hauser

Funkcje dostepne w grupie "diagnostics [diagnostyka]" umozliwiaja wyswietlanie i potwierdzanie
komunikatéw btedow.

Typ biedu
Btedy, ktére pojawiaja sie podczas uruchomienia lub pomiaru, wySwietlane s natychmiast
na wskazniku lokalnym. Jezeli pojawia sie dwa lub wiecej bledéw systemowych, jako pierwszy
wysSwietlany jest blad o najwyzszym priorytecie.
W systemie pomiarowym wyrdzniane sa nastepujace typy btedéw:
= A (Alarm):
Przyrzad przechodzi do uprzednio zdefiniowanego stanu (np. MAX). Bfad ten jest wskazywany
przez wyswietlany w sposéb ciagly symbol . (Opis kodéw btedéw: patrz Tabela 14.2 na str. 76)
m W (Ostrzezenie):
Przyrzad kontynuuje pomiar, wyswietlany jest komunikat btedu.
Btad ten jest wskazywany przez migajacy symbol .
(Opis kodéw btedéw: patrz Tabela 14.2 na str. 76)
m E (Alarm / Ostrzezenie):
Typ btedu jest programowany (np. sygnalizacja utraty echa, poziomu w strefie bezpieczetistwa).
Bfad ten jest wskazywany jest przez wyswietlany w sposéb ciagty/migajacy symbol (Opis
kodéw btedéw: patrz Tabela 14.2 na str. 76)

Komunikaty bted6éw

Tekstowe komunikaty btedéw ukazuja sie w czwartym wierszu wskaznika. Ponadto, wySwietlany

jest réwniez kod, jednoznacznie identyfikujacy btad. Opis kodéw btedéw znajduje sie na str. 76.

m Grupa funkcji "diagnostics [diagnostyka| "(0A) umozliwia wyswietlanie zaréwno aktualnie
jak i poprzednio wystepujacych btedéw.

m W przypadku wystepowania kilku btedéw, ich komunikaty mozna przewija¢ za pomoca
przyciskéw il

m Poprzednio wystepujacy btad mozna skasowac za pomoca funkcji "clear last error [kasowanie
poprz. btedu]" (0AZ2) z grupy funkcji "diagnostics [diagnostyka]".
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10.1 Funkcja "present error [aktualny btad]" (OAO)

Za pomoca tej funkcji wyswietlany jest aktualnie wystepujacy btad.

10.2 Funkcja "previous error [poprzedni btad|" (0A1)

Za pomoca tej funkcji wyswietlany jest poprzednio wystepujacy btad.

10.3 Funkcja "clear last error [kas. poprz. btedu]" (0A2)

Opcje wyboru:
m keep [zachowaj]
m erase [kasuj

@ Uwaga!
Funkcja ta moze by¢ wykonana tylko na wyswietlaczu!
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10.4 Funkcja "reset" (0A3)

Uwaga!

@ Wykonanie funkcji reset powoduje przywrécenie ustawienl fabrycznych przyrzadu. Moze to mie¢
ujemny wptyw na jakos¢ pomiaru. Zasadniczo, po przywrdceniu ustawieri domyslnych powinna by¢
ponownie wykonana podstawowa konfiguracja.

Wykonanie funkcji reset jest wymagane tylko w nastepujacych przypadkach:

m przyrzad nie funkcjonuje prawidtowo

m przyrzad ma pracowaé w innym punkcie pomiarowym niz dotychczas

m przyrzad byt wytaczony z obstugi/sktadowany/ponownie wiaczony do obstugi

Wprowadzenie ("reset" (0A3)):
m 333 = reset parametréw definiowanych przez uzytkownika
m 555 = reset "historii"

333 = reset parametréw definiowanych przez uzytkownika

Ta opcja resetu zalecana jest w przypadku, gdy w danej aplikacji stosowany ma by¢ przyrzad

0 nieznanej "historii":

m Przywracane sg ustawienia domyslne przetwornika Micropilot.

m Mapa zbiornika zdefiniowana przez uzytkownika nie jest kasowana.

m W funkcji linearyzacji nastepuje zmiana ustawienia na "linear [liniowa|", przy czym wartosci
wprowadzone do tabeli przez uzytkownika zostaja zachowane. Ponowne uaktywnienie tabeli jest
mozliwe w grupie funkcji "linearisation [linearyzacja]" (04).

Wykaz funkciji, dla ktérych przywrdcone zostaja ustawienia fabryczne:

m tank shape [typ zbiornika] (002) m customer unit [jednostka uzytk.] (042)

m empty calibr. [kalibr. "pusty”]| (005) m diameter vessel [$rednica zbiornika| (047)
m full calibr. [kalibr. "petny"] (006) m range of mapping [zakr. mapowania] (052)
m pipe diameter [Srednica rury] (007) m pres. Map dist [zakr. rej. mapy] (054)

® output on alarm [sygnalizacja alarmu] (010) m offset [przesuniecie] (057)

® output on alarm [sygnalizacja alarmu] (011) m low output limit [min. zakr. wyj.] (062)

m outp. echo loss [sygn. zagub. echa] (012) m fixed current [staty prad] (063)

® ramp %span/min [% przyr. wart. ch-ki/min] (013) = fixed cur. value [stata wart. pradu] (064)
m delay time [opéZnienie] (014) m simulation [symulacja] (065)

m safety distance [strefa bezpiecz.| (015) m simulation value [warto$¢ symul.] (066)

m in safety dist. [w strefie bezpieczeristwa] (016) m format display [format wskazania] (094)

m level/ullage [poziom/rezerwa eksp.| (040) m distance unit [jednostka odlegtosci] (0C5)
m linearisation [linearyzacja] (041) m download mode [tryb zapisu] (0C8)

Skasowanie mapy jest mozliwe za pomoca funkcji "cust. tank map [mapa zbiornika uzytk.]" (055)
dostepna w grupie "extended calibr. [kalibr. rozszerzona|" (05).

Wykonanie resetu jest zalecane w przypadku, gdy w danej aplikacji stosowany ma by¢ przyrzad

o0 nieznanej "historii" lub jesli uruchomione zostato nieprawidtowe mapowanie:

m Mapa zbiornika zostaje skasowana. Wymagane jest ponowne uruchomienie mapowania.

555 = reset "historii"
m Po zakoficzeniu montazu i ustawieniu przyrzadu, nalezy przeprowadzi¢ reset historii.
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10.5 Funkcja "unlock parameter [kod dostepu]" (0A4)

Funkcja ta umozliwia blokowanie i odblokowanie trybu konfiguracii.

10.5.1 Blokowanie trybu konfiguracji

Istniejg dwie opcje zabezpieczenia przetwornika Micropilot przed mozliwoscig zmiany
parametréw, nastaw lub ustawien fabrycznych przyrzadu przez osoby nieuprawnione:

"unlock parameter [kod dostepu]" (0A4):

W funkcji "unlock parameter" (0A4) dostepnej w grupie "diagnostics [diagnostyka]" (0A) nalezy
wprowadzi¢ warto$¢ <> 100 dla wersji HART (np. 99) lub <> 2457 dla wersji PROFIBUS PA
2457 (np. 2456). Blokada jest sygnalizowana na wy$wietlaczu przez symbol ...

Ponowne odblokowanie trybu konfiguracji mozliwe jest poprzez lokalng obstuge za pomoca
wskaznika lub zdalnie.

Blokowanie za pomoca przycisk6w: -

Tryb konfiguracii jest blokowany przez jednoczesne wcisniecie przyciskéw =), il

Blokada jest sygnalizowana na wySwietlaczu przez symbol . Ponowne odblokowanie trybu
konfiguracji mozliwe jest tylko poprzez jednoczesne wciSniecie przyciskéw SRS

W tym przypadku nie mozna wytaczy¢ blokady zdalnie.

Dostep do parametréw w trybie odczytu jest mozliwy zawsze, réwniez podczas aktywnej blokady.

U Wcisna¢ jednoczesnie przyciski EJ i EJ i EJ

Na wskazniku ukazuje sie SYMBOL BLOKADY.
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10.5.2 Odblokowanie trybu konfiguracji

W przypadku préby zmiany parametréw podczas, gdy tryb konfiguracii jest zablokowany,
automatycznie pojawia sie Zadanie wytaczenia blokady. Opcje odblokowania trybu konfiguracji:

"unlock parameter [kod dostepu]" (0A4):
Poprzez wprowadzenie kodu dostepu (za pomocg przyciskéw na module wskaznika lub poprzez
zdalng obstuge)

100 - dla przyrzadéw HART

tryb konfiguracji przetwornika Micropilot zostaje odblokowany.

Odblokowanie za pomocg przyciskéw:
Po jednoczesnym wcisnieciu przycisk6w ) =il pojawia sie zadanie wprowadzenia kodu dostepu.

100 - dla przyrzadéw HART

Wcisna¢ jednoczesnie przyciski EJ iEJ i EJ

Whprowadzi¢ kod dostepu i potwierdzi¢ wciskajac EJ

Uwaga!

Zmiana niektérych parametréw, takich jak na przyktad wszystkie ustawienia czujnika, wptywa
na liczne funkcje catego systemu pomiarowego, a w szczegélnosci na doktadno$¢. W normalnych
warunkach nie ma potrzeby zmiany tych parametréw, w zwigzku z czym sg one zabezpieczone
specjalnym kodem, znanym tylko pracownikom serwisu Endress+Hauser. W przypadku
jakichkolwiek pytan prosimy o kontakt z lokalnym oddziatem E+H.

Funkcja ta stuzy do wyswietlania odlegtosci mierzonej w jednostkach zdefiniowanych w funkciji
"distance unit [jednostka odlegtosci]" (0CS5).

Endress + Hauser

Funkcja ta stuzy do wySwietlania poziomu mierzonego w jednostkach zdefiniowanych w funkcji
"distance unit [jednostka odlegtosci]" (0C5).
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odlegtos¢ mierzona (0A5)

poziom mierzony (0A6)

10.8 Funkcja "application par. [param. aplikacji]" (0A8)

Funkcja ta stuzy do wskazania czy zmienione zostato ktére$ z ustawienl zaleznych od parametréw
aplikacji tj. "tank shape [typ zbiornika]" (002), "medium property [typ medium|" (003) i
"process cond. [warunki procesowe|" (004).

Przyktadowo, jesli zmieniono ustawienie w funkcji "output damping [ttumienie

wyjsciowe]" (058), w funkcji "application par. [param. aplikacji]" wskazywana jest opcja
"modified [zmienione]".

Opcje wyboru:

m not modified [bez zmiany]
m modified [zmienione]
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Endress + Hauser

10.9 Funkcja "custody mode [tryb pomiaréw rozliczeniowych|"
(0A9)

Wskazuje tryb kalibracji przetwornika. Tryb kalibracji (aktywny) mozna ustawi¢ za pomoca blokady
przyciskéw na module elektroniki (patrz str. 7).

Opcje wyboru:

m inactive [nieaktywna]

m active pos. [aktywny i zachowany]

®m active neg. [aktywny ale nie zachowany]

inactive [nieaktywna]
Tryb pomiaréw rozliczeniowych jest wytaczony (przetacznik trybu rozliczeniowego otwarty,
patrz str. 9)

active pos. [aktywny i zachowany]
Tryb pomiaréw rozliczeniowych jest wiaczony (przyrzad zaplombowany i zapewnia milimetrowa
doktadnos¢) i zostaje zachowany.

active neg. [aktywny ale nie zachowany]

Tryb pomiaréw rozliczeniowych jest wiaczony (przyrzad zaplombowany i zapewnia milimetrowa
doktadnos¢), ale nie zostaje zachowany, np. poniewaz stosunek sygnatu do zakt6cenia jest mniejszy
od 10 dB (patrz funkcja "echo quality [poziom echa]" (056) w grupie funkcji "extended calibr.
[kalibr. rozszerzona]" (05)).

Uwaga!

Po wprowadzeniu wszystkich wartosci i zakoficzeniu montazu i ustawiania, nalezy wprowadzi¢
Kod resetu "555" w funkciji "reset [reset]" (0A3), aby wykonac reset historii przyrzadu

lub wprowadzi¢ "yes [tak]", celem zresetowania historii przyrzadu dla automatycznej korekcj.

U Po uptywie 3 s ukazuje sie nastepujace wskazanie

65



11 Grupa funkcji "system parameters [parametry systemowe]" (0C)

Micropilot S FMR530/531/532/533

11  Grupa funkcji "system parameters [parametry
systemowe|" (0C)

11.1 Funkcja "tag no. [nr znacznikal" (0CO)

Funkcja ta umozliwia zdefiniowanie numeru znacznika.

Wprowadzenie:
m 16 znakéw alfanumerycznych dla przyrzadéw HART (8 przy uzyciu uniwersalnej komendy HART)

11.2 Funkcja "protocol+sw-no. [protokét+wer. oprogr.]" (0C2)

Funkcja ta umozliwia wySwietlenie typu protokotu oraz wersji sprzetowej i oprogramowania:
Vxx.yy.zz.prot.

Wskaznik:

XX: Wersja sprzetowa

yy: wersja oprogramowania

zz: weryfikacja oprogramowania
prot: typ protokotu (np. HART)

11.3 Funkcja "software no. [nr wersji opr.|" (0C3)

Funkcija ta stuzy do wyswietlania numeru cze$ci Oprogramowania posiadajacej zatwierdzenie typu
do pomiaréw rozliczeniowych.

Endress + Hauser
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11.4 Funkcja "serial no. [nr seryjny|" (0C4)

Funkcja ta stuzy do wySwietlania numeru identyfikacyjnego przyrzadu.

11.5 Funkcja "distance unit [jednostka odlegtoéci]" (0C5)

Endress + Hauser

Funkcja ta umozliwia wybér jednostki odlegtodci.

Opcje wyboru:
m

m ft

= mm

m inch

Wplyw ustawienia
W przypadku wyboru opcji "m" lub "mm": dla funkcji "format display [format wskazania]" (094)
mozliwy jest wytacznie wybdr ustawienia "decimal [dziesietny]".

Zmianie ulegaja jednostki nastepujacych parametréw:
m empty calibr. [kalibr. "pusty”] (005)

m full calibr. [kalibr. "peiny"] (006)

m pipe diameter [Srednica rury] (007)

m safety distance [strefa bezpiecz.] (015)

m input level [poziom wejSciowy] (044)

m diamater vessel [Srednica zbiornika| (047)

m range of mapping [zakres mapowania] (052)
m cust. tank map [mapa zbiornika uzytk.]

m offset [przesuniecie] (057)

m simulation value [warto$¢ symul.] (0606)

m measured dist. [odlegto$¢ mierzona] (0AS)

m measured level [poziom mierzony] (0A6)
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11.6 Funkcja "download mode [tryb zapisu|" (0C8)

Funkcja ta umozliwia zdefiniowanie, ktére warto$ci sa zapisywane w przetworniku w przypadku
przesytania ustawieri konfiguracyjnych przyrzadu za pomoca oprogramowania ToF Tool lub
Commuwin II.

Opcje wyboru:

m parameter only [tylko parametry]

® param-+cust.map [param.+mapa uzytk.]
® mapping only [tylko mapa]

Wskazdéwkal!
Programowanie tego parametru nie jest mozliwe bezpo$rednio za pomocg ToF Tool. Wybér
ustawienia jest mozliwy z poziomu okna dialogowego przesytania konfiguracji do przetwornika.

U Po uptywie 3 s ukazuje sie nastepujace wskazanie
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12 Grupa funkcji "service [serwis]" (0D)

Grupa funkgji "Service [serwis]" nie stuzy do obstugi przyrzadu. Jest ona wykorzystywana jedynie
przez serwis Endress+Hauser.

Endress + Hauser 69
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13 Krzywa obwiedni echa

13.0.1 Analiza krzywej obwiedni echa za pomoca oprogramowania
narzedziowego FieldCare

Analiza sygnalu pomiarowego za pomoca krzywej obwiedni echa

Language  File Envelope
DEE @ DEE|m e womfms o E8 O Ewnd [By4q w8y
] Parameters:
10.00 Hame | Value |
measured valug 20047 %
2000 measured dist. 278 m
tank shape dome ceiing
-30.00 medium property unknown
process cond fast change
4000 echo quality 28 dB
2.80 m, 46,00 dB) present FEF 19.422 B
5000 Blacking dist 0130 m
application par not modified
-60.00) present enor
7000 /\
-80.00 Curves
B Enyelope Cutve
-30.00
B hiap
-100.00) W FAC
O  FistEcho
-110.00] O min. Echo Qualty
F £ O™ ideslEcha
120,00 | |
000 050 1.00 150 200 250 300 350 400 m]
~Dats at Cursor Pastion Curve Data
Cursarl: Number: 14
g‘;;wz 24,05.2002 10.26:59
Ideal echo dist 00048 Time remaining: -
"Hemalk
AR, Erveope Curve /
@lE e |

Wizualizacja krzywej obwiedni echa na wskazniku lokalnym: patrz str. 56.
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13.0.2 Mapowanie zbiornika

Generowanie krzywej obwiedni echa

W zalezno$ci od odlegtosci, czas wymagany dla przelotu fali elektromagnetycznej o czestotliwodci
ok. 6 GHz wynosi od 1 ns do 270 ns. Sygnat odwzorowujacy odbite impulsy mikrofalowe, poprzez
prébkowanie jest rozszerzany odpowiednio do ok. 0.3 ms ... 20 ms.

Wsp6tczynnik prébkowania wynosi 81920 dla 6 GHz oraz 163 840 dla 26 GHz.

W efekcie czestotliwo$¢ nosna wynosi ok. 70 kHz dla 6 Ghz i 140 kHz dla 26 GHz.

Generowana w ten sposéb krzywa obwiedni echa jest nastepnie poddawana demodulacji,
przeksztatcana do skali logarytmicznej, wzmacniana i ostatecznie przetwarzana na posta¢ cyfrowa
i analizowana przez mikroprocesor. Krzywa obwiedni echa odwzorowuje w porzadku
chronologicznym: impuls nadawczy o okre$lonym czasie zaniku i jedno lub wiecej ech.
Maksymalny czas pomiaru zalezy od maksymalnej odlegtos$ci mierzone;.

Nastepnie, wraz z kolejnym impulsem nadawczym rozpoczyna sie nastepny cykl.

Wizualizacja krzywej obwiedni echa jest mozliwa na wskazniku lokalnym. Nalezy w tym celu
wybra¢ w menu obstugi funkcje 09C. Tryb prezentacji mozna konfigurowa¢ za pomoca funkcji 09A
i 09B. Ponadto, wizualizacja i analiza krzywej obwiedni echa jest réwniez mozliwa za pomocg
komputera typu laptop lub PC z oprogramowaniem narzedziowym E+H "ToF Tool" (poprzez
adapter serwisowy), patrz Ba224f - Instrukcja obstugi ToF Tool).

impuls nadawczy | amplituda y
o okreslonym czasie zaniku
echo zaktdcajace emitowane
przez state elementy zbiornika
€4
echo zaktdcajace emitowane
- ) przez mieszadto M
8 8 echo zaktocajgce emitowane L >
przez state elementy zbiornika fizyczne odwzorowanie
krzywej obwiedni echa
R — echo odbite
od powierzchni produktu
V¥x czas przelotu
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Mapowanie zbiornika

Moze by¢ wyma

gana rejestracja mapy odwzorowujacej echa tworzone przez wewnetrzne elementy

zbiornika. Zalecane jest wykonanie tej procedury wtedy, gdy zbiornik jest pusty.
W ten sposéb wszystkie ewentualne echa zaktdcajace pochodzace od statych elementéw zbiornika

zostang wykryte

i zapisane w pamieci przetwornika.

Dzieki temu, powyzej mapy zbiornika znajdzie sie wytacznie poziom syghatu odwzorowujacego
echo pochodzace od powierzchni produktu i tylko to echo bedzie interpretowane jako echo
wiasciwe. Mapowanie moze by¢ réwniez wykonane w zakresie do okreslonego poziomu produktu
lub zdefiniowanej odlegtosci, nawet jesli zbiornik nie jest pusty. Jednak w tym przypadku,

jesli poziom medium spadnie ponizej zakresu mapowania, pomiar moze by¢ fatlszowany przez
dodatkowe echa zaktdcajace.

[dB]
O pu—

20 —

40 —

60 —

80 —

100 —

mapa uzytkownika
konfiguracja w grupach funkgji: "basic setup [ustawienia

podstawowe]" i "extended calibration [kalibr. rozszerzona]"
echa zaktocajgce

echo od powierzchni produktu

krzywa obwiedni echa odwzorowujgca echa wystepujace w zbiorniku

> [m]
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FAC (dynamiczna krzywa usredniona)

Krzywa FAC jest przebiegiem analogicznym do mapy zbiornika z ta réznicg, Ze automatycznie
odwzorowuje zmiany ech zaktGcajgcych w zbiorniku, np. powodowane przez osady lub turbulencije
produktu. FAC obejmuje wytacznie stabe odbicia zaktdcajace, przy czym wszystkie sygnaty ponizej
krzywej s3 ignorowane.

Analizie bedzie podlegat sygnat odwzorowujacy echo, najbardziej oddalony od krzywej FAC.
Zapis krzywej FAC nie odbywa sie jednokrotnie lecz jest aktualizowany dla kazdej krzywej
obwiedni echa. W zwiazku z tym, zawsze automatycznie odwzorowuje aktualne warunki

w zbiorniku.

[dB]
0 pu—
20 —|
40 FAC (dynamiczna krzywa usredniona)
60 —| echa; analizie bedzie podlegato echo

najbardziej oddalone od FAC

80 —
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14 Wykrywanie i usuwanie usterek

W przypadku postepowania zgodnego z instrukcjami zawartymi w niniejszym podreczniku obstugi,
przetwornik Micropilot powinien funkcjonowac prawidtowo. Na wypadek, gdyby wystapity
jakiekolwiek problemy, przyrzad posiada whudowany system pomocy utatwiajacy analize i korekcje
btedow.

Algorytm procedury lokalizacji btedéw znajduje sie na str. 75 oraz w instrukcji obstugi przyrzadu.
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14 Wykrywanie i usuwanie usterek

14.1

Wskazowki diagnostyczne

Brak jakiejkolwiek
reakcji przyrzadu

4

Micropilot S - Wykrywanie i usuwanie usterek

Sprawdzi¢ warto$¢ napig-
cia zasilajgcego i porow-

nac jg z wartoscig poda-
na na tabliczce znamio-
nowe;j.

N‘epraw'dL’ Podtgczy¢ prawidtowe

napiecie zasilajgce

Czy przyrzad
dziala 2

Gotowosé¢ do pracy

¢

Prawwdd.**

Sprawdzi¢ polaryzacje
napiecia.

Nieprawidt. | 7mignic polaryzacje

na prawidiowg

Gotowos¢ do pracy

Prawidt. |«

Y

Sprawdzi¢ podtaczenie
zasilania do karty
elektroniki

Tak

N\eprawu&

Czy przyrzad
dziata 2

Podtgczy¢ wiyk Gotowos¢ do pracy

Prawidt.

v

Brak wskazania
na wyswietlaczu

Tak

4

Kontrast: ﬂ + ;J

Prawidt.

P Gotowos¢ do pracy

Nie

Nieprawidt.

Sprawdzi¢ czy wtyk
wskaznika jest prawidto-
wo podtaczon

Czy wskaznik

ariata 5 Gotowos¢ do pracy

Nieprawid:.| prawidiowo podiaczyé
wityk

Prawidt.

Y

Czy wart. pradu wyjscio-
wego zawiera si¢ w zakre-
sie 3.6 ...22mA ?

Nie

Tak Wskaznik jest prawdopodobnie wadliwy.

Prosimy o kontakt z serwisem E+H

A4

Przyrzad dokonuje
nieprawidtowego
pomiaru

portu szeregowego COM
w komputerze PC

A
Warto$¢ pradu wyj Tak § Pod#: ¢
b . odtaczyé e
<36mA Sprawdzi¢ podtaczenie prawidiowo Gotowos¢ do pracy
Prawidt. -
Prawdopodobnie uszkodzony jest modut elektroniki
Prosimy o kontakt z serwisem E+H
v
Nie jest realizowana Tk |c linie k kacvi- | N -
komunikacja za - zy\;v inie _om‘um acyl- lepra Wiaczyé rezystor Czy komunikacja Gotowosé d
pomoca protokotu na wigczonyjest wyma- (patrz Instrukcja reall t prawi otowos¢ do pracy
HART gany rezystor? obstugi
Nie
Prawidt. | g
¢
y
Czy Commubox jest Nieprawidt. | Podtgczy¢ — Tak
podigczony zgodnie Commubox Czy komunikacja Gotowosc¢ do pracy
z instrukcjg? (patrz Instrukcja) realiz. jest prawidt.?
Nie
Prawidt. L
<
Czy przetacznik na N at
Commubox jest | NePraWIAL \yqaui6 prawidiowo Czy komunikacja oK o Gotowosé d
w odpowiedniej pozycji przelacznik realiz. jest prawidt.? otowo$¢ do pracy
dla trybu HART/Intensor? )
Nie
Prawid. ‘ P Prosimy o kontakt z serwisem E+H
\d
Nie jest realizowana . :
P Nieprawidt . ) Tak
komunikacja przez Prawidtowo podtgczy¢ 5 i ;
adapter serwisowy wiyk poadiaczy Czy wskaznik dziata?
Sprawdzi¢ konfiguracje Nieprawidt.

Gotowo$¢ do pracy

Dokona¢ prawidtowej
konfiguracj

Czy komunikacja
realiz. jest prawidt.?

Nie
Prosimy o kontakt z serwisem E+H

Sprawdzi¢ podstawowa

v

konfiguracje

Nieprawidt. Tak
»

Ponownie wykonaé
podst. konfiguracje

Gotowosc¢ do pracy

Czy pomiar jest
prawidtowy?

Prawidt. | g
-

Nie

y

Postepowac zgodnie ze
wskazoéwkami zawartymi
w rozdziale "Wykrywanie
i usuwanie usterek”

Gotowo$¢ do pracy

Endress + Hauser
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14.2 Komunikaty btedéw systemowych

Kod | Opis Mozliwa przyczyna Rozwigzanie
A101 | Btad sumy kontrolnej Funkcja reset;
Wymagany peiny reset Jedli alarm nadal wystepuje:
i ponowna kalibracja wymieni¢ modut elektroniki
A102 | Btad sumy kontrolnej Zasilanie przyrzadu zostato wytaczone Funkcja reset; wyeliminowac
Wymagany pelny reset przed zapisaniem danych; problem ewent. przyczyny zaktécen
i ponowna kalibracja z kompatybilno$cig elektromagn.; btad elektromagnetycznych; jesli alarm
pamieci EEPROM nadal wystepuje: wymieni¢ modut
elektroniki
W103 | Inicjalizacja - prosze czeka¢ | Nie zakoriczony zostat jeszcze zapis Jesli komunikat nie znika po
do pamieci EEPROM uptywie kilku sekund: wymieni¢
modut elektroniki
A106 | Zapis danych do Trwa zapis danych do przetwornika Odczekaé az zostanie zakoriczona
przetwornika - prosze czekac procedura transmisji danych
do przetwornika
A110 | Btad sumy kontrolnej Zasilanie przyrzadu zostato wytaczone Funkcja reset; wyeliminowaé
Wymagany peiny reset przed zapisaniem danych; problem ewent. przyczyny zaktécen
i ponowna kalibracja z kompatybilno$cia elektromagn.; elektromagnetycznych; jesli alarm
btad pamieci EEPROM nadal wystepuje: wymieni¢ modut
elektroniki
Al111 | Wadliwy modut elektroniki | Wadliwa pamie¢ RAM Funkcja reset; jesli alarm utrzymuje
sie nadal: wymieni¢ modut
elektroniki
A113 | Wadliwy modut elektroniki | Wadliwa pamie¢ ROM Funkcja reset; jedli alarm utrzymuje
sie nadal: wymieni¢ modut
elektroniki
Al14 | Wadliwy modut elektroniki | Wadliwa pamie¢ EEPROM Funkcja reset; jedli alarm utrzymuje
sie nadal: wymieni¢ modut
elektroniki
A115 | Wadliwy modut elektroniki | Ogélny problem sprzetowy Funkcja reset; jedli alarm utrzymuje
sie nadal: wymieni¢ modut
elektroniki
A116 | Btad zapisu danych Nieprawidtowa suma kontrolna Powtérzy¢ procedure transmisji
do przetwornika zapisanych danych danych do przetwornika
Powtérzy¢ procedure
transmisji danych
do przetwornika
A121 | Wadliwy modut elektroniki | Brak fabrycznych ustawient Skontaktowac sie z serwisem E+H
kalibracyjnych; wadliwa pamie¢
EEPROM
W153 | Inicjalizacja - prosze czeka¢ | Inicjalizacja modutu elektroniki Odczeka¢ kilka sekund; jesli
ostrzezenie utrzymuje sie nadal,
wytaczy¢ i ponownie zataczy¢
przyrzad
A155 | Wadliwy modut elektroniki | Problem sprzetowy Funkcja reset; jedli alarm utrzymuje
sie nadal: wymieni¢ modut
elektroniki
A160 | Btad sumy kontrolnej Zasilanie przyrzadu zostato wytaczone Funkcja reset; wyeliminowaé
Wymagany peiny reset przed zapisaniem danych; problem ewent. przyczyny zaktécen
i ponowna kalibracja z kompatybilno$cig elektromagn.; elektromagnetycznych; jesli alarm
btad pamieci EEPROM nadal wystepuje: wymieni¢ modut
elektroniki
A164 | Wadliwy modut elektroniki | Problem sprzetowy Funkcja reset; jedli alarm utrzymuje
sie nadal: wymieni¢ modut
elektroniki
A171 | Wadliwy modut elektroniki | Problem sprzetowy Funkcja reset; jedli alarm utrzymuje
sie nadal: wymieni¢ modut
elektroniki
A231 | Btad czujnika 1 Wadliwy modut HF lub modut elektroniki | Wymieni¢ modut HF lub modut

Sprawdzi¢ podtaczenie

elektroniki
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Kod | Opis Mozliwa przyczyna Rozwiazanie
A270 | Niezdefiniowana pozycja Uszkodzony przetacznik blokady dla Sprawdzi¢, czy przetacznik jest
przetacznika trybu rozl. trybu rozliczeniowego odpowiednim potozeniu
sprawdzi¢ pozycje Wymieni¢ modut elektroniki
# Niezgodno$¢ fazy i amplitudy Sprawdzi¢ kalibracje podstawowa
Niezgodny mikrofaktor Sprawdzi¢ kalibracje po montazu
Niezgodno$¢ mapowania indekséw Sprawdzi¢ poziom echa
wykonac reset "historii" = "555"
Sprawdzi¢ $rednice rury ostonowej
Wrytaczy¢ funkcje aut. korekeji
A272 | Usterka modutu elektroniki | Niezgodno$¢ wzmocnienia Wymieni¢ modut elektroniki
wzmacniacza
W275 | Wadliwy modut elektroniki | Niezgodno$¢ wzmocnienia Wymieni¢ modut elektroniki
Ustawienie fabryczne
W511 | Brak fabrycznych ustawiert Fabryczne ustawienia kalibracyjne zostaty | Zapisa¢ nowe fabryczne ustawienia
kalibracyjnych dla kanatu 1 skasowane kalibracyjne
A512 | Zapis mapy zbiornika, prosze | Trwa mapowanie Odczekac kilka sekund az zniknie
czekac alarm
W601 | Przebieg krzywej linearyzacji | Krzywa linearyzacji nie narasta Skorygowac tabele linearyzacji
kanatu 1 nie jest monotonicznie
monotoniczny
W611 | Mniej niz 2 punkty Liczba wprowadzonych punktéw Skorygowac tabele linearyzacji
linearyzacji dla kanatu 1 linearyzacji < 2
W621 | Symulacja w kanale 1 Aktywny jest tryb symulaciji Wytaczy¢ tryb symulacii
E641 | Brak echa od powierzchni Echo utracone z przyczyn zwiazanych Sprawdzi¢ pozycje montazows;
produktu w kanale 1 z aplikacja lub z powodu osadu na oczysci¢ sonde (zgodnie
Sprawdzi¢ ustawienia antenie z zaleceniami w Instrukcji obstugi)
kalibracyjne
E651 | Poziom w zakresie Poziom produktu w strefie Komunikat alarmu znika
bezpieczenistwa - ryzyko bezpieczeristwa natychmiast, gdy poziom opada
przelania ponizej zakresu bezpieczeristwa
A671 | Niezakoriczona procedura Tabela linearyzacji jest w trybie edycji Uaktywnic¢ tabele linearyzacji
linearyzacji dla kanatu 1,
tabela nieaktywna
W681 | Warto$¢ pradu w kanale 1 Warto$¢ pradu poza zakresem (3.8 mA ... | Sprawdzi¢ parametry kalibracji

poza zakresem

21.5 mA)

i linearyzacji
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14.3 Btedy aplikacji pomiarowych poziomu cieczy

Btad Wyjscie Mozliwa przyczyna
Wystapit W zaleznodci od konfiguraciji Patrz tabela
komunikat komunikatéw btedéw
ostrzezenia (patrz str. 76)
lub alarmu
Wartosé Czy odlegtos¢
mierzona (00) mierzona (008) jest
jest —~ 100% prawidtowa?
nieprawidtowa §
£ warto$¢ oczekiwana
)
warto$¢ mierzona
nie ¥
0% t—
Czy pomiar odbywa
sie w rurze ostonowe;j
lub komorze
poziomowskazowe;j?
nie |,
Czy jest stosowane
wydtuzenie anteny
FAR10?
nie |,
Istnieje mozliwos¢, ze
btednie
zinterpretowane
zostato fatszywe
echo.
Wartosé Echo zaki6cajace
mierzona pochodzace
nie zmienia sie 100% od statych elementéw
podczas montazowych,
napetniania/ i kréécéw lub
e . wartos¢ L
oprézniania mierzona wydtuzenia anteny
zbiornika <

JURREN
wartosé¢ .
oczekiwana '~ - - 4

0% t—

78

tak —

tak —

tak —

tak —

Rozwiazanie

1.

Patrz tabela komunikatéw btedéw
(patrz str. 76)

Sprawdzi¢ warto$¢ kalibracyjna
"pusty” (005) i warto$¢ kalibracyjna
"petny" (006).

Sprawdzi¢ parametry linearyzacii:
—> poziom/rezerwa eksp. (040)
— maks. zakres (046)

—> $rednica zbiornika (047)

—> tabela linearyzacji

Czy w funkciji tank shape [typ
zbiornika] (002) wybrana jest opcja
bypass [komora poziomowskazowa]
lub stilling well [rura ostonowa] ?
Czy w funkcji "pipe diameter
[$rednica rury]" (007) wprowadzona
jest prawidtowa warto$¢?

Czy w funkgiji offset [przesuniecie]
(057) ustawiona jest prawidtowa
warto$¢? (patrz str. 48)

Wykona¢ mapowanie zbiornika
— konfiguracja podstawowa

Wykona¢ mapowanie zbiornika
— konfiguracja podstawowa

W razie potrzeby oczysci¢ antene
W razie potrzeby wybrac lepsza
pozycje montazowa
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Btad Wyijscie Mozliwa przyczyna Rozwigzanie
Jesli Ostabienie sygnatu 1. Wykona¢ mapowanie zbiornika
powierzchnia powodowane przez — konfiguracja podstawowa
jest niespokojna 100% turbulencje 2. W funkcji process cond. [warunki
(np. przy warto$é powierzchni — sygnat procesowe] (004) wybra¢ ustawienie
napehnianiu, mierzona ech zaktdcajacych jest "turb. surface [powierzchnia turb.]"
opréznianiu, 7 wartosé chwilami silniejszy lub "agitator [mieszadto]"
pracy oczekiwana 3. Zwiekszy¢ warto$¢ ustawienia
mieszadta), w funkcji "output damping [ttumienie
sporadycznie wyijsciowe|" (058)
nastepuja 4. Wybra¢ optymalna pozycje pracy
skokowe zmiany 0% t (patrz str. 80)
wartosci 5. W razie potrzeby, wybra¢ lepsza
mierzonej pozycje montazowa i/lub dtuzsza
do wyzszego antene
poziomu
20 mA/100%
wartos¢ mierzona
warto$¢ oczekiwana
4 mA/0% t
Podczas Wielokrotne echa tak > | 1. Sprawdzi¢ ustawienie w funkcji
napetniania/ "tank shape [typ zbiornika|" (002),
oprézniania 100% np. "dome ceiling [z dachem
zbiornika wartos¢ koputowym]" lub "horizontal cyl
nastepuja oczeklw\ap_al, [poziomy zb. cylindryczny]"
skokowe zmiany / 2. W zakresie okre$lonym w funkcji
wartosci "blocking dist. [strefa martwa]" (059)
mierzonej wartosc¢ echo nie jest analizowane
do nizszego mierzona —> dostosowad warto§¢
poziomu 3. Jedli jest to mozliwe, nie montowac
0% > anteny w osi zbiornika
4. Zastosowac rure ostonowa
E 641 (utrata Echo od powierzchni tak &> | 1. Sprawdzi¢ parametry aplikacji (002),
uzytecznego produktu jest za (003) i (004)
echa) 20 mA/100% stabe. 2. Wybra¢ optymalna pozycje pracy
[7 Mozliwe przyczyny: (patrz str. 80)
wartosé mierzona » Turbulencje 3. W razie potrzeby, wybra¢ lepsza
powierzchni na pozycje montazowa i/lub dtuzsza
skutek antene
E641 o napetniania/
AN oprézniania
wartos¢ oczekiwana  “~_ _ = Praca mieszadta
4 mA0% t> = Wystepowanie
piany
E 641 Jesli w konfiguracji przyrzadu jako reakcje Za wysoki poziom Powtérzy¢ kalibracje wartodci "pusty”
(zagubienie w przypadku zagubienia echa wybrano zakiécen w fazie (005).
echa) po ustawienie "Hold"[zamrozZenie wartosci], na inicjalizacji. Uwaga!
zataczeniu wyjsciu ustawiana jest dowolna wartos¢/prad. Przed potwierdzeniem, przej$¢ do trybu
zasilania edycji wciskajac Wl

Endress + Hauser
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14.4 Pozycja pracy Micropilot

A Ustawic¢ przylacze przetwornika tak, aby znajdujacy sie na nim znak byt odpowiednio skierowany!

Montaz swobodny w zbiorniku:

Znak na przytaczu technologicznym skierowany ku najblizszej $cianie zbiornika !

znak na kotnierzu
przyrzadu

DN200...250
ANSI 8...10”

Montaz w rurach ostonowych:
Znak na przytaczu technologicznym FMR530 ustawiony w linii z otworami
odpowietrzajacymi rury ostonowej

N

Znak na kotnierzu

O O
@) O
O\ (@]
e
DN50 DN80...150
ANSI 2" ANSI 3...6"

Obracanie obudowy

W celu utatwienia dostepu do wskaznika
i przedziatu podtaczeniowego, obudowe
mozna obraca¢ o kat maks. 350°

Obudowa T12

Klucz imbusowy
4 mm
dokreci¢ mocno rekg
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Punktem odniesienia dla ustalenia pozycji pracy Micropilot FMR530/531/533 jest znak znajdujacy
sie na kotnierzu lub przytaczu gwintowym przyrzadu. Doktadno$¢ pomiarowa wersji FMR532

z anteng planarng jest niezalezna od pozycji pracy przyrzadu. Podczas montazu przytacze nalezy
ustawic tak, aby znak ten byt zorientowany w nastepujacy sposéb (patrz str. 80):

m w zbiorniku: ku najblizszej $cianie zbiornika

m W rurze ostonowej: w jednej linii ze szczelinami odpowietrzajacymi

® w komorze poziomowskazowej: przesuniety o 90° w odniesieniu do przytaczy komory

Po uruchomieniu przetwornika Micropilot, funkcja "echo quality [jako$¢ echa]" (056) wskazuje,
czy osiggniety zostat dostatecznie wysoki poziom sygnatu. W razie potrzeby, istnieje mozliwos¢ jego
optymalizacji poprzez wybér odpowiedniej pozycji pracy. Odwrotna sytuacja ma miejsce w
przypadku wystepowania echa zakticajacego, ktérego poziom mozna zminimalizowac poprzez
wybdr optymalnej pozycji przyrzadu. Dzieki temu, pdZniejsze mapowanie zbiornika odbywa sie
przy mniejszych zaktéceniach, co w konsekwencji zapewnia uzyskanie silniejszego sygnatu
pomiarowego.

Procedura pozycjonowania:

Ostrzezenie!

Podczas pozycjonowania przyrzadu po wiaczeniu go do obstugi istnieje ryzyko doznania obrazen.
Przed odkreceniem lub zluzowaniem przytacza technologicznego nalezy sie upewnic,

czy w zbiorniku nie wystepuje ci$nienie i czy nie zawiera on zadnych niebezpiecznych substanci.

1. Zalecane jest opréznienie zbiornika do takiego poziomu, aby dno byto minimalnie zakryte.
Jednak pozycjonowanie przyrzadu jest mozliwe réwniez wéwczas, gdy zbiornik jest
catkowicie pusty.

2.  Wybér najbardziej optymalnej pozycji pracy utatwia jednoczesna wizualizacja krzywej
obwiedni echa (na wskaZniku lub za pomoca programu ToFTool).

3. Odkreci¢ komierz lub poluzowa¢ przytacze gwintowe o pét obrotu.

4. Obrdci¢ kotnierz o kat pomiedzy dwoma kolejnymi otworami lub odkreci¢ przytacze
gwintowe o 1/8 obrotu. Zanotowa¢ poziom echa.

5. Kontynuowa¢ obracanie az do osiggniecia petnych 360°.

6. Optymalne ustawienie:

a) Zbiornik cze$ciowo napetniony, nie wykryto echa zaktécajacego:

echo od powierzchni produktu:
najwyzszy poziom sygnatu

I
echo od powierzchni produktu

b) Zbiornik czesciowo napetniony, wykryto echo zaktécajace:

echo od powierzchni produktu:
najwyzszy poziom sygnatu
echo fatszywe: najnizszy poziom
sygnatu
| |
echo fatszywe echo od powierzchni produktu
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c) Zbiornik pusty, nie wykryto echa zaktécajacego:

echo: najwyzszy poziom sygnatu

I
echo od dna zbiornika

d) Zbiornik pusty, wykryto echo zakiGcajace:

echo fatszywe: najnizszy poziom sygnatu

=L

echo fatszywe echo od dna zbiornika

7. Zamocowac komierz lub przytacze gwintowe w ustalonej pozycii.
W razie potrzeby wymieni¢ uszczelke.
8. Wykona¢ mapowanie zbiornika, patrz str. 18.

82 Endress + Hauser



Micropilot S FMR530/531/532/533 Indeks
Indeks menu funkcji
Grupy funkcji 046 = max. scale [maks. zakres]..................... 43
00 = basic setup [ustawienia podstawowe]............. 14 047 = diameter vessel [$rednica zbiornika] . ............ 44
01 = safety settings [ustawienia bezpieczefistwa) . . ... ... 22 050 = selection [opcje wyboru] ......... ... ........ 45
03 = mounting calibr. [kalibr. po montazu] ............ 20 051 = check distance [kontrola odlegtodci] . .. .......... 45
04 = linearisation [linearyzacja) ..................... 37 052 = range of mapping [zakres mapowania] ........... 46
05 = extended calibr. [Kkalibr. rozszerzona]. ............ 45 053 = start mapping [uruch. mapowaniaJ. . ............ 46
06 = oUtput [WYISCIe]. « o v v v oot e et 50 054 = pres. map dist. [zakres rejestracji mapy] .......... 47
09 = display [Wskaznik] . . ... ..ovveririi e 54 | 055 = cust. tank map [mapa zbiornika uzytk.] .......... 47
0A = diagnostics [diagnostyka]. .. ................... 59 056 = echo quality [poziom echal. . .................. 48
0C = System parameter [parametry systemowe] ......... 66 057 = offset [przesuni@cie] ......................... 48
058 = output damping [ttumienie wyj$ciowe]. .......... 49
Funkcje 059 = blocking dist. [strefa martwa] . .. ............... 49
000 = measured value [warto$¢ mierzona]............. 14 060 = commun. Address [adres sieciowy]. . ............ 50
002 = tank shape [typ zbiornika] . ................... 14 061 = no. of preambels [liczba preambul].............. 50
003 = medium property [st. dielektr. medium].......... 15 062 = thres. main val. [gléwna wart. prog,] ............ 50
004 = process cond. [warunki procesowe] . ............ 16 063 = fixed current [statyprad] ..................... 51
005 = empty calibr. [kalibr. "pusty"] (005) . ............ 17 065 = simulation [symulacjal . . ... ..oii i 52
006 = full calibr. [kalibr. "petny"]........... ... ..... 17 066 = simulation value [warto$¢ symulowanal . ......... 52
007 = pipe diameter [Srednicarury].................. 18 067 = output current [prad wyjsciowy]. . .............. 52
008 = display [wskazanie] ................coin... 18 092 = language [iezyK]. . .. oo o i e 54
009 = history reset [reset "historii"] .................. 21 093 = back to home [powrét do pozycji home].......... 54
010= output on alarm [sygnalizacja alarmu]............ 22 094 = format display [format wskazania] .............. 55
011= output on alarm [sygnalizacja alarmu]............ 23 095 = no.of decimals [ilo$¢ poz. dziesietnych] .......... 55
012= outp. echo loss [sygnal. utraty echa] ............. 24 096 = sep. character [separator dziesietny]............. 55
013 = ramp %span/min [% przyrost wart. ch-ki/min.].... 25 097 = display test [test wskaznika]................... 56
014 = delay time [czas opéZnienia] .................. 25 09A = plot settings [ustawienia wykresu] .. ............ 56
015 = safety distance [strefa bezpieczeristwal. .......... 26 09B = recording curve [zapis krzywej] . ............... 56
016 = in safety dist. [w strefie bezpieczefistwa] ......... 26 09C = envelope curve [krzywa obwiedni echal.......... 57
017 = ackn. alarm [potwierdz. alarmu] ............... 28 0AQ = present error [aktualny btad] .................. 60
018 = overspill prot. [zabezp. przed przelaniem] ........ 28 0A1 = previous etror [poprzednibtad] ................ 60
030 = tank shape [pomiary rozliczeniowe]............. 29 0A2 = clear last error kasowanie poprz. btedu] ......... 60
031 = auto correction [aut. korekcja] . .. ... vov it 29 OA3 =1eSet vttt e 61
032 = pipe diam.corr. [kor. Sredn. rury]............... 30 0A4 = unlock parameter [kod dostepu]. . .............. 62
033 = dip table mode [tryb tab. pom. kontr.] ........... 32 0A5 = measured dist. [odl. mierzona]................. 63
034 = dip table [tabela pom. kontr.].................. 34 0A6 = measured level [poziom mierzony].............. 63
035 = dip table [tabela pom. kontr.].................. 34 0A8 = application par. [param. aplikacji]............... 64
036 = dip table handl. [obstuga tabeli pom. kontr.]....... 35 0A9 = custody mode [tryb pomiaréw rozliczeniowych]. ... 65
037 = dip table state dip table state [stan tabeli pom. kontr.] 36 0CO =tagno. [nrznacznikal .. ........coovuvnvn.n.. 66
040 = level/ullage [poziom/rezerwa eksp.]............ 37 0C2 = protocol+sw-no. [protokét +wer. oprogramowanial . 66
041 = linearisation [linearyzacja] .. .................. 38 0C3 = software no. [nr wersjiopr.]. .. .........ov.... 66
042 = customer unit [jednostka uzytkownika] .......... 42 0C4 =serial no. [rseryiny]. ..o v neneenn.. 67
043 = table no. [nr poz. tabeli]. . .................... 42 0C5 = distance unit [jedn. odlegtodci]. .. ....... ... ... 67
044 = input level [poziom wejsciowy] ................ 43 0C8 = download mode [tryb zapisu]. . ................ 68
045 = input volume [obj. wejsciowa] . ................ 43 D00 = service level [obstuga serwisowa]. .............. 69
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