) *] b A

X2 lEe] |1

Fiillstand Druck Durchfluss Temperatur  Fliissigkeits-  Registrierung Systeme Services Solutions
Komponenten

analyse

Betriebsanleitung

Micropilot M FMR250
Fillstand-Radar

-

FOUNDATION

BA336F/00/DE/03.10
71112114

giiltig ab Software-Version:
01.05.00

Endress+Hauser

People for Process Automation



Kurzanleitung

Micropilot M FMR250 FOUNDATION Fieldbus

Kurzanleitung

KA235F/00/2a2/08.06 Micropilot M FMR240/244/245/250 - Kurzanleitung
52025245
Kontrast einstellen: [£] + oder [E]+[-] 606
[El- Distanz/
&) Messwert
Gruppen- ‘
auswahl 001 002 003 004 005 006 007 008 051 052 053
) Medium- Tankge- {Medium HMessbe- Abgleich HAbgleich -Rohrdurch-—Distanz/ - Distanz Bereich - Starte
E] Grund- typ ometrie Eigensch. dingungen | | leer voll messer Messwert prifen Ausblend. | Ausblend.
¥ -
abgleich - Fliissig- - Klépper- - unbekannt - Standard E eingeben F eingeben nur bei Anzeige von - ok Vorschlag
01 T keit deckell  -DK:<1.9 - Oberflache (s. Skizze) (s. Skizze) Bypass + Dund L - zu klein bestatigen
Sicherheits - Schiittgut - zylindr.  -DK: 1.9 ... 4 ruhig Schwallrohr | (s. Skizze) -zugroR  oder Bereich
einst i liegend -DK:4 ...10 - Rihrwerk - unbekannt angeben
: -Bypass -DK:>10 - manuell
04 |
Lineari- @ . @
sierung 00A 00B 0oC 005 006 H | &
05 ! Behélter / | Medium rHMessbe- | — Abgleich HAbgleich = |
Sil Eigensch. dingungen I voll ﬁ—j X = k
erweit. o 9 9ung et ' 20mA
Abgleich - unbekannt - unbekannt - Standard E eingeben F eingeben V% . 100%
I - Metallsilo - DK: 1.6...1.9 - schnelle (s. Skizze) (s. Skizze) '
06 -Betonsilo - DK: 1.9...2.5 Ander. 1
Ausgang (HART, FF) © _ynker -DK:25...4 -langsame — Flansch: D :
Profibus Param. (PA) Ander. Referenzpunkt E !
- Test: derMessung I
09 092 alle Filter aus F I
Anzeige Sprache ;
OE 0E1 0E2 I L |
Hiillkurve — —»i Darstellungsart - Kurve lesen H  Einschraubstiick I
R 1%, 1% NPT: .
- Hullkurve - einzeln Referenzpunkt 1 4mA
- - mit FAC - zyklisch der Messung . 0%
= - mit Ausbl 0A4 !
. Freigabecode 1
0A 0A0 0A1 ~100: frei Schittgut | Fliissigkeit
Diagnose aktueller Fehler []letzter Fehler |- = 109:Trel } HART
. # 100: gesperrt
gc = 2457 frei > ™
ystem Parameter #2457 gespertt PA, FF i
‘ 52025245

Hinweis!

L00-FMR250xx-19-00-00-de-020

Diese Betriebsanleitung beschreibt Installation und Erstinbetriebnahme des Fiillstand-Messgertes.
Es sind dabei alle Funktionen berticksichtigt, die fiir eine gewohnliche Messaufgabe bendtigt wer-
den. Dariiber hinaus stellt der Micropilot M viele weitere Funktionen zur Optimierung der Mess-

stelle und zur Umrechnung des Messwertes zur Verfiigung, die nicht Bestandteil dieser Betriebsan-

leitung sind.

Einen Uberblick iiber alle Geritefunktionen finden Sie — 2 100.

Eine ausfiihrliche Beschreibung aller Gerdtefunktionen gibt die Betriebsanleitung
BA291F/00/DE "Beschreibung der Gerdtefunktionen", die Sie auf der mitgelieferten CD-ROM fin-

den.

Endress+Hauser
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Sicherheitshinweise

Micropilot M FMR250 FOUNDATION Fieldbus

1 Sicherheitshinweise
1.1 BestimmungsgemaBRe Verwendung

Der Micropilot M ist ein kompaktes Fiillstand-Radar fiir die kontinuierliche, beriihrungslose Mes-
sung von vorwiegend Schiittgiitern. Mit einer Arbeitsfrequenz von ca. 26 GHz und einer maxima-
len abgestrahlten Pulsenergie von 1 mW (mittlere Leistung 1 uW) ist die freie Verwendung auch
auBerhalb von metallisch geschlossenen Behiltern gestattet. Der Betrieb ist fiir Mensch und Tier
vollig gefahrlos.

1.2 Montage, Inbetriebnahme und Bedienung

Der Micropilot M ist nach dem Stand der Technik betriebssicher gebaut und berticksichtigt die ein-
schldgigen Vorschriften und EG-Richtlinien. Wenn er jedoch unsachgem@B oder nicht bestim-
mungsgemal eingesetzt wird, kénnen von ihm applikationsbedingte Gefahren ausgehen, z. B. Pro-
duktiiberlauf durch falsche Montage bzw. Einstellung. Deshalb darf Montage, elektrischer
Anschluss, Inbetriebnahme, Bedienung und Wartung der Messeinrichtung nur durch ausgebildetes
Fachpersonal erfolgen, das vom Anlagenbetreiber dazu autorisiert wurde. Das Fachpersonal muss
diese Betriebsanleitung gelesen und verstanden haben und die Anweisungen befolgen. Verdnderun-
gen und Reparaturen am Gerit diirfen nur vorgenommen werden, wenn dies die Betriebsanleitung
ausdriicklich zuldRt.

1.3 Betriebssicherheit und Prozesssicherheit

Wihrend Parametrierung, Priifung und Wartungsarbeiten am Gerdt miissen zur Gewdhrleistung
der Betriebssicherheit und Prozesssicherheit alternative {iberwachende MaBnahmen ergriffen wer-
den.

1.3.1 Explosionsgefdhrdeter Bereich

Bei Einsatz des Messsystems in explosionsgefdhrdeten Bereichen sind die entsprechenden nationa-
len Normen und Vorschriften einzuhalten. Dem Gerét liegt eine separate Ex-Dokumentation bei,
die ein fester Bestandteil dieser Dokumentation ist. Die darin aufgefiihrten Installationsvorschriften,
Anschlusswerte und Sicherheitshinweise sind zu beachten.

m Stellen Sie sicher, dass das Fachpersonal ausreichend ausgebildet ist.
m Die messtechnischen und sicherheitstechnischen Auflagen an die Messstellen sind einzuhalten.

1.3.2  FCC-Zulassung

This device complies with part 15 of the FCC Rules. Operation is subject to the following two
conditions:

1. This device may not cause harmful interference, and

2.  this device must accept any interference received, including interference that may cause unde-
sired operation.

Caution!
Changes or modifications not expressly approved by the part responsible for compliance could void
the user’s authority to operate the equipment.

Endress+Hauser
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1.4 Sicherheitszeichen und -symbole

Um sicherheitsrelevante oder alternative Vorgange hervorzuheben, haben wir die folgenden Sicher-
heitshinweise festgelegt, wobei jeder Hinweis durch ein entsprechendes Piktogramm gekennzeich-
net wird.

Sicherheitshinweise

Warnung!

Deutet auf Aktivitdten oder Vorgdnge hin, die - wenn sie nicht ordnungsgemaB durchgefiihrt werden -
zu ernsthaften Verletzungen von Personen, zu einem Sicherheitsrisiko oder zur Zerstérung des Gerétes
fithren.

Achtung!
Deutet auf Aktivitéten oder Vorgénge hin, die - wenn sie nicht ordnungsgeméB durchgefiihrt werden -
zu Verletzungen von Personen oder zu fehlerhaftem Betrieb des Gerites fiihren konnen.

Hinweis!

Deutet auf Aktivitéten oder Vorgénge hin, die - wenn sie nicht ordnungsgeméB durchgefiihrt werden -
einen indirekten Einfluss auf den Betrieb haben oder eine unvorhergesehene Geritereaktion auslosen
konnen.

g = B

Ziindschutzart

Explosionsgeschiitzte, baumustergepriifte Betriebsmittel
Befindet sich dieses Zeichen auf dem Typenschild des Gerdtes, kann das Gerdt entsprechend der Zulas-
sung im explosionsgefdhrdeten Bereich oder im nicht explosionsgeféhrdeten Bereich eingesetzt werden

Explosionsgefdhrdeter Bereich

Dieses Symbol in den Zeichnungen dieser Bedienungsanleitung kennzeichnet den explosionsgefdhrde-
ten Bereich. Gerite, die sich im explosionsgeféhrdeten Bereich befinden oder Leitungen fiir solche
Gerite miissen eine entsprechende Ziindschutzart haben.

Sicherer Bereich (nicht explosionsgefidhrdeter Bereich)

Dieses Symbol in den Zeichnungen dieser Bedienungsanleitung kennzeichnet den nicht explosionsge-
fahrdeten Bereich. Gerdte im nicht explosionsgefdhrdeten Bereich miissen auch zertifiziert sein, wenn
Anschlussleitungen in den explosionsgefdhrdeten Bereich fiihren.

X P ®

Elektrische Symbole

Gleichstrom
Eine Klemme, an der Gleichspannung anliegt oder durch die Gleichstrom flieRt.

Wechselstrom
Eine Klemme, an der (sinusformige) Wechselspannung anliegt oder durch die Wechselstrom fliet.

Erdanschluss
Eine geerdete Klemme, die vom Gesichtspunkt des Benutzers iiber ein Erdungssystem geerdet ist.

Schutzleiteranschluss
Eine Klemme, die geerdet werden muss, bevor andere Anschliisse hergestellt werden diirfen.

Aquipotentialanschluss

Ein Anschluss, der mit dem Erdungssystem der Anlage verbunden werden muss:

dies kann z. B. eine Potentialausgleichsleitung oder ein sternférmiges Erdungssystem sein, je nach nati-
onaler bzw. Firmenpraxis.

Temperaturbestandigkeit der Anschlusskabel
Besagt, dass die Anschlusskabel einer Temperatur von mindestens 85 °C (185 °F) standhalten miissen.

Lo® ik oo

>85°C|
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2 Identifizierung
2.1 Gerdtebezeichnung

2.1.1 Typenschild

Dem Gerdtetypenschild kénnen Sie folgende technische Daten entnehmen:

e N
ENDRESS+HAUSER

|| —— 17

Order Code: [ 2

Ser-No.: 3

— —

D B D
© FI
(o — —

e[ 10 | |l 20 | A
G2 1[0 || DS e
c Eg 14 Dat./Insp..21°]

\\§ J/

Informationen auf dem Typenschild des Micropilot M

1 Gerégtebezeichnung

2 Bestellnummer

3 Seriennummer

4 Prozessdruck

5 Prozesstemperatur

0 Lénge (optional)

7 Spannungsversorgung

8 Stromausgang

9 Umgebungstemperatur

10 Kabelspezifikation

11 Werksversiegelt

12 Funkzulassungsnummer

13 TUV Kennzeichen

14 Zertifikatssymbol (optional) z. B. Ex, NEPSI
15 Zertifikatssymbol (optional) z. B. 3A

16 Zertifikatssymbol (optional) z. B. SIL, FF
17 Angabe der Produktionsstitte

18  Schutzart z. B. IP65, I[P67

19 Zertifikate und Zulassungen

20  Dokumentnummer der Sicherheitshinweise z. B. XA, ZD, ZE
21 Dat./Insp. xx / yy (xx = Produktionswoche, yy = Produktionsjahr)

‘Typenschild-EMxxxi-xx

Endress+Hauser
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Identifizierung

2.1.2

Produktiibersicht

In dieser Darstellung wurden Varianten, die sich gegenseitig ausschlieBen, nicht gekennzeichnet.

10

<~ <COCZHVYVECEO0——mUO®WQ AN — >

20

30

40

50

60

Endress+Hauser

Zulassung:

Ex-freier Bereich

ATEX I 1/2G EEx ia lIC T6

ATEX II 1/2G EEx d [ia] IIC T6

ATEX 11 3G EEx nA Il T6

ATEX II 1/2GD EEx ia IIC T6, Alu-Blinddeckel
ATEX I 1/2G EEx ia lIC T6, ATEX 11 1/3D
ATEX II 1/2D Alu-Blinddeckel

ATEX 11 1/3D

NEPSI Ex ia [IC T6

NEPSI Ex d (ia) ia [IC T6

NEPSI DIP

TISS EEx d (ia) IIC T3

FM IS-CLLILIII Div.1 Gr.A-G, Zone 0, 1, 2
FM XP-CLLILIII Div.1 Gr.A-G, Zone 1, 2
CSA General Purpose

CSA IS CLLILIII Div.1 Gr.A-G, Zone 0, 1, 2
CSA XP CLLILIII Div.1 Gr.A-G, Zone 1, 2
Sonderausfiihrung

Antenne:

Horn 80mm/3", erhohte Nahbereichsdynamik
Horn 100mm/4", erhéhte Nahbereichsdynamik
Parabol 200mm/8", erhohte Nahbereichsdynamik
Parabol 250mm/ 10", erhéhte Nahbereichsdynamik
Horn 80mm/3"

Horn 100mm/4"

Parabol 200mm/8"

Sonderausfiihrung

Co AT AOmyY

Antenne Dichtung; Temperatur:
E | FKM Viton GLT; -40...200°C
Y | Sonderausfithrung

Antennenverldngerung:
nicht gewdhlt

250mm

450mm

Sonderausfiihrung

O W N =

Prozessanschluss:
GGJ | Gewinde EN10226 R1-1/2, 316L
GNJ | Gewinde ANSI NPT1-1/2, 316L

X3J | UNI Flansch DN200/8"/200, 316L

max PN1/14.5lbs/ 1K, passend zu DN200 PN10/16, 8" 150Ibs, 10K 200
UNI Flansch DN250/10"/250, 316L

max PN1/14.5lbs/1K, passend zu DN250 PN10/16, 10" 150Ibs, 10K 250
Ausrichtvorr., UNI 4"/DN100/100, 316L

max 14.51bs/PN1/1K, passend zu 4" 150lbs / DN100 PN16 / 10K 100
Ausrichtvorr., UNI 8"'/DN200/200, 316L

max 14.51bs/PN1/1K, passend zu 8" 150lbs / DN200 PN16 / 10K 200
Ausrichtvorr., UNI 10"/DN250/250, 316L

max 14.51bs/PN1/1K, passend zu 10" 150lbs / DN250 PN16 / 10K 250

X5]

XCJ

XEJ

XH

CMJ
CcQJ

DN80 PN10/16 B1, 316L Flansch EN1092-1 (DIN2527 C)
DN100 PN10/16 B1, 316L Flansch EN1092-1 (DIN2527 C)

ALJ
AP]

3" 1501bs RF, 316/316L Flansch ANSI B16.5
4" 1501Ibs RF, 316/316L Flansch ANSI B16.5

KLJ
KPJ
YY9

10K 80A RF, 316L Flansch JIS B2220
10K 100A RF, 316L Flansch JIS B2220
Sonderausfiihrung

Ausgang; Bedienung:
A ‘ 4-20mA SIL HART; 4-zeilige Anzeige VU331, Hiillkurvendarstellung vor Ort
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60 Ausgang; Bedienung:
B | 4-20mA SIL HART; ohne Anzeige, via Kommunikation
K | 4-20mA SIL HART; Vorber. fiir FHX40, getrennte Anzeige (Zubehor)
C | PROFIBUS PA; 4-zeilige Anzeige VU331, Hiillkurvendarstellung vor Ort
D | PROFIBUS PA; ohne Anzeige, via Kommunikation
L | PROFIBUS PA; Vorber. fiir FHX40, getrennte Anzeige (Zubehor)
E | FOUNDATION Fieldbus; 4-zeilige Anzeige, Hiillkurvendarstellung vor Ort
F | FOUNDATION Fieldbus; ohne Anzeige, via Kommunikation
M | FOUNDATION Fieldbus; Vorber. fiir FHX40, getrennte Anzeige (Zubehor)
Y | Sonderausfiihrung
70 Gehduse:
A | F12 Alu, besch. [P65 NEMA4X
B | F23 316L IP65 NEMA4X
C | T12 Aly, besch. [P65 NEMA4X, getrennter Anschlussraum
D | T12 Aly, besch. [P65 NEMA4X + OVP, getrennter Anschlussraum,
OVP = Uberspannungsschutz
Y | Sonderausfiihrung
80 Kabeleinfiihrung:
2 | Verschr. M20 (EEx d > Gewinde M20)
3 | Gewinde G1/2
4 | Gewinde NPT1/2
9 | Sonderausfiihrung
90 Zusatzausstattung:
K | Spilluftanschluss G1/4
M | Spiilluftanschluss NPT1/4
P | 5-Punkt, Spiilluftanschluss G1/4
5-Punkt Linearitétsprotokoll, siehe Zusatzspez.
Q | 5-Punkt, Spiilluftanschluss NPT1/4
5-Punkt Linearitétsprotokoll, siehe Zusatzspez.
Y | Sonderausfiihrung
995 Kennzeichnung:
1 | Messstelle (TAG)
2 | Busadresse
FMR250- vollsténdige Produktbezeichnung

Endress+Hauser
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2.2 Lieferumfang

Achtung!
Beachten Sie unbedingt die in Kapitel "Warenannahme, Transport, Lagerung", — ) 10 aufgefiihr-
ten Hinweise beziiglich Auspacken, Transport und Lagerung von Messgerdten!

Der Lieferumfang besteht aus:
m Gerdt montiert
» Optionales Zubehor (— B 71)
® CD-ROM mit dem Endress+Hauser-Bedienprogramm
m Kurzanleitung KA1017F/00/DE fiir eine schnelle Inbetriebnahme (dem Gerdt beigelegt)
m Kurzanleitung KA235F/00/A2 (Grundabgleich/Fehlersuche), im Geridt untergebracht
m Zulassungsdokumentationen, soweit nicht in der Betriebsanleitung aufgefiihrt
m CD-ROM mit weiteren technischen Dokumenationen, z. B.
— Technische Information
— Betriebsanleitung
— Beschreibung der Gerdtefunktionen

2.3 Zertifikate und Zulassungen

CE-Kennzeichen, Konformitdtserklarung

Das Gerdt ist nach dem Stand der Technik betriebssicher gebaut und gepriift und hat das Werk in
sicherheitstechnisch einwandfreiem Zustand verlassen. Das Gerdt beriicksichtigt die einschldgigen
Normen und Vorschriften, die in der EG-Konformitétserkldrung gelistet sind und erfiillt somit die
gesetzlichen Anforderungen der EG-Richtlinien. Endress+Hauser bestdtigt die erfolgreiche Priifung
des Gerdtes mit der Anbringung des CE-Kennzeichens.

2.4 Marke
KALREZ®, VITON®, TEFLON®
Marke der Firma E.I. Du Pont de Nemours & Co., Wilmington, USA

TRI-CLAMP®
Marke der Firma Ladish & Co., Inc., Kenosha, USA

PROFIBUS®
Marke der PROFIBUS Nutzerorganisation e.V., Karlsruhe, Deutschland

ToF®
Marke der Firma Endress+Hauser GmbH+Co0.KG, Maulburg, Deutschland

PulseMaster®
Marke der Firma Endress+Hauser GmbH+Co0.KG, Maulburg, Deutschland

PhaseMaster®
Marke der Firma Endress+Hauser GmbH+Co0.KG, Maulburg, Deutschland
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3 Montage

3.1 Montage auf einen Blick

A Bei Montage die Ausrichtung der Markierung am Gerateflansch beachten!

Einbau frei im Behilter:
Markierung zur Behélterwand ausrichten! Gehause drehen

Fir besseren Zugang zum Bedienmodul / Anschlussraum

Markierungspunkte am

o

erateflansch oder Einschraubstiick Gehduse F12/F23 Gehéuse T12
%
|
i
‘ i
3 1
NN ,,
i S S DN80...200 R1%%",
\\\\ ANSI 3...8” oder
- 1%NPT

Hinweis! Innensechskant 4 mm (0.16 in)

Bei Versionen mit Ausrichtvorrichtung befindet sich die Markierung
am Gehauseadapter (gegeniiber dem Spiilluftanschluss).

L00-FMR250xx-17-00-00-de-011

3.2 Warenannahme, Transport, Lagerung

3.2.1 Warenannahme

[:Jberpriifen Sie, ob Verpackung oder Inhalt beschédigt sind.
Uberpriifen Sie die gelieferte Ware auf Vollstindigkeit und vergleichen Sie den Lieferumfang mit
Ihren Bestellangaben.

3.2.2  Transport zur Messstelle

@ Achtung!
Sicherheitshinweise, Transportbedingungen fiir Gerdte {iber 18 kg (39.69 1bs) beachten.

Messgerdt darf flir den Transport nicht am Gehduse angehoben werden.

3.23 Lagerung

Fiir Lagerung und Transport ist das Messgerdt stolsicher zu verpacken. Dafiir bietet die Original-
verpackung optimalen Schutz.

Die zuléssige Lagerungstemperatur betrdgt -40 °C...+80 °C (-40 °F...+176 °F) bzw.

-50 °C...+80 °C (-58 °F...+176 °F).

10 Endress+Hauser
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3.3 Einbaubedingungen

3.3.1 EinbaumafRe

Gehduseabmessungen
max. 110 (4.33) ‘ 65 (2.56) 78 (3.07)
71\ g :
e
[ts) =
! 3 5
| g 2 ©
! NS
s 2
[ 2
Gehiuse F12 T [
(Aluminium)
©)
85 (3.35
mm (in)
L00-F12xxxx-06-00-00-de-001
___max. 100 (4.33) 94 (3.7) 65 (2.56) 78 (3.07)
==
777777 (e
A 2|
S
w0
o 3 o
o @
)
(- s~
©
(=
Gehause T12 =
(Aluminium) ®
mm (in) . 85(335)
L00-T12xxxx-06-00-00-de-001
max. 94 (3.7) 93 (3.66)
5 _
- ©
= S
% s
q o
~— w0
s L)
o
©
Gehduse F23
(316L)

mm (in)

L00-F23xxxx-06-00-00-de-001
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Prozessanschluss und Antenne (Variante "4, 5")

Einschraubstiick
R1%%” oder 12NPT

Gehéause F12/T12/ F23

Flansch DN8O...

100

oder Aquivalent

Hornantenne

Antennengrofle | 80 mm (3”) | 100 mm (4”)
L1 [mm] 211 430
d [mm] 75 95

Flansche nach EN 1092-1 (passend zu DIN 2527)

Flansch DN 80 DN 100
b [mm] 20 20
D [mm] 200 220

fur PN10/16

oD
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
[t b----- i
, Hornantenne |
| Variante “4, 5” !
i [
[ i
i
27 |
| o
' w0
i <
i =]
' [Tl
i 59
|
i
i Y
; i
' o
40 = ©

Flansche nach ANSI B16.5

Ausrichtvorrichtung mit
E+H UNI-Flansch DN 100/200/250

2225 (DN100)

2340 (DN200)

2405 (DN250)
1

Flansch 3 4’
b [mm] 23.9 23.9
D [mm] 190.5 228.6
fir 150 Ibs

Flansche nach JIS B2220

Flansch| DN 80 | DN 100
b [mm] 18 18

D [mm] 185 210
fur 10K

12

a0011475-de
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Montage

Prozessanschluss und Antenne (Variante "D, E, G, H")

Einschraubstiick
R1%%” oder 1%2NPT

Flansch DN80...100
oder Aquivalent |

Gehause F12/T12/F23

Ausrichtvorrichtung mit

E+H UNI-Flansch DN 100/200/250

Flansch| DN 80 DN 100
b [mm] 20 20

D [mm] 200 220
flr PN10/16

Flansche nach EN 1092-1 (passend zu DIN 2527)

oD 2340 (DN200) 2225 (DN100)
, 2405 (DN250) 2340 (DN200)
! | 2405 (DN250)
1 1
! 1 1 :
______________ S VR B
7’ 1
1 1
! 1
L oo oo T-=—=—===- )
1
1
1 r~——"="="="="="="="="="="==--= e o - - 4 1
1 1 1 1
1 I 1 1
! Hornantenne ! ! Parabolantenne !
5‘ Variante “D, E” Variante “G, H”
3 9 L
‘ 3 .
! 5 4 - o
| 2 2
1 3¢ 3
| | g
- I od
- |
|
i
|
I o o~
i L rod
I b
< 2d
- _ od -
i )
| Parabolantenne
Antennengrofe 200mm (8”) | 250mm (10”)
L1 [mm] 60.6 88.4
od d [mm] 173 236
Hornantenne Parabolantenne
AntennengréBe | 80 mm (3”) | 100 mm (4") Antennengrofe / 200 mm (8”) | 250 mm (10”)
L1 [mm] 211 430 Flansch UNI UNI
d [mm] 75 95 L2 [mm] 50 37

Flansche nach ANSI B16.5

Flansch 3" 4’
b [mm] 23.9 23.9
D [mm] 190.5 228.6
fiir 150 Ibs

Flansche nach JIS B2220

Flansch | DN 80 | DN 100
b [mm] 18 18

D [mm] 185 210
fir 10K

Endress+Hauser

a0011476-de
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Endress+Hauser UNI-Flansch

Die Anzahl der Flanschschrauben ist teilweise reduziert. Fiir Massanpassung sind die Schraubenl-
cher vergroRert, deshalb vor dem Anziehen der Schrauben zentrisch zum Gegenflansch ausrichten.

- 280,3

Endress+Hauser UNI-Flansch DN100
kompatibel mit:

- DN100 PN10/16,
- ANSI 4" 150 Ibs,
- JIS 10K 100A

4x90°

Werkstoff: 316L (1.4404)

Endress+Hauser UNI-Flansch DN200
kompatibel mit:

- DN200 PN10/16,

- ANSI 8" 150 Ibs,

- JIS 10K 200A

2175

2185.5

8225

kompatibel mit:
- DN250 PN10/16,
- ANSI 10" 150 Ibs,
- JIS 10K 250A

Endress+Hauser UNI-Flansch DN250

2358

2405

14

a0011486-de
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Ausrichtvorrichtung mit Endress+Hauser UNI-Flansch

A-A Klemmschraube
| | 3 x M8 um 120° versetzt
| T 285 )
A ‘\\
\ \\ N\
o
<
[ \ g V' Y
7 T 7 ) p N N 777 7
ngi Vi \ | \z;ygmj kfj
Viton-Dichtung E+H UNI-Flansch
4 DN100/200/250
a0011477-de

Endress+Hauser
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3.3.2  Projektierungshinweise

Einbaulage

m Empfohlener Abstand (1) Wand-Stutzenau-
RBenkante: ~1/6 des Behélterdurchmessers.
Das Gerdt sollte aber auf keinen Fall ndher als
20 cm (7.87 in) zur Behdlterwand montiert
werden.

Hinweis!

[st die Behélterwand nicht glatt (Wellblech,
Schweilndhte, Stossstellen,...) ist ein moglichst
groBer Wandabstand empfehlenswert. Evtl.
Ausrichtvorrichtung verwenden um Storrefle-
xionen von der Behélterwand zu vermeiden.

» Nicht mittig (3), da Interferenzen zu Signal-
verlust flihren kénnen.

m Nicht iiber dem Befiillstrom (4).

m Der Einsatz einer Wetterschutzhaube (2) wird
empfohlen, um den Messumformer gegen
direkte Sonneneinstrahlung oder Regen zu
schiitzen. Die Montage und Demontage
erfolgt einfach durch eine Spannschelle
(— B 71, "Zubehor").

m Bei Anwendungen mit starker Staubentwick-
lung kann durch den integrierten Spiilluftan-
schluss ein Zusetzen der Antenne vermieden
werden.

Behiltereinbauten

m Vermeiden Sie, dass sich Einbauten (1) wie
Grenzschalter, Streben usw. innerhalb des
Strahlenkegels befinden
(— 17, "Abstrahlwinkel" ).

m Symmetrisch angeordnete Einbauten (2) wie
z. B. Verstarkungsringe, Heizschlangen etc.
konnen die Messung beeintrachtigen.

Optimierungsmaglichkeiten

» Antennengrofe: je groRer die Antenne, desto
kleiner der Abstrahlwinkel und umso weniger
Stérechos.

m Stdrechoausblendung: durch die elektroni-
sche Ausblendung von Stérechos kann die
Messung optimiert werden.

» Ausrichtung der Antenne: siehe "Optimale
Einbauposition", — B 20.

m Bei Gerdten mit Ausrichtvorrichtung kann der
Sensor optimal auf die Behéltergegebenheiten
ausgerichtet und/oder Storrelexionen ver-
mieden werden.

Der max. Winkel 8 betrdgt +15°.

m Die Ausrichtung des Sensors dient vor allem:
— der Vermeidung von Storreflexionen
— der Erweiterung des max. mdoglichen Mess-

bereichs in konischen Ausldufen.

m Schrdg angebaute, metallische Blenden (3)
streuen die Radarsignale und kénnen so Sto-
rechos vermindern.

L0O-FMR250xx-17-00-00-xx-003

L0OO-FMR250xx-17-00-00-xx-002

Fiir weitere Informationen wenden Sie sich bitte an Endress+Hauser.

Endress+Hauser
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Messung in einem Kunststoffbehilter

Besteht die Aussenwand des Behdlters aus einem nicht leitfdhigen Material (z. B. GFK) kdnnen
Mikrowellen auch von aussenliegenden Storern (z. B. metallische Leitungen (1), Leitern (2), Roste
(3), ...) reflektiert werden. Es sollten sich deshalb keine solchen Storer im Strahlenkegel befinden.
Fiir weitere Informationen wenden Sie sich bitte an Endress+Hauser.

M\

o

Sy
phatetety?

Sy
ety

LOO-FMR250xx-17-00-00-xx-014

Abstrahlwinkel

Als Abstrahlwinkel ist der Winkel o definiert, bei dem die Leistungsdichte der Radar-Wellen den
halben Wert der maximalen Leistungsdichte annimmt (3dB-Breite). Auch auBerhalb des Strahlen-
kegels werden Mikrowellen abgestrahlt und kénnen von Storern reflektiert werden. Kegeldurch-
messer W in Abhdngigkeit vom Antennentyp (Abstrahlwinkel a) und Distanz D:

Hornantenne Parabolantenne Q
Antennengrofle 7
80 mm (3") 100 mm (4") 200 mm (8") 250 mm (10")
Abstrahlwinkel o 10° 8° 4° 3,5°
Kegeldurchmesser (W)
Distanz (D) D
80 mm (3") 100 mm (4") 200 mm (8") 250 mm (10") o
5m (16 ft) 0,87 m (2.9 ft) 0,70 m (2.3 ft) 0,35m (1.1 ft) 0,3m (1ft)
10 m (33 ft) 1,75m (5.7 ft) 1,40 m (4.6 ft) 0,70 m (2.3 ft) 0,61 m (2 ft)
15 m (49 ft) 2,62 m (8.6 ft) 2,10 m (6.9 ft) 1,05m (3.4 ft) 0,92 m (3 ft)
20 m (66 ft) 3,50m (11 ft) 2,80 m (9.2 ft) 1,40 m (4.6 ft) 1,22 m (4 ft) w
30 m (98 ft) 5,25m (17 ft) 420 m (14 ft) 2,10 m (6.9 ft) 1,83 m (6 ft) o
W=2-D-tan—-
40 m (131 ft) 7,00 m (23 ft) 5,59 m (18 ft) 2,79 m (9.2 ft) 2,44 m (8 ft)
50 m (164 ft) 8,75 m (29 ft) 6,99 m (23 ft) 3,50m (11 ft) 3,06 m (10 ft) L00-FMR2xxx-14-00-06-4e-027

Endress+Hauser 17
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Messbedingungen

m Der Messbereichsanfang ist dort wo der Strahl auf den Boden trifft. Insbesondere bei konischen
Ausldufen kdnnen Fiillstdinde unterhalb dieses Punktes nicht erfasst werden.

Durch Verwendung einer Ausrichtvorrichtung kann der max. Messbereich in solchen Anwen-
dungen vergroBert werden (— B 16).

m Bei Medien mit kleinem DK (Mediengruppen A und B) kann bei niedrigem Fiillstand der Boden
durch das Medium hindurch sichtbar sein. Um die geforderte Genauigkeit zu garantieren emp-
fehlen wir in diesen Applikationen den Nullpunkt in einem Abstand C (siehe Abb.) {iber den
Boden zu legen.

m Mit dem FMR250 ist eine Messung prinzipiell bis zur Antennenspitze moglich, jedoch sollte
wegen Abrassion, Ansatzbildung und je nach Lage des Produktes (Schiittwinkel) das Messbe-
reichsende im Abstand von A (siehe Abb.) liegen. Im Bedarfsfall kann bei geeigneten Rahmenbe-
dingungen (hoher Dk-Wert, flacher Schiittkegel, ...) eine Verkiirzung erreicht werden.

O
A
100%

S ’,:"'

@

8

2 /

< |

0% -
L0O-FMR250xx-17-00-00-de-001

A [mm (in)] C [mm (in)]
ca. 400 (15.7) 50...150 (1.97...5.91)

18 Endress+Hauser
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Endress+Hauser

Messbereich

Der nutzbare Messbereich ist von der Antennengrofe, den Reflexionseigenschaften des Mediums,
der Einbauposition und eventuell vorhandenen Storreflexionen abhdngig. Der maximal einstellbare
Messbereich betrdgt 70 m (230 ft).

Um eine optimale Signalstdrke zu erreichen wird die Verwendung einer Antenne mit moglichst
grossem Durchmesser empfohlen (DN200 (8") Parabolantenne, DN100 (4") Horn).

Reduktion des max. moglichen Messbereiches durch:
= Medien mit schlechten Reflexionseigenschaften (= kleinem DK). Beispiel siehe Tabelle unten.

m Schiittkegel.

m extrem lockere Oberfldche von Schiittglitern, z. B. Schiittgut mit niedrigem Schiittgewicht bei

pneumatischer Befiillung.

® Ansatzbildung, vor allem von feuchten Produkten.

Die folgende Tabelle beschreibt die Mediengruppen und deren Dielektrizitdtskonstante gr.

Mediengruppe DK (€r1) Beispiel Signalddmpfung

Kunststoffgranulat

A 1,6...1,9 Weikalk, Spezialzement 19...16 dB
Zucker

B 1,9..2,5 Portlandzement, Gips 16...13 dB
Getreide, Samen

C 25..4 gemahlene Steine 13...10 dB
Sand

D 4.7 naturfeuchte (gemahlene) Steine, Erze 10..7 dB
Salz
Metallpulver

E >7 Rufy <7dB
Kohlenstaub

Fiir sehr lockere oder aufgelockerte Schiittgiiter gilt die jeweils niedrigere Gruppe.

19
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3.4 Einbau

3.4.1 Montagewerkzeuge

AuBer Werkzeug fiir die Flanschmontage bendtigen Sie folgendes Werkzeug:
m Einen Sechskantschliissels SW6O fiir das Einschraubgewinde
m F{ir das Drehen des Gehduses einen Innensechskantschliissel 4 mm (0.16 in)

3.4.2 Einbau frei im Behilter

Optimale Einbauposition

Beispiel einer Markierung am
Geriteflansch oder Einschraubstiick ")

00
o o
o o

R1%
O|| ) oder
DN8O...200 1% NPT

ANSI 3...8"

1)

bei Versionen mit Ausrichtvorrichtung befindet sich die Markierung
am Gehéauseadapter (gegeniiber dem Spulluftanschluss)

L00-FMR250xx-17-00-00-de-009

Endress+Hauser
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Standardeinbau FMR250 mit Hornantenne

» Einbauhinweise beachten, — B 16.

m Markierung zur Behélterwand ausgerichtet.

m Bei Flanschen befindet sich die Markierung
immer genau in der Mitte zwischen zwei
Flanschbohrungen.

m Nach der Montage kann das Gehé&use um 350°
gedreht werden, um den Zugang zur Anzeige
und zum Anschlussraum zu erleichtern.

» Hornantenne sollte aus dem Stutzen ragen.
Sollte dies aus mechanischen Griinden nicht
moglich sein, kdnnen grossere Stutzenhthen
akzeptiert werden.

Hinweis!
Bitte kontaktieren Sie Endress+Hauser bei
Anwendungen mit hoheren Stutzen.

» Hornantenne senkrecht.

[dealerweise sollte die Hornantenne senk-
recht eingebaut werden. Zur Vermeidung von
Storreflexionen oder zur optimalen Ausrich-
tung im Behélter kann der FMR250 mit opti- LO0-FIRZSO0m-17-00-00 4004
onaler Ausrichtvorrichtung um 15° in alle

Richtungen geschwenkt werden.

Antennengrofe 80 mm (3") 100 mm (4")
D [mm (in)] 75 (2.95) 95 (3.74)
H [mm (in)]

(ohne Antennenverlédngerung) <260(<10.2) <480 (< 18.9)

Endress+Hauser 21
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Standardeinbau FMR250 mit Parabolantenne

» Einbauhinweise beachten, — 2 16.

m Markierung zur Behélterwand ausgerichtet.

m Bei Flanschen befindet sich die Markierung immer genau in der Mitte zwischen zwei Flansch-
bohrungen.

m Nach der Montage kann das Gehduse um 350° gedreht werden, um den Zugang zur Anzeige und
zum Anschlussraum zu etleichtern.

m [dealerweise sollte die Parabolantenne komplett aus dem Stutzen ragen (1).
Speziell bei der Verwendung der Ausrichtvorrichtung ist darauf zu achten, dass der Parabol
Reflektor aus dem Stutzen/Decke ragt, um ein Ausrichten nicht zu blockieren.
Hinweis!
Bei Anwendungen mit hoheren Stutzen ggfs. Parabolantenne komplett im Stutzen einbauen (2).
Die maximale Hohe des Stutzens (H,,,) bis an den Spiegel der Parabolantenne (Variante "G, H")
sollte nicht groRer als 500 mm (19.7 in) sein. Storkanten im Stutzen sollten vermieden werden.

» Parabolantenne senkrecht.
Idealerweise sollte die Parabolantenne senkrecht eingebaut werden.
Zur Vermeidung von Storreflexionen oder zur optimalen Austichtung im Behilter kann der
FMR250 mit optionaler Ausrichtvorrichtung um 15° in alle Richtungen geschwenkt werden.

Parabolantenne Variante "G" Variante "H"
Antennengrofie 200 mm (8") 250 mm (10")
D [mm (in)] 173 (6.81) 236 (9.29)
H [mm (in)]

(ohne Antennenver- <50 (< 1.96) <50 (< 1.96)
langerung)

LO0-FMR250xx-17-00-00-en-004

Endress+Hauser
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Beispiele fiir den Einbau mit kleinem Flansch (< Parabol Reflektor)
fiir Parabolantenne (Variante "G, H")

WY
Standardeinbau
T AT A2 27|
[N NN I = NEN|
S — - J _ Stutzen T
e [ \ 7|
Parabol Reflektor
D kann fur den Einbau
in Stutzen demontiert

werden

AntennengréBe | 200 mm (8”) | 250 mm (10”)
D [mm (inch)] 173 (6.81) 236 (9.29)
H [mm (inch)] | <50 (<1.96) | <50 (< 1.96)

") ohne Antennenverlangerung

Y
"
b & 4 Schrauben

Achtung!
Bei schwenkbaren Flanschen ist
die Lange der Antenne zu beachten!

20011471-de

Endress+Hauser 23
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FMR250 mit Ausrichtvorrichtung

Optimale Einbauposition

Mit Hilfe des Ausrichtvorrichtung kann eine Neigung der Antennenachse von bis zu 15° in alle
Richtungen eingestellt werden. Die Ausrichtvorrichtung dient dazu den Radarstrahl optimal auf das
Schiittgut auszurichten.

20011472

Antennenachse austichten:
1. Schrauben 16sen.
2. Antennenachse ausrichten (hier bis max. +£15° in alle Richtungen mdglich).

3. Schrauben festziehen.

Integrierter Spiilluftanschluss

Bei Anwendungen mit starker Staubentwick-
lung kann durch den integrierten Spiilluftan-
schluss ein Zusetzen der Antenne vermieden
werden. Empfohlen wird ein gepulster Betrieb.

m Pulsbetrieb:
max. Druck der Spiilluft: 6 bar abs (87 psi).
m Dauerbetrieb: N )
Spilluftanschluss:
empfohlener Druckbereich der Spiilluft: NPT oder GV
200 mbar...500 mbar (3 psi...7.25 psi). (max. Drehmoment 3,5 Nm (2.58 Ibf ft))

Achtung!
Auf jeden Fall trockene Spiilluft verwenden.

L00-FMR250xx-17-00-00-de-010
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Endress+Hauser

3.4.3 Gehiduse drehen

Nach der Montage kénnen Sie das Gehduse um 350° drehen, um den Zugang zur Anzeige und zum
Anschlussraum zu erleichtern. Um das Gehduse in die gew{inschte Position zu drehen, gehen Sie
wie folgt vor:

m Befestigungsschraube (1) 16sen

m Gehiduse (2) in die entsprechende Richtung drehen

m Befestigungsschraube (1) fest anziehen

Gehéuse F12/F23 Gehéuse T12

Innensechskant
4 mm (0.16 in)

LOO-FMR2xxxx-17-00-00-de-010

3.5 Einbaukontrolle

Fiihren Sie nach dem Einbau des Messgeridtes folgende Kontrollen durch:

m [st das Messgerdt beschddigt (Sichtkontrolle)?

m Entspricht das Messgerdt den Messstellenspeztifikationen, wie Prozesstemperatur/-druck,
Umgebungstemperatur, Messbereich usw.?

m Ist die Flanschmarkierung richtig ausgerichtet (— £ 10)?

m Sind die Flanschschrauben mit dem entsprechenden Anziehdrehmoment festgezogen?

m Sind Messstellennummer und Beschriftung korrekt (Sichtkontrolle)?

m [st das Messgerdt gegen Niederschlag und direkte Sonneneinstrahlung ausreichend geschiitzt
(— B71)2

25
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4 Verdrahtung

4.1 Verdrahtung auf einen Blick

Verdrahtung im Gehduse F12/F23

@ Vor dem Anschluss bitte folgendes beachten:

® FOUNDATION Fieldbus-Gerate sind auf dem Typenschild (1)
Achtuna! gekennzeichnet. Die Versorgungsspannung muss dem
9°  FOUNDATION Fieldbus Standard und dem gewahlten 1
Sicherheitskonzept entsprechen (s. Kapitel 4.3).

(EH)enoress+HAUSER
'S MICROPILOT M

Order Code: FMR2xx-14EALJAAZA
Ser.-No.: 12345678900 1P65

eNC_]
Tantgnna max[_]

L]
Foundation Fieldbus
2awire

® Potentialausgleichsleitung an der Erdungsklemme des

Transmitters anschlieften, bevor Sie das Gerat anschlieRen. ©

® Die Arretierschraube fest anziehen:
Sie ist die Verbindung der Antenne mit dem Erdpotential
des Gehauses.

Tamb > 70°C XAO99F-E A—-m

0499

E®

Beim Einsatz des Messsystems im explosionsgefahrdeten Bereich sind die entsprechenden
nationalen Normen und die Angaben in den Sicherheitshinweisen (XA's) einzuhalten.
Die spezifizierte Kabelverschraubung muss benutzt werden.

Bei Geraten mit Zertifikat ist der Explosionsschutz wie folgt
ausgefihrt:

® Gehause F12/F23 - Ex ia:
Die Hilfsenergie muss eigensicher sein (z.B. FISCO-Modell)

® Die Elektronik und der Stromausgang sind vom
Antennenkreis galvanisch getrennt.

Der Micropilot M wird wie folgt angeschlossen:

® Gehausedeckel (2) abschrauben.

® evtl. vorhandenes Display (3) entfernen.

® Abdeckplatte des Anschlussraums (4) entfernen.

® Klemmenmodul mit der Zugschlaufe etwas herausziehen.

® Kabel (5) durch die Verschraubung (6) einfiihren.
Verwenden Sie Kabel entsprechend dem FISCO-Modell (s.Kap. 4.2).

i : Die Abschirmleitung (7) bitte nur sensorseitig erden.

® Anschluss herstellen (Klemmen 1 u. 2, siehe Klemmenbelegung).

® Klemmenmodul wieder einschieben.

® Kabelverschraubung (6) festdrehen.

® Abdeckplatte (4) festschrauben. 6
® evil. Display einstecken. A
® Gehausedeckel (2) zuschrauben.
e e
1
1
1
1
i
1
PAL abgedichteter
Anschlussraum
1
1
L00-FMR2xxxx-04-00-00-de-018
Endress+Hauser
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Verdrahtung

Endress+Hauser

Verdrahtung im Gehduse T12

Achtung! £ NDATION Fieldbus Standard und dem gewhiten

[EW enoress:Hauser
'S MICROPILOT M

Vor dem Anschluss bitte folgendes beachten:
@ ® FOUNDATION Fieldbus-Gerate sind auf dem Typenschild (1),

Order Code: FMR2xx-14EALIAAZA
Ser-No. 12345678900 1P65

gekennzeichnet. Die Versorgungsspannung muss dem

N

Tantenna max ]

w-[_]

“©  Foundaton Fieldbus
2.vire

Sicherheitskonzept entsprechen (s. Kapitel 4.3).

. . . .
Potentialausgleichsleitung an der Erdungsklemme des N, p—

A-0

Transmitters anschlieBen, bevor Sie das Gerat anschlielen.

0455 D= medteston

E®

Patenis—>(T]

® Die Arretierschraube fest anziehen:
Sie ist die Verbindung der Antenne mit dem Erdpotential des
Gehauses.

Beim Einsatz des Messsystems im explosionsgefahrdeten Bereich sind die entsprechenden
nationalen Normen und die Angaben in den Sicherheitshinweisen (XA's) einzuhalten.
Die spezifizierte Kabelverschraubung muss benutzt werden.

Der Micropilot M wird wie folgt angeschlossen:

Bevor Sie Gehausedeckel (2) am separaten Anschlussraum
abschrauben bitte Hilfsenergie abschalten!

® Kabel (3) durch die Verschraubung (4) einziehen.
Verwenden Sie geschirmte, verdrillte Zweidrahtleitung.

A Die Abschirmleitung (5) bitte nur sensorseitig erden.

® Anschluss herstellen (siehe Klemmenbelegung).

® Kabelverschraubung (4) festdrehen.
® Gehausedeckel (2) aufschrauben.

® Hilfsenergie einschalten.

A

LO0-FMR2xxxx-04-00-00-de-020
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Verdrahtung mit Foundation Fieldbus Stecker

Vor dem Anschluss bitte folgendes beachten:

® FOUNDATION Fieldbus-Gerite sind auf dem Typenschild -
Acht y (1) gekennzeichnet. Die Versorgungsspannung muss dem Sor o EaIOr s
Chtung:  FOUNDATION Fieldbus-Standard und dem gewahlten e
Sicherheitskonzept entsprechen (s. Kapitel 4.3). [ U —
® Potentialausgleichsleitung an der Erdungsklemme des B A
Transmitters anschlief3en, bevor Sie das Gerat T ——
anschlieRen. €& Datncp 3414

® Die Arretierschraube fest anziehen:
Sie ist die Verbindung der Antenne mit dem Erdpotential
des Gehauses.

Beim Einsatz des Messsystems im explosionsgefahrdeten Bereich sind die entsprechenden
nationalen Normen und die Angaben in den Sicherheitshinweisen (XA’'s) einzuhalten.

Bei Geraten mit Zertifikat ist der Explosionsschutz wie folgt 3
ausgefiihrt:
® Gehause F12/F23 - Ex ia:

Die Hilfsenergie muss eigensicher sein (z.B. FISCO-Modell) _’

® Die Elektronik und der Stromausgang sind vom
Antennenkreis galvanisch getrennt.

Der Micropilot M wird wie folgt angeschlossen:
® Stecker (2) in Buchse (3) stecken.

® Randelschraube fest anziehen.

® Gerat gemal ausgewahltem Sicherheitskonzept erden.

L00-FMR230xx-04-00-00-de-006

Kabelspezifikation Foundation Fieldbus

Verwenden Sie immer verdrilltes, abgeschirmtes Zweiaderkabel. Die Kabelspezifikationen kénnen
der FF Spezifikation oder [EC61158-2 entnommen werden. Folgende Kabeltypen sind zum Beispiel
geeignet:

Nicht-Ex-Bereich:

m Siemens 6XV1 830-5BH10

m Belden 3076F

m Kerpen CEL-PE/OSCR/PVC/FRLA FB-02YS(ST)YFL

Ex-Bereich:

m Siemens 6XV1 830-5AH10

m Belden 3076F

m Kerpen CEL-PE/OSCR/PVC/FRLA FB-02YS(ST)YFL

Feldbusstecker

Bei den Ausfiihrungen mit Feldbusstecker braucht zum Anschluss der Signalleitung das Gehduse
nicht gedffnet werden.

Pinbelegung beim Stecker 7/8" (FOUNDATION Fieldbus-Stecker)

Pin Bedeutung

1 Signal -

2 Signal +

3 nicht belegt

4 Erde
L00-FMxxxcxx-04-00-00-y-017
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4.2 Anschluss Messeinheit

4.2.1 Kabeleinfiihrung

m Kabelverschraubung: M20x1,5 (bei Ex d nur Kableinfiihrung)
m Kabeleinfithrung: G'2 oder “aNPT

4.2.2  Versorgungspahnung

Alle folgenden Spannungen sind Klemmenspannungen direkt am Gerdt:

Versorgungsspannung 9V..30V (Ex) V
9V...32 V (nicht-Ex)
max. Spannung 35V

Einschaltspannung AY%

Polaritdtsabhéngig Nein

FISCO / FNICO Ja

1) Fiir Geréte mit Explosionsschutz-Zertifikat ist der zuldssige Spannungsbereich eingeschrankt. Beachten Sie die zuge-

horigen Sicherheitshinweise (XA).

4.2.3 Stromaufnahme

m Nennstrom: 15 mA
m Einschaltstrom: < 15 mA
m Fehlerstrom FDE (Fault Disconnection Electronic): 0 mA

4.2.4  Uberspannungsschutz

Das Fiillstandsmessgerdt Micropilot M mit T12-Gehéuse (Gehiusevariante "D", — [ 6) ist mit
einem internen Uberspannungsschutz (600 V Elektrodenableiter) entsprechend DIN EN 60079-14
bzw. IEC 60060-1 (StoRstrompriifung 8/20ps, I = 10 kA, 10 Impulse) ausgeriistet. Das metallische
Gehduse des Micropilot M ist mit der Tankwand bzw. mit der Schirmung so unmittelbar elektrisch
leitend und zuverldssig zu verbinden, dass ein gesicherter Potentialausgleich besteht.
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4.3 Anschlussempfehlung

Fiir maximalen EMV-Schutz beachten Sie bitte folgende Punkte:

m Gerit {iber die externe Erdungsklemme erden.

m Die Abschirmung des Buskabels darf nicht unterbrochen sein.

m Bei vorhandenem Potentialausgleich zwischen den einzelnen Erdungspunkten die Abschirmung
an jedem Kabelende erden bzw. mit Gerdtegehduse verbinden (moglichst kurz).

m Bei grolen Potentialunterschieden zwischen den einzelnen Erdungspunkten wird nur ein Punkt
mit der Bezugserde verbunden. Alle anderen Schirmenden werden {iber einen HF-tauglichen
Kondensator mit Bezugspotential verbunden (z. B. Keramikkondensator 10 nF/250 V~).

Achtung!
Anwendungen, die dem Explosionsschutz unterliegen, lassen nur unter besonderen Bedingungen
die mehrfache Erdung des Schutzschirms zu, siehe EN60079-14.

4.4 Schutzart

m bei geschlossenem Gehduse: IP65, NEMA4X (hohere Schutzart z. B. [P68 auf Anfrage)
m bei gedffnetem Gehduse: [P20, NEMA1 (auch Schutzart des Displays)
m Antenne: IP68 (NEMAGP)

4.5 Anschlusskontrolle

Fiihren Sie nach der Verdrahtung des Messgerdtes folgende Kontrollen durch:
m Ist die Klemmenbelegung richtig (— 226 und - £ 28)?
m [st die Kabelverschraubung dicht?
m Wenn vorhanden: Ist der FOUNDATION Fieldbus Stecker fest zugeschraubt?
m [st der Gehdusedeckel zugeschraubt?
m Wenn Hilfsenergie vorhanden:
Ist das Gerét betriebsbereit und leuchtet die LCD-Anzeige?

Endress+Hauser
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5 Bedienung

Dieses Kapitel gibt einen Uberblick {iber die verschiedenen Bedienméglichkeiten fiir das Gert. Es
beschreibt die unterschiedlichen Methoden fiir den Parameterzugriff und nennt jeweils die Voraus-
setzungen fiir die Bedienung.

Die Bedeutung der einzelnen Parameter ist nicht Inhalt dieses Kapitels. Siehe dazu:

m Kapitel 6: "Inbetriebnahme"
m Betriebsanleitung BA291F/00/DE: "Beschreibung der Gerétefunktionen"

5.1 Bedienmdglichkeiten

ControlCare
DeltaV

z. B.

NI-FBUS Field Communicator
Konfigurator 375, 475

SPS
PLC
API

power supply
power conditioner | T Hj

FOUNDATION Fieldbus

Weitere
Funktionen
(Ventile etc.)

Anzeige- und

Bedienmodul @» A
= x\/

Micropilot M U

Commubox FXA291 mit  FieldCare
ToF Adapter FXA291

LOO-FMxxxxxx-14-00-06-de-011

Endress+Hauser 31



Bedienung

Micropilot M FMR250 FOUNDATION Fieldbus

32

5.1.1  Vor-Ort-Bedienung

Mbglichkeiten der Vor-Ort-Bedienung

m Anzeige- und Bedienmodul
m Endress+Hauser-Bedienprogramm "FieldCare"

Parameterzugtiff bei Vor-Ort-Bedienung
Bei Vor-Ort-Bedienung sind folgende Parameter zugénglich:

m Parameter der gerdtespezifischen Blocke (Sensor Block, Diagnostic Block, Display Block)
m Endress+Hauser-Serviceparameter
m im Resource Block: "DeviceTag", "DevicelD", "DeviceRevision", "DD Revision" (nur lesbar)

Sensorblock
Diagnoseblock
Display-Block

Endress+Hauser
Service-Parameter

L]

L00-FMU4XXXX-02-00-00-YY-00!

Die Parameter der grau hinterlegten Bldcke kdonnen iiber Vor-Ort-Bedienung eingestellt werden.

5.1.2  Fernbedienung

Mboglichkeiten der Fernbedienung

m FOUNDATION Fieldbus-Konfigurationstool (z. B. DeltaV oder ControlCare)
m Field Communicator 375, 475

Parameterzugriff bei Fernbedienung
Bei Fernbedienung sind folgende Parameter zugénglich:

m Parameter der gerdtespezifischen Blocke (Sensor Block, Diagnostic Block, Display Block)
m Parameter der FOUNDATION Fieldbus-Funktionsbldcke

1
| [Resource Block] [ Arithmetik-Block |
1

i [Al-Block 1 | [nput-Selector-Block |

Diagnoseblock I
1 [ Al-Block 2 |  [Signal-Charact.-Block|

|
! [ PID Block | [Integrator-Block |

el =

L00-FMU4XXXX-02-00-00-YY-006

Die Parameter der grau hinterlegten Blocke kdnnen tber Fernbedienung eingestellt werden.

Endress+Hauser
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5.2 Bedienung iiber das Anzeige- und Bedienmodul

Flussigkristallanzeige

3 Tasten

Rasthaken

LOO-FMxxxxxx-07-00-00-de-001

Anordnung der Anzeige- und Bedienelemente

Die LCD-Anzeige kann zur einfachen Bedienung durch Driicken des Rasthaken entnommen wer-
den (siehe Abb.). Sie ist {iber ein 500 mm (19.7 in) langes Kabel mit dem Gerdt verbunden.

Hinweis!
Fiir den Zugang zum Display kann der Deckel des Elektronikraumes auch im Ex-Beich (Ex ia und
Ex em, Ex d) gedffnet werden.
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5.2.1 Anzeigedarstellung

Fliissigkristallanzeige (LCD-Anzeige)

Vierzeilig mit je 20 Zeichen. Anzeigekontrast iiber Tastenkombination einstellbar.

W ENDRESS + HAUSER

Funktionsgruppen -> Funktionen

fsen

Auswabhlliste

e
=

[HOWE = -] +
e

e
FGoo < —J _+—{Fooo]Foo1]Fo02]F003]F004] ...

FG02
FGO03
FG04
FGO05

(el

FGo1—Lﬂ 1

E

fe

o Hb

t] +

J

Label

Position

| [
Symbol Wert Bargraph

Einheit

FGO06

Hullkurven-
FG07
darstellung*

LOO-FMRxxxxx-07-00-00-de-002

Anzeigedarstellung

In der Messwertdarstellung entspricht der Bargraph dem Messwert. Der Bargraph ist in 10 Balken
eingeteilt. Jeder vollstandig gefillte Balken entspricht 10 % der eingestellten Messspanne.

5.2.2

Anzeigesymbole

Folgende Tabelle beschreibt die in der Fliissigkristallanzeige dargestellten Symbole:

Bedeutung

ALARM_SYMBOL
Dieses Alarm-Symbol wird angezeigt, wenn sich das Gerdt in einem Alarmzustand befindet. Wenn das
Symbol blinkt handelt es sich um eine Warnung.

LOCK_SYMBOL
Dieses Verriegelungs-Symbol wird angezeigt, wenn das Gerdt verriegelt ist, d.h. wenn keine Eingabe mdg-
lich ist.

COM_SYMBOL
Dieses Kommunikations-Symbol wird angezeigt wenn eine Dateniibertragung {iber z. B. HART,
PROFIBUS PA oder FOUNDATION Fieldbus stattfindet.

SIMULATION_SWITCH_ENABLE
Dieses Kommunikations-Symbol wird angezeigt, wenn die Simulation in FOUNDATION Fieldbus mit dem
DIP Schalter aktiviert ist.

Endress+Hauser
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5.2.3 Funktion der Tasten

Taste(n) Bedeutung

oder m Navigation in der Auswahlliste nach oben.
Editieren der Zahlenwerte innerhalb einer Funktion.

E] oder E] Navigation in der Auswahlliste nach unten.
Editieren der Zahlenwerte innerhalb einer Funktion.

L—T lj oder Navigation innerhalb einer Funktionsgruppe nach links.

E] Navigation innerhalb einer Funktionsgruppe nach rechts, Bestdtigung.

+Juna| €]
oder Kontrasteinstellung der Fliissigkristallanzeige.

;] und‘i]

Hardware-Verriegelung / Entriegelung

o o Nach einer Hardware-Verriegelung ist eine Bedienung {iber Display und Kommunikation
;] und ;] und EI nicht moglich!

Die Entriegelung kann nur {iber das Display erfolgen. Es muss dabei ein Freigabecode ein-
gegeben werden.

Endress+Hauser 35
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5.2.4 Das Bedienmenii

Allgemeiner Aufbau des Bedienmeniis

Das Bedienmenii besteht aus zwei Ebenen:

= Funktionsgruppen (00, 01, 03, ..., 0C, OD): In den Funktionsgruppen erfolgt eine grobe Ein-
teilung der einzelnen Bedienmdglichkeiten des Gerdtes. Zur Verfiigung stehende Funktionsgrup-
pen sind z. B.: "Grundabgleich", "Sicherheitseinst.", "Ausgang", "Anzeige", etc.

= Funktionen (001, 002, 003, ..., 0D8, 0D9): Jede Funktionsgruppe besteht aus einer oder
mehreren Funktionen. In den Funktionen erfolgt die eigentliche Bedienung bzw. Parametrierung
des Gerdtes. Hier konnen Zahlenwerte eingegeben und Parameter ausgewdhlt und abgespeichert
werden. Zur Verfiigung stehende Funktionen der Funktionsgruppe “Grundabgleich" (00) sind
z. B.: "Mediumtyp" (001), "Tankgeometrie" (002), "Medium Eigensch." (003),
"Messbedingungen" (004), "Abgleich leer" (005), etc.

Soll also z. B. die Anwendung des Gerites verdndert werden, ergibt sich folgendes Vorgehen:
1. Auswahl der Funktionsgruppe “Grundabgleich" (00)
2. Auswahl der Funktionsgruppe “Mediumtyp" (001)

3. Auswahl der Funktion "Tankgeometrie" (002) (in der die Auswahl der vorhandenen Tank-
geometrie erfolgt).

Kennzeichnung der Funktionen

Zur leichten Orientierung innerhalb der Funktionsmeniis (— ) 100) wird im Display zu jeder
Funktion eine Position angezeigt.

==

Funktion

Funktionsgruppe

LOO-FMRxxxxx-07-00-00-de-005

Die ersten beiden Ziffern bezeichnen die Funktionsgruppe:
» Grundabgleich 00
m Sicherheitseinst. 01
m Linearisierung 04

Die dritte Ziffer numeriert die einzelnen Funktionen innerhalb der Funktionsgruppe:
» Grundabgleich 00 — = Mediumtyp 001

m Tankgeometrie 002

» Medium Eigensch. 003

= Messbedingungen 004

Im folgenden wird die Position immer in Klammern (z. B. "Tankgeometrie" (002)) hinter der
beschriebenen Funktion angegeben.

Endress+Hauser
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Navigation im Bedienmenii

W ENDRESS + HAUSER

%)

>3s

rEscj

wlhrundsbElsich

o

Rlcksrrung zue
GrurFenausuahl

- N o
Sicherheitzsinst. 4 ||Flissigkeit E Tankdeometrie E Medium Eigensck, — =% 5=
Schittaut. —— o
Liresrisierund I + F“lTppfr_‘d:chjl U - L["'L__'.beka;'ﬂi'
zul. liedetu : 41,9
erweit. Ab3leich Bz, [ 9.4
;J I Schuwallrohe I 1@

Flachdecksl

Fude 1 tank

1)
2)

@
Z

6)

EBehilter «

e

Silo [ E | tediun Eigensch,

~ unbek snnt ~ bk et
E] fihe ilo E] Ds 1ede..1.9
Betonsilo [T - R
Eturik s Dllr 2050004
_ Do _ 4.
D of fene Halden :] T

Elzrdbe ] e9und

Beispiel - Auswahl und Konfiguration im Bedienmenii:

Aus der Messwertdarstellung mit =)in die Gruppenauswahl wechseln

Mit = oder [*] die gewlinschte Funktionsgruppe (z.B. "Grundabgleich (00)") auswahlen und mit ) bestéatigen

=» erste Funktion (z.B. "Tankgeometrie (002)") wird angewahilt.

Hinweis!

Die aktive Wahl ist durch ein -+* vor dem Menlitext gekennzeichnet!

mit _*) oder =) wird der Editiermodus aktiviert.

Auswahlmenis:

a) in der ausgewahlten Funktion (z.B. "Tankgeometrie (002)") kann mit =) oder _*J der gewlinschte
Parameter gewéhlt werden.

b) = bestatigt die Wahl =» - erscheint vor dem gewahlten Parameter

c) ) bestatigt den editierten Wert =» Editiermodus wird verlassen

d) )+ =) (= 979) bricht die Auswahl ab = Editiermodus wird verlassen

Zahlen- / Texteingabe:

a) durch *J oder =) kann die erste Stelle der Zahl / Text (z.B. "Abgleich leer (005)") editiert werden

b) L&) setzt die Eingabemarke an die nachste Stelle =» weiter mit (a) bis der Wert komplett eingegeben ist

c) wenn ein # Symbol an der Eingabemarke erscheint wird mit ¢} der eingegebene Wert
Ubernommen =¥ Editiermodus wird verlassen
d) ) + =) (= 92) bricht die Eingabe ab, Editiermodus wird verlassen

mit =) wird die nachste Funktion (z.B. "Medium Eigensch. (003)") angewahit

1 x Eingabe von *J + [=J (= ) = zurtick zur letzten Funktion (z.B. "Tankgeometrie (002)")
2 x Eingabe von [*) + =) (= 1 1)) = zuriick zur Gruppenauswahl

mit _*) + =) (= ) zuriick zur Messwertdarstellung

LOO-FMR250xx-19-00-00-de-002

Endress+Hauser
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53 Bedienung iiber Endress+Hauser-Bedienprogramm

FieldCare ist ein auf der FDT-Technologie basierendes Anlagen-Asset-Management Tool von
Endress+Hauser. Uber FieldCare kénnen Sie alle Endress+Hauser-Geréte sowie Fremdgeréte, wel-
che den FDT-Standard unterstiitzen, parametrieren. Hardware- und Softwareanforderungen finden
Sie im Internet: www.de.endress.com — Suche: FieldCare — FieldCare — Technische Daten.

Funktionen

m Parametrierung von Messumformern im Online-Betrieb

m Signalanalyse durch Hiillkurve

» Tanklinearisierung

m Laden und Speichern von Gerétedaten (Upload/Download)
m Dokumentation der Messstelle

Anschluss mit FXA291 (USB)

FieldCare

Commubox
FXA291

ToF
Adapter
FXA291

L00-FMbxxxxxx-04-00-00-yy-024

Fir Einzelheiten siehe:
Technische Information TI405C/07/DE (Commubox FXA291)
Kurzanleitung KA271F/00/A2 (ToF-Adapter FXA291)

Meniigefiihrte Inbetriebnahme

Sprache

===

Device type:  Micropllot M gemessene Dist.: 0,000 m Schreibgeschiitzt:  Nein
Gerdtetyp:  FMRZxx Instr kennzeichen:  MICROPIL Software Rev.: 0

Bezsichner
(BB o | Messwert: [ % ¥
E+ER Matrixgruppenausw, T
=+E@ Grundabaleich
B Hesswert
B3 Tankgeometrie
EMedium Eigensch.
@Messbedingungen
B3 abgleich leer
B3} abalsich wall
Bz bistanz prisfen
BB sicherheitseinst.
#+E@ Linearisisrung
#+E@ erweit. Abgleich

=0l x|
Datel EBearbeiten  Ansicht Favoritsn  Extras 7 ‘ a

Q) zwuk - ) - |ﬂ @ 7;) | /._7 suchen \;:Z/Favunten €3| >
Adresse [ fle: ///C:/Programme/Endress +Hauser/FieldCar 7 | |[£J wiechseln 2u ‘Lmks ®
Google |G~ [Los gertst 2 () Enstallungen~ ‘@ .
Funktion "Messwert” (000) N

Mit dieser Funktion wird der aktuelle Messwen in der gewshlten Einheit

(siche Funktion " Kundeneinheit " (042) ) angezeigt. Die Zahl der
E Ausgang Machkommastellen kann in der Funktion " Nachkemmast. " {095)
Anzeige eingestellt werden
Diagnose
23] System Parameter Achtung!
R Gertedaten Wird eine Antennenverlangerung FAR 10 verwendet, so muss var dem
Grundabgleich eine Karrektur durchgefihrt werden. Die Lange der FAR
10 wird in der Funktion " Antenn.verlang " (0C9) eingegeben
Funktion "Tankgeometrie™ (002)
Mit dieser Funktion wahlen Sie die Tankgeometrie aus
newahl: i
4? | _"J
J | . & [ [ [ e y
Offine 41 | & 4 @ 2y Grundaboliech Schritt 1/4 |

MicropilotM-de-305
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Signalanalyse durch Hiillkurve

Sprache  Datsl Hillkurve

P E @ DSE|w«nowm s m

® OB a0 B m Y

B Parsrister
10,00 Name [ whert ]
[rp— onm7 %
ann gemessene Dist 2799 m
T ankgeometrie Kldipperdeck.
ann Medium Eigensch unbekannt
Messbedingunaen schiells And
000 Echoqualtdt ]
2 80 m, 4501 B) present FEF 19.422 0B
a0 Blockdistara RETEN
Arwserdungsparam Picht gesnde
E0.00 aktueller Fehler
000 /\
a0
Kurver:
a0
Hidllkurve
00,00 Map
FAr
A O Estecho
F E O Min. Echoqualitst
eyl L L I8 deal Echo
.00 050 1.00 150 200 280 200 350 a0
~Daten an Cursorpasiion Kurvendaten
Cursort Mummer: 164
E;;m'z 24.05.2002 102559
Idlnaler EchoAhst .00 de Fiestesit
"Anmelkw gen
[ TETET, Hilkurve /£
T |
MicropilotM-de-306
Tanklinearisierung
Sprache Datel | Tabele
OFE ¢ DEE BEMDE
Index | Eingabe Fiilst [m) | Eingabe Volumen [Z) = =
o.0m 0.0
2 D065 1772
3 012 3765
4 013 5 500
5 0250 8017
5 ke 11080
7 T 13366 5
Kigpperbid
B 0452 17.078 o en
3 051G 2041 20011
0 05 23965
11 0B85 o7 7
12 Al 31702
13 0774 350
14 nam 339m
15 oA 44256
16 0968 48545
7 Tz S2au3 _
18 1097 57120
13 1181 £1343 H 2z winkel e -
2 1226 £5 500 e tml e 18
21 120 695
2 1 385 73.4m Leer (E} ¥ [m] Baden Typ {rechts) flach =
23 1413 776
2 1434 50508
5 1548 83727 vall (F) A [m) Boden Typ (links) flach =
% 1R 86 722
o7 1677 B9 412
28 1742 92.038 Durchmesser (D) 2 [rn]
23 1306 54360
» e o Langs (L) F - m Stutzenposition (F)  [2.5 [m]
32 2nm 100000 I
K —’l_l Tvp: [aylindisch legende Tarks 5| (e Sl
' automatisch @ null
Schreiben
Stiitzpunkte: [32 abelie Beracineni | benutzerdefiniet " berechnet
Kundsnsinhiit [7 -
7' = AT [P Diagramm p, Tank
@ | &5 3

MicropilotM-de-307
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54 Bedienung iiber FOUNDATION Fieldbus-Konfigurati-
onsprogramm
5.4.1 FOUNDATION Fieldbus-Konfigurationsprogramme
Fiir die Bedienung stehen dem Benutzer spezielle, von unterschiedlichen Herstellern angebotene
Konfigurationsprogramme zur Verfiigung. Damit kénnen sowohl die allgemeinen FOUNDATION
Fieldbus-Funktionen als auch die gerétespezifischen Paramter konfiguriert werden. Uber die vorde-
finierten Funktionsbldcke ist ein einheitlicher Zugriff auf alle Netzwerk- und Gerdtedaten moglich.
5.4.2  Gerdtebeschreibungsdateien
Dateinamen
Fiir die Inbetriebnahme des Gerétes iiber ein FOUNDATION Fieldbus-Konfigurationsprogramm
und fiir die Netzwerkprojektierung benétigen Sie folgende Dateien:
m Gerdtebeschreibungsdateien (Device Descriptions) : *.sym, *.ffo
Diese Dateien beschreiben die Strukturen der Blocke und deren Parameter. Sie ermd&glichen
durch Meniis und Methoden eine gefiihrte Inbetriebnahme.
m Capability-Datei: *.cff
Diese Datei dient zur Offline-Konfiguration und beschreibt die Leistungsfahigkeit des Gerétes
beziiglich des Kommunikations-Stacks und der Funktionsblécke
Der Name dieser Dateien besteht aus folgenden Teilen:
m Device Revision (0C3)")
» DD Revision (0C4)Y (aktuellste Version verwenden)
m CFF Revision (aktuellste Version verwenden)
Beispiel:
m Device Revision (0C3) =03
m DD Revision (0C4) = 01
m CFF Revision = 02
m — zu verwenden: "0301.sym", "0301.ffo, "030102.cff"
Verzeichnisstruktur
Die Dateien sind in der Regel in folgender Verzeichnisstruktur abgelegt:
m /452B48/100F/*.sym
* ffo
* cff
Darin ist:
m 452B48: Die Hersteller-ID fiir Endress+Hauser
m 100F: Die Geréte-ID fiir Micropilot M
1) "Device Revision" (0C3) und "DD Revision" (0C4) konnen Sie {iber das Anzeige- und Bedienmodul auslesen.

Siehe dazu — [ 33: "Bedienung iiber das Anzeige- und Bedienmodul ".
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Bezugsquellen

Hostsystem Bezugsquelle fiir Gerdtebeschreibungsdateien und

Netzwerk-Projektierungsdateien

ABB (Field Controller 800) » www.endress.de (— Download — Suchbereich = "Software", "Treiber")
Allen Bradley (Control Logix) m CD-ROM (Endress+Hauser-Bestellnummer: 56003896)
Endress+Hauser (ControlCare) . www.fieldbus.org

Honeywell (Experion PKS)

Invensys

SMAR (System 302)

Emerson (Delta V) = www.easydeltav.com

Yokogawa (CENTUM CS 3000) | = www.yokogawa.com

5.4.3  Darstellung von Parametern

In einem FOUNDATION Fielebus-Konfigurationstool kénnen Sie zwischen zwei Arten der Parame-
terdarstellung wéhlen:

m Darstellung durch Parametername
Beispiele: "PAROPERATIONCODE", "PARRESET"

m Darstellung durch Parameterlabel
(wie auf dem Display oder im Endress+Hauser-Bedientool)
Beispiele: "Freigabecode", "Riicksetzen"

5.5 Bedienung iiber Field Communicator 375, 475

5.5.1 Anschluss

Das Handbediengerdt wird - ohne zusdtzlichen Kommunikationswiderstand - an die FOUNDA-
TION Fieldbus-Leitung angeschlossen.

5.5.2  Geridtebeschreibungsdateien

Stellen Sie sicher, dass Sie die aktuellen Gerdtebeschreibungsdateien (DDs) geladen haben. DDs
konnen im Internet auf "www.fieldcommunicator.com" heruntergeladen werden. Die DDs kénnen
auch {iber die Updatefunktion des Field Communicator 375, 475 aktualisiert werden.

5.5.3 Bedienoberfliche

Die Parameter des Gerdts sind in Blécken angeordnet. Der Field Communicator nutzt diese Block-
struktur, um auf die Parameter zuzugreifen. Zur Navigation in der Blockstruktur dienen die Pfeil-
tasten und die "Enter"-Taste des Handbediengerdtes. Alternativ kann zur Navigation die Touch-
Screen-Funktionalitdt des Handbediengerdts verwendet werden (Doppelklick auf einen Namen 6ff-
net den zugehdrigen Block oder Parameter).
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5,54

Beispiel

[&] s [ iEN]
Fieldbus Live Device List

Number of Devices found = 1

‘Tag Address
E+H MICROPILOT M XXXXXXX 247
375 Field Communicator

V>

Micropilot M E+H_MICROPILOT_M_XXXXXX
Endress+Hauser Device Revision 4

‘Block Tag Block Type  Actual Mode |4
RESOURCI RES BL... Auto
SENSOR_B... Custom 00s
DIAGNOSTI... Custom 00s
DISPLAY_B... Custom 00s
ANALOG_IN... Al 00s
ANALOG_IN... Al 00S |y
[€&] Las

iER
Micropilot M E+H_MICROPILOT_M_XXXXXX
Endress+Hauser Device Revision 4
\Block Tag Block Type  Actual Mode |4
RESOURCE... Auto
00S
00s
00s
00s
ANALOG_IN... Al 00S |y

L >

Micropilot M E+H_MICROPILOT_M_XXXXXX
SENSOR_BLOCK_XXXXXXXXXXXXXXXX
[Label Value Units -
Process
Status
Other
Al

|
Calibration Met...

N/

iER
Micropilot M E+H_MICROPILOT_M_XXXXXX
SENSOR_BLOCK_XXXXXXXXXXXXXXXX
Label Value Units 4
Process
Status
Other
All
Calibration Met...

L >

Micropilot M E+H_MICROPILOT_M_XXXXXX
SENSOR_BLOCK_XXXXXXXXXXXXXXXX
[Label Value Units 4
basic setup
safety settings
linearisation
extended calibr.
output

V>

basic setup
media type: liquids
O liquids
@ solids
[CANCEL] [ HELP
basic setup
media type: liquids
@ liquids
@ solids
[CANCEL] [ HELP
basic setup

tank shape: dome ceiling

O dome ceiling
@ horizontal cyl.

@ bypass
@ stilling well
@ flat ceiling
@ sphere
[CANCEL] [ HELP
basic setup

method completed successfully

FINISH [CANCEL] [ HELP

LOO0-FMR2xxxx-07-00-00-yy-011
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6 Inbetriebnahme

Dieses Kaptiel besteht aus folgenden Abschnitten:

= "[nstallations- und Funktionskontrolle", — 243

» "Parametrierung freigeben", — B 43

» "Riicksetzen (Reset) des Gerites", — 245

= "Inbetriebnahme mit Anzeige- und Bedienmodul", — 2 47

= "[nbetriebnahme mit Endress+Hauser-Bedienprogramm", — 1 60

= "[nbetriebnahme mit einem FOUNDATION Fieldbus-Konfigurationsprogramm", — [ 64
= "[nbetriebnahme mit Field Communicator 375, 475", — [ 69

6.1 Installations- und Funktionskontrolle

Vergewissern Sie sich, dass die Einbaukontrolle und Anschlusskontrolle durchgefiihrt wurden,
bevor Sie Thre Messstelle in Betrieb nehmen:

» Checkliste "Einbaukontrolle", — B 25.
» Checkliste "Anschlusskontrolle", — 2 30.

6.2 Parametrierung freigeben

Stellen Sie zu Beginn der Inbetriebnahme sicher, dass das Gerdt nicht gegen Parametrierung vetrie-
gelt ist. Im Auslieferungszustand und nach einem Reset ist die Parametrierung freigegeben. In allen
anderen Fillen ist es moglich, dass die Parametrierung auf eine der folgenden Arten verriegelt
wurde:

6.2.1 DIP-Schalter (unter dem Gehdusedeckel)

Verriegelung und Entriegelung

Werkseinstellung:
Schreibschutz OFF
( o o Simulation OFF
e
SIMIWP~._
Schreibschutz
o I
b—:ﬁ:—:‘ on
\/ off
SIM|WP
Simulation
LOO-FMxxxxxx-19-00-00-de-00:

WP = on: Parametrierung gesperrt

WP = off: Parametrierung mdglich

SIM = on: Simulation im Analog-Input-Block Giber Konfigurationstool moglich

SIM = off: Simulation im Analog-Input-Block tdiber Konfigurationstool nicht méglich

Betroffene Parameter

Die Verriegelung {iber den DIP-Schalter betrifft alle Parameter.
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6.2.2  Tastenkombination (Anzeige- und Bedienmodul)
Verriegelung
durch gleichzeitiges Driicken von [=J, +J und (=),
Entriegelung
Beim Versuch, einen Parameter zu editieren, erscheint:
Driicken Sie gleichzeitig =), +] und ']. Es erscheint die Funktion "Freigabecode (0A4).
Geben Sie "2457" ein. Die Parametrierung ist wieder freigegeben.
Betroffene Parameter
Die Verriegelung iiber Tastenkombination betrifft:
m die Parameter der gerdtespezifischen Blocke (Sensor Block, Diagnostic Block, Display Block)
m die Endress+Hauser-Serviceparameter
6.2.3  Verriegelung iiber Parameter
Verriegelung
durch Eingabe einer Zahl ungleich "2457" in die Funktion "Freigabecode" (0A4).
(FOUNDATION Fieldbus: Diagnostic Block, Parameter PAROPERATIONCODE (Freigabecode))
Entriegelung
durch Eingabe von "2457" in die Funktion "Freigabecode" (0A4).
(FOUNDATION Fieldbus: Diagnostic Block, Parameter PAROPERATIONCODE (Freigabecode))
Betroffene Parameter
Die Verriegelung iiber Parameter betrifft:
m die Parameter der gerdtespezifischen Blocke (Sensor Block, Diagnostic Block, Display Block)
m die Endress+Hauser-Serviceparameter
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6.3 Riicksetzen (Reset) des Gerdtes

Wenn ein Gerdt mit unbekannter Historie eingesetzt werden soll, empfiehlt es sich, die Gerdtepa-
rameter vor der Inbetriebnahme auf Ihre Default-Werte zuriickzusetzen.

6.3.1 Riicksetzen der FOUNDATION Fieldbus-Blockparameter

Betroffene Parameter
m alle Parameter der FOUNDATION Fieldbus-Funktionsblcke

)
| [ Resource Block] [ Arithmetik-Block |
1

Sensorblock
_ i [Al-Block 1 | [Input-Selector-Block |
Diagnoseblock !
i [ Al-Block 2 | [ Signal-Charact.-Block|
Display-Block !
' [ PID Block | [Integrator-Block |

et

LO0-FMU4XXXX-02-00-00-YY-007

Durchfiihren des Reset
Resource Block, Parameter RESTART; Option "Defaults" auwdhlen

6.3.2 Riicksetzen der Transducerblock-Parameter

Achtung!
Durch den Reset kann es zu einer Beeintrdchtigung der Messung kommen. Im Allgemeinen ist nach
einem Reset ein erneuter Grundabgleich notwendig.

Hinweis!
Die Default-Werte der Parameter sind im Meniidiagramm (im Anhang) durch Fettdruck gekenn-
zeichnet.

Um einen Reset durchzufiihren, geben Sie in der Funktionsgruppe "Diagnose" (0A) in die Funk-
tion "Riicksetzen" (0A3) die Zahl "33333" ein.
(FOUNDATION Fieldbus: Diagnostic Block, Parameter PERRESET (Riicksetzen))

Betroffene Parameter

m Alle Parameter der gerdtespezifischen Blécke (Sensor Block, Diagnostic Block, Display Block)

1
| [ Resource Block] [ Arithmetik-Block |
!

Sensorblock

i [Al-Block 1 | [Input-Selector-Block |
Diagnoseblock ]

1 [ Al-Block 2 |  [Signal-Charact.-Block|
Display-Block | |

! [ PID Block | [Integrator-Block |

LO0-FMU4XXXX-02-00-00-YY-008

Wirkung des Reset

m Alle Kunden-Parameter werden auf ihre Default-Werte zuriickgesetzt.

m Eine kundenseitige Stérechoausblendung wird nicht geldscht.

m Die Linearisierung wird auf "linear" umgeschaltet, die Tabellenwerte bleiben jedoch erhalten.
Die Tabelle kann in der Funktionsgruppe "Linearisierung" (04) in der Funktion "Linearisie-
rung" (041) wieder eingeschaltet werden.

(FOUNDATION Fieldbus: Sensor Block, Parameter PARLINEARISATION (Linearisierung))
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Durchfiihren des Reset

Funktionsgruppe "Diagnose" (0A), Funktion "Riicksetzen" (0A4): "33333" eingeben.
(FOUNDATION Fieldbus: Diagnostic Block, Parameter PARRESET)

6.3.3  Riicksetzen einer Stérechoausblendung
Ein Riicksetzen der Stérechoausblendung empfiehlt sich immer dann, wenn:

m ein Gerdt mit unbekannter Historie eingesetzt werden soll
m eine fehlerhafte Ausblendung aufgenommen wurde

Riicksetzen der Storechoausblendung iiber Geritedisplay

1. Gehen Sie in der Funktionsgruppe "erweit. Abgleich" (05) in die Funktion
"Auswahl" (050)

Wihlen Sie "erweit. Ausblendung".

Gehen Sie zur Funktion "Ausblendung" (055) und wéhlen Sie die gewiinschte Option:

— "l6schen": 16scht die vorhandene Ausblendungskurve.

— "inaktiv": deaktiviert die Stérechoausblendung. Die Ausblendungskurve bleibt aber gespei-
chert. Die Stérechoausblendung kann spdter wieder aktiviert werden.

— "aktiv": aktiviert die Stérechoausblendung,.

Riicksetzen der Storechoausblendung iiber Endress+Hauser-Bedienprogramm
1.  Wihlen Sie in der Funktionsgruppe "erweit. Abgleich" die Funktion "Ausblendung".

2. Geben Sie die gewiinschte Option ein ("16schen", "inaktiv" oder "aktiv").

Riicksetzen der Storechoausblendung iiber ein FOUNDATION Fieldbus-Konfigurations-
tool

1.  Wihlen Sie im Sensor-Block den Parameter PARCUSTTANKMAP (Ausblendung).

2. Geben Sie die gewiinschte Option ein ("16schen", "inaktiv" oder "aktiv").
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6.4 Inbetriebnahme mit Anzeige- und Bedienmodul

6.4.1 Messgerit einschalten

Nach dem Einschalten der Versorgungsspan- e B T Spcap——

nung wird das Gerdt zundchst initialisiert.

AnschlieBend wird fiir etwa flinf Sekunden
angezeigt:

m Gerdtetyp

m Softwareversion

m Art des Kommunikationssignals

Beim ersten Einschalten werden Sie aufgefor-
dert, die Sprache fiir die Display-Texte auszu-
wéhlen.

Anschlielend werden Sie aufgefordert, die Lan-
geneinheit fiir [hre Messungen auszuwdhlen.

Danach wird ein Messwert angezeigt, der aber
noch nicht den Fiillstand in Threm Behélter
angibt. Zundchst miissen Sie den Grundabgleich
durchfiihren.

Driicken Sie (=), um in die Gruppenauswahl zu
gelangen. Dr{icken Sie noch einmal (), um den
Grundabgleich zu starten.

L00-fmrxfg00-20-00-00-de-001

In der Funktionsgruppe "Grundabgleich" (00) sind alle Funktionen zusammengefasst, die Sie bei
einer gewohnlichen Messaufgabe fiir die Inbetriebnahme des Micropilot M benétigen. Wenn Sie
Thre Eingabe fiir eine Funktion beendet haben, erscheint automatisch die ndchste Funktion.

Auf diese Weise werden Sie durch den gesamten Abgleich gefiihrt.
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6.4.2 Anwendungsparameter

Funktion "Mediumtyp" (001)

Mit dieser Funktion wéhlen Sie den Mediumtyp aus.
Auswahl:

m Fliissigkeit

m Schiittgut

Mit der Auswahl "Fliissigkeit" kon- Mit der Auswahl "Schiittgut" kon-
nen nur folgende Funktionen einge- nen nur folgende Funktionen einge-
stellt werden: stellt werden:

m Tankgeometrie 002 m Behilter / Silo 00A
m Medium Eigensch. 003 m Medium Eigensch. 00B
m Messbedingungen 004 m Messbedingungen 00C
m Abgleich leer 005 m Abgleich leer 005

m Abgleich voll 006 m Abgleich voll 006

m Rohrdurchmesser 007 m Distanz priifen 051

m Distanz priifen 051 m Bereich Ausblend 052

m Bereich Ausblend 052 m Starte Ausblend. 053

m Starte Ausblend. 053 ...
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Funktion "Tankgeometrie" (002), nur Fliissigkeiten

B aaa

&

3

i G

Mit dieser Funktion wéhlen Sie die Tankgeometrie aus.

Auswahl:

= Kl6pperdeckel
m zyl.liegend

= Bypass

m Schwallrohr

= Flachdeckel

= Kugeltank

Qg

zyl. liegend

Bypass Schwallrohr
Flachdeckel Kugeltank
LOO-FMR2xxxx-14-00-06-de-007
Funktion "Medium Eigensch." (003), nur Fliissigkeiten
an
Mit dieser Funktion wéhlen Sie die Dielektrizitdtskonstante aus.
Auswahl:
= unbekannt
m DK:< 1.9
s DK:1.9..4
= DK:4...10
= DK: > 10
Mediengruppe DK (gr) Beispiel
A 1,4..1,9 | nichtleitende Fliissigkeiten, z. B. Fliissiggas !
B 1,9...4 nichtleitende Fliissigkeiten, z. B. Benzin, O, Toluol, ...
C 4...10 z. B. konzentrierte Séure, organische Losungsmittel, Ester, Analin, Alkohol, Aceton, ...
D >10 leitenden Fliissigkeiten, wéssrige Losungen, verdiinnte Sduren und Laugen

Endress+Hauser

1) Ammoniak NH3 wie Medium der Gruppe A behandeln, d.h. immer FMR230 im Schwallrohr einsetzen.
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Funktion "Messbedingungen" (004), nur Fliissigkeiten

an06

v &

Mit dieser Funktion wéhlen Sie die Messbedingungen aus.

Auswahl:

m Standard

m Oberfl. ruhig
m Oberfl.unruhig
m zus. Rithrwerk
m schnelle Ander
m Test:Filt. aus

Standard Oberfl. ruhig Oberfl.unruhig
Fiir alle Anwendungen, die in keine Lagertanks mit Tauchrohr- oder Lager- / Puffertanks mit unruhiger
der folgenden Gruppen passen. Bodenbefillung. Oberfldche durch freie Befiillung oder
Mischdiisen.

Die Filter und Integrationszeit werden | Die Mittelungs-Filter und Integrations- | Spezielle Filter zur Beruhigung des Ein-
auf durchschnittliche Werte gesetzt. | zeit werden auf grole Werte gesetzt. | gangssignals werden betont.

— ruhiger Messwert — beruhigter Messwert

— genaue Messung — mittelschnelle Reaktionszeit

— langsamere Reaktionszeit

zus. Riihrwerk schnelle Ander Test:Filt. aus
Bewegte Oberflachen (evtl. mit Trom- | Schnelle Fiillstanddnderung, beson- Fiir Service- / Diagnosezwecke konnen
benbildung) durch Rithrwerke. ders in kleinen Tanks. alle Filter ausgeschaltet werden.

Spezielle Filter zur Beruhigung des Die Mittelungs-Filter werden auf Alle Filter aus.
Eingangssignals werden auf groQle kleine Werte gesetzt. Die Integrati-

Werte gesetzt. onszeit wird auf 0 gesetzt.

— beruhigter Messwert — schnelle Reaktionszeit

— mittelschnelle Reaktionszeit — evtl. unruhiger Messwert

— Minimierung von Effekten
durch Rithrwerksblatter.
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Funktion "Behilter / Silo" (00A), nur Schiittgiiter
Mit dieser Funktion wihlen Sie die Behélterform aus.
Auswahl:
= unbekannt
= Metallsilo
= Betonsilo
= Bunker
= Dome
= offene Halde
= Bandbelegung
Funktion "Medium Eigensch." (00B), nur Schiittgiiter
Mit dieser Funktion wihlen Sie die Dielektrizitdtskonstante aus.
Auswahl:
= unbekannt
mDK:1.6..1.9
m DK:1.9..2.5
mDK:2.5..4
mDK:4..7
m DK:>7
Mediengruppe DK (€r) Beispiel
— Kunststoffgranulat
A 1,6...1,9 — Weilkalk, Spezialzement
— Zucker
B 1,9..2)5 — Portlandzement, Gips
— Getreide, Samen
C 2,5..4 — gemahlene Steine
— Sand
D 4.7 — naturfeuchte (gemahlene) Steine, Erze
— Salz
— Metallpulver
E >7 — RuB
— Kohlenstaub
Fiir sehr lockere oder aufgelockerte Schiittgiiter gilt die jeweils niedrigere Gruppe.
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Funktion "Messbedingungen" (00C), nur Schiittgiiter

Mit dieser Funktion wéhlen Sie die Messbedingungen aus.

Auswahl:

m Standard

m schnelle Ander.

m Jangsame Ander.

m Test: alle Filter aus

Funktion "Abgleich leer" (005)

Mit dieser Funktion geben Sie den Abstand vom Flansch (Referenzpunkt der Messung) bis zum
minimalen Fiillstand (=Nullpunkt) ein.

E = Abgleich Leer (= Nullpunkt)

L0O-FMR2xxxx-14-00-06-de-008

Achtung!

Bei Klopperbdden oder konischen Ausldufen sollte der Nullpunkt nicht tiefer als der Punkt gelegt
werden, an dem der Radarstrahl den Tankboden trifft.
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Funktion "Abgleich voll" (006)

Mit dieser Funktion geben Sie den Abstand vom minimalen Fiillstand bis zum maximalen Fiillstand
(= Spanne) ein. Eine Messung ist prinzipiell bis zur Antennenspitze mdglich, jedoch sollte wegen
Korrosion und Ansatzbildung das Messbereichsende nicht ndher als 50 mm (1.97 in) an der Anten-
nenspitze liegen.

F = Abgleich Voll (= Spanne)

LOO-FMR2xxxx-14-00-06-de-009

% Hinweis!

Wurde in der Funktion "Tankgeometrie" (002) Bypass oder Schwallrohr ausgewihlt, so wird
im folgenden Schritt nach dem Rohrdurchmesser gefragt.

Funktion "Rohrdurchmesser" (007)

LOO-FMR2xxxx-14-00-00-de-011

Mikrowellen breiten sich in Rohren langsamer aus als im freien Raum. Dieser Effekt hangt vom
Rohr-Innendurchmesser ab und wird vom Micropilot automatisch beriicksichtigt. Eine Eingabe des
Rohrdurchmessers ist nur bei Anwendungen im Bypass oder Schwallrohr erforderlich.
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Funktion "Distanz/Messwert" (008)

Es wird die gemessene Distanz vom Referenzpunkt zur Fiillgutoberflache und der mit Hilfe des
Leer-Abgleichs berechnete Fiillstand angezeigt. Uberpriifen Sie, ob die Werte dem tatséchlichen
Fiillstand bzw. der tatsdchlichen Distanz entsprechen. Es konnen hier folgende Fille auftreten:

m Distanz richtig — Fiillstand richtig — weiter mit nichster Funktion "Distanz priifen" (051).

m Distanz richtig — Fiillstand falsch — "Abgleich leer" (005) {iberpriifen

m Distanz falsch — Fiillstand falsch — weiter mit nidchster Funktion "Distanz priifen" (051).

Funktion "Distanz priifen" (051)

Mit dieser Funktion wird die Ausblendung von Stérechos eingeleitet. Dazu muss die gemessene

Distanz mit dem tatséchlichen Abstand der Fiillgutoberfldche verglichen werden. Es gibt folgende
Auswahlmdglichkeiten:

Auswahl:

m Distanz = ok

m Dist. zu klein

m Dist. zu gross

m Dist.unbekannt
m manuell

Distanzzuklein Distanz=o0k

o (
?

LO0_FMR2xxxxx-14-00-06-de-010

Distanz = ok
m eine Ausblendung wird bis zum derzeit gemessenen Echo ausgefiihrt
m der auszublendende Bereich wird in der Funktion "Bereich Ausblend." (052) vorgeschlagen

Es ist in jedem Fall sinnvoll eine Ausblendung auch in diesem Fall durchzufiihren.

Dist. zu klein

m es wird derzeit ein Stérecho ausgewertet

m eine Ausblendung wird deshalb einschliesslich des derzeit gemessenen Echos ausgefiihrt

m der auszublendende Bereich wird in der Funktion "Bereich Ausblend." (052) vorgeschlagen
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Dist. zu gross
m dieser Fehler kann durch eine Stérechoausblendung nicht beseitigt werden
» Anwendungsparameter (002), (003), (004) und "Abgleich leer" (005) iiberpriifen

Dist.unbekannt

Wenn die tatséchliche Distanz nicht bekannt ist, kann keine Ausblendung durchgefiihrt werden.
manuell

Eine Ausblendung ist auch durch manuelle Eingabe des auszublendenden Bereichs mdglich. Diese
Eingabe erfolgt in der Funktion "Bereich Ausblend." (052).

@ Achtung!
Der Bereich der Ausblendung muss 0,5 m (1.6 ft) vor dem Echo des tatsdchlichen Fiillstandes

enden. Bei leerem Tank nicht E sondern E — 0,5 m (1.6 ft) eingeben. Eine bereits bestehende Aus-
blendung wird bis zur in "Bereich Ausblend." (052) ermittelten Entfernung {iberschrieben. Eine
vorhandene Ausblendung {iber diese Entfernung hinaus bleibt erhalten.

Funktion "Bereich Ausblend" (052)

In dieser Funktion wird der vorgeschlagene Bereich der Ausblendung angezeigt. Bezugspunkt ist
immer der Referenzpunkt der Messung. Dieser Wert kann vom Bediener noch editiert werden.
Bei manueller Ausblendung ist der Defaultwert O m.

Funktion "Starte Ausblend." (053)

Mit dieser Funktion wird die Stérechoausblendung bis zum in "Bereich Ausblend." (052) einge-
geben Abstand durchgefiihrt.

Auswahl:
m aus — es wird keine Ausblendung durchgefiihrt
m an — die Ausblendung wird gestartet

Wihrend die Ausblendung durchgefiihrt wird, zeigt das Display die Meldung "Ausblendung lauft"
an.

@ Achtung!
Es wird keine Ausblendung durchgefiihrt solange das Gerdt im Alarmzustand ist.
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Funktion "Distanz/Messwert" (008)

Es wird die gemessene Distanz vom Referenzpunkt zur Fiillgutoberflache und der mit Hilfe des
Leer-Abgleichs berechnete Fiillstand angezeigt. Uberpriifen Sie, ob die Werte dem tatséchlichen
Fiillstand bzw. der tatsdchlichen Distanz entsprechen. Es konnen hier folgende Fille auftreten:

m Distanz richtig — Fiillstand richtig — weiter mit nichster Funktion "Distanz priifen" (051).

m Distanz richtig — Fiillstand falsch — "Abgleich leer" (005) {iberpriifen

m Distanz falsch — Fiillstand falsch — weiter mit nidchster Funktion "Distanz priifen" (051).

U Nach 3 s erscheint
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6.4.3 Hiillkurve

Nach dem Grundabgleich empfiehlt sich eine Beurteilung der Messung mit Hilfe der Hiillkurve
(Funktionsgruppe "Hiillkurve" (OE)).

Funktion "Darstellungsart" (OE1)

Hier kann ausgewdhlt werden welche Informationen auf dem Display angezeigt werden:
m Hiillkurve

m Hiillkurve + FAC (zu FAC siehe BA291F/00/DE)

m Hiillkurve + Ausbl. (d.h. die Stérechoausblendung wird mit angezeigt)

Funktion "Kurve lesen" (0E2)

Diese Funktion bestimmt ob die Hiillkurve als
m einzelne Kurve

oder
m zyklisch

gelesen wird.

Endress+Hauser

Hinweis!

m [st die zyklische Hiillkurvendarstellung auf dem Display aktiv, erfolgt die Messwertaktualisierung
in einer langsameren Zykluszeit. Es ist daher empfehlenswert nach der Optimierung der Mess-
stelle die Hiillkurvendarstellung wieder zu verlassen.

m Bei sehr schwachem Fiillstandecho bzw. starken Stérechos kann eine Ausrichtung des Micropi-
lot zu einer Optimierung der Messung (Vergrossern des Nutzechos/Verkleinern des Stérechos)
beitragen (siehe "Ausrichtung des Micropilot", — () 84).
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Funktion "Hiillkurvendarstellung" (OE3)

Der Hiillkurvendarstellung in dieser Funktion kdnnen Sie folgende Informationen entnehmen:

Qualitat des Markierung des
Vollabgleich  ausgewerteten Echos  ausgewerteten Echos

Nur Hillkurve I~ Leerabgleich

Anfangswert Distanz des Endwert
der Darstellung ausgewerteten Echos der Darstellung
Storercho-
ausblendung  Stérecho Fullstandecho

Hillkurve und
Stérechoausblendung
(map)

L00-FMU4xxxx-07-00-00-de-003

Navigation in der Hiillkurvendarstellung

Mit Hilfe der Navigation kann die Hiillkurve horizontal und vertikal skaliert, sowie nach rechts oder

links verschoben werden. Der jeweils aktive Navigationsmodus wird durch ein Symbol in der linken
oberen Displayecke angezeigt.

Horizontal-Zoom-Modus:

- vergréBern

.
:: - verkleinern

- Verschiebung nach links

- Verschiebung nach rechts

LOO-FMxxxxxx-07-00-00-de-004

Horizontal-Zoom-Modus

Driicken Sie | +] oder -], um in die Hiillkurvennavigation zu gelangen. Sie befinden sich dann im
Horizontal-Zoom-Modus. Es wird «§ fi- oder g« angezeigt. Sie haben jetzt folgende Moglichkeiten:
m +] vergroRert den horizontalen MaRstab.

» -] verkleinert den horizontalen MaBstab.

LO0-FMxxxxxx-07-00-00-yy-007
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Move-Modus

Driicken Sie anschlieBend | £, um in den Move-Modus zu gelangen. Es wird - -#
zeigt. Sie haben jetzt folgende Mdglichkeiten:

» +|verschiebt die Kurve nach rechts.

m -] verschiebt die Kurve nach links.

oder i ange-

LOO-FMxxxxxx-07-00-00-yy-008

Vertical-Zoom-Modus

Driicken Sie noch einmal _&J, um in den Vertical-Zoom-Modus zu gelangen. Es wird
" ;] vergréBert den vertikalen Mafstab.
m - verkleinert den vertikalen MaBstab.

angezeigt.

Das Display-Symbol zeigt den jeweils aktuellen VergroBerungszustand an (:£:£% bis :£:7%).

LOO-FMxxxxxx-07-00-00-yy-009

Beenden der Navigation

» Durch wiederholtes driicken von & ] wechseln Sie zyklisch zwischen den verschiedenen Modi der
Hiillkurven-Navigation.

» Durch gleichzeitiges Driicken von | +] und [ -] verlassen Sie die Navigation. Die eingestellten Ver-
groferungen und Verschiebungen bleiben erhalten. Erst wenn Sie die Funktion "Kurve lesen"
(OE2) erneut aktivieren, verwendet der Micropilot wieder die Standard-Darstellung.

U Nach 3 s erscheint
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6.5 Inbetriebnahme mit Endress+Hauser-Bedienprogramm

Um den Grundabgleich mit dem Bedienprogramm durchzufiihren gehen Sie wie folgt vor:
» Bedienprogramm auf dem PC starten und Verbindung aufbauen.?
» Funktionsgruppe "Grundabgleich" im Navigationsfenster wihlen.

Auf dem Bildschirm erscheint folgende Darstellung:

Grundabgleich Schritt 1/4:

= Mediumtyp
— wihlen Sie in der Funktion "Mediumtyp" — "Schiittgut" aus fiir Fiillstandmessung in
Schiittgiitern
— wéhlen Sie in der Funktion "Mediumtyp" — "Fliissigkeit" aus fiir Fiillstandmessung in
Fliissigkeiten

% Hinweis!

Jeder gednderte Parameter muss mit der RETURN-Taste bestétigt werden!

Sprache

Ealali=1E2

Device byps:  Micropilob M gsmessens Dist.: 0,000 m Schreibgeschiitzt:  Nein

(Geratetyp: FMR25x Instr.kennzeichen:  MICROPIL Software Rev.: o

hzengzmumkatmn Mediumtyp: | Schittat | €
=B Matrixgruppenausw,
& Grundabaleich
B Sicherheitssinst.
R Linsarisisrung
BB erwet. Abgleich
B Ausgang
B Anzeige
& Diagnose
5+ B System Parameter
B Geratedaten

4| | >

ofine | 4 | ¥ ) @ B Grundabglech schritt 4j4

MicropilotM~de-411

» Mit dem Button "Ndchste" gelangen Sie zu der néchsten Bildschirmdarstellung:

2) Wenn der Verbindungsaufbau nicht méglich sein sollte, stellen Sie sicher, dass Sie die aktuelle Version des Bedientools verwenden.
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Grundabgleich Schritt 2/4:

m Eingabe der Anwendungsparametet:
— Behilter / Silo

— Mediumeigenschaften
— Messbedingungen

Sprache

mEE e

Device byps:  Micropilot M gemessene Dist.: 0,000 m Schreibgeschiitzt:  Nein

Geratebyp: FMRZS:x Instr kennzeichen:  MICROPIL Software Rev.: o

Bezaichner

T+ B Kommurikation
EFER Matrixgruppenausw,
E+E Grundabgleich
BrMediumtyp
= Behalter | Slo
E3rMessbedingngen
E3rMedium Eigensch.
@'Abg\e\ch leer
Brabglsich voll
3 Distanz prifen
&+ sicherheitseinst.
EE Linearisierung
L erweit. Abgleich
Ausgang

Anzeige

Diagnose
[+ System Paramster
BB Gerstedaten

4] |

ofine |

41 | BF ¢&1 @ g Grundabgliech Schritt 24

Behaler | Silo:

offene Halden = Q
Messbedingungen: | Standard ~| &>
Medium Eigensch.: | unbekannt x| &

Grundabgleich Schritt 3/4:

Wihlen Sie in der Funktion "Behdlter / Silo" —

dem Bildschirm folgende Darstellung:
= Abgleich leer
m Abgleich voll

Sprache

MicropilotM-de-412

"Metallsilo", "Betonsilo", "..." aus, erscheint auf

)

] =l=E

Device kype:  Micropilak 1M gemessene Dist.: 0,000

Instr.kennzeichen:  MICROPIL

m Schreibgeschitzt:  MNein
Gerdtetyp: FMR25x Softyrare Rev.: a

Bezaichner

BB Kommunikation
=B Matricgruppenausw.
EHER Grundabaleich
Ermedumtyp
Eechalter | Sio
B Messbedingungen g T
E3 Medium Eigensch. R
e ableich leer
B3 abaleich vol
Eghpistanz pritfen
IR Sicherheitseinst.
I Linearisisrung
IR erwett., Abgleich

20mA
100%

| e

& System Parameter
IR Geratedaten

4mA

M

abaleich lear: | 22,000 m 7
abgleich vall: | 22,000 m 7

0%

4| | »

offine |

@ | BE <& & 2§ Grundabgliech Schrit 34

Endress+Hauser
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Grundabgleich Schritt 4/4:

m Mit diesem Schritt erfolgt die Storechoausblendung
m Die gemessene Distanz und der aktuelle Messwert werden immer in der Kopfzeile angezeigt

Sprache
mEE e
Device byps:  Micropilok M gemessens Dist,: 0,000 m Schreibgeschiitzt:  Mein
Geratetyp: FMRZ5x% Instr.kennzeichen:  MICROPIL Software Rev.: ]

Eezeichner
Kommunikation

Distanz prifen: ID\st‘ur\hEKar\r\t o

EHER Matrizaruppenausi.
E+E8 Grundabaleich
B Mediumtyp
EPeehalter | Sio
P Messbedingungen
P Medium Eigensch.
5 abgleich leer

R st

I8 Linearisierung

BB erweit, Abgleich

B Ausgang

E Anzeige

B Diagnose

5 T System Parameter
BB Geratedaten

4] I
offine | | B <& 5 5 Grundabgliech Schiitt 474

MicropilotM-de-414

6.5.1 Signalanalyse durch Hiillkurve

Nach dem Grundabgleich empfiehlt sich eine Beurteilung der Messung mit Hilfe der Hiillkurve.

Sprache Datsi Hullkyrve
FFEE @ DSH w«wmios s 8O [E NS [Brdd (o w
[dE] Parameter:
10,00 HName [ whert |
Messwert 20047 %
-20.00) gemessene Dist 2733 m
Tankgeometie Klgpperdeck.
-30.00] Medium Eigensch. unbekannt
Messbedingungen schnelle £nd..
40.00) Echoqualitat
2.80 m, -46.00 d) present FEF 19.422 dB
50,00 Blockdistanz 0130 m
Arwendungsparam, richt gednde..
£000 aktueller Fehler
-70.00) J/_\L
-80.00)
il Kurven
W Hiilkurve
-100.00 B pap
W FAC
-110.00 O Essteche
F E O Min. Echogualitit
Jabity L L O " idealEcho
0.0 050 1,00 1.50 200 250 300 350 400 m]
~Diaten an Cursorposition Kurvendaten
Cursorl: Nurmmer: 174
g‘;f”'z 24,05.2002 10.26:59
Idealer Echo-dbst. 0.00 dB Restzeit:
.
AR eI Hiilkurve f°
4 € |

MicropilotM-de-306
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6.5.2  Benutzerspezifische Anwendungen (Bedienung)

Einstellung der Parameter fiir benutzerspezifische Anwendungen siehe separate Dokumentation
BA291F/00/DE "Beschreibung der Gerdtefunktionen" auf der mitgelieferten CD-ROM.
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6.6 Inbetriebnahme mit einem FOUNDATION Fieldbus-
Konfigurationsprogramm

Hinweis!
Fiir die Inbetriebnahme mit einem FOUNDATION Fieldubs-Konfigurationsprogramm miissen Sie
die Gerdtekennung (DEVICE_ID) kennen.

Die Gerdtekennung besteht aus den folgenden Teilen:
Device_ID = 452B48100F-XXXXXXXX

wobei:

452B48 | ID-Code fiir Endress+Hauser

100F | ID-Code fiir Micropilot M

XXXXXXXX | Seriennummer des Geréts, wie sie auf dem Typenschild angebracht ist.

6.6.1 Erst-Inbetriebnahme

1. Offnen Sie das Konfigurationsprogramm und laden Sie die Geratebeschreibungsdateien (*.ffo,
*.sym und - falls vom Tool erfordert - *.cff). Vergewissern Sie sich, dass Sie die richtigen Sys-
temdateien verwenden (— B 41).

2. Beim ersten Verbindungsaufbau meldet sich das Gerdt wie folgt:

#Z NI-FBUS Configurator(Yer 3.1.1) : FCP1 - [interface0-0 : E+H_MICROPILOT_M_8B432101999 ID-452848100F-884321019 =101 x|
g File interface0-0  Configure  View  Window Help B E‘lﬂ
@ | |83 85 5 [t E+H_MICROPILOT_M_88%3 | @) | &1 & | 4% ¢0 | | [eslNK mierrace00”
| Parameter | walue Lirk help - & link. iz a segment
5 Network Parameters PD_TAG E+H_MICROPILOT_M_8B43210133¢ of the fieldbus containing
+[w] Schedule DEVICE_ID 452B43100F-88432107333 devices,
Function Block Application MODE_ADDRESS 246 i .
interfacen-0 - ID=NIC_PCMCTA-FBUS_208663_0 MAMUFACID - Endress+Hauser FXojectvieu ejpavolican
H it = T DEV TYPE w1 00f right click to view the menu
- E+H_MICROPILOT_M_B8432101999 - ID=452848100F- 88432101999 R P options associated with this
- g RESOURCE_8B432101999 (RB2) oD REV e window. Alsa you may right
-y SENSOR_BLOCK_8B432101999 (TBRL) \TK WER 00005 click or dauble click on an
4 DIAGNDSTIC_BLOCK_8B432101999 (DIAG) - temin the project windaw to
T edit or view the object. Tags
-y DISPLAY_BLOCK_8B432101999 (DISP) & davioss and blocks can be
-l ANALOG_INPUT_1_8B432101999 (AT} alternatively edited by clicking
- ANALOG_INPUT_Z_8B432101999 (AT} on the object's name in this
W PID_8B432101999 (PID) L

W AR_8B432101999 (AR)
-4 IS_8B432101999 (I5)
-4 SC_8B432101999 (50}

W IT_8B432101999 (IT)

read data object. . .success ;I
FPARAMETER "PARBLOCKINGDISTANCE"
read data object success
PARAMETER "PARCUTPUTONALARM"
read data object. . .success (18:30:34)
LINK "interfacel-0" is currently idle. (18:30:35)

-
Status,{Dovninad nEnors Wssgnmert; | 4 | | 4»|j
|Ready |Defz0f07 18:30:32 4

FMR24x-FF-DevRev5-in-NIConfig

3. Identifizieren Sie das Gerdt anhand der Gerdtekennung (DEVICE_ID) und ordnen Sie ihm die
gewlinschte Messstellenbezeichnung (PD_TAG) zu.
Werkseinstellung: PD_TAG = E+H_MICROPILOT_M_XXXXXXXX
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6.6.2
1.

6.6.3
1.

2.

Parametrierung des Resource-Blocks (Start-Index 400)

Geben Sie die gewiinschte Blockbezeichnung ein (optional).
Werkseinstellung: RESOURCE_XXXXXXXX

Offnen Sie den Resource Block.

Bei Auslieferung ist der Hardware-Schreibschutz deaktiviert, so dass auf die Schreibparameter
{iber FOUNDATION Fieldbus zugegriffen werden kann. Kontrollieren Sie diesen Zustand iiber
den Parameter WRITE_LOCK:

— Schreibschutz aktiviert: WRITE_LOCK = LOCKED

— Schreibschutz deaktiviert: WRITE_LOCK = NOT LOCKED

Deaktivieren Sie den Schreibschutz, falls notwendig, — 5 43.

Setzen Sie die Betriebsart in der Parametergruppe MODE_BLK (Parameter TARGET) auf
AUTO.

Parametrierung des Sensor-Blocks (Start-Index 2000)

Geben Sie die gewiinschte Blockbezeichnung ein (optional).
Werkseinstellung: SENSOR_BLOCK_XXXXXXXX

Offnen Sie den Sensor-Block:

& E+H_MICROPILOT_M_8B432101999 : SENSOR_BLOCK_8B432101999 {TBRL) i S |
Apply Values  Methads
ISENSDH,BLDCK,eaaazwm | &: # | 5 60 | Za B7 03|
¥ Peiiodic Updates  [2(s2e) =]
005 Aulo
Froses | Alams | Diagnostiss | Trends Others | Methods |
Farameler [ Value [ Tupe & Extensions | Help B
@ Frimary Value Tyoe level @ The type of measurement represented by the pimary value. For Example: Mass Flow, Absalute Fressure, Differertial Temperaiure.
1 @ Frimary Value
alue 704688 - A numerical quantity entered by a ussr of calculated by the aigorithm.
Status
QUALITY Bad = QUALITY
SUBSTATUS OutOfService L] SUBSTATUS
LIMITS NolLimited = LIMITS
51 @ Primary Value Range
EL at 100% 100 - The enginesiing urit value which represents the upper end of range of the associated block parameter
EU al 0% 0 w The engineeting unit value which represents the lower end of range of the associsted block paramee.
Uniits Indas % = Device Description units code indsx for the enginesring unit descrintor for the associated block value.
Decimal 0 @ The rumber of digits to the right of the decimal point which should be used by an interface device in displaying the specified parameter
B % Seconday Value
Walug 147656 m A numerical quantity entered by a user or calculated by the algorithm.
Status.
QualTY m QUALITY
SUBSTATUS i3 ervice = SUBSTATUS
LIMITS NotLiritad = LIMITS
@ Secondary Value Unit m The enginesring urits to be used with SECONDARY_WALUE

@ measured valie 70463
@ media type liquid

@ vessel /sl unknonn
@ medium property urknown
@ process cond. standard
@ tark shape dame ceiing
@ medium property unknown
@ process cond. standard
@ emply calb. 5000

@ full ealibr 5,000

& pipe diameter 100.000
@ echo qualty a®

@ check distance dist. unknawn

8 Display Fomat=5 No Help Available
Na Help Avaiable
No Help &valoble

No Help Available

No Help Available
No Help Available

No Help Available

Na Help Avaiable

8 Display Formal=5. distance pracess conn. ta min. level
8 Display Fomat=5.span

B Range=1 - 10000inner diameter of bypass/siling well
@ Display Format-3la Help Available

m No Help Available

s

| Read Al

Es gibt zwei Moglichkeiten,

@ 1ange of mapping 0.000 B Display Format=5.input of mapping rangs
@ start mapping no m No Help &vailable
@ pies. map dist. 1.900 um Display Format=5.No Help Available
@ cust. tank map active m No Help Available
& offset 0.000 o Display Format=5.will be added to the measwred level
R
‘Wiite Changes
Hinweis!

FMR24x-FF-DevRev5-Sensorblock-in-NIConfig

die Blockparameter zu editieren:

m Ein Parameter aus der Liste kann durch Doppelklick direkt zum editieren gedffnet werden.

m Sie konnen eine der FOUNDATION Fieldbus-Methoden auswahlen. Jede Methode fiihrt Sie
automatisch durch eine Reihe von Parametern, die fiir eine bestimmte Konfigurationsaufgabe
erforderlich ist. Im Folgenden ist die Parametrierung iiber die Methode "basic setup" beschrieben.

Endress+Hauser
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3. Offnen Sie die FOUNDATION Fieldbus-Methode "basic setup":

£ NI-FBUS Configurator{¥er 31,1} FCPL R =18]x
Fie  SENSOR_PLOCK AB432101593 Configure  iew Window Help
OsrssnBslin
@8 intsrfacs0-0
1, Netwark Parameters
[=d schedule
Function Black Application
interfacen-0
(-4 E+H_MICROPILOT_M_8B432101999
i RESOURCE_BB432101399 (RB2)
T SENSOR_ BLOCK 8B432101999 (TBRLY
'@ DIAGNOSTIC_BLOCK_8B432101999 (DIAG)

B BLOCK
“SENSOR_BLOCK_8B43210199
(TBAL"

E-+H speciic transducer block

Black help - Dauble clck, ar right
clck on this item to edit black.
perameters. This interface san
be used to tag the block and to
alter parameters in the black.

‘s DISPLAY BLOCK_8B: "
. 1 E+H_MICROPILOT_M_8B432101999 : SENSOR_BLOCK 88432101999 (TBRL) 5 -10f x|
i ANALOG_INPUT. 8
o ANALOG_IN & Apply Yalues | Hethods
W PID_8B432101999 Ul [SERiS0R_BLe kg0 |
¥ AR_8B432101999 (4 = safey settings a4
W 15_86432101999 (15 [V PericdicU ek, olorm
W SC_8B432101999 (S [ Inesisaion
i 1T_BB432101999 {11 005 [[au SRS
Process | Al output od |
P aelers) o o f ARt | Type & Extensions | Help S
@ Static Re{ S IR I Lo The tevision level of the statc data associated with the function biack. The revision valus wil b
@ Stialegy 0 m The stretegy field can be used ta idenlily grauping of blocks. This data s nat checked or praces
14 Update Event
Unacknowledged BY Uniniilized L] A discrete enumeralion which is set to Linacknonledged when an updele accurs, and set to ck_|
Update State B Uninitialized @ A discrete enumeration which dives an indication of whether the alert has been reparted.
Time Stamp B 010172 00:00:00 (MMDDAY 2 The time when evaluation of the block was stated and a change in alarm/event state wag detec
Static Aev mo m The stalic: revisian of the black whose static parameter was changed and is being reported s
Flelative Iniex mo m The 0D indes of the stalic paramete whose change caused this aiet minus the FB statting inde
1 Black Alam
Unacknowledged BY Uniniilized wm 4 discrete enumeralion which is set to Uinacknonledged when an slam occurs, and set lo fckn
larm State BY Uninialized @ 4 discrete enumeralion which gives an indicalion of whether the alert is aclive and whether i has
Time Stamp B 010172 00.00:00 (MMDDAY 2 The time when evaluation of the block was stated and a change in alarm/event state wag detec
ubcode Dther L] A erumeration specifying the cause of the alert to be reportes
Value @ Th vaiue of the associated parameter at the hime the lett was detected
19 Transduce: Directory Ertry 4 diectory that specifies the number and starting indices of the data collections in the transducer
L Characteristics 0 m
& Tiansduce: Type E+H Radar Level with Calbration &3 Idenifes the lransducer that folows.
@ Transduoer Enor 0400 @ One of the Wransducer enror codes defined in the FF Transducer Specifications in section 4.7 Bloc
1 9 Collzction Directory A diectory tha specifies the rumber, stating indicies, and DD em 1D of the data colections in
L Characteristics 0 @
@ Fiimay Value Type level L] The lype of measurement represerted by the primary value. For Example: Mass Flow, Absolute Pt
M _>l_I
ite Changes Flead Al

I¥

read data object. . success
FARAMETER "PARABSHAXNESSDIST'

read data object...success
PARAMETER "PAREDITRANGEMAXSAMPLEDIST"

read data cbisct.  sucosss
PARAMETER "PARACTUALERROR’

read data object...success (10:20:36)

Statu et | «

5 CUrtently ackive.., [11j21j06 10:20:36

Hisert] | (@ & 9 © | [0) Newes e - Lotus Hotes |[ ¥ NI-FBUS Configurater... | € \TransferBider | g vicrosaft photo Editor |[ " copernic « 2ia B 1020

FMR2xx-FF-Methode-in-NIConfig

H1a

4. Konfigurieren Sie nun die fiir Inre Anwendung relevanten geratespezifischen Parameter3):

a. Anwendungsparameter (— ) 48)
— PARMEDIATYPE (Mediumtyp)
Mit der Auswahl "Fliissigkeit" konnen nur folgende Anwendungsparameter ein-
gestellt werden:
— PARTANKSHAPE (Tankgeometrie)
— PARDIELECTRICCONSTANT (Medium Eigensch.)
— PARPROCESSCONDITION (Messbedingungen)
Mit der Auswahl "Schiittgut" konnen nur folgende Anwendungsparameter ein-
gestellt werden:
— PARVESSELSILO (Behilter / Silo)
— PARDIELECTRICCONSTANT (Medium Eigensch.)
— PARPROCESSPROPERTIES (Messbedingungen)

b. Leer- und Vollabgleich (— 1 52)
— PAREMPTYCALIBRATION (Abgleich leer)
— PARFULLCALIBRATION (Abgleich voll)

c. Storechoausblendung (— 2 54)
— PARCHECKDISTANCE (Distanz priifen)
— PARSUPPRESSIONDISTANCE (Bereich Ausblendung)
— PARSTARTMAPPINGRECORD (Starte Ausblendung)
— PARPRESMAPRANGE (akt. Ausbl. Dist.)
— PARCUSTTANKMAP (Ausblendung)

3) Im FOUNDATION Fieldbus-Konfigurationstool kénnen Sie zwischen zwei Arten der Parameterdarstellung wéhlen:
- Parameternamen (z. B. "PARTANKSHAPE")

- Labeltexte (z. B. "tank shape")
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5. Setzen Sie die Betriebsart in der Parametergruppe MODE_BLK (Parameter TARGET) auf
AUTO. Nur dann kénnen die Messwerte vom nachgeschalteten Analog-Input-Block korrket
verarbeitet werden.

6. Wenn Stérungen oder Unsicherheiten in der Messung auftreten, empfiehlt es sich, die Qualitdt
des Messignals anhand der Hiillkurvendarstellung zu priifen. Dies kénnen Sie auf zwei Arten
tun:

— iiber das Anzeige- und Bedienmodul (— B 57)
— iiber ein Endress+Hauser-Bedienprogramm (— 5 62)

6.6.4  Parametrierung der Analog-Input-Blocke

Prosonic M verfiigt iiber zwei Analog-Input-Blécke, die wahlweise verschiedenen Messwerten
zugeordnet werden konnen. Die folgende Beschreibung gilt exemplarisch fiir Analog-Input-Block 1
(Startindex 500).
1. Geben Sie die gewlinschte Blockbezeichnung ein (optional).

Werkseinstellung: ANALOG_INPUT_1_XXXXXXXX

2. Offnen Sie den Analog-Input-Funktionsblock.

Setzen Sie die Betriebsart in der Parametergruppe MODE_BLK (Parameter TARGET) auf OOS,
d.h. den Block auBer Betrieb.

4. Wtéhlen Sie {iber den Parameter CHANNEL diejenige ProzessgroRe aus, die als Eingangswert
fiir den Funktionsblockalgorithmus (Skalierung und Grenzwertiiberwachung) verwendet wer-
den soll. Folgende Einstellungen sind moglich:

— CHANNEL = 1: Fillstand
— CHANNEL = 2: Distanz

5.  Wihlen Sie in der Parametergruppe XD_SCALE die gewiinschte MaReinheit sowie den Block-
Eingangsbereich (Messbereich) fiir die betreffende Prozessgrofe aus (siehe nachfolgendes Bei-
spiel).

) Achtung!

Achten Sie darauf, dass die gewdhlte MaReinheit zur Messgrofe der selektierten ProzessgroRe
passt. Ansonsten wird im Parameter BLOCK_ERROR die Fehlermeldung "Block Configuration
Error" angezeigt und die Betriebsart des Blockes kann nicht in den Modus AUTO gesetzt wer-
den.

6. Wihlen Sie im Parameter L_TYPE die Linearisierungsart fiir die EingangsgréBe aus (Direct,
Indirect, Indirect square Root). Fiir Einzelheiten, — B 109.

@) Achtung

Beachten Sie, dass bei der Linearisierungsart "Direct" die Einstellungen in der Parametergruppe
OUT_SCALE mit den Einstellungen der Parametergruppe XD_SCALE iibereinstimmen.
Andernfalls kann die Betriebsart des Blockes nicht in den Modus AUTO gesetzt werden. Eine
solche Fehlkonfiguration wird {iber die Fehlermeldung "Block Configuration Error" im Para-
meter BLOCK_ERR angezeigt.

Beispiel:
m Der Messbereich des Sensors betrdgt O ... 10 m (0...33 ft)
m Der Ausgangsbereich zum Automatisierungssystem soll ebenfalls 0...10 m (0...33 ft) betragen.

Folgende Einstellungen miissen vorgenommen werden:

m Analog Input Block 1, Parameter CHANNEL -> "1" (gemessener Fiillstand)
m Parameter [._TYPE -> DIRECT
m Parametergruppe XD_SCALE
XD_SCALE 0% -> 0
XD_SCALE 100% -> 10
XD_SCALE_UNIT ->m
m Parametergruppe OUT_SCALE
OUT_SCALE 0% > 0
OUT_SCALE 100% —> 10
OUT_SCALE UNIT -> m
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Definieren Sie - falls gewtiinscht - mit Hilfe der folgende Parameter die Grenzwerte fiir Alarm-
und Vorwarnmeldungen:

— HI_HI_LIM -> Grenze fiir den oberen Alarm

— HI_LIM —> Grenze fiir die obere Vorwarnmeldung

— LO_LIM -> Grenze fiir die untere Vorwarnmeldung

— LO_LO_LIM > Grenze fiir den unteren Alarm

Die eingegebenen Grenzwerte miissen innerhalb des in der Paramtergruppe OUT_SCALE fest-
gelegten Wertebereichs liegen.

Neben den eigentlichen Grenzwerten muss auch das Verhalten bei einer Grenzwert{iber-
schreitung durch die Alarmprioritdten festgelegt werden (Parameter HI_HI_PRI, HI_PRI,
LO_PRI, LO_LO_PRI). Eine Protokollierung an das Feldbus-Hostsystem erfolgt nur bei einer
Alarmprioritit groRer 2. Fiir Einzelheiten, — = 109.

6.6.5 Verschaltung der Funktionsblocke

1.

r:@ NI-FBUS Fieldbus Configuration System (ver 2.3) : FCP1 - [interface0-0 : Function Block Application]
ﬂ File Edt View Configwe Zoom MWindow Help - |3 x|

Eine abschlieRende Gesamtkonfiguration ist erforderlich, damit die Betriebsart des Analog-
Input-Funktionsblocks auf den Modus AUTO gesetzt werden kann und das Feldgerédt in die
Systemumgebung eingebunden ist. Dazu werden mit Hilfe einer Konfigurationssoftware (z.B.
die Software Ihres Host-Systems) die Funktionsbldcke meist graphisch zur gewiinschten Regel-
strategie verschaltet. AnschlieRend wird die zeitliche Abarbeitung der einzelnen Regelfunkti-
onen festgelegt.

[Loop Time =1sec = [Stale Limit=1 = @' IF @lOI il Q#lAIl,Ol{}I &l.l

]

24 FT-001 (AD 2 TIC-004 (FID) g4 TCv-001 (A0)
oUTp— N [OUT p——————ap CAS_IN ouT —
J
Alarms = B CAS_IN [BKCAL_OUT [BRCAL_OUT ﬂ_

A Fenes e BKCAL_IN Alaims B AQ [Alarms
P TRE_IN_D Trends [Trends
P TRkvaL  FIP |
P FF_VAL

| »
Ready 07/18/00 13:58:48

NI-FBUS-FMxxx-en-001

Beispiel: Verschaltung der Funktionsblécke mit dem NI-FBUS Configurator

Laden Sie die Konfigurationsdaten mit der Download-Funktion des FOUNDATION Fieldbus-
Konfigurationstools in die Feldgerdte herunter.

Setzen Sie die Betriebsart in der Parametergruppe MODE_BLK (Parameter TARGET) des Al-
Blocks auf AUTO. Dies ist nur unter folgenden Voraussetzungen moglich:

— Die Funktionsbldcke sind korrekt miteinander verschaltet.

— Die Parametrierung des Al-Blocks ist korrekt (— B 67, Schritte 5 und 6).

— Der Resource Block befindet sich in der Betriebsart AUTO.
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6.7 Inbetriebnahme mit Field Communicator 375, 475

Die Inbetriebnahme ist &hnlich wie bei einem FOUNDATION Fieldbus-Konfigurationsprogramm
(— B 64). Parametrieren Sie nacheinander:

m Den RESOURCE BLOCK

m Den SENSOR BLOCK (hier empfiehlt es sich, die Methode "basic setup" zu verwenden, — = 42)
= Die ANALOG INPUT BLOCKE
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7 Wartung

Fiir das Fiillstandmessgerdt Micropilot M sind grundsétzlich keine speziellen Wartungsarbeiten
erforderlich.

AuBenreinigung

Bei der AuRenreinigung des Micropilot M ist darauf zu achten, dass das verwendete Reinigungsmit-
tel die Gehduseoberfldche und die Dichtungen nicht angreift.

Dichtungen

Die Prozessdichtungen des Messaufnehmers sollten periodisch ausgetauscht werden, inbesondere
bei der Verwendung von Formdichtungen (aseptische Ausfithrung)! Die Zeitspanne zwischen den
Auswechslungen ist von der Haufigkeit der Reinigungszyklen sowie Messtoff- und Reinigungstem-
peratur anhdngig.

Reparatur

Das Endress+Hauser Reparaturkonzept sieht vor, dass die Messgerdte modular aufgebaut sind und
Reparaturen durch den Kunden durchgefiihrt werden kénnen (— [ 86, "Ersatzteile"). Fiir weitere
Informationen iiber Service und Ersatzteile wenden Sie sich bitte an den Endress+Hauser Service.

Reparatur von Ex-zertifizierten Gerdten

Bei Reparaturen von Ex-zertifizierten Gerdten ist zusétzlich folgendes zu beachten:

m Eine Reparatur von Ex-zertifizierten Gerdten darf nur durch sachkundiges Personal oder durch
den Endress+Hauser Service erfolgen.

m Die entsprechenden einschldgigen Normen, nationalen Ex-Vorschriften sowie die Sicherheitshin-
weise (XA) und Zertifikate sind zu beachten.

m Es diirfen nur Original-Ersatzteile von Endress+Hauser verwendet werden.

m Bitte beachten Sie bei der Bestellung des Ersatzteiles die Gerédtebezeichnung auf dem Typen-
schild. Es diirfen nur Teile durch gleiche Teile ersetzt werden.

m Reparaturen sind gemdB Anleitung durchzufithren. Nach einer Reparatur muss die fiir das Gerédt
vorgeschriebene Stlickpriifung durchgefiihrt werden.

» Ein Umbau eines zertifizierten Gerédtes in eine andere zertifizierte Variante darf nur durch den
Endress+Hauser Service erfolgen.

m Jede Reparatur und jeder Umbau ist zu dokumentieren.

Austausch

Nach dem Austausch eines kompletten Gerites bzw. eines Elektronikmoduls kénnen die Parameter
iiber die Kommunikationsschnittstelle wieder ins Gerat gespielt werden (Download). Vorausset-
zung ist, daf die Daten vorher mit Hilfe von FieldCare auf dem PC abgespeichert wurden (Upload).
Es kann weiter gemessen werden, ohne einen neuen Abgleich durchzufiihren.

m evtl. Linearisierung aktivieren (siehe BA291F/00/DE auf der mitgelieferten CD-ROM)
m evtl. neue Storechoausblendung (siehe Grundabgleich)

Nach dem Austausch einer Antennenbaugruppe oder Elektronik mufl eine Neukalibrierung durch-
gefiihrt werden. Die Durchfiihrung ist in der Reparaturanleitung beschrieben.
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8 Zubehor

Fiir den Micropilot M sind verschiedene Zubehorteile lieferbar, die bei Endress+Hauser separat
bestellt werden konnen.

8.1 Wetterschutzhaube

Fiir die AuBenmontage steht eine Wetterschutzhaube aus Edelstahl (Bestell-Nr.: 543199-0001) zur
Verfligung. Die Lieferung beinhaltet Schutzhaube und Spannschelle.

Gehause F12/T12

mm (in) :\‘/;

LO0-FMR2xxxx-00-00-06-de-001

8.2 Commubox FXA291

Die Commubox FXA291 verbindet Endress+Hauser Feldgerdte mit CDI-Schnittstelle
(= Endress+Hauser Common Data Interface) und der USB-Schnittstelle eines Computers oder Lap-
tops. Fiir Einzelheiten siehe TI405C/07/DE.

Hinweis!
Fiir das Gerit bendtigen Sie aullerdem das Zubehorteil "ToF Adapter FXA291".

8.3 ToF Adapter FXA291

Der ToF Adapter FXA291 verbindet die Commubox FXA291 iiber die USB-Schnittstelle eines Com-
puters oder Laptops, mit dem Gerédt. Fiir Einzelheiten siehe KA271F/00/A2.
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8.4

Abgesetzte Anzeige und Bedienung FHX40

m (in)

Micropilot M
Levelflex M
Prosonic M

Wandmontage

(ohne Montagebuigel)

82 (3.23

Separatgehause
FHX40 (IP 65)

Kabel

106 (4.71)

122 (4.8)

Rohrmontage
(Montagebtuigel und -platte
optional mitgeliefert,

s. Produktstruktur)
o>

o5

180 (7.09)
160 (6.3

88

118 (4.65)

‘

96 (3.78) ‘
max. 80 (3.15) ', .

min. 30 (1.18)

Technische Daten (Kabel und Gehduse) und Produktstruktur

LOO-FMxxxxxx-00-00-06-de-003

Kabelldnge 20 m (66 ft) (feste Linge mit angegossenen Anschlusssteckern)
Temperaturbereich -30 °C...+70 °C (-22 °F...+158 °F)

Schutzart IP65/67 (Gehduse); IP68 (Kabel) nach IEC60529

Werkstoffe Gehéuse: AlSil2; Kabelverschraubung: Messing, vernickelt
Abmessungen [mm (in)] 122x150x80 (4.8x5.91x3.15) / HxBxT

~ oOoOoRzZacwv— >

Zulassung:

Ex-freier Bereich

ATEXII 2 G EEx ia lIC T6, ATEX 11 3D
FM IS CLI Div.1 Gr.A-D, Zone 0

CSA IS CLI Div.1 Gr.A-D, Zone 0

CSA General Purpose

TIIS Ex ia [IC T6

NEPSI Ex ia IIC T6/T5

IECEx Zonel Ex ia IIC T6/T5
Sonderausfiihrung

Kabel:

1 | 20m; fiir HART

5 | 20m; ftir PROFIBUS PA/FOUNDATION Fieldbus
9 | Sonderausfiihrung

Zusatzausstattung:
A | Grundausfiihrung
B | Montagebiigel, Rohr 1"/2"
Y | Sonderausfiihrung

Markierung:
1 ‘ Messstelle (TAG)

FHX40 -

vollsténdige Produktbezeichnung

Verwenden Sie die fiir die entsprechende Kommunikationsvariante des Gerdtes vorgesehenen Kabel
zum Anschluss der abgesetzten Anzeige FHX40.
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8.5 Hornabdeckung fiir 80 mm (3") und 100 mm (4")
Hornantenne

8.5.1 Technische Daten

Werkstoffe Prozessbedingungen

Hornabdeckung PTFE Behélterdruck max. 0,5 bar (7.252 psi)
Schrauben 316L Prozesstemperatur max. 130 °C (266 °F)
Haltering 316L

Kontaktring 316L

O-Ringdichtung Silikon

Flachdichtung PTFE

8.5.2  Abmessungen

mm (in)

kel

(S
N %
B g
> DN100 %
0 K3

237 (9.33)

LO0-FMR2xxxx-06-00-00-xx-00;

Hornabdeckung fiir Hornantenne 80 mm (3")

— fiir Antennendurchmesser d = 75 mm (2,95 in)
— fiir FMR240: Antennenvariante G, 4

— fiir FEMR250: Antennenvariante D

Hinweis!
Die Hornabdeckung darf nicht in explosionsgefdhrdeten Bereichen verwendet werden.
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mm (in)

ad

> DN150
0 —~
5
A
©
8
y
450 (17.72)
L00-FMR2xxxx-06-00-00-xx-003
Hornabdeckung fiir Hornantenne 100 mm (4")
— fiir Antennendurchmesser d = 95 mm (3,74 in)
— fiir FMR240: Antennenvariante H, 5
— fiir FMR250: Antennenvariante E
Hinweis!
Die Hornabdeckung darf nicht in explosionsgefdhrdeten Bereichen verwendet werden.
8.5.3 Bestellinformationen
Hornantenne 80 mm (3") 100 mm (4")
Bestell-Nr. 71105890 71105889
Endress+Hauser
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9 Stérungsbehebung

9.1 Fehlersuchanleitung

Micropilot M FMR 250 - Fehlersuche

Spannung Uberpriifen .

Gerét reagiert und mit Angabe auf nicht ok [ Richtige Spannung N — )
nicht »| dem Typenschild anlegen Gerét funktioniert? fertig
vergleichen. .

nein
ok. |«¢
4

Polaritat der angelegten

nicht ok, ‘t3t berichti J
Spannung priifen. p| Polaritét berichtigen Gerat funktioniert? fertig

ok.

<

y

Verbindung Anschluss-

. nicht ok. ichti j
modul zur Elektronik? > :L?gggkreﬁhhg Gerat funktioniert? fertig

ok.
<
Keine Anzeige ja Kontrast einstellen: ok )
auf Display? i] + LJ p fertig
nein nicht ok. ¢
Steckkontakt des nicht ok | stecker richtig ji )
Displays priifen. aufstecken Display funktioniert? fertig
ok.
Y .
a
Ausgangsstrom : Wahrscheinlich ist das Display defekt.
zwischen 3.6 ...22mA ? E+H Service kontaktieren
N nein
Ausgangsstrom N nicht ok, | vierkabelun, ; Ja )
a 3,8 mg 2 Verkabelung priifen berichtigeng Strom ist ok? fertig
ok. | o
v‘
evtl. Elektronik defekt
E+H Service kontaktieren
v
Kommunikation ja Ist der )
HART Kommunikations- nicht ok. Widerstand . a X
Rt »|  wiederstand einbauen (s. BA) Kommunikation ok? fertig
nicht gemass BA eingebaut? -
nein
ok.
-l
<
A
Ist die Commubox nicht ok. Commubox
gemass BA anschliessen Kommunikation ok? fertig
angeschlossen? (s. BA)
ok.
<
y
Ist der Wahlschalter icht ok ja
HART / Intensor an der | Nicht oK. Schalter richti oL .
Commubox in der stellen 9 Kommunikation ok? fertig
richtigen Position? nein
ok. ol X )
v PP E+H Service kontaktieren
Kommunikation Giber a Einstellung der
E;:fgfchnlttstelle »| COM Schnittstelle nicht ok.k Einstellung
kTR e am PC Uberpriifen berichtigen
v
Gerat misst i - .
falsch ja_ [ Grundabgleich nicht ok. [ Neuen Grundabgleich -
priifen durchfiihren Messung ok?
ok. | o
<
y

MaRnahmen gemai
Kapitel
“Stérungsbehebung”
in der BA

L00-FMR250xx-19-00-00-de-003
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9.2 Systemfehlermeldungen

9.2.1 Aktueller Fehler

Fehler, die wahrend der Inbetriebnahme oder wahrend des Messbetriebs bei Miropilot M auftreten,
werden folgendermafen angezeigt:

m Geritedisplay:
Fehlersymbol in der "Messwertdarstellung" (000)

m Gerdtedisplay oder Endress+Hauser-Bedienprogramm:
in der Funktionsgruppe "Diagnose" (0A) in der Funktion "aktueller Fehler" (0AO)
Angezeigt wird nur der Fehler mit der hochsten Prioritdt; bei mehreren aktuell anstehenden Feh-
lern kann mit [*J und [=J zwischen den Fehlermeldungen geblittert werden.

» FOUNDATION Fieldbus
— durch den Statuscode des Hauptmesswertes im zyklischen Datentelegramm
— Diagnsotic Block, Parameter PARACTUALERROR (aktueller Fehler)

® E+H_MICROPILOT_M_8B432101999 : DIAGNOSTIC_BLOCK_8B432101999 (DIAG) =10] %
Apply Vales  Methods
|DleGHOSTIC_BLOCK 8843 | & o | % 6 | %8 [ 28| | ?
IV Periodiic Updates  [2fsec) =5
005 |[auwe
Process | Alarms | Diagnostics - Others | Methods |
Parameter | Walue | Type & Extensions | Help
@ Static Rievision 0 = The tavision leve of the static data associated it the function block. The evision valus wil be insremented sach tine a static parameter value in the block is changed
* Stiateny 0 ® The strategy ield £an be used o identily arouping of blacks. This data s not checked o processed by the biock.
B Update Event
Unacknowledged B Urinitiaized @ 4 discrele enumeration which i set 1o Unacknowledged when an updale accurs, and et to Acknawledged by a wiile rom 2 human iniface devics o other eniiy which o
Update State o = ‘& discrete enumeration which aives an indication of whethe the alett has been repotted
Time Stamp m ] The time when evaluation of the block was started and a change in alamyvert stale was delected that is urveported. The time stamp value wil be maintained constant ur
Siatic Rlev o m The static revision of the block 1hose statc parameter #as changed and is being reported. |t is possible for the present value of stali revision to be greater than this beca
Fielative Index mo = e 0D index of the static parameter whose change caused this alet. minus the FB starfing inder. I the update: event was caused by a wite to muliple perameters af the s
B % Block Alam
Unacknowledged 20 Uri @ A discrete enumeration which i 52t o inacknowledged when an alarm occurs, and set to Acknowledged by a write fiom @ human interface device or ather enfiy which cai
Alaim State o Ui w ‘& discrete enumeration which aives an indicalion of whethe the alettis active and whether it has been reported
Time Stamp o 00000 MM/DDAYY 2 The e when evaluation of the block was started and a change in dlamyavert stale was detected that is urvepotted. The tine stamp valus wil be maintaied constant ur
Subcode @ An enumeraion specifying the cause of the alertto be repotted
Value @ The value of the assoriated parameter at the tme the dert was detected
5@ Transducer Directary Enty 4 dirsctor that specifies the number and staiting indices of the data callections in the iansducer block.
L Charaeteristics [ ]
@ Transducer Type £+H Disgrostic @ Identifes the transduce that follows.
@ Transcucer Error 000 @ (e of the transducer et codes defined in the FF Transducer Specifications in section 4.7 Block Alarm Subeodes
@ Colection Directory A diector that specifies the number, starting indicies, and DD Item IDs of the data collestions in each ransducer withn a tiansducer block
L Characteristics i @
@ present eror o @ No Help Available
@ previous error o @ Mo Help Available
@ clear lost eror keep @ Mo Help Available
@ resat 0 W Flange=0 - 65535 ot reset code see manual
@ uriock parameter 257 @ Fiange=0 - 33337 No Help Avallable
@ protocolsswno, O1.04.00 (FF) @ fmailen=16]  NoHelp Availsble
4 | i
‘wiile Changes | Read Al
Aistan| | (3 @ 0 © | ) ewes Memo - Lotus Hiotes [ %3 NI-FBUS Canfigurator... | | C:\Transterlider | dp microsot Photo Editor [ copernic « Mg 1016

FMR2xx-FF-Diagnosticblock-in-NIConfig

0.2.2 Letzter Fehler

Der letzte Fehler wird in der Funktionsgruppe "Diagnhose" (0A) in der Funktion "letzter Fehler"

(0A1) angezeigt. Diese Anzeige kann in der Funktion "Losche let. Fehler" (0A2) geloscht wer-
den.
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9.2.3  Fehlerarten
Fehlerart Symbol Bedeutung

Das Ausgangssignal nimmt einen Wert an, der durch die Funktion

"Ausg. bei Alarm" (010) festgelegt werden kann:

|}
Alarm (A) i = MAX: +99999
H = MIN: -99999
dauerhaft m Halten: Letzter Wert wird gehalten

m anwenderspezifischer Wert

Warnung (W) LT Das Gerét misst weiter. Eine Fehlermeldung wird angezeigt.
blinkt

Alarm/Warnung (E) Der Anwender kann festlegen, ob sich der Fehler als Alarm oder als Warnung verhalt.

9.2.4  Fehlercodes
Code | Fehlerbeschreibung Ursache Abhilfe
A102 | Priifsummenfehler Gerét wurde ausgeschaltet bevor Reset
Totalreset & Neuabgl. die Daten gespeichert wurden EMV Probleme vermeiden
erfordl. EMV Problem Falls Alarm nach Reset noch
EEPROM defekt ansteht, Elektronik tauschen
W103 | Initialisierung - bitte EEPROM Speicherung noch nicht abge- | einige Sekunden warten, Falls wei-
warten schlossen terhin Fehler angezeigt wird, Elek-
tronik tauschen
A106 | Download lduft - bitte war- | Download lduft warten, Meldung verschwindet
ten nach dem Ladevorgang
A110 | Priifsummenfehler Gerét wurde ausgeschaltet bevor Reset
Totalreset & Neuabgl. die Daten gespeichert wurden EMV Probleme vermeiden
erfordl. EMV Problem Falls Alarm nach Reset noch
EEPROM defekt ansteht, Elektronik tauschen
Al111 | Elektronik defekt RAM defekt Reset
Falls Alarm nach Reset noch
ansteht, Elektronik tauschen
A113 | Elektronik defekt RAM defekt Reset
Falls Alarm nach Reset noch
ansteht, Elektronik tauschen
Al14 | Elektronik defekt EEPROM defekt Reset
Falls Alarm nach Reset noch
ansteht, Elektronik tauschen
Al115 | Elektronik defekt Allgemeiner Hardware Fehler Reset
Falls Alarm nach Reset noch
ansteht, Elektronik tauschen
A116 | Downloadfehler Priifsumme der eingelesenen Daten ist Download neu starten
Download wiederholen nicht korrekt
A121 | Elektronik defekt kein Werksabgleich vorhanden Service kontaktieren
EEPROM gel6scht
W153 | Initialisierung - bitte [nitialisierung der Elektronik einige Sekunden warten, falls wei-
warten terhin Fehler angezeigt wird, Span-
nung Aus - Ein schalten
A155 | Elektronik defekt Hardwarefehler Reset
Falls Alarm nach Reset noch
ansteht, Elektronik tauschen
A160 | Priifsummenfehler Geridt wurde ausgeschaltet bevor Reset
Totalreset & Neuabgl. die Daten gespeichert wurden EMYV Probleme vermeiden
erfordl. EMV Problem Falls Alarm nach Reset noch
EEPROM defekt ansteht, Elektronik tauschen
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Code | Fehlerbeschreibung Ursache Abhilfe
A164 | Elektronik defekt Hardwarefehler Reset
Falls Alarm nach Reset noch
ansteht, Elektronik tauschen
A171 | Elektronik defekt Hardwarefehler Reset
Falls Alarm nach Reset noch
ansteht, Elektronik tauschen
A231 | Sensor 1 defekt HF Modul oder Elektronik defekt HF Modul oder Elektronik tauschen
Priife Verbindung
W511 | kein Werksabgl. vorhan- Werksabgleich geloscht Werksabgleich durchfiihren
den K1
A512 | Aufnahme Ausblendung - | Aufnahme aktiv Alarm verschwindet nach wenigen
warten Sekunden
A601 | Linearisierung K1 Linerarisierung ist nicht monoton steigend | Tabelle korrigieren
Kurve nicht monoton
W611 | Linearisierungspkt. Anzahl der eingegebenen Linearisie- Tabelle korrekt eingeben
Anzahl <2 (K1) rungskoordinaten ist < 2
W621 | Simulation K1 eingeschaltet | Simulationsmodus ist eingeschaltet Simulationsmodus ausschalten
E641 | kein auswertbares Echoverlust aufgrund von Anwendungs- | Grundabgleich {iberpriifen
Echo K1 bedingungen oder Ansatzbildung Ausrichtung optimieren
Abgleich priifen Antenne defekt Antenne reinigen ( siehe BA - Sto-
rungsbeseitigung )
E651 | Sicherheitsabst. erreicht Fiillstand im Sicherheitsabstand Fehler verschwindet wenn der Fiill-
Uberfiillgefahr stand den Sicherheitsabstand ver-
1aRt.
Eventuell Reset Selbshaltung durch-
fihren
E671 | Linearisation Chl Linerarisierungstabelle ist im Editiermo- | Linearisierungstabelle einschalten

nicht vollstdndig,
unbrauchbar

dus
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9.2.5 Einfluss der Fehlercodes auf das Ausgangssignal

Die fogende Tabelle beschreibt den Einfluss der Fehlercodes auf den Status der zyklischen Aus-
gangsswerte sowie auf die Parameter BLOCK_ERR und XD_ERROR im Sensor Block.
Die Ausgangswerte sind dabei folgenden Messwerten zugeordnet:

= Primary Value (PV): Fiillstand/Volumen
m Secondary Value (SV): Distanz zwischen Membaran und Messgutoberfliche
m Third Value (TV): Sensortemperatur

Code PV Status PV Substatus TV Status TV Substatus BLOCK_ER XD_ERROR
SV Status SV Substatus
A102 BAD Device Failure BAD Device Failure Memory Failure/ Electronic Failure
Device needs maintenance now
W103 Uncertain Non specific GOOD Non specific Other Unspecified Err
A106 BAD Device Failure BAD Device Failure Other Unspecified Err
A110 BAD Device Failure BAD Device Failure Memory Failure/ Electronic Failure
Device needs maintenance
Alll BAD Device Failure BAD Device Failure Memory Failure/ Electronic Failure
Device needs maintenance now
Al13 BAD Device Failure BAD Device Failure Memory Failure/ Electronic Failure
Device needs maintenance now
All4 BAD Device Failure BAD Device Failure Memory Failure/ Electronic Failure
Device needs maintenance now
Al15 BAD Device Failure BAD Device Failure Device needs maintenance now Unspecified Err
All6 BAD Device Failure BAD Device Failure Device needs maintenance now Unspecified Err
Al121 BAD Device Failure BAD Device Failure Memory Failure/ Electronic Failure
Device needs maintenance now
W153 Uncertain Non specific GOOD Non specific Power up No Error
A155 BAD Device Failure BAD Device Failure Device needs maintenace now Electronic Failure
A160 BAD Device Failure BAD Device Failure Memory Failure/ Electronic Failure
Device needs maintenance now
Alo64 BAD Device Failure BAD Device Failure Memory Failure/ Electronic Failure
Device needs maintenance now
Al171 BAD Device Failure BAD Device Failure Memory Failure/ Electronic Failure
Device needs maintenance now
A231 BAD Device Failure BAD Device Failure Device needs maintenance now Unspecified Err
A511 Uncertain configuration error GOOD Non specific Other Configuration Error
A512 Uncertain Non specific GOOD Non specific Other Unspecified Err
W601 Uncertain configuration error GOOD Non specific Other Configuration Error
Wo6l11 Uncertain configuration error GOOD Non specific Other Configuration Error
W621 Uncertain Non specific GOOD Non specific simulation active No Error
E641 BAD Device Failure GOOD Non specific Device needs maintenance now Unspecified Err
(Alarm)
E641 Uncertain Non specific GOOD Non specific Device needs maintenance now Unspecified Err
(Warning)
E651 BAD Device Failure GOOD Non specific Other Unspecified Err
(Alarm)
E651 Uncertain Non specific GOOD Non specific Other Unspecified Err
(Warning)
A671 BAD Device Failure GOOD Non specific Configuration Error No Error
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9.3 Anwendungsfehler in Fliissigkeiten

Fehler Ausgang mogliche Ursache Beseitigung
Es steht eine War- | je nach Konfigurierung siehe Tabelle 1. siehe Tabelle Fehlermeldungen
nung oder ein Fehlermeldungen (— B76)
Alarm an (— B76)
Messwert (000) ist gemessene Distanz ja— | 1. Abgleich Leer (005) und
falsch (008) in Ordnung? Abgleich Voll (006) priifen.
100% 2. Linearisierung priifen:
—> Fiillst./Restvol. (040)
erwartet — Endwert Messber. (046)
— Zyl.- durchmesser (047)
------------------ —> Tabelle priifen
eingetreten nein Jf
. Messung in Bypassoder | ja— |1. Istin Tankgeometrie (002)
0% t Schwallrohr? Bypass oder Schwallrohr
LOO-FMR2xxxx-19-00-00-de-19 ausgewéhlt?
2. Ist der Rohrdurchmesser
(007) korrekt?
nein J,
Es wird evtl. ein ja— | 1. Storechoausblendung
Stérecho durchfiihren
ausgewertet. — Grundabgleich
keine Messwertdn- Stérechos von 1. Stérechoausblendung
derung beim Befiil- = ‘ Einbauten, Stutzen durchfiihren
len/Entleeren 100% oder Ansatz an der —> Grundabgleich
Antenne 2. ggf. Antenne reinigen

3. ggf. bessere Einbauposition

eingetreten
g wihlen (s. Seite 16)

N

N 4. ggf. bei gleichzeitig auftretenden
erwartet o sehr breiten Storechos die Funk-
DN tion Fensterung (0A7) auf "aus"
0% t—> setzen

LOO-FMR2xxxx-19-00-00-de-014
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Fehler maogliche Ursache Beseitigung
Bei unruhiger Signal wird durch unru- 1. Stérechoausblendung

Oberfldche (z. B.
Befiillen, Entlee-
ren, laufendes
Riihrwerk) springt
der Messwert spo-

100%
eingetreten

’

hige Oberfldche
geschwdcht —
zeitweise sind
Stérechos stérker

leeren springt der
Messwert nach
unten

100%

erwartet
S
7/

eingetreten

0% t—

LOO-FMR2xxxx-19-00-00-de-017

radisch auf hohere erwartet
Fiillstinde
0% t—
LO0-FMR2xxxx-19-00-00-de-015
100%
eingetreten
erwartet
0% t >
LO0-FMR2xxxx-19-00-00-016
Beim Befiillen/Ent- Mehrfachechos

E641 (Echoverlust)

100%

—

eingetreten

E 641

N
erwartet — "« N

~

0% t—

LOO-FMR2xxxx-19-00-00-de-018

Fiillstandecho ist zu
schwach.

Mogliche Ursachen:

» unruhige Oberflache
durch Befiillen/
Entleeren

= laufendes Rithrwerk

= Schaum

ja—

ja—>

durchfithren — Grundabgleich

Messbedingungen (004) auf
"Oberfl. unruhig" oder
"zus. Rithrwerk" stellen

Integrationszeit (058) erh6hen

Ausrichtung optimieren
(- B84

ggf. bessere Einbauposition
und/oder gréssere Antenne
wihlen (— 2 16)

Tankgeometrie (002) priifen,
z.B. "Klopperdeckel" oder "zyl.
liegend"

Im Bereich der Blockdistanz
(059) erfolgt keine Echoauswer-
tung — Wert. evtl. anpassen

wenn moglich nicht mittige
Einbauposition wahlen
(- B16)

evtl. Schwallrohr einsetzen

Anwendungsparameter
(002), (003) und (004) priifen

Ausrichtung optimieren
(-~ 284

gef. bessere Einbauposition und/
oder grossere Antenne wahlen
(= B16)

Endress+Hauser

81




Stérungsbehebung

Micropilot M FMR250 FOUNDATION Fieldbus

9.4

Anwendungsfehler in Schiittgiitern

100%

erwartet

eingetreten

0%

LOO-FMR250xx-19-00-00-de-019

Fehler Ausgang mogliche Ursache
Es steht eine War- | je nach Konfigurierung siehe Tabelle

nung oder ein Fehlermeldungen
Alarm an (— B76)
Messwert (000) ist gemessene Distanz
falsch (008) in Ordnung?

nein \L

Es wird evtl. ein
Stérecho
ausgewertet.

keine Messwertdn-
derung beim Befiil-
len/Entleeren

100%

erwartet

eingetreten

N
N
N
N
N
N
N
N

[—

0%

t—

LOO-FMR250xx-19-00-00-de-014

Stérechos von
Einbauten, Stutzen
oder Ansatz an der
Antenne

ja—

ja—

Beseitigung

siehe Tabelle Fehlermeldungen
(- B706)

Abgleich Leer (005) und
Abgleich Voll (006) priifen.

Linearisierung priifen:

—> Fiillst./Restvol. (040)
— Endwert Messber. (046)
—> Tabelle priifen

Storechoausblendung
durchfiihren
—> Grundabgleich

Storechoausblendung
durchfithren — Grundabgleich

ggf. Antenne mit
Ausrichtvorrichtung besser auf
Schiittgutoberfldche ausrichten
(Vermeiden des Storechos)

(— B84

ggf. Antenne reinigen (Spiilluft)

ggf. bessere Einbauposition
wdhlen

ggf. bei gleichzeitig auftretenden
sehr breiten Stérechos die Funk-
tion Fensterung (0A7) auf "aus"
setzen
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Fehler maogliche Ursache Beseitigung
Beim Befiillen/ Signal wird geschwédcht 1. Stérechoausblendung
Entleeren oder (z. B. durch Fluidisie- durchfithren — Grundabgleich
wihrend der Mes- 100% rung der Oberfliche . . .
’ ) 2. Integrationszeit (058) erh6hen
sung springt der eingetreten extreme Staubentwick- & (058)
Messwert spora- lung, ...) - 3. Ausrichtung optimieren
disch auf héhere zeitweise sind (» B84
Fiillstdnde Storechos stdrker. 4. ggf. bessere Einbauposition
Starke Kondensatbil- und/oder gréssere Antenne
dung, Befiillstrom im wihlen
Strahlengang. .
0% t 5. ggf. Antenne reinigen
L00-FMR250xx-19-00-00-de-015
E641 (Echoverlust) Fiillstandecho ist zu ja— | 1. Anwendungsparameter
schwach. (00A), (00B) und (00C) priifen
L | Mogliche Ursachen: 2. Ausrichtung optimieren
) » Fluidisierung der (— B84
eingetreten Oberfliche
€ Staub 3. ggf. bessere Einbauposition und/
" ext.reme tauben- oder grossere Antenne wahlen
E 641 twicklung
BN m starke Schiittkegel
erwartet — < . &
0% t—
L00-FMR250xx-19-00-00-de-018
Dauerhafter Mess- Magliche Ursachen: 1. zyklische Reinigung
wertsprung auf = Ansatzbildung am «
hohere Filstinde 100% Behilter B eich
eingetreten = Ansatzbildung an der
Antenne Integrationszeit (058) erhdhen
= starke Kondensatbil- 4. Ausrichtung optimieren
dung an der Antenne (- B184)
5. ggf. bessere Einbauposition

0%

LO0-FMR250xx-19-00-00-de-039

und/oder gréssere Antenne
wahlen
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9.5 Ausrichtung des Micropilot

Ein Ausrichtungspunkt befindet sich auf dem Flansch bzw. Einschraubstiick des Micropilot. Bei der
Installation soll dieser wie folgt ausgerichtet werden (— 2 10):

m Bei Behdltern: zur Behélterwand

m Bei Schwallrohren: zu den Schlitzen

m Bei Bypassrohren: senkrecht zu den Tankverbindungen

m Rohrantenne: Keine Ausrichtung erforderlich

Nach Inbetriebnahme des Micropilot kann anhand der Echoqualitét festgestellt werden, ob ein aus-
reichendes Messsignal vorhanden ist. Gegebenenfalls kann die Qualitét nachtréglich optimiert wer-
den. Umgekehrt kann sie beim Vorhandensein eines Stérechos dazu benutzt werden, dieses durch
optimale Austichtung zu minimieren. Der Vorteil hier ist, daB die nachfolgende Echoausblendung
eine etwas niedrigere Schwelle benutzt, was eine Erhthung der MeBsignalstdrke bewirkt.

Gehen Sie wie folgt vor:

Warnung!

Verletzungsgefahr bei nachtréglicher Ausrichtung! Bevor Sie den Prozessanschluss abschrauben
bzw. lockern, {iberzeugen Sie sich, daB der Behilter nicht unter Druck steht und keine gesundheits-
schédlichen Stoffe enthilt.

1. Esist optimal den Behdlter soweit zu entleeren, daBB der Boden gerade noch bedeckt ist. Eine
Ausrichtung kann aber auch bei leerem Behélter durchgefiihrt werden.

2. Die Optimierung wird am besten mit Hilfe der Hiillkurvendarstellung im Display oder
FieldCare durchgefiihrt.

Flansch abschrauben bzw. Einschraubst{ick um eine halbe Umdrehung lockern.

4. Flansch um ein Loch drehen bzw. Einschraubstiick um eine Achtelumdrehung einschrauben.
Echoqualitdt notieren.

Weiterdrehen bis 360° erfaf3t sind.
6. Optimale Austichtung:

Fillstandecho: gréBter Wert

I
Fullstandecho

LOO-FMRxxxxx-19-00-00-de-002

Behdlter teilbefiillt, kein Stérecho vorhanden

Fillstandecho: grdBter Wert

' Stérecho: kleinster Wert

I I
Stdérecho Flllstandecho

LOO-FMRxxxxx-19-00-00-de-003

Behalter teilbefiillt, Stérecho vorhanden
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Echo: groBter Wert

I
Echo Behélterboden

L00-FMRxxxxx-19-00-00-de-00:

Behaditer leer, kein Stdrecho

Stoérecho: kleinster Wert

\

I I
Stérecho Echo behélterboden

LOO-FMRxxxxx- 19-00-00-de-00:

Behdlter leer, Stdrecho vorhanden

7. Fansch bzw. Einschraubstiick in dieser Position befestigen. Ggf. Dichtung erneuern.

8.  Storechoausblendung durchfiihren, — [ 54.

Ausrichtvorrichtung - optional

Mit Hilfe des Ausrichtvorrichtung kann eine Neigung der Antennenachse von bis zu 15° in alle
Richtungen eingestellt werden. Die Ausrichtvorrichtung dient dazu den Radarstrahtl optimal auf das
Schiittgut auszurichten.

Endress+Hauser 85



Stérungsbehebung Micropilot M FMR250 FOUNDATION Fieldbus

9.6 Ersatzteile

Welche Ersatzteile fiir Ihr Messgerit erhiltlich sind, ersehen Sie auf der Internetseite
"www.endress.com". Gehen Sie dazu wie folgt vor:

1. Seite "www.endress.com" anwahlen, dann Land auswéhlen.
2. Auf "Messgerite" klicken

1T

Home iiber uns Messgerite Automat ung | Services Branchen

3. Produktnamen im Eingabefeld "Produktnamen" eingeben

Endress+Hauser Produkt Suche

iber den Produktnamen
Geben =ie einen Produktnamen ein

| Suche starten

4.  Messgerdt auswahlen.

Auf den Reiter "Zubehor/Ersatzteile" wechseln

Allgemeine | Technische | Dokumente/’

| Service | Zubehdr/
Informationen Information Software

Ersatzteile

¥ Zubehir

w Alle Ersatzteile
} Gehduse/Gehause Zubehor T 3
¥ Dichtung W
¥ Abdeckung 3
¥ Klemmenmodul
¥ HF-Modul
k Elektronik
b Hilfsenergie
¥ Antennenmodul

Hinweis 4 |12 '|@.

Hier finden Sie eine Liste mit allem verflgharen Zubehdr und Ersstzteilen.Um
sich Zubehdr und Ersatzteile spezifisch zu lhrem Produkti{en) anzeigen zu lassen, kortaktieren Sie uns bitte und fragen nach
unzerem Life Cycle Management Service.,

6. Ersatzteile auswéhlen (benutzen Sie auch die Ubersichtszeichnungen auf der rechten Bild-
schirmseite).

Geben Sie bei der Ersatzteilbestellung immer die Seriennummer an, die auf dem Typenschild ange-
geben ist an. Den Ersatzteilen liegt soweit notwendig eine Austauschanleitung bei.
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9.7 Riicksendung

Folgende Manahmen miissen ergriffen werden, bevor Sie ein Messgerdt an Endress+Hauser

zuriicksenden, z. B. fiir eine Reparatur oder Kalibrierung:

m Entfernen Sie alle anhaftenden Messstoffreste. Beachten Sie dabei besonders Dichtungsnuten und
Ritzen, in denen Messstoffreste haften kénnen. Dies ist besonders wichtig, wenn der Messstoff
gesundheitsgefdhrdend ist, z. B. brennbar, giftig, dtzend, krebserregend, usw.

m Legen Sie dem Gerét in jedem Fall eine vollstdndig ausgefillte "Erklarung zur Kontamination" bei
(eine Kopiervorlage der "Erkldrung zur Kontamination” befindet sich am Schluss dieser
Betriebsanleitung). Nur dann ist es Endress+Hauser moglich, ein zuriickgesandtes Gerit zu prii-
fen oder zu reparieren.

m Legen Sie der Riicksendung spezielle Handhabungsvorschriften bei, falls dies notwendig ist, z. B.
ein Sicherheitsdatenblatt gemaB EN91/155/EWG.

Geben Sie auBerdem an:

m Die chemischen und physikalischen Eigenschaften des Messstoffes

m Eine Beschreibung der Anwendung

m Eine Beschreibung des aufgetretenen Fehlers (ggf. den Fehlercode angeben)
m Betriebsdauer des Gerdtes

9.8 Entsorgung

Bei der Entsorgung ist auf eine stoffliche Trennung und Verwertung der Gerdtekomponenten zu
achten.

9.9 Softwarehistorie

Datum Software-Version | Software-Anderungen Dokumentation

09.2004 01.01.00 Original-Software. BA291F/00/DE/08.04

Bedienbar iiber:

— ToF Tool ab Version 2.0

— HART-Communicator DXR375
mit Rev. 1, DD 1.

11.2005 01.04.00 m Funktion: Fensterung BA291F/00/DE/01.06
» Kommunikation: PROFIBUS PA

Bedienbar iiber:

— ToF Tool ab Version 4.2

— FieldCare ab Version 2.02.00

— HART-Communicator DXR375
mit Rev. 1, DD 1.

10.2006 01.05.00 Unterstlitzung flir zusdtzliche HF-Module BA291F/00/DE/08.06
integriert. 71030726

» Kommunikation: FOUNDATION Fieldbus

0.10 Kontaktadressen von Endress+Hauser

Kontaktadressen finden Sie auf unserer Homepage "www.endress.com/worldwide". Bei Fragen-
wenden Sie sich bitte an ihre Endress+Hauser Niederlassung.
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10 Technische Daten

10.1 Weitere technische Daten

10.1.1 Eingangskenngrofen

MessgroBe Die MessgroRe ist der Abstand zwischen einem Referenzpunkt und einer reflektierenden Fldche
(z. B. Messstoffoberfliche). Unter der Berficksichtigung der eingegebenen Tankhohe wird der Fiill-
stand rechnerisch ermittelt. Wahlweise kann der Fiillstand mittels einer Linearisierung (32 Punkte)
in andere GroRen (Volumen, Masse) umgerechnet werden.

Arbeitsfrequenz m K-Band

Sendeleistung Abstand Mittlere Leistungsdichte in Strahlrichtung

s Messbereich = 70 m (230 ft)
1m (3.3 ft) < 64 nW/cm?
5m (16 ft) < 2,5nW/cm?
10.1.2 Ausgangskenngrofien

Ausgangssignal FOUNDATION Fieldbus

Signalkodierung Manchester Bus Powered (MBP)

Datentibertragungsrate 31,25 KBit/s, Voltage Mode

Galvanische Trennung

Ja (I0-Modul)

Ausfallsignal

88

Ausfallinformationen kénnen {iber folgende Schnittstellen abgerufen werden:
m Lokale Anzeige
— Fehlersymbol
— Klartextanzeige
m Stromausgang, Fehlerverhalten wihlbar (z. B. gemd NAMUR Empfehlung NE43)
m Digitale Schnittstelle
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10.1.3 Daten zur FOUNDATION-Fieldbus-Schnittstelle

Grundlegende Daten Device Type 100F (hex)
Device Revision 05 (hex)
DD Revision 01 (hex)
CFF Revision 01 (hex)
ITK Version 5.0
[TK-Certification Driver-No. IT042000
Link-Master-fahig (LAS) ja
Link Master / Basic Device wahlbar | ja; Werkseinstellung: Basic Device
Anzahl VCRs 24
Anzahl Link-Objekte in VFD 24
Virtual communication refe- Permanente Eintrige 1
rences (VCRs)
Client VCRs 0
Server VCRs 24
Source VCRs 23
Sink VCRs 0
Subscriber VCRs 23
Publisher VCRs 23
Link-Einstellungen Slot time 4
Min. Inter PDU delay 4
Max. response delay 10
Transducer-Blocke Block Inhalt Ausgabewerte

Endress+Hauser

Sensor Block

enthilt alle messtechnischen Parameter

 Fiillstand oder Volumen!) (Kanal 1)
m Distanz (Kanal 2)

Diagnsotic Block

enthdlt Diagnose-Information

keine Ausgabewerte

Display Block

enthdlt Parameter zur Konfigurierung der Vor-Ort-Anzeige

keine Ausgabewerte

1) je nach Konfiguration des Sensor-Blocks
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Funktionsblocke

90

Block

Inhalt

Ausfiihrungszeit

Funktionalitdt

Resource Block

Dieser Block beinhaltet alle Daten, die das Gerét eindeu-
tig identifizieren; entspricht einem elektronischen Typen-
schild des Gerdtes.

erweitert

Analog Input
Block 1
Analog Input
Block 2

Dieser Block erhilt die vom Sensor-Block bereitgestellten
Messdaten (auswahlbar {iber eine Kanal-Nummer) und
stellt sie am Ausgang fiir andere Blocke zur Verfiigung.

30 ms

standard

PID Block

Dieser Block dient als Proportional-Integral-Differential-
Regler und kann universell zur Regelung im Feld einge-
setzt werden. Er ermdglicht Kaskadierung und Storgro-
Renaufschaltung.

80 ms

standard

Arithmetic Block

Dieser Block ermdglicht die einfache Nutzung in der
Messtechnik verbreiteter mathematischer Funktionen.
Der Nutzer muss die Formeln nicht kennen. Der fiir die
gewliinschte Funktion notige Algorithmus wird {iber sei-
nen Namen ausgewahlt.

50 ms

standard

Input Selector
Block

Dieser Block ermdglicht die Auswahl von bis zu vier Ein-
gdngen und erzeugt einen Ausgangswert entsprechend
der konfigurierten Aktion. Normalerweise erhilt er sei-
nen Eingang aus Al-Blocken. Er ermdglicht die Auswahl
von Maximum, Minimum, Mittelwert und erstem giilti-
gen Wert.

30 ms

standard

Signal Characte-
rizer Block

Dieser Block besteht aus zwei Teilen, jeweils mit einem
Ausgangswert, der eine nicht-lineare Funktion des Ein-
gangswertes darstellt. Die nicht-lineare Funktion wird
{iber eine einfache Tabelle mit 21 beliebigen Wertepaaren
generiert.

40 ms

standard

Integrator Block

Dieser Block integriet eine MessgroQe {iber die Zeit oder
summiert die Impulse von einem Puls-Eingangsblock. Der
Block kann als Totalisator eingesetzt werden, der bis zu
einem Reset summiert oder als ein Batch-Totalisator, bei
dem der integrierte Wert mit einem vor oder wahrend
der Steuerung generierten Sollwert verglichen wird und
ein bindres Siganl erzeugt, wenn der Sollwert erreicht ist.

60 ms

standard
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10.1.4 Hilfsenergie

Anschlussklemmen Adernquerschnitt: 0,5... 2,5 mm? (20...14 AWG)

Kabeleinfiihrung m Kabelverschraubung M20x1,5 (empfohlener Kabeldurchmesser 6...10 mm (0.24...0.39 in))
m Kabeleinfiirhung G2 oder /2NPT
m 7/8" Foundation Fieldbus-Stecker

Versorgungsspannung 9V...32V (Ex) ¥
9V...30 V (nicht-Ex)
max. Spannung 35V

Einschaltspannung A%
Polaritdtsabhdngig Nein
FISCO U 175V
L 500 mA; mit Uberspannungsschutz 273 mA
P, 5,5 W; mit Uberspannungsschutz 1,2 W
G 5nF
L 0,01 mH
ENICO erfiillt
Nennstrom 15 mA
Einschaltstrom <15mA
Fehlerstrom 0 mA
4) Fiir Gerdte mit Explosionsschutz-Zertifikat ist der zuldssige Spannungsbereich eingeschrankt. Beachten Sie die zugehorigen Sicherheitshinweise (XA).
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10.1.5 Messgenauigkeit

Referenzbedingungen

m Temperatur = +20 °C £5 °C (+68 °F £41 °F)

m Druck = 1013 mbar abs. +20 mbar (15 psi +0.29 psi)

m Luftfeuchte = 65 % +20 %

m [dealer Reflektor.

m Keine groReren Storreflexionen innerhalb des Strahlkegels.

Messabweichung

Typische Angaben unter Referenzbedingungen, beinhalten Linearitét, Reproduzierbarkeit und Hys-
terese:

m bis 1 m (3.3 ft): £30 mm (1.18 in)

mab 1 m (3.3 ft): £15 mm (0.59 in) (oder 0,04% vom Messbereich; der grossere Wert gilt)

Aufldsung

Digital: 1 mm (0.04 in) / 0,03 % des Messbereichs

Reaktionszeit

Die Reaktionszeit hdngt von der Parametrierung ab (min. 1 s). Bei schnellen Fillstanddnderungen
bendtigt das Gerdt die Reaktionszeit um den neuen Wert anzuzeigen.

Einfluss der Umgebungstem-
peratur

Die Messungen sind durchgefiihrt gemdss EN61298-3:
m digitaler Ausgang FOUNDATION Fieldbus:
— mittlerer Ty: 5 mm (0.2 in) /10 K, max. 15 mm (0.59 in) tiber den gesamten Temperaturbe-
reich -40 °C...+80 °C (-40 °F...+176 °F).

10.1.6 Einsatzbedingungen: Umgebung

Umgebungstemperatur Umgebungstemperatur des Messumformers: -40 °C...+80 °C (-40 °F...+176 °F) bzw.
-50 °C...+80 °C (-58 °F...+176 °F).
Bei Tu <-20 °C (-4 °F) und Tu > +60 °C (+140 °F) ist die Funktionalitdt der LCD-Anzeige einge-
schrankt. Bei Betrieb im Freien mit starker Sonneneinstrahlung sollte eine Wetterschutzhaube vor-
gesehen werden.

Lagerungstemperatur -40 °C...+80 °C (-40 °F...+176 °F) bzw. -50 °C...+80 °C (-58 °F...+176 °F)

Klimaklasse DIN EN 60068-2-38 (Priifung Z/AD)

Schwingungsfestigkeit DIN EN 60068-2-64 / IEC 68-2-64: 20...2000 Hz, 1 (m/s?)*/Hz

Reinigung der Antenne

Applikationsbedingt konnen sich Verschmutzungen an der Antenne bilden. Senden und Empfangen
der Mikrowellen werden dadurch evtl. eingeschrankt. Ab welchem Verschmutzungsgrad dieser
Fehler auftritt, hangt zum einen vom Messstoff und zum anderen vom Reflexionsindex ab, der
hauptsdchlich durch die Dielektrizitdtszahl gr bestimmt wird. Wenn der Messstoff zu Verschmut-
zungen und Ablagerungen neigt, ist eine regelmdRige Reinigung empfehlenswert (evtl. Spiilluftan-
schluss). Beim Abspritzen oder mechanischer Reinigung ist unbedingt darauf zu achten, dass die
Antenne nicht beschddigt wird. Werden Reinigungsmittel eingesetzt, ist auf Materialbestdndigkeit
zu achten!

Die max. zuldssige Flanschtemperaturen sollten nicht tiberschritten werden.

Elektromagnetische
Vertrdglichkeit (EMV)

92

Elektromagnetische Vertraglichkeit gemaR allen relevanten Anforderungen der EN61326-Serie und
NAMUR-Empfehlung (NE21). Details sind aus der Konformitétserkldrung ersichtlich.
Abweichend wahrend Stéreinwirkung < 0,5 % der Spanne.
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10.1.7 Einsatzbedingungen: Prozess

Prozesstemperaturbereich/ Hinweis!
Prozessdruckgrenze Der angegebene Bereich kann durch die Auswahl des Prozessanschlusses reduziert werden. Der
Nenndruck (PN), der auf den Flanschen angegeben ist, bezieht sich auf eine Bezugstemperatur von
20 °C (68 °F), fir ASME-Flansche 100 °F. Beachten Sie die Druck-Temperaturabhdngigkeit.
Die bei htheren Temperaturen zugelassenen Druckwerte, entnehmen Sie bitte aus den Normen:
= EN1092-1: 2001 Tab.18
Die Werkstoffe 1.4404 und 1.4435 sind in ihrer Festigkeit-Temperatur-Eigenschaft in der
EN1092-1 Tab.18 unter 13EQ eingruppiert. Die chemische Zusammensetzung der beiden Werk-
stoffe kann identisch sein.
m ASME B16.5a - 1998 Tab. 2-2.2 F316
m ASME B16.5a - 1998 Tab. 2.3.8 N10276
m JIS B 2220
Merkmal "20 Antenne:" Dichtung Temperatur Druck ! Mediumberiihrte
Typ | Variante Gréfe Teile
Horn 4 80 mm (3") FKM Viton GLT | -40 °C...+200 °C | -1 bar...16 bar PEEK, Dichtung,
5 100 mm (4") (-40 °F...+392 °F) | (-14.5 psi...232 psi) | 316L/1.4404/1.4435
D | 80mm (3"
E 100 mm (4")
Parabol G 200 mm (8") | FKM Viton GLT | -40 °C...+200 °C | -1 bar...16 bar PTFE, Dichtung,
H | 250mm (10" (-40 °F...+392 °F) | (-14.5 psi...232 psi) | 316L/1.4404/1.4435
T Bestellinformationen, — 6
1) Endress+Hauser UNI-Flansch: -1 bar...+1 bar (-14.5 psi...+14.5 psi)
Optional Ausrichtvorrichtung: +£15°, Dichtung: FMK Viton GLT
Dielektrizitdtszahl m im Freifeld: er > 1,6 (bei horizontalen, ebenen Mediumsoberflichen: er > 1,4)
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10.1.8 Konstruktiver Aufbau

Gewicht m F12-/T12-Gehduse: ca. 6 kg (13.32 1bs) + Flanschgewicht
m F23-Gehduse: ca. 9,4 kg (20.73 lbs) + Flanschgewicht
Werkstoffe Werkstoffangaben T12 und F12-Gehduse (seewasserbestindig, pulverbeschichtet)

(nicht prozessberiihrt)

omimmamy oy
L00-x12x68x-16-00-00-4e-001
Pos. | Bauteil Werkstoff
1 | Gehduse T12 und F12 AlSi10Mg
Deckel (Display) AlSi10Mg
Dichtung Fa. SHS: EPDM 70pW FKN
? Sichtscheibe ESG-K-Glas
Sichtscheibendichtung Silikondichtungsmasse Gomastit 402
Dichtung Fa. SHS: EPDM 70 pW FKN Trelleborg: EPDM E7502
Kabelverschraubung Polyamid (PA), CuZn vernickelt
3 PBT-GE30 1.0718 verzinkt
Stopfen
PE 3.1655
Adapter 316L (1.4435) AIMgSiPb (eloxiert)
Deckel (Anschlussraum) AlSi10Mg
4 | Deckeldichtung Fa. SHS: EPDM 70pW FKN ‘ Trelleborg: EPDM E7502/E7515
Kralle Schraube: A4; Kralle: Ms vernickelt; Federring: A4
5 | Dichtring Fa. SHS: EPDM 70pW FKN ‘ Trelleborg: EPDM E7502/E7515
Sicherungsring fiir Anhdngeschild VA
6 | Seil VA
Crimphtilse Aluminium
Typenschild 1.4301
’ Kerbnagel A2
8 | Erdungsklemme: Schraube: A2; Federring: A4; Klemmbiigel: 1.4301 Biigel: 1.4310
9 | Schraube A2-70

94
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Werkstoffangaben F23-Gehéuse (korrosionsbestindig)

Gehdause F23
316L (1.4404/1.4435)

L00-x12xxxx-16-00-00-de-001

Pos. | Bauteil Werkstoff
1 | Gehéduse F23 Gehgusekorper: 1.4404; Sensorhals: 1.4435; Erdungsblock: 1.4435
Deckel 1.4404
Deckeldichtung Fa. SHS: EPDM 70pW FKN
? Sichtscheibe ESG-K-Glas
Sichtscheibendichtung Silikondichtungsmasse Gomastit 402
Dichtung Fa. SHS: EPDM 70pW FKN Trelleborg: EPDM E7502
Kabelverschraubung Polyamid (PA), CuZn vernickelt
3 PBT-GF30 1.0718 verzinkt
Stopfen
PE 3.1655
Adapter 316L (1.4435)
4 | Dichtring Fa. SHS: EPDM 70pW FKN Trelleborg: EPDM E7502
5 | Typenschild 1.4301
6 | Erdungsklemme: Schraube: A2; Federring: A4; Klemmbtigel: 1.4301; Biigel: 1.4310
7 | Schraube A2-70
Sicherungsring fiir Anhdngeschild VA
8 | Seil VA
Crimphilse Aluminium
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Werkstoffe
(prozessberiihrt)

96

Einschraubstiick
R1%” oder 1%2NPT

Flansch DN80...100 Hornantenne Parabolantenne
oder Aquivalent Variante “D, E” Variante “G, H”

5 5 5 — |
6 == 6 -
E+H UNI-Flansch Ausrichtvorrichtung mit \f 8
DN200/250 E+H UNI-Flansch '
DN100/200/250 Z &
7 5
6
8
L00-FMR250xx-16-00-00-de-002
Pos. | Bauteil Werkstoff
Adapter 316L (1.4404)
Stopfen A4 ‘ 316L (1.4404)
1
Adapter (G — NPT) 316L (1.4404)
Dichtung Viton

2 | Prozessanschluss

R1%2": 316L (1.4404) 14" NPT: 316L (1.4404/1.4435)

Flansch 316L (1.4404 / 1.4435)
’ Adapter 316L (1.4404)
Flansch 316L (1.4404)
Kugel 316L (1.4404)
Schrauben A2
4 | Federring 1.4310

Klemmflansch 316L (1.4404)
Adapter 316L (1.4404)
Dichtung Viton
5 | Rohr 316L (1.4404)
Prozesstrennteile 316L (1.4404)
° Adapter Horn/Parabol 316L (1.4404)
Horn 316L (1.4404)
’ Schrauben A4
Parabolspiegel 316L (1.4404)
’ Schrauben A4
Flansch

Endress+Hauser liefert DIN/EN-Flansche in Edelstahl entsprechend AISI 316L (DIN/EN Werk-

stoffnummer 1.4404 oder 1.4435) aus. Die Werkstoffe 1.4404 und 1.4435 sind in ihrer Festigkeit-
Temperatur-Eigenschaft in der EN1092-1 Tab. 18 unter 13EQ eingruppiert. Die chemische Zusam-
mensetzung der beiden Werkstoffe kann identisch sein.
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10.1.9  Zertifikate und Zulassungen

CE-Zeichen

Das Messsystem erfiillt die gesetzlichen Anforderungen der EG-Richtlinien. Endress+Hauser bestd-
tigt die erfolgreiche Priifung des Gerites mit der Anbringung des CE-Zeichens.

Funkzulassung

R&TTE, FCC

Externe Normen und Richtli-
nien

Endress+Hauser

EN60529
Schutzarten durch Gehéduse (IP-Code).

EN61010
Sicherheitsbestimmungen fiir elektrische Mess-, Steuer-, Regel- und Laborgerite.

EN61326-X
EMV-Produktfamiliennorm fiir elektrische Mess-, Steuer-, Regel- und Laborgerite.

NAMUR
Interessengemeinschaft Automatisierungstechnik der Prozessindustrie.
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Ex-Zulassung Zuordnung der Sicherheitshinweise (XA) und Zertifikate (ZD) zum Gerit:
S EEEEEEE B EEEE R EEREE
AN EEE R R R EE R
Merkmal o | mmmim| g | mm |y M|y
Ex-freier Bereich A
ATEX Il 1/2GD Ex ia IIC T6, Alu Blinddeckel B X
ATEX Il 1/2G Ex ia IIC T6,ATEX Il 1/3D C X X
ATEX 11 1/2D, Alu Blinddeckel D X X
ATEX 11 1/3D E X X
ATEX 11 3G Ex nA Il T6 G X
NEPSI Ex ia IIC T6 I Xl X
NEPSI Ex d(ia)ia IIC T6 J X
10 TIIS Ex d (ia) IIC T3 L
Zulassung: N
ICSA General Purpose
NEPSI DIP Q X
FM IS CLLILIIl Div.1 Gr.A-G, Zone 0, 1, 2 SIX| |X X
FM XP CL.LIL,IIl Div.1 Gr.A-G, Zone 1, 2 T X
CSA IS CLLILIII Div.1 Gr.A-G, Zone 0, 1, 2 ul X X
CSA XP CLLILIIl Div.1 Gr.A-G, Zone 1, 2 v X
Sonderausfihrung Y
ATEX Il 1/2G Ex ia IIC T6 1 X X
ATEX Il 1/2G Ex d (ia) IIC T6 4 X X
4-20mA SIL HART, 4-zeilige Anzeige VU331 " A XX[XXPX | X (X X[X[X[X[X
4-20mA SIL HART. ohne Anzeige?® B XXX XXX (X X[X[X[X]X
PROFIBUS PA, 4-zeilige Anzeige VU331" CPXXXX X XXX XXX X X
PROFIBUS PA, ohne Anzeige? DXX XX XX XXX XXX X
60 FOUNDATION Fieldbus, 4-zeilige Anzeige EPXIXPXPXL (XL PP (XXX X X
Ausgang; Bedienung: FOUNDATION Fieldbus, ohne Anzeige? FPXXXX X XXX X XXX X
4-20mA SIL HART, Vorber. fir FHX40 K XX XX XXX|X
PROFIBUS PA, Vorber. fiir FHX40 L XXX XXX XX X
FOUNDATION Fieldbus, Vorber. fir FHX40 MIX|X X XXX XX
Sonderausfiihrung Y
F12 Alu, beschichtet IP65 NEMA4X N S B S R N
F23 316L IP65 NEMA4X BIXIXIXT 1X] 1X] XXX XX 1X1%)%
Z;Oehéuse; T12 Alu, beschichtet IP65 NEMA4XY c XXX 1% (XX XX
T12 Alu, beschichtet IP65 NEMA4X + OVP> DIXPXIXE(X]1X) X< XXX 1% X%
Sonderausfiihrung Y

1) Hiillkurvendarstellung vor Ort.
2) Via Kommunikation.

3) Getrennter Anschlussraum.

4) OVP = Uberspannungsschutz.
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10.1.10 Ergdnzende Dokumentation

Ergdnzende Dokumentation Diese erginzende Dokumentation finden Sie auf unseren Produktseiten unter www.endress.com.

m Technische Information (TI390F/00/DE)
m Betriebsanleitung "Beschreibung der Gerdtefunktionen" (BA291F/00/DE)
m Kurzanleitung (KA1017F/00/DE)

Endress+Hauser
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11 Anhang

11.1 Bedienmenii FOUNDATION Fieldbus

|Grundabgleich 00 Mediumtyp 001 Tankgeometrie 002 Medium Eigensch. 003 Messbedingungen 004 Abgleich leer 005 Abgleich voll 006 |
Fliissigkeit Kldpperdeckel unbekannt Standard Wert eingeben Wert eingeben
" zyl. liegend DK:<1.9 Oberfl. ruhig
Schitigut Bypass DK:19...4 Oberfl. unruhig
Schwallrohr DK:4...10 zus. Rihrwerk
Flachdeckel H»{ DK: > 10 i schnelle Ander . P
Kugeltank Test: Filt. aus
Behalter / Silo 00A Medium Eigensch. 00B Messbedingungen  00C Abgleich leer 005 Abgleich voll 006 |
unbekannt unbekannt Slandard“ Wert eingeben Wert eingeben
Metallsilo DK:16..1.9 schnelle Ander.
Betonsilo DK:1.9...25 langsame Ander.
Bunker DK:25...4 Test: alle Filter aus
Dome DK:4...7
offene Halde DK:>7
Bandbelegung
|Sicherheitseinst. 01 Ausg. B. Alarm 010 | Ausg.Echoverlust 012 < Verzbgerung 014
MIN -10% 3.6mA Alarm "| Zeit bei Echoverlust
MAX 110% 22mA Halten max. 4000 sec.
Halten Default: 30 s
Rampe %MB/min Rampe %span/min 013
Wert eingeben
|Linearisierung 04 Fiillst./Restvol. 040 Linearisierung 041 l v
Fillst. TE 040 manuell 041 H»{ Kundeneinheit 042 | Linearisierung ndchster Punkt 045 J
Restvol. TE halbautomat. Tab.Nr. 043 a
Tabelle ein Flist. 044 -
L Volumen 045 nein
zyl. liegend 1 Kundeneinheit 042
linear P Kundeneinheit 042
Losche Tabelle
Fillst. m/ft/in 040
Restvol. m/ft/in
|erweit. Abgleich 05 Auswahl 050 Distanz/Messwert 008 Distanz priifen 051 Bereich Ausblend. 052 Starte Ausblend. 053
Ausblendung J Es wird angezeigt: Distanz = ok Eingabe des aus
-DundL Dist. zu klein Ausbl. bereiches an
manuell
Dist. unbekannt
Dist. zu groB
Allgemein
ervieit. Ausbl. akt, Ausbl. dist. 054 |-»] Ausblendung 055
wird angezeigt inaktiv
aktiv
ldschen
Ausgang 06

[Hiillkurve OE Darstellungsart ~ OE1 Kurve lesen OE2 L J»
Hiillkurve einzelne Kurve b bE o 7.
Hillkurve+FAC zyklisch
Hiillkurve+Ausbl.

Anzeige 09 I Sprache 092 Zur Startseite 093 Anzeigeformat 094 Nachkommast. 095
Zeit eingeben dezimal X
Default: 100 s 1/16” X.X
XXX
—‘ XXXX
IDiagnose 0AjP{aktueller Fehler A0 ] letzter Fehler 0A1JH»] Losche let. Fehl.  0A2 Riicksetzen 0A3 Freigabecode 0A4
Zur Codeeingabe Zur Codeeingabe
siehe Betriebsanl. siehe Betriebsanl.
ISystem Parameter 0C|H»{device tag 0C0 ] device id 0c1 }— Protokoll + SW-Nr. 0C2 — dev.rev. 0C3 |- dd rev. 0C4 }

Hinweis! Die Default-Werte der jeweiligen Parameter sind durch Fettdruck gekennzeichnet.

L00-FMR250xx-19-00-01-de-038
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P4 Distanz/M t 008 Distanz priifen 051 Bereich Ausblend. 052 Starte Ausblend. 053 Distanz/Messwert 008 |—W
Distanz = ok Eingabe des aus Es wird angezeigt:
Dist. zu klein Ausbl. bereiches an -DundL
Es wird angezeigt: manuell
-DundL
| RohrdLllchmesser 007 Dist. unbe
Wert eingeben Dist. zu gross »
| Sicherheitsabst. 015 im Sicherh.abst. 016 Reset Selbsthalt 017 »
ab Blockdistanz Alarm nein
Default: 0.1m Warnung ja
Selbsthaltung
=
(]
=
wn
———P{Endwert Messber. 046 | zyl.-durchmesser 047 | » g
—P{Endwert Messber. 046 » o=
(«b)
o
o
=
p—
- (€]
Distanz/M t 008 >
Es wird angezeigt: =
-DundL N
(=]
c
» =
Lad S
o
| Echoqualitat 056 Fillhdhenkorrekt 057 Antennenverl. 0C9 Integrationszeit 058 Blockdistanz 059 » &)
wird angezeigt wird zum gemessenen Lénge FAR10 - Wert eingeben wird angezeigt (&)
Filllstand addiert nur fir FMR230 Default: 5s =
oc
»
»
— pfSimulation 065 >
Sim. aus
Sim. Fillstand Simulationswert 066
Sim. Volumen
Sim. Strom
»
Lad
fTrennungszeichen 096 Anzeigetest 097 »
. Punkt aus
, Komma an
4}|gemessene Dist.  0A5 |—>| gemess. Filllst. 0A6 |—> Fensterung 0A7 Anwendungsparam. 0A8 »
aus nicht geandert
an geédndert
riicksetzen
——PpLéngeneinheit  0C5 |- Download Mode  0C8 | >
LOO-FMR250xx-19-00-02-de-038
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11.2  Blockmodell des Micropilot M

Der Micropilot M enthélt folgende Blocke:
m Resource Block (RB2)

siehe Betriebsanleitung BAO13S/04/DE: "FOUNDATION Fieldbus - Overview"
= Sensor Block (TBRL)

Enthdlt alle messtechnisch relevanten Parameter des Micropilot M
m Diagnostic Block (DIAG)

enthdlt die Diagnose-Parameter des Micropilot M
m Display Block (DISP)

enthdlt die Parameter zur Einstellung des Anzeigemoduls (in der abgesetzten Anzeige und

Bedieneinheit FHX40)
= Analog-Input-Block 1 bzw. 2 (Al)

Skalieren die Ausgangssignale des Transducer Blockes und geben sie an die SPS aus
= PID Block (PID)

siehe Betriebsanleitung BAO13S/04/DE: "FOUNDATION Fieldbus - Overview"
m Arithmetic Block (AR)

siehe Betriebsanleitung BAO13S/04/DE: "FOUNDATION Fieldbus - Overview"
m Input Selector Block (IS)

siehe Betriebsanleitung BAO13S/04/DE: "FOUNDATION Fieldbus - Overview"
m Signal Characterizer Block (SC)

siehe Betriebsanleitung BAO13S/04/DE: "FOUNDATION Fieldbus - Overview"
m Integrator Block (IT)

siehe Betriebsanleitung BAO13S/04/DE: "FOUNDATION Fieldbus - Overview"

11.2.1 Blockkonfiguration im Auslieferungszustand

Die Eingangs- und Ausgangsvariablen einzelner Blocke lassen sich durch ein Konfigurationstool
(z. B. NI-Fieldbus Configurator) verbinden. Das unten abgebildete Blockmodell zeigt, wie diese
Verbindungen bei Auslieferung eingestellt sind.

Sensor Display Physical Block PID Block
Signalauswertung gerétespezifische Automatisierungs-
Eigenschaften, z.B. funktionen

A 4

|
|
|
|
Messtellenbezeichnung 1
|
I
I
I
I

i
I
I
I
I
I
I
I
I
l u .
| | Geratebeschrei- o.| Parameter zur Verarbeitung der
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I

Sensor Block Analog Input Function Block 1
ouT
- > s : I E—
bende Parameter, | Primary value MessgréBe, z.B. Skalierung,
z.B. Kalibrierung, [ (Hauptmesswert) | Status !
Linearisierung etc. I
I
Analog Input Function Block 2 !
Parameter zur Verarbeitung der —:ﬂb
Secondary value | MessgréBe, z.B. Skalierung,
(Distanz) Status I
I
I
_______________________________ d
LOO-FMxxxxxx-02-00-00-de-002
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11.3 Resource Block

Der Resource Block enthilt die Parameter, die die physikalischen Resourcen des Gerdts
beschreiben. Er hat keinen Ein- und Ausgang.

11.3.1 Bedienung

Der Resource Block wird durch Mausklick auf die Zeile "Resource" gedffnet.

Bei Verwendung des NI-FBUS Configurator erscheint nun eine Liste von Dateien, in denen die
Parameter eingesehen und editiert werden kénnen. AuBerdem wird eine Beschreibung der
Parameter angezigt. Eine Parameterdnderung ldsst sich durch Anklicken der Schaltfliche WRITE
CHANGES abspeichern, wenn der Block nicht in Betrieb (Automode) ist. Wenn Sie alle im Gerat
gespeicherten Werte priifen mochten, klicken Sie auf die Schaltfliche READ ALL.

11.3.2 Parameter

Parameter Beschreibung

TAG_DESC Anwenderbeschreibung der beabsichtigten Verwendung des Blocks.

MODE_BLK Listet die aktuellen, beabsichtigten, zuldssigen und normalen Betriebsarten des Blocks
auf.

— Target: &ndert den Betriebsmodus des Blocks

— Actual: zeigt den aktuellen Betriebsmodus des Blocks
— Permitted: zeigt die zuldssigen Betriebsarten an

— Normal: zeigt den normalen Betriebsmodus des Blocks

Die moglichen Betriebsarten des Resource Blocks:
— AUTO: Der Block arbeitet im Normalbetrieb
— OOS: Der Block ist aufier Betrieb.

Ist der Resource Block auBer Betrieb, werden alle anderen Blécke des Gerates auch in
diese Betriebsart gesetzt.

RS_STATE Zeigt den Zustand der Resource Block application state machine an
— On-line: Block befindet sich im AUTO-Modus
— Standby: Block befindet sich im OOS-Modus

WRITE_LOCK Zeigt den Zustand des DIP-Schalters WP an
— LOCKED: Gerdtedaten konnen nicht gedndert werden
— NOT LOCKED: Gerédtedaten kénnen geéndert werden

RESTART Ermdglicht einen manuellen Neustart

UNINITIALISED: kein Status

— RUN: normaler Betriebszustand

— RESOURCE: Zurficksetzen der Parameter des Resource Blocks

— DEFAULTS: Setzt alle FOUNDATION-Fieldbus-Parameter im Gerit zuriick,
allerdings nicht die herstellerspezifischen Parameter

— PROCESSOR: Warmstart des Prozessors

BLOCK_ERROR Zeigt den Fehlerstatus der Software- und Hardware-Komponenten an
— Out-of-Service: Der Block steht im OOS-Modus
— Simulation active: Zeigt den Zustand des DIP-Schiters SIM an

BLOCK_ALM Zeigt alle Probleme beziiglich Konfiguration, Hardware, Anschluss und System im Block.
Die Ursache des Alarms wird im Feld Subcode angezeigt.

Die hier nicht beschriebenen Funktionen des Resource Blocks entnehmen Sie bitte der Spezifikation
zu FOUNDATION Fieldbus, siehe "www.fieldbus.org".
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11.4  Sensor Block

Der Sensor Block enthilt die Parameter, die fiir den Abgleich des Geréts erforderlich sind. Diese
Parameter kdnnen auch {iber das Anzeigemodul ausgelesen und editiert werden.
Der Abgleich des Gerits, — ) 43ff..

11.4.1 Bedienung

Anderungen der Parameter mittels des Tools werden offline vorgenommen, das Gerit kann dabei
in Betrieb bleiben. Die Anderungen werden in das Gerdt geladen, indem zunéchst MODE_BLK =
OQOS gesetzt und dann die Schaltfliche WRITE CHANGES gedriickt wird. Wenn Sie alle im Gerét
gespeicherten Werte priifen mdchten, klicken Sie auf die Schaltflaiche READ ALL. Normalerweise
wird der Betrieb wieder aufgenommen, sobald MODE_BLK auf AUTO gesetzt wird.

11.4.2 Parameter zur Blockverwaltung

Parameter Beschreibung

MODE_BLK Siehe Beschreibung Resource Block. Die mdglichen Betriebsarten des Sensor Blocks:
— AUTO: Der Block arbeitet im Normalbetrieb.
— OOS: Der Block ist auler Betrieb.

TAG_DESC Anwenderbeschreibung der beabsichtigten Verwendung des Blocks.

BLOCK_ERROR Zeigt den Fehlerstatus in Verbindung mit den Blockkomponenten.
— Out-of-Service: Der Block steht im OOS-Modus.

11.4.3 Ausgangswerte

Parameter Beschreibung
PRIMARY_VALUE Hauptwert (Fiillstand oder Volumen).
SECONDARY_VALUE Gemessene Distanz

11.4.4 Konfigurationsparameter

Der Sensor Block enthdlt auch die Konfigurationsparameter, die fiir die Inbetriebnahme und
Eichung des Gerédts verwendet werden. Mit Ausnahme der Service-Parameter, auf die tiber den Bus
nicht zugegriffen werden kann, sind sie mit den Funktionen des Betriebsmentis identisch. Somit gilt
das Konfigurationsverfahren mittels des Anzeigemoduls (— [ 47) auch fiir die Eichung tiber ein
Netzkonfigurationstool. Eine vollstdndige Liste der Konfigurationsparameter entnehmen Sie bitte
der "BA291F - Beschreibung der Gerdtefunktionen".
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11.4.5 Methoden

Die FOUNDATION-Fieldbus-Spezifikation sieht den Einsatz sogenannter Methoden zur
Vereinfachung der Gerédtebedienung vor. Eine Methode ist eine Abfolge interaktiver Schritte, die
der Reihenfolge nach auszufiihren sind, um bestimmte Gerdtefunktionen zu parametrisieren.

Fiir den Micropilot M gibt es die folgenden Methoden:

m Grundabgleich

m Sicherheitseinstellungen

m Alarm bestdtigen

m Linearisierung

m Erweiterter Abgleich

= Ausgang

m Systemparameter

m Verriegeln der herstellerspezifischen Parameter des Sensor Blocks.

Die meisten dieser Methoden sind mit der entsprechenden Funktionsgruppe im Betriebsmenii
identisch. Eine detaillierte Beschreibung entnehmen Sie bitte der "BA291F - Beschreibung der
Gerédtefunktionen".

11.4.6 Parameterliste des Micropilot M Sensor Blocks

Parameter Position | rel. Variable Name Size Type Access |Storage | Changeable
Indicator | Index [bytes] Class in Mode

Messwert 000 18 PARMEASUREDVALUE 4 FloatingPoint RO dynamic | Auto, OOS
Mediumtyp 001 19 PARMEDIATYPE 1 Unsigned8 RW static 00S
Behélter / Silo 00A 20 PARVESSELSILO 1 Unsigned8 RW static 00S
Medium Eigensch. 00B 21 PARDIELECTRICCONSTANT 1 Unsigned8 RW static 00S
Messbedingungen 00C 22 PARPROCESSPROPERTIES 1 Unsigned8 RW static 00S
Tankgeometrie 002 23 PARTANKSHAPE 1 Unsigned8 RW static 00S
Medium Eigensch. 003 24 PARDIELECTRICCONSTANT 1 Unsigned8 RW static 00S
Messbedingungen 004 25 PARPROCESSCONDITION 1 Unsigned8 RW static 00S
Abgleich leer 005 26 PAREMPTYCALIBRATION 4 FloatingPoint RW static 00S
Abgleich voll 006 27 PARFULLCALIBRATION 4 FloatingPoint RW static 00S
Rohrdurchmesser 007 28 PARTUBEDIAMETER 4 FloatingPoint RW static 00S
Echoqualitét 056 29 PARECHOQUALITY 1 Unsigned8 RO dynamic | Auto, OOS
Distanz priifen 051 30 PARCHECKDISTANCE 1 Unsigned8 RW dynamic | OOS
Bereich Ausblend 052 31 PARSUPPRESSIONDISTANCE 4 FloatingPoint RW dynamic | OOS
Starte Ausblend. 053 32 PARSTARTMAPPINGRECORD 1 Unsigned8 RW dynamic | OOS

akt. Ausbl.dist. 054 33 PARPRESMAPRANGE 4 FloatingPoint RO dynamic | Auto, OOS
Ausblendung 055 34 PARCUSTTANKMAP 1 Unsigned8 RW dynamic | OOS
Fiillh6henkorrekt 057 35 PAROFFSETOFMEASUREDDISTANCE 4 FloatingPoint RW static 00S
Antenn.verldng 0C9 36 PARANTENNAEXTENSIONLENGTH 4 FloatingPoint RW static 00S
Integrationszeit 058 37 PAROUTPUTDAMPING 4 FloatingPoint RW static Auto, OOS
Blockdistanz 059 38 PARBLOCKINGDISTANCE 4 FloatingPoint RW static 00S
Ausg. b. Alarm 010 39 PAROUTPUTONALARM 1 Unsigned8 RW static 00S
Ausg.Echoverlust 012 40 PARREACTIONLOSTECHO 1 Unsigned8 RW static 00S
Rampe %MB/min 013 41 PARRAMPINPERCENTPERMIN 4 FloatingPoint RW static 00S
Verzégerung 014 42 PARDELAYTIMEONLOSTECHO 2 Unsigned16 RW static 00S
Sicherheitsabst. 015 43 PARLEVELWITHINSAFETYDISTANCE 4 FloatingPoint RW static 00S

im Sicherh.abst. 016 44 PARINSAFETYDISTANCE 1 Unsigned8 RW static 00S
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Parameter Position | rel. Variable Name Size Type Access | Storage Changeable
Indicator | Index [bytes] Class in Mode

Reset Selbsthalt 017 45 PARACKNOWLEDGEALARM 1 Unsigned8 RW dynamic | Auto, OOS
Fiillst./Restvol. 040 46 PARLEVELULLAGEMODE 1 Unsigned8 RW static 00S
Linearisierung 041 47 PARLINEARISATION 1 Unsigned8 RW static 00S
Kundeneinheit 042 48 PARCUSTOMERUNIT 2 Unsigned16 RW static 00S
Tabellen Nummer 043 49 PARTABLENUMBER 1 Unsigned8 RW non-vol. | Auto, OOS
Eingabe Fiillst. 044 50 PARINPUTLEVELHALFAUTOMATIC 4 FloatingPoint RO dynamic | Auto, OOS
Eingabe Fiillst. 044 51 PARINPUTLEVELMANUAL 4 FloatingPoint RW dynamic | OOS
Eingabe Volumen 045 52 PARINPUTVOLUME 4 FloatingPoint RW dynamic | OOS
Endwert Messber. 046 53 PARMAXVOLUME 4 FloatingPoint RW static 00S
Zyl.-durchmesser 047 54 PARCYLINDERVESSEL 4 FloatingPoint RW static 00S
Simulation 065 55 PARSIMULATION 1 Unsigned8 RW dynamic | OOS
Simulationswert 066 56 PARSIMULATIONVALUELEVEL 4 FloatingPoint RW dynamic | Auto, OOS
Simulationswert 066 57 PARSIMULATIONVALUEVOLUME 4 FloatingPoint RW dynamic | Auto, OOS
Freigabecode 0A4 58 PAROPERATIONCODE 2 Unsigned16 RW non-vol. | OOS
gemessene Dist. 0A5 59 PARMEASUREDDISTANCE 4 FloatingPoint RO dynamic | Auto, OOS
gemess. Fiillst. 0A6 60 PARMEASUREDLEVEL 4 FloatingPoint RO dynamic | Auto, OOS
Fensterung 0A7 61 PARDETECTIONWINDOW 1 Unsigned8 RW dynamic | OOS
Anwendungsparam. | 0A8 62 PARAPPLICATIONPARAMETER 1 Unsigned8 RO dynamic | Auto, OOS
Langeneinheit 0C5 63 PARDISTANCEUNIT 2 Unsigned16 RW static 00S
Download Mode 0C8 64 PARDOWNLOADMODE 1 Unsigned8 RW static 00S

max meas dist 0D84 65 PARABSMAXMESSDIST 4 FloatingPoint RO dynamic | Auto, OOS
max sample dist. 0D88 66 PAREDITRANGEMAXSAMPLEDIST 4 FloatingPoint RO dynamic | Auto, OOS
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11.5 Diagnostic Block

11.5.1 Bedienung

Der Diagnostic Block enthilt die Fehlermeludngen des Gerites. Diese Parameter konnen auch {iber
das Anzeigemodul ausgelesen und editiert werden.

Der Diagnostic Block wird durch Mausklick auf die Zeile "Diagnostic" gedffnet

Anderungen der Parameter mittels des Tools werden offline vorgenommen, das Gerit kann dabei
in Betrieb bleiben. Die Anderungen werden in das Gerit geladen, indem zundchst MODE_BLK =
OOS gesetzt und dann die Schaltfliche WRITE CHANGES gedriickt wird. Wenn Sie alle im Gerdt
gespeicherten Werte priifen mochten, klicken Sie auf die Schaltfliche READ ALL. Um den Betrieb
wieder aufzunehmen, setzen Sie anschlieBende MODE_BLK auf AUTO 2.

11.5.2 Parameter zur Blockverwaltung

Parameter Beschreibung

MODE_BLK Siehe Beschreibung Resource Block. Die méglichen Betriebsarten des Sensor Blocks:
— AUTO: Der Block arbeitet im Normalbetrieb.
— OOS: Der Block ist auBer Betrieb.

TAG_DESC Anwenderbeschreibung der beabsichtigten Verwendung des Blocks.

BLOCK_ERROR Zeigt den Fehlerstatus in Verbindung mit den Blockkomponenten.
— Out-of-Service: Der Block steht im OOS-Modus.

11.5.3 Methoden

Die FOUNDATION-Fieldbus-Spezifikation sieht den Einsatz sogenannter Methoden zur
Vereinfachung der Gerdtebedienung vor. Eine Methode ist eine Abfolge interaktiver Schritte, die
der Reihenfolge nach auszufiihren sind, um bestimmte Gerdtefunktionen zu parametrisieren.

Fiir den Micropilot M gibt es die folgenden Methoden:
m Riicksetzen auf Werkseinstellungen
= Diagnose

Die meisten dieser Methoden sind mit der entsprechenden Funktionsgruppe im Betriebsmenii
identisch. Eine detaillierte Beschreibung entnehmen Sie bitte der "BA291F - Beschreibung der
Gerédtefunktionen".

11.5.4 Geritespezifische Parameter

Parameter Position | rel. Variable Name Size Type Access |Storage | Changeable
Indicator | Index [bytes] Class in Mode

aktueller Fehler 0AO 13 PARACTUALERROR 2 Unsigned16 RO dynamic | Auto, OOS
letzter Fehler 0A1 14 PARLASTERROR 2 Unsigned16 RO non-vol. | Auto, OOS
Losche let.Fehl. 0A2 15 PARCLEARLASTERROR 1 Unsigned8 RW dynamic | Auto, OOS
Riicksetzen 0A3 16 PARRESET 2 Unsigned16 RW dynamic | OOS
Protokoll+SW-Nr. 0C2 18 PARPROTSOFTVERSIONSTRING 16 VisibleString RO const Auto, OOS

5) Wenn sich MODE_BLK nicht auf AUTO setzen lasst, liegt ein Fehler vor. Kontrollieren Sie in diesem Fall alle Parameter, fiihren Sie die notigen Anderungen

durch und versuchen Sie dann erneut, MODE_BLK auf AUTO zu setzen.
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11.6 Display Block

11.6.1 Bedienung

Der Display Block enthélt die Parameter fiir die Einstellung des Anzeigemoduls (in der abgestzten
Anzeige und Bedienung FHX40). Diese Parameter kénnen auch {iber das Anzeigemodul ausgelesen
und editiert werden. Der Display Block wird durch Mausklick auf die Zeile "Display" gedffnet
Anderungen der Parameter mittels des Tools werden offline vorgenommen, das Gerit kann dabei
in Betrieb bleiben. Die Anderungen werden in das Gert geladen, indem zunéchst MODE_BLK =
OQOS gesetzt und dann die Schaltfliche WRITE CHANGES gedriickt wird. Wenn Sie alle im Gerét
gespeicherten Werte priifen mochten, klicken Sie auf die Schaltfliche READ ALL. Um den Betrieb
wieder aufzunehmen, setzen Sie anschlieBende MODE_BLK auf AUTO 9.

11.6.2 Parameter zur Blockverwaltung

Parameter Beschreibung

MODE_BLK Siehe Beschreibung Resource Block. Die moglichen Betriebsarten des Transducer Blocks:
— AUTO: Der Block arbeitet im Normalbetrieb.
— OOS: Der Block ist auler Betrieb.

TAG_DESC Anwenderbeschreibung der beabsichtigten Verwendung des Blocks.

BLOCK_ERROR Zeigt den Fehlerstatus in Verbindung mit den Blockkomponenten.
— Out-of-Service: Der Block steht im OOS-Modus.

11.6.3 Methoden

Die FOUNDATION-Fieldbus-Spezifikation sieht den Einsatz sogenannter Methoden zur
Vereinfachung der Gerédtebedienung vor. Eine Methode ist eine Abfolge interaktiver Schritte, die
der Reihenfolge nach auszufiihren sind, um bestimmte Gerdtefunktionen zu parametrisieren.

Fiir den Micropilot M gibt es die folgenden Methoden:
m Anzeige

Die meisten dieser Methoden sind mit der entsprechenden Funktionsgruppe im Betriebsmenii
identisch. Eine detaillierte Beschreibung entnehmen Sie bitte der "BA291F - Beschreibung der
Gerédtefunktionen".

11.6.4 Geridtespezifische Parameter

Parameter Position | rel. Variable Name Size Type Access | Storage | Changeable
Indicator | Index [bytes] Class in Mode

Sprache 092 13 PARLANGUAGE 1 Unsigned8 RW non-vol. | Auto, OOS
Zur Startseite 093 14 PARBACKTOHOME 2 Integer16 RW non-vol. | Auto, OOS
Anzeigeformat 094 15 PARFORMATDISPLAY_FT 1 Unsigned8 RW non-vol. | Auto, OOS
Nachkommast. 095 16 PARNOOFDECIMALS 1 Unsigned8 RW non-vol. | Auto, OOS
Trennungszeichen 096 17 PARSEPARATIONCHARACTER 1 Unsigned8 RW non-vol. | Auto, OOS

6) Wenn sich MODE_BLX nicht auf AUTO setzen lasst, liegt ein Fehler vor. Kontrollieren Sie in diesem Fall alle Parameter, fiihren Sie die notigen Anderungen

durch und versuchen Sie dann erneut, MODE_BLK auf AUTO zu setzen.
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11.7  Analog-Input Block

Der Analog-Input-Block verarbeitet das Ausgangssignal des Sensor Blocks und gibt es an die SPS
oder andere Funktionsblécke weiter.

w
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LO0-FMR2xxxx-05-00-00-de-008

11.7.1 Bedienung

Der Analog-Input-Block wird durch Mausklick auf die Zeile "Analog_Input" gedffnet.
Anderungen der Parameter mittels des Tools werden offline vorgenommen, das Gerit kann dabei
in Betrieb bleiben. Die Anderungen werden in das Gerit geladen, indem zunichst MODE_BLK =
OOS gesetzt und dann die Schaltfliche WRITE CHANGES gedriickt wird. Wenn Sie alle im Gerit
gespeicherten Werte priifen méchten, klicken Sie auf die Schaltfliche READ ALL. Normalerweise
wird der Betrieb wieder aufgenommen, sobald MODE_BLK auf AUTO gesetzt wird.

11.7.2 Parameter zur Blockverwaltung

Parameter Beschreibung
MODE_BLK Siehe Beschreibung Resource Block. Die méglichen Betriebsarten des Sensor Blocks:
— AUTO: Der Block arbeitet im Normalbetrieb.
— MAN: Der Block wird mit einem manuell eingegebenen Hauptwert betrieben.
— OQS: Der Block ist auBer Betrieb.
TAG_DESC Anwenderbeschreibung der beabsichtigten Verwendung des Blocks.
BLOCK_ERROR Zeigt den Fehlerstatus in Verbindung mit den Blockkomponenten.

— Out-of-Service: Der Block steht im OOS-Modus.

— Simulation active: Zeigt den Zustand des DIP-Schalters SIM. Eingangsstérung/Pro-
zessvariable in Zustand BAD.

— Konfigurationsfehler
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11.7.3 Ausgangswerte

Parameter Beschreibung

PV Entweder der primédre bzw. sekundére Ausgangswert des Sensor Blocks oder ein damit
verbundener Wert. Umfasst Wert und Status.

OouT Primédrwertausgabe als Ergebnis der Ausfiihrung des Analog Input Blocks. Umfasst Wert
und Zustand.

FIELD_VALUE Unaufbereiteter Wert des Feldgerdts in % des PV-Bereichs mit einer Statusangabe, die
den Zustand des Messumformers wiedergibt: vor der Signalcharakterisierung (L_type)
oder Filterung (PV_TIME). Umfasst Wert und Status.

11.7.4 Skalierungsparameter

Parameter Beschreibung

CHANNEL Wihlt aus, welcher Wert in den Analog-Input-Block eingegeben wird.
— 0 = kein Kanal definiert

— 1 = primary value: gemessener Fiillstand/gemessene Menge

— 2 = secondary value: gemessene Entfernung.

XD_SCALE Skaliert den Wert des Sensor Blocks in die gewt{inschte Einheit (engineering units, EU).
OUT_SCALE Skaliert den Ausgangswert in die gewiinschte Einheit (engineering unit, EU).
L _TYPE Stellt den Linearisierungstyp ein:

— DIRECT: Sensor Block umgeht die Skalierfunktionen
— INDIRECT: Sensor Block wird linear skaliert
— INDIRECT SQRT: Sensor Block wird {iber eine Wurzelfunktion skaliert.

Die Beziehung zwischen den Ausgangswerten und den Skalierparametern fiir den Micropilot M
lautet wie folgt:

CHANNEL_VALUE - XD_SCALE_MIN
XD_SCALE_MAX - XD_SCALE_MIN

FIELD_VAL = 100 x

Der Parameter L_TYPE wirkt sich auf die Linearisierung aus:
m Direct:

PV = CHANNEL_VALUE

m [ndirect:

FIELD_VALUE
V=155 X(OUT_SCALE_MAX - OUT_SCALE_MIN) + OUT_SCALE_MIN

m Indirect square root:

FIELD_VALUE
PV = ~— 10 60 X (OUT_SCALE_MAX - OUT_SCALE_MIN) + OUT_SCALE_MIN
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11.7.5 Parameter zur Steuerung des Ausgangsverhaltens

Parameter Beschreibung

LOW_CUT Fiir Fillstandmessung nicht relevant!
Legt einen Schwellenwert fiir die Quadratwurzelliniearisierung fest, unterhalb dessen
der Ausgangswert Null gesetzt wird.

PV_FTIME Legt die Zeitkonstante fiir die Ddmpfung des Ausgangswertes fest.

11.7.6 Alarmparameter

Parameter Beschreibung

ACK_OPTION Legt fest, wie Alarme und Warnungen zu bestétigen sind.

ALARM_HYS Legt die Hysterese (in egineering units) fiir alle konfigurierten Alarme fest.
Eine Hysterese von beispielsweise 2 % auf einem HI_HI_LIMIT von 95 % wiirde den
Alarm auslosen, wenn der Fiillstand 95 % erreicht und ihn deaktivieren, wenn der Fiill-
stand unter 93 % sinkt.
Eine Hysterese von beispielsweise 2 % auf einem LO_LO_LIMIT von 5 % wiirde den
Alarm auslosen, wenn der Fiillstand unter 5 % sinkt und ihn deaktivieren, wenn er auf
7 % steigt.

HI_HI_PRI Prioritét (1 - 15) des HI_HI-Alarms.

HI_HI_LIM Legt die HI_ HI-Warngrenze fest (in engineering units).

HI_PRI Prioritdt (1 - 15) des HI-Alarms.

HI_LIM Legt die HI-Alarmgrenze fest (in engineering units).

LO_PRI Prioritét (1 - 15) des LO-Alarms.

LO_LIM Legt die LO-Warngrenze fest (in engineering units).

LO_LO_PRI Prioritdt (1 - 15) des LO_LO-Alarms.

LO_LO_LIM Legt die LO_LO-Alarmgrenze fest (in engineering units).

11.7.7 Alarmprioritdten

Parameter Beschreibung

0 Alarm wird unterdriickt.

1 Wird von System erkannt, aber nicht mitgeteilt.

2 Wird dem Bediener mitgeteilt, erfordert jedoch nicht dessen Aufmerksamkeit.
3-7 Hinweisende Alarme steigender Prioritdt.

8-15 Kritische Alarme steigender Prioritt.

11.7.8 Alarmstatus

Parameter Beschreibung
HI_HI_ALM Status des HI_HI-Alarms.
HI_ALM Status des HI-Alarms.
LO_ALM Status des LO-Alarms.
LO_LO_ALM Status des LO_LO-Alarms.
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11.7.9 Simulation

Der Parameter SIMULATE ermdglicht eine Simulation des Ausgangwerts des Sensor Blocks, sofern
die Simulation auch am DIP-Schalter des Geréts aktiviert wurde. Die Simulation muss aktiviert sein,
ferner miissen der Wert und/oder Zustand eingegeben sein, und der Block muss im Modus AUTO
stehen. Bei der Simulation wird der Ausgangswert des Sensor Blocks durch den simulierten Wert

ersetzt.
Eine Simulation ist auch dann mdglich, wenn MODE_BLK auf "MAN" umgeschaltet und ein Wert
fir OUT eingegeben wird.
Parameter Beschreibung
SIMULATE Aktiviert, setzt und zeigt einen simulierten Wert an; Optionen:
— aktivieren/deaktivieren
— simulierter Wert
— Ausgangswert
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11.8  Start-Index-Liste
Die folgende Liste gibt die Start-Indizes der jeweiligen Blocke und Objekte an:
Objekt Start Index
Object Dictionary 208

Objekt Start Index
Resource Block 400

Analog Input 1 Function Block 500

Analog Input 2 Function Block 600

PID Function Block 700

Arithmetic Function Block 800

Input Selector Function Block 900

Signal Characterizer Function Block 1000

Integrator Function Block 1100

Sensor Block 2000

Diagnostic Block 2200

Display Block 2400

Objekt Start Index

View Objects Resource Block 3000

View Objects Analog Input 1 Function Block 3010

View Objects Analog Input 2 Function Block 3020

View Objects PID Function Block 3030

View Objects Arithmetic Function Block 3040

View Objects Input Selector Function Block 3050

View Objects Signal Characterizer Function Block 3060

View Objects Integrator Function Block 3070

View Objects Sensor Block 4000

View Object Diagnostic Block 4100

View Object Display Block 4200
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11.9 Patente

Dieses Produkt ist durch mindestens eines der unten aufgefiihrten Patente geschiitzt.
Weitere Patente sind in Vorbereitung.

= US 5,387,918 2 EP 0 535 196
= US 5,689,265 2 EP 0 626 063
» US 5,659,321
m US 5,614,011 2 EP 0 670 048
» US 5,504,449 2 EP 0 676 037
» US 6,047,598
= US 5,880,608
n US 5,926,152
= US 5,969,666
n US 5,048,979
n US 6,054,946
= US 6,087,978
= US 6,014,100
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Stichwortverzeichnis

Stichwortverzeichnis

A

Abgleichleer..........coo i ... 52,61
Abgleichvoll. . ... ... 53, 61
Abstrahlwinkel . ....... ... .. i 17
Aktueller Fehler ...... ... ... i 76
Alarm . .o 77
Anschluss .. .ov v 29-30
Anwendungsfehler in Fliissigkeiten .................. 80
Anwendungsfehler in Schiittglitern .. ................ 82
ANZeige. ..o e 34
Anzeigesymbole .. ........ . i 34
Ausblendung. .. ...ov i e 54-55
Ausrichtung . ... ... ... i 10, 57, 84
Ausrichtvorrichtung . ........coviiiiiinin ... 24
AuBenreinigung .. .....c.viiiiii e 70
Austausch. . ..o 70
B

Bedienmentis . ..........o i 36
Behdlter / Silo. ..o oo 51, 61
Behiltereinbauten. . ......... ..o it 16
BestimmungsgemélRe Verwendung ................... 4
Betriebssicherheit und Prozesssicherheit ............... 4
Bypass. . oo 53
C

CE-Kennzeichen............c.coviiiiininennnn... 9
D

Dichtungen. ......c.ovtviiin ittt iee e 70
Dielektrizitdtskonstante. .. ...t ... 49, 51
Dielektrizitdtszahl . ... ... . o i 19
DIStaNZ . v oot e 54
E

Echoqualitdt ........ ..., 84-85
Einbau freiim Behdlter ... ..................... 10, 20
Einbau in Schwallrohr. ......... ... ... .. . L., 10
EinbaumaBe ........ ...t 11
Entsorgung . . ..ovove e 87
Erkldrung zur Kontamination. . ..................... 87
Ersatzteile. . ... .o i 86
Ex-Zulassung . .......c.oouiiiiiinin i 08
F

Fehlerarten . ...... ...t 77
Fehlercodes. .. ...t 77
Fehlersuchanleitung ......... ... .o oot 75
Feldbusstecker . ...... .ot 28
FHX40 ..o e e 72-73
Funktionen......... ... ... i 36
Funktionsgruppen . . .. ..o v 36
Funkzulassung . .........c..ouiniiinininnnnnan.. 97
G

Gehdusedrehen ..., 10, 25
Gehduse F12. .. .. o e 26
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Gehduse F23 . .. ..o 26
Gehduse T12. ..o v v e e 27
Grundabgleich. . ... ... i 60
H
HUllkurve . ...cov e e 62
K
Konformitdtserkldrung. . ... ..covovnn i 9
M
Mediengruppe. « o v v vt 19, 51
Medium Eigensch........ ... ... .o .. 49, 51
Mediumeigenschaften .. ......... ... ... ... 61
Mediumtyp.....coviiiii i 48, 60
Mentstruktur .. ..ovt i 100
Messabweichung. . ...t 92
Messbedingungen . ........... . i, 50, 52
Messung in einem Kunststoffbehdlter. . ............... 17
Montage . ..o it 10
0]
Optimierung .. .ovvvi et et e e 84
P
Produktiibersicht. ...... ... o i 7
Projektierungshinweise .............. .. ... ... .... 16
R
Reparatur .........cciiiitii i, 70
Reparatur von Ex-zertifizierten Gerdten............... 70
Rohrdurchmesser. .. ....... ... .o i 53
Ricksendung. ..o 87
S
Schutzart. . ..o 30
Schwallrohr. .. ..o 53
Service-Interface FXA291 ... ... . ... ... . . ... 71
Sicherheitshinweise. . ......... . o i i 4
Sicherheitszeichen und -symbole . . . .................. 5
Softwarehistorie. . .. ... . 87
Spiilluftanschluss. ... ..o 24
Storechoausblendung. . ............. oo, 55, 62
StOrechos . ... 54, 84
Storungsbehebung. ....... ... ot 75
Systemfehlermeldungen. . ..., 76
T
Tankgeometrie ......... ..., 49-50
Tastenbelegung .. ..ot 35
Technische Daten . .......couiuiii ... 88
Typenschild. . ... ... i 6
\"
Verdrahtung . ... ovovie et 26
\'\
Warnung. . .o e 77
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Wartung . . . oot 70
Wetterschutzhaube . .......................... 16,71
Z

ZUDENOT ..ot 71
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People for Process Automation

Declaration of Hazardous Material and De-Contamination
Erklarung zur Kontamination und Reinigung

Please reference the Return Authorization Number (RA#), obtained from Endress+Hauser, on all paperwork and mark the RA#

RA N | | | | | | | | clearly on the outside of the box. If this procedure is not followed, it may result in the refusal of the package at our facility.

0 ° Bitte geben Sie die von E+H mitgeteilte Riicklieferungsnummer (RA#) auf allen Lieferpapieren an und vermerken Sie diese
auch aulSen auf der Verpackung. Nichtbeachtung dieser Anweisung fiihrt zur Ablehnung ihrer Lieferung.

Because of legal regulations and for the safety of our employees and operating equipment, we need the "Declaration of Hazardous Material

and De-Contamination", with your signature, before your order can be handled. Please make absolutely sure to attach it to the outside of the

packaging.

Aufgrund der gesetzlichen Vorschriften und zum Schutz unserer Mitarbeiter und Betriebseinrichtungen, bendtigen wir die unterschriebene

"Erklérung zur Kontamination und Reinigung", bevor Ihr Auftrag bearbeitet werden kann. Bringen Sie diese unbedingt aulSen an der
Verpackung an.

Type of instrument / sensor Serial number
Gerdte-/Sensortyp Seriennummer

[] Used as SIL device in a Safety Instrumented System / Einsatz als SIL Gerdt in Schutzeinrichtungen

Process data/ Prozessdaten Temperature / Temperatur: [°F] [°C] Pressure / Druck [psi] [Pa]
Conductivity / Leitfahigkeit [uS/cm]  Viscosity / Viskositét [cp] [mm’/s]
Medium and warnings y. _ A
Warnhinweise zum Medium _ _ _ y. X L ]
X . P . . harmful/ * -
Medium /concentration | Identification | flammable toxic corrosive irritant other harmless
Medium /Konzentration|  CAS No. entziindlich giftig dtzend ggggg{%lfﬁ- sonstiges* |unbedenklich
reizend

Process

medium

Medium im

Prozess

Medium for

process cleaning

Medium zur

Prozessreinigung

Returned part

cleaned with

Medium zur

Endreinigung

* explosive; oxidising; dangerous for the environment; biological risk; radioactive
* explosiv; brandfordernd; umweltgeféhrlich; biogeféhrlich; radioaktiv

Please tick should one of the above be applicable, include safety data sheet and, if necessary, special handling instructions.

Zutreffendes ankreuzen; trifft einer der Warnhinweise zu, Sicherheitsdatenblatt und ggf. spezielle Handhabungsvorschriften beilegen.

Description of failure / Fehlerbeschreibung

Company data / Angaben zum Absender

Company / Firma Phone number of contact person / Telefon-Nr. Ansprechpartner:

Address / Adresse Fax / E-Mail

Your order No. / lhre Auftragsnr.

“We hereby certify that this declaration is filled out truthfully and completely to the best of our knowledge.We further certify that the returned
parts have been carefully cleaned. To the best of our knowledge they are free of any residues in dangerous quantities.”

“Wir bestétigen, die vorliegende Erkldrung nach unserem besten Wissen wahrheitsgetreu und vollstandig ausgefiillt zu haben. Wir bestétigen
weiter, dass die zuriickgesandten Teile sorgféltig gereinigt wurden und nach unserem besten Wissen frei von Riicksténden in gefahrbringen-
der Menge sind.”

(place, date / Ort, Datum) Name, dept./Abt. (please print / bitte Druckschrift) Signature / Unterschrift
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