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CONTROLADOR UNIVERSAL - MANUAL DE INSTRUCCIONES - V2.0x D

ALERTAS DE SEGURIDAD

Los siguientes simbolos son usados en el equipo y a lo largo de este
manual para llamar la atencién del usuario para informaciones
importantes relacionadas con la seguridad y el uso del equipo.

/N /i

CONFIGURACION / RECURSOS

SELECCION DE LA ENTRADA

El tipo de entrada a ser utilizado por el controlador es definido en la
configuracion del equipo. La Tabla 1 presenta todas las opciones
disponibles.

TIPO | CODIGO RANGO DE MEDICION

CUIDADO:
Lea completamente el manual
antes de instalar y operar el

CUIDADO O PELIGRO:
Riesgo de choque eléctrico

J Ec J | Rango:-1102950 °C (-166 a 1742 °F)

equipo.

Todas las recomendaciones de seguridad que aparecen en este
manual deben ser observadas para garantizar la seguridad personal y
prevenir dafios al instrumento o sistema. Si el instrumento es utilizado
de una manera distinta a la especificada en este manual, las
protecciones de seguridad del equipo pueden no ser eficaces.

PRESENTACION

Controlador de proceso sumamente versatil. Acepta en un Unico
modelo la mayoria de los sensores y sefiales utilizados en la
industria y proporciona los principales tipos de salida necesarios a la
actuacion en los diversos procesos.

La configuracion puede ser efectuada directamente en el controlador o
a través de la interface USB. El software NConfig (gratuito) es la
herramienta usada para la gestién de la configuraciéon. Cuando se
conecta a la USB de un ordenador con sistema operacional Windows,
el controlador es detectado como un puerto de comunicacion serie
(COM) que opera con el protocolo Modbus RTU.

A través de la interface USB, aunque desconectada la alimentacion,
se puede guardar la configuracién establecida en un archivo, e esta
puede ser copiada a otros equipos que requieran de los mismos
parametros de configuracion.

Es importante que el usuario lea atentamente este manual antes de
utilizar el controlador. Verifique que la version de este manual
coincida con la del instrumento (el niumero de la version de software
es mostrado cuando el controlador es energizado). Sus principales
caracteristicas son:

e Entrada universal multisensor, sin alteracion de hardware;

o Proteccion para sensor abierto en cualquier condicion;

e Salidas de control del tipo relé, 4-20 mA y pulso, todas
disponibles;

o Sintonia automatica de los parametros PID;

o Funcion Automatico / Manual con transferencia “bumpless”;

Cuatro alarmas independientes, con funciones de minimo,

méaximo, diferencial (desvio), sensor abierto y evento;

Temporizacion para todas las alarmas;

Retransmision de PV o SP en 0-20 mA 0 4-20 mA;

Entrada para setpoint remoto;

Entrada digital con 5 funciones;

Soft-start programable;

Rampas y mesetas con 20 programas de 9 segmentos,

interconectables en un total de 180 segmentos;

Contrasefia para proteccion del teclado;

o Funcion LBD (Loop Break Detector);

o Alimentacién bi-volt.

K tc ¥ | Rango:-150a 1370 °C (-238 a 2498 °F)
T kc E Rango: -160 a 400 °C (-256 a 752 °F)

N Ec n | Rango:-270a 1300 °C (-454 a 2372 °F)
R Ec r | Rango:-50a 1760 °C (-58 a 3200 °F)

S Ec 9 | Rango:-50 a 1760 °C (-58 a 3200 °F)

B kc b | Rango: 400 a 1800 °C (752 a 3272 °F)
E kc E Rango: -90 a 730 °C (-130 a 1346 °F)

Pt100 PE Rango: -200 a 850 °C (-328 a 1562 °F)

0-20mA | LO20

4-20mA | L4280
Sefial Analdgico Lineal

0-50mv| 050 Indicacion programable de -1999 a 9999.
0-5Vcee Los
0-10Vee | LO 10

Ln J

ln H

Ln k
420mA | Lnon Sefial Analdgico no-Lineal

NO Ln r Rango de indicacion de acuerdo con el sensor

LINEAL Ln § asociado.

Ln b

Ln E

LnPE

Tabla 1 - Tipos de entradas
Notas: Todos los tipos de entrada disponibles ya vienen calibrados
de fabrica.
SELECCION DE SALIDAS, ALARMAS Y ENTRADAS DIGITALES

El controlador posee canales de entrada y salida (I/O) que pueden
asumir multiples funciones: salida de control, entrada digital, salida
digital, salida de alarme, retransmision de PV y SP. Esos canales
son identificados como 1/0 1, 1/0 2,1/0 3,1/0 4 y 1/O 5.

El controlador bésico viene equipado con los siguientes recursos:

I/O 1- salida a Relé SPST-NA;
I/0 2- salida a Relé SPST-NA;
I/05- salida de corriente, salida digital, entrada digital;

Opcionalmente, podra ser incrementado con otros recursos,
conforme muestra el topico Identificacion en este manual:

-3R: /03 con salida a relé SPDT;
-DIO: 1/03y /04 como canales de entrada y salida digital;
-485: Comunicacion Serial;
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La funcion a ser utilizada en cada canal de I/O es definida por el
usuario de acuerdo con las opciones mostradas en la Tabla 2.

FUNCION DE /0 cODIGO| TIPODE /O
Sin Funcién ofF Salida
Salida de Alarma 1 K Salida
Salida de Alarma 2 A Salida
Salida de Alarma 3 A3 Salida
Salida de Alarma 4 A4 Salida
Salida de la funcion LBD - Loop break detection | Lbd Salida
Salida de Control (Relé o Pulso Digital) ckrl Salida
Alterna modo Automatico/Man vAn Entrada Digital
Alterna modo Run/Stop run Entrada Digital
Selecciona SP Remoto rSP Entrada Digital
Congela programa HPrL Entrada Digital
Selecciona programa 1 Pr 1 Entrada Digital
Salida de Control Analdgica 0 a 20 mA CO020 | Salida Analdgica
Salida de Control Analdgica 4 a 20 mA {420 | Salida Analégica
Retransmision de PV 0 a 20 mA PO20 | Salida Analdgica
Retransmision de PV 4 a 20 mA PY20 | Salida Analdgica
Retransmision de SP 0 a 20 mA 5020 | Salida Analégica
Retransmision de SP 4 a 20 mA SY420 | Salida Analogica

Tabla 2 - Tipos de funciones para los canales I/O

En la configuracién de los canales, solamente son mostradas en el
display las opciones validas para cada canal. Estas funciones son
descritas a seguir:

e aFF - Sin funcion

El canal /O programado con codigo off no sera utilizado por el
controlador. Aunque sin funcion, este canal podra ser accionado a
través de comandos via comunicacion serial (comando 5 MODBUS).
e A1 A2, R3, AY - Salidas de Alarme

Define que el canal I/O programado actlie como salidas de alarma.
Disponible para todos los canales I/O.

e Lhd - Funcién Loop break detector.

Define al canal 1/0 como la salida de la funcién de Loop break
detector. Disponible para todos los canales de 1/0.

e [Etrl -Salida de Control PWM

Define el canal I/O que sera utilizado como salida de control con
accionamiento por relé o pulso digital. Disponible para todos los
canales I/O. La salida con pulso digital es obtenida en el 1/05 o /03
y 1/04, cuando estan disponibles. Verificar las especificaciones de
cada canal.

e 1An - Entrada Digital con funcién Auto / Manual
Define el canal como Entrada Digital (ED) con la funcion de Alternar
el modo de control entrada Automatico y Manual. Disponible para
I/05 0 1/03 y 1/04, cuando estan disponibles.

Cerrado = control Manual;

Abierto = control Automatico
e run - Entrada Digital con funcién RUN
Define canal como Entrada Digital (ED) con la funcién de habilitar /
Deshabilitar las salidas de control y alarma (“Fun” YES / NO).
Disponible para I/05 o /03 y 1/04, cuando estan disponibles.

Cerrado = salidas habilitadas
Abierto = salida de control y alarmas desconectados;

e 5P - Entrada Digital con funcién SP Remoto
Define canal como Entrada Digital (ED) con la funcién de seleccionar
SP remoto. Disponible para I/05 o0 1/03 y /04, cuando disponibles.
Cerrado = utiliza SP remoto
Abierto = utiliza SP principal
e HPrG - Entrada Digital con funcién Hold Program
Define canal como Entrada Digital (ED) con la funcién de comandar

la ejecucion del programa en proceso. Disponible para /05 o /03
y 1/04, cuando disponibles.

Cerrado = Habilita ejecucion del programa
Abierto = interrumpe ejecucion del programa
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Nota: Incluso con la interrupcién del programa en ejecucion, el
control sigue actuando en el punto (Setpoint) de interrupcion.
Cuando la ED es accionada, el programa retoma su ejecucion
normal a partir de este mismo punto.

e Pr {-Entrada Digital con funcion Ejecutar programa 1

Define canal como Entrada Digital (ED) con la funcién de comandar
la ejecucion del programa 1. Disponible para /05 o 1/03 y 1/04,
cuando estan disponibles.

Funcion Util cuando es necesario alternar entre el setpoint principal y
un segundo sefpoint definido por el programa 1.

Cerrado = selecciona programa 1;
Abierto = selecciona setpoint principal

e £020 - Salida de Control Analdgico en 0-20 mA

Define canal para actuar como salida de control analogico.
Disponible apenas para I/0 5.

e L4720 - Salida de Control Analdgico en 4-20 mA

Define canal para actuar como salida de control analégico.
Disponible apenas para 1/0 5.

e P[220 - Salida de Retransmision de PV en 0-20 mA

Define canal para actuar como salida de Retransmision de los
valores de PV. Disponible apenas para I/0 5.

e PY20 - Salida de Retransmision de PV en 4-20 mA

Define canal para actuar como salida de Retransmision de los
valores de PV. Disponible apenas para I/0 5.

e 5020 - Salida de Retransmision de SP en 0-20 mA

Define canal para actuar como salida de Retransmision de los
valores de SP. Disponible apenas para I/O 5.

e 5420 - Salida de Retransmision de SP en 4-20 mA

Define canal para actuar como salida de Retransmision de los
valores de SP. Disponible solo para I/0 5.

CONFIGURACION DE ALARMAS

El controlador posee 4 alarmas independientes. Estas alarmas
pueden ser configuradas para operar con ocho funciones distintas,
presentadas en la Tabla 3.

e oFF - Alarmas desligadas.

e IErr — Alarmas de Sensor Abierto — (Loop Break)

La alarma de sensor abierto actlia siempre que el sensor de entrada
esté roto o mal conectado.

e r5-Alarma de Evento de programa

Configura la alarma para actuar en segmento(s) especifico(s) de los
programas de rampas y mesetas a seran creados por el usuario.

e rFAI-Alarma de Resistencia Quemada — (Heat Break)

Sefializa que la resistencia de calentamiento del proceso rompio.
Esa funcidén de alarma exige la presencia de un accesorio TC.
Detalles de uso de la opcién “resistencia quemada” estan en
documentacién especifica que acompafia el producto siempre que
esa opcidn es solicitada.

e La-Alarma de Valor Minimo Absoluto

Dispara cuando el valor de PV medido esté abajo del valor definido
por el Sefpoint de alarma.

e H - Alarma de Valor Maximo Absoluto

Dispara cuando el valor de PV medido esté arriba del valor definido
por el Setpoint de alarma.

e d {F — Alarma de Valor Diferencial

En esta funcion los parametros “6PR ", “9PRAZ”, "SPRA3" y “SPAY’
representan el Desvio de la PV en relacion al SP principal.

Utilizando la Alarma 1 como ejemplo: para valores Positivos SPAT,
la alarma Diferencial dispara cuando el valor de PV esté fuera del
rango definido por:

(SP - SPA1) hasta (SP + SPA1)

NOVUS AUTOMATION

2112



Para un valor negativo en SPA1, la alarma Diferencial dispara
cuando el valor de PV esté dentro del rango definido arriba.

e d IFL — Alarma de Valor Minimo Diferencial

Dispara cuando el valor de PV esté abajo del punto definido por:
(SP - SPA1)

Utilizando la Alarma 1 como ejemplo.

e d {FH - Alarma de Valor Maximo Diferencial
Dispara cuando el valor de PV esté arriba del punto definido por:
(SP + SPA1)

Utilizando la Alarma 1 como ejemplo.

PANTALLA TIPO ACTUACION

ofFF Inoperante Salida no es utilizada como alarma.

{E~r | Sensorabierto | Accionado cuando la sefial de entrada de la
(input Error) | PV es interrumpido, queda fuera de los
limites de rango o Pt100 en corto.

rS Evento Accionado en un segmento especifico de
(ramp and Soak) | programa.

rFR i Resist. quemada Sefializa falla en la resistencia de
(resistence fail)| calentamiento. Detecta la falta de presencia

de corriente.
lo Valor minimo

—liv
(Low)

SPAN

HI! Valor maximo py — P
(ngh) SPAN
diF Diferencial v—p PV
(diFerential) A 4 A A A A
SV-SPAn SV SV+SPAn SV+SPAn SV SV-SPAn
SPAn positivo SPAn negativo
dIFL minimo SPAn positivo SPAn negativo
Diferencial T —‘_pv>
(diFerential A 'y A A
LOW) SV - SPAn sv sV SV - SPAn
d {FH maximo o ov
DllferenCIIal 5 SV + SPAn SV + SPAn sV
(d'FPfrentlal SPAn positivo SPAn negativo
High)

Tabla 3 - Funciones de alarma

Donde SPAn refiere a los Setpoints de Alarma “SPR I", “SPRe”,
“SPR3"y “SPAY".

TEMPORIZACION DE ALARMA

El controlador permite tres variaciones en el modo de accionamiento
de las alarmas:

o Accionamiento por tiempo definido;
e Atraso en el accionamiento;
e Accionamiento intermitente;

Las figuras en la Tabla 4 muestran el comportamiento de las salidas
de alarma con estas variaciones de accionamientos definidas por los
intervalos de tiempo t1 y t2 disponibles en los parametros A Ik 1,
R k2 Rk { ACE2, A3E { A3k, RYE {y RYES.

Operacion t1 t2 ATUACION

., Salida de
Operacion 0 0 alarma
normal \
Ocurrencia de alarma
Accionamiento Salida de
con tiempo 'a 0 larma. =t —]

definido | 69008

Ocurrencia de alarma

Accionamiento
con atraso

Salida de — 12 ]
0 |1a6500s —dame "

Ocurrencia de alarma

Salida de
1265005 —dama

Ocurrencia de alarma

Accionamiento | 1@
intermitente | 6500 s

Tabla 4 - Funciones de Temporizacion para las Alarmas

Los sefializadores asociados a las alarmas encienden siempre que
ocurre la condicién de alarma, independientemente del estado de la
salida de alarma.

Controlador N1200

BLOQUEO INICIAL DE ALARMA

La opcion de bloqueo inicial inhibe el accionamiento de la alarma
cuando exista la condicion de alarma en el momento en que el
controlador es conectado. La alarma solamente es habilitada
después que el proceso pasa por una condicién de no alarma.

El bloqueo inicial es Util, por ejemplo, cuando una de las alarmas
esta configurado como alarma de valor minimo, lo que puede causar
el accionamiento de la alarme en el momento del arranque del
proceso, comportamiento muchas veces indeseado.

El bloqueo inicial no es valido para la funcién Sensor Abierto.

EXTRACCION DE LA RAiZ CUADRADA

Con este recurso habilitado el controlador pasa a presentar en el
visor el valor correspondiente a la raiz cuadrada de la sefial de
entrada aplicada.

Disponible apenas para las entradas del grupo de sefiales
analdgicas lineales: 0-20 mA, 4-20 mA, 0-50 mV, 0-5Vy 0-10 V.

RETRANSMISION ANALOGICA DEL PV'Y SP

El controlador posee una salida analdgica (disponible en 1/05) que
puede realizar la retransmisién de los valores de PV o SP en sefial
de 0-20 mA o0 4-20 mA. La retransmision analdgica es escalable, es
decir, tiene los limites minimo y méximo, que definen el rango de
salida, definidos en los parametros “rELL” y “FEHL”.

Para obtener una retransmision en tension el usuario debe instalar un
resistor shunt (550 Q2 max.) en los terminales de la salida analogica. El
valor de este resistor depende del rango de tensién deseada.

No hay aislacion eléctrica entre comunicacion serial (RS485) y el
canal 1/05.

SOFT-START

Recurso que impide variaciones abruptas en la potencia entregada a
la carga por la salida de control del controlador.

Un intervalo de tiempo define la tasa maxima de subida de la
potencia entregada a la carga, donde 100 % de la potencia
solamente sera alcanzada al final de este intervalo.

El valor de potencia entregada a la carga continia siendo
determinado por el controlador. La funcion Soft-start simplemente
limita la velocidad de subida de este valor de potencia, a lo largo del
intervalo de tiempo definido por el usuario.

La funcion Soft-start es normalmente utilizada en procesos que
requieran partida lenta, donde la aplicacion instantanea de 100 % de la
potencia disponible sobre la carga puede damnificar partes del
proceso.

Notas:
1- Funcion vélida sélo cuando en modo de control PID.

2- Definiendo 0 (cero) en el intervalo de tiempo, la funcién esta
deshabilitada.

SETPOINT REMOTO

El controlador puede tener su valor de SP definido a través de una
sefial analdgica generado remotamente. Este recurso es habilitado a
través de los canales de 1/03, /04 o 1/05 cuando son utilizados
como entrada digital y configurados con la funcién ~SP (Selecciona
SP Remoto) o en la configuracion del parametro E~SP. Las sefiales
aceptados son 0-20 mA, 4-20 mA, 0-5V y 0-10 V.

Para los sefiales de 0-20 y 4-20 mA, un resistor shunt de 100 Q debe
ser montado externamente junto a los terminales del controlador y
conectado conforme Figura 4c.

MODO DE CONTROL

El controlador puede actuar en dos modos diferentes: Modo
Automético o modo Manual. En modo automético el controlador
define la cantidad de potencia que sera aplicada al proceso, basado
en los parametros definidos (SP, PID, etc.). En el modo manual es el
propio usuario que define esta cantidad de potencia. El parametro
“CkrL" define el modo de control que sera adoptado.
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MODO AUTOMATICO PID

Para el modo Automatico existen dos estrategias de control distintas:
control PID y control ON/OFF.

El control PID tiene su acién basada en un algoritmo de control que
acttia en funcion del desvio de la PV con relacion al SP, con base en
los parametros Ph, Ir y dE establecidos.

Mientras que el control ON/OFF (obtenido cuando Pb=0) actua con
0 % o 100 % de potencia, cuando la PV se desvia del SP.

La determinacion de los parametros Ph, ir y dk estan descritas en
el tépico DETERMINACION DE LOS PARAMETROS PID de este
manual.

FUNCION LBD - LOOP BREAK DETECTION

El pardmetro LbdkE define un intervalo de tiempo méaximo, en
minutos, para que PV reaccione al comando de la salida de control.
Si PV no reacciona minimamente y adecuadamente en este
intervalo, el controlador sefializa en su display la ocurrencia del
evento LBD que indica problemas en el lazo (loop) de control.

El evento LBD puede también ser direccionado para un de los
canales I/0 del controlador. Para eso basta configurar el canal 1/O
deseado con la funcion Ldb que, en la ocurrencia de este evento,
tiene la respectiva salida accionada.

Con valor 0 (cero) esta funcion queda deshabilitada.

Esta funcién permite al usuario detectar problemas en la instalacion,
como por ejemplo, actuador con defecto, falla en la alimentacion
eléctrica de la carga, etc.

FUNCION HBD - HEATER BREAK DETECTION

Disponible en los modelos identificados como HBD. Consultar sitio
web www.novusautomation.com para mas detalles.

FUNCION SALIDA SEGURA EN LA FALLA DEL SENSOR

Funcién que coloca la salida de control en una condicién segura
(conocida) cuando un error en la entrada del sensor es identificado.

Con una falla identificada en el sensor (entrada), MV asume el valor
porcentual definido en el pardmetro {Eou. Con lEou = 0.0 (cero)
esta funcion.

Con valor 0.0 (cero) en el parametro (Eou esta funcion es
deshabilitada y la salida de control es simplemente desactivada
cuando ocurrir fallo en la entrada.

INTERFACE USB

La interface USB se utiliza para CONFIGURACION o MONITOREO
del controlador. Para CONFIGURACION debe ser utilizado el software
NConfig, que ofrece recursos para crear, visualizar, guardar y abrir
configuraciones a partir del equipo o de archivos en el ordenador. Los
recursos de guardar y abrir configuraciones en archivos permiten la
transferencia de configuraciones entre equipos diferentes y la
realizacion de hacer copias de seguridad. Para algunos modelos
especificos, el NConfig permite también actualizar el firmware
(software interno) del controlador a través de la interface USB.

Para el MONITOREO se puede usar cualquier software de supervision
(SCADA) o de laboratorio que ofrezca soporte a la comunicacion
MODBUS RTU con un puerto de comunicacion serie. Cuando esta
conectado al puerto USB de un ordenador, el controlador es
reconocido como un puerto serie convencional (COM x). Utilizar el
NConfig o consultar el ADMINISTRADOR DE DISPOSITIVOS en el
PANEL DE CONTROL del Windows para identificar el puerto COM
que fue designado al controlador. Consultar el mapa de la memoria
MODBUS en manual de comunicacién del controlador y la
documentacion de su software de supervision para realizar o
MONITOREQO.

Seguir el procedimiento descripto a continuacién para utilizar la
comunicacién USB del equipo:

o Descargar el programa NConfig de nuestra pagina web e instalar
el mismo en el ordenador. Ademas del software seran instalados
los drivers USB necesarios para la comunicacion.

Controlador N1200

e Conectar el cable USB en el equipo y en el ordenador. El
controlador no necesita ser alimentado, la USB proporcionara la
energia necesaria para la comunicaciéon (otras funciones del
equipo puede ser que no operen sin la conexién de energia).

o Ejecutar el software NConfig, configurar la comunicacion e iniciar
la deteccion del dispositivo.

La interfaz USB NO ESTA AISLADA de la entrada
de la sefial (PV) ni de las entradas y salidas
digitales del controlador. Su proposito es el uso
temporario durante la CONFIGURACION y para
periodos definidos de MONITOREOQ. Para asegurar

la seguridad del personal y de los equipos, esta
A interfaz solo se debe utilizar con el equipo

totalmente desconectado de los cables de sefial,

tanto los de entrada como los de salida. El uso de la
A USB en cualquier otra condicion de conexién es

posible, pero requiere de un andlisis cuidadoso de
parte del responsable por la instalacion. Para
MONITOREO por largos periodos y con las entradas
y salidas conectadas se recomienda usar la interfaz
RS485, disponible instalada o como opcional en la

mayor parte de nuestros productos.

INSTALACION / CONEXIONES

El controlador debe ser fijado en el panel, siguiendo la secuencia de
pasos abajo:

e Haga un recorte de 45,5 x 45,5 mm en el panel;

o Retirar las presillas de fijacion del controlador;

¢ Inserte el controlador en el recorte por la parte frontal del panel;

e Recologue las presillas en el controlador presionando hasta
obtener una fijacion firme con el panel.

RECOMENDACIONES PARA LA INSTALACION

o Conductores de sefiales de entrada, deben recorrer la planta del
sistema separados de los conductores de salida y de
alimentacién, si es posible en electroductos aterrados.

e La alimentacion de los instrumentos electronicos debe venir de
una red propia para instrumentacion.

o Esrecomendable el uso de FILTROS RC (eliminador de ruido) en
bobinas de contactoras, solenoides, efc.

e En aplicaciones de control es esencial considerar lo que puede
ocurrir cuando cualquier parte del sistema falla. Los dispositivos
internos del controlador no garantizan proteccién total.

CONEXIONES ELECTRICAS

Los circuitos internos del controlador pueden ser retirados sin
deshacer las conexiones en el panel trasero.

La disposicion de los recursos en el panel trasero del controlador es

mostrada en la Figura 1:
\C'lgl:llt.wuaCl)?!(‘)n Entrada/Salida Digitales

103 1104 GND

onal 3R
qﬂ F I O’ con rele SPDT

LIMENTACION ELECTRICA — = puso | SalidaAnalégica
A JJZt Vac / 24V ( ) D ! H ' D |40D ol _; i Entrada Digital
&

(POWER) Sn“da Pulso
(VO5)

Salida Relé 3 - §
(1/02)

1102

5 8o

Sa\(xﬁ(a)ﬁelé " 1j[j.ﬂ'5

Figura 1 - Conexiones del panel trasero

",j.>' ENTRADA
; ﬂ (INPUT)
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Conexiones de Alimentacion

FUSE
1 —E—

L2

L[]

Observar la tension de 1]
alimentacion solicitada

5 N 6 e

Figura 2 — Conexiones de alimentacion

Conexiones de Entrada
e Termocupla (T/C) y 0-50 mV

La Figura 3a indica como hacer las conexiones de termocupla y
sefial de 0-50 mV. Ambos tienen polaridad que debe ser observada
durante la instalacién. Cuando haya necesidad de extender la
longitud del termocupla, utilice cables de compensacion apropiados.

e RTD (Pt100):

Es utilizado el circuito a tres hilos, conforme la Figura 3b. El cable
utilizado debe tener hilos con la misma seccion, para evitar errores
de medida en funcion de la longitud del cable (utilice conductores del
mismo calibre y longitud). Si el sensor posee 4 hilos, deje uno
desconectado junto al controlador. Para Pt100 a 2 hilos, haga un
cortocircuito entre los terminales 11y 12.

U5 UL
[o] ) ]
[0l —

AN E—> | _&p
D D TIC, 0-50mV D D Pt100
Figura 3a — Conexion T/C, 0- | Figura 3b - Conexion de Pt100 a
50 mV 3 hilos
o 4-20mA:

Las conexiones para sefiales de corriente 4-20 mA deben ser
realizadas conforme la Figura 4a.

Ul S R

[=] E—
A i —

[i1]

00— | OO0

Figura 4a - Conexion de corrientgFigura 4b - Conexion para5 V'y
4-20 mA 10V

e 5Vy10V

Las conexiones para sifiales de tension deben ser realizadas
conforme la Figura 4b.

Setpoint Remoto

Recurso disponible en los terminales 9y 10 del controlador. Cuando
la sefial de SP Remoto es 0-20 mA o 4-20 mA, un resistor shunt de
100Q2 debe ser montado externamente junto a los terminales del
controlador y conectado conforme Figura 4c.

005, .
A o
W

Figura 4c - Conexién para SP remoto

Conexiones de Entrada Digital

Para accionar los canales 1/0 3, 1/0 4 o /O 5 como Entrada Digital
conecte una llave o equivalente (contacto seco (Dry Contact)) a sus
terminales.

Controlador N1200

+SH00 SN0 S0
.
' 105 m B8 I,
l_. -
A\ ...,‘. * a
GHD -0 5 7
DRYCONTACT = DRY CONTACT .

NTEWAL CROAT

l|7l r
W
+ 1903 -’ 4

W s crcu

Figura 5a - /03 como Entrada | Figura 5b — 1/05 como Entrada

Digital Digital

Conexion de Alarmas y Salidas

Los canales de /0, cuando configurados como salida, deben tener
sus limites de capacidad de carga respetados, conforme las
especificaciones.

EE 40 o

Tt g

gE'wn + 7|,. .
‘ - [1a] e LOAD + -
e e iy I P

Figure 6a - /03 o 1/04 con Figure 6b — 1/05 con salida

salida pulso para SSR. pulso para SSR.

OPERACION

El panel frontal del controlador, con sus partes, puede ser visto en la
Figura7:

Display de PV/
(7 \ Programacion
o

Display de SP/

Senalizadores_
X

L

Teclado,

ieoo |

com
[} riri
fhoyry chu 1

RUN OUT A1 A2 A3 A4

Parametros

N,

1 EEDE

Figura 7 - Identificacion de las partes del panel frontal

Display de PV / Programacion: Presenta el valor actual de la PV
(Process Variable). Cuando en configuraciéon, muestra los
mnemotécnicos de los diversos parametros que deben ser definidos.

Display de SP / Parametros: Presenta el valor de SP (Sefpoint).
Cuando en configuracién, muestra los valores definidos para los
diversos parametros.

Senalizador COM: Parpadea toda la vez que el controlador
intercambia datos con el exterior via RS485.

Senalizador TUNE: Permanece conectado mientras el controlador
esté en proceso de sintonia.

Senalizador MAN: Sefializa que el controlador esta en el modo de
control manual.

Sefalizador RUN: Indica que el controlador estd activo, con la
salida de control y alarmas habilitados.

Senalizador OUT: Para salida de control Relé o Pulso, el
sefializador OUT representa el estado instantaneo de esta salida.
Para salida de control analégica (0-20 mA o 4-20 mA) este
sefializador permanece constantemente encendido.

Sefalizadores A1, A2, A3 y A4: sefializan la ocurrencia de
situacion de alarma.

[P] Tecla P: Tecla utilizada para avanzar a los sucesivos
parametros del controlador.

[«l] Tecla Back: Tecla utilizada para retroceder parametros.

[A] Tecla de aumento y [¥] - Tecla Disminucion: Estas teclas
permiten alterar los valores de los pardmetros.

Al ser energizado, el controlador presenta durante 3 segundos el
numero de su versién de software, pasando luego a operar,
mostrando en el visor superior la variable del proceso (PV) y en el
visor de parametros / SP el valor del Setpoint de control (pantalla de
indicacion).
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Para operar adecuadamente, el controlador necesita de una
configuracion que es la definicion de cada uno de los diversos
parametros presentados por el controlador. El usuario debe entender
la importancia de cada parametro y para cada uno determine una
condicién vélida o un valor valido.

Importante:
Siempre el primer parametro a ser definido es el tipo de entrada

Controlador N1200

PSEL

Pantalla apenas indicativa. Cuando un programa
esta en ejecucion, muestra el nimero del segmento
en ejecucion de este mismo programa. De 1 a 9.

ESEL

Pantalla apenas indicativa. Cuando un programa
esta en ejecucion, muestra el tiempo restante para
el fin del segmento en ejecucion. En la unidad de
tiempo adoptada en la Base de Tiempo de los
Programas (Prkth).

Los pardmetros de configuraciéon estan reunidos en grupos de
afinidades, llamados ciclos de parametros. Los 7 ciclos de
parametros son:

cicLo ACCESO

Acceso libre

1- Operacién

2- Sintonia

3- Programas

4- Alarmas

5- Entrada

6- 1/0s

7- Calibracion

Acceso reservado

Tabla 5 - Ciclos de Parametros

El ciclo de operacion (12 ciclo) tiene acceso facil a través de la tecla
[P]. Los demas ciclos necesitan de una combinacion de teclas para
ser accesados. La combinacion es:

[«] (BACK) y [P ] (PROG) presionadas simultaneamente

En el ciclo deseado, se puede recorrer todos los parametros de ese
ciclo presionando la tecla [P] (o [« , para retroceder en el ciclo).
Para retornar al ciclo de operacion, presione [P] hasta que todos los
parametros del ciclo sean recorridos o presione la tecla [4l] durante 3
segundos.

Todos los parametros configurados son almacenados en memoria
protegida. Los valores alterados son guardados cuando el usuario
avanza para el siguiente parametro. El valor de SP también es
guardado en el intercambio de parametro o cada 25 segundos.

DESCRIPCION DE LOS PARAMETROS
CICLO DE OPERACION

Indicacien de PV | Pantalla Indicacion de PV y SP - El visor superior
(Visor Rojo)

indica el valor actual de la PV. El visor inferior
Indicacién de S| i dfica el valor de SP de control adoptado.
(Visor Verde)

CErlL | Modo de Control:

Control Ruta - Significa modo de control automatico.
nAn - Significa modo de control manual.

Transferencia bumpless entre automatico y manual.
Indicacion de PV | Valor de MV - Presenta en el visor superior el
VisorRoio) _|valor de la PV y en el visor inferior el valor
Indicacién de MV | ygrcentual aplicado a la salida de control (MV).
(Visor Verde)
En modo de control automatico, el valor de MV
sélo puede ser visualizado. En modo de control
manual, el valor de MV puede ser alterado por el

usuario. Para diferenciar esta pantalla de la
pantalla de SP, el valor de MV parpadea

constantemente.
E Pr Ejecucion de Programa - Selecciona el programa
Enable de rampas y mesetas que sera ejecutado.
Program 0 - no ejecuta programa

1 a 20 - namero del programa a ser ejecutado

Con salidas habilitadas (run= YES), el programa
seleccionado entra en ejecucion inmediatamente.

run

Habilita salidas de control y alarmas.

YES - Salidas habilitadas.
no - Salidas no habilitadas.

CICLO DE SIN

TONIA

Rtun

Auto-tune

Define la estrategia de control a ser tomada:
oFF - Apagado.
FRSE - Sintonia automatica rapida.
FULL - Sintonia automatica precisa.
SELF - Sintonia precisa + auto-adaptativa
rSLF - Fuerza una nueva sintonia
automatica precisa + auto-adaptativa.
ESHE Fuerza una nueva sintonia automatica
precisa + auto-adaptativa cuando Run= YES o
controlador es encendido.

Pb

Proporcional
Band

Banda Proporcional - Valor del término P del modo
de control PID, en porcentual del rango méximo
del tipo de entrada. Ajusta de entre 0 y 500.0 %.

Cuando en 0.0 (cero), determina modo de
control ON/OFF.

ir
Integral Rate

Tasa Integral - Valor del término | del modo de
control PID, en repeticiones por minuto (Reset).
Ajustable entre 0 y 99.99.

Presentado si la banda proporcional # 0.

dk

Derivative Time

Tiempo Derivativo - Valor del término D del modo
de control PID, en segundos. Ajuste 0 y 300.0
segundos.

Presentado si la banda proporcional = 0.

[ = Tiempo del Ciclo PWM - Valor en segundos del
Cycle Time periodo del ciclo PWM do control PID. Ajustable
entre 0.5y 100.0 segundos.
Presentado si la banda proporcional = 0.

HYSE | Histéresis de control - Valor de la histéresis para

Hysteresis control ON/OFF. Ajustable entre 0 y el ancho del
rango de medicion del tipo de entrada
seleccionado.

Rct Légica de Control:

Action rE  Control con Accion reversa. Propia para
calentamiento. Conecta la salida de control
cuando PV esta abajo de SP.

d Ir Control con Accién directa. Propia para
refrigeracion. Conecta salida de control
cuando PV est4 arriba de SP.

LbdE | Intervalo de tiempo de la funcién LBD. Intervalo de

Loop break tiempo maximo para la reaccion de PV a
detection time | comandos de la salida de control. En minutos.

b {RS |Funcion Bias - Permite alterar el valor porcentual
de la salida de control (MV), sumando un valor
entre -100 % y +100 %.

El valor 0 (cero) inhabilita la funcién.
oull |Limite inferior para la salida de control - Valor
Output Low porcentual minimo asumido por la salida de control
Limit cuando en modo automatico y en PID.

Tipicamente configurado con 0.0 %.
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ouHL | Limite Superior para la salida de control - Valor
Output High porcentual méximo posible asumido por la salida
Limit de control cuando en el modo automatico y en
PID. Tipicamente configurado con 100.0 %.
GF8E |Funcién SoftStart - Intervalo de tiempo, en
Softstart | S€9undos, durante el cual el controlador limita la
velocidad de subida de la salida de control (MV).
Valor cero (0) inhabilita la funcion Softstart.
e Alarma: Valor que define el punto de
d SP de Al Val defi I to d
GPAZ | actuacion de las alarmas programados con
SP.H 3 funciones ‘La” 0 *H ",
SP.HI.‘ Para las alarmas programados con funciones tipo
. Diferencial, este parametro define desvio.
Para las demés funciones de alarma no es
utilizado.
CICLO DE PROGRAMAS
PrEb |Base de tiempo de los Programas - Define la base
Program time de tiempo adoptada por los programas en edicién y
base también los ya elaborados.
SEL - Base de tiempo en segundos;
ron - Base de tiempo en minutos;
Pr n |Programa en edicion - Selecciona el programa de
Program Rampas e Mesetas a ser definido en las siguientes
nun%ber pantalla de este ciclo.
Son 20 programas posibles.
PEol. |Desvio maximo admitido entre la PV y SP. Si es
Program excedido, el programa es suspenso (para de contar el
Tolerance | i€MPO) hasta que el desvio se encuadre dentro de
esta tolerancia.
El valor 0 (cero) inhabilita la funcion.
PSPLO | SP's de Programa, 0 a 9: Conjunto de 10 valores de
PSP9 SP que definen el perfil del programa de rampas y
Program SP meseas.
PE | Tiempo de los segmentos del programa, 1 a 9:
PL9 Define el tiempo de duracidn, en segundo o
Proaram Time minutos, de cada uno de los 9 segmentos del
g programa en edicion.
PE | Alarmas de Evento, 1 a 9: Pardmetros que definen
PES cuales alarmas deben ser accionadas durante la
Program event | €jécucion  de un  determinado ~ segmento  de
programa. Las alarmas adoptadas deben aun ser
configuradas con la funcién Alarma de Evento “r 5.
LP Enlace de Programas: Al final de la ejecucion de
Link Program este programa, un otro programa cualquiera puede
iniciar su ejecucion inmediatamente.
0 - no conecte a ningun otro programa.
CICLO DE ALARMAS
FuR { | Funciones de Alarma. Define las funciones de las
FuR2 alarmas entre las opciones de la Tabla 3.
FuR3 |ofFF Err, S rFAIL, Lo H{ diFL
FuRM diFH d IF
Function Alarm
bLA { |Blogueo inicial de Alarmas. Funcion de blogueo
bLR2 inicial para alarmas 1 a 4.
bLAR3 YES - habilita bloqueo inicial
bLAY na - inhibe bloqueo inicial
Blocking Alarm

HYRA { | Histéresis de Alarma. Define la diferencia entre el
HYR2 valor de PV en que la alarma es conectada y el
lor en que ella es apagada.
HYR3 |
HYRY Un valor de histéresis para cada alarma.
Histeresis of
Alarm
R ik { | Define intervalo de tiempo t1 para la temporizacion
ReE { (&N los accionamientos de las alarmas. En
-ET segundos.
AYE ¢ El valor 0 (cero) inhabilita la funcién.
Alarm Time t1
R {2 | Define intervalo de tiempo t2 para la temporizacion
ReE2 |°" los accionamientos de las alarmas. En
dos.
A3ke "
AYES El valor 0 (cero) inhabilita la funcién.
Alarm Time t2
FLGR | Permite sefializar la ocurrencia de condiciones de
Flash alarma haciendo parpadear la indicacion de PV en
la pantalla de indicacién.
Para habilitar, el usuario selecciona los nimeros
de las alarmas que desea que presenten esta
caracteristica: 1, 2, 3, 4.
CICLO DE ESCALA
EYPE |Tipo de Entrada. Seleccion del tipo entrada
Type utilizada por el controlador. Consulte la Tabla 1.
Obligatoriamente el primer parametro que sera
configurado.
FLEr | Filtro Digital de Entrada - Utilizado para mejorar la
Filter estabilidad de la sefial medida (PV). Ajustable
entre 0 y 20. En O (cero) significa filtro apagado y
20 significa filtro maximo. Cuanto mayor el filtro,
mas lenta es la respuesta del valor medido.
dPPa | Define la presentacion del punto decimal.
Decimal Point
un { £ |Define la unidad de temperatura que serd
Unit utilizada:
Celsius “ °C “ o Fahrenheit “ °F “
Parametro presentado cuando son utilizados los
sensores de temperatura.
rook |Funcion Raiz Cuadrada. Aplica la funcion
S Root cuadratica sobre la sefial de entrada, dentro de los
quare o0 imites programados en “GPLL”y “SPHL”.
YES  Habilita la Funcién
no No habilita la Funcién
La indicacion asume el valor del limite inferior
cuando la sefial de entrada es inferior a 1 % de su
excursion.
Parametro disponible para entradas lineales.
OFFS |Pardmetro que permite al wusuario hacer
Offset correcciones en el valor de PV indicado.
E~SP | Habilita SP remoto.
Enable Remote YES  Habilita la Funcion
SP no No habilita la Funcion
Parametro no presentado cuando la seleccion de
SP remoto es definida por las Entradas Digitales.
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rSP Define o tipo de sefial para SP remoto. CICLO DE CALIBRACION
Remote SP 0-20 corriente de 0-20 mA Todos los tipos de entrada y salida son calibrados en la fabrica.
; 4-20 coriente de 4-20 mA Si es necesaria una recalibracion, esta debe ser realizada por un
ype 0-5  tension de 0-5 profesional especializado. Si este ciclo es accesado en forma
0- 10 tensién de 0-10 V accidental, pase por todos los parametros sin realizar
" alteraciones en sus valores.
Parametro presentado cuando es habilitado el SP ' usv
remoto. PRSS | Entrada de la Contrasefia de Acceso.
rSLL |Define la escala de valores de SP remoto. Password | Este parametro es presentado antes de los ciclos
Remote SP Determina el valor minimo de esta escala. protegidos. Vea el tdépico Proteccion de la
Low Limit | Parametro presentado cuando el SP remoto es Configuracion.
habilitado. inL[ | Vea el capitlo MANTENIMIENTO / Calibracion de la
~9HL |Defne la escala de valores de SP remoto. Input Low entrada. - i o o
Remote Sp | Determina el valor méaximo de esta escala. Calibration Declaracpn de la sefial de callbrlac_;lon de inicio del
High Limit | Parametro presentado cuando el SP remoto es rango aplicado en la entrada analégica.
habilitado. InHL | Veael capitulo MANTENIMIENTO / Calibracion de Ia
R . e . ) entrada.
SPLL | Define el limite |nferl|or para~ajuste de S,P_' . g)g:'grgtll%z Declaracion de la sefial de calibracién de final del
Setpoint Low | Para entradas tipo sefal analégica lineal rango aplicado en la entrada analdgica.
Limi fgp\‘;’)"bézfagei% me‘l\' \‘I‘j(?r mrr/;\i,n?rfoo g‘g{ ?éﬁg\gy do(; ~GLL | Veael capitulo MANTENIMIENTO/ Calibracién de la
indicacion de PV, ademas de limitar el ajuste de SP. Remote SP Low entrada. » . L o
: : : : calibration | Declaracion de la sefial de calibracion de inicio del
SPHL | Define el limite superior para ajuste de SP. rango aplicado en la entrada de SP remoto.
Setpoint High | Para entradas tipo sefial analdgica lineal ~GHL | Veael capitulo MANTENIMIENTO / Calibracién de la
Limit disponibles (0-20 mA, 4-20 mA, 0-50 mV, 0-5 V y 0- Remote SP entrada.
10 V) establece el valor maximo del rango de High Callbration| Declaracion de la sefial de calibracion de final del
indicacion de PV, ademas de limitar el ajuste de SP. rango, aplicada en la entrada de SP remota.
~ELL | Define el limite minimo del rango de retransmision Oul L | Veaelcapitulo MANTENIMIENTO / Calibracion de la
analégica del controlador. Parametro presentado Output Low salida analogica.
cuando la retransmision analdgica es habilitada. Calibration | Declaracion del valor inferior presente en la salida
analégica.
rEHL | Define el limite maximo del rango de retransmision p Y
analdgica del controlador. Parametro presentado OuHC Velgdel Cr?pl',tu!o MANTENIMIENTO / Calibracion de la
cuando la retransmisién analdgica es habilitada. Output High sallda a .a'oglca. . ,
put [ig
Calibration | Declaracion del valor superior presente en la salida
{Eowu | Valor porcentual a ser aplicado a MV cuando se analégica.
aplicala funcié‘q de Salida Segura. Si el valor es 0 CJ Ajuste de la temperatura de junta fria del
(cero), la funcion se deshabilita y las salidas se | controlador.
apagan ante la ocurrencia de falla en el sensor. Cold Junction
Baud R | s ial. En k HEYP Parametro que adapta el controlador al opcional de
bAud aud Rate de la comunicacion serial. En kbps Hard T hardware disponible. No debe ser alterado por el
Baud Rate | 1.2,2.4,4.8,9.6,19.2,38.4, 57.6 y 115.2 araware 1ype | syario, excepto cuando un accesorio es introducido o
PrkY |Paridad de la comunicacion serial. refirado. o
Parly nanE  Sin paridad 0 — Modelo basico. Sin opcionales
EYEn Paridad par ; :325
Odd  Paridad impar 3_3R + 485
Rddr | Direccion de Comunicacion. Nimero que identifica 4-DIO
Address | €] controlador en la red de comunicacion serial, 5-DIO + 485
entre 1y 247. 8-HBD
9 - HDB + 485

CICLO DE I/0OS (ENTRADAS Y SALIDAS)

o | Funcién del canal 1/0 1: Seleccion de la funcion
utilizada en el canal I/O 1, conforme la Tabla 2.

o Funcién del canal 1/0 2: Seleccion de la funcion
utilizada en el canal I/0 2, conforme la Tabla 2.

o 3 Funcion del canal 1/0 3: Seleccion de la funcién
utilizada en el canal I/0 3, conforme la Tabla 2.

o Y Funcion del canal 1/0 4. Seleccién de la funcion
utilizada en el canal I/0 4, conforme la Tabla 2.

a 9 Funcion del canal 1/0 5: Seleccién de la funcién
utilizada en el canal I/0 5, conforme la Tabla 2.

Nota: Las opciones 6 y 7 no son utilizados.

PASL | Permite definir una nueva contrasefia de acceso,
password | Siempre diferente de cero.

Prok | Establece el Nivel de Proteccion. Vea Tabla 7.
Protection

FrEQ | Frecuencia de la red elctrica local.
Frequency
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OPERAGIGN | CICLODESINTONIA | o e BE ALARMA conFiGuRAGION | CICLODENOS | ¢ L bRt

PVy SP AEun Prkh FuR | -FuRM EYPE ol PASS
Ckrl Pb Pr n bLA {-bLRY Flar lod inLC
PVy MV ir Ptal HYR { - HYRY dPPa o3 inHC
EPr dk PSPGO - PSPY ALt un ik lo4 rSL
PSEL [k Pt I -PES A e rook o5 rSHC
ESELD HYSE PE | -PES Act | oFFS Oull
RCE LP Reke E-SP DuHC
LbdE FLSh rSP rStr
b (RS rSLL [}
oull rSHL HEYP
ouhl SPLL PRSL
SFSE SPHL Prot
SPA {-SPRY {Eau FrEQ

rell

rtEL

bAud

PrtYy

Addr

Tabla 6 — Todos los Parametros del Controlador

PROTECCION DE CONFIGURACION

El controlador permite la proteccion de la configuracién elaborada
por el usuario, impidiendo alteraciones indebidas. El parametro
Proteccion (Prot), en el ciclo de Calibracion, determina el nivel de
proteccion a ser adoptado, limitando el acceso a los ciclos, conforme
la siguiente tabla.

Nivel de Ciclos protegidos
proteccion

1 Apenas el ciclo de Calibracion es protegido.

2 Ciclos de I/0s y Calibracion.

3 Ciclos de Escala, 1/0s y Calibracion.

4 Ciclos de Alarma, Escala, I/Os y Calibracion.

5 Ciclos de Programas, Alarma, Escala, 1/0s vy
Calibracion.

6 Ciclos de Sintonia, Programas, Alarma, Escala, 1/Os
y Calibracion.

7 Ciclos de Operacion (excepto SP), Sintonia,
Programas, Alarma, Escala, 1/Os y Calibracion.

8 Ciclos de Operacién (inclusive SP), Sintonia,
Programas, Alarma, Escala, 1/Os y Calibracion.

Tabla 7 — Niveles de Proteccién de la Configuracién

Contraseia de Acceso

Los ciclos protegidos, cuando son accesados, solicitan al usuario la
Contraseia de Acceso que, si es insertada correctamente, da
permiso para alteraciones en la configuracion de los parametros de
estos ciclos.

La contrasefia de acceso es insertada en el parametro PRSS que es
mostrado en el primero de los ciclos protegidos. Sin la contrasefia de
proteccidn, los parametros de los ciclos protegidos pueden ser
apenas visualizados.

La Contrasefia de Acceso es definida por el usuario en el parametro
Password Change (PRSL), presente en el ciclo de Calibracion.

Los controladores nuevos salen de fabrica con la contrasefia de
acceso definida como 1111.

Proteccion de la contraseiia de acceso

El controlador prevé un sistema de seguridad que ayuda a prevenir
la entrada de innumerables contrasefias en el intento de acertar la
contrasefia correcta. Una vez identificada la entrada de 5
contrasefias invalidas seguidas, el controlador deja de aceptar
contrasefias durante 10 minutos.

Contraseia Maestra

En el caso de un olvido eventual de la contrasefia de acceso, el
usuario puede utilizar el recurso de la Contrasefia Maestra. Esta
contrasefia cuando es insertada, da acceso con posibilidad de
alteracion al parametro Password Change (PRSL) y permite al usuario
la definicion de una nueva contrasefia de acceso para el controlador.
La contrasefia maestra estd compuesta por los tres ultimos digitos
del numero de serie del controlador sumados al nimero 9000.

Como ejemplo, para el equipo con nimero de serie 07154321, la
contrasefia maestra es 9321.

PROGRAMA DE RAMPAS Y MESETAS

Caracteristica que permite la elaboracion de un perfil de comportamiento
para el proceso. Cada programa esta compuesto por un conjunto de
hasta 9 segmentos, llamado PROGRAMA DE RAMPAS Y MESETAS,
definido por valores de SP e intervalos de tiempo.

Pueden ser creados hasta 20 diferentes programas de rampas y
mesetas. La siguiente figura muestra un modelo de programa:

SETPCINT

SEGMENTO 8

SEGMENTO |

e M N e
T [P ir) 5

Figura 8 - Ejemplo de programa de rampas y mesetas
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Una vez definido el programa y colocado en ejecucion, el controlador
pasa a generar automaticamente el SP de acuerdo con el programa
elaborado.

Para la ejecucion de un programa con menor nimero de segmentos,

basta programar 0 (cero) para los valores de tiempo de los
segmentos que suceden el Ultimo segmento a ser ejecutado.

p
s SP1 SP2

SP3

T4=0
». Tiempo
h==d

Figura 9 - Ejemplo de programa con pocos segmentos

La funcion tolerancia de programa “Pal” define el desvio maximo
entre PV y SP durante la ejecucion del programa. Si este desvio es
excedido, el conteo de tiempo es interrumpido hasta que el desvio
quede dentro de la tolerancia programada (da prioridad al SP). Si
programado cero en la tolerancia, el controlador ejecuta el programa
definido sin considerar eventuales desvios entre PV y SP (da
prioridad al tiempo).

LINK DE PROGRAMAS

Es posible elaborar un gran programa, mas complejo, con hasta 180
segmentos, conectando los 20 programas. De esta manera, al final
de la ejecucion de un programa el controlador inicia inmediatamente
la ejecucion de otro.

En la elaboracién / edicion de un programa se define en la pantalla
“LP” si habra o no conexién a otro programa.

Para que el controlador ejecute continuamente un determinado
programa 0 programas, basta conectar un programa a él mismo o el
Ultimo programa al primero.

sv Programa 1 Programa 2

Figura 10 - Ejemplo de programas interconectados

ALARMA DE EVENTO

La funcion Alarma de Evento permite programar el accionamiento de
las alarmas en segmentos especificos de un programa.

Para que esta funcidn opere, las alarmas a ser accionados deben
tener su funcion definida como rS y son configuradas en los
parametros PE ! a PES.

Notas:

1- Antes de iniciar el programa el controlador espera que PV alcance
el setpoint inicial (“aP0").

2- Al retornar de una falta de energia el controlador retoma la ejecucion
del programa a partir del inicio del segmento que fue interrumpido.

DETERMINACION DE LOS PARAMETROS PID

La determinacion (o sintonia) de los parametros de control PID en el
controlador puede ser realizada de forma automatica y auto-
adaptativa. La sintonia automatica es iniciada siempre por requisicion
del operador, mientras que la sintonia auto-adaptativa es iniciada por
el propio controlador siempre que el desempefio de control empeora.

Sintonia automatica: En el inicio de la sintonia automatica el
controlador tiene el mismo comportamiento de un controlador
Enciende/Apaga (control ON/OFF), aplicando actuacién minima y
méaxima al proceso. A lo largo del proceso de sintonia la actuacién
del controlador es refinada hasta su conclusion, encontrandose en el
control PID optimizado. Inicia inmediatamente después de la
seleccion de las opciones FAST, FULL, RSLF o TGHT, por el
operador, en el parametro ATUN.

Controlador N1200

Sintonia auto-adaptativa: Es iniciada por el controlador siempre
que el desempefio de control es peor que el encontrado después de
la sintonia anterior. Para activar la supervision de desempefio y
sintonia auto-adaptativa, el parametro ATUN debe estar ajustado
para SELF, RSLF o TGHT. EI comportamiento del controlador
durante la sintonia auto-adaptativa dependera del empeoramiento
del desempefio encontrado. Si el desajuste es pequefio, la sintonia
es practicamente imperceptible para el usuario. Si el desajuste es
grande, la sintonia auto-adaptativa es semejante al método de
sintonia automatica, aplicando actuaciéon minima y maxima al
proceso en control enciende / apaga.
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Figura 11 — Ejemplo de una auto sintonia
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Figura 12 - Ejemplo de una sintonia auto-adaptativa

El operador puede seleccionar, a través del parametro ATUN, el tipo
de sintonia deseada entre las siguientes opciones:

o OFF: El controlador no ejecuta sintonia automatica y ni auto-
adaptativa. Los parametros PID no seran automaticamente
determinados y ni optimados por el controlador.

e FAST: El controlador realiza el proceso de sintonia automatica
una Unica vez, retornando al modo OFF cuando concluida. La
sintonia en este modo es concluida en menor tiempo, pero no es
tan precisa cuanto en el modo FULL.

e FULL: Incluso que el modo FAST, pero la sintonia es mas precisa
y demorada, resultando en mejor desempefio del control P.1.D.

e SELF: El desempefio del proceso es monitoreado y la sintonia
auto-adaptativa es automaticamente iniciada por el controlador
siempre que el desempefio empeora.

Una vez completa la sintonia, se inicia una fase de aprendizaje
donde el controlador colecta informaciones pertinentes del
proceso controlado. Esta fase, cuyo tiempo es proporcional al
tiempo de respuesta del proceso, es indicada con el sefializador
TUNE destellando. Después de esta fase el controlador puede
evaluar el desempefio del proceso y determinar la necesidad de
nueva sintonia.

Se recomienda no apagar el equipamiento y no alterar el SP
durante esa etapa de la sintonia.

e rSLF: Realiza la sintonia automética y retorna para el modo
SELF. Tipicamente utilizado para forzar una sintonia
automatica inmediata de un controlador que estaba operando en
el modo SELF, retornando a este modo en el final.

e TGHT: Semejante al modo SELF, pero ademas de la sintonia
auto-adaptativa, también ejecuta la sintonia automatica
siempre que el controlador es colocado en RUN=YES o el
controlador es encendido.
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Siempre que el parametro ATUN es alterado por el operador para un
valor diferente de OFF, una sintonia automatica es inmediatamente
iniciada por el controlador (si el controlador no esté en RUN=YES, la
sintonia se iniciara cuando pase para esta condicion). La realizacion
de esta sintonia automatica es esencial para la correcta operacion
de la sintonia auto-adaptativa.

Los métodos de sintonia automatica y sintonia auto-adaptativa
son adecuados para la gran mayoria de los procesos industriales.
Sin embargo, pueden existir procesos o incluso situaciones
especificas donde los métodos no son capaces de determinar los
parametros del controlador de forma satisfactoria, resultando en
oscilaciones indeseadas o incluso llevando el proceso a condiciones
extremas. Las propias oscilaciones impuestas por los métodos de
sintonia pueden ser intolerables para determinados procesos.

Estos posibles efectos indeseables, deben ser considerados antes
de iniciar el uso del controlador, y medidas preventivas deben ser
adoptadas para garantizar la integridad del proceso y usuarios.

El sefializador “TUNE” permanecera encendido durante el proceso
de sintonia.

En el caso de salida PWM o pulso, la calidad de la sintonia dependera
también del tiempo de ciclo previamente ajustado por el usuario.

Si la sintonia no resulta en control satisfactorio, la Tabla 8 presenta
orientacién en como corregir el comportamiento del proceso.

PARAMETRO PROBLEMA VERIFICADO | SOLUCION
) Respuesta lenta Disminuir
Banda Proporcional —
Gran oscilacion Aumentar
B Respuesta lenta Aumentar
Tasa de Integracion — —
Grande oscilacién Disminuir
i o Respuesta lenta o instabilidad | Disminuir
Tiempo Derivativo —
Grand oscilacion Aumentar

Tabla 8 - Orientacién para ajuste manual de los parametros PID

MANTENIMIENTO

PROBLEMAS CON EL CONTROLADOR

Errores de conexién y programacion inadecuada, representan la
mayoria de los problemas presentados en la utilizacion del
controlador. Una revision final puede evitar pérdidas de tiempo y
perjuicios.

El controlador presenta algunos mensajes que tienen el objetivo de
ayudar al usuario en la identificacion de problemas.

MENSAJE DESCRIPCION DEL PROBLEMA
---- Entrada abierta. Sin sensor o sefial.
Problemas de conexion ylo configuracion.
Err | Revisar | i hech |
ErrE evisar las conexiones hechas y la
configuracion.

Otros mensajes de errores mostrados por el controlador representan
dafios internos que implican necesariamente en el envio del equipo
para el mantenimiento. Informar el nimero de serie del aparato, que
puede ser conseguido presionandose la tecla [«l] por mas de 3
segundos.

CALIBRACION DE LA ENTRADA

Todos los tipos de entrada del controlador ya salen calibrados de la
fabrica, siendo la recalibracion un procedimiento imprudente para
operadores sin experiencia. Si es necesaria la recalibracion de
alguna escala, proceda como lo descrito a seguir:

Controlador N1200

e) Aplicar a la entrada una sefial correspondiente a una indicacion
conocida y poco abajo del limite superior de la indicacion.

f) Acceder al parametro “ inHc”. Con las teclas [4] y [¥], haga con
que el visor de parametros indique el valor esperado. Enseguida
presione la tecla [P,

Nota: Cuando son efectuadas comprobaciones en el controlador,
observe si la corriente de excitacién de Pt100 exigida por el
calibrador utilizado es compatible con la corriente de excitacion de
Pt100 usada en este instrumento: 0,170 mA.

CALIBRACION DE LA SALIDA ANALOGICA

1. Configurar I/O 5 para salida de corriente que se desea calibrar,
sea ella control o retransmision.

En pantalla “ckrL”, programar el modo manual (siRn).
Montar un miliamperimetro en la salida de control analégica.
Entrar en el ciclo de calibracion con la contrasefia correcta.

Seleccionar la pantalla “‘eule”. Actuar en las teclas [4] y [¥]
para que el controlador reconozca el proceso de calibracién de la
salida de corriente.

6. Leer la corriente indicada en el miliamperimetro y indicarla en la
pantalla de “‘oul.c” a través de las teclas (4] y [¥],

7. Seleccionar la pantalla “euHe”. Actuar en las teclas [4] y [¥]
para que el controlador reconozca el proceso de calibracién de la
salida de corriente.

8. Leer la corriente indicada en el miliamperimetro y indicarla en la
pantalla de “auMc” a través de las teclas [&] y [¥],

o oD

9. Presionar la tecla [P] o [« para salir de la pantalla y haga a
calibracién.

COMUNICACION SERIAL

El controlador puede ser proporcionado opcionalmente con la
interfaz  de  comunicacion serial asincrona RS-485 para
comunicacién con una computadora supervisora (master). El
controlador actlla siempre como esclavo. La comunicacion es
siempre iniciada por el master, que transmite un comando para la
direccion del esclavo con el cual se desea comunicar. El esclavo
direccionado asume el comando y envia la respuesta al master. El
controlador acepta también comandos tipo broadcast.

CARACTERISTICAS

e Sefales compatibles con el estandar RS-485. Protocolo
MODBUS (RTU). Conexion a 2 hilos entre 1 master y hasta 31
(pudiendo direccionar hasta 247) instrumentos en topologia barra
colectora. Las sefiales de comunicacidn son aislados
eléctricamente del resto del aparato;

e Maxima distancia de conexion: 1000 metros.

e Tiempo de desconexion del controlador: Maximo 2 ms después
del dltimo byte.

e Velocidad seleccionable; 8 de bits de datos; 1 stop bit; paridad
seleccionable (sin paridad, par o impar);

e Tiempo de inicio de transmision de respuesta: maximo 100 ms
después de recibir el comando.

¢ No hay aislacién eléctrica entre comunicacion serial (RS485) y el
canal 1/05.

Las sefiales RS-485 son:

D1| D [D+| B | Linea bidireccional de datos.

DO | D:[D-| A | Linea bidireccional de datos invertida. | Terminal 17

Terminal 16

a) Configurar el tipo de entrada a ser calibrada. c Conexion opcional que mejora el | Terminal 18
b) Programar los limites inferior y superior de indicacién para los GND desempefio de la comunicacion.
extremos del tipo de entrada.
¢) Aplicar a la entrada una sefial correspondiente a una indicacion
conocida y poco superior al limite inferior de indicacion.
d) Acceder al parametro “ {nLc”. Con las teclas [4] y [¥], haga con
que el visor de parametros indique el valor esperado. Enseguida
presione la tecla [P,
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CONFIGURACION DE LOS PARAMETROS DE LA COMUNICACION
SERIAL

Dos parametros deben ser configurados para la utilizacion del serial:
bRud: Velocidad de comunicacion.

PrtY: Paridad de la comunicacion.

Rddr: Direccion de comunicacion del controlador.

TABLA RESUMIDA DE REGISTRADORES
PARA COMUNICACION SERIAL

Protocolo de Comunicacion

Es soportado el protocolo MODBUS RTU esclavo. Todos los
parametros configurables del controlador pueden ser leidos y/o
escritos a través de la comunicacion serial. Se permite también la
escritura en los Registradores en modo broadcast, utilizandose la
direccion 0.

Los comandos Modbus disponibles son los siguientes:

03 - Read Holding Register 06 - Preset Single Register

05 - Force Single Coil 16 - Preset Multiple Register

Tabla Resumida de Registradores Tipo Holding Register

A continuacion se presentan los registradores més utilizados. Para
informaciones completas consulte la Tabla de Registradores para
Comunicacion Serial disponible para download en la pagina del
N1200 en el sitio web — www.novusautomation.com.

Los registradores en la tabla abajo son del tipo entero 16 bits con
signo.

Direccion Parametro Descripcion del Registrador

0000 | SP activo | Lectura: Sefpoint de Control activo (de la
pantalla principal, de rampas y mesetas o
del setpoint remoto).

Escritura: Setpoint de Control en la pantalla

Controlador N1200

Resolucion Interna:...............cccocvevrnnnnee. 32767 niveles (15 bits)
Resolucion del Display: ....12000 niveles (de -1999 hasta 9999)
Tasa de lectura de la entrada. .................. hasta 55 por segundo
Precision: ......... Termocuplas J, K, T, E: 0.25 % del span +1°C
........................... Termocuplas N, R, S, B: 0.25 % del span £3 °C
.................................................................... Pt100: 0.2 % del span
.................. 4-20 mA, 0-50 mV, 0-5 Vce, 0-10 Vee: 0.2 % del span
Impedancia de entrada: ..............ccccoovvieeiicnnces s
....................................... 0-50 mV, Pt100 y termocuplas: >10 MQ
................................................................................. 0-5V:>1 MQ
................................................. 4-20 mA: 15 Q (+2 Vec @ 20 mA)
Medicion do Pt100:...............cccccovvnnee. Tipo 3 hilos, (2=0,00385)
con compensacion de longitud del cable, corriente de excitacion
de 0,170 mA.

Todos los tipos de entrada calibrados de fabrica. Termocuplas
conforme norma NBR 12771/99, RTD’s NBR 13773/97;

SALIDA ANALOGICA (l/05)-.......... 0-20 mA 0 4-20 mA, 550 Q max.
. 31000 niveles, aislada, para control o retransmision de PV y SP

CONTROL OUTPUT:
...... 2 Relés SPST-NA (/01 y 1/02): 1,5 A/ 240 Vca, uso general
............................ 1 Relé SPDT (I/03): 3 A/ 250 Vca, uso general
.................. Pulso de tensién para SSR (1/05): 10 V max. / 20 mA
......... Pulso de tension para SSR (/03 y 1/04): 5V max. / 20 mA

COMPATIBILIDAD ELECTROMAGNETICA: ........ EN 61326-1:1997
y EN 61326-1/A1:1998
SEGURIDAD.............cccooneeene. EN61010-1:1993 y EN61010-1/A2:1995

INTERFACE USB: 2.0, clase CDC (puerto serie virtual), protocolo
MODBUS RTU.

CONEXIONES PROPIAS PARA TERMINALES TIPO HORQUILLA
DE 6,3 mm;

PANEL FRONTAL.: IP65, policarbonato UL94 V-2;
CAJA: IP30, ABS+PC UL9%4 V-0;

INICIA OPERACION: después 3 segundos de encendida la
alimentacion;

CERTIFICACIONES: ..., CE / UL (FILE: 300526)
IDENTIFICACION
N1200 - 3R- 485 - 24V
A B c D

principal.
Rango maximo: desde SPLL hasta el valor
establecido en SPHL.
0001 PV Lectura: Variable de Proceso.
Escritura: no permitida.
Rango maximo: el minimo es el valor
establecido en SPLL y el maximo es el
valor establecido en SPHL y la posicion del
punto decimal depende del valor de dPPa.
En el caso de lectura de temperatura, el
valor siempre sera multiplicado por 10,
independientemente del valor de dPPo.
0002 MV Lectura: Potencia de Salida activa (manual
0 automatico).
Escritura: no permitida. Ver direccion 28.
Rango: 0 a 1000 (0.0 a 100.0 %).
ESPECIFICACIONES
DIMENSIONES: ...........ccccocoovimriirriinnee 48 x 48 x 110 mm (1/16 DIN)
................................................................ Peso Aproximado: 150 g
RECORTE EN EL PANEL. ................. 45,5 x 45,5 mm (+0,5 -0,0 mm)
ALIMENTACION: ... 100 a 240 Vcalcc (10 %), 50/60 Hz
Opcional 24 V. .........cccovuue. 12224 Vee /24 Vica (-10 % / +20 %)
CONSUMO MAXIMO:.....e.vveceaeereererreereissesesseeseeseneesesssseeeseeeens 9VA
CONDICIONES AMBIENTALES:
Temperatura de Operacion: ...........cccocveeverreseerrernnens 5a50°C
Humedad Relativa: ...........ccocoovunirnrineenee. 80 % max. hasta 30 °C

Para temperaturas mayores que 30 °C, disminuir 3 % por °C
Uso interno; Categoria de instalacién Il, Grado de contaminacion
2; altitud < 2000 m

ENTRADA........ T/C, Pt100, tension y corriente (conforme la Tabla 1)

A: modelo de controlador:
N1200;

B: Opcionales de I/O:

Nada mostrado (versidn basica, sin los siguientes opcionales);
3R (versién con Relé SPDT disponible en 1/03);
DIO (versién con 1/03 e /04 disponibles);
HBD (versién con deteccion de Resistencia Quemada);

C: Comunicacion Digital:
Nada mostrado (versién basica, sin comunicacién serial);
485 (versién con serial RS485, Modbus protocol)

D: Alimentacién Eléctrica:
Nada mostrado (versidn basica, alimentacion de 100 a 240
Vcalcc);
24V (versién con alimentacion de 12 a 24 Vcc / 24
Vca);

GARANTIA

Las condiciones de garantia se encuentran en nuestro sitio web
www.novusautomation.com/garantia.
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