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adelante  Palabra

iGracias por adquirir nuestros productos! Este manual describe las funciones, la configuracién, los métodos de cableado y el funcionamiento de nuestro sistema de control de temperatura programable.
Instrucciones de uso, etc. Lea este manual de instrucciones antes de utilizar el producto. Después de leerlo, guardelo en un lugar donde pueda consultarlo facilmente.

Esto es para su referencia durante la operacién.

N Ota significado

La calidad y funcionalidad de esta serie de productos se mejoran constantemente. Si existe alguna discrepancia entre el producto real y el contenido de este manual, consulte el producto real o consulte con personal técnico.

Por favor, contactanos. Gracias por tu apoyo.

Historial de revisiones

Version Fecha de revisién Notas de revisién mantenedor

1.0 20 de octubre de 2025 Version inicial sotavento
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1. Antes de usar

1 . 1 Desempaquetado

Al abrir la caja, evite aplicar fuerza excesiva. La caja debe estar en posicion vertical y abrirse por la abertura sellada. Retire los instrumentos de la caja y confirme el control...

La carcasa del dispositivo no presenta deformaciones, dafos ni grietas. Si detecta algtin dafio u otra anomalia, péngase en contacto con nuestro equipo de ventas de inmediato.

1.2 Lista de piezas

Estimado cliente, por favor, revise los productos y accesorios con la lista de empaque después de abrir el paquete. Si encuentra alguna discrepancia, comuniquese con nuestro departamento de ventas de inmediato.

Péngase en contacto con el personal de ventas.

1.3 Precauciones

Solo personal de mantenimiento profesional que haya recibido la capacitacion pertinente sobre equipos eléctricos y posea conocimientos eléctricos suficientes puede instalar este producto.

- No limpie la pantalla LCD con solventes orgdnicos ni la apriete con objetos afilados, ya que esto puede dafiarla.

Utilice el controlador seguin lo permitan sus especificaciones de funcionamiento. Por lo general, no desmonte el controlador usted mismo para evitar posibles riesgos.

Riesgo: Si el controlador presenta algun fallo, contacte primero con nuestro personal técnico. El desmontaje del controlador solo est4 permitido y supervisado por nuestro personal técnico.

Utensilios.

Al ensamblar o desarmar médulos, todas las fuentes de alimentacién externas del sistema deben desconectarse antes de continuar. Si no se desconectan todas las fuentes de alimentacién externas...
Desconectar la fuente de alimentacién puede provocar una descarga eléctrica, un mal funcionamiento del médulo o una operacién accidental.

No utilice controladores programables en los siguientes lugares: lugares con polvo, vapores de aceite, polvo conductor, gases corrosivos o gases inflamables.

En situaciones en las que el producto esta expuesto a altas temperaturas, condensacién, viento, lluvia o vibraciones e impactos, descargas eléctricas, incendios o mal funcionamiento también pueden causar dafios.

Maloy peor;

Durante la instalacion, evite que virutas de metal y extremos de cables caigan en los orificios de ventilacion del controlador, ya que esto podria provocar incendios, mal funcionamiento o funcionamiento incorrecto.

Después de la instalacién, asegtirese de que no haya objetos extrafios en la superficie de ventilacién; de lo contrario, podria provocar una mala disipacién del calor, incendio, mal funcionamiento o mal funcionamiento.

Durante la instalacion, asegurese de que el médulo esté bien conectado a su conector correspondiente y fije firmemente los ganchos de conexién. Si el médulo esta mal instalado, [puede que sean necesarios pasos adicionales).
Puede provocar fallos de funcionamiento, averias y desprendimientos.

Antes de realizar el cableado, se deben desconectar todas las fuentes de alimentacién externas del sistema. Si no se desconectan completamente, [podrian requerirse pasos adicionales].

Puede provocar descargas eléctricas, mal funcionamiento del equipo o accionamiento accidental;

Los terminales de los cables deben estar correctamente aislados para garantizar que la distancia de aislamiento entre ellos no se reduzca tras la instalacion en el bloque de terminales. De lo contrario, se producira...
Descarga eléctrica o dafio al equipo.

Las especificaciones de potencia de entrada de este producto se detallan en las especificaciones técnicas. Asegurese de que la fuente de alimentacién suministrada cumpla estrictamente con las especificaciones proporcionadas.
Si la potencia suministrada no esta dentro del rango requerido, este producto podria sufrir dafios graves. Por lo tanto, revise la fuente de alimentacién conmutada periédicamente.
¢Es estable la fuente de alimentacién de CC proporcionada?

- El controlador debe calibrarse anualmente. Si el error del controlador supera el rango aceptable, generalmente se debe a humedad, polvo o corrosién.
Esto se debe al gas. Limpiar y secar el interior del controlador suele solucionar el problema. Si el problema persiste...

Comuniquese con nuestro personal técnico para obtener ayuda.
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2. Especificaciones del producto

2.1 Descripcién general

El sistema de control de temperatura inteligente con grabacién tactil PID multicanal inteligente de la serie MM7R-32MR-XXXTC es un sistema lider en la industria y entre las marcas importadas, y revoluciona el control de temperatura tradicional.

La nueva generacién de productos integra un controlador de temperatura, un registrador sin papel y una funcién tactil de interfaz hombre-maquina, con un modo de visualizacién digital unificado para el controlador de temperatura.

2.2 Apariencia del producto
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USB, para nimeros de recetas
Segun datos histéricos

Importar o exportar

2.3 Caracteristicas principales

Cuenta con una pantalla LCD a color TFT de 7 pulgadas con amplio &ngulo de visién, alto brillo y alto contraste.

- El disefio del menu chino es intuitivo e informativo.

= La interfaz de pantalla tactil es facil de usar, facil de aprender y utilizar, y répida de operar.

El nuevo algoritmo PID inteligente permite un control sin sobreimpulsos ni subimpulsos de objetos complejos con retrasos de tiempo prolongados.

Una nueva generacién de productos que integra un controlador de temperatura, un registrador sin papel y una funcién tactil de interfaz hombre-méquina.

Admite mdltiples bucles de entrada/salida de control y medicién programables, que pueden funcionar de forma independiente.

Cada canal admite la edicién de 40 curvas de temperatura y también se puede editar, importar y exportar a través de Excel.

Admite control de comunicacién esclavo MODBUS-RTU estandar y la configuracién de campo es flexible y conveniente.

Las entradas de termopar y RTD emplean correccién no lineal, lo que da como resultado una alta precisién de medicién y una buena estabilidad.

Utiliza un dispositivo de almacenamiento de gran capacidad, con una configuracién basica de 8Mbit.

La funcién de registro de datos muestra tendencias en tiempo real y proporciona datos registrados en forma de informe, asi como funciones de alarma.

Los datos histéricos y las recetas del programa de curvas se pueden importar o exportar a través de una unidad flash USB para su posterior anélisis y procesamiento en una computadora.
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2.4 Especificaciones técnicas

Especificaciones de la unidad de pantalla tacti

espectaculo

Tamafio de la pantalla

TFT de 7"

Resolucién de pantalla

800*480

color 65536 colores
brillo 250 cd/m22
Tipo de luz de fondo condujo

Vida util de la retroiluminacion

20.000 horas

TipO tactil Pantalla tactil resistiva industrial de 4 lineas (dureza superficial 4H)
hardware
procesador ARM9 de 32 bits, velocidad de reloj de 600 MHz
Memoria Memoria DDR2 de 32 MB
memoria 64 MB de espacio del sistema + 8 MB de almacenamiento de datos histéricos
zumbador tener
Guardado de datos durante un cortd de energia Soporte para pantalla tactil

RTC

Reloj en tiempo real incorporado

Interfaz de comunicacién

Puerto USB

USB 2.0*1: Cambio entre USB HOST (para conectar unidades flash USB) y USB Slave (para conectar software de configuracion).

Caracteristicas de la simulacién

Tipo de sefial de entrada

- Sefal de voltaje lineal: 0~10 V, rango calibrado: -2000°C~2000°C (se requiere personalizacion).

- Sefial de corriente lineal: 0~20 mA, rango calibrado: -2000°C~2000°C; 4~20 mA, rango calibrado:
-2000°C~2000°C.

- Termopares: K (-50 ~ 1300°C), S (-50 ~ 1700°C), T (-200 ~ 350°C), E (0 ~ 800°C).
J (0~ 1000 °C), B (300 ~ 1800 °C), N (0 ~ 1300 °C), R (-50 ~ 1700 °C), WRe526 (0 ~ 2300 °C) y
WRe325 (0 ~ 2300 °C) requieren personalizacion;

- Detector de temperatura de resistencia (RTD): Pt100 (-200 ~ 600 °C)

NiGmero méximo de canales

Canales 2-10

Precisién del sensor

- +0,2 % FS (PT100 RTD), +0,8 % FS (voltaje lineal y corriente lineal); +0,2 % FS + 2,0 °C (cuando se utiliza la entrada de termopar y se

= utiliza la medicién de temperatura del elemento interno para compensar la unién fria) requiere personalizacién;

Periodo de muestreo

Menos de 1 segundo.

Coeficiente de deriva de temperat]

lraValor tipico: 50 PPM

Relacién de rechazo de modo comuin

Valor tipico: 85~110dB.
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Impedancia de entrada

La sefial de entrada de voltaje estandar es 500KQ.

La entrada de sefial de corriente estandar es de 250 Q (4~20 mA).

Otras entradas de sefial son superiores a 20 MQ.

Detector de temperatura de resistencia

Excitacién de fuente de corriente constante, corriente menor a 1 mA.
T100

Utilice una conexién de dos o tres cables, donde cada cable tenga una resistencia maxima de 10 Qy los valores de resistencia deben ser idénticos.

Manejo de errores de entrada

Cuando la entrada del RTD PT100 se desconecta o se cortocircuita, se mostrara una alarma de falla del termopar.

Parémetros de potencia

Desarrollado por

Voltaje de alimentacién de CC: (9~28) VCC; consumo méximo de energia: 7,5 W; conexién de terminal; con proteccién de conexién inversa.

Nivel de proteccién EMC

IEC 61000-4-2 ESD: +4 kV para contacto, +8 kV para aire; IEC 61000-4-4 EFT: +4 kV

Caracteristicas de salida

Salida analégica

Admite salida analégica "0 ~ 10 V" o salida analégica 0 ~ 20 mA que requiere personalizacion.

Salida digital

Hasta 16 canales, 250 VCA, 3 A, contactos de relé normalmente abiertos.

Otras caracteristicas

Vigilancia del hardware

Integrado dentro de la CPU, garantizando un funcionamiento seguro y confiable a largo plazo.

Reloj de tiempo real

Utiliza un reloj de tiempo real de hardware altamente estable con una precisién de reloj de +5 ppm y funciona con una bateria en caso de corte de energia.

Almacenamiento de datos

Todos los datos se almacenan en la memoria FLASH, eliminando la necesidad de una baterfa de respaldo y garantizando que no se pierdan todos los datos histéricos y parédmetros de configuracion.

Perdido debido a la electricidad.

Interfaz de comunicacion

Interfaz de comunicacién RS-485.

Protocolo de comunicacién

Adopta el protocolo de comunicacién estandar MODBUS-RTU y puede comunicarse directamente con HMI y DCS populares en el mercado.

Tiempo de grabacion

2 canales, intervalo de grabacién de 5 segundos, aproximadamente igual a: 17 (unidad: dia) = (intervalo de grabacién x capacidad de almacenamiento + (12 + 8 * nimero de

canales)) + 86400.

tamafio

Dimensiones externas: 203 mm x 149 mm x 52 mm

Tamafio de apertura 192 mm x 138 mm

Espesor del panel de montaje

Mayor a 1,5 mm

Condiciones ambientales

Condiciones de funcionamiento: Temperatura (-10~50)°C, humedad relativa 0%~85% (sin condensacién)

Transporte y almacenamiento

Temperatura (-20~60)°C, humedad relativa 0%~95% (sin condensacién); altitud: <2000 metros.

2.4.1 Definicién del modelo

Basico
Cédigo y su descripcion
modelo

MM7

Serie Aimo Xun de 7 pulgadas

Cantidad analégica

Entrada/salida de 0~10V, 0~20 mA

tipo R

Afadir entrada PT100 a la clase A.

Total de entradas/salidas digitales

10 entradas digitales + 10 salidas digitales

Agujas

16 entradas digitales + 16 salidas digitales
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METRO Serie general

Subtipos de productos

Salida de relé pura

Tipos de salida digital
Salida hibrida de transistor y relé NPN

0 ninguno

Namero de canales de entrada analégicos

5 Ruta 5 (Ruta Basica)

2 2 salidas analdgicas

N

Salida analégica de 4 canales

Namero de canales de salida analogicos

o

Salida analégica de 8 canales

10 salidas analégicas

2 Ruta 2

4 Ruta 4
Recuento de canales PT100

8 Ruta 8

12 Ruta 12

Sistema de control de temperatura

Caracteristicas especiales

2.5 Instalacion

2.5.1 Entorno de instalacién

-Temperatura ambiente: 0°C-50°C; Humedad ambiente: 0%-85% (sin condensacién).

Evite la luz solar directa y la instalaciéon en lugares con vapor, gases corrosivos, gases inflamables, fuentes electromagnéticas fuertes, polvo o cenizas.

En entornos con altos niveles de polvo, sal o polvo de hierro, o donde la maquina host puede ser salpicada con agua, aceite o gotas de medicamentos, experimentara vibracién e impacto directos.

El lugar.

El espesor de la placa de acero del panel de interfaz hombre-maquina no debe ser inferior a 1,5 mm para evitar vibraciones.

Asegurese de que haya una buena ventilacién alrededor del controlador para facilitar la disipacién del calor.

Requisitos de proteccion: El panel frontal de la interfaz hombre-méquina cumple con los requisitos de proteccion de NEMA 1.

Requisito de voltaje de entrada de la fuente de alimentacion: CC 9V ~ CC 28 V. Se debe tener especial cuidado de mantenerlo alejado de convertidores de frecuencia y fuentes de alimentacién conmutadas.

Para este tipo de equipos, tanto los cables de entrada como de salida deben estar blindados, y la malla de blindaje debe estar conectada al punto de tierra estrella del sistema.

La fuente de alimentacién de CC debe estar adecuadamente aislada de la fuente de alimentacién de CAy no se debe permitir que ingrese a la interfaz hombre-maquina, a cargas inductivas o a los circuitos de entrada del controlador.

Cuando se utiliza una fuente de alimentacion compartida, el fusible de accion rapida interno del producto puede brindar proteccion contra un voltaje de potencia excesivamente alto, pero no puede garantizar la seguridad.

8
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Los componentes electrénicos internos no estan dafiados.

2.5.2 Dimensiones de instalacién

Las dimensiones de la apertura de instalacion se muestran en el diagrama siguiente.

FFRLR~ 138(W+2)

192(L+2)
203 62 190

TOUCH control EER R;s
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L e e o
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e
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2.5.3 Definicién de interfaz

Salida analégica 0-10 V Entrada del sensor

mddulo de entrada digital .
-El diagrama de cableado es el siguiente: y 9 Médulo

O

(7

/f

COMEDAD DAT S5/S0 X0 X1 K2 X3 X4 X5 £6 KT K10 X11 X12 ¥13 X14 X15 X16 X17

Transmisor
Entrada de 0-20 mA
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®
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AMSAMOTION Aucomation
Entraday ——

Modbus

Noticias

COMO YO ¥1 ¥2 YICOMIY4 Y5 ¥6 ¥7 COM2Y10 Y11 Y12 Y13COM3Y14 Y15 ¥16 Y17

Salida digital
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Instrucciones de cableado de entrada

Definiciones de terminales MM7R-32MR-522TC

Marcas terminales

Descripcién de la funcién

+24V

Terminal positivo de la fuente de alimentacién de 24V CC

oV

Terminal negativo de la fuente de alimentacion de 24 V CC

A0+

No usado

BO-

No usado

Al+

Sefial Modbus-rtu-RS485 A+

B1-

Sefial Modbus-rtu-RS485 B-

COM4

Terminal comdn para entradas analégicas de los canales 1-5

INO

Canal 1: Canal de entrada analdgica (voltaje de 0~10V,

personalizable) o canal de entrada de corriente de 0~20 mA.

EN1

Canal 2: Canal de entrada analdgica (voltaje de 0~10V,

personalizable) o canal de entrada de corriente de 0~20 mA.

COM5

Terminal comUn para salidas analégicas de los canales 1y 2

DAO

Canal 1: Canal de salida analégica

(voltaje 0~10V o corriente 0~20 mA).

DA1

Canal 2 Entrada analégica Voltaje 0~10 V

Canal de salida (o corriente de 0~20 mA)

S/S0

Terminal comun de los canales de entrada digital 1-16

X0~X17

Canales de entrada digital 1-16

Marcas terminales

Descripcién de la funcién

COMO

Terminal comun de los canales de salida digital 1-4

Afios 0 a3 Canales de salida digital 1-4
CO'VH Terminal comun de los canales de salida digital 5-8
Afios 4a7 Canales de salida digital 5-8
COMZ Terminal comun de los canales de salida digital 9-12
Afios 10213 Canales de salida digital 9-12
COM3 Los canales de salida digital 13-16 son comunes
Afios 14217 Canales de salida digital 13-16

R/S

La luz indicadora de parada de funcionamiento permanece fija en verde durante el

La luz siempre se pone roja cuando uno se detiene.

ERRAR

Laluz indicadora de error esté apagada cuando no se ha producido ningdn error.

Generalmente se ilumina una luz naranja cuando ocurre un error.

LLAVE

Presione el botén de parada y aparecerd una ventana emergente.

TO+

Canal 1 RTD Canal de entrada positivo

Canal 1 RTD Canal de entrada negativo

T1+

Terminal positivo del canal de entrada RTD del segundo canal

uncionamiento.

T1-

Terminal negativo del canal de entrada RTD del segundo canal

[Nota] El cableado especifico debe basarse en las marcas del cuerpo del dispositivo. Las funciones de entrada y salida digitales se definen seleccionandolas en la pagina.

3. Instrucciones de cableado

3.1 Cableado de la fuente de alimentacién

Voltaje de alimentacién de CC: 9~28 VCC.

3.2 Cableado de salida de relé

Terminales de salida de relé: COM (terminal comdn), YO (terminal normalmente abierto). "Terminal normalmente abierto" significa que, cuando la salida no es vélida, este terminal se desconecta del terminal comun.

Esta abierto; cuando la salida esta activa, este terminal se energiza (en cortocircuito) con el terminal comun. La capacidad del relé es de 3 A/220 V CAy funciona cuando la carga supera el valor nominal.

Por favor, utilice un relé intermedio.

EB8IR
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3.3 Cableado de entrada de sefial

Para los cables PT100, utilice cables resistentes a altas temperaturas y de baja resistencia.

PHLERTDIERE —ZERTDIERE POZERT D1
O,

Tx+ Tx- Tx+ Tx- Tx+ Tx-

PLCEITPT100%I A PLCEITPT100%I A PLCEITPT1004%

Diagrama de entrada analégica:

{EmiEE

GND Vin

N1 | [H---- g IN1

GND

INO @D_ : soutg Vin Fo— +
= é’é GND=S

3.4 Cableado de comunicacién

Para el cable de comunicacién MODBUS-RTU-485, utilice un cable de par trenzado blindado. Si la longitud del cable supera los 1000 metros, se debe utilizar un repetidor RS485.

Ampliar la linea de comunicacién; al comunicarse con una linea de mas de 100 metros, la resistencia debe aumentarse a 120Q para reducir reflexiones y ecos.

La resistencia de terminacién debe aplicarse a los extremos més alejados de la linea de comunicacién RS-485.
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4. Descripcion de la pantalla

41. Correr Interfaz de usuario Relé de salida

Estado de alarma

ayuda

Mend principal

Porcentaje de salida

Ejecutar operacion

Valor de medicién en tiempo real

Editor de programas

Configuracién de parametros

Registros histéricos

o . “onr
b it A\ it
100% n" 100%

' Inicio/parada de calefaccion
(u ]

PORO O

Ntmero de segmento mas
Visualizacién de alarma 9

0°C/min
Visualizacién de la hora -0Sec

Inicio de sesién de usuario

La interfaz de operacién puede mostrar simultdneamente valores de medicion, valores de estado y botones de operacién de mdiltiples canales. @ O @ Botdn para iniciar o detener la adicion
La luz indicadora esaend\da y puaulsar\a para modificar el nimero de segmento del programa en ejecucién. Cuando esta encendida, significa que el autoajuste est activado. Para obtener instrucciones detalladas, consulte la configuracién de pardmetros.

Cuando el relé esta habilitado, la luz indicado‘g‘se ilumina segun la salida real. Cuando el valor medido muestra "850.0", la entrada de sefial esté abierta o en cortocircuito, lo que desconecta el circuito.

Al activarse la alarma, se iluminaré la luz corresp ente. Pulse para acceder a la interfaz de visualizacién de alarmas y ver su estado.

4.2 Interfaz de edicién de programas

Importacién USB, exportacién USB, guardar y escribir en PLC.

—" |\I‘B“ = "?‘ ayuda
titulo
== | CHEECE |FEEE" CainD| RENES<D| DFEEHD | SFEECEAEE
ero de canal
Nimero de segmento del programa 811 150.000 101 100 811
83.1 150.000 100
100 i
‘ 150.000
Area de edicién de datos TR -
50000 |
150.000
150,000 :
150.000 100
150000 100 E
Barra de herramientas de edicion >
[IEN SRR
e <
a través del mend principal o @ El botén ingresa a la interfaz de edicién del programa: se utiliza para fines de control donde un valor determinado necesita cambiarse automaticamente de acuerdo con un patrén de tiempo determinado.

El sistema esta disefiado para diversas aplicaciones. Cada canal de su proceso de control cuenta con una funcién de configuracién de programa de 40 segmentos, que permite configurar diversos puntos de ajuste, velocidades de calentamiento y tiempos de mantenimiento.
Limitacién de potencia; el programa se puede modificar durante la operacién controlada por el programa; cuenta con tecnologia de retencién de apagado. Median- . Se puede acceder al botén a través de USB.

Importe o exporte archivos CVS de recetas de programa para facilitar su edicién en Excel e importarlos directamente al controlador. (Nota: La Gltima parte, "#&", es una repeticién de la oracién amencrﬂe omifitde)se utiliza después de escribir en el PLC.

Este programa de receta debe escribirse en un estado completamente inactivo; de lo contrario, el proceso de escritura podria fallar. Pulse el botén [}] para guardar todos los programas de receta modificados.

Siingresa manualmente, utilice las funciones agregar, eliminar, insertar, copiar, mover hacia arriba y mover hacia abajo en la barra de herramientas de edicién para modificar los datos de la receta y guardarlos.

Escribir al PLC.

12
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4.3 Interfaz de configuracién de parametros

Visualizacién de la pagina del canal

=, &

a través del men principal o El boton lleva a la interfaz de configuracién de parametros: Esta interfaz permite configurar los parametros PID y los interruptores de funcion. Se requieren privilegios de administrador o superiores.

Utilice los botones [3] [4] para cambiar entre las diferentes paginas de pardmetros del canal. Para obtener descripciones detalladas de los parametros, consulte el Capitulo 5.
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4.4 Interfaz de historial

Cambiar a la pagina de datos histéricos.

cabeza
Establecer rango de tiempo

Las curvas histéricas muestran

- L—

Eje de temperatura del eje Y

. 1L—

Espectaculo

Linea de tiempo X

a través del men principal o @ El bot6n conduce a la interfaz de la curva histérica: se utiliza principalmente para consultar y mostrar las mediciones reales correspondientes a cada canal en las curvas histéricas.

Valores: X es el eje del tiempo, Y es el eje de la temperatura. Los valores medidos se muestran como una curva de color especifica. Mueva los [7][8][3][4] correspondientes a...
Para mover el eje del tiempo hacia la izquierda y la derecha, y el eje de la temperatura hacia arriba y hacia abajo, presione [k] o [L] para acercar o alejar los rangos de tiempo y temperatura correspondientes.

Al configurar el rango de tiempo de visualizacién y modificar el tiempo histérico de la curva, puede consultar el valor de medicién de un canal especifico en un tiempo histérico determinado y el valor en ese momento.

El grafico de tendencias se muestra a continuacién.

waHEERE

O EifAiE

O ElrEreiEl EES T

il = o LBl
@ $EERTH

2025 F 1 B 14 =]

15 Bt 2t .53\ 24 ]
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4.5 Interfaz de datos histéricos

Exportar datos histéricos

s v 00 L om |00 Jow | |
s el 00 Lom oo Jow | |

Establecer rango de tiempo

Periodo de grabacion

Botdn Guardar y Abrir

Mostrar barra de herramientas

através del mena prind‘EI o El botén conduce a la interfaz de datos histéricos: las tablas histéricas en la interfaz registran los [valores de medicion] y las [configuraciones] de cada canal.
[Valor fijo] permite ver el lapso de tiempo de los datos mediante la configuracién. Haga clic en el botén de abajo. B[S] ne desplazarse por la tabla hacia arriba; haga clic
Los botones [6] a coa(ién nn desplazarse por la tabla hacia abajo; al hacer clic en los botones [3]y [4] a continuacién, se desplaza la tabla hacia la izquierda y hacia la derecha. Periodo de grabacién

El intervalo de tiempo para guardar datos se establece en segundos. Los datos del historial solo se guardaran al pulsar el botén "Guardar en disco". Para cambiar entre la configuracién de guardado y la de disco, utilice este botén_-

Cambiar a la pagina de exportacién de datos.

4.6 Interfaz de visualizacién de alarmas

ayuda

Botones de pagina arriba y pagina abajo

refrescar

contenido de la alarma

Mostrar el nimero de alarmas.

a través del mend principal o A Presione el botén para ingresar a la interfaz de visualizacién de alarma: la tabla de alarma en la interfaz registra informacion relacionada con la alarma y el estado intermitente es...

Informacién de alarmas en curso. Use [y] o [Y] para desplazarse hacia arriba y hacia abajo y ver la pagina. La informacién de alarmas es en tiempo real y no se graba.

15
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4.7 Interfaz de exportacién de datos

Cambiar a la pagina de gestion de archivos

Establezca el lapso de tiempo para exportar datos.

Hora actual del sistema

Exportar barra de progreso y nimero de barras

/

Calibracion de la hora del sistema

Area de visualizacion de indicaciones |

Boton de exportacion

Eliminar datos histéricos

Através de la interfaz de datos histéricos . El botén conduce a la interfaz de exportacion de datos: La interfaz de exportacién de datos se utiliza principalmente para exportar o eliminar datos histéricos guardados.
La eliminacién de datos requiere privilegios de administrador o superiores. Los datos histéricos se pueden borrar mediante eliminacién parcial o total. AsegUrese de que su sistema esté correctamente calibrado.
Tiempo. Exportacién de datos: Después de insertar la unidad USB, seleccione el periodo y haga clic en "Exportar datos". Los datos seleccionados se exportardn a la unidad USB.
El archivo se llama "Objeto de grupo de curvas histéricas.CVS". No es necesario guardar ningun archivo en la unidad USB durante la exportacién, ya que los datos se pueden visualizar directamente en el ordenador.

Cualquier herramienta.

Nota: La unidad USB tarda un tiempo en reconocerse. Espere un momento después de insertarla antes de exportar.

4.8 Interfaz de inicio de sesién de usuario

Botén de cerrar

Nombre de usuario actual

Nivel de usuario actual

Entrar a la pagina de inicio de sesin

Cerrar sesién del usuario actual

a través del mend principal o @ gl boton conduce a la interfaz de inicio de sesién de usuario: se utiliza principalmente para iniciar sesién y mostrar usuarios con diferentes permisos; presione [Iniciar sesién].
El botén abriré el cuadro de didlogo de inicio de sesién. Seleccione el usuario que desea iniciar sesion, introduzca la contrasefia o indique el tiempo que debe permanecer conectado antes de cerrar sesién automaticamente (predeterminado).
(Nota: 0 indica que no se cierra sesién automaticamente). Luego, haga clic en [Iniciar sesién] para confirmar. Si el nombre de usuario y el nivel de usuario actuales son 0, no hay ningun usuario conectado.

Este usuario ha cerrado la sesién de todos los usuarios conectados. También puede cerrar la sesién manualmente haciendo clic en "Cerrar sesion”. El cuadro de didlogo de inicio de sesién es el siguiente:
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S
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Nota: Contrasefias predeterminadas: Operador 111111, Administrador 222222, Mantenedor 333333.

4.9 Interfaz de cambio de contraseiia

Botén de cerrar

Nombre de usuario actual

Nivel de usuario actual

Ingrese al cuadro de didlogo de cambio de contrasefia

Entrar al cuadro de didlogo de gestion de usuarios

Acceda a la interfaz de cambiS€ contrasefia a través del ment principal: Después de iniciar sesién, haga clic en [Cambiar contrasefia] para ingresar al cuadro de didlogo de cambio de contrasefia y modificar la contrasefia con la que inicié sesién actualmente.
Para administrar la contrasefia de un usuario, haga clic en "Administracién de usuarios" para acceder al cuadro de didlogo. Esto le permite administrar y modificar las contrasefias de los usuarios de nivel inferior al suyo.
Cédigo, etc.

Nota: Recuerde la contrasefia después de cambiarla por defecto, de lo contrario no podra iniciar sesién en el sistema.

& pmEn L=T & mreE %
| mme sea BUEE | ERgEe
B BER
f mEn
HE:
|
WE
l[ wwas | mwRe || ewms || weEe || oBn
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4.10 Interfaz de gestién de archivos

F

BmkH/ $mces_DIR_USER/

BN x
® smm - Yuw ©Ou=w [O#e & Ee= [ ee @ TF-@&
= & b E
-
- UE
#o+ 2

Acceda a la interfaz de adMMistracion de archivos a través del ment pﬁpa\ o presionando el botdn en la interfaz de exportacién de datos: Esto le permite cortar, copiar y administrar archivos en su maquina local y unidad USB.

Operaciones como pegar, renombrar y eliminar facilitan la importacion y exportacin de archivos de datos y su almacenamiento diferenciado.

4.11 Interfaz de entrada/salida

ShEbEThL
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Acceda a la interfaz de entratta/salida de E/S a través del menu principal: Puede configurar puntos de E/S fijos para funciones especificas para conectar dispositivos externos para control de entrada/salida.

Nota: Todos los puntos de configuracién deben ser diferentes, de lo contrario se producira un error.

4.12 Subinterfaz del menu principal

fEEREn
o A

Mend principal

Acceso a las subinterfatesa través del men principal: EIl ment principal contiene todos los botones de interfaz para acceder a la interfaz correspondiente.
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5. Instrucciones de configuracién de parametros

5.1 Descripcién del parametro PID; (Nota: Cuando hay N canales: direccién MODBUS = direccion MODBUS + 100 * (N-1))

parametro

valor inicial

Tipo de pardmetro

MODBUS

DIRECCION

funcionar

ilustrar

Tipo de control PID 0 Entero 1000 Lecturay escritra Tipo de control PID, el valor predeterminado es 0y cuando es 5, se autoajustara una vez.
DA controla la direccion 0 Entero 1001 Lectura y escritdra DA controla la direccién
Tipo de curva de aumento de temperatura O Entero 1 002 Lectura y escritra Tipo de curva de calentamiento PID
El limite superior de calibracién de salida PID se establece en 0~4000, y la salida de control PID es...
Limite superior de calibracién de salida PID 4000 Entero 1 003 S6lo lectura
Si se descarta el 50%, el resultado final es 4000 * 50% = 2000.
Limite inferior de calibracién de salida PID 0 Entero 1004 sslo lectura Limite inferior de calibracién de salida PID

Valor maximo de salida PID

100.0

nimeros de punto flotant

1005

Lectura y escrit

ra El valor méximo de salida PID es 100% por defecto, variando de 0 a 100.

Valor minimo de salida PID

0.0

nimeros de punto flotant

1007

Lectura y escrit

ra El valor méximo de salida PID es 0% por defecto, con un rango de 0 a 100.

PID proporcional pb

0,45

nimeros de punto flotant

1009

Lectura y escrit

ra La banda proporcional Pb se actualiza después de la sintonizacién o manualmente.

Tiempo integral Ti

0.0

nimeros de punto flotant

1011

Lectura y escrit

ra El tiempo integral Ti se actualizara después del ajuste o manualmente.

Tiempo diferencial Td

1.83

nimeros de punto flotant

1013

Lectura y escrit

ra Actualice el tiempo diferencial Td después del ajuste o actualicelo manualmente.

Periodo de control ts

0.1

numeros de punto flotant

1015

Lectura y escrit

El periodo de control PID ts (predeterminado: 0,1 segundos) es el intervalo entre los cambios de salida PID.

Cuanto més rapido aumenta la temperatura, més corto es el ciclo.

Temperatura de la zona muerta

20.0

nimeros de punto flotant

1017

Lectura y escrit

de zona muerta pi 20 =0,2 °C. Cuando la temperatura se acerca a la temperatura objetivo...

La salida PID no se actualizara dentro de la zona muerta.

Coeficiente de aumento de temperatura exponencial

5.0

nimeros de punto flotant

1019

Lectura y escrit

El coeficiente de calentamiento exponencial predeterminado es 5, con un rango de 1a 10. El tipo de curva de calentamiento es..

Cuando los pardmetros son vélidos, la temperatura objetivo aumenta lenta y exponencialmente.

Tasa de calentamiento de la pendiente

1.0

nimeros de punto flotant

1021

Lectura y escrit

La velocidad de calentamiento por rampa predeterminada es 1,0 = 1 °C/min. La curva de calentamiento es de tipo rampa.

Los parametros de pendiente son validos y la temperatura objetivo aumenta lentamente de manera inclinada.

Velocidad méxima de calentamiento del sistema

0.0

numeros de punto flotant

1023

Lectura y escrit

ra Registro de velocidad méxima de calentamiento del sistema

Retraso de primer orden del sistema

0.0

nameros de punto flotants

1025

Lectura y escrit

ra Retraso de primer orden del sistema

Constante de tiempo de temperatura unitaria

0.0

numeros de punto flotant

1027

Lectura y escrit

ra Constante de tiempo de temperatura unitaria

5.2 Descripcién de parametros de funcién del sistema;Nota: Cuando hay N canales: direccion MODBUS = direccién MODBUS + 100 * (N-1)

parametro

valor inicial

Tipo de parametro

MODBUS

DIRECCION

funcionar

ilustrar

Tipo de sensor

. Tipo de sensor.

O Entero 1 03 O Lectura y escrity
Autoajuste habilitado O Entero 1 032 Lectura y escritra Autoajuste habilitado, deshabilitado en 0, habilitado en 1, reinicio automatico.
Restaurar el valor inicial 0 Entero 1034 Lectura y escritjra ReStaura el valor nical; 0 indica apagado, 1 indica encendido y se reinicia automaticamente.
Histéresis de calentamiento Valor calculado Entero 1036 Solo lectura La histéresis de calentamiento es el valor absoluto de la diferencia entre el valor real y el valor objetivo.
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Referencia de temperatura

Entero

1038

Lectura y escrit

ra

Referencia de temperatura, no vélida a 0, valida a 1, valor de histéresis de calentamiento menor o igual a

€l tiempo de aislamiento se calcula a partir del momento en que se alcanza el valor de desviacion de temperatura.

Bucle

Entero

1040

Lectura y escrit

Se ejecuta en bucle; es ineficaz cuando el tiempo es 0 y efectivo cuando el tiempo es 1. Todas las secciones estan activas despu

El bucle continta.

s de que comienza la calefaccior

Limite superior del rango del sensor

nimeros de punto flotant

1042

Lectura y escrit

ra

El ajuste del limite superior del rango del sensor cuando el tipo de sensor no es igual a 0.

Inicio automético al encender; ineficaz a 0, efectivo a 1; se inicia automaticamente al encender.

pués de que se restablece la ene

Inicio automtico 0 Entero 1044 Lecurayescricfra

caliente.

Habilitacién de relé: 0 indica invalido, 1 indica vélido; la calefaccion se logra mediante el relé.
Habilitacion de relé 0 Entero 1046 Lecurayescritfra

Al encenderlo, asegiirese de establecer un tiempo de accion apropiado para el ciclo de calentamiento.

€l proceso de retencién de energia apagada es ineficaz en el tiempo 0 y efectivo en el tiempo 1. Conserva su estado original de:
Proceso de retencién de energia apagada O Entero 1 048 Lecturay escrityra

Algunos procesos de calentamiento contintian funcionando.
Valor de temperatura real del sistema fotovoltaico Valor calculado Entero 1 050 S6lo lectura PV: Valor de temperatura real, el valor de temperatura real actual mostrado con un decimal.
Valor de salida DA actual Valor calculado Entero 1052 s6lo lectura Valor de salida DA actual, valor de salida analégica del canal actual.
Canal N Temperatura objetivo actual Valor de ajuste nGmeros de punto flotant 1 054 S6lo lectura Canal N Temperatura objetivo actual
Tasa de calentamiento actual el canal N Valor de ajuste nomeros de punto floantk 1056 Sololectura |  Tasa de calentamiento actual del canal N
Tiempo de aislamiento actual del canal N Valor de ajuste nomeros de punto floantk 1058 Sololectura |  Tiempo de aislamiento actual del canal N
Limitacién de potencia actual del canal N Valor de ajuste nomeros de punto flocantk 1000 Sololectura |  Limitacion de potencia actual del canal N

Numero de segmento del canal N

0

Entero

1062

Lectura y escrit

ra

Namero de segmento del canal N

Duracion del segmento del canal N

1064

Duracién del segmento del canal N

Valor calculado Doble entero Sélo lectura
Duracién restante del segmento del canal N Valor calculado Doble entero 1066 Sélo lectura Duracién restante del segmento del canal N
Duracién total del canal N Valor calculado Doble entero 1 068 S6lo lectura Duracién total del canal N
Canal N Duracién total restante Valor calculado Doble entero ’] 070 sélo lectura Canal N Duracién total restante
Valor de temperatura actual Valor calculado nimeros de punto fltart 1072 Sélo lectura Valor de temperatura actual (visualizacién de punto flotante)

Inicio de la calefaccion 0 Entero 1074 Lecturay escritgra 1o de la alefaccion
Temperatura objetivo actual Velor de ajuste Entero 1076 ssoecra | TEMperatura objetivo actual, mostrada con un solo decimal.
Tiempo de aislamiento actual Valor de ajuste Doble entero 1 078 Solo lectura Tiempo de aislamiento actual

Deteccién de pareja rota

0

Entero

1080

Lectura y escrit

La deteccién de rotura del termopar no es valida cuando el valor es 0y es valida cuando el valor es 1, lo que activa una alarma

e rotura del termopar.

Duracién total

Valor calculado

Doble entero

1082

Solo lectura

Recuento total acumulado de tiempo de ejecucion

Ciclo de calentamiento

10.0

nameros de punto flotant

1084

Lectura y escrit

ra

Ciclo de calentamiento, ciclo de operacién del relé de salida de calentamiento.

Factor de correccion de temperatura

1.0

nameros de punto flotant

1086

Lectura y escrit

Factor de correccion de temperatura, factor utilizado para calibrar la multiplicacin de temperatura.

imiento.

lde calentamiento.

Valor de desviacién de sobretemperatura 50 Entero 1088 Lecturay escritjra S¢ MOStraré una alarma cuando el valor de desviacion de sobretemperatura x0,1 sea mayor que el valor d histéresis de calen
3 Entero 1090 Lecturay escritjra Cuando 1a referencia de temperatura es valida, el valor de desviacién de temperatura x0,1 es mayor o igual que la temperatura
Valor de desviacién de temperatura
Comience a calcular el tiempo de aislamiento cuando se alcance el valor de histéresis.
Lecturas del sensor 0 Entero 1 092 S6lo lectura Lecturas de sensores de entrada analdgica

Limite inferior del rango del sensor

nimeros de punto flotant

1094

Lectura y escrit

ra

El limite inferior del rango del sensor se establece cuando el tipo de sensor no es igual a 0.

veintiuno
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5.3 Descripcién de parametros de edicion del programa; (Nota: nimero de segmento)nortehora:MODBUSDirecci6n=MODBUSDireccién +100%*(N-1))

parametro

valor inicial

Tipo de parametro

MODBUS

DIRECCION

funcionar

ilustrar

Temperatura objetivo (1

Valor de ajuste

numeros de punto flotant

2000

Lectura y escrit

£l segmento nimero O representa el valor de temperatura objetivo establecido para el canal 1, en °C.

Cuando el nimero de segmento N: direcciéon MODBUS = direcciéon MODBUS + 100 * N;

Velocidad de calentamiento (D

Valor de ajuste

numeros de punto flotant

2002

Lectura y escrit

La velocidad de calentamiento establecida para el canal 1 en el segmento ntimero 0, en °C/min.

Cuando el nimero de segmento N: direcciéon MODBUS = direccién MODBUS + 100 * N;

Tiempo de aislamiento (O

Valor de ajuste

numeros de punto flotant

2004

Lectura y escrit

£l segmento nimero 0 representa el valor del tiempo de aislamiento establecido para el canal 1, en segundos.

Cuando el nimero de segmento N: direcciéon MODBUS = direccién MODBUS + 100 * N;

Limitacion de potencia (D

Valor de ajuste

nimeros de punto flotant

2006

Lectura y escrit

Valor limite de potencia establecido para el canal 1 cuando el segmento nimero 0, unidad: %

Cuando el nimero de segmento N: direccion MODBUS = direccion MODBUS + 100 * N;

Temperatura objetivo 2

Valor de ajuste

nimeros de punto flotant

2008

Lectura y escrit

El valor de temperatura objetivo establecido para el canal 2 cuando el segmento niimero 0 esté en °C.
ra

Cuando el nimero de segmento N: direccion MODBUS = direccion MODBUS + 100 * N;

Velocidad de calentamiento @

Valor de ajuste

nimeros de punto flotant

2010

Lectura y escrit

La velocidad de calentamiento establecida para el canal 2 en el segmento nimero 0, en °C/min.

Cuando el nimero de segmento N: direccion MODBUS = direccion MODBUS + 100 * N;

Tiempo de aislamiento @

Valor de ajuste

nimeros de punto flotant

2012

Lectura y escrit

El segmento niimero 0 representa el valor del tiempo de aislamiento establecido para el canal 2, en segundos.

Cuando el nimero de segmento N: direccion MODBUS = direccion MODBUS + 100 * N;

Limitacion de potencia @

Valor de ajuste

nimeros de punto flotant

2014

Lectura y escrit

Valor limite de potencia establecido para el canal 2 cuando el segmento nimero 0, unidad: %
ra

Cuando el nimero de segmento N: direccion MODBUS = direcciéon MODBUS + 100 * N;

5.4 Descripcién de los parametros de comunicacién

parametro

valor inicial

Tipo de pardmetro

MODBUS

DIRECCION

funcionar

ilustrar

MODBUSNGmero de estacién Entero 433 Lectura y escritra MODBUSNUGmero de estacién

MODBUSvelocidad en baudios,0:1200,1:2400,2:
MODBUSvelocidad en baudios 0 Entero 434 Leewrayeserinfra 4800, 3:9600,4:19200,5:38400,6:57600, 7:115200.
MODBUSDemora 0 Entero 436 Lecturay escrinra MODBUSDemora
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6. Explicacién complementaria de funciones especiales

6.1 Instrucciones de edicién del programa

mE°C

Disposicion de los segmentos del programa:

Cada segmento de parametro incluye la temperatura objetivo, la velocidad de ¢ i el tiempo de i y el limite de potencia.

Temperatura objetivo: es la temperatura a la que se desea alcanzar un estado de temperatura constante.
Tasa de calentamiento: Valor de temperatura de pendiente que aumenta o disminuye por minuto.
Tiempo de conservacion del calor: Duracién de la fase de temperatura constante o la duracién combinada de la fase de calentamiento y la fase de temperatura constante. (Se cambia mediante el botén [Tiempo de Alcance de Temperatura])
Limitacion de potencia: ajusta la potencia de salida en un porcentaje de la potencia de salida.
Para cada nimero de segmento, configure simultdneamente los cuatro parametros para todos los canales. Ajuste los pardmetros segun las condiciones reales del sitio o ajustelos mediante un archivo de Excel.
Después del procesamiento, los datos del controlador se importan y exportan a través de una unidad flash USB, se guardan y se escriben en el registro del PLC.

e <
Acceda a la interfaz de ediciéTae! programa¥ravés del menu principal o el botén: Esto se utiliza en situaciones en las que es necesario cambiar automaticamente un valor determinado segtin un cierto patrén de tiempo para el control.
Su proceso de control cuenta con 40 segmentos de programa por canal, que pueden establecer varios puntos de ajuste, velocidades de calentamiento, tiempos de mantenimiento y limites de potencia.
Rango; el programa se puede modificar durante la operacién controlada por el programa; tiene funcién de retencion del proceso de apagado. Men . Los botones se pueden importar a través de USB o
Exporte la receta del programa como archivo CVS para facilitar su edicion en Excel e importarla directamente al controlador. (Nota: La ltima parte, "#2", es una repeticién de la oraciérary pistie famitirkeyolo debe utilizarse al escribir en un PLC.
El programa debe estar inactivo al escribir; de lo contrario, la escritura podria fallar. Pulse el botén [}] para guardar todos los programas de recetas modificados.

El proceso de entrada implica modificar y guardar los datos de la receta utilizando funciones como agregar, eliminar, insertar, copiar, mover hacia arriba y mover hacia abajo en la barra de herramientas de edicion.

SOCIEDAD ANONIMA.
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6.2 Operacion de autoajuste

a través del mend prin%l o p Ingrese a la interfaz de configuracién de parametros haciendo clic en el botén: Haga clic en [Habilitar ajuste automatico] y cambie su parametro [Tipo de control PID] a 5.
Comenzard el autoajuste. La interfaz de operacién mostrard " ". Antes de'iniciar la calefaccién, cambie el pardmetro [Tipo de control PID] a 5.
Tras tres ciclos de oscilacién de control ON-OFF, los pardmetros PID se calculan automaticamente. Una vez finalizado el ajuste, el [Tipo de control PID] cambiara.

Al volver a 0, se completa el ajuste. Los parametros PID ajustados anulardn automaticamente los pardmetros de [PID Proporcional] a [Tiempo Integral] y [Tiempo Derivativo].

Si los parédmetros ajustados no son efectivos, repita el proceso o realice ajustes finos manuales.

Determinacion de los valores de los pardmetros PID: Los parametros PID se calculan mediante el inverso de 1/x. Para aumentar el parametro I, se requiere una instruccion.

Lo anterior requiere reducir los parametros. En algunas situaciones donde no se permiten grandes cambios en la salida, como cuando ciertos actuadores utilizan valvulas de control, el enfoque convencional es...

El autoajuste no es adecuado. Cuando la respuesta es rapida, el autoajuste manual produce resultados mas precisos. Nota: Antes de iniciar el autoajuste manual,

El valor de salida debe ser basicamente consistente con el valor dado y relativamente estable; de lo contrario, serd imposible ajustar los parametros correctos.

Adopta un algoritmo de control PID avanzado que integra tecnologia de inteligencia artificial Al, que resuelve el problema de sobreimpulso que es comdn en los algoritmos PID estandar y logra una alta precision de control.
A este algoritmo PID mejorado lo llamamos algoritmo APID. Tanto los métodos de control PID como su uso inicial pueden activar la funcién de autoajuste para facilitar el proceso.
Determine el PID y otros parametros de control. Los valores de los parametros obtenidos al ajustar el sistema con diferentes puntos de ajuste no seran exactamente iguales. Antes de ejecutar el autoajuste, se deben determinar los parametros.

El punto de ajuste SV debe establecerse en el valor mas comdn o intermedio. Si el sistema es un horno eléctrico con buen aislamiento, el punto de ajuste debe establecerse en el valor mas comun del sistema.

Con valores altos, el valor de SV no se puede modificar durante el proceso de autoajuste. Dependiendo del sistema, el tiempo de autoajuste puede variar desde varios segundos hasta varias horas. Autoajuste

El efecto de control puede no ser 6ptimo inmediatamente después de su uso. Gracias a la funcién de aprendizaje, el mejor efecto se obtiene tras un uso prolongado.

Nota: Para garantizar el efecto de autoajuste, cada canal debe autoajustarse y ajustarse por separado. No los realice simultdneamente; inicie el calentamiento por separado.

6.3 Formato de comunicacion MODBUS

Cédigos de funciéon admitidos: Hexadecimales: 03, 04, 06, 10

Cédigo de funcién Nombre del cédigo de funcién Prefijo de direccién Modbus Puntos de acceso
03H Leer el registro de retencién 4x 1~125
04H Leer el registro de entrada 3x 1~124

06H Escribe un solo registro 4X 1

10 horas Escribir mdltiples registros 4X 1 ~1 20

6.4 Diagrama de circuito
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