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Vorwort

Services

Panametrics stellt seinen Kunden ein erfahrenes Team von Kundendienstmitarbeitern zur
Verfagung, zur Bearbeitung technischer Anfragen und Fern- und
Vor-Ort-Supportanforderungen. Zur Ergéinzung unseres breiten Portfolios an
branchenfuhrenden Lésungen bieten wir verschiedene Arten flexibler und skalierbarer
Supportdienste an, darunter: Schulungen, Produktreparaturen, Servicevereinbarungen und
mehr.

Besuchen Sie https://pcnometrics.com/services far mehrere Informationen.

Typografische Konventionen

Hinweis: Diese Absdtze enthalten Informationen, die zum besseren Verstdndnis der Situation beitragen, aber flr
die ordnungsgemd3e Ausfuhrung der Anweisungen nicht unbedingt erforderlich sind.

WICHTIG: Diese Abschnitte enthalten Informationen, die fir eine ordnungsgemaRe Einrichtung des Gerats

unerld@sslich sind. Wenn Sie diese Anweisungen nicht sorgfdltig befolgen, kann dies zu einer
unzuverld@ssigen Leistung fuhren.

am Gerdét hin wenn diese Anweisungen nicht sorgféitig befolgt werden.

ijt ACHTUNG! Dieses Symbol weist auf die Gefahr von leichten Verletzungen und/oder Schaden

ACHTUNG! Dieses Symbol weist auf die Gefahr von leichten Verletzungen und/oder schweren
Schéden am Gerdt hin wenn diese Anweisungen nicht sorgfditig befolgt werden.

Sicherheitsprobleme

ACHTUNG! Es liegt in der Verantwortung des Benutzers, alle Vor-Ort-Regeln und geltenden
gesetzlichen Anforderungen einzuhalten.

die Einhaltung globaler EMV-/RFI-Standards erforderlich. Eine solche Einhaltung
kann durch die nationalen EMV-/RFI-Gesetze erforderlich sein.

é WICHTIG  Alle Anweisungen zur Erdung und zum Kabelabschluss in diesem Handbuch sind fur

Lokale Sicherheitsstandards

Der Benutzer muss sich vergewissern, dass er alle Gerdte in Ubereinstimmung mit allen geltlichen 6rtlichen
Vorschriften, Normen, Regeln oder Gesetzen betreibt.

Qualifizierung des Personals

Vergewissern Sie sich, dass das Personal Gber die entsprechende Ausbildung fur den Gebrauch der Ausrdstung
verfugt.

Persénliche Schutzausristung

Vergewissern Sie sich, dass das Bedienungs- und Wartungspersonal Uber die erforderliche Schutzausrtstung
verfugt.

Unbefugter Betrieb

Stellen Sie sicher, dass Unbefugte keinen Zugang zum Betrieb des Gerdts erhalten.
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Vorwort

Einhaltung der Umweltvorschriften
Elektro- und Elektronik-Altgerate

Diese Gerdte haben den Abbau und die Nutzung nattrlicher Ressourcen fur inre Herstellung erfordert. Sie kénnen
gefdhrliche Stoffe enthalten, die die Gesundheit und die Umwelt beeintrdchtigen kénnen. Um die Verbreitung dieser
Stoffe in unserer Umwelt zu vermeiden und den Druck auf die naturlichen Ressourcen zu verringern, empfehlen wir
Ihnen, die entsprechenden RUucknahmesysteme zu nutzen. Mit diesen Systemen werden die meisten Materialien lhrer
Altgerate wiederverwendet oder auf umweltgerechte Weise recycelt. Das auf dem Produkt markierte
durchgestrichene Mulltonnen-Symbol weist darauf hin, dass der Benutzer ein solches System verwenden muss.

Wenn Sie weitere Informationen Uber die Sammel-, Wiederverwendungs- und Recyclingsysteme bendtigen, wenden
Sie sich bitte an Ihre értliche Abfallverwaltung.

Im Rahmen seines Engagements fur die Umwelt und der WEEE-Richtlinie 2012/19/EU, verwendet Panametrics ein
Rucknahmesystem.

Anweisungen zur Ricknahme und weitere Informationen zu dieser Initiative finden Sie unter
https:/ [panametrics.com/health-safety-and-environment-hse.
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Kapitel 1. Allgemeine Installationsanweisungen

Kapitel 1. Allgemeine Installationsanweisungen

1.1 EinfGhrung

Vielen Dank, dass Sie sich fur den Kauf des Ultraschall-Durchflussmessgeréts AT600 entschieden haben. Der AT600
ist ein Ultraschall-Durchflussmesser mit Messkopfschiene, der zur Messung von flissigen Produkten verwendet wird.
Er ist fGr industrielle Anwendungen konzipiert, darunter Wasser, Abwasser, Stahl, Campus-Energie und mehr. Der
AT600 nutzt eine neue Elektronikplattform und ein Industriedesign, das die Installation und den Einsatz vor Ort extrem
vereinfacht.

- Leicht zu verwenden, installiert sich praktisch selbst

Der AT600 besteht aus der neuen AT600-Elektronik, einem Metallgehduse, dem praxiserprobten AT-Messkopfsystem
und einer klemmbaren Messkopfschiene (siehe Abbildung 1 unten).

U-Schraube

Elektronik

Netzkabel

Messkopfkabel

Vorrichtung mit
installiertem Messkopf

Gurt

Abbildung 1: Typisches AT600-System, montiert auf einem Rohr
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Kapitel 1. Allgemeine Installationsanweisungen

1.2 Funktionstheorie

Der Durchflussmesser AT600 verwendet ein Verfahren namens Durchlaufzeitmessung. Bei diesem Verfahren
fungieren zwei Messkopf, die in akustischer Koonmunikation miteinander stehen, sowohl als
Ultraschallsignalgeneratoren als auch als -empfénger. Das heildt, der zweite Messkopf kann die vom ersten Messkopf
gesendeten Ultraschallsignale empfangen und umgekehrt. Im Betrieb fungiert jeder Messkopf als Sender, der eine
bestimmte Anzahl von Schallimpulsen erzeugt, und anschliefend als Empfénger flr eine identische Anzahl von
Impulsen (siehe Abbildung 2 und Abbildung 3 unten). Das Zeitintervall zwischen Senden und Empfangen der
Ultraschallsignale wird in beide Richtungen gemessen. Wenn die FlUssigkeit in der Leitung nicht flieft, ist die
Durchlaufzeit stromabwdirts gleich der Durchlaufzeit stromaufwdrts. Wenn die FlUussigkeit jedoch flielt, ist die
Durchlaufzeit stromabwdrts klrzer als die Durchlaufzeit stromaufwdrts. Die Differenz zwischen den Durchlaufzeiten
stromabwdrts und stromaufwdrts ist proportional zur Geschwindigkeit der strémenden Flussigkeit, und ihr Vorzeichen
gibt die Fliefsrichtung an.

Abbildung 3: Strémungs- und Messkopfpfade (eine Traverse)

2 AquaTrans™ AT600 Benutzerhandbuch



Kapitel 1. Allgemeine Installationsanweisungen

1.3 Sicherheitsrichtlinien

Um einen sicheren und zuverl&ssigen Betrieb des AT600 zu gewdhrleisten, muss das System gemdR den in diesem
Handbuch festgelegten Richtlinien installiert werden. Dieses Kapitel enthdélt folgenden Themen:

« “AT600 System auspacken” auf Seite 4

« “Elektronikgehduse montieren” auf Seite 5

- “Einen geeigneten Standort fir die Messkopfschiene/den Messkopf wdhlen” auf Seite 7
« “Messkopfschiene und Messkopfsystem montieren” auf Seite 8

WARNUNG! Der Durchflussmesser AT600 kann die Durchflussmenge vieler Fluids messen, von
denen einige potenziell gefdhrlich sind. Die Bedeutung angemessener
SicherheitsmaRnahmen kann nicht genug betont werden.

WARNUNG! Beachten Sie unbedingt alle geltenden lokalen Sicherheitsvorschriften und
-bestimmungen fur die Installation elektrischer Gerdte und den Umgang mit
gefdhrlichen Fluids oder Strémungsbedingungen. Wenden Sie sich an das
Sicherheitspersonal des Unternehmens oder an die értlichen Sicherheitsbehérden,
um die Sicherheit aller Verfahren oder Praktiken zu tUberprufen.

Achtung - Kunden aus Eur ! Um die Anforderungen des CE-Zeichens und der
UL-Kennzeichnung zu erfullen, mussen alle Kabel wie in
“Spezifikationen und Anforderungen an Verdrahtungskabel” auf
Seite 142 beschrieben, verlegt werden.

AquaTrans™ AT600 Benutzerhandbuch 3



Kapitel 1. Allgemeine Installationsanweisungen

1.4 AT600 System auspacken

Bevor Sie das AT600 System aus der Kiste nehmen, prufen Sie bitte den Durchflussmesser. Bevor Sie das
Verpackungsmaterial entsorgen, achten Sie darauf, dass alle auf dem Lieferschein aufgefihrten Komponenten und
Unterlagen vorhanden sind. Es kommt nur allzu oft vor, dass ein wichtiger Gegenstand zusammen mit dem
Verpackungsmaterial weggeworfen wird. Sollte etwas fehlen oder beschédigt sein, wenden Sie sich bitte sofort an
das Werk, um Hilfe zu erhalten. Bitte beachten Sie, dass das AT600 System (siehe Abbildung 4 unten) in
verschiedenen Konfigurationen erhdiltlich ist, um Ihren Anforderungen gerecht zu werden. Daher variiert die Packliste
far jedes System. Eine typische Packliste sieht beispielsweise wie folgt aus:

© O NGO NN =

SR =38

Ein AT600-Elektronikgehduse

Zwei Messkopfschieneen

Zwei Messkopf (installiert in einer der beiden Messkopfschieneen)

Ein Messkopfkabel (angeschlossen an die Messkopfschiene mit Messkopfn)
Zwei Befestigungsgurte fur jeweils eine Messkopfschiene

Zwei U-Schrauben fur die Rohrmontage des AT600-Elektronikgehd&uses
Ein USB-Stick mit Benutzerhandbuch und Kalibrierblatt

Ein Innensechskantschltssel

Drei M16-Kabelverschraubungen (am ATB00-Elektronikgehduse montiert)
Zwei Stuck festes Koppelmittel

Kurzanleitung fur die Installation

Kalibrierblatt

. Verkabelungswerkzeuge

Abbildung 4: Typischer Versandbehdlter fuir AT600
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Kapitel 1. Allgemeine Installationsanweisungen

1.6 Elektronikgehduse montieren

Die Elektronik des AT600 ist in einem pulverbeschichteten Aluminiumgehduse gemaR NEMA-Typ 4X/IP67, das fur den
Innen- und AulRenbereich geeignet ist, untergebracht. Siehe Abbildung 5 unten mit Angabe der
Montageabmessungen und des Gewichts des AT600 Elektronikgehduses.

— s \ [}
{} MmO Omms m
o
G 88 8
~
42
U/
Z
i
63,50 3
- 13
- 202 -
= 226
Wandmontage
2-Zoll-Rohr

Das Gewicht betragt ca. 1,5 kg
far das gesamte Messgerdit

Rohrmontage

Abbildung 5: Elektronikgehé&uses AT600 montieren
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Kapitel 1. Allgemeine Installationsanweisungen

Die Installationsbasis des AT600-Elektronikgehd&uses kann um 90° gedreht werden, um in jeder Montageausrichtung
eine horizontale Sicht auf die Benutzeroberfléiche zu gewdhrleisten. Siehe Abbildung 6 unten mit Zeichnungen der
AT600 Installationsbasis.

g
L%
=
N

0 ol () N
@ aﬂa B & \

ﬁiﬁ = _EEE N %{

horizontal

O
O
N

Vertikal

Abbildung 6: Installationsbasis des AT600

1.6 Messkopfabsténde berechnen

Vor der Montage der Messkopfschiene(en) und der Messkopf missen Sie den AT600 so programmieren, dass er den
erforderlichen Messkopfabstand fur Ihre geplante Installation berechnet. Zu diesem Zweck lesen Sie bitte den
Abschnitt “Messkopf einstellen” auf Seite 54 und befolgen die darin enthaltenen Anweisungen. Nachdem Sie die den
erforderlichen Messkopfabstandswert erhalten haben, kehren Sie hierher zurlick und lesen den néichsten Abschnitt.

6 AquaTrans™ AT600 Benutzerhandbuch



Kapitel 1. Allgemeine Installationsanweisungen

1.7 Einen geeigneten Standort fur die Messkopfschiene/den Messkopf wéhlen

Far ein bestimmtes Fluid und ein bestimmtes Rohr hdngt die Genauigkeit des AT600 in erster Linie von der Position
und Ausrichtung der Messkopf ab. Abgesehen von der Zugdnglichkeit, soliten Sie bei der Planung des
Messkopfstandorts die folgenden Richtlinien beachten:

- Positionieren Sie die Messkopfschiene(en) und das Messkopfsystem so, dass mindestens 10 Rohrdurchmesser
gerader, ungestdrter Durchfluss stromaufwdérts und 5 Rohrdurchmesser gerader, ungestoérter Durchfluss
stromabwdrts vom Messpunkt vorhanden sind (siehe Abbildung 7 unten) Ungestérter Durchfluss bedeutet,
Turbulenzquellen im Fluid wie Ventile, Flansche, Dehnungsfugen, Rohrbdégen, Wirbel und Kavitation zu
vermeiden.

- Die Messkopf sollten auf einer gemeinsamen axialen Ebene entlang der Rohrleitung angebracht werden (siehe
Abbildung 8 unten). Die Messkopf sollten seitlich am Rohr montiert werden, nicht oben oder unten, da sich oben
im Rohr Gase und unten Ablagerungen ansammeln. Beide Bedingungen kénnen zu einer Gbermafigen
Dampfung des Ultraschallsignals fuhren. Bei vertikalen Rohren gibt es keine vergleichbare Einschréinkung,
solange die Strdmungsrichtung nach oben verlduft, um ein freies Fallen des Fluids in einem teilweise gefllliten
Rohr zu verhindern.

FlieRrichtun:
g ~_
=
D O s =59 (o)
— -
STROMAUFWARTS STROMABWARTS
10 X D (Zoll) 5X D (zoll)

Abbildung 7: Einen geeigneten Standort fur die Messkopfschiene/den Messkopf wéhlen

Of =% )

Tk i K m—

T

Schlecht

Gut Schlecht

Abbildung 8: Gute und schlechte Standorte flr den Messkopf
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Kapitel 1. Allgemeine Installationsanweisungen

1.8 Messkopfschiene und Messkopfsystem montieren

Das AT600-Messkopfsystem umfasst eine oder zwei Messkopfschieneen, zwei Messkopf und ein Messkopfkabel. Eine
Messkopfschiene wird mit zwei montierten Messkopfn versendet, und das Messkopfkabel wird angeschlossen an die
Messkopf geliefert. Diese Vorrichtung ist die Standardkonfiguration flr die meisten Anwendungen. Wenn eine zweite
Vorrichtung bestellt wurde, wird diese leer geliefert. Die fur die Verwendung mit dem Durchflussmesser AT600
verfugbaren Messkopf sind in Tabelle 1 unten aufgefuhrt.

Tabelle 1: Verfugbare Messkopf

Modell Frequenz Vorrichtung RohrgréRRen
AT6 2,1,0.5 MHz AT600 > 2 Zoll (50 mm)
CF-LP! 4 MHz CF-ES 0.5-2 Zoll (15-50 mm)
UTXDRI 4 MHz SPCF 0,5-8 Zoll (15-200 mm)
C-RS 2 1,0,5 MHz GCF > 2 Zoll (50 mm)
C-PT2 2,1,0,5 MHz GCF > 2 Zoll (50 mm)
C-RSHT2 1,05 MHz GCF > 2 Zoll (50 mm)

! Gehen Sie direkt zu: “CF- ES Messkopfschiene und Messkopfsystem montieren” auf Seite 16

2 Gehen Sie direkt zu: “Allgemeine Messkopfschiene und Messkopfsystem montieren” auf Seite 17

Die AT600 Messkopfschiene und das AT6-Messkopfsystem kénnen an Rohrdurchmessern > 50 mm (2 Zoll) installiert
werden. FUr optimale Leistung in jeder spezifischen Anwendung kann entweder eine Installation mit zwei oder einer
Traverse gewdhlt werden. Da der maximale Rohrdurchmesser fUr eine einzelne Messkopfschiene 250 mm far
2-MHz-Messkopf bzw. 320 mm fur 1-MHz- und 0,5-MHz-Messkopf betrégt, unterscheiden sich die detaillierten
Anforderungen an die Montage je nach berechnetem Messkopfabstand und gewdhlter Anzahl der Traversen.
Beachten Sie Tabelle 2 unten, die die Parameter fur Ihre spezielle Konfiguration enthdlt.

WICHTIG: Siehe “Messkopf einstellen” auf Seite 54, um den erforderlichen Messkopfabstand zu berechnen. Fur die
meisten Anwendungen wird eine Installation mit zwei Traversen empfohlen.

WICHTIG: Sollte sich auf der RohrauRenfléche eine Beschichtung oder Schutzschicht befinden, muss diese an den
Stellen entfernt werden, an denen die Messkopf und das Koppelmittel die Rohroberfl&che berthren.

Aus den Informationen auf der vorherigen Seite und der Dokumentation, die Ihrem AT600-Durchflussmesssystem
beiliegt, sollten Ihnen die folgenden Details zu Ihrer Installation bereits bekannt sein:

+ RohrgréRRe

« Messkopfmodell

« Messkopffrequenz

+ Anzahl der Traversen

« Berechneter Messkopfabstand

« Anzahl der Messkopfschieneen
Fahren Sie anhand der bekannten Informationen direkt mit einem der folgenden Abschnitte im ndchsten Kapitel fort,
um Anweisungen zur Installation Ihrer ATB00-Messkopfschiene(en) und Messkopf am Rohr zu erhalten:

Hinweis: Das Flussdiagramm Abbildung 9 auf Seite 9 hilft Ihnen bei der Auswahl der passenden Anweisungen fir
lhre spezifische Konfiguration.

« “Messkopfabstdnde = 32 bis 250 mm oder 50 bis 320 mm, Traversen = 2, Vorrichtung = 1” auf Seite 11
« “Messkopfabstdnde = 320 bis 940 mm, Traversen = 2, Vorrichtungen = 2" auf Seite 13
« “Messkopfabstdnde = 0 bis 250 mm oder 0 bis 320 mm, Traversen = 1, Halterung = 2" auf Seite 14
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Kapitel 1. Allgemeine Installationsanweisungen

« “Messkopfabstdnde > 320 mm, Traversen = 2, Vorrichtungen = 2” auf Seite 16
Tabelle 2: Messkopfschiene fur den AT600 Messkopf montieren

RohrgréRenbereich Messkopf Anzahl der Messkopf Anzahl der
frequenz Traversen abstand Vorrichtungen
Zoll (mm)
50 bis 100 2 bis 4 2 4 32 bis 250 1
100 bis 150 4 bis 6 2 2 32 bis 250 1
50 bis 150 2 bis 6 2 1 0 bis 250 2
100 bis 300 4 bis 12 1 2 50 bis 320 1
300 bis 600 |12 bis 24 1 2 320 bis 940 2
600 bis 1500 |24 bis 60 1 1 >320 2
200 bis 300 8 bis 12 05 2 50 bis 320 1
300 bis 900 |12 bis 36 05 2 320 bis 940 2
>900 >36 05 1 >320 2

HIER STARTEN

Y Hinweis: Die roten Kdstchen stellen die empfohlene Konfiguration dar, die fur die meisten Anwendungen funktioniert.

J
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Abbildung 9: Flussdiagramm mit Anweisungen fur die Montage des Messképfe

AquaTrans™ AT600 Benutzerhandbuch



Kapitel 1. Allgemeine Installationsanweisungen

[kein Inhalt fur diese Seite vorgesehen]
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Kapitel 2. Messkopfschiene und Messkopf montieren

Kapitel 2.  Messkopfschiene und Messkopf montieren

2.1 AT600-Messkopfschiene und Messkopfsystem montieren

Die Anweisungen in diesem Abschnitt gelten nur fur Installationen mit der AT600-Messkopfschiene. Fur die Montage

anderer Messkopfschieneen, lesen Sie “CF- ES Messkopfschiene und Messkopfsystem montieren” auf Seite 16 oder

“Allgemeine Messkopfschiene und Messkopfsystem montieren” auf Seite 17

211 Messkopfabsténde = 32 bis 250 mm oder 50 bis 320 mm, Traversen = 2, Vorrichtung =1

Hinweis: Die Standardkonfiguration des AT600 besteht aus zwei Traversen und einer Messkopfschiene.

Wenn der erforderliche Messkopfabstand 32 bis 250 mm fur einen 2-MHz-Messkopf oder 50 bis 320 mm fur einen

1-MHz- oder 0,5-MHz-Messkopf betrégt, wird fur eine Doppeltraverseninstallation eine Messkopfschiene benétigt.

Gehen Sie wie folgt vor:

1. Montieren Sie die AT600-Messkopfschiene mit den Messkopfen mithilfe von zwei Befestigungsgurten am Rohr.
d. Wahlen Sie einen Standort mit ausreichend geradem Rohrverlauf (siehe Abbildung 7 auf Seite 7).

b. Instollier)en Sie die beiden Befestigungsgurte im Abstand von etwa 30 cm (12 Zoll) am Rohr (siehe Abbildung
10 unten).

Abbildung 10: Befestigungsgurte am Rohr installiert

c. Halten Sie die Vorrichtung gegen das Rohr, und schieben Sie die Befestigungsgurte auf die Vorrichtung.
Ziehen Sie anschlieRend die Schrauben an den Gurten fest und prufen Sie, ob die Gurte an der Vorrichtung
befestigt bleiben (siehe Abbildung 11 unten).

— Bewegen

=== Ausrichten

O Schraube

anziehen

Abbildung 11: 2 Traversen mit 1 Messkopfschiene montieren

WICHTIG: Sollte sich auf der RohraufRenfléche eine Beschichtung oder Schutzschicht befinden, muss diese an den
Stellen entfernt werden, an denen die Messkopf und das Koppelmittel die Rohroberfléiche bertuhren.

2. SchlieRen Sie die Strom- und Messkopfkabel an den AT600 an, wie in Abbildung 23 auf Seite 19 dargestellt.

3. Falls noch nicht geschehen, schalten Sie das Messgerdt ein und programmieren Ihre Standortdaten, um den
erforderlichen Abstand der Messkopf zu bestimmen (siehe “Messkopf einstellen” auf Seite 54).

AquaTrans™ AT600 Benutzerhandbuch



Kapitel 2. Messkopfschiene und Messkopf montieren

4. Stellen Sie die beiden Messkopf auf den vom Messgerdt berechneten Abstand ein und ziehen Sie sie wie folgt fest:

d. Lésen)Sie beide Messkopf und drehen Sie die Vorrichtung, so dass die Messkopf sichtbar sind (siehe Abbildung 12
unten).

Handrad

Abbildung 12: Messkopf in Sichtweite gedreht

b. Stellen Sie die Messkopf auf den vom Messgerdt berechneten Abstand ein. Wenn Sie festes Koppelmittel
verwenden, tragen Sie es auf beide Messkopffléichen auf. Drehen Sie die Messkopf anschlieRend wieder auf
die Schiene (siehe Abbildung 13 unten).

I Kopplungsmittel

Abbildung 13: Messkopfabstand einstellen und Koppelmittel auftragen

5. Siehe Abbildung 14 unten ein Beispiel fur eine gelungene Installation In dieser Zeichnung ist LSL die untere und USL
die obere angegebene Grenze fur die Installation.

Hinweis: Bei einer Montage mit einer Vorrichtung liegt LSL bei 0 auf der Skala und USL bei 250 mm fdr einen
2-MHz-Messkopf bzw. 320 mm flir einen 1-MHz- oder 0,5-MHz-Messkopf. Der Messkopfabstand wird von LSL
bis zu einem Punkt < USL gemessen.

Unteres Spezifikationslimit (USL) Oberes Spezifikationslimit (OSL)
1 '
i i
=
O(lee o
=
STROMAUFWARTS STROMABWARTS
- -
=
Abstand

Abbildung 14: Zwei Traversen mit einer Vorrichtung montieren

6. Die Montage lhrer Messkopfschiene und des Messkopfe ist nun abgeschlossen. Um Ihren AT600
Durchflussmesser zu verdrahten, gehen Sie wie folgt vor "Verdrahtung der AT600-Elektronik” auf Seite 19.
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Kapitel 2. Messkopfschiene und Messkopf montieren

2.1.2 Messkopfabstdnde = 320 bis 940 mm, Traversen = 2, Vorrichtungen = 2

Bei einer Montage mit zwei Traversen und einem berechneten Messkopfabstand von 320 bis 940 mm far einen
1-MHz- oder 0,5-MHz-Messkopf werden zwei Vorrichtungen auf derselben Rohrseite installiert. Fihren Sie dazu die
folgenden Schritte aus:

2.

Montieren Sie die vier Befestigungsgurte mit einem Abstand von 30 cm (12 Zoll) zwischen den einzelnen
Gurtpaaren am Rohr.

Halten Sie eine der Messkopfschieneen mit zwei Messkopfn und einem Kabel zwischen den beiden vorgelagerten
Gurtpaaren an das Rohr und schieben Sie die beiden Befestigungsgurte auf die Vorrichtung (siehe Abbildung 15
unten). Ziehen Sie anschlieRend die Schrauben an den Befestigungsgurten fest und prufen Sie, ob die
Befestigungsgurte an der Vorrichtung befestigt bleiben.

Abbildung 15: Zwei Traversen mit zwei Messkopfschieneen montieren

Wiederholen Sie Schritt 2, um die zweite Messkopfschiene (ohne Messkopf und Kabel) zwischen den beiden
nachgelagerten Gurtpaaren am Rohr zu montieren. Verwenden Sie die Stange an der zweiten Vorrichtung, um
die beiden Vorrichtungen zu verbinden. Befestigen Sie anschlieRend die Gurte an der zweiten Vorrichtung und
ziehen Sie die Schrauben fest.

WICHTIG: Stellen Sie sicher, dass die Stange auf der linken Seite der zweiten Vorrichtung eng an der Stange der

4,

ersten Vorrichtung anliegt.

Stellen Sie den Abstand zwischen den beiden Messkopfn in der vorgelagerten Messkopfschiene auf den mit dem
Messgerdt ermittelten Wert ein und ziehen Sie sie wie folgt wieder am Rohr fest:

a. Drehen Sie die Vorrichtung, so dass die Messkopf sichtbar sind (siehe Abbildung 12 auf Seite 12 unten).

b. Trennen Sie den nachgelagerten Messkopf von der ersten Vorrichtung (siehe Abbildung 16 unten), trennen
Sie das Messkopfkabel, und fuhren Sie das Kabel in die zweite Vorrichtung. Installieren Sie dann den
nachgelagerten Messkopf in der zweiten Vorrichtung, und schliel3en Sie das Messkopfkabel wieder an. Wenn
Sie ein festes Koppelmittel verwenden, tragen Sie es auf beide Messkopffldchen auf. Drehen Sie die Messkopf
anschlieffend wieder auf die Schiene.

Abbildung 16: Den nachgelagerten Messkopf bewegen

WICHTIG: Um einen genauen Abstand zu gewdhrleisten, muss ein enger Kontakt zwischen den Staben der beiden

Vorrichtungen hergestellt werden.

AquaTrans™ AT600 Benutzerhandbuch 13



Kapitel 2. Messkopfschiene und Messkopf montieren

5. Siehe Abbildung 17 und Abbildung 18 unten mit Beispielen einer fertigen Installation in folgenden Situationen:

Hinweis: In dieser Zeichnung ist LSL die untere angegebene Grenze und USL die obere angegebene Grenze flr jede
Vorrichtung.

d. Fur einen berechneten Messkopfabstand von 320 bis 620 mm fur einen 1-MHz- oder 0,5-MHz-Messkopf
positionieren Sie den vorgelagerten Messkopf an der Position USL] der ersten Vorrichtung. Positionieren Sie
anschlieRend den nachgelagerten Messkopf an der berechneten Messkopfabstandsposition (< USL2) der zweiten
Vorrichtung.

‘ LSL2 USsL2
300, 620

-
3
(o]

=

tal
STROMABWARTS

STROMAUFWARTS

L

|
2] |
‘ Abstand _i

Abbildung 17: Messkopfabstand von 320 bis 620 mm mit zwei Vorrichtungen

b. Fur einen berechneten Messkopfabstand von 620 bis 940 mm flr einen 1-MHz- oder 0,5-MHz-Messkopf
positionieren Sie den vorgelagerten Messkopf an der Position LSLI der ersten Vorrichtung. Positionieren Sie
dann den nachgelagerten Messkopf an der berechneten Messkopfabstandsposition (zwischen LSL2 und
USL2) auf der zweiten Vorrichtung.

STROMABWARTS

e
STROMAUFWARTS l

i |
| |
i_ Abstand _i

Abbildung 18: Messkopfabstand von 620 bis 940 mm mit zwei Vorrichtungen

6. Die Montage lhrer Messkopfschiene und des Messképfe ist nun abgeschlossen. Um Ihren AT600
Durchflussmesser zu verdrahten, gehen Sie wie folgt vor "Verdrahtung der AT600-Elektronik” auf Seite 19.

2.1.3 Messkopfabstdnde = 0 bis 260 mm oder 0 bis 320 mm, Traversen = 1, Halterung = 2

Bei einer Montage mit einer Traverse und einem berechneten Messkopfabstand von 0 bis 250 mm fur einen
2-MHz-Messkopf oder 0 bis 320 mm fur einen 1-MHz- oder 0,5 MHz-Messkopf werden zwei Messkopfschieneen auf
den gegenuberliegenden Seiten des Rohres montiert. Um diese Konfiguration zu installieren, fuhren Sie die folgenden
Schritte aus:

1. Markieren Sie eine gerade Linie parallel zur Rohrmittellinie auf der Oberseite des Rohrs (d. h. auf der
12-Uhr-Position).

2. Messen Sie den Umfang des Rohres mit einem MalRband. Markieren Sie anschlieRend zwei weitere Linien parallel
zur ersten Linie auf dem Rohr. Markieren Sie diese Linien jeweils 1/4 des Rohrumfangs in beide Richtungen von der
ursprunglichen Linie aus (d. h. auf der 3-Uhr- und 9-Uhr-Position).

3. Platzieren Sie zwei Befestigungsgurte im Abstand von etwa 30 cm (12 Zoll) am Rohr (siehe Abbildung 19 unten).

4. Halten Sie eine Messkopfschiene mit zwei Messkopfn und einem Kabel entlang einer der in Schritt 2 markierten
Linien an das Rohr. Befestigen Sie anschliefiend die beiden Gurte an den Enden dieser Vorrichtung.

5. Halten Sie die verbleibende (leere) Messkopfschiene auf der der ersten Vorrichtung gegenuberliegenden Seite
des Rohres. Befestigen Sie anschlieRend die beiden Gurte an den Enden dieser Messkopfschiene.

6. Richten Sie die beiden Vorrichtungen so aus, dass sie den gleichen Abstand zum Gurt haben. Ziehen Sie beide
Gurte fest an.
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Kapitel 2. Messkopfschiene und Messkopf montieren

Abbildung 19: Eine Traverse mit zwei Vorrichtungen installieren

7. Stellen Sie den Abstand zwischen den beiden Messkopfn wie folgt auf den vom Messgerdt berechneten Wert ein:
d. Loésen Sie die Befestigungsschienen und drehen Sie sie so, dass die Messkopf sichtbar sind.

b. Entfernen Sie den vorgelagerten Messkopf von der ersten Vorrichtung (siehe Abbildung 20 unten). Entfernen
Sie das Messkopfkabel und verlegen Sie es in die zweite Vorrichtung.

Hinweis: Das Kabel des vorgelagerten Messképfe muss durch eine Seite der Schiene der ersten Vorrichtung
herausgezogen und durch die Seite der Schiene der zweiten Vorrichtung gefihrt werden.

c. Installieren Sie den vorgelagerten Messkopf in der zweiten Vorrichtung, und schliefen Sie das Messkopfkabel
wieder an.

d. Positionieren Sie den vorgelagerten Messkopf in der Nullposition der zweiten Vorrichtung, und verschieben Sie
den nachgelagerten Messkopf in die gewlinschte Position der ersten Vorrichtung. Wenn Sie ein festes
Koppelmittel verwenden, tragen Sie es auf beide Messkopffléchen auf. Drehen Sie die Messkopf anschlieRend
wieder auf die Schiene.

". STROMABWARTS
STROMAUFWARTS !

Abbildung 20: Den vorgelagerten Messkopf verlegen

8. Die Installation Ihrer Messkopfschiene und des Messkdpfe ist nun abgeschlossen. Um Ihren AT600
Durchflussmesser zu verdrahten, gehen Sie wie folgt vor "Verdrahtung der AT600-Elektronik” auf Seite 19.
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2.1.4 Messkopfabstdnde > 320 mm, Traversen = 2, Vorrichtungen = 2

Bei einer Montage mit einer Traverse und einem berechneten Messkopfabstand von >320 mm fur einen
1-MHz-Messkopf oder 0,5-MHz-Messkopf werden zwei Messkopfschieneen auf den gegenuberliegenden Seiten des
Rohres installiert. Um diese Konfiguration zu installieren, beachten Sie Abbildung 21 unten und fuhren die folgenden
Schritte aus:

1. Markieren Sie eine gerade Linie parallel zur Rohrmittellinie auf der Oberseite des Rohrs (d. h. auf der
12-Uhr-Position).

2. Messen Sie den Umfang des Rohres mit einem MalRband. Markieren Sie anschlieRend zwei weitere Linien parallel
zur ersten Linie auf dem Rohr. Markieren Sie diese Linien jeweils 1/4 des Rohrumfangs in beide Richtungen von der
ursprunglichen Linie aus (d. h. auf der 3-Uhr- und 9-Uhr-Position).

3. Montieren Sie die vier Befestigungsgurte mit einem Abstand von 30 cm (12 Zoll) zwischen den einzelnen
Gurtpaaren am Rohr. Markieren Sie anschlieRend auf jeder der geraden Linien eine Befestigungsposition.
Verwenden Sie dabei den Gurt als Referenzpunkt.

4. Halten Sie eine Messkopfschiene mit zwei Messkopfn und einem Kabel an die Rohrleitung zwischen den beiden
nachgeschalteten Gurtpaaren und entlang einer der in Schritt 2 markierten Linien.
Befestigen Sie anschliefdend die beiden nachgeschalteten Gurte an den Enden dieser Messkopfschiene. Ziehen
Sie die Gurtschrauben fest und vergewissern Sie sich, dass die Gurte an den Enden der Vorrichtung verbleiben.

5. Halten Sie die verbleibende (leere) Messkopfschiene entlang der Linie auf der der ersten Vorrichtung
gegenuberliegenden Seite des Rohrs und zwischen dem vorgelagerten Gurtpaar. Befestigen Sie anschliezend
die beiden vorgelagerten Gurtpaare an den Enden dieser Messkopfschiene. Ziehen Sie die Gurtschrauben fest
und vergewissern Sie sich, dass die Gurte an den Enden der Vorrichtung verbleiben.

6. Stellen Sie den Abstand zwischen den beiden Messkopfn wie folgt auf den vom Messgerdt berechneten Wert ein:
a. Lésen Sie die Befestigungsschienen und drehen Sie sie so, dass die Messkopf sichtbar sind.

b. Entfernen Sie den vorgelagerten Messkopf von der ersten Vorrichtung (siehe Abbildung 21 unten). Entfernen
Sie das Messkopfkabel und verlegen Sie es in die zweite Vorrichtung.

c. Installieren Sie den vorgelagerten Messkopf in der zweiten Vorrichtung, und schliefsen Sie das Messkopfkabel
wieder an.

d. Positionieren Sie den vorgelagerten Messkopf in der Nullposition der zweiten Vorrichtung, und verschieben Sie
den nachgelagerten Messkopf in die gewlnschte Position der ersten Vorrichtung. Wenn Sie ein festes
Koppelmittel verwenden, tragen Sie es auf beide Messkopfflédchen auf. Drehen Sie die Messkopf anschlieRend
wieder auf die Schiene.

Abbildung 21: 1Traverse installieren fur einen Messkopfabstand >320 mm

7. Die Montage lhrer Messkopfschiene und des Messkdpfe ist nun abgeschlossen. Um Ihren AT600
Durchflussmesser zu verdrahten, gehen Sie wie folgt vor "Verdrahtung der AT600-Elektronik” auf Seite 19.

2.2 CF- ES Messkopfschiene und Messkopfsystem montieren

Far den Einsatz des AT600-Durchflussmessgerétes an Rohren mit einem Durchmesser von 15 bis 50 mm (0,5 bis 2
Zoll) ist die CF-ES-Messkopfschiene erforderlich. CF-LP Beachten Sie die folgenden Spezifikationen:

« CF-LP-Messkopf: Verwenden Sie den Kabeladapter Art.-Nr. 210-410-LF mit dem AT6-Messkopfkabel,
Temperaturen bis 230 °C (446 °F), Frequenz 4 MHz.
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Kapitel 2. Messkopfschiene und Messkopf montieren

2.3 Allgemeine Messkopfschiene und Messkopfsystem montieren

Sowohl die C-RS- als auch die C-PT-Messképfe werden mit der Panametrics-Messkopfschiene (GCF) am Rohr
befestigt. Detaillierte Installationsanweisungen finden Sie hier:

- Installationsanleitung fur C-RS-Messkdpfe (Panametrics-Dokument Nr. PANAOOSCI1)

2.3.1 C-RS- oder C-PT-Messképfe mit einem RG316-Kabel installieren

Das Standardkabel des AT6-Messkopfe ist ein RG316-Kabel mit einem SMA-Stecker am Messkopfende. Um den
BNC-Stecker des C-RS- oder C-PT-Messkoépfe mit dem SMA-Stecker des AT6-Messkopfkabels zu verbinden, wird ein
BNC-SMA-Adapter benétigt. Siehe Abbildung 22 unten. Installieren Sie den Kabeladapter am Messkopfende lhres
AT6-Kabels.

AT6 Kabel mit SMA Stecker

BNC an SMA-Adapter

Messkopf mit
BNC-Stecker

Abbildung 22: BNC-zu-SMA-Kabeladapter installieren

2.3.2 C-RS- oder C-PT-Messkopf mit einem RG62-Kabel installieren

Der AT600 Durchflussmesser kann mit einem optionalen RG62-Kabel, das am Messkopfende Uber einen BNC-Stecker
verfugt, direkt an einen C-RS- oder C-PT-Messkopf angeschlossen werden. Daher wird der BNC-zu-SMA-Adapter
nicht benétigt.

Dieses RG62-Kabel ist optional als Tauchkabel fur den C-RS-Messkopf erhdiltlich. Fur die C-RS- und C-PT-Messkopf
ist auRerdem eine Anschlussdose erhdiltlich, die den BNC-Anschluss am Messkopf zusatzlich schutzt.
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[kein Inhalt fur diese Seite vorgesehen]
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Kapitel 3.  Verdrahtung der AT600-Elektronik
3.1 Schaltplan

alle Kabel wie in “Spezifikationen und Anforderungen an
Verdrahtungskabel” auf Seite 142 beschrieben, verlegt werden.

C Achtung - Kunden aus Europa!  Um die Anforderungen des CE-Zeichens zu erfullen, mussen

Dieser Abschnitt enthd&lt Anweisungen zum Herstellen aller erforderlichen elektrischen Anschlisse an den
Durchflussmesser AT600. Siehe Abbildung 23 unten mit dem vollstéindigen Verdrahtungsdiagramm des Messgerdts.

WICHTIG: Mit Ausnahme des Messkopf-Steckverbinders werden alle elektrischen AnschlUsse wéhrend des
Transports auf ihren Klemmenbldcken aufbewahrt und kénnen flr eine bequemere Verdrahtung aus dem
Gehduse entfernt werden. Fihren Sie die Kabel durch die Kabelverschraubungslécher an der Unterseite
des Gehduses, befestigen Sie die Dréhte an den entsprechenden Anschltssen, und stecken Sie die
AnschlUsse wieder in ihre Klemmenblécke.

Wenn der AT600 komplett verdrahtet ist, fahren Sie fort mit der "Erstmalige Einrichtung und Programmierung” auf
Seite 25, um das Messgerdt fur den Betrieb zu konfigurieren.

Hinweis: Die Kommunikationsoptionen HART und Modbus mdissen bei der Bestellung des AT600 ausgewdhlt
werden.

Messkopfklemmen

PIN Aufkleber Beschreibung Eingqngs—/Ausgqngsklemmen

Aufkleber Beschreibung

Analogausgang A: 4-20mA/HART positiv
Analogausgang A: 4-20mA/HART negativ
Service-Modbus-Port positiv
Service-Modbus-Port negativ
Service-Modbus-Port-Ruckleitungsmasse
Service-Modbus-Port positiv
Kunden-Modbus-Port negativ
Kunden-Modbus-Port-Ruckleitungsmasse
Digitalausgang B Port positiv
Digitalausgang B Port negativ
Digitalausgang C Port positiv
Digitalausgang C Port negativ

Nicht angegeben

Gate-Eingang Port positiv

Gate-Eingang Port negativ

Nicht angegeben

1 Unten Nachgeschalteter Messkopf
2 Oben Vorgeschalteter Messkopf

OOOOOOOOOOOOOOOOII

|
(ol 1T2T3TaJsTe]7 8]sJATBICIDIETF]

HART SERVICE ODBUS | DIG-OUTB] DIG-OUTC | GATE-INPUT

:[ic

@

6| Rs4ss:

MM QOQO®W>O0oNOON~NWN—O

Hinweis: Analogausgénge sind Namur NE43-konform.

FRDUNG 4 DETAIL A
ERDUNG 3 StromanschlUsse
PIN  Aufkleber Beschreibung
1 L1(+) L(+): AC-Spannung/DC-Plus
2 L2.NC(-) N(-): AC neutral/DC negativ
ERDUNG 2 ERDUNG 1

Abbildung 23: Schaltplan
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Kapitel 3. Verdrahtung der AT600-Elektronik

Fur eine ordnungsgemdéRe Verdrahtung mussen die Stromleitungen, das Messkopfkabel und die E/A-Leitungen
durch die entsprechenden Kabelverschraubungen gefuhrt werden (siehe Abbildung 24 unten). Siehe auch
"Spezifikationen und Anforderungen an Verdrahtungskabel” auf Seite 142 mit der erforderlichen Kabelspezifikation.

WICHTIG: Alle nicht verwendeten Kabelverschraubungen mussen mit den mit dem Messgerdt gelieferten
Kabelverschraubungseinsétzen verschlossen werden.

20

Kabeleinfuhrung 5

KabeleinfUuhrung 3 Kabeleinfuhrung 1

Kabeleinfuhrung 4

DETAILB

Kabeleinfuhrung 2

KABELDURCHFUHRUNGEN

Bohrung Nr. Durchfuhrungskabel
1 Stromleitungen

2 Kabel fur Digitalausgang B,
Kabel fur Digitalausgang C,
Gate-Eingang,

3 Kabel fur Service-Modbus,
Kabel fur Kunden-Modbus

4 Kabelleitungen fur Analogausgang A

Messkopf-Kabelleitungen

Abbildung 24: Empfohlene Verwendung von Kabelverschraubungen
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Kapitel 3. Verdrahtung der AT600-Elektronik

3.2 Verdrahtung der Netzspannung

alle Kabel wie in "Spezifikationen und Anforderungen an
Verdrahtungskabel” auf Seite 142 beschrieben, verlegt
werden.

f Achtung - Kunden aus Europa! Um die Anforderungen des CE-Zeichens zu erflllen, missen

Der AT600 kann fur den Betrieb mit einer Eingangsleistung von 85-264 VAC oder 12-28 VDC bestellt werden. Auf dem
Etikett auf der Abdeckung im Inneren des Elektronikgehduses ist die erforderliche Netzspannung fur Ihr Messgerét
angegeben.

WARNUNG! Achten Sie darauf, dass Sie AT500 nur an die angegebene Netzspannung
anschlieBen.

Achtung - Kunden aus Europa!  Zur Einhaltung der EU-Niederspannungsrichtlinie ist far

dieses Gerdt eine externe Stromunterbrechungsvorrichtung
wie ein Schalter oder Leistungsschalter erforderlich. Die
Trennvorrichtung muss als solche gekennzeichnet, deutlich
sichtbar, direkt zugénglich und nicht weiter als 1,8 m (6 ft)
vom Gerdt entfernt sein.

Siehe Abbildung 23 auf Seite 19, um die Klemmenleiste anzubringen und die Netzspannung wie folgt anzuschlieen:

WARNUNG! Ein unsachgemdRer Anschluss der Netzkabel oder der Anschluss des Messgeréts an
eine falsche Netzspannung kann das Gerdt beschédigen. Es kann auch zu
gefdhrlichen Spannungen an der Durchflusszelle und den zugehérigen Rohren sowie
in der Elektronikkonsole fuhren.

1. Entfernen Sie 1/4 Zoll der Isolierung vom Ende der Leitung und des neutralen Wechselstromkabels (oder des
positiven und negativen Gleichstromkabels) und 1/2 Zoll der Isolierung vom Ende des Erdungskabels.

2. SchlieRen Sie das Erdungskabel an den internen Erdungsanschluss (ERDUNG 1) an der Unterseite des
Elektronikgehduses an (siehe Abbildung 23 auf Seite 19).

WICHTIG: Das eingehende Erdungskabel muss an den internen Erdungsanschluss angeschlossen werden.

3. SchlieRen Sie das neutrale Wechselstromkabel (oder das negative Gleichstromkabel) an L2/N(-) und das
Wechselstromkabel (oder das positive Gleichstromkabel) an L1(+) an, wie in Abbildung 23 auf Seite 19 dargestellt.

WICHTIG: Entfernen Sie nicht das vorhandene Erdungskabel der Leiterplatte oder der Abdeckung.

Hinweis: Diese Aufkleberabbildung dient nur zur Veranschaulichung. Die Angaben auf dem tatsdchlichen Aufkleber
kénnen aufgrund regionaler Anforderungen abweichen
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Kapitel 3. Verdrahtung der AT600-Elektronik

3.3 Verdrahtung der Messkopf

alle Kabel wie in “Spezifikationen und Anforderungen an

Achtung - Kunden aus Europa!  Um die Anforderungen des CE-Zeichens zu erfillen, missen
Verdrahtungskabel” auf Seite 142 beschrieben, verlegt werden.

Die Verkabelung eines typischen AT600-Systems erfordert die Zusammenschaltung der folgenden Komponenten:

+ In den Messkopfschieneen installierte vor- und nachgeschaltete Messkopf
+ Elektronische Konsole
Um Messkopf zu verdrahten, fuhren Sie die folgenden Schritte aus:

WARNUNG! Bringen Sie die Messkopf vor dem AnschliefRen in einen sicheren Bereich und leiten
Sie statische Aufladungen ab, indem Sie den Mittelleiter der Messkopfkabel mit der
Metallabschirmung am Kabelstecker kurzschliefRen.

1. Suchen Sie die beiden Messkopfkabel und schlieen Sie sie an die Messkopfen an.

2. Schlielen Sie den Kabelstecker mit der geloen DN-Ummantelung am Kabel an den DN-Anschluss und den
Kabelstecker mit der weiRen UP-Ummantelung am Kabel an den UP-Anschluss an, wie in Abbildung 23 auf Seite
19 gezeigt.

3. Befestigen Sie die Kabelverschraubung.

WICHTIG: Achten Sie darauf, alle Kabelstecker gerade in die Leiterplattenbuchsen einzuflhren, um eine
Beschadigung des Steckers und/oder der Buchse zu vermeiden.

3.4 Verdrahtung der Systemerdung

WARNUNG! Der AT600 muss stets mit der unten gezeigten Systemerdungsschraube geerdet
werden, wie unten Abbildung 25 dargestelit.

| l |
SYSTEMERDUNGSSCHRAUBE | @® I OO‘.

DETAILC

Abbildung 25: Systemerdungsschraube
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Kapitel 3. Verdrahtung der AT600-Elektronik

3.5 Verdrahtung des Analogausgangs fur die HART-Kommunikation

Die Standardkonfiguration des Durchflussmessgerdts Modell AT600 umfasst einen isolierten 0/4-20
mA-Analogausgang. Der Anschluss an diesen Ausgang kann Uber Standard-Twisted-Pair-Kabel erfolgen. Die
Stromschleifenimpedanz fur diesen Stromkreis darf 600 Ohm nicht Uberschreiten.

HART Master/
Modell AT600 Ampere-Messgerdt

Volts +

(nt. Stromversorgung)D_ :|

'|> K PIN: O N
Volts - {}—. Burde

ublich . = (maoximal
( ) 0 PIN: 1 0= 6000hm)

Abbildung 26: Analogausgang/HART-Kommunikation verdrahten

WARNUNG! Trennen Sie unbedingt die Hauptstromversorgung des AT600, bevor Sie mit diesen
Anweisungen fortfahren.

Um den Analogausgang zu verdrahten, Abbildung 26 auf Seite 23 befolgen Sie diese Schritte:
1. Stellen Sie sicher, dass die Hauptstromversorgung vom Gerdt getrennt ist, und 6ffnen Sie anschlieRend das
Gehduse.

2. Setzen Sie die erforderliche Kabelverschraubung in die dafur vorgesehenen Offnung an der Unterseite des
Gehduses.

3. Siehe Abbildung 23 auf Seite 19 in Bezug auf die Positionierung des Klemmenblocks (E/A) und wo der
Klemmmenblock - wie oben gezeigt - verdrahtet wird.

4. Befestigen Sie die Kabelklemme.

Beachten Sie Folgendes:

- Der Standard-Analogausgang bietet nur einen 0/4-20 mA-Analogausgang. Falls die
HART-Kommunikationsoption gewtnscht wird, muss diese beim Kauf angegeben werden.

« Der Analogausgang des AT600 ist ein Aktivmodus-Typ, dessen Stromversorgung intern vom Messgerdt erfolgt.
Schliefden Sie kein externes 24-V-Netzteil an diesen Schaltkreis an.

- Vorder Vervx)/endung muss der Analogausgang eingerichtet und kalibriert werden (siehe “Eingdnge/Ausgéinge”
auf Seite 39).

« Im Konfigurationsmodus des Messgerdts ist der Analogausgang auf 3,6 mA gesperrt. Nach Verlassen des
Konfigurationsmodus nimmt das Messgerdt den Normalbetrieb wieder auf.

3.6 Modbus-Kommunikation verdrahten

Der optionale Modbus-Anschluss des AT600 ist eine zweiadrige, halbduplexe RS485-Schnittstelle. Wenn diese Option
beim Kauf angegeben wurde, folgen Sie den nachstehenden Verdrahtungsanweisungen.

WARNUNG! Trennen Sie unbedingt die Hauptstromversorgung des AT600, bevor Sie mit diesen
Anweisungen fortfahren.

Um den Analogausgang zu verdrahten, Abbildung 23 auf Seite 19 befolgen Sie diese Schritte:

1.  Stellen Sie sicher, dass die Hauptstromversorgung vom Gerdt getrennt ist, und 6ffnen Sie anschlieRend das
Gehduse.

2. SchlieRen Sie die erforderliche Kabelklernme in der daflr vorgesehenen Kabeldurchfiihrung an der Seite des
Elektronikgehduses an.

3. Fuhren Sie ein Kabelende durch die Kabeldurchfihrung, und schlieRen Sie es an den Klemmenblock an.
4. Befestigen Sie die Kabelklemme.
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3.7

Frequenzausgang/Zéhlerausgang/Alarmausgang verdrahten

Der AT600 bietet Platz fur bis zu zwei Digitalausgénge. Jeder dieser Ausgdnge kann entweder als Zdhler-, Frequenz-
oder Alarmausgang konfiguriert werden (siehe “Digitale Kommunikation programmieren” auf Seite 51 mit
Anweisungen). Jeder Zahler-[Frequenz- [ Alarmausgang benétigt eine verdrilite Doppelleitung. Verdrahten Sie den
Klemmenblock wie auf Abbildung 23 auf Seite 19 und Abbildung 27 unten gezeigt.

Modell AT600

Max. Strom: 1A

Hoéchstspannung: 100V
Isolationsspannung: 500 V
Max. Lastleistung:  2W IN

PIN: 8/A

|

PIN: 9/B

o

Ruckleitung

]
-] <10 KOhm)
C: Isolierte —D Volts -

Zahler[Frequenzzéhler
oder Alarmdetektor

Volts +
[ﬂ (int. Stromversorgung)

_ Last
2 (Mind.

(tblich)

3.8 Gate-Eingang verdrahten

Abbildung 27: zahler-[Frequenz-[Alarmausgénge verdrahten

Der ATB00 verfugt Uber einen Gate-Kontakt-Eingang. Dieser dient zum Starten/Stoppen des Zdhlers. Im normalen
Messbetrieb kann der Bediener die Zahlerfunktion durch Umschalten des Gate-Schalters starten oder stoppen.

WARNUNG! Trennen Sie unbedingt die Hauptstromversorgung des AT600, bevor Sie mit diesen
Anweisungen fortfahren.

Um den Gate-Eingang zu verdrahten, siehe Abbildung 23 auf Seite 19 und Abbildung 28 unten. Fihren Sie die

folgenden Schritte aus:

2

24

Befestigen Sie die Kabelklemme.

Stellen Sie sicher, dass die Hauptstromversorgung vom Gerdt getrennt ist, und 6ffnen Sie anschlieRend das

Schlief3en Sie die erforderliche Kabelklemme in der daftr vorgesehenen Kabeldurchfuhrung an der Seite des
Elektronikgehd&uses an.

Fahren Sie ein Kabelende durch die Kabeldurchfiihrung, und schliefien Sie es an den Klemmenblock an.

Modell AT600

+5V

NO

PIN: D

Schalter

PIN: E

[]ELO
:

Abbildung 28: Gate-Eingang verdrahten
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Kapitel 4.  Erstmalige Einrichtung und Programmierung
4.1 EinfGhrung

Dieses Kapitel enthdlt Anweisungen zur Programmierung des Durchflussmessgerdts AT600 fur die Inbetriebnahme.
Bevor der AT600 Messungen durchfuhren kann, mussen mindestens die folgenden MenUs programmiert werden:

« “Benutzerprdferenzen” auf Seite 35

- “Eingdnge/Ausgdnge” auf Seite 39

« “Messkopf einstellen” auf Seite 54

Sehen Sie sich die Hauptmenuubersicht Abbildung 29 unten an und fahren Sie mit den Anweisungen im
entsprechenden Abschnitt fort.

Anzeige ——

Gesperrt

Esc > Enter > Esc Entriegelt

Anzeigeformat @ogmmmubersic@ (Tastatursperre) Sprache

[ [ | ) Enalisch i
<1Vuriuble><2VariubIen> ( Zéhler ) @wort > a ) ( nglisc }{ s )
L ] XXXX Nein ) ( Deutsch }{ Franzoésisch )

( talienisch  —(  HAwE )
(_ portugiesisch )} Pycckmii )
(_ spanisch )} Schwedisch )

Benutzerprdferenzen

Eingdnge/Ausgdnge

Calibration (Kalibrierung)

Messkopf einstellen

Anderungen speichern?

Abbildung 29: Hauptmenuubersicht
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Kapitel 4. Erstmalige Einrichtung und Programmierung

4.2 Bedienung der AT600-Tastatur

Die Tastatur des AT600 verfagt Gber sechs Tasten und zwei LEDs. Die griine Leuchte zeigt den Systemzustand an und
leuchtet, wenn das Messgerdt betriebsbereit und fehlerfrei ist. Die rote Leuchte zeigt den Systemstatus an und
leuchtet, wenn das Messgerdt einen Fehler aufweist. Sind beide Leuchten aus, bedeutet dies, dass sich das System
im Konfigurationsmodus befindet oder das Messgerdt nicht mit Strom versorgt wird.

SYSTEM STATUS

i

AquuTrans Ultrasonic Flow Meter

Abbildung 30: AT600 Tastatur

Sechs Tasten auf dem Keypad erméglichen dem Benutzer die Programmierung des AT600:

+ [V/] - Bestétigt die Auswahl einer bestimmten Option und alle darin eingegebenen Daten.
-+ [ x] - Erméglicht Benutzern das Verlassen einer bestimmten Option, ohne unbestdtigte Daten zu speichern.

+ [<] und [>] - erméglichen dem Benutzer, ein bestimmtes Fenster in der Anzeigeoption hervorzuheben oder
durch eine Liste von Optionen zu blattern. Sie werden auch verwendet, um einzelne Zeichen in einer
Textzeichenfolge zu éndern.

+ [<] und [>] - erméglichen dem Benutzer, zu einer bestimmten MenUoption zu bldttern oder ein bestimmtes
Zeichen in einer Textzeichenfolge hervorzuheben.

Beim %inscholten wird der Initialisierungsbildschirm des AT600 angezeigt, gefolgt von einer Messanzeige (siehe
unten).

=] Panametrics Velocity o
0.0 mis
Soundspeed
AT600 INITIALIS.. 0.0 s

Als Leitfaden fur die Programmieranweisungen in diesem Kapitel finden Sie die vollsténdigen MenUpléne des AT600
in “Menuubersichten” auf Seite 151. Die relevanten Abschnitte sind in diesem Kapitel wiedergegeben.

WICHTIG: Wenn 5 Minuten lang keine Taste gedrtckt wird, beendet das AT600 das Tastaturprogramm und kehrt zur
Messwertanzeige zurlck. Nicht bestatigte Konfigurationséinderungen werden verworfen.
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4.3 Anzeige-Programmierung

Die Tastatur des AT600 verfagt Gber sechs Tasten (siehe “Bedienung der AT600-Tastatur” auf Seite 26) und die
beiden folgenden LEDs:

< Grun: Die grune LED zeigt den Systemzustand an und leuchtet, wenn das Messgerdt betriebsbereit und
fehlerfrei ist.

+ Rot: Die rote LED zeigt den Systemstatus an und leuchtet, wenn das Messgerdt einen Fehler aufweist.

Hinweis: Wenn beide LEDs aus sind, befindet sich das Messgerdt entweder im Konfigurationsmodus oder es liegt
keine Spannung an.

Velocity -~
0.0

m/s

Velocity -
0.0 mss

Soundspeed

0.0 ms

Total m"3 11C &

Forward 0.0
Reverse 0.0
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4.3.1

Anzeige fur ein- oder zweivariable Bildschirme éindern

Eine typische Bildschirmanzeige fur ein- oder zweivariable Bildschirme ist unten dargestelit.

Messtyp:

Wert —»|

Fehlercodes

™ Velocity )

0.0

m/s <e—

So dndern Sie die Anzahl der Dezimalstellen im angezeigten Wert:

28

a

Velocity

0.0

m/s

Velocity

m/s

Display/Decimal
2
3
4
® Sci

A

v

Drlcken Sie am Bildschirm
entweder die Taste [<]
oder [>], bis der Wert
markiert wird.

Nachdem der Wert
markiert ist, dricken Sie
[/], um die
Anzeige-/Dezimaloptionzu
offnen.

Verwenden Sie die Tasten
[<1] und [>], um bis zum
gewunschten Wert zu
scrollen. Zu den
verfugbaren Optionen
ehéren 0,1, 2, 3,4 und Sci
Wissenschaftliche
Notation). Dricken Sie [V],
um den Wert auszuwdhlen,
und drlcken Sie
anschlieRend erneut [V],
um die Auswahl zu
bestatigen, oder [x], um
die Auswahl abzubrechen.

Werteinheiten
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4.3.2 Andern des Messtyps fur ein- oder zweivariable Bildschirme

So dndern Sie den Messtyp:

Velocity
0.0

m/s

0.000e+00

m/s

Measurement Type
® Velocity

Act Volumetric
Std Volumetric
Mass

Dricken Sie am Bildschirm entweder die Taste [<I] oder
[>>], bis der Wert markiert wird.

Nachdem der Wert markiert ist, driicken Sie [v/], um die
Messtypoption zu 6ffnen.

Der Bildschirm wechselt zum Anzeige-/Messtyp.
Verwenden Sie die Tasten [<I] und ?D], um bis zum
gewunschten Parameter zu scrollen. Zu den verfugbaren
Parametern gehéren: Measurement Typ (Messtyp),
Velocity (Geschwindigkeit). Act Volumetric (akt.
volumetrisch) Std Volumetric (Std.-volumetrisch), Mass
(Masse), Gesamtheit der Chargen, Bestandssummen,
Schallgeschwindigkeit, Reynolds, K-Faktor und Diagnose.
Nachdem Sie den Messtyp ausgewdhlt haben, driicken
Sie [v/], um den Wert auszuwdhlen und driicken dann
erneut [v], um die Auswahl zu bestétigen oder [x], um die
Auswahl abzubrechen.

Hinweis: Um eine bestimmte Messeinheit zu wdhlen, gehen Sie zu “Einheiten einstellen” auf Seite 36.

4.3.3 Andern des Messtyps fir ein- oder zweivariable zZ&hler-Bildschirme
Der Z&hler-Bildschirm sieht nun &hnlich aus wie Abbildung 31 unten.

ZAahlereinheiten wi—/stoppzdhler Zd&hler zurlcksetzel

Total m"3 IHca

Forward 0.000e+00
. — :> Werte
Zdahler-Messtyp Reverse 0.000e+00
Fehlercode /

Abbildung 31: Z&hler-Bildschirm

Um die Anzahl der Dezimalstellen des auf einem Zdhler-Bildschirm angezeigten Werts zu édndern, gehen Sie wie folgt

vor:

AquaTrans™ AT600 Benutzerhandbuch
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TOTAL m”3 | Eer™
Forward 0.000e+00
Reverse 0.000e+00
Total m"3 | Ko
Forward 0.000e+00
Reverse 0.000e+00

Display/Decimal A

2

3

4
® Sci

A\

Driicken Sie am Bildschirm entweder die Taste [<]
oder [>], bis der Wert markiert wird.

Nachdem der Wert markiert ist, drticken Sie [v/], um
die Display/Decimal (Anzeige/Dezimal) zu &ffnen.

Verwenden Sie die Tasten [</] und [>], um bis zur
gewunschten Anzahl Dezimalstellen zu scrollen. Zu den
verfugbaren Optionen gehdéren 0, 1, 2, 3, 4 und Sci
(wissenschaftliche Notation). Driicken Sie [v/], um den
Wert auszuwdhlen, und dricken Sie anschliefiend
erneut [v], um die Auswahl zu bestétigen, oder [x], um
die Auswahl abzubrechen.

Um den Z&hler-Messtyp zu dndern, gehen Sie wie folgt vor:

30

TOTAL m”3 | k& a
Forward 0.000e+00
Reverse 0.000e+00
Total m"3 | Ko’
0.000e+00
Reverse 0.000e+00
Totalizer Type
A

® Forward Totals

Reverse Totals

Net Totals

Time

Driicken Sie am Bildschirm entweder die Tasten [<] oder
[>], bis der Messtyp markiert wird.

Nachdem der Typ markiert ist, driicken Sie [v], um die
Display/Decimal (Anzeige/Dezimal) zu 6ffnen.

Der Bildschirm wechselt zum Zdhlertyp. Verwenden Sie
Tasten [<I] und [>], um bis zum gewunschten Parameter
zu scrollen. Zu den verfugbaren Parametern gehéren:
Forward Totals (Vorwdrtssummen), Reverse Totals

Ruckwdrtssummen) , Net Totals (Nettosummen), Time

Zeit). Nachdem Sie den Typ ausgewdhlt haben, driicken
Sie [v/], um den Wert auszuwdéhlen. Driicken Sie
anschlieRend erneut [+/], um die Auswahl zu bestétigen,
oder [x], um die Auswahl abzubrechen.
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Wenn der erste Wert auf Zeit eingestellt ist, zeigt das Messgerdt die Zeiteinheit an. Wenn der erste Wert auf
Vorwdrtssummen, Ruckwdrtssummen oder Nettosummen eingestellt ist, zeigt das Messgerat die ausgewdhlte

Einheit in der Einheitenauswahl an. Die verfuUgbaren Zeitmesseinheiten sind Sekunden, Minuten, Stunden oder Tage.

Um die gewUnschten Einheiten aus der markierten Messart auszuwdéhlen, driicken Sie die Tasten [<I] oder [>], bis die
gewunschte Einheit markiert ist.

TOTAL licad

Time 0.0000
Reverse 0.000e+00
Display/Unit A

® Seconds
Minutes
Hours
Days v

Hinweis: Wenn Sie ,Zeit” gewdhlt haben, sind die verfligbaren Einheiten Sekunden, Minuten, Stunden und Tage.

Nachdem die Einheit markiert ist, driicken Sie [v/], um
die Display/Decimal (Anzeige/Dezimal) zu &ffnen.

Drlcken Sie die Tasten [<1] und [>], um zu den
ewunschten Einheiten zu scrollen. Dricken Sie dann
/], um die Einheit zu wéhlen und dann erneut [v/], um

die Auswahl zu bestdatigen oder [x], um die Auswahl

abzubrechen.

4.3.4 Zdahler-Messung starten oder stoppen
Um die Zdhler-Messungen zu starten oder zu stoppen:

TOTAL m”3 | K™
Forward 0.000e+00
Reverse 0.000e+00
TOTAL m”3 oic &
Forward 0.000e+00
Reverse 0.000e+00
TOTAL m”3 D C a
Forward 0.000e+00
Reverse 0.000e+00

AquaTrans™ AT600 Benutzerhandbuch

Drucken Sie in der Anzeige die Tasten
[<1] oder [>], bis das
Start-/Stopp-Symbol (entweder ein
Pfeilsymbol fur Start oder ein Symbol
mit zwei Balken fUr Stopp) markiert ist.

Nachdem der Wert markiert ist,
drucken Sie [v], um die z&hlung zu
starten oder zu stoppen.

Das Anzeigesymbol dndert sich und
zeigt den neuen Status (Start oder
Stopp) an.
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4.3.5 Zdhler zuricksetzen
Um den Zdahler zurlckzusetzen, gehen Sie wie folgt vor:

TOTAL m*3 Icga
Drucken Sie am Bildschirm entweder die
Forward 0.000e+00 | Taste [<1] oder [D](, bis das
Rucksetz-Symbol (ein Teilkreis mit einem
Reverse 0.000e+00 | pfeil) markiert wird.

TOTAL m”3 1HE g
Nachdem das Rucksetz-Symbol

Forward 0.000e+00| hervorgehoben wurde, dricken Sie [/],
um den Zdahler auf 0 zurickzusetzen.
Reverse 0.000e+00

4.4 Servicemenu aufrufen

Anzeige

Gesperrt

Esc> Enter > Esc
Hauptmeni
Anzeigeformat Programmiibersicht

1 Variable

Entriegelt

Tastatursperre Sprache

veso) ) ( engisch - b )
NoiNei) ) (_  Deutsch )t Franzosisch )
Zahler (_tlinisch )~ AAi#E )
(_ portugiesisch )+ Pyccxmit )
( spanisch )+ Schwedisch )

b

i

2 Variable

Abbildung 32: Hauptmenuubersicht
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4.41 Anzeigeformat

Kapitel 4. Erstmalige Einrichtung und Programmierung

Um mit der Programmierung lhres Messgerdts zu beginnen, mussen Sie die Systemeinheiten, wie unten beschrieben,

auswdhlen. Denken Sie daran, alle Programmierdaten in Anhang B "Dateneingabe” aufzuzeichnen. Uber das
Untermenu ,Anzeigeformat” kénnen Sie den Formattyp festlegen, der zur Anzeige von Informationen verwendet

werden soll.
Velocity =
0.0
m/s
Display A
Display Format
Program

Program Review
Keypad Lockout

Display/Display Format

'WMOne Variable

Two Variable
Totalizer

4.4.2 Tastatursperre

Display
Display Format
Program
Program Review

Keypad Lockout

® No
Yes

Lockout/ Keypad Lockout

Markieren Sie auf dem Startbildschirm mit den
Pfeiltasten das Schlosssymbol, und driicken
Sie [V].

Der folgende Bildschirm &ffnet sich.

Verwenden Sie die Tasten [<] oder [>], um
das Anzeigeformat zu markieren, und dricken
Sie [V]. Der folgende Bildschirm éffnet sich.

Verwenden Sie die Pfeiltasten [A] und [V], um
die gewulnschte Formateinstellung zu
markieren, und drticken Sie [v/], damit Sie zum
vorherigen Bildschirm wechseln kénnen.

Um die Tastatur aus Sicherheitsgrinden zu sperren
oder zu entsperren, wahlen Sie im Anzeigemenu
Keypad Lockout (Tastatursperre) und dricken [v/].

Es 6ffnet sich ein Bildschirm dhnlich wie der folgende.

Um die Anzeige zu sperren, dricken Sie die Tasten
{A]] und [V], um Yes (Ja) zu markieren und dricken
/|. Der Bildschirm wechselt zur vorherigen Anzeige.

Um die Anzeige zu entsperren, driicken Sie die Tasten
{A]] und [V], um No (Nein) zu markieren und driicken
/. Der Bildschirm wechselt zur vorherigen Anzeige.

Hinweis: Wenn die Tastatur gesperrt ist, driicken Sie [x], [], [x], um sie zu entsperren.

AquaTrans™ AT600 Benutzerhandbuch
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4.4.3 Sprache

Display A
Program

Program Review
Keypad Lockout

Language [

Display/Language
MEnglish

Deutsch
2BV

Francais

rung

Um die Anzeigesprache am
Anzeigemenu zu dndern, wdhlen Sie
die Sprache und driicken [/]. Es 6ffnet
sich ein Bildschirm éhnlich wie der
folgende.

Verwenden Sie die Pfeiltasten [A] und
[V], um die gewiinschte Sprache zu
markieren, und drucken Sie [v], damit
Sie zum vorherigen Bildschirm
wechseln kénnen. Die
Display/Language (Ansicht/Sprache)
wird auf die neue Auswahl gedndert.

4.4.4 Menus far Programme und Programmubersicht

Die Menus fur Programme und Programmubersicht ermdglichen die Einrichtung und Anzeige verschiedener
Informationskategorien. Wie bereits erwdhnt, benétigen Sie zum Bearbeiten von Parametern ein guiltiges Passwort. Im

néchsten Abschnitt werden die erforde

rlichen Zugriffsebenen zum Bearbeiten verschiedener Parameter beschrieben.

Um alle Parameter ohne Bearbeitung anzuzeigen, wdhlen Sie ,Programmubersicht”.

Hauptmenu

Anzeigeformat

Passwort
XXXX

@enutzerp r'dferenzeH Input/Output

—@esskopfemste\len) Calibration (Kalibrierung) j——=—{ Erweitert ¢ Werk )

Anderungen speichern?

!

Abbildung 33: MenuUubersicht fir Programme und Programmubersicht
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4.4.41 Programmubersicht

Das Programmubersichtsmenu erfordert kein Benutzer-Passwort. Der Zugriff auf die Informationen ist jedoch

Kapitel 4. Erstmalige Einrichtung und Programmierung

schreibgeschutzt. Um Einstellungen oder Parameter zu éindern, mussen Sie das Programmmenu mit einem gultigen

Passwort aufrufen.

4.4.4.2 Programm

WICHTIG: Wenn Sie in den Programmmodus (Konfigurationsmodus) wechseln, werden die Messungen gestoppt

und der Ausgang wechselt in den Fehlerzustand.

Display
Display Format
Program
Program Review

Keypad Lockout

Enter the password

9999

[ X JUNDO [ v/ ]SAVE
[4» ]MOVE [Aw]MODF

Um das Programmiermenu zu 6ffnen,
markieren Sie im Anzeigemenu mit
den Pfeiltasten Program (Programm)
und dricken [/]. Der folgende
Bildschirm 6ffnet sich.

Driicken Sie die Taste [<] oder [>], um
eine bestimmte Ziffer zu wéhlen,
verwenden Sie dann die Taste [A]
oder [V], um diese Ziffer wie
gewunscht zu dndern. Wenn alle
Ziffern richtig sind, dricken Sie [/], um
den Bildschirm ,Benutzerpréferenzen”
zu 6ffnen

Hinweis: Das Standardpasswort lautet 1111

4.5 Benutzerpréferenzen

45.1 Einstellung

User Preference

Units Setting
Density

A

Password v

Setting

Label
System Date

Hinweis: Mithilfe der Vitality Software von Panametrics kénnen Sie nur das Messgerdte-Tag und die Etikettdaten

dndern.
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Um die gewunschten Einstellungen zu
prufen oder zu dndern, wdhlen Sie in
den Benutzerprdferenzen Setting
(Einstellung) und drucken [/]. Der
folgende Bildschirm o6ffnet sich.

Um das Messgeréte-Tag und/oder das
Etikett zu Uberprufen, markieren Sie Ihre
Auswahl im Einstellungsment und
drucken [V]. Drucken Sie dann [x], um
zum vorherigen Bildschirm
zurtckzukehren.
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Setting
Meter Tag
Label

System Date

Set System Time

Date: 11/12/2013
Time: 08:09: 10

[ X JUNDO [ V/]SAVE
[4» IMOVE [AW]MODF

45.2 Einheiten einstellen

User Preference

Settings A
Density
Password v

Units Setting
Act Volumetric
Std Volumetric
Mass

\4

Um das Datum/die Zeit zu Uberprufen oder zu
andern, markieren Sie System Date
(systemdatum) und dricken [V]. Der
folgende Bildschirm 6ffnet sich.

Driicken Sie die Taste [<I] oder [>], um eine
bestimmte Ziffer zu wahlen, verwenden Sie
dann die Taste [A] oder [V], um diese Ziffer
wie gewunscht zu dndern. Wenn alle Ziffern
richtig sind, dricken Sie [v], um zu speichern.
Dricken Sie dann [x], um zum vorherigen
Bildschirm zurtckzukehren.

Um die Einheiten fur die
Geschwindigkeitsstrémung zu prufen oder
zu éindern, verwenden Sie die Pfeiltaste [A]
oder [V], um die Einstellung der Einheiten zu
wdhlen und drucken [/]. Der folgende
Bildschirm 6ffnet sich.

Wadhlen Sie im Men( Units Setting (Einheiten
einstellen) mit der Pfeiltaste [A] oder [V],
um die zu dndernde Einheit zu wéhlen und
drucken [v], damit sich der folgende
Bildschirm oéffnet.

Hinweis: Geschwindigkeit wird hier als typisches Beispiel angezeigt.

UnitsSet / Velocity

® No
Yes

UnitsSet /Velocity

¢ English
Metric

36

drucken Sie zweimal um zum Menu
Units Setting (Einheiten einstellen)
zurickzukehren. Um das Messsystem zu
dandern, wdhlen Sie die gewuinschte Option,
driicken zweimal [v/], damit sich ein
dahnlicher Bildschirm wie der folgende
offnet.

Wenn keine /'-'\nderun? ?ewtlnscht wird,
X I

Wenn keine Anderung gewinscht wird,
drlcken Sie zweimal ?x?, um zum Menu
Einheiteneinstellung zurickzukehren. Um
das Messsystem zu éndern, wdhlen Sie die
gewunschte Option, dricken zweimal [v/],
damit sich ein dhnlicher Bildschirm wie der
folgende 6ffnet.
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Vel /
/s

45.3 Dichte

User preference
Settings A
Units Setting

Password v

Density
Density (Act)
Density (Std)

Density
Density (Act)
1000.000 Kg/m”3

Density (Act)
UNIT: Kg/m”3
1000.000

[ X JUNDO [ V]SAVE
[4p ]MOVE [ aw]MODF

45.4 Passwort

User preference

Units Setting
Density

v

Setting A

AquaTrans™ AT600 Benutzerhandbuch
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Bestdtigen Sie die gewdhlten
Einheiten, dricken Sie dazu
dreimal [x], um zum Men
,Einheiten einstellen”
zurluckzukehren.

Um die Flussdichte zu konfigurieren,
verwenden Sie die Pfeiltaste [A]
oder [V], um die Density (Dichte) zu
wdhlen und drticken [«/T. Der
folgende Bildschirm 6ffnet sich.

Verwenden Sie die Pfeiltaste [A]
oder [V], um den gewinschten
Dichtetyp zu markieren, und drticken
Sie [V].

Driicken Sie erneut [/], so dass sich
ein Bildschirm éhnlich wie der
folgende 6ffnet.

Dricken Sie die Taste [<]] oder [>],
um eine bestimmite Ziffer zu wéhlen,
verwenden Sie dann die Taste [A]
oder [V], um diese Ziffer wie
gewunscht zu dndern. Wenn alle
Ziffern richtig sind, dricken Sie [V],
um zu speichern. Dricken Sie dann
[x], um zum vorherigen Bildschirm
zuruckzukehren.

Um ein Password (Passwort)
einzurichten, verwenden Sie die
Pfeiltaste [A] oder [V], um ein
Password (Passwort) zu wéhlen,
und dricken Sie [/]. Der folgende
Bildschirm 6ffnet sich.
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45.5
45.5.]

45.5.2

Enter the password

9999

[ X JUNDO [ v/ JSAVE
[«» JMOVE [AW]MODF

Anzeige
Hintergrundbeleuchtung

User preference
Units Setting A
Density
Password

Display v

Display

Backlight

Timeout

Display/Backlight
® OFF
ON

Zeituberschreitung

Display
Backlight

Dricken Sie die Taste [<I] oder [>], um eine
bestimmte Ziffer zu wahlen, verwenden Sie
dann die Taste [A] oder [V], um diese Ziffer
wie gewlnscht zu éndern. Wenn alle Ziffern
richtig sind, driicken Sie [v/], um zu speichern.
Drucken Sie dann [x], um zum vorherigen
Bildschirm zurtckzukehren.

Das Standardpasswort lautet 1111

Um die Hintergrundbeleuchtung ein-
oder auszuschalten, verwenden Sie die
Pfeiltaste [A] oder [V], um Anzeige zu
wdhlen, und dricken Sie [v/]. Der folgende
Bildschirm 6ffnet sich.

Wdhlen Sie Backlight
(Hintergrundbeleuchtung). Driicken Sie
dann [], um einen Bildschirm éhnlich
wie der folgende zu 6ffnen.

Wahlen Sie Off (Aus) oder On (Ein), und
drucken Sie zweimal [/], um zum
vorherigen Bildschirm zurtckzukehren.

Um eine Timeout (Zeituberschreitung)
festzulegen, wéhlen Sie Timeout
(zeituberschreitung) und dricken [v/].
Es offnet sich ein Bildschirm é@hnlich wie
der folgende.

Hinweis: Der Standardwert f(ir die Timeout (Zeitiberschreitung) ist O.

38

AquaTrans™ AT600 Benutzerhandbuch



Kapitel 4. Erstmalige Einrichtung und Programmierung

Timeout
Driicken Sie erneut [v/], so dass sich ein
19 S Bildschirm dhnlich wie der folgende 6ffnet.
Timeout
UNIT: S Driicken Sie die Taste [<I] oder [[>], um eine
19 bestimmite Ziffer zu wahlen, verwenden Sie
= dann die Taste [A] oder [V], um diese Ziffer
[ X JUNDO [ v/]SAVE wie gewlinscht zu dndern. Wenn alle Ziffern
[4p ]MOVE [ AW]MODF richtig sind, driicken Sie [v/], um zu speichern.

Drucken Sie dann [x], um zum vorherigen
Bildschirm zurtickzukehren.

4.6 Eingdnge/Ausgénge

4.6.1 Programmierung des Menus Analogausgang

Velocit o

Y Um auf dem Startbildschirm zum Menu

0 0 Analogausgang zu gelangen, markieren Sie
. das Schlosssymbol und drtcken [V/]. Der

folgende Bildschirm 6ffnet sich.

m/s
Display
Display Format \éVdI}IeIn Si%PrggéaT]m, upfcfj drt(]qkﬁn Sie [V].
er folgende Bildschirm éffnet sich.

Program Review
Keypad Lockout

Enter the password
Drucken Sie die Taste [<I] oder [>], um eine

9999 bestimmte Ziffe[r Zl]l wthTn,]verwenden Sie
dann die Taste |A| oder [V |, um diese Ziffer
[ X JUNDO [ v ISAVE wie gewunscht zu dndern. Wenn alle Ziffern
[4» ]MOVE [Aw]MODF richtig sind, driicken Sie [v], um zu speichern.

Der folgende Bildschirm 6éffnet sich.

User Preference

Settings A Wahlen Sie Eingang/Ausgang, und drlcken Sie
Units Seti die Taste [>]. Es 6ffnet sich ein Bildschirm
all . iyl dahnlich wie der folgende.
Density
Password v

AquaTrans™ AT600 Benutzerhandbuch 39



Kapitel 4. Erstmalige Einrichtung und Programmierung

4.6.1.1

Input/Output

Analog Output A
Digital Output B

Digital Output C
Modbus/Service Port ¥

A

Analogmessungen einstellen

Input/Output

Analog Output A
Digital Output B

Digital Output C
Modbus/Service Port ¥

Analog Output A
Base Value

Full Value
Calibrate v

A

Measurement

Ld Velocity A

Act Volumetric
Std Volumetric
Mass v

4.6.1.2

Wadhlen Sie den gewulnschten Ausgang mit
der Pfeiltaste [A? oder [V], driicken Sie dann
[v], um zum Konfigurationsmenu
zuruckzukehren.

Wadhlen Sie den gewlnschten Ausgang mit der
Pfeiltaste [A] oder [V], driicken Sie dann [v], um
zum Konfigurationsmenu zurtckzukehren.

Waéhlen Sie Messungm, und dricken Sie [+/]. Der
folgende Bildschirm éffnet sich.

Wahlen Sie im MessmenU den gewunschten
Analogausgang und dricken Sie [v/], um zum
vorherigen Bildschirm zurtckzukehren.

Basiswert und Gesamtwert einstellen

Analog Output A
Measurement

Full Value
Calibrate v

A

Hinweis: Die gezeigten Einheiten sind jene, die im Menu ,Einheiten einstellen” gewdhlt wurden.
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Base Value

Base Value

0.0000 m/s

Der Basiswert entspricht der Durchflussrate, die
durch ein 4-mA-Ausgangssignal dargestellt wird,
und der Gesamtwert entspricht der
Durchflussrate, die durch ein
20-mA-Ausgangssignal dargestellt wird. Wdhlen
Sie im MenU Analogausgang den Basiswert oder
Gesamtwert und driicken Sie [/]. Es 6ffnet sich
ein Bildschirm dhnlich wie der folgende.

Dricken Sie erneut [/], so dass sich ein
Bildschirm &hnlich wie der folgende &ffnet.
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Base Value
UNIT: m/s
0.0000
[ X JUNDO [ VISAVE

[4» ]MOVE [AW]MODF

4.6.1.3

Ausgang kalibrieren

Analog Output A

Measurement

Base Value

Full Value

v

Calibrate

(3Calibrate 4mA
Calibrate 20mA

Percentage of Scale

Calibrate 4mA
UNIT: mA
4.000
[ X JUNDO [ V' ISAVE
[4» ]MOVE [ Aw]MODF

4.6.1.4

Kapitel 4. Erstmalige Einrichtung und Programmierung

Dricken Sie die Taste [<I] oder [[>], um eine bestimmte Ziffer zu
wdhlen, verwenden Sie dann die Taste [A] oder [V], um diese
Ziffer wie gewunscht zu dndern. Wenn alle Ziffern richtig sind,
drucken Sie [v], um zu speichern. Driicken Sie dann [xﬁum zum
vorherigen Bildschirm zurtickzukehren. Wiederholen Sie diese
Schritte, um den vollen Wert einzustellen. Driicken Sie dann [x],
um zum Meni Analog Output A (Analogausgang A)
zurluckzukehren.

Verwenden Sie das Kalibriermend, um den Analogausgang zu
trimmen. Wdéhlen Sie im Menu Analogausgang Calibrate
(Kalibrieren), und driicken Sie [v]. Es 6ffnet sich ein Bildschirm
dhnlich wie der folgende.

Wdhlen Sie entweder 4 mA, um den 4-mA-Pegel zu trimmen, 20
mA, um den 20-mA-Pegel zu trimmen, oder den
Skalenprozentsatz, um die Ausgangslinearitdt zu testen. Wéhlen
Sie die gewlnschte Option und drucken Sie [/]. Es 6ffnet sich ein
Bildschirm dhnlich wie der folgende.

Lesen Sie den analogen Ausgang mit einem Digitalmultimeter ab,
und geben Sie diesen Wert ein. Dricken Sie die Taste [<I] oder [>],
um eine bestimmte Ziffer zu wéhlen, verwenden Sie dann die Taste
[A] oder [V], um diese Ziffer wie gewtinscht zu édndern. Wenn alle
Ziffern richtig sind, driicken Sie [/], um zu speichern. Driicken Sie
dann [x], um zum vorherigen Bildschirm zurtckzukehren.
Wiederholen Sie diese Schritte, bis der tatséchliche Ausgangswert
dem programmierten Wert entspricht.

Fehlerbehandlung einstellen

Analog Output A
Base Value
Full Value
Calibrate
Error Handling v

A

Calibrate

.
High
Hold
Other

AquaTrans™ AT600 Benutzerhandbuch

Um den Status der Fehlerbehandlung im Menu Analog
Output A (Analogausgang A) festzulegen, wahlen Sie
,Fehlerbehandlung” und dricken[/]. Der folgende
Bildschirm &ffnet sich.

Bei einem Fehlerzustand wird der Analogausgang
durch Auswahl von ,Low” auf 3,6 mA oder weniger,
durch Auswahl von ,High* auf 21,6 mA oder mehr
gesetzt. HOLD speichert den letzten guten Wert
wdhrend eines Fehlerzustands. Wdhlen Sie die
gewunschte Einstellung und driicken Sie [v/].

41



Kapitel 4. Erstmalige Einrichtung und Programmierung

4.6.2 Menu ,Digitalausgang programmieren”

Velocity

o
0.0

m/s

Display
Display Format

Program Review
Keypad Lockout

Enter the password

9999

[ X JUNDO [ v/ ]SAVE
[4» IMOVE [aWw]MODF

User Preference
Settings A
Units Setting

Density
Password v

Input/Output

Analog Output A
Digital Output C
Modbus/Service Port ¥

Um auf dem Startbildschirm zum Menu
Digitalausgang zu gelangen, markieren Sie
das Schlosssymbol und driicken []. Der
folgende Bildschirm 6ffnet sich.

Wdhlen Sie Programm, und drucken Sie
[/]. Der folgende Bildschirm &ffnet sich.

Driicken Sie die Taste [<I] oder [>], um
eine bestimmte zZiffer zu wéhlen,
verwenden Sie dann die Taste [A] oder
[V], um diese Ziffer wie gewlnscht zu
dandern. Wenn alle Ziffern richtig sind,
drucken Sie [/], um zu speichern. Driicken
Sie dann [x], um zum vorherigen
Bildschirm zurtckzukehren.

Im MenuU Benutzerprdferenzen wdhlen Sie
,Einheiten einstellen” und drucken die
rechte Pfeiltaste. Es 6ffnet sich ein
Bildschirm &hnlich wie der folgende.

Wahlen Sie den gewulnschten
Digitalausgang mit der Pfeiltaste [A] oder
[V], driicken Sie dann [/], um ins
relevante Konfigurationsmenu zu
gelangen.

Hinweis: Die Programmierschritte fir den Digitalausgang B und Digitalausgang C sind die gleichen wie flr den

Digitalausgang A.

Hinweis: Die Digitalausgdnge kénnen als Impuls, Frequenz oder Alarm programmiert oder ausgeschaltet werden.

4.6.2.1

Digitalausgang deaktivieren

Digital Output B
.
Pulse
Frequency
Alarm

42

Um den Digitalausgang B zu
deaktivieren, wahlen Sie ,Aus” im
Men( und drticken zweimal [v].
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4.6.2.2 Impulsausgang einstellen

Digital Output B
Off Der Impulsausgang erzeugt fur jede
Durchflusseinheit, die die Rohrleitung
° durchstrémt, einen Rechteckimpuls.
Frequency Wahlen Sie Impuls, und drticken Sie
Alarm [v/], um den folgenden Bildschirm zu
offnen.

Messtyp einstellen

Pulse
A \[N(:jmlen Sie Messung, und drucken Sie
V], um den néchsten Bildschirm zu
Pulse Vglue &ffnen.
Pulse Time
Test Pulse v
Measurement -

° _ Wdhlen Sie im Messmenu den zu
Forward Bateh Total verwendenden Analogausgangstyp
Reverse Batch Total aus und drtcken Sie [V], um zum
Net Batch Total vorherigen Bildschirm

zuruckzukehren.

Impulswert einstellen

Pulse
Measurement A Verwenden Sie die Taste [A] oder [V], um
Pulse Val den Impulswert zu wéhlen, und drtcken Sie
uise vaiue []. Es 6ffnet sich ein Bildschirm é@hnlich wie
Pulse Time der folgende.
Test Pulse
Pulse Value

Pulse Value Der Impulswert ist die Durchflussmenge, die

durch einen Impuls auf der Anzeige
10.0000 m”3 dargestellt wird. (Z. B, 1impuls = 10 mA3.)

Um die bestehende Einstellung zu dndern,
driicken Sie [v/], so dass sich ein Bildschirm

dhnlich dem folgenden &ffnet.

Hinweis: Die gezeigten Einheiten sind jene, die im Menu ,Einheiten einstellen” gewdhlt wurden.

PRISE Velus Drucken Sie die Taste [<I] oder [>], um
UNIT: m*3 eine bestimmte Zziffer zu wdéhlen,
10.0000 verwenden Sie dann die Taste [A] oder

[V], um diese Ziffer wie gewlnscht zu
[ X JUNDO [ /]SAVE andern. Wenn alle Ziffern richtig sind,

drucken Sie [v/], um zu speichern. Driicken
[« IMOVE [AVIMODF Sie dann [x], um zum voﬁ\erigen

Bildschirm zurlUckzukehren.
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Impulszeit einstellen

Pulse
Measurement A Verwenden Sie die Pfeiltaste [A] oder [V], um
die Impulszeit zu wéhlen, und dricken Sie [/].
Pulse Value Es 6ffnet sich ein Bildschirm é@hnlich wie der
Pulse Time folgende.
Test Pulse v
Pulse Time
: Die Impulszeit (z. B. Impulsbreite) wird
Pulse Time angezeigt. Um die bestehende Einstellung zu
5 ms éndern, drticken Sie [/], so dass sich ein
Bildschirm éhnlich dem folgenden 6ffnet.
Pulse Time Dricken Sie die Taste [<I] oder [[>], um eine
UNIT: ms bestimmte ziffer zu wéhlen, verwenden Sie
5 dann die Taste [A] oder [V], um diese Ziffer
- wie gewunscht zu dndern. Wenn alle Ziffern
[ X JUNDO [ v/]SAVE richtig sind, dricken Sie [v], um zu speichern.
[4» ]MOVE [AW]MODF Drucken Sie dann [x], um zum vorherigen

Bildschirm zurtickzukehren.

Richtlinien zur Einstellung des Impulszéhlers

Bei der Programmierung des Impulszdhlers fuhrt ein kleinerer Impulswert in der Regel zu einer héheren Genauigkeit
des Zdhlers. Der minimale praktische Impulswert wird jedoch durch die Auflésung des verwendeten Impulszdhlers
begrenzt. Daher muss die richtige Balance zwischen dem Wunsch nach einem kleinen Impulswert und der Féhigkeit
des Impulszdhlers, die vom AT600 ausgegebenen Impulse genau zu erfassen, gefunden werden.

Dieser Vorgang lé@sst sich am besten anhand der folgenden Beispielrechnung veranschaulichen:

Die auf der vorherigen Seite eingestellten Parameter sind der Impulswert (PV =Durchflussvolumen pro Impuls)
und die Impulszeit (PT = Impulsbreite).

Programmieren Sie die Impulsmessung als Zdhler der weitergeleiteten Chargen.
Betrachten Sie einen Prozess, bei dem der Volumenstrom (VR) um 4,6 Liter/s schwankt.
Als typischer Wert empfiehlt sich ein PV von VR/20 = 4,6/20. Stellen Sie daher PV = 0,23 Liter/Impuls ein.

Die Dauer eines jeden Impulses betréigt dann PV/VR = 0,23/4,6 = 50 ms. Da die Impulszeit (PT) als die halbe
Impulsdauer definiert ist, betréigt die korrekte PT = 25 ms.

Programmieren Sie den Frequenzausgang des AT600 mit PV = 0,23 Liter/Impuls und PT = 25 ms. Wenn Ihr
Frequenzz&hler den Impulsausgang des AT600 korrekt liest, sind diese Einstellungen geeignet. Andernfalls
muUssen Sie verschiedene Berechnungen fur PV (anstelle von VR/20) ausprobieren, bis Sie einen Satz von
Werten finden, die Ihr Frequenzz&hler korrekt lesen kann. Im Allgemeinen bietet der kleinste PV-Wert, der
innerhalb der Aufldsungsspezifikation Ihres Frequenzzdhlers liegt, die beste Genauigkeit fur den Chargenzdhler.

Impulsfehlerbehandlung einstellen

44

Pulse
Pulse Value A Um den Fehlerbehandlungszustand des
: Impulsausgangs zu dndern, wéhlen Sie im
Pulse Time Menu ,Fehlerbehandlung” und drucken [/].
Test Pulse Der folgende Bildschirm &ffnet sich.
Error Handling JEEA
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Error Handling

.
Hold

Impuls prifen

Pulse
Pulse Value
Pulse Time

Test Pulse
Error Handling v

A

Test Pulse

Test Pulse
0

Test Pulse

0
[ X JUNDO [ V/]SAVE
[4» ]MOVE [ AW]MODF

4.6.2.3 Frequenz einstellen

Digital Output B
Off
Pulse

MFrequenc

Alarm
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Wadhlen Sie Halten oder Stoppen. Bei einem
Durchflussmessfehler sendet das Messgerat mit ,Halten”
weiterhin dieselben Impulse wie beim letzten korrekten
Messwert. ,Stoppen” bewirkt, dass das Messgerdt wdhrend des
Fehlerzustands keine Impulse mehr sendet. Driicken Sie [v], um
zur vorherigen Anzeige zurickzukehren, oder [x], um zum Menu
far den Digitalausgang zurtckzukehren.

Um den Impulsausgang zu prufen, wahlen Sie ,Impuls prifen”
und drucken [/]. Der folgende Bildschirm éffnet sich.

Drucken Sie [V], so dass sich ein Bildschirm é@hnlich wie der
folgende 6ffnet. Driicken Sie erneut [v/], so dass der Bildschirm
zur vorherigen Anzeige wechselt. Dricken Sie [x], um zum Menl
Digitalausgang zurlickzukehren.

Dricken Sie die Taste [<I] oder [>], um eine bestimmte Ziffer zu
wdhlen, verwenden Sie dann die Taste [A] oder [V], um diese
Ziffer wie gewunscht zu dndern. Wenn alle Ziffern richtig sind,
dricken Sie [], um zu speichern. Prifen Sie mit Ihrem
Frequenzzdhler, ob die richtige Anzahl Impulse empfangen
wurde. Drucken Sie nach Abschluss der Prifung [x , um zum
Menu Digitalausgang zurlickzukehren.

Die Frequenz sendet ein kontinuierliches
Rechtecksignal, dessen Frequenz proportional zur
gemessenen Durchflussrate ist. Wéhlen Sie die
Frequenz, und dricken Sie [v/], um den folgenden
Bildschirm zu &ffnen.
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Messtyp einstellen

Frequency N
Wdhlen Sie die Messung aus und drticken
Base Value Sie [/], um einen Bildschirm &hnlich dem
Full Value folgenden zu 6ffnen.

Full Frequency v

Measurement
Ll Velocity A Wahlen Sie im Messmenu den zu
Act Volumetric verwendenden Analogausgangstyp, und

dricken Sie [+/], um zum vorherigen

Std Volumetric Bildschirm zuruckzukehren.

Mass v

Basiswert, Vollwert und Frequenz einstellen

Frequency
Measurement Der Basiswert ist die Messung, die mit einem Impuls von 0 Hz
Ubereinstimmt. Der VoIIwert ist dfer Messwert, dgr eir]em
Vollfrequenzimpuls entspricht. Die Vollfrequenz ist die
Full Value maximale Frequenz, die fur den Ausgangsimpuls verwendet
Full Frequency v wird und gibt die maximale Durchflussmessung an.

Verwenden Sie die Pfeiltaste [A] oder [V], um die
entsprechende Option zu wdhlen, und driicken Sie [/]. Es 6ffnet
sich ein Bildschirm dhnlich wie der folgende.

Hinweis: Unternehmen Sie die gleichen Schritte, um den Basiswert, den Vollwert und die Gesamtfrequenz zu
programmieren.

Base Value
Base Value Um die vorhandene Zahl zu édndern,
drucken Sie [/]. Daraufhin éffnet sich ein
0.0000 m/s Bildschirm &hnlich dem folgenden.

Hinweis: Die gezeigten Einheiten sind jene, die im Menu ,Einheiten einstellen” gewdhlt wurden.

Base Value
UNIT: m/s Driicken Sie die Taste [<]] oder [>], um
0.000 eine bestimmte Ziffer zu Wdhlerlm, ]
Pyiien verwenden Sie dann die Taste [A ] oder
[ X JUNDO [ V/ISAVE [V], um diese Ziffer wie gewlnscht zu
[4» ]MOVE [ Aw]MODF andern. Wenn alle ziffern richtig sind,

dricken Sie [v/], um zu speichern. Driicken
Sie dann [x], um zum vorherigen
Bildschirm zurtckzukehren.
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Frequenzfehlerbehandlung einstellen

Frequency
Full Value
Full Frequency
Test Frequency

Error Handling v

A

Error Handling
.

High

Hold

Other

Error Handling Value

0 Hz

Test Frequency
UNIT: Hz
0
[ X JUNDO [ v/]SAVE
[4p IMOVE [ aAw]MODF

Priffrequenz

Frequency

Full Value
Full Frequency

Error Handling v
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Um den Fehlerbehandlungszustand zu dndern, wéhlen Sie im
Menu ,Fehlerbehandlung” und drucken [/]. Der folgende
Bildschirm &éffnet sich.

Um den aktuellen Fehlerbehandlungszustand zu éndern,
wdhlen Sie die gewlnschte Option und dricken [v/]. Der
Bildschirm wechselt zur vorherigen Anzeige. Es gibt vier
Optionen, um auf eine Fehlersituation zu reagieren:

- Halten: halt den letzten guten Wert
 Niedrig: Anzeige von 0 Hz
- Hoch: Anzeige der Vollfrequenz

- Sonstiges: Falls ausgewdhlt, 6ffnet sich ein Bildschirm
ahnlich wie der folgende.

Geben Sie den Frequenzwert ein, der in einer Fehlersituation
angezeigt werden soll. (Beispiel: Wenn die Vollfrequenz 1 kHz
betragt, kdnnen Sie den Fehlerbehandlungswert auf 2 kHz
einstellen.) Dricken Sie erneut [+/], so dass sich ein Bildschirm
ahnlich wie der folgende 6ffnet.

Dricken Sie die Taste [<I] oder [>], um eine bestimmte Ziffer zu
wdahlen, verwenden Sie dann die Taste [A] oder [V], um diese
Ziffer wie gewulnscht zu édindern. Wenn alle Ziffern richtig sind,
drucken Sie [v], um zu speichern. Dricken Sie dann [x], um zum
vorherigen Bildschirm zurlckzukehren.

Um den Frequenzausgang zu prufen,
wdhlen Sie ,Frequenz prufen” und driicken
[V]. Der folgende Bildschirm éffnet sich.
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Test Frequency
Test Frequency
0 Hz

Test Frequency
UNIT: Hz
0
[ X JUNDO [ V/]SAVE
[4» ]MOVE [ Aw]MODF

4.6.2.4 Alarm einstellen

Digital Output B
Off
Pulse
Frequency

M Alarm

Messtyp einstellen

Alarm

Alarm State

Alarm Type
Alarm Value

Measurement
.
Act Volumetric
Std Volumetric
Mass

48

Driicken Sie [/], so dass sich ein Bildschirm
dahnlich wie der folgende &ffnet.

Drucken Sie die Taste [<I] oder [>], um eine
bestimmte Ziffer zu wéhlen, verwenden Sie
dann die Taste [A] oder [V], um diese
Ziffer wie gewunscht zu éndern. Wenn alle
Ziffern richtig sind, dricken Sie [x], um zu
speichern. Verifizieren Sie dann |hren
Frequenzzdhler, damit Sie sehen, welche
Frequenz Sie eingegeben haben. Falls
gewuinscht, kénnen Sie dieses Verfahren
mit mehreren verschiedenen Frequenzen
wiederholen. Dricken Sie nach Abschluss
der Prafung [x], um zum Menu
Digitalausgang zuruckzukehren.

Der Alarm kann je nach Fehlerzustand entweder ein offener
Stromkreis (Offnertyp) oder ein Kurzschluss (SchlieRertyp) sein.
Um den Alarm zu Uberprufen oder seine Einstellungen zu
dndern, wdhlen Sie im Menu Digitalausgang ,Alarm” und
dricken [V]. Der folgende Bildschirm éffnet sich.

Wadhlen Sie Messung, und
drucken Sie [/]. Es &ffnet sich ein
Bildschirm éhnlich wie der
folgende.

Wahlen Sie im Messmenu den zu
verwendenden
Analogausgangstyp, und
driicken Sie [/ﬁDer Bildschirm
wechselt zur vorherigen Anzeige.
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Alarmzustand einstellen

Alarm
Measurement
Alarm Type
Alarm Value

Alarm State

o
Fail Safe

Alarmtyp einstellen

Alarm
Measurement
Alarm State

Alarm Value

Alarm Type

.
High
Fault

Alarmwert einstellen

Alarm
Alarm State
Alarm Type

Alarm Value

Test Alarms
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Verwenden Sie die Pfeiltaste [A] oder [V], um den Alarmzustand zu
wdhlen, und dricken Sie [V]. Es 6ffnet sich ein Bildschirm ahnlich wie
der folgende.

Es sind zwei Alarmzusténde verfugbar:

«  Normal: Normalerweise gedffnet. Die Alarmkontakte schlieRen in
einer Fehlersituation

- Ausfallsicher: Normalerweise geschlossen. Die Alarmkontakte
offnen in einer Fehlersituation oder bei Stromausfall.

Um den Alarmzustand zu édndern, wdhlen Sie den gewlnschten
Zustand und drucken [v/]. Der Bildschirm wechselt zur vorherigen
Anzeige.

Verwenden Sie die Pfeiltaste [A] oder [V], um den Alarmtyp zu
wdhlen, und driicken Sie [V]. Es 6ffnet sich ein Bildschirm dahnlich wie
der folgende.

Sie kbnnen aus drei Alarmtypen auswdhlen:

+ Niedrig: Der Alarm wird nur ausgelést, wenn der Messwert den
Schwellenwert erreicht oder unterschreitet.

+ Hoch: Der Alarm wird ausgel6st, wenn der Messwert den
Schwellenwert erreicht oder Uberschreitet.

« Fehler: Der Alarm wird nur bei Systemfehlern wie z. B. einem
Stromausfall ausgeldst.

Um den Alarmtyp zu éndern, wéhlen Sie den gewtinschten Typ aus
und drUcken[/i/, um zum vorherigen Bildschirm zurtckzukehren.

Der Alarmwert ist der Schwellenwert, bei dem ein
niedriger oder hoher Alarm ausgelést wird. Um den
Alarmwert zu Uberprufen oder zu dndern, wdhlen Sie
den Alarmwert aus und driicken [V]. Es 6ffnet sich ein
Bildschirm d@hnlich wie der folgende.
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Alarm Value

Alarm Value

10.000 m/s

Driicken Sie erneut [v], so dass
sich ein Bildschirm édhnlich dem
folgenden 6ffnet.

Hinweis: Die gezeigten Einheiten sind jene, die im Menu ,Einheiten einstellen” gewdhlt wurden.

Alarm Value

UNIT: m/s
10.000

[ X JUNDO [ v/]SAVE

[4» ]MOVE [ AW]MODF

Alarme prifen

Alarm

Alarm Type
Alarm Value

Alarm State A

Test Alarms v

Error Handling

4O
ON

[ X JUNDO [ V/]SAVE

4.6.3

Input/Output
Analog Output A
Digital Output B
Digital Output C
v
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Dricken Sie die Taste [<I] oder [>], um eine
bestimmte Ziffer zu wahlen, verwenden Sie dann
die Taste [A] oder [V], um diese Ziffer wie
gewunscht zu dndern. Wenn alle Ziffern richtig sind,
dricken Sie [v/], um zu speichern. Dricken Sie dann
[x], um zum vorherigen Bildschirm zurtickzukehren.

Um den Alarmausgang zu prufen, wéhlen Sie
,Alarme prufen” und driicken [/]. Der folgende
Bildschirm 6ffnet sich.

Wahlen Sie AUS, um den Alarm zu deaktivieren
oder EIN, um den Alarm zu aktivieren. Um die
Prafung zu beginnen, wdahlen Sie EIN und dricken
[/]. Um die Prifung zu beenden, dricken Sie [x].

Modbus-[Service-Ports programmieren

Der Modbus-/Service-Port ist werkseitig wie folgt konfiguriert:

- Baud-Rate = 115200

. Bits/Paritat = 8/keine
- Stopp-Bits =1

« Adresse =1

Um die Einstellungen fur den Modbus-/Service-Port
anzuzeigen, wdhlen Sie ihn auf dem
Eingangs-/Ausgangsbildschirm aus und dricken [/].
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4.6.4 Digitale Kommunikation programmieren

Der Durchflussmesser AT600 unterstutzt folgende digitale Kommunikationsarten:

- Modbus
« HART

Zur Aktivierung der digitalen Koommunikationsoptionen ist ein Passwort erforderlich. Bei Problemen wenden Sie sich

bitte an Panametrics.

4.6.4.1 Modbus

Input/Output
Digital Output B
Digital Output C

Modbus/Service Port

A

v

Digital Comm
MODBUS

Baud-Rate wéihlen

MODBUS
Baud Rate
Address
Bits/Parity
Stop Bits

Baud Rate
19200
38400
57600

115200 |

Modbus-Adresse auswdhlen

MODBUS
Baud Rate

Bits/Parity
Stop Bits

AquaTrans™ AT600 Benutzerhandbuch

Um Modbus einzurichten, wéhlen Sie
die digitale Kommmunikation auf dem
Eingangs-/Ausgangsbildschirm und
drucken [V]. Der folgende Bildschirm
offnet sich.

Drlcken Sie erneut [v], so dass sich
ein Bildschirm dhnlich dem
folgenden o&ffnet.

Um die Baud-Rate einzustellen,
wdhlen Sie Baud-Rate und drlicken

Es 6ffnet sich ein Bildschirm éhnlich
wie der folgende.

Die Standard- Baud-Rate ist 115200.
Um die Standard-Baud-Rate zu
dandern, wahlen Sie die gewlnschte
Baud-Rate und drtucker?[«/], um zum
vorherigen Bildschirm
zurUckzukehren.

Um die Adresse einzustellen, wéhlen
Sie Adresse und drucken [V]. Es
offnet sich ein Bildschirm éahnlich wie
der folgende.
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Address

Address |
1

Address

1
[ X JUNDO [ v/]SAVE
[<» ]MOVE [ A¥]MODF

Bits/Paritat wéahlen

52

MODBUS
Baud Rate
Address

Bits/Parit
Stop Bits

Bits/Parity

8/None
8/0dd

g 8/Even

MODBUS
Baud Rate
Address
Bits/Parity

Stop Bits

-0
2

Drlicken Sie erneut [v], so dass sich ein Bildschirm
dahnlich dem folgenden &ffnet.

Die Standardadresse ist 1, jedoch sind 1 bis 254
akzeptable Werte. Driicken Sie die Taste [<I] oder [>],
um eine bestimmte Ziffer zu wdahlen, verwenden Sie
dann die Taste [A] oder [ V], um diese Ziffer wie
gewunscht zu édndern. Wenn alle Ziffern richtig sind,
drucken Sie [/], um zu speichern. Dricken Sie dann
[x], um zum vorherigen Bildschirm zurickzukehren.

Um Bits/Paritéit einzustellen, wéhlen Sie
Bits/Paritéit und driicken [V/]. Es 6ffnet sich
ein Bildschirm dhnlich wie der folgende.

Die Standard-Bits bzw. Standard-Paritét
ist 8/keine. Wéhlen Sie die gewlnschte
Einstellung drucken Sie [v], um zum
vorherigen Bildschirm zurtckzukehren.

Das Standard-Stopp-Bits ist 1. Um
Stopp-Bits einzustellen, wdhlen Sie
Stopp-Bits und drucken [v/]. Es éffnet sich
ein Bildschirm éhnlich wie der folgende.

Wdhlen Sie die gewunschte Einstellung
drucken Sie [v/], um zum vorherigen
Bildschirm zurtckzukehren.
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4.6.4.2 HART

Input/Output
Digital Output B
Digital Output C
Modbus/Service Port

Digital Comm | v

A

Digital Comm
HART

HART-Adresse einstellen

HART

Address

Address
0

Address

0
[ X JUNDO [ v/]SAVE
[<«» ]MOVE [ AW]MODF
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Um die HART-Kommunikation einzurichten,
wdhlen Sie Digitale Koonmunikation auf dem
Eingangs-/Ausgangsbildschirm und driicken
[«/]gDer folgende Bildschirm &ffnet sich.

Hinweis: Verifizieren Sie, ob die HART-Funktion installiert und auf lhrem Messgerdt aktiviert ist.

Driicken Sie erneut [v/], so dass sich ein
Bildschirm dhnlich dem folgenden éffnet.

Um die HART-Adresse einzustellen, wéhlen
Sie Adresse und drucken [V]. Es 6ffnet sich
ein Bildschirm éhnlich wie der folgende.

Driicken Sie erneut [v/], so dass sich ein
Bildschirm dhnlich dem folgenden éffnet.

Die Standardeinrichtung lautet 0 Dricken
Sie die Taste [<I] oder [>], um eine
bestimmte Ziffer zu wahlen, verwenden Sie
dann die Taste [A] oder [V], um diese Ziffer
wie gewlnscht zu dndern. Wenn alle Ziffern
richtig sind, driicken Sie [v/], um zu
speichern. Dricken Sie dann [x], um zum
vorherigen Bildschirm zurtckzukehren.
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4.7 Messkopf einstellen
Velocity a
0.0
m/s
Display
Display Format
Program Review
Keypad Lockout
Enter the password
9999
[ X JUNDO [ v/ JSAVE
[4» ]MOVE [AWw]MODF
User Preference
Settings A
Units Setting
Density
Password v
Sensor Setup
Meter Setup A
Pipe
Transducer
Traverses v
471 Messgerat einstellen
4.7.1.1 Nullabschaltung einstellen

In der N&he des Null-Durchflusses kédnnen die Messwerte aufgrund von kleinen Abweichungen, die durch thermische
Drift oder éhnliche Faktoren verursacht werden, schwanken. Um bei minimalem Durchfluss eine Nullanzeige zu

Um von der Messanzeige aus auf das Menu ,Messkopf
einrichten” zuzugreifen, markieren Sie das
Schlosssymbol und driicken [/]. Der folgende
Bildschirm 6ffnet sich.

Wahlen Sie Programm, und driicken Sie [v/]. Der
folgende Bildschirm 6ffnet sich

Dricken Sie die Taste [<I] oder [>], um eine
bestimmte Ziffer zu wdahlen, verwenden Sie dann die
Taste [A] oder [V], um diese Ziffer wie gewlnscht zu
andern. Wenn alle Ziffern richtig sind, dricken Sie [/],
um zu speichern. Dricken Sie dann [x], um zum
vorherigen Bildschirm zurtckzukehren.

Im MenuU Benutzerprdferenzen wdhlen Sie ,Einheiten
einstellen” und driicken zweimal die[[>] Taste. Es
offnet sich ein Bildschirm dhnlich wie der folgende.

Wdhlen Sie den gewunschten Parameter mit der
Pfeiltaste [A] oder [V], driicken Sie dann [v/], um das
Konfigurationsmenu zu 6ffnen.

erzwingen, geben Sie wie unten beschrieben eine Nullabschaltung ein.

Sensor Setup

Pipe
Transducer
Traverses

A
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Wdhlen Sie ,Messgerdt einstellen”, und
drticken Sie [V]. Der folgende Bildschirm
offnet sich.
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Sensor Setup

A
Pipe

Transducer

Traverses v

Meter Setup/Zero Cutoff

0.05 m/s

Zero Cutoff
UNIT:  m/s
0.05
[ X JUNDO [ V/]SAVE
[4» IMOVE [ AW]MODF

4.7.2 Montageart
4.7.2.1

Montageart einstellen

Sensor Setup
Meter Setup A
Pipe
Transducer v

Mounting Type

Wetted
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Wadhlen Sie ,Nullabschaltung”, und dricken
Sie [v/]. Der folgende Bildschirm &ffnet sich.

Dricken Sie erneut [v], so dass sich ein
Bildschirm dhnlich dem folgenden éffnet.

Hinweis: Die gezeigten Einheiten sind jene, die im Menu ,Einheiten einstellen” gewdhit wurden.

Drucken Sie die Taste [<I] oder [[>], um eine bestimmte Ziffer zu
wdhlen, verwenden Sie dann die Taste [A] oder [V], um diese
Ziffer wie gewulnscht zu &dindern. Wenn alle Ziffern richtig sind,
drucken Sie [v], um zu speichern. Dricken Sie dann [x], um zum
vorherigen Bildschirm zurtckzukehren.

Wadhlen Sie ,Montageart”, und drtcken Sie
[/]. Der folgende Bildschirm &ffnet sich.

Wadhlen Sie ggf. ,Clamp-on*, und driicken
Sie [v/], um zum vorherigen Bildschirm
zuruckzukehren.
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Mounting Type
Clamp-on

Wetted

Wdhlen Sie ggf. ,Benetzt”, und
drucken Sie%\/], um zum vorherigen
Bildschirm zurtckzukehren.

4.7.3 Rohrmenl programmieren, wenn ,Benetzt” gewdhit wurde

4.7.3.1

RohrauRen- und Innendurchmesser und Wanddicke einstellen

Sensor Setup
Meter Setup A
Mounting Type

Transducer v

Pipe
Pipe OD A

Pipe ID A

Wall Thickness
Pipe Material v

Pipe OD
A
89.760 mm
v

Wadhlen Sie Rohr, und drticken Sie [/]. Der
folgende Bildschirm 6ffnet sich.

Wdhlen Sie im Menu ,Messkopf einstellen”
den RohrauRendurchmesser und
-innendurchmesser sowie die Wanddicke,
und drucken Sie [V]. Es éffnet sich ein
Bildschirm dhnlich wie der folgende.

Drucken Sie erneut [v/], so dass sich ein
Bildschirm éhnlich dem folgenden &éffnet.

Hinweis: Die gezeigten Einheiten sind jene, die im Menu ,Einheiten einstellen” gewdhlt wurden.

Pipe OD
UNIT: mm
89.760
X JUNDO [ /ISAVE
<» IMOVE [a¥]MODF

Drucken Sie die Taste [<I] oder [>], um eine bestimmte Ziffer zu
wdhlen, verwenden Sie dann die Taste [A] oder [ V], um diese Ziffer
wie gewunscht zu dndern. Wenn alle Ziffern richtig sind, driicken Sie
[/], um zu speichern. Driicken Sie dann [x], um zum vorherigen
Bildschirm zurtckzukehren. Wiederholen Sie diese Schritte, um den
Rohrinnendurchmesser und die Wanddicke einzugeben. Drucken Sie
dann [x], um zum Rohrment zurtickzukehren.

WICHTIG: Wird der Rohrinnendurchmesser gedndert, dndert sich automatisch die Wanddicke. Gleiches gilt fur die
Anderung der Wanddicke. In diesem Fall dndert sich automatisch der Rohrinnendurchmesser.
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4.7.4 Rohrmenl programmieren, wenn ,Clamp-on” gewdhlt wurde
4.7.4.1 RohrauRen- und Innendurchmesser und Wanddicke einstellen

Sensor Setup

Meter Setup A Wadhlen Sie Rohr, und drticken Sie [/].
e Der folgende Bildschirm &ffnet sich.
Transducer

Traverses v

Pipe A Wadhlen Sie im MenuU ,Messkopf

einstellen” den

Pipe ID RohrauRendurchmesser und

P . -innendurchmesser oder die
Wall Thickness Wanddicke, und dricken Sie [v]. Es
Pipe Material v offnet sich ein Bildschirm dahnlich wie

der folgende.

Pipe OD
Dricken Sie erneut [/], so dass sich ein

Pine OD Bildschirm dhnlich dem folgenden
offnet.
89.760 mm

Hinweis: Die gezeigten Einheiten sind jene, die im Mendu ,Einheiten einstellen” gewdhlt wurden.

Pipe OD
UNIT: mm Dricken Sie die Taste [<I] oder [>], um eine bestimmte Ziffer zu
89.760 wdhlen, verwenden Sie dann die Taste [A] oder [ V], um diese
U= Ziffer wie gewlnscht zu dndern. Wenn alle Ziffern richtig sind,
[ X JUNDO [ V/]SAVE drtcken Sie [v/], um zu speichern. Driicken Sie dann [x], um zum
vorherigen Bildschirm zurtickzukehren. Wiederholen Sie diese
[4’ ]MOVE [A']MODF Schritte, um den Rohrinnendurchmesser und die Wanddicke
einzugeben. Dricken Sie dann [x], um zum Rohrmenu
zurtuckzukehren.

WICHTIG: Wird der Rohrinnendurchmesser gedndert, dndert sich automatisch die Wanddicke. Gleiches gilt fur die
Anderung der Wanddicke. In diesem Fall dndert sich automatisch der Rohrinnendurchmesser..

4.7.4.2 Rohrwerkstoff auswdahlen

Pipe
; A Wadhlen Sie im Rohrmenu den
P!pe OD ,Rohrwerkstoff”, und dricken Sie [/]. Der
Pipe ID folgende Bildschirm 6ffnet sich.

Wall Thickness
Pipe Material v

Hinweis: Tabelle 3 unten listet die vorprogrammierten Rohrwerkstoffe auf.
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Hinweis: Die gezeigten Einheiten sind jene, die im Menu ,Einheiten einstellen” gewdhit wurden.
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Tabelle 3: Vorprogrammierte Rohrwerkstoffe

Bezeichnung Rohrwerkstoff

KOHLENSTOFFSTAHL Kohlenstoffstahl

EDELSTAHL Edelstahl

DUKTILES GUSSEISEN Duktiles Gusseisen
GUSSEISEN Gusseisen

Cu Cuprum

Al Aluminium

MESSING Messing

30%Ni 30 % Nickel-Kupfer-Legierung
10%Ni 10 % Nickel-Kupfer-Legierung
PYREX-GLAS Pyrex-Glas

WEISSGLAS Weilkglas

KRONENGLAS Kronenglas
NYLON-KUNSTSTOFF Nylon-Kunststoff
POLYKUNSTSTOFF Polyethylen
POLYPROPYLEN-KUNSTSTOFF Polypropylen
PVC-KUNSTSTOFF Polyvinylchlorid
ACRYL-KUNSTSTOFF Acryl-Kunststoff

Pipe Material
CuNi
Glass
Plastic

9 Other_

Pipe SOS

Pipe SOS
2400.000

m/s

Pipe SOS
UNIT: m/s

Wdhlen Sie den entsprechenden
Rohrwerkstoff aus der Liste aus und dricken
Sie [x], um zum vorherigen Bildschirm
zuruckzukehren. Wenn Ihr Rohrwerkstoff
nicht aufgelistet ist, wéhlen Sie ,Sonstige”
und driicken zweimal [/] . Es 6ffnet sich ein
Bildschirm dhnlich wie der folgende.

Dricken Sie erneut [/], so dass sich ein
Bildschirm éhnlich dem folgenden 6ffnet.

Driicken Sie die Taste [<I] oder [[>], um

2400.000

[ X JUNDO [ /]SAVE
[4» ]MOVE [ AW]MODF

eine bestimmte Ziffer zu wahlen,
verwenden Sie dann die Taste [A] oder
[V], um diese ziffer wie gewlnscht zu
dandern. Wenn alle Ziffern richtig sind,
drucken Sie [v/], um zu speichern. Driicken
Sie dann [x], um zum vorherigen
Bildschirm zurtickzukehren.
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4.7.43 Rohrauskleidung einstellen

Pipe
Pipe ID A Wadhlen Sie im Rohrmenu ,Auskleidung®,
Wall Thickness und dricken Sie [v/]. Der folgende
. . Bildschirm 6ffnet sich.
Pipe Material

v

Lining
Wenn lhre Rohre keine Auskleidung
No haben, wéhlen Sie NEIN und driticken [v/],
P um zum vorherigen Bildschirm zu
wechseln. Wenn |hr Rohre eine
Auskleidung haben, wéhlen Sie ,JA” und
dricken zweimal [V] . Es éffnet sich ein
Bildschirm &hnlich wie der folgende.
Lining _ _ _ _
Lining Thickness Um die Auskleidungsdicke einzustellen,

wdhlen Sie ,Auskleidungsdicke” und

Lining Material driicken [/]. Es 6ffnet sich ein Bildschirm

dhnlich wie der folgende.

Lining Thickness

— : Driicken Sie erneut [v/], so dass sich ein
Lining Thickness Bildschirm é@hnlich dem folgenden 6ffnet.
0.000 mm

Hinweis: Die gezeigten Einheiten sind jene, die im Menu ,Einheiten einstellen” gewdhit wurden.

Lining Thickness
UNIT: mm Drucken Sie die Taste [<I] oder [>], um eine
0.000 bestimmte Ziffer zu wéhlen, verwenden Sie dann
VUL die Taste [A] oder [ V], um diese Ziffer wie
[ X ]UNDO [ \/]SAVE gewunscht zu édndern. Wenn alle Ziffern richtig

sind, driicken Sie [v/], um zu speichern. Dricken
[4p IMOVE [ A¥]MODF Sie dann [x], um zum vorherigen Bildschirm

zurtckzukehren.
Lining Material

Wdhlen Sie das Auskleidungsmaterial, und
MORTR dricken Sie [/], dann wéhlen Sie die geeignete
RUBBR Option und driicken [/]. Wenn Ihr Rohrwerkstoff
REFLN nicht aufgelistet ist (siehe Tabelle 4 unten mit den

verfugbaren Optionen), wdhlen Sie ,Sonstige” und

NOther drucken zweimal [v/]. Es éffnet sich ein Bildschirm

dhnlich wie der folgende.
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Tabelle 4: Vorprogrammierte Rohrauskleidungsmaterialien

Bezeichnung Auskleidungsmaterial

Teer-Epoxid Teer-Epoxid
Pyrex-Glas Pyrex-Glas
Asbestzement Asbestzement
Mértel Mértel
Gummi.. Gummi..
Teflon Teflon (PFTE)

Lining SOS

Lining SOS
2000.000

Dricken Sie erneut [V], so
dass sich ein Bildschirm
dhnlich dem folgenden
offnet.

m/s

Hinweis: Die gezeigten Einheiten sind jene, die im Menu ,Einheiten einstellen” gewdhit wurden.

Driicken Sie die Taste [<I] oder [>], um eine
bestimmte Ziffer zu wahlen, verwenden Sie

Lining SOS
UNIT: m/s
2000.000

[ X JUNDO [ V/]SAVE
[«» ]MOVE [AW]MODF

dann die Taste [A] oder [V], um diese Ziffer
wie gewuinscht zu dndern. Wenn alle Ziffern
richtig sind, dricken Sie [v], um zu speichern.
Dricken Sie dann [x], um zum vorherigen
Bildschirm zurtckzukehren.

475 Messkopf programmieren, wenn ,Clamp-on” gewdhlt wurde

4.7.5.1

Standard-Messkopf eingeben

Sensor Setup
A Wahlen Sie Messkopf, und
M.eter Setup drucken Sie [v]. Der folgende
Pipe Bildschirm offnet sich.
Traverses v
Transducer
o Wdhlen Sie STD, und drucken Sie
SPEC [/]. Es 6ffnet sich ein Bildschirm
dhnlich wie der folgende.

60
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STD
Driicken Sie erneut [v/], so dass sich ein
Bildschirm dhnlich dem folgenden &éffnet.
0
STD
Driicken Sie die Taste [<1] oder [>], um eine
0 bestimmte Ziffer zu wahlen, verwenden Sie
dann die Taste [A] oder [V], um diese Ziffer
[ X JUNDO [ V]SAVE wie gewunscht zu éndern. Wenn alle Ziffern
[4p ]MOVE [ AW]MODF richtig sind, dricken Sie [v/], um zu speichern.
Driicken Sie dann [x], um zum vorherigen

Bildschirm zurtckzukehren.

Die verfigbaren AT600 Standard-Messkopf sind in der Tabelle 5 unten aufgefthrt.

Tabelle 5: Standard-Messkopftypen

Messkopf-Nummer 'Messkopftyp:

10 CPT-0.5CPT-0.5
n CPT-2,0

12 CPT-0.5-MT C-PB-05-M
13 CPT-1.0-MT C-PB-10-M
14 CPT-2.0-MT C-PB-20-M
15 CPT-0.5-HT

16 CPT-1.0-HT

17 CPT-2.0-HT

18 CPS-0,5

19 CPSM-2,0

20 CTS-10

21 CTS-1.0-HT

22 CTS-2,0

23 C-LP-40-HM

24 C-LP-40-NM

25 CPB-0.5-HT

26 CPB-2.0-MT

27 CPB-0.5-MT

28 CPB-2,0

29 CPB-0,5

30 CPS-1.0 CPT-1.0

31 CWL-2

32 CPS-1,0

33 CPW (WT-1P-1.0 bei AB82)
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Messkopf-Nummer Messkopftyp:

34 CPW (WT-1P-0.5 bei NDT-Kunststoff)
35 CPW (WT-1P-1.0 bei NDT-Kunststoff)
36 CPB-1.0-HT
37 CPB-2.0-HT
38 CPB-10

39 CPB-1.0-MT
301 C-RL-0,5
302 C-RL-1

304 C-RL-0,5
305 C-RL-1

307 C-RL-0,5
308 C-RL-1

310 C-RV-0,5

3n C-RV-1

313 C-RW-0,5
314 C-RW-1

401 C-RS-0.5!
402 C-Rs-1'
403 C-RS-2
407 UTXDR-2
408 UTXDR-5
430 C-RS-HT-0.5
431 C-RS-HT-1
601 CAT-0,5

602 CAT-1

603 CAT-2'

" Derzeit unterstutzter Messkopf
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4752 SpezialMesskopf eingeben

Sensor Setup
Meter Setup
Mounting Type
Pipe
v

A

Transducer
STD

* ElE=

Special Transducer
A
Wedge Angle
Wedge SNSD
Time Wedge

Frequency
0.5Mhz

g 1 Mhz
2 Mhz

4 Mhz

Special Transducer
Frequency A

\Wedge Angle|
Wedge SNSD
Time Wedge

Wedge Angle

Wedge Angle
42
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Wahlen Sie Messkopf, und dricken Sie [/].
Der folgende Bildschirm &ffnet sich.

Wadhlen Sie SPEC, und drucken Sie [/].

Es &ffnet sich ein Bildschirm édhnlich wie der
folgende

Wahlen Sie im Menu SpezialMesskopf
,Frequenz”, und driicken Sie [v/]. Der folgende
Bildschirm 6ffnet sich.

Wahlen Sie die entsprechende Option, und
drucken Sie zweimal [v/], um zum vorherigen
Bildschirm zurtckzukehren.

Wahlen Sie ,Keilwinkel”, und driicken Sie [v/].
Der folgende Bildschirm &ffnet sich.

Driicken Sie erneut [v/], so dass sich ein
Bildschirm dhnlich dem folgenden &ffnet.
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Wedge Angle

4

[ X JUNDO [ V' ]SAVE
[4p ]MOVE [AaW]MODF

N

Special Transducer
Frequency A
Wedge Angle

Wedge SNSD
Time Wedge v

Wedge SNSD

Wedge SNSD
2482 m/s

Wedge SOS
UNIT: m/s
2482
[ X JUNDO [ V]SAVE
[4» ]MOVE [AW]MODF

Special Transducer
Wedge Type A
Wedge Angle
Wedge SOS

v
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Driicken Sie die Taste [<I] oder [>], um eine
bestimmte Ziffer zu wahlen, verwenden Sie
dann die Taste [A] oder [V], um diese Ziffer
wie gewuinscht zu dndern. Wenn alle Ziffern
richtig sind, dricken Sie [v/], um zu speichern.
Drucken Sie dann [x], um zum vorherigen
Bildschirm zurtickzukehren.

Waéhlen Sie ,SNSD Keil“, und drticken Sie [v].
Der folgende Bildschirm &ffnet sich.

Driicken Sie erneut [v/], so dass sich ein
Bildschirm dhnlich dem folgenden &ffnet.

Driicken Sie die Taste [<]] oder [[>], um eine
bestimmte Ziffer zu wahlen, verwenden Sie
dann die Taste [A] oder [V], um diese Ziffer
wie gewlnscht zu dndern. Wenn alle Ziffern
richtig sind, driicken Sie [x], um zu speichern.
Driicken Sie dann [x], um zum vorherigen
Bildschirm zuruckzukehren.

Wahlen Sie ,Zeitkeil”, und dricken Sie [/]. Der
folgende Bildschirm o6ffnet sich.
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Time Wedge
: Driicken Sie erneut [v/], so dass sich ein
Bildschirm dhnlich dem folgenden &éffnet.
7.500 us
Time Wedge
UNIT:  us Driicken Sie die Taste [<I] oder [>], um eine
7.500 bestimmte Zziffer zu wahlen, verwenden Sie
U= dann die Taste [A] oder [ V], um diese Ziffer
[ X JUNDO [ /]SAVE wie gewinscht zu éndern. Wenn alle Ziffern
[4» ]MOVE [ AW]MODF richtig sind, druicken Sie [v/], um zu speichern.
Drucken Sie dann [x], um zum vorherigen

Bildschirm zuruckzukehren.
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4.7.6 Messkopf programmieren, wenn ,Benetzt” gewdhlt wurde

4.7.6.1

Standard-Messkopf eingeben

Sensor Setup
Meter Setup A
Pipe

Traverses v

Transducer

g STD |
SPEC

STD

STD

0
[ X JUNDO [ V/]SAVE
[<4» ]MOVE [ AW]MODF

Wahlen Sie Messkopf, und driicken Sie [/].
Der folgende Bildschirm &ffnet sich.

Wdhlen Sie STD, und drticken Sie [/]. Es 6ffnet
sich ein Bildschirm éhnlich wie der folgende.

Driicken Sie erneut [v/], so dass sich ein
Bildschirm ahnlich dem folgenden &ffnet.

Driicken Sie die Taste [<1] oder [>], um eine
bestimmte Ziffer zu wéhlen, und dndern Sie
die Ziffer je nach Bedarf. Wenn alle Ziffern
richtig sind, dricken Sie [v/], um zu speichern.
Driicken Sie dann [x], um zum vorherigen
Bildschirm zurtickzukehren.

Die verfligbaren AT600 Standard-Messkopf sind in der Tabelle 6 unten aufgefthrt.

66

Tabelle 6: StandardmdRig benetzte Messkopftypen

Messkopf-Nummer |Messkopftyp:

40 WT-1/1P-10-00-NT

44 WT-1/1P-05-00-NT

71 PA-36-1P/WT-1/1P-10-00

72 PA-36-1P/WT-1/1P-10-00-HL

73 PA-PV-1P or F/WT-1/1P-10-EW
74 PA-36-1P-EW/WT-1/1P-10

75 PA-36-1P-EW/WT-1/1P-10-00-HL
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47.6.2 SpezialMesskopf eingeben

Sensor Setup

Pipe

Meter Setup A

Traverses v

Transducer
STD
(3 SPEC

Special Transducer

Time Wedge

A

v

Frequency
0.5 Mhz

] 1 Mhz
2 Mhz
4 Mhz

Special Transducer

Frequenc

A

v

AquaTrans™ AT600 Benutzerhandbuch
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Wahlen Sie Messkopf, und dricken Sie [/].
Der folgende Bildschirm &ffnet sich.

Wadéhlen Sie SPEZ, und driicken Sie [/]. Es
offnet sich ein Bildschirm éhnlich wie der
folgende.

Wahlen Sie im Menu SpezialMesskopf
,Frequenz”, und driicken Sie [v/]. Der folgende
Bildschirm 6ffnet sich.

Wahlen Sie die entsprechende Option, und
drucken Sie zweimal [/], um zum vorherigen
Bildschirm zurtickzukehren.

Wahlen Sie ,Zeitkeil”, und driicken Sie [V].
Der folgende Bildschirm &ffnet sich.
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Time Wedge

7.500

Driicken Sie erneut [/], so dass sich ein
Bildschirm dhnlich dem folgenden &éffnet.

us

Time Wedge
UNIT:  us
7.500
[ X JUNDO [ /' ]SAVE
[4» IMOVE [ AW]MODF

Driicken Sie die Taste [<I] oder [>], um eine
bestimmte Ziffer zu wahlen, verwenden Sie
dann die Taste [A] oder [V], um diese Ziffer
wie gewuinscht zu dndern. Wenn alle Ziffern

Dricken Sie dann [x], um zum vorherigen

Bildschirm zuruckzukehren.

4.7.7 Anzahl der Traversen programmieren

richtig sind, driicken Sie [v/], um zu speichern.

iL

1Traversen

3 Traversen

N

‘ XDR

2 Traversen

4 Traversen

xoR | XDR ‘

Abbildung 34: Beispiele far 1 bis 4 Traversen

Sensor Setup
Meter Setup
Pipe
Transducer

Traverses

Wahlen Sie ,Traversen”, und dricken Sie [V].
Der folgende Bildschirm 6ffnet sich.
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Traverses

Wadhlen Sie die entsprechende Option, und
driicken Sie [/], um zum vorherigen
Bildschirm zurtckzukehren.

Awi_‘

4.7.8 Fluidtyp programmieren

Ist der Fluidtyp bekannt, berechnet das Messgerdt die Durchflussrate anhand der programmierten Parameter fur die
Flussigkeit. Ist jedoch der Fluidtyp nicht bekannt, muissen Sie die unten beschriebene Tracking-Fenster-Funktion
aktivieren. Ein Umsetzen der Messkopf ist nicht erforderlich.

Sensor Setup
Traverses A wahlen Sie ,Fluidtyp”, und dricken Sie [v/]. Der folgende Bildschirm
Fluid Type offnet sich.

Fluid Temperature
Transducer Spacing y

Fluid Type
Water Wenn der Fluidtyp Wasser ist, wahlen Sie Wasser und dricken [/],
um zum vorherigen Bildschirm zu wechseln. Wenn der Fluidtyp kein
L Wasser ist, wahlen Sie ,Sonstige” und driicken [v] . Es 6ffnet sich ein
Bildschirm éhnlich wie der folgende.
Tracking Window _ - _
No Um das Tracking-Fenster zu deaktivieren, wdhlen Sie ,NEIN” und
drucken [v]. Ein Bildschirm ahnlich dem folgenden wird geéffnet, in
° dem Sie die Schallgeschwindigkeit (SOS-Fluid) Ihres Fluids eingeben

kénnen. Wenn Sie lhre SOS-Fluid nicht kennen, aktivieren Sie das
Tracking-Fenster, damit das Messgerat sie automatisch erkennen
kann. Wenn das Tracking-Fenster aktiviert ist, wéhlen Sie ,JA” und
drucken [V]. Es 6ffnet sich ein Bildschirm é@hnlich wie der folgende.
Geben Sie maximales SOS und minimales SOS ein.

Hinweis: SOS-Fluid, maximales SOS und minimales SOS sind in gleicher Weise programmiert.

Fluid SOS

Driicken Sie erneut [v/], so dass sich ein
Fluid SOS Bildschirm dhnlich dem folgenden &ffnet.
1496.000 m/s
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Fluid SOS
UNIT: m/s
1496.000

[ X JUNDO [ /]SAVE

[<4» ]MOVE [ AW]MODF

Driicken Sie die Taste [<I] oder [>], um eine
bestimmte Ziffer zu wéhlen, verwenden Sie dann
die Taste [A] oder [V], um diese Ziffer wie
gewunscht zu dndern. Wenn alle Ziffern richtig
sind, druicken Sie [v/], um zu speichern. Driicken
Sie dann [x], um zum vorherigen Bildschirm
zuruckzukehren.

Wadhlen Sie im MenU ,Messkopf einstellen” die

4.7.9 Fluidtemperatur programmieren
Sensor Setup
Traverses A
Fluid Type

Fluid Temperature
Transducer Spacing y

Fluid Temperature

Fluid Temperature
25.000 °C

Fluid Temperature
UNIT: °C
25.000
[ X JUNDO [ V' ]SAVE

[<«» ]MOVE [ A¥]MODF

Fluidtemperatur, und dricken Sie [v/]. Der
folgende Bildschirm &ffnet sich.

Driicken Sie erneut [v/], so dass sich ein
Bildschirm dhnlich dem folgenden &ffnet.

Driicken Sie die Taste [<I] oder [>], um eine
bestimmte Ziffer zu wahlen, verwenden Sie
dann die Taste [A] oder [V], um diese Ziffer
wie gewunscht zu éndern. Wenn alle Ziffern
richtig sind, dricken Sie [v/], um zu speichern.
Driicken Sie dann [x], um zum vorherigen
Bildschirm zurtickzukehren.

Hinweis: Da die Berechnungen des Messgerdts auf Kundeneingaben basieren, beeinflusst die Fluidtemperatur die
wdhrend der Messung verwendete Schallgeschwindigkeit.
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4.7.10 Pfad berechnen wenn ,Clamp-on” gewdhlt ist

Sensor Setup
Traverses A

Fluid Type
Fluid Temperature

ransducer Spacingli 4

Transducer Spacing
Transducer Spacing
0.000

mm

Wahlen Sie ,Pfad”, und driicken Sie [v]. Der
folgende Bildschirm 6ffnet sich.

Dricken Sie erneut [/]. Notieren Sie den
berechneten Abstand der Messkopf, um ihn
bei der Montage Ihrer Messkopf am Rohr
anzuwenden. Die Berechnung basiert auf
Ihren Messkopfeinstellungen (Rohr, Messkopf,
Flussigkeit und Troversen%.

Hinweis: Wenn die Einstellung des berechneten Abstands fir Ihre Messkopf nicht mdglich ist, wenden Sie sich bitte
an das Werk. Nur wenn Sie vom Werk dazu aufgefordert werden, driicken Sie erneut [/]. Daraufhin éffnet
sich ein Bildschirm dhnlich dem folgenden.

Transducer Spacing
UNIT:  mm

0.000
[ X JUNDO [ v/ ]SAVE

[4» MOVE [ AW]MODF

Driicken Sie die Taste [<I] oder [>], um eine
bestimmte Ziffer zu wahlen, verwenden Sie
dann die Taste [A] oder [ V], um diese Ziffer
wie gewunscht zu éndern. Wenn alle Ziffern
richtig sind, dricken Sie [v/], um zu speichern.
Driicken Sie dann [x], um zum vorherigen
Bildschirm zurtickzukehren.

WICHTIG: Die Anderung des Messkopfabstands sollte nur gemdaR den Anweisungen des Herstellers erfolgen.
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4.7.1

Pfad eingeben, wenn ,Benetzt” ausgewdhit wurde

Sensor Setup
Traverses A

Fluid Type
Fluid Temperature

ransducer Spacingl4

Path
Path Length A
Axial Length A
v
Path
Path Length A
0.000 mm
v

Path Length
UNIT: mm
0.000
X JUNDO [ V/ ]SAVE
<» ]MOVE [A¥]MODF

Wahlen Sie ,Pfad”, und driicken Sie [v/]. Der
folgende Bildschirm o6ffnet sich.

Im Menu ,Messkopf einstellen” wdhlen Sie die
Pfadlénge oder Axialldinge und dricken [/].
Es offnet sich ein Bildschirm dhnlich wie der
folgende.

Driicken Sie erneut [/]. Geben Sie diesen
Pfad ein, den Sie bei der Montage lhrer
Messkopf am Rohr verwenden. Die
Berechnung basiert auf Ihren
Messkopfeinstellungen (Rohr, Messkopf,
Flussigkeit und Pfade).

Driicken Sie die Taste [<I] oder [>], um eine
bestimmte Ziffer zu wahlen, verwenden Sie
dann die Taste [A] oder [ V], um diese Ziffer
wie gewunscht zu dndern. Wenn alle Ziffern
richtig sind, dricken Sie [v/], um zu speichern.
Drucken Sie dann [x], um zum vorherigen
Bildschirm zurtickzukehren.

WICHTIG: Die Anderung des Messkopfabstands sollte nur gemdR den Anweisungen des Herstellers erfolgen.
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Kapitel 5.  Fehlercodes und Fehlersuche und -behebung

5.1 Fehleranzeige an der Benutzeroberfldche

In der unteren Zeile des LCD-Displays wird wéhrend des Betriebs eine einzelne Fehlermeldung héchster Prioritét
angezeigt. Diese Zeile, die so genannte Fehlerzeile, besteht aus zwei Teilen: Fehlertberschrift und Fehlerstring. Der
FehlerUberschrift gibt das Fehlermuster und die Fehlernummer an, wéhrend der Fehlerstring eine detaillierte
Beschreibung der Fehlerinformationen enthdit.

5.1.1 Fehleruberschrift

Fehlermuster FehlertUberschrift

Durchflussfehler En (n = Fehlernummer)
Gerdtefehler Dn (n = Fehlernummer)
Wwarnung Sn (n = Fehlernummer)

5.1.2 Durchflussfehlerstring

Durchflussfehler sind Fehler, die wahrend einer Durchflussmessung auftreten. Diese Fehler kdnnen durch Stérungen
im Fluid, wie z. B. GbermdaRige Partikel im Durchfluss oder extreme Temperaturgradienten, verursacht werden. Die
Fehler kénnen auch durch ein leeres Rohr oder ein éhnliches Problem verursacht werden. Durchflussfehler werden
typischerweise nicht durch eine Fehlfunktion des Durchflussmessgerdts, sondern durch ein Problem mit dem Fluid
selbst oder der Prozessleitung verursacht.

Option Bar Beschreibung Gut Schlecht

Tup (Tup) Zeigt die Laufzeit des vorgeschalteten Ultraschallsignals an. N/A N/A

Tdn (Tdn) Zeigt die Laufzeit des nachgeschalteten Ultraschallsignals an. N/A N/A

DeltaT (DeltaT) Zeigt die Laufzeitdifferenz zwischen dem vorgeschalteten und N/A N/A
nachgeschalteten Signal an.

Up signal quality Zeigt die Signalqualitat far den vorgeschalteten Messkopf an. 21200 <400

(Signalqualitat

verbessert)

Dn signal quality Zeigt die Signalqualitat fur den nachgeschalteten Messkopf an. 21200 <400

(signalqualitat
verschlechtert)

Up amp disc Zeigt den Wert fUr die Signalamplitude des vorgeschalteten Messkdpfe an. |24+ 5 | <19 oder >29
(Obere Amp-Scheibe)

Dn amp disc (Untere Zeigt den Wert fUr die Signalamplitude des nachgeschalteten Messképfe |24+ 5 |<19 oder >29
Amp-Scheibe an.

SNR up (SNR up) Zeigt den Wert fUr das Signal-Rausch-Verhdltnis des vorgeschalteten 24 <4

Signals an.
SNR Dn (SNR abwdrts) | Zeigt den Wert fur das Signal-Rausch-Verhdltnis des nachgeschalteten 24 <4

Signals an.
Gain up (Verstarkung | Zeigt den Wert der Verstdrkung des vorgeschalteten Messkdpfe an. 9-85 <9 oder >85
zunehmend)
Gain Dn (Verstérkung | Zeigt den Wert der Verstdrkung des nachgeschalteten Messkdpfe an. 9-85 <9 oder >85
abnehmend)
Up peak (Spitzenwert | Zeigt den ersten Wert im vorgeschalteten Korrelationssignal an, der Gber  |N/A N/A
zunehmend) dem positiven Schwellenwert oder unter dem negativen Schwellenwert

liegt.
Dn peak (Dn-Spitze)  |Zeigt den ersten Wert im nachgeschalteten Korrelationssignal an, der tber [N/A N/A

dem positiven Schwellenwert oder unter dem negativen Schwellenwert

liegt.
PeakPctUp (PeakPctUp) | Zeigt den prozentualen Spitzenwert des vorgeschalteten Signals an. N/A N/A
PeakPctDn (PeakPctDn) |Zeigt den prozentualen Spitzenwert des nachgeschalteten Signals an. N/A N/A
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5.1.2.1 El: Schwaches Signal
Problem: Schwache Ultraschallsignalstérke oder das Signal Uberschreitet den programmierten Grenzwert.

Ursache: Wenn SNR unter dem Wert der Signaluntergrenze liegt oder das Signal beim Starten des Durchflusses
nicht gefunden werden kann, wird der Fehler ,Schwaches Signal” angezeigt. Eine schlechte Signalstérke
kann durch ein defektes Kabel, ein Problem mit der Durchflusszelle, einen defekten Messkopf oder ein
Problem mit der Elektronikkonsole verursacht werden. Ein Signal, das die programmierten Grenzwerte
Uberschreitet, wird wahrscheinlich durch die Eingabe eines falschen Werts im Mena ,Programm?” >
JErweitert” > ,Fehlergrenzen” > ,Signaluntergrenze” verursacht.

MaRnahme: Siehe “Diagnosen” auf Seite 75. Prufen Sie auRerdem den programmierten Wert im Menu ,Programm >
Erweitert > Fehlergrenzen > Signaluntergrenze”.

5.1.2.2 E2: Schallgeschwindigkeitsfehler

Problem: Die Schallgeschwindigkeit Gberschreitet den im MenuU ,Programm > Erweitert > Fehlergrenzen >
SNSD+-Grenzwert” programmierten Grenzwert.

Ursache: Wenn die gemessene Schallgeschwindigkeit den programmierten Grenzwert Uberschreitet, wird dieser
Fehler angezeigt. Der Fehler kann auf eine falsche Programmierung, schlechte Stromungsbedingungen
und/oder eine falsche Ausrichtung des Messképfe zurlckzufihren sein.

MaRnahme: Korrigieren Sie die Programmierfehler. Informationen zur Behebung von Problemen mit der
Durchflusszelle und/oder dem Messkopf finden Sie unter “Diagnosen” auf Seite 75. Prifen Sie auRerdem
den im Menu ,Programm” > Erweitert” > ,Fehlergrenzen” (SNSD +- Grenze) programmierten Wert.

5.1.2.3 E3: Geschwindigkeitsbereich

Problem: Die Geschwindigkeit Uberschreitet die im Meni ,Programm > Erweitert > Fehlergrenzen hoch/niedrig
programmierten Grenzwerte.

Ursache: Wenn die gemessene Geschwindigkeit den programmierten Geschwindigkeitsgrenzwert Uberschreitet,
wird dieser Fehler angezeigt. Der Fehler kann durch falsche Programmierung, schlechte
Strémungsbedingungen und/oder UberméRige Strémungsturbulenzen verursacht werden.

MaRnahme: Stellen Sie sicher, dass die tatséchliche Durchflussrate innerhalb der programmierten Grenzen liegt.
Prafen Sie auRerdem den programmierten Wert in ,Programm > Erweitert > Fehlergrenzen >
Geschwindigkeit niedrig/hoch”. Informationen zur Behebung von Problemen mit der Durchflusszelle
und/oder dem Messkopf finden Sie unter “Diagnosen” auf Seite 75.

5.1.2.4  E4: Signalqualitét

Problem: Die Signalqualitét liegt auRerhalb der im Menu ,Programm > Erweitert > Fehlergrenzen
Korrelationsspitzenwert” eingestellten Grenzwerte.

Ursache: Die Spitzenwerte der vor- und nachgeschalteten Korrelationssignale liegen unter dem im Menu
~Programm > Erweitert > Fehlergrenzen > Korrelationspitzenwert” eingestellten
Korrelationspitzengrenzwerte. Die Ursache kann ein Problem mit der Durchflusszelle oder der Elektrik sein.

MaRnahme: Prifen Sie auf elektrische Stérquellen und stellen Sie die Integritét der Elektronikkonsole sicher, indem
Sie vorubergehend eine nachweislich einwandfreie Praf-Durchflusszelle einsetzen. Prufen Sie die
Messkopf und positionieren Sie sie gegebenenfalls neu. Siehe “Diagnosen” auf Seite 75, fr
Anweisungen.

5.1.2.5 E5: Amplitudenfehler

Problem: Die Signalamplitude Uberschreitet die im Menu ,Programm > Erweitert > Fehlergrenzen
Amplitudenscheibe Min/Max. programmierten Grenzwerte.

Ursache: In der Durchflusszelle kbnnen sich feste oder flussige Partikel befinden. Auch eine schlechte Kopplung des
anzuklemmenden Messkdpfe kann dieses Problem verursachen.

MaRnahme: Siehe “Diagnosen” auf Seite 75, um Probleme mit der Durchflusszelle zu beheben.
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5.1.2.6  E6: Zyklus Uberspringen

Problem: Die Fluidbeschleunigung Uberschreitet den im Menu ,Programm > Erweitert > Fehlergrenzen
Beschleunigung programmierten Grenzwert.

Ursache: Dieser Zustand wird normalerweise durch schlechte Stromungsbedingungen oder eine falsche
Ausrichtung des Messkopfe verursacht.

MaRnahme: Siehe “Diagnosen” auf Seite 75, um Probleme mit der Durchflusszelle und/oder dem Messkopf zu
beheben.

5.2 Diagnhosen

5.2.1 EinfUhrung

In diesem Abschnitt wird die Fehlerbehebung beim AT600 erldutert, wenn Probleme mit dem Elektronikgehduse, der
Durchflusszelle oder den Messkopfn auftreten. Hinweise auf ein mégliches Problem sind:

+ Anzeige einer Fehlermeldung auf dem LCD-Display, der Vitality PC-Software oder HART.
« UnregelmdRige Durchflussmesswerte

- Messwerte von zweifelhafter Genauigkeit (d. h. Messwerte, die nicht mit den Messwerten eines anderen
Durchflussmessgerdts Ubereinstimmen, das an denselben Prozess angeschlossen ist).

Falls einer der oben genannten Zustdnde eintritt, folgen Sie den Anweisungen in diesem Abschnitt.

5.2.2 Probleme mit der Durchflusszelle

Wenn die vorldufige Fehlerbehebung einer Fehlercodeanzeige auf ein mégliches Problem mit der Durchflusszelle
hindeutet, fahren Sie mit diesem Abschnitt fort. Probleme mit der Durchflusszelle lassen sich in zwei Kategorien
einteilen: Fluid-Probleme oder Rohrprobleme. Lesen Sie die folgenden Abschnitte sorgfdltig durch, um festzustellen,
ob das Problem tatsdéchlich mit der Durchflusszelle zusammenhdngt. Wenn die Anweisungen in diesem Abschnitt
das Problem nicht beheben, wenden Sie sich an Panametrics.

5.2.2.1  Fluid-Probleme
Die meisten flussigkeitsbedingten Probleme entstehen durch die Nichtbeachtung der Installationsanweisungen des

Durchflussmesssystems. Siehe Kapitel 2. Messkopfschiene und Messkopf montieren. um Probleme mit dem Einbau
der Durchflusszelle zu beheben.

Wenn die Montage des Systems den empfohlenen Spezifikationen entspricht, kann es sein, dass das Fluid selbst
genaue Durchflussmessungen verhindert. Das zu messende Fluid muss die folgenden Anforderungen erfullen:

- Das Fluid muss homogen, einphasig, relativ sauber und gleichmdRig flieiend sein.

+  Obwohl ein geringer Anteil mitgerissener Partikel den Betrieb des AT600 kaum beeintrdchtigt, absorbieren
oder zerstreuen UbermdRige Mengen an Feststoffen oder Gaspartikeln die Ultraschallsignale. Diese
Interferenzen bei der Ultraschallibertragung durch das Fluid fuhren zu ungenauen Durchflussmessungen.
Daruber hinaus kédnnen Temperaturgradienten im Fluid zu fehlerhaften oder ungenauen
Durchflussmessungen fuhren.

»  Das Fluid darf in der Néhe der Durchflusszelle keine Kavitation bilden.

+  Fluids mit hohem Dampfdruck kénnen in der Ndhe oder in der Durchflusszelle Kavitation bilden. Dies fuhrt zu
Problemen durch Gasblasen im Fluid. Kavitation I&sst sich in der Regel durch ordnungsgemadfe
Installationsverfahren kontrollieren.

«  Das Fluid darf Ultraschallsignale nicht Ubermafkig dampfen.

+  Manche Fluids, insbesondere solche mit hoher Viskositét, absorbieren Ultraschallenergie leicht. In solchen
Fallen erscheint auf dem Display die Fehlermeldung El, die darauf hinweist, dass die Ultraschallsignalstérke
far zuverl@ssige Messungen nicht ausreicht.

- Die Schallgeschwindigkeit des Fluids darf nicht GbermaRig schwanken.

«  Der AT600 toleriert relativ groRe Anderungen der Schallgeschwindigkeit, wie sie durch Schwankungen der
Fluidzusammensetzung und/oder der Temperatur verursacht werden kénnen. Diese Anderungen mussen
jedoch langsam erfolgen. Schnelle Schwankungen der Schallgeschwindigkeit des Fluids Gber den im AT600
programmierten Grenzwert hinaus fUhren zu fehlerhaften oder ungenauen Durchflussmesswerten. Siehe
Kapitel 4. Erstmalige Einrichtung und Programmierung. Stellen Sie auRerdem sicher, dass die geeignete
Schallgeschwindigkeitsgrenze im Messgerdt programmiert ist.
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5.2.2.2

Rohrprobleme

Rohrleitungsprobleme kénnen entweder durch Nichtbeachtung der Installationsanweisungen oder durch eine
fehlerhafte Programmierung des Messgerdts entstehen, wie in Kapitel 2. Messkopfschiene und Messkopf montieren
beschrieben. Die mit Abstand hdufigsten Rohrleitungsprobleme sind:

76

Ablagerungen an den Messkopfstellen.

Schmutzablagerungen an den Messkopfstellen beeintréichtigen die Ubertragung der Ultraschallsignale.
Dadurch sind genaue Durchflussmessungen nicht méglich. Eine Neuausrichtung der Durchflusszelle oder der
Messkopf behebt solche Probleme hdufig. In manchen Féllen kénnen Messkopf verwendet werden, die in den
Durchfluss hineinragen. Siehe Kapitel 2. Messkopfschiene und Messkopf montieren, mit weiteren Details far
ordnungsgemadfie Installationsverfahren.

Ungenaue Rohrmessungen.

Die Genauigkeit der Durchflussmessungen ist nicht besser als die Genauigkeit der programmierten
Rohrabmessungen. FUr eine von Panametrics gelieferte Durchflusszelle sind die korrekten Daten in der
Dokumentation enthalten. Bei anderen Durchflusszellen messen Sie die Rohrwandstdrke und den
Rohrdurchmesser mit der gleichen Genauigkeit, die fur die Durchflussmessung gewunscht ist. Prufen Sie das
Rohr auRerdem auf Dellen, Exzentrizitat, SchweilRdeformitéten, Geradheit und andere Faktoren, die zu
ungenauen Messwerten fUhren kénnen. Siehe Kapitel 4. Erstmalige Einrichtung und Programmierung mit
Anweisungen far die Programmierung der Rohrdaten. Zusdtzlich zu den tatséchlichen Rohrabmessungen
muUssen die Weglange (P) und die axiale Abmessung (L), basierend auf den tatséchlichen Montageorten der
Messkopf, genau in den Durchflussmesser programmiert werden. Bei einer Panametrics-Durchflusszelle sind
diese Daten in der Systemdokumentation enthalten. Wenn die Messkopf an einer vorhandenen Rohrleitung
montiert werden, mussen diese Abmessungen genau gemessen werden.

Das Innere des Rohrs oder der Durchflusszelle muss relativ sauber sein.

UbermdRige Ablagerungen von Kalk, Rost oder Schmutz beeintréchtigen die Durchflussmessung. Eine diinne
oder feste, gut haftende Beschichtung an der Rohrwand verursacht im Allgemeinen keine Probleme. Loser
Kalk und dicke Beschichtungen (wie Teer oder Ol) beeintréchtigen die Ultraschallibertragung und kénnen zu
falschen oder unzuverléssigen Messungen fuhren.
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Kapitel 6.  Kommunikation

6.1 MODBUS

6.1.1  EinfUhrung

Der Durchflussmesser AT600 folgt grundsétzlich dem Standard-MODBUS-Kommunikationsprotokoll gemdaf der
MODBUS APPLICATION PROTOCOL SPECIFICATION V1.lb (MODBUS-ANWENDUNGSPROTOKOLL-SPEZIFIKATION V1.1b), das
unter www.modbus.org verfugbar ist. Anhand dieser Referenz kann ein Bediener jeden MODBUS-Master zur
Kommunikation mit dem Durchflussmesser AT600 verwenden.

Far den AT600 gibt es zwei Einschrédnkungen dieser Implementierung:

1. Der AT600 unterstutzt nur vier der Standardfunktionscodes: Diese sind: Lesen von Halteregistern €0x03), Lesen von
Eingangsregistern (0x04), Schreiben mehrerer Register (0x10) und Lesen von Dateidatensdtzen (0x14).

2. Der AT600 benétigt eine Pause von 15 ms zwischen Modbus-Anfragen. Die Hauptaufgabe des
Durchflussmessgerdts ist die Messung des Durchflusses und die Steuerung des Ausgangs, daher hat der
Modbus-Server eine niedrige Prioritdt.

6.1.2 MODBUS-Registerkarte
Tabelle 7: MODBUS-Registerkarte

Register Register Zugriff

(In Hex) | (In Dezimal) Ebene Beschreibung RO/RW Format
100 100 256 Benutzer | Produkt-Kurz-Tag RW ZEICHEN * 16

108 264 Benutzer |Produkt-Lang-Tag RW ZEICHEN * 32

ns 280 Benutzer |Produktmeldung (far HART) RW ZEICHEN * 32

128 296 Benutzer |Produktbeschreibung (fur HART) RW ZEICHEN * 16
140 140 320 Benutzer |Elektronische Seriennummer des Produkts RW ZEICHEN * 16

148 328 Benutzer |Seriennummer der Produktvorrichtung RW ZEICHEN * 16

150 336 Benutzer |Seriennummer des ProduktMesskopfe 1 RW ZEICHEN * 16

158 344 Benutzer |Seriennummer des ProduktMesskopfe 2 RW ZEICHEN * 16
300 300 768 RO Haupthardwareversion RO ZEICHEN * 8

304 772 RO Option Hardwareversion RO ZEICHEN * 8

308 772 RO Hauptsoftwareversion RO ZEICHEN * 8
500 500 1280 Benutzer | Globale Einheitengruppe 1fur die aktuelle RW INT32

Volumetrik

502 1282 Benutzer | Globale Einheitengruppe 2 fur Tag RW INT32

504 1284 Benutzer |Globale Einheitengruppe 3 far dB RW INT32

506 1286 Benutzer |Globale Einheitengruppe 4 fur Dichte RW INT32

508 1288 Benutzer |Globale Einheitengruppe 5 fur Abmessungen RW INT32

50A 1290 Benutzer |Globale Einheitengruppe 6 fur Hz RW INT32

50C 1292 Benutzer | Globale Einheitengruppe 7 fur Viskositét RW INT32

50E 1294 Benutzer |Globale Einheitengruppe 8 fir mA RW INT32

510 1296 Benutzer |Globale Einheitengruppe 9 fur Masse RW INT32

512 1298 Benutzer |Globale Einheitengruppe 10 fur Millisekunden RW INT32

514 1300 Benutzer |Globale Einheitengruppe 11 fir Nanosekunden RW INT32

516 1302 Benutzer | Globale Einheitengruppe 12 fUr Prozent RW INT32

518 1304 Benutzer |Globale Einheitengruppe 13 far Sekunden RW INT32

51A 1306 Benutzer | Globale Einheitengruppe 14 fur die RW INT32

Standard-Volumetrik
51C 1308 Benutzer | Globale Einheitengruppe 15 fur Thermo RW INT32
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Register Register Zugriff
(In Hex) | (In Dezimal) Ebene Beschreibung RO/RW Format
500 51E 1310 Ansichten |Globale Einheitengruppe 16 fur die Z&hlerzeit RW INT32
520 1312 Benutzer |Globale Einheitengruppe 17 fur Zahler RW INT32
522 1314 Benutzer | Globale Einheitengruppe 18 fur einheitenlos RW INT32
524 1316 Benutzer |Globale Einheitengruppe 19 fur Mikrosekunden RW INT32
526 1318 Benutzer |Globale Einheitengruppe 20 fur Geschwindigkeit  |RW INT32
528 1320 Benutzer |Globale Einheitengruppe 21 fur Beschleunigung RW INT32
540 540 1344 Ansichten |Chargen-Anforderungsbefehl RW INT32
542 1346 Benutzer | Befehl zur Inventaranforderung RW INT32
544 1348 Ansichten |Systemanforderungskennwort RW INT32
546 1350 Ansichten |Systemanforderungsbefehl RW INT32
700 700 1792 RO Das System hat einen Fehler gemeldet RO INT32
702 1794 RO Systemfehler-Bitmap RO INT32
704 1796 RO Bitmap fur Systemstartfehler RO INT32
706 1798 RO Bitmap fur Systemstartfehler RO INT32
708 1800 RO Bitmap fur Systemstartfehler RO INT32
70A 1802 RO Bitmap mit Systemwarnungen RO INT32
740 740 1856 RO Systemprotokolityp RO INT32
900 900 2304 Ansichten |Display-Sprache RW INT32
90A 2314 Ansichten |Anzeigevariable 2 Typen RW INT32
90C 2316 Ansichten |Anzeigezdhler1Typ RW INT32
90E 2318 Ansichten |Anzeigesummierer 2 Typen RW INT32
910 2320 Ansichten |Anzeige der Dezimalauswahl RW INT32
940 940 2368 Benutzer |Geschwindigkeit wahlen RW INT32
942 2370 Benutzer |Den aktuellen volumetrischen Wert wéhlen RW INT32
944 2372 Benutzer |Standard-volumetrisch wéhlen RW INT32
946 2374 Benutzer | Masse wdhlen RW INT32
948 2376 Benutzer |Zd&hler wéhlen RW INT32
A0O AO0O 2560 RO Anzeigevariable 1 Wert RO (IEEE 32 Bit)
A02 2562 RO Anzeigevariable 2 Wert RO (IEEE 32 Bit)
AO4 2564 RO Anzeigezdhler 1 Wert RO (IEEE 32 Bit)
A06 2566 RO Anzeigesummierer 2 Wert RO (IEEE 32 Bit)
C00 (el0]0] 3072 Benutzer |Fehlerbehandlungswert des Analogausgangs RW (IEEE 32 Bit)
co02 3074 Benutzer |Analogausgangsprufwert (Prozent der Spanne)  |RW (IEEE 32 Bit)
Cco4 3076 Benutzer |Nullwert des Analogausgangs RW (IEEE 32 Bit)
C06 3078 Benutzer |Spannenwert des Analogausgangs RW (IEEE 32 Bit)
Cco8 3080 Benutzer |Basiswert des Analogausgangs RW (IEEE 32 Bit)
COA 3082 Benutzer |Voller Wert des Analogausgangs RW (IEEE 32 Bit)
C40 C40 3136 Benutzer |Digitalausgang 1impulswert RW (IEEE 32 Bit)
C42 3138 Benutzer | Digitalausgang 1 Frequenzbasiswert RW (IEEE 32 Bit)
C44 3140 Benutzer |Digitalausgang 1Frequenzbasiswert RW (IEEE 32 Bit)
C46 3142 Benutzer |Digitalausgang 1impulswert RW (IEEE 32 Bit)
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Register Register Zugriff
(InHex) | (In Dezimal) Ebene Beschreibung RO/RW Format
C80 C80 3200 Benutzer |Digitalausgang 2 Impulswert RW (IEEE 32 Bit)
c82 3202 Benutzer |Digitalausgang 2 Frequenzbasiswert RW (IEEE 32 Bit)
Cc84 3204 Benutzer | Digitalausgang 2 Frequenzbasiswert RW (IEEE 32 Bit)
C86 3206 Benutzer |Digitalausgang 2 Impulswert RW (IEEE 32 Bit)
D00 D00 3328 Benutzer |Analogausgangsmodus RW (IEEE 32 Bit)
D02 3330 Benutzer |Analogausgangstyp RW (IEEE 32 Bit)
D04 3332 Benutzer |Digitalausgang 1 Modus RW (IEEE 32 Bit)
D06 3334 Benutzer |Digitalausgang 1 Typ RW (IEEE 32 Bit)
D08 3336 Benutzer |Digitalausgang 2 Modus RW (IEEE 32 Bit)
DOA 3338 Benutzer |Digitalausgang 2 Typ RW (IEEE 32 Bit)
D20 D20 3360 Benutzer | Messtyp ,Analogausgang” RW INT32
D22 3362 Benutzer | Fehlerbehandlungswert des Analogausgangs RW INT32
D40 D40 3392 Benutzer | Digitalausgang 1Impulsmesstyp RW INT32
D42 3394 Benutzer |Digitalausgang 1Impulsprafwert RW INT32
D44 3396 Benutzer | Digitalausgang 1Impulsfehlerbehandlung RW INT32
D46 3398 Benutzer |Digitalausgang 1Impulszeit RW INT32
D50 D50 3408 Benutzer | Digitalausgang 2 Impulsmesstyp RW INT32
D52 3410 Benutzer |Digitalausgang 2 Impulsprufwert RW INT32
D54 3412 Benutzer |Digitalausgang 2 Impulsfehlerbehandlung RW INT32
D56 3414 Benutzer | Digitalausgang 2 Impulszeit RW INT32
D60 D60 3424 Benutzer |Digitalausgang 1 Frequenzmesstyp RW INT32
D62 3426 Benutzer | Digitalausgang 1 Pruffrequenzwert RW INT32
D64 3428 Benutzer |Digitalausgang 1Frequenzfehlerbehandlung RW INT32
D66 3430 Benutzer |Digitalausgang 1 Frequenzfehlerbehandlungswert |RW INT32
D68 3432 Benutzer |Digitalausgang 1Frequenz volle Frequenz RW INT32
D70 D70 3440 Benutzer |Digitalausgang 2 Frequenzmesstyp RW INT32
D72 3442 Benutzer | Digitalausgang 2 Pruffrequenzwert RW INT32
D74 3444 Benutzer |Digitalausgang 2 Frequenzfehlerbehandlung RW INT32
D76 3446 Benutzer |Digitalausgang 2 Frequenzfehlerbehandlungswert |[RW INT32
D78 3448 Benutzer |Digitalausgang 2 Frequenz volle Frequenz RW INT32
D80 D80 3456 Benutzer |Digitalausgang 1 Alarmmesstyp RW INT32
D82 3458 Benutzer |Digitalausgang 1 Alarmmesstyp RW INT32
D84 3460 Benutzer |Digitalausgang 1 Alarmzustand RW INT32
D96 3478 Benutzer | Digitalausgang 2 Alarmtyp RW INT32
D90 D90 3472 Benutzer |Digitalausgang 2 Alarmmesstyp RW INT32
D92 3474 Benutzer |Digitalausgang 2 Alarmprafwert RW INT32
D94 3476 Benutzer | Digitalausgang 2 Alarmzustand RW INT32
D96 3478 Benutzer |Digitalausgang 2 Alarmtyp RW INT32
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Register Register Zugriff
(In Hex) | (In Dezimal) Ebene Beschreibung RO/RW Format
EOO E0O 3584 RO Messwert ,Analogausgang” RO (IEEE 32 Bit)
E02 3586 RO Digitalausgang 1Impulsmesswert RO (IEEE 32 Bit)
E04 3588 RO Digitalausgang 1 Frequenzmesswert RO (IEEE 32 Bit)
E06 3590 RO Digitalausgang 1 Alarmmesswert RO (IEEE 32 Bit)
EO8 3592 RO Digitalausgang 2 Impulsmesswert RO (IEEE 32 Bit)
EOA 3594 RO Digitalausgang 2 Frequenzmesswert RO (IEEE 32 Bit)
EOC 3596 RO Digitalausgang 2 Alarmmesswert RO (IEEE 32 Bit)
1100 1100 4352 Ansichten |HART-Zd&hleradresse RW INT32
1102 4354 Ansichten |HART-PréambellGinge RW INT32
1104 4356 Ansichten |HART Gerdte-ID RW INT32
1106 4358 Ansichten |HART-Bauteilenummer RW INT32
1140 1140 4416 Ansichten |HART dynamisch-variabler Index 1 RW INT32
1142 4418 Ansichten |HART dynamisch-variabler Index 2 RW INT32
144 4420 Ansichten |HART dynamisch-variabler Index 3 RW INT32
1146 4422 Ansichten |HART dynamisch-variabler Index 4 RW INT32
1300 1300 4864 RO Anzahl der HART-Konfigurationséinderungen RO INT32
1302 4866 RO HART Gerdte- Status RO INT32
1304 4868 RO HART Gerdte- Status verldngert RO INT32
1306 4870 RO HART Master- Status RO INT32
1308 4872 RO HART sekunddrer Status RO INT32
130A 4874 RO HART variabler Status RO INT32
1500 1500 5376 Benutzer |PC MODBUS-Baudrate RW INT32
1502 5378 Benutzer |PC MODBUS-Paritét RW INT32
1504 5380 Benutzer |PC MODBUS-Stoppbits RW INT32
1506 5382 Benutzer |PC MODBUS-Zdhleradresse RW INT32
1540 1540 5440 Benutzer |Protokollkontrolle/Status RW INT32
1542 5442 Benutzer |Protokollintervall RW INT32
1544 5444 Benutzer |Protokollierungszeit RW INT32
1546 5446 Benutzer | Anzahl der zu protokollierenden Variablen RW INT32
1580 1580 5504 Benutzer |Variables Adressen-Array RW INT32
15C0 15C0 5568 Benutzer |Variabler Einheitencode-Array RW INT32
1700 1700 5888 RO PC Service-Baudrate RO INT32
1702 5890 RO PC Service-Paritat RO INT32
1704 5892 RO PC Service-Stoppbits RO INT32
1706 5894 RO PC Service-Zdahleradresse RO INT32
1740 1740 5952 RO Anzahl der Aufzeichnungen RO INT32
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Register Register Zugriff
(InHex) | (In Dezimal) Ebene Beschreibung RO/RW Format
2000 2000 8192 Benutzer |Rohrinnendurchmesser RW (IEEE 32 Bit)
2002 8194 Benutzer |RohrauRendurchmesser RW (IEEE 32 Bit)
2004 8196 Benutzer |Rohrwanddicke RW (IEEE 32 Bit)
2006 8198 Benutzer |Rohrschallgeschwindigkeit RW (IEEE 32 Bit)
2008 8200 Benutzer |Auskleidungsdicke RW (IEEE 32 Bit)
200A 8202 Benutzer |Auskleidungsschallgeschwindigkeit RW (IEEE 32 Bit)
200C 8204 Benutzer |XDR-Keilwinkel RW (IEEE 32 Bit)
200E 8206 Benutzer |XDR-Keilzeit RW (IEEE 32 Bit)
2010 8208 Benutzer |Keilschallgeschwindigkeit RW (IEEE 32 Bit)
2012 8210 Benutzer |Fluid-Schallgeschwindigkeit RW (IEEE 32 Bit)
2014 8212 Benutzer |Minimale Fluid-Schallgeschwindigkeit RW (IEEE 32 Bit)
2016 8214 Benutzer |Maximale Fluid-Schallgeschwindigkeit RW (IEEE 32 Bit)
2018 8216 Benutzer |Statische Dichte des Fluids RW (IEEE 32 Bit)
201A 8218 Benutzer |Referenzdichte des Fluids RW (IEEE 32 Bit)
201C 8220 Benutzer |Fluid-Temperatur RW (IEEE 32 Bit)
201E 8222 Benutzer |XDR-Raum RW (IEEE 32 Bit)
2020 8224 Benutzer |Kalibrierungsfaktor RW (IEEE 32 Bit)
2022 8226 Benutzer |Kinematische Viskositét RW (IEEE 32 Bit)
2040 2040 8256 Benutzer |Multik-Geschwindigkeit 1 RW (IEEE 32 Bit)
2042 8258 Benutzer |Multik-Geschwindigkeit 2 RW (IEEE 32 Bit)
2044 8260 Benutzer |Multik-Geschwindigkeit 3 RW (IEEE 32 Bit)
2046 8262 Benutzer |MultiK-Geschwindigkeit 4 RW (IEEE 32 Bit)
2048 8264 Benutzer |MultiK-Geschwindigkeit 5 RW (IEEE 32 Bit)
204A 8266 Benutzer |MultiK-Geschwindigkeit 6 RW (IEEE 32 Bit)
2060 2060 8288 Benutzer |MultiK-Geschwindigkeit K-Factor] RW (IEEE 32 Bit)
2062 8290 Benutzer |Multik-Geschwindigkeit K-Factor2 RW (IEEE 32 Bit)
2064 8292 Benutzer |Multik-Geschwindigkeit K-Factor3 RW (IEEE 32 Bit)
2066 8294 Benutzer |Multik-Geschwindigkeit K-Factor4 RW (IEEE 32 Bit)
2068 8296 Benutzer |MultiK-Geschwindigkeit K-Factor5 RW (IEEE 32 Bit)
206A 8298 Benutzer |MultiK-Geschwindigkeit K-Factor6 RW (IEEE 32 Bit)
2080 2080 8320 Benutzer |Multik Reynolds 1 RW (IEEE 32 Bit)
2082 8322 Benutzer |Multik Reynolds 2 RW (IEEE 32 Bit)
2084 8324 Benutzer |Multik Reynolds 3 RW (IEEE 32 Bit)
2086 8326 Benutzer |Multik Reynolds 4 RW (IEEE 32 Bit)
2088 8328 Benutzer |Multik Reynolds 5 RW (IEEE 32 Bit)
208A 8330 Benutzer |Multik Reynolds 6 RW (IEEE 32 Bit)
20A0 20A0 8352 Benutzer |Multik Reynolds KFactorl RW (IEEE 32 Bit)
20A2 8354 Benutzer |Multik Reynolds KFactor2 RW (IEEE 32 Bit)
20A4 8356 Benutzer |Multik Reynolds KFactor3 RW (IEEE 32 Bit)
20A0 20A6 8358 Benutzer |Multik Reynolds KFactor4 RW (IEEE 32 Bit)
20A8 8360 Benutzer |Multik Reynolds KFactor5 RW (IEEE 32 Bit)
20AA 8362 Benutzer |Multik Reynolds KFactor6 RW (IEEE 32 Bit)
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Register Register Zugriff
(In Hex) | (In Dezimal) Ebene Beschreibung RO/RW Format
20CO0 20C0 8384 Benutzer |Untere Grenze des Korrelationspeaks RW (IEEE 32 Bit)
20C2 8386 Benutzer |Beschleunigungsgrenze RW (IEEE 32 Bit)
20C4 8388 Benutzer | Untere Geschwindigkeitsgrenze - wird zur Berechnung |[RW (IEEE 32 Bit)
der volumetrischen Untergrenze verwendet
20C6 Benutzer | Obere Geschwindigkeitsgrenze - wird zur Berechnung |RW (IEEE 32 Bit)
der volumetrischen Obergrenze verwendet
20Cs8 8392 Benutzer | Mindestgrenze des Amplitudendiskriminators RW (IEEE 32 Bit)
20CA 8394 Benutzer |Héchstgrenze des Amplitudendiskriminators RW (IEEE 32 Bit)
20ccC 8396 Benutzer | Schallgeschwindigkeit plus minus Grenze RW (IEEE 32 Bit)
20CE 8398 Benutzer |Signaluntergrenze RW (IEEE 32 Bit)
20E0 20E0 8416 Benutzer |Null-Abschaltung RW (IEEE 32 Bit)
20E2 8418 Benutzer |DeltaT-Offset RW (IEEE 32 Bit)
2100 2100 8448 Benutzer |Rohrwerkstoff RW INT32
2102 8450 Benutzer | Auskleidungswerkstoff RW INT32
2104 8452 Benutzer |XDR-Typ RW INT32
2106 8454 Benutzer | XDR-Frequenz RW INT32
2108 8456 Benutzer |XDR-Keiltyp RW INT32
210A 8458 Benutzer |Fluidtyp RW INT32
210C 8460 Benutzer |Vorhandene Auskleidung RW INT32
210E 8462 Benutzer |Traversennummer RW INT32
2140 2140 8512 Benutzer | Reynolds-Korrektur aktivieren RW INT32
2142 8514 Benutzer |Aktives MultiK aktivieren RW INT32
2144 8516 Benutzer |MultiK-Typ RW INT32
2146 8518 Benutzer |MultiK-Paare RW INT32
2180 2180 8576 Benutzer |PEAK% RW INT32
2182 8578 Benutzer |Mindest-Peak % RW INT32
2184 8580 Benutzer |H&chst-Peak % RW INT32
2186 8582 Benutzer |Fehler erlaubt RW INT32
21CO 21C0 8640 Benutzer |Aktives TW aktivieren RW INT32
21Cc2 8642 Benutzer |Nachverfolgungsfenster aktivieren RW INT32
21C4 8644 Benutzer | Ansprechzeit RW INT32
21C6 8646 Benutzer |ProbengrélRe RW INT32
2200 2200 8704 RO Geschwindigkeit RO (IEEE 32 Bit)
2202 8706 RO Volumetrisch RO (IEEE 32 Bit)
2204 8708 RO Standardvolumetrisch RO (IEEE 32 Bit)
2206 8710 RO Massendurchfluss RO (IEEE 32 Bit)
2240 2240 8768 RO Gesamtheit der weitergeleiteten Chargen RO (IEEE 32 Bit)
2242 8770 RO Gesamtheit der Uberarbeiteten Chargen RO (IEEE 32 Bit)
2244 8772 RO Gesamtheit der Nettochargen RO (IEEE 32 Bit)
2246 8774 RO Gesamte Chargenzeit RO (IEEE 32 Bit)
2248 8776 RO Gesamtheit der weitergeleiteten Bestéinde RO (IEEE 32 Bit)
224A 8778 RO Gesamtheit der Gberarbeiteten Besténde RO (IEEE 32 Bit)
224C 8780 RO Gesamtheit der Nettobesténde RO (IEEE 32 Bit)
224E 8782 RO Bestands-Gesamtzeit RO (IEEE 32 Bit)
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Register Register Zugriff
(InHex) | (In Dezimal) Ebene Beschreibung RO/RW Format
2280 2280 8832 RO Transitzeit erhéht RO (IEEE 32 Bit)
2282 8834 RO Transitzeit reduziert RO (IEEE 32 Bit)
2284 8836 RO DeltaT RO (IEEE 32 Bit)
2286 8838 RO Signalqualitdt verbessert RO (IEEE 32 Bit)
2288 8840 RO Signalqualitat verschlechtert RO (IEEE 32 Bit)
228A 8842 RO Obere Amp-Scheibe RO (IEEE 32 Bit)
228C 8844 RO Untere Amp-Scheibe RO (IEEE 32 Bit)
228E 8846 RO SNR auf dem Aufwértskanal RO (IEEE 32 Bit)
2290 8846 RO SNR auf dem Abwaértskanal RO (IEEE 32 Bit)
2292 8850 RO Zeit im Puffer auf dem Aufwértskanal RO (IEEE 32 Bit)
2294 8852 RO Zeit im Puffer auf dem Abwdrtskanal RO (IEEE 32 Bit)
2296 8854 RO Signalverstérkung erhoht RO (IEEE 32 Bit)
2298 8856 RO Signalverstarkung reduziert RO (IEEE 32 Bit)
22C0 22C0 8896 RO Schallgeschwindigkeit RO (IEEE 32 Bit)
22C2 8898 RO Aktuelle Reynoldszahl RO (IEEE 32 Bit)
22C4 8900 RO Aktueller Korrekturfaktor RO (IEEE 32 Bit)
22C6 8902 RO Weglange P RO (IEEE 32 Bit)
22C8 8904 RO Axiallange L RO (IEEE 32 Bit)
2300 2300 8960 RO Aufwarts +-Peak RO INT32
2302 8962 RO Abwadrts +- Peak RO INT32
2304 8964 RO Dynamische Schwelle des Aufwdrtskanals RO INT32
2306 8966 RO Dynamische Schwelle des Abwdrtskanals RO INT32
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6.2 HART

6.2.1

Gerdate-ldentifizierung

Der Durchflussmesser AT600 unterstitzt das HART-Kommunikationsprotokoll, dessen Hersteller-1D 0x9D (157 Dez) und
Gerdtetypencode 0x9D73 (127 Dez) ist.

6.2.2 Befehle

6.2.2.1  Universelle Befehle
Tabelle 8: Universelle Befehle far HART
Befehl Funktion Beschreibung

0 Eindeutige Kennung lesen Gibt dem Messgerdt Identitatsinformationen zurlck, darunter

Gerdtetyp, Revisionsstand und Gerdte-ID.
1 Primdrvariable lesen Gibt den Wert der Primdrvariable zusammen mit ihrem
Einheitencode zurlck
2 Schleifenstrom und Bereichsprozentsatz Liest den Schleifenstrom und den zugehérigen
ablesen Bereichsprozentsatz.
3 Dynamische Variablen und Schleifenstrom | Liest den Schleifenstrom und bis zu vier vordefinierte ‘
ablesen dynamische Variablen. Die dynamischen Variablen und die
zugehorigen Einheiten werden Uber die Befehle 51 und 53
definiert.

6 Polling-Adresse schreiben Schreibt die Polling-Adresse und den Schleifenstrommodus in
das Feldgerdt.

Schleifenkonfiguration lesen Polling-Adresse und Schleifenstrommmodus lesen.
Dynamische Variablenaktualisierung lesen | Liest die mit der dynamischen Variable verkntpfte
Aktualisierung.

9 Gerdatevariablen mit Status lesen Fragen Sie den Wert und Status von bis zu acht Gerdte- oder
dynamischen Variablen ab.

1 Eindeutige Kennung des Tags lesen Wenn der angegebene Tag mit dem des Messgerdts
Ubereinstimmt, wird der Befehl ,0” ausgegeben.

12 Meldung lesen Liest die im Messgerdt enthaltene Meldung.

13 Kennzeichnung, Beschreibung und Datum | Liest die im Messgerdt enthaltene Kennzeichnung,

lesen Beschreibung und das Datum.
14 Informationen zum Messwertaufnehmer der |Liest die Seriennummer des Messképfe (Messgerét), den
Primdrgréfie lesen Einheitencode fur Grenzwerte/Mindestspanne, den oberen
und unteren Messkopfgrenzwert sowie die Mindestspanne fur
den priméren variablen Messkopf.

15 Gerdateinformationen lesen Liest den Alarmauswahlcode, den )
Ubertragungsfunktionscode, den oberen Bereichswert, den
unteren Bereichswert der PrimdrgréRe, den Ddmpfungswert,
den Schreibschutzcode und den Handlercode des
Eigenmarkenherstellers.

16 Endmontagenummer lesen Liest die dem Messgerdt zugeordnete Endmontagenummer.

17 Meldung schreiben Die Meldung in das Messgerdt schreiben

18 Tag, Deskriptor und Datum schreiben Tag, Deskriptor und Datumscode in das Messgerdét schreiben.

19 Die Endmontagenummer schreiben Die Endmontagenummer in das Messgerdt schreiben.

20 Lang-Tag lesen Den 32 Byte langen Tag lesen.

21 Die eindeutige Kennung des Lang-Tags Die eindeutige Kennung des Lang-Tags lesen

lesen
22 Lang-Tag schreiben Einen 32 Byte langen Tag schreiben
38 Flag .Konfiguration gedindert” zurlcksetzen |Setzt den Indikator ,Konfiguration gedndert”
Gerdtestatusbyte, Bit 6) zurtick.

48 Zusatzlichen Gerdtestatus lesen Gibt Zahlerstatusinformationen zurlck, die nicht im
Antwortcode oder Gerdtestatusbyte enthalten sind.
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6.2.2.2 Allgemeine Befehle
Tabelle 9: Allgemeine Befehle
Befehl Funktion Beschreibung
33 Gerdtevariablen lesen Ermdglicht einem Master, den Wert von bis zu vier
Gerdatevariablen abzufragen.
50 Dynamische Variablenzuweisungen lesen Liest die den primdren, sekunddren, tertiéiren und
quaterndren Variablen zugewiesenen Gerdatevariablen.
51 Dynamische Variablenzuweisungen Ermdglicht dem Benutzer, Geratevariablen den primdren,
schreiben sekunddren, tertiren und quaterndren Variablen
zuzuordnen.
54 Gerdtevariableninformationen lesen Gerdtevariableninformationen abrufen
59 Anzahl der Antwortpréiambeln schreiben Legt die Anzahl der asynchronen Préambelbytes fest, die
vom Messgerdt vor dem Start einer Antwortnachricht
gesendet werden sollen.
6.2.2.3 Geratespezifische Befehle

Der Durchflussmesser AT600 unterstutzt eine Vielzahl gerdtespezifischer Befehle, deren Parameter der Messtyp sein
kann. Die verfligbaren Messtypen sind unten Table 10 aufgefuhrt.

Tabelle 10: Verfligbare Messtypen

Index Bedeutung

1 Geschwindigkeit

2 Volumetrisch

S Standardvolumetrisch

4 Massendurchfluss

5 Zahler der weitergeleiteten Chargen
6 Zahler der Uberarbeiteten Chargen
7 Nettochargen-Zdahler

8 Chargen-Zdahlerzeit

9 Zahler der weitergeleiteten Besténde
10 Zahler der Uberarbeiteten Bestédnde
1 Nettobestandszdahler

12 Bestands-Zdhlerzeit

13 Schallgeschwindigkeit

14 Reynolds K-Faktor

15 MultiK K-Factor

16 Transitzeit erhoéht

17 Transitzeit abwarts

AquaTrans™ AT600 Benutzerhandbuch

Index Bedeutung

18 DeltaT

19 Signalqualitat verbessert

20 Signalqualitét verschlechtert
21 Obere Amp-Scheibe

22 Untere Amp-Scheibe

23 SNR up

24 SNR abwadrts

25 Aktiv TW aufwarts

26 Aktiv TW abwarts

27 Verstdrkung

28 Verstérkung verringern

29 Systemfehler-Bitmap

30 Systembericht-Fehlernummer
31 Peak aufwdarts

32 Peak abwadrts

33 Spitzenprozentsatz aufwdrts
34 Spitzenprozentsatz abwdrts
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Befehl 128 (0x80): Anmeldung mit Passwort

Dieser Befehl sendet dem Durchflussmesser ein Passwort. Bei richtigem Passwort kann der Benutzer das Messgerdét
bedienen, bis seit dem letzten Befehl 10 Minuten vergangen sind.

Tabelle 11: Anforderung von Datenbytes fur die Anmeldung mit Passwort

Byte Format Beschreibung
0-3 |Nichtsigniert-32 Benutzer-Passwort

Tabelle 12: Antwortdatenbytes fur die Anmeldung mit Passwort

Byte Format Beschreibung
Keine

Tabelle 13: Befehlsspezifische Antwortcodes fur die Anmeldung mit Passwort

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1-4 Undefiniert
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
7-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrankt
17 - 127 Undefiniert

Befehl 129 (0x81): Abmeldung und speichern
Dieser Befehl speichert Anderungen und die Abmeldung vom Durchflussmesser.

Tabelle 14: Anforderung von Datenbytes fur die Abmeldung und das Speichern

Byte Format Beschreibung
Keine

Tabelle 15: Anforderung von Datenbytes flr die Abmeldung und das Speichern

Byte Format Beschreibung
Keine
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Tabelle 16: Befehlsspezifische Antwortcodes fir die Abmeldung und das Speichern

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1-4 Undefiniert

5 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
6 Fehler Im Schreibschutz-Modus

7-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrdankt

17 -127 Undefiniert

Befehl 130 (0x82): Abmeldung ohne speichern
Dieser Befehl meldet den Durchflussmesser ab und speichert nichts
Tabelle 17: Anforderung von Datenbytes fir die Abmeldung ohne Speichern

Byte Format Beschreibung
Keine

Tabelle 18: Anforderung von Datenbytes fur die Abmeldung ohne Speichern
Byte Format Beschreibung
Keine

Tabelle 19: Befehlsspezifische Antwortcodes flr die Abmeldung und ohne Speichern

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1-5 Undefiniert
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
7-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrdankt
17 - 127 Undefiniert

Befehl 135 (0x87): Aktuelles Benutzerzugriffsrecht lesen
Dieser Befehl liest das aktuelle Benutzerzugriffsrecht
Tabelle 20: Anforderung von Datenbytes zum Lesen des aktuellen Benutzerzugriffsrechts

Byte Format Beschreibung
Keine
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Tabelle 21: Anforderung von Datenbytes zum Lesen des aktuellen Benutzerzugriffsrechts

Byte Format Beschreibung
Keine

Tabelle 22: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Lesen des aktuellen Benutzerzugriffsrechts

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1-127 Undefiniert

Befehl 136 (0x88): Sendet ein neues Passwort

Dieser Befehl sendet dem Durchflussmesser ein neues Passwort. Wenn der Benutzer ein Recht hat, éindert der
Durchflussmesser das Benutzer-Passwort

Tabelle 23: Anforderung von Datenbytes zum Senden eines neuen Passworts

Byte Format Beschreibung
0 -3 |Nichtsigniert-32 Benutzer-Passwort

Tabelle 24: Anforderung von Datenbytes zum Senden eines neuen Passworts

Byte Format Beschreibung
Keine

Tabelle 25: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Senden eines neuen Passworts

Code Klasse Beschreibung

0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler

1-4 Undefiniert
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Gerdatesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus

8-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrankt

17 - 127 Undefiniert
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Befehl 144 (0x90): Einheitengruppe lesen
Dieser Befehl liest die Einheitengruppe im Messgerdt.

Tabelle 26: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Einheitengruppe

Byte Format Beschreibung

0 Nicht signiert-8 Gruppen-index:

1 Geschwindigkeitseinheit;

2 Aktuelle volumetrische Einheit;

3 StandardmaéRige volumetrische Einheit;
4 Masseneinheit;

5 Z&hlereinheit;

6 Dichteeinheit;

7 Rohrabmessungen;

8 Thermisch;

9 Beschleunigung;

Tabelle 27: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Einheitengruppe

Byte Format Beschreibung

0 Nicht signiert-8 Gruppen-index:

1 Geschwindigkeitseinheit;

2 Aktuelle volumetrische Einheit;

3 StandardmdRige volumetrische Einheit;
4 Masseneinheit;

5 Summierereinheit;

6 Dichteeinheit;

7 Rohrabmessungen;

8 Thermisch;

9 Beschleunigung;

1 Aufzdhlung Einheitencode

Tabelle 28: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Senden eines neuen Passworts

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1 Undefiniert
2 Fehler Ungultige Auswahl
3-4 Undefiniert

5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler

7-127 Undefiniert
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Befehl 145 (0x91): Dichtewert lesen
Dieser Befehl liest den Dichtewert im Messgerdt.

Tabelle 29: Anforderung von Datenbytes zum Lesen des Dichtewerts

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Dichtetyp:
1 Aktuelle Dichte;
2 Referenzdichte;

Tabelle 30: Anforderung von Datenbytes zum Lesen des Dichtewerts

Byte Format Beschreibung

0 Nicht signiert-8 Dichtetyp:
1 Aktuelle Dichte;
2 Referenzdichte;

1 Nicht signiert-8 Dichte-Einheitencode
2-5 |Float Dichtewert

Tabelle 31: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Lesen des Dichtewert-Einheitscodes

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1 Undefiniert
2 Fehler Ungultige Auswahl
3-4 Undefiniert

5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler

7-127 Undefiniert

Befehl 146 (0x92): Einstellung der Hintergrundbeleuchtung lesen
Dieser Befehl liest die Einstellung der Hintergrundbeleuchtung.

Tabelle 32: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Einstellung der Hintergrundbeleuchtung

Byte Format Beschreibung
Keine

Tabelle 33: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Einstellung der Hintergrundbeleuchtung

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Schalter zur Steuerung der
Hintergrundbeleuchtung (0:aus/ T:ein)
1-4 |Nicht signiert-32 ZeitUberschreitung der
Display-Hintergrundbeleuchtung, Einheit ist die
Sekunde.
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Tabelle 34: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Lesen der Einstellung der Hintergrundbeleuchtung

Code Klasse

Beschreibung

0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1-5 Undefiniert

6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
7-127 Undefiniert

Befehl 152 (0x98): Einheitengruppe schreiben

Dieser Befehl schreibt die Einheitengruppe in das Messgerdt

Tabelle 35: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Einheitengruppe

Byte Format
0 Nicht signiert-8

Beschreibung

Gruppen-Index:

1 Geschwindigkeitseinheit;

2 Aktuelle volumetrische Einheit;

3 StandardmadfRige volumetrische Einheit;
4 Masseneinheit;

5 Summierereinheit;

6 Dichteeinheit;

7 Rohrabmessungen;

8 Thermisch;

9 Beschleunigung;

1 Aufzdhlung

Einheitencode

Tabelle 36: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Einheitengruppe

Byte Zeldpplols
0 Nicht signiert-8

Beschreibung

Gruppen-index:

1 Geschwindigkeitseinheit;

2 Aktuelle volumetrische Einheit;

3 Standardmadfige volumetrische Einheit;
4 Masseneinheit;

5 Zahlereinheit;

6 Dichteeinheit;

7 Rohrabmessungen;

8 Thermisch;

9 Beschleunigung;

1 Aufzdhlung

Einheitencode
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Tabelle 37: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Schreiben der Einheitengruppe

Code Klasse Beschreibung

0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1 Undefiniert
2 Fehler Ungultige Auswahl

3-4 Undefiniert
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Gerdatesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus

8-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrankt

17 -127 Undefiniert

Befehl 153 (0x99): Dichtewert schreiben
Dieser Befehl schreibt den Dichtewert in das Messgerdt.

Tabelle 38: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben des Dichtewerts

Byte Format Beschreibung

0 Nicht signiert-8 Dichtetyp:
1 Aktuelle Dichte;
2 Referenzdichte;

1 Nicht signiert-8 Dichte-Einheitencode
2-5 |Float Dichtewert

Tabelle 39: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben des Dichtewerts

Byte Format Beschreibung

0 Nicht signiert-8 Dichtetyp:
1 Aktuelle Dichte;
2 Referenzdichte;

1 Nicht signiert-8 Dichte-Einheitencode
2-5 |Float Dichtewert

Tabelle 40: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Schreiben des Dichtewerts

Code Klasse Beschreibung

0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1 Undefiniert
2 Fehler Ungultige Auswahl

3-4 Undefiniert
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Gerdatesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus

8-15 Undefiniert
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Code Klasse Beschreibung
16 Fehler Zugang beschrdankt
17 - 127 Undefiniert

Befehl 154 (0x9A): Display-Hintergrundbeleuchtung schreiben
Mit diesem Befehl wird die Hintergrundbeleuchtung eingestellt.

Tabelle 41: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Hintergrundbeleuchtung

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Schalter zur Steuerung der
Hintergrundbeleuchtung (0:aus/ 1:ein)
1-4 |Nicht signiert-32 Zeituberschreitung der
Display-Hintergrundbeleuchtung, Einheit ist die
Sekunde.

Tabelle 42: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Hintergrundbeleuchtung

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Schalter zur Steuerung der
Hintergrundbeleuchtung (0:aus/ T:ein)
1-4 |Nicht signiert-32 ZeitUberschreitung der
Display-Hintergrundbeleuchtung, Einheit ist die
Sekunde.

Tabelle 43: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Schreiben der Hintergrundbeleuchtung

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1-4 Undefiniert

5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus

8-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrénkt

17 - 127 Undefiniert

Befehl 160 (0xA0): Analoge Messbereichswerte lesen
Dieser Befehl dient zum Lesen des analogen Messbereichs.

Tabelle 44: Anforderung von Datenbytes zum Lesen analoger Messbereichswerte

Byte Format Beschreibung
Keine

AquaTrans™ AT600 Benutzerhandbuch

93



Kapitel 6. Kommunikation

Tabelle 45: Anforderung von Datenbytes zum Lesen analoger Messbereichswerte

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Einheitencode fur oberen und unteren Bereich
1-4 |Float Oberer Bereichswert
5-8 |Float Unterer Bereichswert

Tabelle 46: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Lesen analoger Messbereichswerte

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1-5 Undefiniert
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
17 - 127 Undefiniert

Befehl 161 (0xA1): Fehlerbehandlung des Schieifenstroms lesen
Dieser Befehl dient zum Lesen der Fehlerbehandlung des Schleifenstromausgangs.

Tabelle 47: Anforderung von Datenbytes fur die Fehlerbehandlung des Schieifenstroms

Byte Format Beschreibung
Keine

Tabelle 48: Anforderung von Datenbytes zum Lesen analoger Messbereichswerte

Byte Format Beschreibung

0 Nicht signiert-8 Fehlerbehandlung des Analogausgangs:
0 Niedrig;

1Hoch;

2 Halten;

3 Anderer Wert;

1-4 Float Fehlerwert, die Einheit ist mA

Tabelle 49: Befehlsspezifische Antwortcodes fir die Fehlerbehandlung beim Lesen des Schleifenstroms

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1-5 Undefiniert
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
17 - 127 Undefiniert
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Befehl 168 (0xA8): Festen Schleifenstrom eingeben/herausnehmen

Den Festmodus des Schleifenstroms eingeben oder beenden.

Tabelle 50: Anforderung von Datenbytes zum Eingeben/Beenden des festen Schleifenstroms

Format

Byte
0 Nicht signiert-8

Beschreibung

Fester Strompegel:

0 Festen Schleifenstrom beenden;;
1fest 4 mA;

2 fest 20 mA;

3 Fester Prozentsatz der Skala

Tabelle 51: Antwortdatenbytes bei der Eingabe/Beendigung des festen Schleifenstroms

Beschreibung

Byte Format
0 Nicht signiert-8

Fester Strompegel:

0 Festen Schleifenstrom beenden;;
1fest 4 mA;

2 fest 20 mA;

3 Fester Prozentsatz der Skalag;

Tabelle 52: Befehlsspezifischer Antwortcode fur die Eingabe/Beendigung von festen Schleifenstrémen

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1-4 Undefiniert
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus
8-10 Undefiniert
1 Fehler Schleifenstrom nicht aktiv
12-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrdnkt
17 - 31 Undefiniert
32  |Fehler Busy (Ausgelastet)
33-127 Undefiniert

Befehl 169 (0xA9): Schleifenstrom auf Null setzen

Dieser Befehl dient dazu, den Nullpunkt bzw. den unteren Endpunkt des Schleifenstroms auf das Minimum zu

reduzieren.

Tabelle 53: Anforderung von Datenbytes zum Einstellen des Schleifenstroms auf Null

Byte Format

Beschreibung

0-3 |Float

Extern gemessener Schleifenstrompegel in
Milliampere
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Tabelle 54: Anforderung von Datenbytes zum Einstellen des Schleifenstroms auf Null

Byte Format Beschreibung

0-3 |Float Extern gemessener Schleifenstrompegel,
Einheiten in Milliampere

Tabelle 55: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Einstellen des Schleifenstroms auf Null

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1-2 Undefiniert
3 Fehler Ubergebener Parameter zu groR
4 Fehler Ubergebener Parameter zu klein
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus
8 Undefiniert
¢ Fehler Falscher Schleifenstrommodus oder -wert
10-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrdankt
17 - 31 Undefiniert
32 Fehler ausgelastet
33-127 Undefiniert

Befehl 170 (OxAA): Schleifenstromverstérkung einstellen

Mit diesem Befehl wird die Verstdrkung bzw. der obere Endpunkt des Schleifenstroms auf das Maximum eingestellt.

Tabelle 56: Anforderung von Datenbytes zum Einstellen der Schleifenstromverstérkung

Byte Format Beschreibung

0-3 |Float Extern gemessener Schleifenstrompegel,
Einheiten in Milliampere

Tabelle 57: Anforderung von Datenbytes zum Einstellen des Schleifenstroms auf Null

Byte Format Beschreibung

0-3 |Float Extern gemessener Schleifenstrompegel,
Einheiten in Milliampere

Tabelle 58: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Einstellen der Schleifenstromverstérkung

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1-2 Undefiniert
3 Fehler Ubergebener Parameter zu gro®
Fehler Ubergebener Parameter zu klein
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
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Code Klasse Beschreibung

6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus
8 Undefiniert
9 Fehler Falscher Schleifenstrommodus oder -wert

10-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrankt

17 - 31 Undefiniert
32 Fehler Busy (Ausgelastet)

33-127 Undefiniert

Befehl 171 (OxAB): Schleifenstromprozentsatz einstellen
Mit diesem Befehl wird der Ausgangsprozentsatz des Schleifenstroms festgelegt.

Tabelle 59: Anforderung von Datenbytes zum Einstellen der Schleifenstromprozentsatzes

Byte Format Beschreibung
0-3 |Float Schleifenstromprozentsatz, Einheiten in Prozent

Tabelle 60: Anforderung von Datenbytes zum Einstellen der Schleifenstromprozentsatzes

Byte Format Beschreibung
0-3 Float Schleifenstromprozentsatz, Einheiten in Prozent

Tabelle 61: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Einstellen des Schleifenstromprozentsatzes

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1-2 Undefiniert
3 Fehler Ubergebener Parameter zu groR
4 Fehler Ubergebener Parameter zu klein
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus
8 Undefiniert
9 Fehler Falscher Schleifenstrommodus oder -wert
10-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrdankt
17 - 31 Undefiniert
32  |Fehler Busy (Ausgelastet)
33-127 Undefiniert
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Befehl 172 (OxAC): Analoge Messbereichswerte festlegen

Dieser Befehl dient zum Festlegen des analogen Messbereichs.

Tabelle 62: Anforderung von Datenbytes zum Einstellen der analogen Messbereichswerte

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Einheitencode fur obere und untere Bereichswerte
1-4 |Float Oberer Bereichswert
5-8 |Float Unterer Bereichswert

Tabelle 63: Anforderung von Datenbytes zum Einstellen der analogen Messbereichswerte

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Einheitencode fur obere und untere Bereichswerte
1-4 |Float Oberer Bereichswert
5-8 |Float Unterer Bereichswert

Tabelle 64: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Einstellen der analogem Messbereichswerte

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1-4 Undefiniert
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus
8 Warnung Auf den néchstmaéglichen Wert einstellen (oberer oder
unterer Bereich verschoben
9 Fehler Oberer Bereichswert zu hoch
10 Fehler Unterer Bereichswert zu niedrig
Ll Fehler Oberer Bereichswert zu hoch
12 Fehler Oberer Bereichswert zu niedrig
13-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrankt
17 Undefiniert
18 Fehler Ungultiger Einheitencode
19 - 31 Undefiniert
32  |Fehler Busy (Ausgelastet)
33 -127 Undefiniert
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Befehl 173 (0xAD): Fehlerbehandlung aufgrund der Einstellung des Schleifenstroms
Dieser Befehl dient der Fehlerbehandlung des Schleifenstromausgangs.

Tabelle 65: Anforderung von Datenbytes fur die Fehlerbehandlung des eingestellten Schieifenstroms

Byte Format Beschreibung

0 Nicht signiert-8 Fehlerbehandlung des Analogausgangs:
0 Niedrig;

1Hoch;

2 Halten;

3 Anderer Wert;

1-4 Float Fehlerwert, die Einheit ist mA

Tabelle 66: Anforderung von Datenbytes fur die Fehlerbehandlung des eingestellten Schleifenstroms

Byte Format Beschreibung

0 Nicht signiert-8 Fehlerbehandlung des Analogausgangs:
0 Niedrig;

1Hoch;

2 Halten;

3 Anderer Wert;

1-4 |Float Fehlerwert, die Einheit ist mA

Tabelle 67: Befehlsspezifische Antwortcodes fir die Fehlerbehandlung aufgrund der Einstellung des
Schleifenstroms

Code Klasse Beschreibung

0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler

1-4 Undefiniert
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Gerdatesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus

8-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrankt

17 -127 Undefiniert

Befehl 176 (0xBO): Digitale Konfiguration lesen
Dieser Befehl dient zum Lesen der digitalen Ausgangskonfiguration.

Tabelle 68: Anforderung von Datenbytes

Byte Format Beschreibung
Keine |Nicht signiert-8 Kanalnummer(1/ 2)
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Tabelle 69: Antwortdatenbytes

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Kanalnummer

1 Nicht signiert-8 Digitaler Ausgabetyp:
0 Aus;

1Impuls;

2 Frequenz;

3 Alarm;

Tabelle 70: Befehlsspezifische Antwortcodes

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1 Undefiniert
2 Fehler Ungultige Auswahl
3-4 Undefiniert

5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler

7-127 Undefiniert

Befehl 177 (0xB1): Impulskonfiguration lesen
Dieser Befehl dient zum Lesen der Impulskonfiguration.

Tabelle 71: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Impulskonfiguration

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Kanalnummer(1/ 2)

Tabelle 72: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Impulskonfiguration

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Kanalnummer
1 Nicht signiert-8 Messtyp:

5 Gesamtheit der weitergeleiteten Chargen;
6 Gesamtheit der zurtckgeleiteten Chargen;
7 Gesamte Netto-Chargen

2 Nicht signiert-8 Impulswert-Einheit
3-6 |Float Impulswert
7 -10 |Nicht signiert-32 Impulszeit, die Einheit ist m/s
1 Nicht signiert-8 Impuls-Fehlerbehandlung:
2 Guten Wert halten;
4 Stopp;
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Tabelle 73: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Lesen der Impulskonfiguration

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1 Undefiniert
2 Fehler Ungultige Auswahl
3-4 Undefiniert

5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Gerdatesperzifischer Befehlsfehler

7-127 Undefiniert

Befehl 178 (0xB2): Frequenzkonfiguration lesen
Dieser Befehl dient zum Lesen der Frequenzkonfiguration.

Tabelle 74: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Frequenzkonfiguration

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Kanalnummer(1/ 2)

Tabelle 75: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Frequenzkonfiguration

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Kanalnummer
1 Nicht signiert-8 Messtyp:
2 Nicht signiert-8 Frequenzwert-Einheit
3-6 |Float Frequenz-Basiswert
7-10 Float Frequenz-Vollwert
11-14 |Nicht signiert-32 Volle Frequenz, die Einheit ist Hz
15 Nicht signiert-8 Frequenz-Fehlerbehandlung:
0 Niedrig;
1Hoch;
2 Halten;
3 Wert
16 - 19 | Nicht signiert-32 Fehler bei der Wertbehandlung, die Einheit ist Hz

Tabelle 76: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Lesen der Frequenzkonfiguration

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1 Undefiniert
2 Fehler Ungultige Auswahl
3-4 Undefiniert

5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Gerdatesperzifischer Befehlsfehler

7-127 Undefiniert
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Befehl 179 (0xB3): Alarmkonfiguration lesen

Dieser Befehl dient zum Lesen der Alarmkonfiguration.

Tabelle 77: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Alarmkonfiguration

Byte Format
0 Nicht signiert-8

Beschreibung
Kanalnummer(1/ 2)

Tabelle 78: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Alarmkonfiguration

Byte Format
0 Nicht signiert-8

Beschreibung

Kanalnummer

1 Nicht signiert-8

Messtyp:

2 Nicht signiert-8

Alarmwert-Einheit

3-6 |Float

Alarmwert

7 Nicht signiert-8

Alarmtyp:
0 Niedrig;
1Hoch;

2 Fehler

8 Nicht signiert-8

Alarmzustand:
0 Normal;
1 Ausfallsicher;

Tabelle 79: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Lesen der Alarmkonfiguration

Code Klasse

Beschreibung

0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1 Undefiniert
2 Fehler Ungultige Auswahl
3-4 Undefiniert
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Gerdatesperzifischer Befehlsfehler
7-127 Undefiniert
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Befehl 184 (0xB8): Digitale Konfiguration schreiben
Dieser Befehl dient zum Schreiben der digitalen Ausgangskonfiguration.

Tabelle 80: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der digitalen Konfiguration

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Kanalnummer(1/ 2)
1 Nicht signiert-8 Digitaler Ausgabetyp:
0 Aus;
1Impuls;
2 Frequenz;
3 Alarm;

Tabelle 81: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der digitalen Konfiguration

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Kanalnummer(1/ 2)

1 Nicht signiert-8 Digitaler Ausgabetyp:
0 Aus;

1Impuls;

2 Frequenz;

3 Alarm;

Tabelle 82: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Schreiben der digitalen Konfiguration

Code Klasse Beschreibung

0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1 Undefiniert
2 Fehler Ungultige Auswahl

3-4 Undefiniert
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus

8-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrdankt

8-127 Undefiniert
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Befehl 185 (0xB9): Impulskonfiguration schreiben

Dieser Befehl dient zum Schreiben der Impulskonfiguration.

Tabelle 83: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Impulskonfiguration

Byte
0

Format
Nicht signiert-8

Beschreibung
Kanalnummer(1/ 2)

1

Nicht signiert-8

Messtyp:

5 Gesamtheit der weitergeleiteten Chargen;
6 Gesamtheit der zurtckgeleiteten Chargen;
7 Gesamtheit der Netto-Chargen;

Nicht signiert-8

Impulswert-Einheit

3-6

Float

Impulswert

7-10

Nicht signiert-32

Impulszeit, die Einheit ist m/s

1

Nicht signiert-8

Impuls-Fehlerbehandlung:
2 Guten Wert halten;
4 Stopp;

Tabelle 84: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Impulskonfiguration

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Kanalnummer(1/ 2)
1 Nicht signiert-8 Messtyp:
5 Gesamtheit der weitergeleiteten Chargen;
6 Gesamtheit der zurtickgeleiteten Chargen;
7 Gesamtheit der Netto-Chargen
2 Nicht signiert-8 Impulswert-Einheit
3-6 |Float Impulswert
7-10 |Float Impulszeit, die Einheit ist m/s
1 Nicht signiert-8 Impuls-Fehlerbehandlung:
0 Guten Wert halten;
1 Stopp;

Tabelle 85: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Schreiben der Impulskonfiguration

Code Klasse Beschreibung

0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1 Undefiniert
2 Fehler Ungultige Auswahl

3-4 Undefiniert
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Gerdatesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus

8-15 Undefiniert
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Code Klasse
16 Fehler

Beschreibung
Zugang beschrdankt

8-127

Undefiniert

Befehl 186 (OxBA): Frequenzkonfiguration schreiben

Dieser Befehl dient zum Schreiben der Frequenzkonfiguration.

Tabelle 86: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Frequenzkonfiguration

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Kanalnummer(1/ 2)
1 Nicht signiert-8 Messtyp:
2 Nicht signiert-8 Frequenzwert-Einheit
3-6 |Float Frequenz-Basiswert
7-10 |Float Frequenz-Vollwert

11-14 |Nicht signiert-32

Volle Frequenz, die Einheit ist Hz

15 Nicht signiert-8

Frequenz-Fehlerbehandlung:
0 Niedrig;

1Hoch;

2 Halten;

3 Value (Wert)

16 - 19 | Nicht signiert-32

Fehler bei der Wertbehandlung, die Einheit ist Hz

Tabelle 87: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Frequenzkonfiguration

Byte Format
0 Nicht signiert-8

Beschreibung
Kanalnummer(1/ 2)

1 Nicht signiert-8

Messtyp:

2 Nicht signiert-8

Frequenzwert-Einheit

3-6 |Float Frequenz-Basiswert
7-10 |Float Frequenz-Vollwert
11-14 |Float Volle Frequenz, die Einheit ist Hz

15 Nicht signiert-8

Frequenz-Fehlerbehandlung:
0 Niedrig;

1Hoch;

2 Halten;

3 value (Wert)

16 - 19 | Nicht signiert-32

Fehler bei der Wertbehandlung, die Einheit ist Hz

Tabelle 88: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Schreiben der Frequenzkonfiguration

Code Klasse
0 Erfolg

Beschreibung
Keine befehlsspezifischen Fehler

1

Undefiniert
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Code Klasse Beschreibung

2 Fehler Ungultige Auswahl

3-4 Undefiniert
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Gerdatesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus

8-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrdankt

8-127 Undefiniert

Befehl 187 (0xBB): Alarmkonfiguration schreiben

Dieser Befehl dient zum Schreiben der Alarmkonfiguration.

Tabelle 89: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Alarmkonfiguration

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Kanalnummer(1/ 2)
1 Nicht signiert-8 Messtyp:
2 Nicht signiert-8 Alarmwert-Einheit
3-6 |Float Alarmwert
7 Nicht signiert-8 Alarmtyp:
0 Niedrig;
1Hoch;
2 Fehler
8 Nicht signiert-8 Alarmzustand:
0 Normal;
1 Ausfallsicher;

Tabelle 90: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Alarmkonfigurationen

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Kanalnummer(1/ 2)
1 Nicht signiert-8 Messtyp:
2 Nicht signiert-8 Alarmwert-Einheit
3-6 |Float Alarmwert
7 Nicht signiert-8 Alarmtyp:
0 Niedrig;
1 Hoch;
2 Fehler
8 Nicht signiert-8 Alarmzustand:
0 Normal;
1 Ausfallsicher;
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Tabelle 91: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Schreiben der Alarmkonfiguration

Code Klasse Beschreibung

0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1 Undefiniert
2 Fehler Ungultige Auswahl

3-4 Undefiniert
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Gerdatesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus

8-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrankt

8 - 127 Undefiniert

Befehl 191 (OxBF): Priifung des digitalen Ausgangs
Dieser Befehl dient der Prifung des digitalen Ausgangs

Tabelle 92: Anforderung von Datenbytes fur die Prifung des digitalen Ausgangs

Byte Format Beschreibung

0 Nicht signiert-8 Kanalnummer (1/ 2)

1 Nicht signiert-8 DO-Pruftyp
Prafung stoppen
Impuls
Frequenz
Alarm

2-5 |Nichtsigniert-32 Prafwert

Tabelle 93: Anforderung von Datenbytes fir die Prifung des digitalen Ausgangs

Byte Format Beschreibung

0 Nicht signiert-8 Kanalnummer (1/ 2)

1 Nicht signiert-8 DO-Pruftyp
Prufung stoppen
Impuls
Frequenz
Alarm;

2-5 |Nichtsigniert-32 Prafwert

Tabelle 94: Befehlsspezifische Antwortcodes fir die Prifung der digitalen Konfiguration

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1 Undefiniert
2 Fehler Ungultige Auswahl
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Code Klasse

Beschreibung

3-4 Undefiniert
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus
8-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrankt
8 -127 Undefiniert

Befehl 192 (0xCO0): RohrgréRe lesen

Dieser Befehl dient zum Lesen der Rohrgrofe.

Tabelle 95: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Rohrgréfie

Byte Format
Keine

Beschreibung

Tabelle 96: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der RohrgréRe

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Rohrgrofie - Einheit
1-4 |Float OD-Rohrwert.
5-8 |Float ID-Rohrwert.
9-12 Float WT-Rohrwert.

Tabelle 97: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Lesen der RohrgréfRe

Code Klasse

Beschreibung

0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1-5 Undefiniert

6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
7-127 Undefiniert

Befehl 193 (0xC1): Rohrwerkstoff lesen

Dieser Befehl dient zum Lesen des Rohrwerkstoffs..

Tabelle 98: Anforderung von Datenbytes zum Lesen des Rohrwerkstoffs

Byte Format
Keine

Beschreibung
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Tabelle 99: Anforderung von Datenbytes zum Lesen des Rohrwerkstoffs

Byte Format Beschreibung
0 -3 |Nichtsigniert-8 Rohrwerkstoff
4 -7 |Float Rohrschallgeschwindigkeit

Tabelle 100: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Lesen der RohrgréRe

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1-5 Undefiniert
6 Fehler Gerdatesperzifischer Befehlsfehler
7-127 Undefiniert

Befehl 194 (0xC2): Rohrauskleidungsattribut lesen
Dieser Befehl dient zum Lesen von Rohrauskleidungsattributen.

Tabelle 101: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Rohrauskleidungsattribute

Byte Format Beschreibung
Keine

Tabelle 102: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Rohrauskleidungsattribute

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Vorhandene Auskleidung
1-4 |Float Auskleidungsdicke
5-8 |Nichtsigniert-32 Auskleidungswerkstoff
9-12 |Float Auskleidungsschallgeschwindigkeit

Tabelle 103: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Lesen der Rohrauskleidungsattribute

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1-5 Undefiniert
6 Fehler Gerdatesperzifischer Befehlsfehler
7-127 Undefiniert

Befehl 195 (0xC3): Einstellung des Messkopfmessgeréits lesen
Dieser Befehl dient zum Lesen der Einstellung des Messkopfmessgerdts.

Tabelle 104: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Einstellung des Messkopfmessgerdts

Byte Format Beschreibung
Keine
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Tabelle 105: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Einstellung des Messkopfmessgerdts

Byte Format Beschreibung
0-3 |Float Null-Abschaltung

Tabelle 106: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Lesen der Einstellung des Messkopfmessgerdts

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1-5 Undefiniert
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
7-127 Undefiniert

Befehl 196 (0xC4): Messkopfinformationen lesen

Dieser Befehl dient zum Lesen der Messkopfinformationen.

L]

Tabelle 107: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Messkopfinformationen

Byte Format Beschreibung
Keine

Tabelle 108: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Messkopfinformationen

Byte Format Beschreibung
0-3 |Nichtsigniert-32 Messkopftyp
0 Sonstige;
10 CPT-0.5
11 CPT-2,0

12 CPT-0.5-MT C-PB-05-M
13 CPT-1.0-MT C-PB-10-M
14 CPT-2.0-MT C-PB-20-M
15 CPT-0.5-HT

16 CPT-1.0-HT

17 CPT-2.0-HT

18 CPS-0.5

19 CPSM-2.0

20 CTs-10

21 CTS-1.0-HT

22 CTS-2.0

23 C-LP-40-HM

24 C-LP-40-NM

25 CPB-0.5-HT

26 CPB-2.0-MT

27 CPB-0.5-MT
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28 CPB-2.0
29 CPB-0.5

30 CPS-1.0 CPT-1.

31CWL-2

32 CPS-1.0

33 CPW (WT-1P-1.0 bei AB82)

34 CPW (WT-1P-0.5 bei NDT-Kunststoff)
35 CPW (WT-1P-1.0 bei NDT-Kunststoff)
36 CPB-1.0-HT

37 CPB-2.0-HT

38 CPB-1.0

39 CPB-1.0-MT

301 C-RL-0.5

302 C-RL-1

304 C-RL-0.5

305 C-RL-1

307 C-RL-0.5

308 C-RL-1

310 C-RV-0.5

311 C-RV-1

313 C-RW-0.5

314 C-RW-1

401 C-RS 0.5M

402 C-RS M

403 C-RS 2M

407 UTXDR-2

408 UTXDR-5

601 CAT0.5M

602 CATIM

603 CAT2M

4-7

Nicht signiert-32

Messkopffrequenz

8-1

Nicht signiert-32

Messkopfkeiltyp

12-15

Float

Messkopfkeilwinkel

16 - 19

Float

Messkopfkeilwinkel

20 - 23

Float

Tw-Messkopf

Tabelle 109: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Lesen der Messkopfinformationen

Code
0

Klasse
Erfolg

Beschreibung
Keine befehlsspezifischen Fehler

1-5

Undefiniert
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Code Klasse Beschreibung
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
7-127 Undefiniert

Befehl 197 (0xC5): Messkopftraversen und -abstéinde lesen
Dieser Befehl dient zum Lesen der Messkopftraversen und -absténde.

Tabelle 110: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Messkopftraversen und -absténde

Byte Format Beschreibung
Keine

Tabelle 111: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Messkopftraversen und -abstéinde

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Messkopftraverse
1-4 |Float Messkopfabsténde

Tabelle 112: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Lesen der Messkopftraversen und -absténde

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1-5 Undefiniert
6 Fehler Gerdatesperzifischer Befehlsfehler
7-127 Undefiniert

Befehl 198 (0xC6): Fluidinformationen lesen
Dieser Befehl dient zum Lesen der Fluid-Informationen.

Tabelle 113: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Fluidinformationen

Byte Format Beschreibung
Keine

Tabelle 114: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Fluidinformationen

Byte Format Beschreibung
0 -3 |Nichtsigniert-32 Fluidtyp:
0 Sonstige
1 Wasser
4 -7 |Float SOS-Fluid
8-11 |Float SOS-Fluidminimum
12-15 Float SOS-Fluidmaximum
16 - 19 Float Fluid-Temperatur
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Tabelle 115: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Lesen der Fluidinformationen

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1-5 Undefiniert
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
7-127 Undefiniert

Befehl 200 (0xC8): RohrgréRe schreiben
Dieser Befehl dient zum Schreiben der Rohrgréfie.

Tabelle 116: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der RohrgréRRe.

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 RohrgréRen-Einheit
1-4 Float Wert des Rohraufsendurchmessers
5-8 |Float Wert des Rohrinnendurchmessers
9-12 |Float Wert des Rohr-WT.
Tabelle 117: Antwortdatenbytes zum Schreiben der RohrgréRe
Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-32 Rohrgrofie - Einheit
1-4 Float Wert des Rohraufsendurchmessers
5-8 |Float Wert des Rohrinnendurchmessers
9-12 |Float Wert des Rohr-WT

Tabelle 118: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Schreiben der RohrgréRe

Code Klasse Beschreibung

0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler

1-4 Undefiniert
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus

8-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrénkt
17 Undefiniert
18 Fehler Falscher Einheitencode

19 - 127 Undefiniert
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Befehl 201 (0xC9): Rohrwerkstoff schreiben

Dieser Befehl dient zum Schreiben des Rohrwerkstoffs..

Tabelle 119: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben des Rohrwerkstoffs

Byte Format Beschreibung
0 -3 |Nichtsigniert-32 Rohrwerkstoff
4 -7 |Float Rohrschallgeschwindigkeit

Tabelle 120: Antwortdatenbytes zum Schreiben des Rohrwerkstoffs

Byte Format Beschreibung
0-3 |Nichtsigniert-32 Rohrwerkstoff
4 -7 |Float Rohrschallgeschwindigkeit

Tabelle 121: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Schreiben des Rohrwerkstoffs

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1-4 Undefiniert

5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus

8-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrankt

17 -127 Undefiniert

Befehl 202 (OxCA): Rohrauskleidungsattribut schreiben

Dieser Befehl dient zum Schreiben von Rohrauskleidungsattributen.

na

Tabelle 122: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Rohrauskleidungsattribute

AV Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Vorhandene Auskleidung
1-4 |Float Auskleidungsdicke
5-8 |Nicht signiert-32 Auskleidungswerkstoff
9-12 |Float Auskleidungsschallgeschwindigkeit

Tabelle 123: Antwortdatenbytes zum Schreiben der Rohrauskleidungsattribute

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Vorhandene Auskleidung
1-4 |Float Auskleidungsdicke
5-8 |Nichtsigniert-32 Auskleidungswerkstoff
9-12 Float Auskleidungsschallgeschwindigkeit
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Tabelle 124: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Schreiben der Rohrauskleidungsattribute

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1-4 Undefiniert

5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Gerdatesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus

8-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrankt

17 -127 Undefiniert

Befehl 203 (0xCB): Einstellung des Messkopfmessgeréits lesen
Dieser Befehl dient zum Lesen der Einstellung des Messkopfmessgerdts.

Tabelle 125: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Einstellung des Messkopfmessgerdits

Byte Format Beschreibung
0-3 |Float Null-Abschaltung

Tabelle 126: Antwortdatenbytes

Byte Format Beschreibung
0-3 |Float Null-Abschaltung

Tabelle 127: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Lesen der Einstellung des Messkopfmessgerdts

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1-4 Undefiniert

5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus

8-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrénkt

17 - 127 Undefiniert
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Befehl 204 (0xCC): Messkopfinformationen schreiben
Dieser Befehl dient zum Schreiben der Messkopfinformationen.

Tabelle 128: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Messkopfinformationen

Byte Format Beschreibung
0 -3 |Nichtsigniert-32 Messkopftyp
0 Sonstige;
10 CPT-0.5
1 CPT-2.0

12 CPT-0.5-MT C-PB-05-M
13 CPT-1.0-MT C-PB-10-M

14 CPT-2.0-MT C-PB-20-M
15 CPT-0.6-HT

16 CPT-1.0-HT

17 CPT-2.0-HT

18 CPS-0.5

19 CPSM-2.0

20 CTS-1.0

21 CTS-1.0-HT

22 CTS-2.0

23 C-LP-40-HM

24 C-LP-40-NM

25 CPB-0.5-HT

26 CPB-2.0-MT

27 CPB-0.5-MT

28 CPB-2.0

29 CPB-0.5

30 CPS-1.0 CPT-10

31CWL-2

32 CPS-1.0

33 CPW (WT-1P-1.0 bei AB82)
34 cPW (WT-1P-0.5 bei NDT-Kunststoff)
35 CPW (WT-1P-1.0 bei NDT-Kunststoff)
36 CPB-1.0-HT

37 CPB-2.0-HT

38 CPB-1.0

39 CPB-1.0-MT

301 C-RL-0.5

302 C-RL-1

304 C-RL-0.5

305 C-RL-1

307 C-RL-0.5

116 AquaTrans™ AT600 Benutzerhandbuch



Kapitel 6. Kommunikation

0-3 |Nichtsigniert-32 Messkopftyp:
0 Sonstige;
4 -7 |Nicht signiert-32 Messkopffrequenz
8 -11 |Nichtsigniert-32 Messkopfkeiltyp
12-15 |Nicht signiert-32 Messkopfkeilwinkel
16—19 |Nicht signiert-32 Messkopfkeil SOS
20 - 23 |Nicht signiert-32 Tw-Messkopf

Tabelle 129: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Messkopfinformationen

Byte Format Beschreibung
0-3 |Nichtsigniert-32 Messkopftyp:
0 Sonstige;

4 -7 |Nicht signiert-32 Messkopffrequenz

8 -11 |Nichtsigniert-32 Messkopfkeiltyp
12-15 |Nicht signiert-32 Messkopfkeilwinkel
16—19 |Nicht signiert-32 Messkopfkeil SOS
20 - 23 |Nicht signiert-32 Tw-Messkopf

Tabelle 130: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Schreiben der Messkopfinformationen

Code Klasse Beschreibung

0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler

1-4 Undefiniert
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Gerdatesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus

8-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrankt

17 - 127 Undefiniert

Befehl 205 (0xCD): Messkopftraversen und -absténde schreiben

Dieser Befehl dient zum Schreiben der Messkopftraversen und -absténde.

Tabelle 131: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Messkopftraversen und -abstéinde

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Messkopftraverse
1-4 |Float Messkopfabsténde
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Tabelle 132: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Messkopftraversen und -abstéinde

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Messkopftraverse
1-4 |Nicht signiert-32 Messkopfabsténde

Tabelle 133: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Schreiben der Messkopftraversen und -absténde

Code Klasse Beschreibung

0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler

1-4 Undefiniert
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus

8-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrdankt

17 -127 Undefiniert

Befehl 206 (OxCE): Fluid-Informationen schreiben

Dieser Befehl dient zum Schreiben der Fluid-Informationen.

18

Tabelle 134: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Fluid-Informationen

Byte Format Beschreibung
0 -3 |Nicht signiert-32 Fluidtyp:
0 Sonstige
1 Wasser
4 -7 |Float SOS-Fluid
8-11 |Float SOS-Fluidminimum
12-15 Float SOS-Fluidmaximum
16 - 19 |Float Fluid-Temperatur

Tabelle 135: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Fluidinformationen

Byte Format Beschreibung

0-3 |Nichtsigniert-32 Fluidtyp:

0 Sonstige

1 Wasser
4 -7 |Float SOS-Fluid
8-11 |Float SOS-Fluidminimum
12-15 |Float SOS-Fluidmaximum
16 - 19 Float SOS-Fluidmaximum
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Code Klasse

Tabelle 136: Befehlsspezifische Antwortcodes

Beschreibung
Keine befehlsspezifischen Fehler

Kapitel 6. Kommunikation

Undefiniert

Ungultige Auswahl

Undefiniert

Zu wenige Datenbytes erhalten

Geratesperzifischer Befehlsfehler

Im Schreibschutz-Modus

Undefiniert

Zugang beschrankt

0 Erfolg

1

2 Fehler
3-4

5 Fehler

6 Fehler

7 Fehler
8-15

16 Fehler

17 - 127

Undefiniert

Befehl 208 (0xDO0): Kalibrierkonfiguration lesen

Dieser Befehlt dient zum Lesen der

Kalibrierkonfiguration.

Tabelle 137: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Kalibrierkonfiguration

Byte Format

Keine

Beschreibung

Tabelle 138: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Kalibrierkonfiguration

Byte Format
0 Nicht signiert-8

Beschreibung
Reynolds-Korrektur

1 Nicht signiert-8

Aktive MultiK aktivieren

2 Nicht signiert-8

K-Faktortyp:
0 Geschwindigkeit,
1 Reynolds

3-6 |Float

Statischer K-Faktor

7 Nicht signiert-8

K-Faktorpunkte

8-11 |Float

Kinematische Viskositat

Tabelle 139: Befehlspezifische Antwortcodes zum Lesen der Kalibrierkonfiguration

Code Klasse

Beschreibung
Keine befehlsspezifischen Fehler

Undefiniert

Gerdatesperzifischer Befehlsfehler

0 Erfolg
1-5
6 Fehler
7-127

Undefiniert
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Befehl 209 (0xD1): Geschwindigkeit der K-Faktortabelle lesen
Dieser Befehl dient zum Lesen der Geschwindigkeit der K-Faktortabelle.

Tabelle 140: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Geschwindigkeit der K-Faktortabelle

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Index der Geschwindigkeit K-Faktortabelle (1 - 6)

Tabelle 141: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Geschwindigkeit K-Faktortabelle

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Index der Geschwindigkeit K-Faktortabelle (1 - 6)
1 Nicht signiert-8 Geschwindigkeitseinheit
2-5 |Float Geschwindigkeitswert
6-9 |Float KV-Wert der Geschwindigkeit;

Tabelle 142: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Lesen der Geschwindigkeit K-Faktortabelle

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1 Undefiniert
2 Fehler Ungultige Auswahl
3-4 Undefiniert

5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Gerdatesperzifischer Befehlsfehler

7-127 Undefiniert

Befehl 210 (0xD2): Reynolds K-Factortabelle
Dieser Befehl dient zum Lesen der Reynolds D-Faktortabelle.

Tabelle 143: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Reynolds K-Faktortabelle

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Index der Reynolds K-Faktortabelle (1- 6)

Tabelle 144: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Reynolds K-Faktortabelle

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Index der Reynolds K-Faktortabelle (1- 6)
1-4 |Float Reynolds-Wert
5-8 |Float Reynolds-KV-Wert
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Tabelle 145: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Lesen der Reynolds K-Faktortabelle

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1 Undefiniert
2 Fehler Ungultige Auswahl
3-4 Undefiniert

5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Gerdatesperzifischer Befehlsfehler

7-127 Undefiniert

Befehl 216 (0xD8): Kalibrierkonfiguration schreiben
Dieser Befehl dient zum Schreiben der Kalibrierkonfiguration.

Tabelle 146: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Kalibrierkonfiguration

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Reynolds-Korrektur:
0 Deaktivieren
1 Aktivieren
1 Nicht signiert-8 Aktive MultiK aktivieren:
0 Deaktivieren
1 Aktivieren
2 Nicht signiert-8 K-Faktortyp:
0 Geschwindigkeit
1 Reynolds
3-6 |Float Statischer K-Faktor
7 Nicht signiert-8 K-Faktorpunkte
8-11 |Float Kinematische Viskositét

Tabelle 147: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Kalibrierkonfiguration

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Reynolds-Korrektur
1 Nicht signiert-8 Aktive MultiK aktivieren
2 Nicht signiert-8 K-Faktortyp:
0 Geschwindigkeit
1 Reynolds
3-6 |Float Statischer K-Faktor
7 Nicht signiert-8 K-Faktorpunkte
8-11 |Float Kinematische Viskositét
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Tabelle 148: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Schreiben der Kalibrierkonfiguration

Code Klasse Beschreibung

0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler

1-4 Undefiniert
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Gerdatesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus

8-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrankt

17 -127 Undefiniert

Befehl 217 (0xD9): Geschwindigkeit der K-Faktortabelle schreiben

Dieser Befehl dient zum Schreiben der Geschwindigkeit der K-Faktortabelle

122

Tabelle 149: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Geschwindigkeit der K-Faktortabelle

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Index der Geschwindigkeit K-Faktortabelle (1- 6)
1 Nicht signiert-8 Geschwindigkeitseinheit
2-5 |Float Geschwindigkeitswert
6-9 Float KV-Wert der Geschwindigkeit;

Tabelle 150: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Geschwindigkeit der K-Faktortabelle

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Index der Geschwindigkeit K-Faktortabelle (1- 6)
1 Nicht signiert-8 Geschwindigkeitseinheit
2-5 |Float Geschwindigkeitswert
6-9 Float KV-Wert der Geschwindigkeit;

Tabelle 151: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Schreiben der Geschwindigkeit der K-Faktortabelle

Code Klasse Beschreibung

0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1 Undefiniert
2 Fehler Ungultige Auswahl

3-4 Undefiniert
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus

8-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrankt

17 - 127 Undefiniert
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Befehl 218 (0xDA): Reynolds K-Faktortabelle schreiben
Dieser Befehl dient zum Schreiben der Reynolds K-Faktortabelle.

Tabelle 152: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Reynolds K-Faktortabelle

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Index der Reynolds K-Faktortabelle (1- 6)
1-4 |Float Reynolds-Wert
5-8 |Float Reynolds-KV-Wert

Tabelle 163: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Reynolds K-Faktortabelle

Byte Format Beschreibung
0 Nicht signiert-8 Index der Reynolds K-Faktortabelle (1- 6)
1-4 |Float Reynolds-Wert
5-8 |Float Reynolds-KV-Wert;

Tabelle 154: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Schreiben der Reynolds K-Faktortabelle

Code Klasse Beschreibung

0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1 Undefiniert
2 Fehler Ungultige Auswahl

3-4 Undefiniert
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus

8-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrdankt

17 -127 Undefiniert

AquaTrans™ AT600 Benutzerhandbuch

123



Kapitel 6. Kommunikation

Befehl 224 (0xEO0): Fehlergrenzen lesen

Dieser Befehl dient zum Lesen der Fehlergrenzen des Durchflussmessgerdts.

Tabelle 155: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Fehlergrenzen des Durchflussmessgerdts

Byte Format
0 Nicht signiert-8

Beschreibung

Fehlergrenze:

1 Korrelation Spitzengrenzwert

2 Beschleunigungsgrenze

3 Geschwindigkeitsuntergrenze
4 Geschwindigkeitsobergrenze
5 Amp-Scheibe min

6 Amp-Scheibe max

7 Signaluntergrenze

8 Schallgeschwindigkeitsgrenze
9 Fehler erlaubt

Tabelle 156: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Fehlergrenzen

Byte Format
0 Nicht signiert-8

Beschreibung

Fehlergrenze:

1 Korrelation Spitzengrenzwert

2 Beschleunigungsgrenze

3 Geschwindigkeitsuntergrenze
4 Geschwindigkeitsobergrenze
5 Amp-Scheibe min

6 Amp-Scheibe max

7 Signaluntergrenze

8 Schallgeschwindigkeitsgrenze
9 Fehler erlaubt

1-4 |Float

Fehlergrenzwert;

Tabelle 157: Befehlsspezifische Antwortcodes zumLesen der Fehlergrenzen

Code Klasse

Beschreibung

0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1 Undefiniert
2 Fehler Ungultige Auswahl
3-4 Undefiniert
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
7-127 Undefiniert
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Dieser Befehl dient zum Lesen der Signaleinstellung des Durchflussmesser.

Tabelle 158: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Signaleinstellung

Byte Format
0 Nicht signiert-8

Beschreibung

Signaleinstellungstyp:

1 Delta T-Verschiebung

2 Prozentualer Spitzenwert

3 Minimaler prozentualer Spitzenwert
4 Maximaler prozentualer Spitzenwert

Tabelle 159: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Signaleinstellung

Byte Format
0 Nicht signiert-8

Beschreibung

Signaleinstellungstyp:

1 Delta T-Verschiebung

2 Prozentualer Spitzenwert

3 Minimaler prozentualer Spitzenwert
4 Maximaler prozentualer Spitzenwert

1-4 Float

Signaleinstellungswert

Tabelle 160: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Lesen der Signaleinstellung

Code Klasse

Beschreibung

0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1 Undefiniert
2 Fehler Ungultige Auswahl
3-4 Undefiniert
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Gerdatesperzifischer Befehlsfehler
7-127 Undefiniert

Befehl 226 (0xE2): Durchflussmesser s/n lesen

Dieser Befehl dient zum Lesen des Durchflussmessgeréts s/n.

Tabelle 161: Anforderung von Datenbytes zum Lesen des Durchflussmesser s/n

Byte Format

Beschreibung

0 Nicht signiert-8

Durchflussmesser s/n:
1 Elektronisch s/n

2 Messkopf nach oben
3s/n

4 DN-Messkopf s/n
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Tabelle 162: Anforderung von Datenbytes zum Lesen des Durchflussmesser s/n

Byte Format Beschreibung

0 Nicht signiert-8 Signaleinstellungstyp:
1 Elektronisch s/n
2 Messkopf nach oben
3s/n
4 DN-Messkopf s/n
1-4 |Nicht signiert-8 S/N

Tabelle 163: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Lesen des Durchflussmessgeréts s/n

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1 Undefiniert
2 Fehler Ungultige Auswahl
3-4 Undefiniert

5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler

7-127 Undefiniert

Befehl 227 (OxE3): Version des Durchflussmessgeriits lesen
Dieser Befehl dient zum Lesen der Version des Durchflussmessgerdts.

Tabelle 164: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Version des Durchflussmesser

Byte Format Beschreibung

0 Nicht signiert-8 Version des Durchflussmessgerdts
1 Haupthardwareversion
2 Hauptsoftwareversion

Tabelle 165: Antwortdatenbytes zum Lesen der Version des Durchflussmessgerdts

Byte Format Beschreibung

0 Nicht signiert-8 Versionstyp:
1 Haupthardwareversion
2 Hauptsoftwareversion

1-8 |Nicht signiert-8 Versionsnummer

Tabelle 166: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Lesen der Version des Durchflussmesser

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1 Undefiniert
2 Fehler Ungultige Auswahl
3-4 Undefiniert
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Code Klasse Beschreibung
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Gerdatesperzifischer Befehlsfehler
7-127 Undefiniert

Befehl 232 (OxE8): Fehlergrenzen schreiben
Dieser Befehl dient zum Schreiben der Fehlergrenzen des Durchflussmessgerdts.

Tabelle 167: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Fehlergrenzen

Byte Format Beschreibung

0 Nicht signiert-8 Fehlergrenze:

Korrelation Spitzengrenzwert
Beschleunigungsgrenze
Geschwindigkeitsuntergrenze
Geschwindigkeitsobergrenze
Amp-Scheibe min
Amp-Scheibe max
Signaluntergrenze
Schallgeschwindigkeitsgrenze
Fehler erlaubt

1-4 |Float Fehlergrenzwert:

Tabelle 168: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Fehlergrenzen

Byte Format Beschreibung

0 Nicht signiert-8 Fehlergrenze:

Korrelation Spitzengrenzwert
Beschleunigungsgrenze
Geschwindigkeitsuntergrenze
Geschwindigkeitsobergrenze
Amp-Scheibe min
Amp-Scheibe max
Sighaluntergrenze
Schallgeschwindigkeitsgrenze
Fehler erlaubt

1-4 Float Fehlergrenzwert;

Tabelle 169: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Schreiben der Fehlergrenzen

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1 Undefiniert
2 Fehler Ungultige Auswahl
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Code Klasse Beschreibung

3-4 Undefiniert
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus

8-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrankt

17 - 127 Undefiniert

Befehl 233 (OxE9): Signaleinstellung schreiben

Mit diesem Befehl wird die Signaleinstellung des Durchflussmessgerdts geschrieben.

128

Tabelle 170: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Signaleinstellung

Byte Format Beschreibung

0 Nicht signiert-8 Signaleinstellungstyp:
Prozentsatz der Delta-T-Verschiebung
Mindestspitzenwert (in %)
Héchstspitzenwert (in %)

1-4 |Float Signaleinstellungswert

Tabelle 171: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Fehlergrenzen

Byte Format Beschreibung

0 Nicht signiert-8 Signaleinstellungstyp:
Prozentsatz der Delta-T-Verschiebung
Mindestspitzenwert (in %)
Héchstspitzenwert (in %)

1-4 |Float Signaleinstellungswert

Tabelle 172: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Schreiben der Signaleinstellung

Code Klasse Beschreibung

0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1 Undefiniert
2 Fehler Ungultige Auswahl

3-4 Undefiniert
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Gerdatesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus

8-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrankt

17 -127 Undefiniert
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Befehl 239 (OxEF): Daten des Durchflussmessgerdits zuriicksetzen
Mit diesem Befehl werden die Daten des Durchflussmessgerdts zurlickgesetzt.

Tabelle 173: Anforderung von Datenbytes fir das Zurtcksetzen der Daten des Durchflussmessgerdts

Byte Format Beschreibung

0 Nicht signiert-8 Art der Zurlcksetzung:

1 Fehlerprotokoll zurlGicksetzen
2 Vorverlegte Inventur

3 Ruckwdartsinventur

4 Nettoinventur

5 Inventurzeit

6 Alle

7 Bestand

Tabelle 174: Anforderung von Datenbytes fur das Zurticksetzen der Daten des Durchflussmessgerdts

Byte Format Beschreibung

0 Nicht signiert-8 Rucksetztyp:

Fehlerprotokoll beim Zurtcksetzen
Vorverlegte Inventur
RUckwadartsinventur

Nettoinventur

Alle Inventurzeiten

Inventur

Tabelle 175: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Zurlcksetzen der Daten des Durchflussmessgeréts

Code Klasse Beschreibung

0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1 Undefiniert
2 Fehler Ungultige Auswahl

3-4 Undefiniert
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Gerdatesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus

8-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrdnkt

17 - 127 Undefiniert
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Befehl 241 (0xF1): Werkseinstellungen lesen
Dieser Befehl dient zum Lesen der Werkseinstellungen.

Tabelle 176: Anforderung von Datenbytes zum Lesen der Werkseinstellungen

Byte Format Beschreibung
Keine

Tabelle 177: Antwortdatenbytes zum Lesen der Werkseinstellungen

Byte Format Beschreibung

0 Nicht signiert-8 Reaktionszeit
05s

s

5s

10s

30s

60s

1-4 |Nicht signiert-32 ProbengréfRe:
2

4

8

16

32

Tabelle 178: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Lesen der Werkseinstellungen

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1 Undefiniert
2 Fehler Ungultige Auswahl
3-4 Undefiniert

5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Gerdatesperzifischer Befehlsfehler

7-127 Undefiniert
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Befehl 248 (0xF8): Werkseinstellungen schreiben

Dieser Befehl dient zum Schreiben der Werkseinstellungen.
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Tabelle 179: Anforderung von Datenbytes zum Schreiben der Werkseinstellungen

Byte Format
0 Nicht signiert-8

Beschreibung

Reaktionszeit
05s

1s

5s

10s

30s

60 s

1-4 |Nicht signiert-32

Probengréfe:
2

4

8

16

32

Tabelle 180: Antwortdatenbytes zum Schreiben der Werkseinstellungen

Byte Format
0 Nicht signiert-8

Beschreibung

Reaktionszeit
0.5s

1s

5s

10s

30s

60 s

1-4 |Nicht signiert-32

Probengrofie:
2

4

8

16

32

Tabelle 181: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Schreiben der Werkseinstellungen

Code Klasse

Beschreibung

0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1 Undefiniert
2 Fehler Ungultige Auswahl
3-4 Undefiniert
5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
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Code Klasse Beschreibung
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus
8-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrdnkt
17 - 127 Undefiniert

Befehl 253 (OxFD): Auf Werkseinstellungen zuriicksetzen
Dieser Befehl dient zum Zurtcksetzen auf Werkseinstellungen

Tabelle 182: Anforderung von Datenbytes zum Zurlcksetzen auf Werkseinstellungen

Byte Format Beschreibung
Keine

Tabelle 183: Antwortdatenbytes zum Zurticksetzen auf Werkseinstellungen

Byte Format Beschreibung
Keine

Tabelle 184: Befehlsspezifische Antwortcodes zum Zurlicksetzen auf Werkseinstellungen

Code Klasse Beschreibung
0 Erfolg Keine befehlsspezifischen Fehler
1-4 Undefiniert

5 Fehler Zu wenige Datenbytes erhalten
6 Fehler Geratesperzifischer Befehlsfehler
7 Fehler Im Schreibschutz-Modus

8-15 Undefiniert
16 Fehler Zugang beschrankt

17 -127 Undefiniert
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6.3 Zusatzlicher Gerdatezustand

Befehl 48 gibt 4 Bytes Daten zurlck, mit

Tabelle 185: HART Zusdtzlicher Gerdtezustand

HART Zusatzlicher Gerdatezustand

Kapitel 6. Kommunikation

Gerdatestatusbits

Byte Bit Fehlerbeschreibung Klasse gesetzt

0 0 Amplitudenfehler Fehler 4,7
1 Schwaches Signal Fehler 4,7
2 Schallgeschwindigkeitsfehler Fehler 4,7
3 Geschwindigkeitsbereich Fehler 4,7
4 |Signalqualitat Fehler 4,7
5 Zyklus Uberspringen Fehler 4,7
6 Reserve
7 Reserve

1 0 Reserve
1 Reserve
2 Reserve
3 Reserve
4 Reserve
5 Reserve
6 Reserve
7 Reserve

2 0 FPGA-Fehler; 4,7
1 CRC-Fehler bei den 4,7

Einstellungsdateien;

2 Flash-Fehler 4,7
3 SCHLUSSEL/LED—FEHLER 4,7
4  |E-/A-Fehler 4,7
5 | Anzeigefehler 4,7
6 RTC-Fehler 4,7
7 Reserve

3 0 Im Konfigurationsmodus; 4,0
1 Nicht kalibriert; 4,0
2 Reserve
3 Reserve
4 Reserve
5 Reserve
6 Reserve
7 Reserve
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6.4 Gerdtevariablen

Messung

Tabelle 186: Gerdatevariablen

Klassifizierungscode der
Gerdtevariablen

Gerat
Variablencode Code Klassifizierung

Geschwindigkeit 0 67 Geschwindigkeit
Aktuellen volumetrischer Wert 1 66 Volumetrischer
Durchfluss
Standardvolumetrisch 2 66 Volumetrischer
Durchfluss
Gesamtheit der weitergeleiteten 3 68 Volumetrisch
Chargen
Gesamtheit der Uberarbeiteten 4 68 Volumetrisch
Chargen
Gesamtheit der Netto-Chargen 5 68 Volumetrisch
Chargen-Zdhlerzeit 70 Zeit
Weiterleitung des gesamten 7 68 Volumetrisch
Bestands
Uberarbeitung des gesamten 8 68 Volumetrisch
Bestand
Gesamter Netto-Bestand 9 68 Volumetrisch
Bestands-Zdhlerzeit 10 70 Zeit
Massendurchfluss il 72 Massendurchfluss
Schallgeschwindigkeit 12 67 Geschwindigkeit
Reynolds 13 0 Nicht klassifiziert
K-Faktor 14 0 Nicht klassifiziert
Transitzeit erhéht 15 70 Zeit
Transitzeit reduziert 16 70 Zeit
DeltaT 17 70 Zeit
Signalqualitat verbessert 18 0 Nicht klassifiziert
Signalqualitat verschlechtert 19 0 Nicht klassifiziert
Obere Amp-Scheibe 20 0 Nicht klassifiziert
Untere Amp-Scheibe 21 0 Nicht klassifiziert
SNR aufwdarts 22 0 Nicht klassifiziert
SNR abwdrts 23 0 Nicht klassifiziert
Aktive TW aufwdrts 24 0 Nicht klassifiziert
Aktive TW abwdrts 25 0 Nicht klassifiziert
Verstdrkung zunehmend 26 0 Nicht klassifiziert
Verstérkung abnehmend 27 0 Nicht klassifiziert
Fehlerstatus 28 0 Nicht klassifiziert
Fehler berichtet 29 0 Nicht klassifiziert
Spitzenwert zunehmend 30 0 Nicht klassifiziert
Spitzenwert abnehmend 31 0 Nicht klassifiziert
Spitzenwert zunehmend (in %) 32 8l Analytisch
Spitzenwert abnehmend (in %) 33 8l Analytisch
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6.5 HART Technische Einheiten

Die fur die Gerdtevariablen des AT600-Durchflussmessgerdéts zul@ssigen Einheitentypen sind unten aufgefuhrt

Tabelle 187: HART Technische Einheiten

Gerdtevariable Einheit
Code Klassifizierung Code Beschreibung
64 Temperatur 32 Grad Celsius
33 Grad Fahrenheit
66 Volumetrischer Durchfluss |27 Kubikfu® pro Tag
130 Kubikful® pro Stunde
15 Kubikfu® pro Minute
26 Kubikful® pro Sekunden
187 Standard-KubikfuR pro Tag
185 Standard-Kubikfu® pro Stunde
123 Standard-KubikfuRR pro Minute
186 Standard-Kubikful pro Sekunden
29 Kubikmeter pro Tag
19 Kubikmeter pro Stunde
131 Kubikmeter pro Minute
28 Kubikmeter pro Sekunde
240 Millionen Kubikmeter pro Tag
187 Standardmafige Kubikmeter pro Tag
188 StandardmaRige Kubikmeter pro Stunde
189 StandardmdRige Kubikmeter pro Minute
190 Standardmafige Kubikmeter pro Sekunde
235 Gallonen pro Tag
136 Gallonen pro Stunde
16 Gallonen pro Minute
22 Gallonen pro Sekunde
135 Barrel pro Tag
134 Barrel pro Stunde
133 Barrel pro Minute
132 Barrel pro Sekunde
174 Liter pro Tag
138 Liter pro Stunde
17 Liter pro Minute
24 Liter pro Sekunde
25 Millionen Liter pro Tag
177 Standardmafige Liter pro Tag
178 StandardmaRige Liter pro Stunde
179 Standardmafige Liter pro Minute
180 StandardmaRige Liter pro Sekunde
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Gerdtevariable Einheit
Code Klassifizierung Code Beschreibung
67 Geschwindigkeit 20 Ful® pro Sekunde
21 Meter pro Sekunde
68 Volumen 43 Kubikmeter
41 Kubikdezimeter (Liter)
243 Megaliter
244 Millionen Kubikmeter
112 Kubikfuf?
40 Gallone
46 Barrel
245 Megagallonen
246 Millionen Kubikful®
172 StandardmaRige Kubikmeter
171 Standardmafige Liter
61 Kilogramm
62 Tonne
168 Standardmafiger KubikfulR
63 Pfund
247 Kilopfund
64 Kurze Tonnen
69 Lange 44 Ful®
47 Zoll
45 Meter
49 Millimeter
70 Zeit 172 Nanosekunden
17 Mikrosekunden
170 Millisekunden
5] Sekunden
50 Minute
52 Stunde
53 Tag
72 73 Kilogramm pro Sekunde
74 Kilogramm pro Minute
Massendurchfluss -
75 Kilogramm pro Stunde
76 Kilogramm pro Tag
242 Tonnen pro Sekunde
77 Tonnen pro Minute
78 Tonnen pro Stunde
79 Tonnen pro Tag
80 Pfund pro Sekunde
8l Pfund pro Minute
82 Pfund pro Stunde
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Gerdtevariable

Code

Klassifizierung

Einheit
Code

Beschreibung
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83 Pfund pro Tag
241 Kurze Tonne pro Sekunde
84 Kurze Tonne pro Minute
85 Kurze Tonne pro Stunde
86 Kurze Tonne pro Tag
73 Masse pro Volumen 94 Pfund pro Kubikfuf?
92 Kilogramm pro Kubikful®
74 Viskositat 54 Zentistokes
248 Quadratmeter pro Sek
81 Analytisch 57 Prozent
96 Beschleunigung 7 Ful pro Quadratsekunde
172 Meter pro Quadratsekunde
0 Keine Klassifizierung 38 dB
156 Hertz
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[kein Inhalt fur diese Seite vorgesehen]

138 AquaTrans™ AT600 Benutzerhandbuch



Anhang A. Spezifikationen

Anhang A. Spezifikationen

A.1 Gesamtbetrieb und Leistung

Fluidtypen:

Durchflussmessung:

RohrgréRRen

Rohrwerkstoffe:

Genauigkeit:

Kalibrierung:

Reproduzierbarkeit:

Bereich
(bidirektional):

Reichweite
(gesamt):

Messparameter:

Flussigkeiten: Schallleitende FlUssigkeiten, einschliellich der meisten sauberen
Flussigkeiten und vieler FlUssigkeiten mit geringen Mengen an Feststoffen oder
Gasblasen

Korrelation Durchflusszeit-Modus

0,5 Zoll (15 mm) oder gréRer

Alle Metalle und die meisten Kunststoffe. Wenden Sie sich bei Fragen zu Beton,
Verbundwerkstoffen und stark korrodierten oder ausgekleideten Rohren an
Panametrics.

+1 % des Messwerts in der Anwendung, fir Rohre 2 50 mm (2 Zoll) und

Geschwindigkeiten > 0,3 m/s (1ft/s); +2 % des Messwerts in der Anwendung, fur Rohre
<50 mm (2 Zoll) und Geschwindigkeiten > 0,3 m/s (1 ft/s); 0,5 % bei Feldkalibrierung

Hinweis: Die Montage setzt ein vollsténdig entwickeltes, symmetrisches

Strémungsprofil voraus (typischerweise 10 Durchmesser stromaufwdrts

und 5 Durchmesser stromabwdrts einer geraden Rohrleitung). Die
endgultige Montagegenauigkeit héingt von mehreren Faktoren ab,
darunter Fluid, Temperaturbereich, Rohrzentrierung und sonstige.

Alle Prufgerdte sind wasserkalibriert und werden mit einem nachverfolgbaren
Kalibrierzertifikat geliefert.

* 0,2 % des Messwerts

-40 bis +40 ft/s (-12 bis +12 m/s)
400:1

Geschwindigkeits—, Volumen- und Gesamtdurchfluss
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A.2 Elektronik

Gehduse: Epoxidbeschichtetes, kupferfreies Aluminiumgehduse, wetterfest, Typ 4X/IP67
Abmessungen: 168 x 128 x 61 mm (6,6 x 5,0 x 2,4 Zoll)

Gewicht: 351b /15 kg

Kandle: 1 Kanal

Anzeige: Grafik-LCD (128 x 64 Pixel)

Tastatur: Tastatur mit sechs Tasten fur die Bedienung aller Funktionen

Fehleranzeige:

Stromversorgung:

Leistungsbedarf:

Betriebstemperatur:

Lagertemperatur:

Grunes oder rotes Licht

Standard: 85 bis 265 VAC, 50/60 Hz
Optional: 12 bis 28 VDC, + 5 %
Einschaltstrom: 10 W
Normalbetrieb: 5 W

-4 bis 131 °F (-20 bis 55 °C)

-40 bis 158 °F (-40 bis 70 °C)

4-20 mA (24 VvDC, 600 @ maximale Last, 1500 VDC Isolation)

+ Frequenz, Impuls, Alarm (possiver Ausgang, 100 VDC, 1 A/l W max., 1500 VDC
Isolation)

Ausgdinge .
(basierend auf der
Konfiguration):

« HART (FSK-Modulation, Kategorie Durchfluss, Protokollversion 7.5,
Gerdterevision 2, MFG-ID 157, Gerdtetypcode 127, Anzahl der Geratevariablen
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Zertifizierung:

34)
-+ Modbus/RS485 (Halbduplex, 1500 VDC Isolation)
Hinweis: Analogausgdnge sind Namur NE43-konform.
CE (LVD, EMV), US/CAN Ubliche Standorte
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A.3 Klemmbare Ultraschall-DurchflussMesskopf

Werkstoffe:

Temperaturbereich:

Feuchtigkeitsbereich:

Héhenbereich:
CAT-Messkopfkabel:

Ankoppelungsmittel:

Bewertung:

«  AT6 Messkopf
- Messkopfgehduse: Aluminium (ASTM AL6061)

Vorrichtungsgehé&use: Aluminium (ASTM AL6061)/Edelstahl (ASTM A316)

+  C-RS Messkopf
Messkopfgehduse: Edelstahl (ASTM A316)

+ Vorrichtungsgehduse: Edelstahl

+  C-RS HT Messkopf
Messkopfgehduse: Edelstahl (ASTM A316)

« Vorrichtungsgehduse: Edelstahl
UTXDR Messkopf
- Messkopfgehduse: Aluminium (ASTM AL6061)

- Vorrichtungsgehduse: Aluminium (ASTM AL6061)/Edelstahl (ASTM A304)

CF-LP-Messkopf
- Messkopfgehduse: Edelstahl (ASTM A316)

Vorrichtungsgehé&use: Aluminium (ASTM AL6061)

+  C-PT Messkopf
- Messkopfgehduse: Edelstahl (ASTM A316)

Vorrichtungsgehduse: Edelstahl

Hinweis: Wenden Sie sich zwecks weiterer Messkopfmodelle an Panametrics.
AT6 Messkopf: -40 bis 302 °F (-40 bis 150 °C)
-+ C-RS Messkopf: -40 bis 302 °F (-40 bis 150 °C)
C-RS HT Messkopf: -40 bis 446°F (-40 bis 230°C)
- UTX Messkopf: -40 bis 248 °F (-40 bis 120 °C)
CF-LP-Messkopf: -40 bis 446 °F (-40 bis 230 °C)
- C-PT Messkopf: -4 bis 410 °F (-20 bis 210 °C)
Hinweis: Wenden Sie sich zwecks weiterer Messkopfmodelle an Panametrics
Bis zu 90 % rel. Luftfeuchtigkeit

Hinweis: Wenden Sie sich an Panametrics, wenn Sie das Gerat fur 100 % relative
Luftfeuchtigkeit tropenfest machen wollen.

Bis maximal 2000 m (6500 ft)
Kabel: RG316 Koaxialkabel, bis zu 90 m (300 ft) lang,

Temperaturbereich: -40 bis 302 °F (-40 bis 150 °C)

StandardmaRig: festes Ankopplungsmittel

Optional: flissiges Ankopplungsmittel

Standard: Allgemeine Zwecke (IP66 oder IP68)

Hinweis: Die genaue Bewertung finden Sie beim jeweiligen Messkopfmodell.

AquaTrans™ AT600 Benutzerhandbuch 141



Anhang A. Sperzifikationen

A.4 Allgemein

A.4.1 Spezifikationen und Anforderungen an Verdrahtungskabel
«  Kabeldurchmesserbereich fur PWR-Anschluss: 7 bis 12 mm, siehe Stopfbuchsenloch 1in Abbildung 24 auf Seite 20

«  Kabeldurchmesserbereich fur Hart- und Modus-Verbindungen und E/A-AnschlUsse 5 bis 8 mm, siehe
Stopfbuchsenloch 2,3 und 4 in Abbildung 24 auf Seite 20

. Temperc;turbereich fur Kabel fur PWR, Hart- und Modbus-Verbindungen und E/A-AnschlUsse: 14° bis 185°F (-10°
bis 85°C

Das Kabel muss den folgenden CE- und UL-Standards entsprechen:
« Leiterquerschnittsbereich starr: 0,2 mm2 bis 2,56 mm2
+ Leiterquerschnittsbereich mehrdrdhtig: 0,2 mm2 bis.2,5 mm2.
 Leiterquerschnittsbereich flexibel, mit Aderendhulse ohne Kunststoffhilse: 0,25 mm2 bis 1 mm2
 Leiterquerschnittsbereich flexibel, mit Aderendhulse mit Kunststoffhulse: 0,256 mm2 bis 1 mm

- Leiterquerschnittsbereich AWG/kcmil: 12 bis 26 AWG gemdR UL/CUL-Bereich: 14 bis 28

A.4.2 Anforderung an die Kabelbefestigung und das Verschraubungsdrehmoment
Die Position der Kabeleinfuhrung finden Sie in Abbildung 24 auf Seite 20

Um eine zuverldssige IP67-Abdichtung des Gehd&uses wdhrend der Verkabelung zu gewdhrleisten, muss die
Verschraubung gut angezogen werden. Der folgende Drehmomentwert dient als Richtwert fur eine zuverldssige
NEMA 4X/IP67-Abdichtung zwischen Kabel und Verschraubung:

« Anzugsdrehmoment fur Verschraubungsbohrung 1und 5: 2,7 Nm
«  Anzugsdrehmoment fur Verschraubungsbohrung 2, 3 und 4: 2,56 Nm

A.4.3 Display-Sprachen

Englisch/Chinesisch/Deutsch/Franzésisch/Italienisch/Japanisch/Portugiesisch/Russisch/Spanisch/Schwedisch/Tur
kisch

Hinweis: Im Messgerat wird vor dem Versand die flr den Kunden definierte Sprache eingestellt.

A.4.4 Produktmodelle
Der Ultraschall-Durchflussmesser AT600 ist je nach Netzanschluss in zwei Modellen erhdltlich:

+  Modelle mit Wechselstrommessgerat: 85-264 V AC, 50—-60 Hz, 10 W, bis zu ATE-#*-#kx ko k_xk_sok_x_%,
AT6BKIT-*1, AT6KIT-*2, AT6KIT-*3 und ATEKIT-*7

+  Modelle mit Gleichstrommessgerdt: 12-28 V DC, 10 W, bis zu ATE-**-#xkx_kkx_x_p_k_kx_kx_*_* ATOEKIT-*4,
AT6KIT-*5, AT6KIT-*6 und AT6KIT-*8

Hinweis: * im Produktmodell wird die Bezeichnung entweder mit einer Zahl von 0—9 oder einem Buchstaben von A-
Z angegeben.
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Anhang B. Spezifikationen

B.1 Wartungsprotokoll

Bei jeder Wartung des AT600 Durchflussmessgerdits sollten die Details der Wartung in diesem Anhang festgehalten
werden. Eine genaue Wartungshistorie des Messgerdts kann bei der Behebung zukunftiger Probleme sehr hilfreich
sein.

B.2 Dateneingabe

Notieren Sie die vollstéindigen und detaillierten Servicedaten fur den AT600 Tabelle 188 unten. Machen Sie bei Bedarf
weitere Kopien der Tabelle.

Tabelle 188: Wartungsprotokoll

Beschreibung der durchgefihrten Wartung Durchgefuhrt
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B.3

Ersteinstellungen

Im Folgenden sind die Werte fur die Ersteinstellungen der Messung unmittelbar nach Inbetriebnahme des

Messgerdts und Uberprifung der ordnungsgemdfen Funktion einzutragen.
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Tabelle 189: Ersteinstellungen

Parameter Anfangswert

Rohr-AD

Rohrinnendurchmesser

Rohrwanddicke

Rohrwerkstoff

Rohrschallgeschwindigkeit

Auskleidungsdicke

Auskleidungsmaterial

Messkopf-1D

Messkopffrequenz

Messkopfkeiltyp

Messkopfkeilwinkel

Messkopfkeil SOS

Messkopf-TW

Traversen

Fluidtyp

SOS-Fluid

SOS-Fluidminimum

SOS-Fluidmaximum

Fluidtemperatur

Messkopfabsténde
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B.4 Diagnoseparameter

Im Folgenden sind die Diagnoseparameter fur die Ersteinstellungen der Messung unmittelbar nach Inbetriebnahme
des Messgerdts und die Uberprufung der ordnungsgemdRen Funktion einzutragen. Diese Anfangswerte kénnen dann
mit den aktuellen Werten verglichen werden, um zukunftige Fehlfunktionen des Systems zu diagnostizieren.

Tabelle 190: Diagnoseparameter

Parameter Anfangswert

Geschwindigkeit
Aktueller volumetrischer Wert

Standardvolumetrisch

Gesamtheit der weitergeleiteten Chargen
Gesamtheit der Uberarbeiteten Chargen
Gesamtheit der Netto-Chargen
Chargen-zZdhlerzeit

Weiterleitung des gesamten Bestands

Gesamtheit des Uberarbeiteten Bestands

Gesamter Netto-Bestand

Bestands-Zdahlerzeit

Massendurchfluss

Schallgeschwindigkeit

Reynolds
K-Faktor
Transitzeit erhént

Transitzeit reduziert
DeltaT
Signalqualitdt verbessert

Signalqualitét verschlechtert

Obere Amp-Scheibe

Untere Amp-Scheibe

SNR aufwdrts

SNR abwadrts

Aktive TW aufwarts
Aktive TW abwarts
Verstarkung zunehmend

Verstarkung abnehmend

Fehlerstatus

Fehler berichtet

Spitzenwert zunehmend
Spitzenwert abnehmend
Spitzenwert zunehmend (in %)
Spitzenwert abnehmend (in %)
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[kein Inhalt fur diese Seite vorgesehen]
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Anhang C. Firmware vor Ort aktualisieren

C.1 EinfGhrung

Die AT600 Firmware kann vor Ort aktualisiert werden. Lesen Sie jedoch vor einem Firmware-Update die Informationen
in diesem Abschnitt sorgfdltig durch, um eine erfolgreiche Aktualisierung zu gewdhrleisten.

C.11  systemanforderungen
Stellen Sie sicher, dass Ihr AT600 Durchflussmesssystem die folgenden Anforderungen erfullt:

- Prufen Sie, ob Inre aktuelle AT600 Firmware-Version 01.02.26 oder héher ist.

- Vergewissern Sie sich, dass auf lhrem PC die Software-Update-Version fur Durchflussmesser 20161117V1.2 oder
héher verfugbar ist.

 Stellen Sie sicher, dass Ihr AT600-Service-Port Uber eine 2-adrige RS485-Verbindung zu Ihrem PC verfugt und
die Baudrate der Verbindung auf 115.200 Baud eingestellt ist.

» Achten Sie darauf, dass die Version lhrer AT600-Firmware-Bindrdatei 1.02.25 oder héher ist.
C.1.2 Vorbereitung
Far ein erfolgreiches Firmware-Update beachten Sie bitte Folgendes:

- Das Firmware-Update dauert etwa 10 Minuten.
+ Stellen Sie vor dem Start des Firmware-Updates sicher, dass sich der AT600 im normalen Messmodus befindet.

- Die Stromversorgung des AT600 muss wdhrend des gesamten Firmware-Updates eingeschaltet bleiben.
Schalten Sie die Stromversorgung erst AUS, wenn das Firmware-Update abgeschlossen ist.

- Da das Firmware-Update den Modbus-/Service-Port des AT600 nutzt, sind wéhrend des Firmware-Updates
keine anderen Modbus-Aktivitdten des AT600 erlaubt.

« Wdhrend des Firmware-Updates versucht der AT600, die neue Firmware-Image-Datei zu validieren. Nach
Abschluss der Aktualisierung startet der AT600 mit der installierten Firmware neu, sofern die Validierung
erfolgreich war. Falls jedoch die Validierung nicht erfolgreich war, bleibt die urspringliche Firmware nach dem
Neustart weiterhin installiert.

C.2 Firmware-Update durchfuhren

Wenn Ihr AT600-Durchflussmesssystem alle auf der vorherigen Seite beschriebenen Anforderungen erfullt und Sie
bereit sind, das Firmware-Update gemdaf diesen Richtlinien durchzuflhren, folgen Sie den Anweisungen in diesem
Abschnitt.

C.2.1 Aktuelle Firmware-Version prufen

Um die aktuell auf Inrem AT600 installierte Firmware-Version zu ermitteln, rufen Sie den folgenden
Informationsbildschirm auf:

Hauptmenu > Programm > Erweitert > Durchflussmessgerétedaten > Hauptplatine > SW-Version

Ein Beispiel fur diesen Bildschirm finden Sie unten Abbildung 35 unten.

SW Version

01.02.23

Abbildung 35: Beispielbildschirm fir die Softwareversion
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Hinweis: Wie auf der vorherigen Seite angegeben, muss die aktuelle Version lhrer AT600-Firmware 01.02.23 oder
héher sein. Wenn Ihre Version diter ist, kbnnen Sie dieses Update-Verfahren nicht anwenden. Die
Softwareversionen 01.02.24, 01.03.xx und 02.xx.xx sind Beispiele flr zuldssige Versionen.

C.2.2 Schritte wahrend der Aktualisierung

Wenn lhre AT600-Firmware-Version fur ein Firmware-Update vor Ort geeignet ist, fihren Sie die folgenden Schritte
aus:

1. Bereiten Sie die RS485-Modbus-Verbindung vor:

a. Trennen Sie die Hauptstromversorgung vom AT600
b. Verdrahten Sie die Modbus-Verbindung wie unter “Modbus-Kommunikation verdrahten” auf Seite 23
beschrieben

2. Vergewissern Sie sich, dass auf lhrem PC die Software-Update-Version fir Durchflussmesser 20161117V1.2 oder
héher verfugbar ist. Falls der Ordner mit der Software komprimiert ist, missen Sie ihn vor der Verwendung
entpacken.

3. Starten Sie die Update-Software, indem Sie auf die Datei ,upgrade.exe” klicken (siehe Abbildung 36 unten). Eine
Installation der Software auf dem PC ist nicht erforderlich.

b pic

bt
() ctypespyd
L hashlib.pyd
L .imaging.pyd
[ imagingti.pyd
| tkinter.pyd

] b2.pyd

%) python27.dil

| select.pyd

1) tewS.dil

) ugs.dil

_ unicodedata.pyd
‘@ upgrade.exe

L upgrade.exe.log
7 woxpopen.exe

Abbildung 36: Software update.exe ausfihren

4. Klicken Sie auf die Schaltfléche ,COM-Port” und geben Sie den COM-Port des PCs ein, der mit dem
Modbus-/Service-Port des AT600 verbunden ist.

5. Klicken Sie auf ,/mage-Datei 6ffnen” und 6ffnen Sie die Panametrics-Image-Datei, die fur das Firmware-Update
des AT600 verwendet werden soll.

6. Klicken Sie auf ,Upgrade starten”. Nachdem Sie Uberpruft haben, ob die ausgewdhlte Image-Datei und der
COM-Port korrekt sind, klicken Sie auf ,OK", um die Aktualisierung zu starten

7. Nachdem der Fortschrittsbalken anzeigt, dass das Firmware-Update vollstéindig abgeschlossen ist (ca. 10
Minuten), wird die unten dargestellte Meldung Abbildung 37 angezeigt. Beachten Sie, dass der AT600 nach 30
Sekunden automatisch neu gestartet wird.

Congrats !
DO NOT power off, Device will reboot automatically after 30 seconds...

Abbildung 37: Neustartmeldung

8. Nach Abschluss des Neustarts Uberprufen “Aktuelle Firmware-Version prtifen” auf Seite 147 und bestdatigen Sie,
dass die neue Firmware-Version installiert worden ist. Falls die urspringliche Firmware-Version noch installiert
ist, konnte der AT600 die verwendete Image-Datei nicht validieren. Wenden Sie sich an Panametrics, um
Unterstutzung zu erhalten.
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C.3 S2-Warnung I6schen

Nach dem Firmware-Update zeigt das AT600 moéglicherweise eine S2-Warnung an. Fihren Sie in diesem Fall die
folgenden Schritte aus:

1. Klicken Sie in der Update-Software auf die Schaltfléche ,COM-Port” und wdhlen Sie den fur das Update
verwendeten Port aus (siehe oberes rotes Késtchen in Abbildung 38 unten).

2. Klicken Sie auf die Schaltfléche ,S2-Warnung |6schen” (siehe unteres rotes Kastchen in Abbildung 38 unten).

[ GE Flow Meter Software Upgrade - 2016111

Step 1: Choose Modbus Port

cOM20 — |

Step 2: Open Image File |

Step 3: Start To Upgrade |

0

([

Clear S2 Warning I

Abbildung 38: 2 Warnung Iéschen

3. Nach etwa 15 Sekunden wird ein Bildschirm dhnlich dem Abbildung 39 unten angezeigt. Klicken Sie auf ,OK” und
starten Sie den AT600 neu, um zu bestéatigen, dass der S2-Fehler behoben wurde.

Step 1: Choose Modbus Port

COM20 — |
Step 2: Open Image File

. Step 3: Start To Upgrade I
- 93

NN

‘O—KI Clear S2 Warning I

Abbildung 39: S2 Warnung wurde erfolgreich geléscht
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[kein Inhalt fur diese Seite vorgesehen]
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Anhang D. Menuubersichten

D.1 Die Anzeige ,Messmenu”

Driicken Sie v, um in das Anzeige-Messmenii zu gelangen

[ [ [ [ [
(Geschwindigkeit) @undurdvolumetrisc@ (Gesumtcharge) @chullgeschwindigke@ ( K-Factor )

leuellervolumelrischerWerD ( Masse ) CGesumtbestund) C Reynolds > ( Diagnose >

( vorwdrts rLickwdrts)

( Netto Zeit(min))

Transitzeit erhoht ) (Signalquulitijterhﬁht

Signalprozess

Signalqualitdt verschlechter‘D ( Activ TW erhoht

Systemstatus

Aktiv TW reduziert) (Spitzenwert zunehmend

Spitzenwert ubnehmen(D

u/sec einheitslos einheitslos U sec U sec einheitslos einheitslos
Transitzeit reduziert> Cobere Amp-Scheibe Untere Amp-Scheibe) Qerstdrkung zunehmend Verstdrkung reduziert> Q p p )
U sec einheitslos einheitslos ds dB
Delta T > ( SNR abwirts SNR aufwirts > ( Fehlerstatus Fehler melden )
N sec einheitslos einheitslos Einheitslos (enum) Einheitslos (enum)

Abbildung 40: Die Anzeige Messmenu
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D.2 Das Hauptmenu

Anzeige

Gesperrt

Esc > Enter > Esc
Hauptmenii

[ |
(qurioble)(ZVuriublen) ( Zdhler )( Pa;)s(xort >

Entriegelt

Tastatursperre Sprache

Jo ) ( engisch - )
Nein ) ( Deutsch ) Fronzisisch )
( alienisch - HA#E )
(_ portugiesisch )} Pyccknii )
(_ spanisch )+ Schwedisch )

@enutzerpriiferenzerD——CEingﬁnge/Ausgﬁnge)—»@esskopf einstellen)——@ulibrution (Kulibrierung)—»( Erweitert >——< Werk )

Anderungen speichern?

Abbildung 41: Das Hauptmenu
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D.3 Das Hauptmenu > MenuU Benutzerprdaferenzen

Anzeige

[
( Programm )

@rogmmmﬂbersic@

Passwort

( BENUTZERPRAFERENZEN }—@NGANG/AUSGANG

esskopr esTewen ) —( KALIBRIERUNG )}=—{(_ ERWEERT )Jo—(_  WERK )

Einstellung

[ [ [
(Einheiten) ( Dichte > (Passwort)

Aufkleber
Systemdatum

Dichte (aktuell) > (H"]:rcghwndgb&

Dichte (Referenz)

xxx Sekunden

eemwmmg@_@meuvommems@_@mmvmumemscM Masse )-( Zahler >—< Dichte %nhrubmessunge@—(Temperatul’>—@€$th|€lmigl”@

Bestdtigung

Einheiten

Abbildung 42: Das Hauptmenl > MenU Benutzerpréferenzen
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D.4 Das Hauptmenil > Menu Eingénge/Ausgénge

Um auf dem Startbildschirm zum Menii Ein-/Ausgang zu gelangen, markieren Sie das Schlosssymbol und driicken [). Waihlen Sie Programm, und driicken Siev.
Geben Sie dann ein Passwort ein. Im Menii Benutzerpriferenzen wéhlen Sie ,Einstellen" und driicken die rechte Pfeiltaste.

|
CAnzeigeformat) ( Programm )

i i i
Q’rugmmmubevslch!) (Tastatursperre) C Sprache )

Passwort
XXXX

)G

>——<Messknpfeinmuen>——< Kalibrierung >——< Erweitert  ——(_ Werk )

Analogausgang A

Analogmessung

Aktuell

Gesc indi
Vollwert  }— C

Masse

— (Smndnm Volumetrisch
kalibrieren

(Gesamtbesmnd

Gesumtchurge)

Diagnose

Standard Volumetrisch

Gesamtcharge

Aktuell Volumetrisch

Digitalausgang X

AUS

Impulswert Impulszeit

Bits/Paritat )

( Baudrate

( Messung Fehlerbehnndlung)

Priifimpuls Stopp

Netto-Charge

Frequenz

Vollwert ~ — C

Aktuell Volumetisch)

Gesamtbestand

s:huuges:hwmmgkeD

Systemstatus )

Signalprozess )

CStd. Volumetric Masse )
Vollfrequenz
—~ CGesumtchurge \nventanslerungstuoD
Priiffreq
C Diagnose )

Siehe Si it
Diugnose—l?'ild—C >
schirm mit
Parametern

( Systemstatus Signalprozess )
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Abbildung 43: Das Hauptmeni > Menu Eingénge/Ausgénge
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Anhang D. MenUubersichten

Um auf dem Startbildschirm zum Menii ,Sensor einstellen” zu gelangen, markieren Sie das Schlosssymbol und driicken ().

Wihlen Sie Programm, und driicken Siev.

Geben Sie dann ein Passwort ein. Im Menii Benutzerprdferenzen wihlen Sie ,Einstellen" und driicken zweimal die rechte Pfeiltaste.

CAnzeigeformot) C Programm )

Q’ragrummubersichD

(Tustotursperre )

Passwort
XXXX

@enutzerprbferenzen>——<Eingange/Ausgdnge}——(msskopf emstellenHﬂhbmmn (Kalibrierung)

Erweite|

t )—C

Werk )

(Messgerijt einstellen) ( Rohr )

I
( Messkopf

) (Truerse >

( Zero Cutoff > Quhmuﬁendur(hmesser

Wanddicke ) (STANDARD

@hrmnendur:hmesser

Auskleidung
Auskleidungsdicke

Rohrwerkstoff>

Stahl

Eisen

>

Messing
CuNi
Glas

KUNSTSTOFF)

T ElET

SCIEEE

Wasser

Fluidtyp

Tracking-Fenster

SNSD Minimum
SNSD Maximum

Fluidtemperatur

Fluidtemperatur

SNSD-Fluid

Messkopfabstand

Abbildung 44: Das Hauptmeni > MenU Messkopf einstellen
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D.6 Das Hauptmenu > Menu Kalibrierung

Um auf dem Startbildschirm zum Menii ,Kalibrierung” zu gelangen, markieren Sie das Schlosssymbol und driicken [V].
Wahlen Sie Programm, und driicken Siev.
Geben Sie dann ein Passwort ein. Im Menii Benutzerprdferenzen wdéhlen Sie ,Einstellen” und driicken dreimal die rechte Pfeiltaste.

&
CAnzeigeformut) ( Programm )

!

@rogrommﬂbersicht) CTustctursperre )

Passwort
XXXX

f

CBenutzerprdferenzen\

Eingange/Ausgange\ Messkopfeinstellen/ Kalibrierung ) Erweitert Werk

Reynolds Korrektur

Kalibrierung

Reynolds

Kinematische Viskositdt

( Punkte

) e )

Punkt1 )—

Punkt 2

Punkt 3

Punkt 4

Punkt 5

Punkt 6
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Abbildung 45: Das Hauptmenu > Menu Kalibrierung
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D.7 Das Hauptmenu > Erweitertes Menu

Um auf dem Startbildschirm zum Menii ,Erweitert” zu gelangen, markieren Sie das Schlosssymbol und driicken [\). Wahlen Sie Programm, und driicken Sie V.
Geben Sie dann ein Passwort ein. Im Menii Benutzerprdferenzen wahlen Sie ,Einstellen" und driicken viermal die rechte Pfeiltaste.

(Anzeigeformut) ( Programm > Programmiibersicht Tastatursperre
Passwort
XXXX
i
@enutzerpréferenzeHingﬁnge/AusgdngHesskopfeinstelleH Kulibrierung>—>< Erweitert >—>< Werk )

Bestand zuriicksetzen

Bestand
Elektronisch s/n Bestand weiterleiten

|

Fehlerprotokoll

Protokoll anzeigen

Fehlergrenzen

Signaleinstellung

Korrelation Spitzengrenzwert
Beschleunigungsgrenze
Geschwindigkeitsobergrenze Inventurzeit

Amp-Scheibe min

Bestand zuriickleiten

Fehlerprotokoll zuriicksetzen

Nettobestand

Geschwindigkeitsuntergrenze

Amp-Scheibe max
Signaluntergrenze

Schallgeschwindigkeit +- Grenzwert

Fehler erlaubt

Abbildung 46: Das HauptmenU > Erweitertes Menu
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D.8 Das Hauptmenu > Werksmenu

Wihlen Sie Programm, und driicken Sie .

Um auf dem Startbildschirm zum Menii ,Werk" zu gelangen, markieren Sie das Schlosssymbol und driicken [\].

Geben Sie dann ein Passwort ein. Im Menii Benutzerprdferenzen wahlen Sie ,Einstellen” und driicken fiinfmal die rechte Pfeiltaste.

( Programmiibersicht Tastatursperre

Anzeigeformat

Passwort
XXXX

Eingdinge/Ausgdnge

Benutzerpriferenzen

Messkopfeinstellenj Kalibrierung )

{_ Erweitert )

N

{_ Werk

2uriicksetzen auf Werkseinstellung Digitale Kommunikation dndern

(Wutchdog Test Tastaturtest >

( LCD-Test E/A-Test )

Q—\nulogausgong A) @igituluusgang B>

Digitalausgang C

Reaktionszeit

ProbengroBe

1s

S

o
b o
1%

—_
o
[

1

b

w
o
"

Abbildung 47: Das Hauptmena > Werksmenu
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