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1. Введение 
В этом руководстве содержится описание связи по шине 
Fieldbus для преобразователей температуры моделей 
YTA610 и YTA710. Связь по шине Fieldbus основывается 
на тех же особенностях измерений с использованием 
двух входов от датчиков, которые применялись для 
связи HART, и аналогична этому типу связи с точки зре-
ния основных функциональных характеристик и работы. 
В этом руководстве рассматриваются только те темати-
ческие разделы, которые требуются для организации 
связи по шине Fieldbus. Для получения информации об 
особенносятх использования других типов связи следует 
обратиться к руководству пользователя “Преобразова-
тели температуры YTA610 и YTA710 [Аппаратные сред-
ства]” (IM 01C50G01-01R). 
 
 
 О настоящем Руководстве 
• Это руководство должно быть передано конечному 

пользователю. 
• В содержание настоящего руководства могут  

вноситься изменения без какого-либо предваритель-
ного уведомления. 

• Все права защищены. Никакая часть настоящего ру-
ководства не может быть воспроизведена  
в какой-либо форме без письменного разрешения 
фирмы Yokogawa. 

• Фирма Yokogawa не дает какой-либо гарантии  
в настоящем руководстве, включая гарантии  
пригодности для продажи и конкретного  
применения. 

• При возникновении какого-либо вопроса или  
обнаружении каких-либо ошибок, а также отсутствии 
какой-либо информации в настоящем руководстве, 
пожалуйста, проинформируйте об этом ближайший 
офис продаж фирмы Yokogawa. 

• Технические характеристики, охватываемые  
настоящим руководством, ограничены техническими 
характеристиками прибора стандартного типа и за-
данного количества типовых отказов, и не охваты-
вают приборы, изготовленные по особому заказу. 

• Обратите внимание, что изменения технических ха-
рактеристик, конструкции, или комплектующих дета-
лей прибора могут быть не сразу отражены в настоя-
щем руководстве на момент внесения изменений, при 
условии, что задержка исправлений не вызовет труд-
ности у пользователя. 

• В настоящем руководстве используются следующие 
предупреждающие символы: 

 

 ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ 
Указывает на потенциально опасную ситуацию, которая 
в случае возникновения, может привести к смерти или 
серьезной травме. 

 

 ВНИМАНИЕ 
Указывает на потенциально опасную ситуацию, которая 
в случае возникновения, может привести к травмам лег-
кой и средней степени тяжести. Может также использо-
ваться для предупреждения об опасности неправильного 
применения. 

 

 ВАЖНО 
Указывает, что подобный режим эксплуатации оборудо-
вания или программного обеспечения может привести к 
неисправности или отказу системы. 

 

 ПРИМЕЧАНИЕ 
Обращает внимание на информацию, которая является 
существенной для понимания функционирования и тех-
нических особенностей. 
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 Безопасное использование данного 
изделия 

Для защиты и безопасности оператора и прибора или си-
стемы, включающей эти приборы, следуйте инструкциям 
по безопасности, изложенным в настоящем руководстве, 
при обращении с этим прибором. В случае обращения с 
прибором не в соответствии с этими инструкциями 
фирма Yokogawa не дает гарантии по безопасности. Об-
ратите внимание на следующее. 
 
(a) Установка 
• Прибор должен устанавливаться специалистом или 

квалифицированным персоналом. Операторы не 
имеют право выполнять процедуры, описанные для 
раздела УСТАНОВКА. 

• В случае высокой температуры процесса следует 
принять меры, чтобы не обжечься, поскольку поверх-
ность корпуса достигает высокой температуры. 

• Все процедуры установки должны соответствовать 
местным требованиям по установке и местным элек-
тротехническим правилам и нормам. 

 
(b) Подключение проводки 
• Прибор должен устанавливаться специалистом или 

квалифицированным персоналом. Операторы не 
имеют право выполнять процедуры, описанные для 
раздела ПОДКЛЮЧЕНИЕ ПРОВОДКИ. 

• До подсоединения силовых кабелей, пожалуйста, 
убедитесь, что напряжение источника питания соот-
ветствует напряжению прибора и что силовые кабели 
не находятся под напряжением. 

 
(c) Техобслуживание 
• Выполняйте только то, что написано в описании, от-

носящемся к техобслуживанию. Если необходимо 
проведение этих процедур, то свяжитесь с ближай-
шим представительством компании YOKOGAWA. 

• Следует принять меры, чтобы не допустить отложе-
ние наносного материала, пыли или другого матери-
ала на стекле дисплея и шильдике прибора. Для тех-
обслуживания в данном случае используется мягкая, 
сухая ткань. 

 
(d) Модификация 
• Компания Yokogawa не будет нести ответственность 

за нарушения работы или повреждения, возникшие в 
результате какой-либо модификации, которая была 
сделана в приборе пользователем. 

 
 
(e) Утилизация изделия 
• Утилизацию изделия следует проводить в соответ-

ствии с местными и национальными нормами и зако-
нодательными актами. 

 
(f) Уполномоченный представитель в EEA 
• По отношению к Маркировке CE уполномоченным 

представителем этого изделия в EEA (Европейское 
экономическое пространство) является: 
Yokogawa Europe B.V. 
Euroweg 2, 3825 HD Amersfoort, 
The Netherlands. 

 

 
 
 Гарантия 
• Гарантия действует в течение периода, указанного в 

документе, предоставляемом покупателю во время 
покупки. Проблемы, возникшие в течение гарантий-
ного срока, в основном устраняются бесплатно. 

 При появлении проблем, покупателю необходимо свя-
заться с представителем фирмы Yokogawa, у которого 
прибор был закуплен, или обратиться в ближайший 
офис фирмы Yokogawa. 

 В случае появления проблемы с этим прибором, ин-
формируйте нас о природе и обстоятельствах, при ко-
торых она возникла, включая характеристику модели 
и серийный номер. Будут также полезны любые 
схемы, данные и другая дополнительная информация. 

 Сторона, ответственная за оплату стоимости ремонта 
по возникшим проблемам, будет определена фирмой 
Yokogawa на основе нашего анализа. 

 Покупатель несет ответственность за оплату стоимо-
сти ремонта даже в течение гарантийного периода, 
если нарушение нормальной работы произошло в ре-
зультате: 
– Неправильного и/или не отвечающего требованиям 

технического обслуживания, выполненного покупа-
телем. 

– Поломки или повреждения вследствие неправиль-
ного обращения, использования или хранения, ко-
торые не предусмотрены техническими условиями. 

– Использования данного прибора в месте, не соот-
ветствующем нормам, установленным фирмой 
Yokogawa, или неправильного технического обслу-
живания в месте установки прибора. 

– Поломки или повреждения вследствие модифика-
ции или ремонта какой-либо стороной, кроме 
фирмы Yokogawa или официального представи-
теля фирмы Yokogawa. 

– Нарушения нормальной работы или повреждения 
вследствие неправильного перемещения прибора 
после его поставки. 

– Форс-мажорных обстоятельств таких, как пожары, 
землетрясения, штормы /наводнения, удары 
грома/молнии или другие природные катастрофы, а 
также общественные беспорядки, мятежи, войны 
или радиоактивное загрязнение. 
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 Документация ATEX 
Применяется только для стран Европейского Союза. 

 Все Руководства по эксплуатации изделий, относя-
щихся к ATEX Ex, поставляются на английском, 
немецком и французском языках. Для получения не-
обходимой документации по приборам Ex на другом 
языке Вам необходимо обратиться в ближайшее 
представительство фирмы Yokogawa. 
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2. Названия компонентов 
 

Для получения детальной информации о компонентах 
прибора следует обратиться к соответствующим руко-
водствам пользователя. В настоящем разделе дается 
описание особенностей, обусловленных типом связи по 
шине Fieldbus. 

(1) Для прибора со связью по шине Fieldbus узел усили-
теля состоит из двух плат, как показано на рисунке 
2.1. 

(2) В приборах с другими типами связи на узле усили-
теля имеется штырьковый переключатель, который 
используется для выбора направления при перегора-
нии аппаратуры в позиции 'SW1'; в приборах со свя-
зью по шине Fieldbus такой переключатель отсут-
ствует. 

(3) В приборах со связью по шине Fieldbus реализуется 
функция моделирования. В позиции 'SW1' усилителя 
смонтирован переключатель SIMULATE-ENABLE (Мо-
делирование включено). Подробное описание функ-
ции моделирования смотрите в разделе 7.3 “Функция 
моделирования”. 

 

 
Рисунок 2.1 Схематическое изображение узла усилителя 

Узел усилителя

1
2

O
N

Переключатель SIMULATE-ENABLE 
(Моделирование включено)
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3. О протоколе Fieldbus 
 

3.1 Основные положения 
Fieldbus представляет собой двунаправленный цифро-
вой протокол связи для устройств КИПиА, который обес-
печивает дальнейшее развитие технологий исполнения 
для систем управления процессом и широко использу-
ется для многочисленных устройств. 
Приборы YTA, работающие по протоколу связи Fieldbus, 
используют характеристики, стандартизованные Fieldbus 
Foundation, и обеспечивают взаимодействие между 
устройствами фирмы Yokogawa и устройствами других 
производителей. Протокол Fieldbus поставляется вместе 
с программным обеспечением, включающим четыре 
функциональных блока аналогового входа (AI) и четыре 
функциональных блока дискретного входа (DI), которые 
предоставляют средства для внедрения гибких произ-
водственных систем. 
Информацию о других свойствах, инжиниринге, проек-
тировании, конструировании, запуске и техобслужива-
нии протокола (шины) Fieldbus, смотрите в документе 
“Техническая информация по шине Fieldbus”  
(TI 38K3A01-01R). 
 

3.2 Внутренняя структура  
прибора YTA 

Прибор YTA имеет в своем составе два виртуальных 
устройства КИПиА (VFD), которые распределяют 
между собой следующие функции. 
 
 
3.2.1 VFD управления системой/сетью 
 Устанавливает адреса узлов и теги физических 

устройств (теги PD), необходимые для осуществле-
ния связи. 

 Осуществляет управление работой функциональных 
блоков. 

 Осуществляет управление рабочими параметрами и 
ресурсами связи (Виртуальные отношения связи: 
VCR). 

 
 
3.2.2 VFD функциональных блоков 
(1) Блок ресурсов (RS) 
 Управляет состоянием аппаратных средств YTA. 
 Автоматически информирует главный компьютер 

(хост) о любых обнаруженных сбоях или других воз-
никших проблемах. 

 
(2) Блок преобразователя датчика (SENSOR) 
 Принимает входные сигналы от датчиков и передает 

их в функциональные блоки AI и DI. 
 
(3) Блок преобразователя ЖКД 
 Управляет отображением встроенного индикатора. 

(4) Служебный блок преобразователя 
 Определяет параметры, указанные ниже. 

Информация об устройстве, программная загрузка и 
регистрация и т.д. 

 
(5) Функциональный блок AI 
 Выдает сигналы, поступившие от блока преобразо-

вателя. 
 Выполняет масштабирование, демпфирование и т.д. 

 

 
(6) Функциональный блок DI 
 Предельный переключатель температуры. 

 
3.3 Логическое построение каждого 

блока 

 
 

Рисунок 3.1 Логическое построение каждого блока 
 
Перед началом работы требуется выполнить установку 
различных параметров, адресов узлов и тегов физиче-
ских устройств (PD), показанных на рисунке 3.1. 
 

3.4 Конфигурация разводки  
системы 

Количество устройств, которое можно подключить к од-
ной шине, и длина кабеля варьируются в зависимости от 
компоновочной схемы системы. При разработке системы 
для оптимальной реализации функциональных возможно-
стей устройств необходимо тщательно учесть как основ-
ные, так и общие конструктивные особенности. 
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4. Начало работы 
Работа шины Fieldbus полностью зависит от протокола 
цифровой связи и отличается по работе от обычной пе-
редачи сигнала 4–20 мА, и от протокола связи HART. Ре-
комендуется, чтобы начинающий пользователь приме-
нял устройства КИПиА в соответствии с процедурами, 
представленными в этом разделе. Представленные про-
цедуры предполагают, что устройства КИПиА будут уста-
новлены на стенд или в производственный цех. 
 
 

4.1 Подключение устройств 
Для работы с устройствами, подключенными к шине 
Fieldbus, требуется следующее: 

• Источник питания: 

Для шины Fieldbus требуется выделенный источник 
питания. Рекомендуется, чтобы мощность по току 
значительно превосходила суммарное значение мак-
симальных токов, потребляемых всеми устройствами 
(включая хост). Обычный источник постоянного тока 
не может использоваться для этих целей. 

• Оконечное сопротивление (терминатор): 

Для шины Fieldbus требуется два оконечных сопро-
тивления. За более подробной информацией об око-
нечных сопротивлениях, присоединяемых к хосту, об-
ращайтесь к поставщику. 

• Устройства КИПиА: 

Подключаются приборы YTA со связью по протоколу 
Fieldbus. Можно подключать два и больше приборов 
YTA или других устройств. 

• Главный компьютер (Хост): 

Используется для получения доступа к устройствам 
КИПиА. Выделенный хост (например, РСУ) использу-
ется для производственных линий, а выделенные 
средства связи используются для экспериментальных 
целей. Для работы с хостом, обращайтесь к руковод-
ствам для соответствующего хоста. В настоящем ру-
ководстве не содержится никакой подробной инфор-
мации о хосте. 

• Кабель: 

Используется для соединения устройств. Подробную 
информацию о кабельной проводке смотрите в доку-
менте “Техническая информации по Fieldbus” (TI 
38K3A01-01R). Для лабораторного или другого экспе-
риментального использования можно применять ви-
тую пару с сечением не менее 0,9 мм2, длиной от 
двух до трех метров и шагом витка в пределах 5 см. 
Конструкция концевой заделки зависит от типа ис-
пользуемого устройства. 

Для прибора YTA используется винтовой клеммный 
зажим M4. Для некоторых хостов требуется соедини-
тельный разъем. 

 
При составлении договора на поставку рекомендован-
ного оборудования, обращайтесь к фирме Yokogawa. 

Подключайте устройства, как показано на рисунке 4.1. 
Устанавливайте оконечное сопротивление на обоих кон-
цах канала связи с минимальной длиной ответвлений 
для подключения. 

Полярность сигнала должна соответствовать полярности 
источника питания. 
 
 
 

 
Рисунок 4.1 Кабельное подключение 
 

 ПРИМЕЧАНИЕ 
Для прибора YTA со связью по протоколу Fieldbus не ис-
пользуется клемма CHECK (ПРОВЕРКА). Не подсоеди-
няйте индикаторы КИПиА и контрольные измерительные 
устройства. Используйте прибор с перемычкой, установ-
ленной между клеммой (-) и клеммой CHECK. 

 
Прежде чем использовать средства (инструментарий) 
конфигурации Fieldbus, отличные от существующего хо-
ста, убедитесь, что они не оказывают влияния на функ-
ционирование контура, в котором все устройства уже 
установлены в рабочее состояние. При необходимости 
отсоедините соответствующий контур управления от 
шины. 
 

 ВАЖНО 
Подсоединение инструментальных средств конфигура-
ции Fieldbus к контуру при существующем хосте может 
вызвать путаницу данных, которая, в свою очередь мо-
жет привести к функциональному нарушению или отказу 
системы. 

 
  

Датчик

Источник 

питания

Fieldbus

Оконечное 

сопротивление

Хост

F0401.EPS

Оконечное 

сопротивление
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4.2 Установка хоста 
Чтобы активировать шину Fieldbus, необходимо сделать 
следующие установки для хоста. 
 

 ВАЖНО 
Не выключайте питание сразу же после выполнения 
установок. Когда параметры сохраняются в ЭСППЗУ, для 
повышения надежности выполняется резервирование. 
Если питание отключить в течение 60 секунд после вы-
полнения установки, то измененные параметры не со-
храняются и установки возвращаются к своим первона-
чальным значениям. 
 

Таблица 4.1 Рабочие параметры 
Обозна-
чение Параметр Описание и установки 

V (ST) Временной сег-
мент  

Установите значение не 
меньше 4. 

V (MID) Минимальное за-
паздывание 
между модулями 
данных прото-
кола (PDU)  

Установите значение не 
меньше 4. 

V (MRD) Максимальная за-
держка ответа 

Задайте время так, чтобы 
значение V (MRD) х V (ST) 
было не меньше 12. 

V (FUN) Первый неопра-
шиваемый узел  

Указывает на адрес, следую-
щий за адресным диапазо-
ном, используемым хостом. 
Установите значение не ме-
нее 0x15. 

V (NUN) Количество по-
следовательно 
идущих неопра-
шиваемых узлов  

Неиспользуемый адресный 
диапазон. Адрес YTA установ-
лен на заводе в 0xF3. За-
дайте этот адрес в пределах 
диапазона устройства BASIC, 
показанного на рисунке 4.2.  

 

 
 

Примечание 1: Мостовое устройство: Устройство связи, которое 
получает данные с одной или нескольких сетей 
H1. 

Примечание 2: Устройство LM: с функцией управления шиной 
(функция Link Master/Мастер связи) 

Примечание 3: Базовое устройство (BASIC): без функции управле-
ния шиной. 

Рисунок 4.2 Допустимый диапазон адресов 
 

 

4.3 Включение питания шины 
4.3.1 Экран встроенного индикатора 

при включении питания 
Включите питание хоста и шины. 
Для моделей с кодом встроенного индикатора “D”, на 
экране ЖКД отображаются все сегменты, а затем после-
довательно отображаются визуальные представления, 
показанные ниже. 
 

 
  

Не используется

0x00

0xF7
0xF8

0x0F
0x10

0x13
0x14

0xFB
0xFC

0xFF

V(FUN)

V(FUN)+V(NUN)

YTA(0xF3)

Устройство LM

Мостовое устройство

Неиспользуемые V(NUN)

Устройство BASIC

Адрес по умолчанию

Адрес портативного
устройства

Отображение переменной процесса

Отображение всех сегментов

↓

Название модели

↓

Протокол связи

Версия устройства

↓ 

Версия ПО

↓ 
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4.3.2 Подтверждение нормальной 
работы преобразователя 

Включите питание хоста и шины. Если индикатор не заго-
рается, проверьте полярность источника питания. 
Информация о приборе, включая тег PD, адрес узла и 
идентификатор (ID) прибора, описывается в листе, прило-
женном к преобразователю. На этом листе информация 
об устройстве приводится дважды. 
 

 
 

Рисунок 4.3 Лист с информацией об устройстве, прилагае-
мый к преобразователю YTA 

 

Если преобразователь не обнаружен, проверьте допусти-
мый диапазон адресов и полярность источника питания. 
Если адрес узла и тег физического устройства (PD) не ука-
заны при заказе, то на заводе устанавливается значение, 
принимаемое по умолчанию. Если одновременно подклю-
чено два преобразователя или больше со значениями, 
принимаемыми по умолчанию, то с хоста будет распознан 
только один преобразователь, так как оба преобразова-
теля имеют одинаковый начальный адрес. По отдельно-
сти подключите каждый преобразователь и установите 
для каждого из них свой собственный адрес. 

 

4.4 Интеграция DD 
Если хост поддерживает функцию DD (Описание устрой-
ства), то необходимо выполнить инсталляцию DD для 
преобразователя. Проверьте, имеет ли хост следующую 
директорию в своей установленной по умолчанию дирек-
тории DD. 
 
594543\0012 или 594543\0014 

(594543 - номер производителя фирмы Yokogawa 
Electric Corporation, 0014 является номером устрой-
ства YTA610, а 0012 является, соответственно, номе-
ром устройства YTA710) 

 
Если эта директория не обнаружена, значит для данного 
преобразователя DD не включено. Создайте указанную 
выше директорию, и скопируйте в нее файл DD 
(0m0n.ffo,0m0n.sym) (m, n – численные значения). В слу-
чае отсутствия файлов DD или файлов характеристик, их 
можно скачать с нашего веб-сайта. 

http://www.yokogawa.com/fld 

После установки DD в директории, на дисплей выво-
дятся имя и атрибуты всех параметров преобразователя. 
 

 
4.5 Установка параметров с  

использованием DTM 
При конфигурировании параметров с помощью 
FieldMate, используйте DTM (Управляющую программу 
типов устройств), показанную в Таблице 4.2. 
 

Таблица 4.2 DTM 

Название Название 
модели 

Тип 
устройства 

Версия 
устройства 

YTA610 DTM  YTA610  0x0014  1  
YTA710 DTM  YTA710  0x0012  2  

 
 
 
4.6 Считывание параметров 
Для считывания параметров преобразователя YTA выбе-
рите на экране хоста блок AI1 преобразователя и выпол-
ните считывание параметра OUT (ВЫХОД). На дисплей 
выводится текущее значение температуры, назначенной 
для блока AI1. При поставке для блока AI1 назначается 
вход от датчика 1. Проверьте, чтобы параметр 
MODE_BLOCK в функциональном блоке и блоке ресур-
сов был установлен в опцию Auto, увеличьте значение 
температуры, измеряемое датчиком 1, после чего еще 
раз выполните считывание параметра. На дисплей будет 
выдано новое присвоенное значение. 
  

DEVICE INFORMATION
Device ID : 5945430012XXXXXXXX

PD Tag : TT1001

Device Revision : X

Node Address : 0xf3

Serial No. : XXXXXXXXXXXXXXXXX

Physical Location :

Note:

Our Device Description Files and Capabilities Files available at

http://www.yokogawa.com/fld/ (English)   or

http://www.yokogawa.co.jp/fld/ (Japanese)

DEVICE INFORMATION
Device ID : 5945430012XXXXXXXX

PD Tag : TT1001

Device Revision : X

Node Address : 0xf3

Serial No. : XXXXXXXXXXXXXXXXX

Physical Location :

Note:

Our Device Description Files and Capabilities Files available at

http://www.yokogawa.com/fld/ (English)   or

http://www.yokogawa.co.jp/fld/ (Japanese)
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4.7 Непрерывная запись значений 
Если хост имеет функцию непрерывной записи показаний, 
используйте эту функцию для выдачи таблицы показаний 
(значений). В зависимости от используемого хоста, может 
оказаться необходимым установить расписание выполне-
ния функции Publish/Публикация (функция, осуществляю-
щая периодическую передачу показаний). 
 
 
4.8 Генерирование сигнализации 
Используя преобразователь, можно попытаться сгенери-
ровать сигнализацию. При этом на хост будет переда-
ваться сигнализация по блокам, сигнализация по преде-
лам выхода и сигнализация по обновлению. При генера-
ции сигнализации должны быть установлены Объект 
связи (Link Object) и Статический компонент VCR (VCR 
Static Entry). Для получения подробной информации по 
Объекту связи и Статическому компоненту VCR обрати-
тесь к разделам 5.6.1 Объект связи и 5.5.1 Установка 
VCR. 
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5. Конфигурация 
В этой главе содержится информация, о том как настро-
ить функции и работу прибора YTA для конкретного при-
менения. Так как к шине Fieldbus подключается несколько 
устройств, то при конфигурации системы необходимо учи-
тывать требования и установки для всех устройств. Прак-
тически, необходимо предпринять следующие шаги. 
 
(1) Построение сети 

Определяются подключаемые к шине Fieldbus устрой-
ства и проверяется мощность источника питания. 

 
(2) Определение сети 

Для всех устройств определяются теги и адреса уз-
лов. 

 
(3) Определение сочетаний функциональных блоков 

Определяется методика взаимодействия между 
всеми функциональными блоками. 

 
(4) Установка тегов и адресов 

Для каждого устройства устанавливается тег физиче-
ского устройства (PD) и адрес узла. 

 
(5) Установка связи 

Устанавливается канал связи между параметрами 
связи и функциональными блоками. 

 
(6) Установка блоков 

Устанавливаются параметры для функциональных 
блоков. 

 
В следующем разделе последовательно рассматрива-
ется каждый шаг данной процедуры. Применение специа-
лизированных средств конфигурации позволяет значи-
тельно упростить эту процедуру. В настоящем разделе 
дается описание процедуры, назначаемой для хоста, 
имеющего относительно простые функции. Если прибор 
YTA используется, как Мастер связи (Link Master), смот-
рите Приложение 6. 
 

 

5.1 Построение сети 
Выберите устройства, которые будут подключаться к 
сети Fieldbus. Для работы шины Fieldbus требуются сле-
дующие устройства. 

• Источник питания: 

Для работы шины Fieldbus требуется выделенный ис-
точник питания. Рекомендуется, чтобы его мощность 
по току значительно превышала суммарное значение 
токов, потребляемых всеми устройствами (включая 
хост) Обычный источник постоянного тока (DC) не мо-
жет использоваться для этих целей. 

• Оконечное сопротивление 

Для шины Fieldbus требуются два оконечных сопро-
тивления. Более подробную информацию об оконеч-
ных сопротивлениях, подсоединяемых к хосту, запра-
шивайте у поставщиков. 

• Устройства КИПиА 

Подсоедините устройства низовой автоматики КИ-
ПиА, необходимые для аппаратного обеспечения. 
Приборы YTA проходят проверку на взаимодействие, 
выполняемую Fieldbus Foundation. Чтобы правильно 
запустить в работу шину Fieldbus, рекомендуется, 
чтобы используемые устройства удовлетворяли тре-
бованиям указанного выше теста. 

• Хост 

Используется для получения доступа к устройствам 
КИПиА. Необходимо минимум одно устройство с 
функцией управления шиной. 

• Кабель 

Используется для подключения устройств. Более по-
дробную информацию по кабельному подсоединению 
контрольно-измерительных приборов смотрите в доку-
менте TI 38K3A01-01R «Техническая информация по 
шине Fieldbus». Обеспечьте достаточную длину кабеля 
для подключения всех устройств. Для кабельных от-
ветвлений к низовым устройствам используйте клемм-
ные колодки или соединительную коробку (в зависимо-
сти от требований). 

 
Сначала проверьте мощность источника питания. Мощ-
ность источника питания должна быть больше суммы 
максимальных токов, потребляемых всеми устройствами, 
подключаемыми к шине Fieldbus. Максимальный потреб-
ляемый ток (напряжение источника питания от 9 В до 32 
В) для прибора YTA составляет 15 мА. Кабель, использу-
емый для ответвлений, должен быть по возможности ми-
нимальной длины. 
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5.2 Определение сети 
Прежде чем подключать устройства к шине Fieldbus, опреде-
лите сеть Fieldbus. Для всех устройств (за исключением та-
ких пассивных устройств, как оконечные сопротивления) 
назначьте теги PD и адреса узлов. 
Тег PD (физического устройства) - это тот же самый тег, 
что обычно используется для устройства. Для его опреде-
ления можно использовать не более 32 буквенно-цифро-
вых символов. При необходимости в качестве раздели-
теля можно использовать дефис. 
Адрес узла используется для задания устройств, принимаю-
щих участие в организации связи. Так как данные являются 
слишком длинными для тега PD, то для организации связи 
вместо тега PD хост использует адрес узла. Адрес узла 
можно установить в диапазоне от 20 до 247 (или в шестна-
дцатиричной системе от 14 до F7). Адрес устройства LM с 
функцией управления шиной (функция Мастера Связи/Link 
Master) назначается, начиная с меньшего номера (20), а ад-
реса других устройств (БАЗОВЫХ/BASIC), не имеющих 
функции управления шиной, назначаются, соответственно 
ближе к большому номеру (247). Установите YTA в диапазон 
БАЗОВЫХ/BASIC устройств. Если 
прибор YTA используется, как Мастер Связи, то установите 
его в диапазон устройств LM. Установите диапазон адресов, 
которые будут использоваться для устройства LM. Устано-
вите следующие параметры. 
 

Таблица 5.1 Параметры установки диапазона адресов 

Обозна-
чение Параметры Описание 

V (FUN) Первый неопрашива-
емый узел 

Указывает адрес, следую-
щий за диапазоном адре-
сов, используемых для 
хоста или другого устрой-
ства LM. 

V (NUN) Количество последо-
вательно располо-
женных неопрашива-
емых узлов 

Диапазон неиспользуе-
мых адресов. 

 

Устройства в пределах диапазона адресов, записанных 
на рисунке 5.1, как “Неиспользуемые”, не могут использо-
ваться на шине Fieldbus. Для других диапазонов адресов 
проводится периодическая проверка диапазона, чтобы 
определить, когда устанавливается новое устройство. 
Следует внимательно следить за сохранением диапазона 
неиспользуемых устройств как можно более узким, чтобы 
уменьшить нагрузку на шину Fieldbus. 

 

 
 

Рисунок 5.1 Допустимый диапазон для адресов узла 

 

Чтобы обеспечить стабильную работу шины Fieldbus, 
определите рабочие параметры и установите их для 
устройств LM. При установке параметров, указанных в 
Таблице 5.2, следует использовать наихудшие значения 
для всех устройств, которые будут подключаться к одной 
шине Fieldbus. Более подробную информацию смотрите в 
характеристиках каждого устройства. В Таблице 5.2 приво-
дятся характеристики для приборов YTA. 
 

Таблица 5.2 Значения рабочих параметров для YTA, кото-
рые должны быть установлены для 
устройств LM  

Обозна-
чение Параметры Описание и установки 

V (ST) Временной 
сегмент 

Указывает время, необходимое для 
немедленного ответа на запрос 
устройства. Единицей измерения 
времени является байт (256 мкс). 
Для всех устройств установите мак-
симальную характеристику. Для 
датчика установите значение не 
меньше 4. 

V (MID) Минимальная 
задержка 
между PDU 
 

Минимальное значение для интер-
валов передачи данных. Единицей 
измерения времени является байт 
(256 мкс). Для всех устройств уста-
новите максимальную характери-
стику. Для датчика установите зна-
чение не меньше 4. 

V (MRD) Максималь-
ная задержка 
ответа 

Максимальное время задержки до 
регистрации ответа. В качестве 
единицы времени берется времен-
ной сегмент: устанавливайте значе-
ние таким образом, чтобы  
 значение V (MRD) × V (ST) явля-
лось максимальным значением ха-
рактеристики для всех устройств. 
Для YTA эта установка должна 
быть не меньше 12. 

 
  

0xF7
0xF8

0xFB
0xFC

0xFF

V(FUN)

V(FUN)+V(NUN)

Устройство LM

Неиспользуемые V(NUN)

Устройство BASIC

Адрес по умолчанию

Адрес портативного
устройства

Не используется

0x00

0x10

0x14

Мостовое устройство
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5.3 Определение комбинирования 
функциональных блоков 

Выполняется комбинирование параметров входа / вы-
хода для функциональных блоков. Для приборов YTA 
подлежат комбинированию выходной параметр (OUT) че-
тырех блоков AI, выходной параметр (OUT_D) четырех 
блоков DI и блок ПИД (PID). При необходимости они объ-
единяются с входом управляющего блока. Практически 
установки записываются в объект связи прибора YTA; бо-
лее подробную информацию смотрите в Разделе 5.6 
“Установка блока”. Вместо того чтобы подсоединять вы-
ход блока YTA к другим блокам, можно также считывать 
значения с хоста через регулярные интервалы времени. 

Комбинированные блоки должны функционировать син-
хронно с другими блоками по расписанию (графику) 
связи. В этом случае выполните изменение графика YTA 
в соответствии со следующей таблицей. Представлен-
ные в таблице значения в скобках являются заводскими 
установками. 

Таблица 5.3 График выполнения функциональных блоков 
YTA 

Индекс Параметры Установка (В скобках завод-
ская установка) 

269 
(SM) 

 

MACROCYCLE_ 
DURATION 

Период цикла (MACROCYCLE) 
управления или измерения.  
Единица измерения 1/32 мс. 
(16000 = 0,5 с) 

351 
(SM) 

 

FB_START_ENTRY.1 Время запуска блока AI1. 
Время, истекшее с момента 
запуска MACROCYCLE, зада-
ется в 1/32 мс. (0 = 0 с) 

352 до 
380 
(SM) 

FB_START_ENTRY.2 
до 

FB_START_ENTRY.30 

Не используется. 

 
 
В Таблице 5.4 показано максимальное время выполне-
ния функциональных блоков прибора YTA. 

 

Таблица 5.4 Время выполнения функциональных блоков 
YTA 

Функциональный блок Время выполнения (мс) 
AI 30 
DI 30 
SC 30 
IS 30 
AR 30 
PID 45 

 

 
Планирование связи при комбинации со следующим 
функциональным блоком организуется таким образом, 
чтобы его работа начиналась после истечения интервала 
времени, превышающего 100 мс. Ни при каких обстоя-
тельствах два функциональных блока прибора YTA не 
должны выполняться одновременно (т.е. перекрываться 
время выполнения). 

На рисунке 5.3 показан пример расписания (последова-
тельности действий) для контура, представленного на ри-
сунке 5.2. 

 
Рисунок 5.2 Пример контура соединения функциональных 

блоков двух YTA с другими приборами 
 
 

 
Рисунок 5.3 График работы функциональных блоков и гра-

фик организации связи 
 
 
Если период управления (макроцикл) установлен более 
чем на 4 секунды, то следующие интервалы необходимо 
установить на значение, превышающее 1% от периода 
управления. 
 
– Интервал между «завершением работы блока»  

и «началом передачи CD из LAS» 
– Интервал между «завершением работы блока»  

и «началом исполнения следующего блока» 
  

TIC100

TC200

TV200
TT 200

YTA

#2

TT100

YTA

#1

TT100

TIC100

TC200 TV200

TT200

График работы
функционального

блока

График связи

OUT IN

OUT

CAS_IN
BKCAL_OUT

BKCAL_IN

BKCAL_IN

BKCAL_OUT

IN

Внеплановая связь

Плановая связь

Макроцикл (период управления)
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5.4 Установка тегов и адресов 
В этом разделе рассматриваются шаги процедуры уста-
новки тегов физических устройств (PD) и адресов узлов в 
приборе YTA. Как показано на рисунке 5.4, устройства 
Fieldbus могут находиться в трех состояниях и если со-
стояние отличается от самого нижнего состояния 
SM_OPERATIONAL, то не функционирует ни один функ-
циональный блок. Прибор YTA должен быть переведен в 
это состояние при изменении тега или адреса. 
 

 
Рисунок 5.4 Переход состояния при установке тега PD и ад-

реса узла. 
 
 
Прибор YTA имеет тег физического устройства (TT1001) 
и адрес узла (243, или в шестнадцатиричной системе 
0хF3), которые устанавливаются при поставке с завода, 
если не было указано другое. Чтобы изменить только ад-
рес узла, сначала сотрите адрес, а затем установите но-
вый адрес узла. Чтобы установить тег физического 
устройства (PD), сначала сотрите адрес узла и тег PD, 
затем снова установите тег PD и адрес узла. 
 
Устройства, адреса которых были стерты, получат адрес, 
используемый по умолчанию (произвольно выбранный из 
диапазона от 248 до 251, или в шестнадцатиричной си-
стеме от F8 до FB). Кроме того, чтобы правильно опреде-
лить устройство, необходимо задать идентификатор (ID) 
устройства. ID устройства для YTA610 определяется как 
5945430014xxxxxxxx, а для YTA710 определяется как 
5945430012xxxxxxxx. (Обозначение xxxxxxxx в конце ука-
занного выше идентификатора устройства соответствует 
8 буквенно-цифровым символам). 

 

5.5 Установка связи 
Чтобы установить функцию связи, необходимо изменить 
базу данных, находящуюся в SM-VFD. 
 
 
5.5.1  Установка VCR 
Необходимо установить VCR (Виртуальное отношение 
связи), которое определяет вызываемую сторону (адре-
сата) для связи и ресурсов. Прибор YTA имеет 38 VCR, 
назначение которых можно изменять, за исключением 
первого VCR, которое используется для управления. 

Прибор YTA имеет VCR четырех типов: 

VCR сервера (QUB) 
Сервер отвечает на запросы от хоста. Для организа-
ции этой связи требуется обмен данными. Такой тип 
связи называется QUB (Двунаправленный, иниции-
руемый пользователем с организацией очереди) 
VCR. 

VCR источника (QUU) 
Источник распространяет сигнализации или тренды 
на другие устройства. Такой тип связи называется 
QUU (Однонаправленный, инициируемый пользова-
телем с организацией очереди) VCR. 

VCR сервера публикаций (BNU) 
Сервер публикаций передает выход блока AI и 
блока DI на другие функциональные блоки. Такой 
тип связи называется BNU (Однонаправленный, ини-
циируемый сетью, с буферизацией) VCR. 

VCR абонента (BNU) 
Абонент получает выходные значения от других 
функциональных блоков с помощью ПИД-блока. 

VCR сервера может отвечать на запросы от VCR клиента 
(QUB) после того, как клиент успешно инициирует под-
ключение к серверу. VCR источника передает данные без 
установки связи. VCR приемника (QUU) на другом 
устройстве может принять их, если приемник соответ-
ствующим образом сконфигурирован. VCR сервера пуб-
ликаций передает данные при запросе от LAS. Связь в 
явном виде устанавливается от VCR (нескольких) або-
нентов (BNU), таким образом, абоненты знают формат 
передаваемых данных. 

Каждое VCR имеет список параметров, представленный 
в Таблице 5.5. Все параметры должны меняться одно-
временно для каждого VCR, так как изменение отдель-
ного параметра может привести к возникновению проти-
воречий в работе.   

UNINITIALIZED

[НЕИНИЦИАЛИЗИРОВАНО]

(Не установлены ни теги, ни адреса)

Стереть тег  Установить тег

INITIALIZED

[ИНИЦИАЛИЗИРОВАНО]

(Установлен только тег)

SM_OPERATIONAL

(Тег и адрес сохранены, и

функциональный блок

может выполняться)

Стереть адрес Установить адрес
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Таблица 5.5 Статические компоненты VCR 

Под- ин-
декс Параметр Описание 

1 FasArTypeAndRole Указывает на тип и роль связи 
(VCR). Для YTA используется следу-
ющие четыре типа: 
0x32: Сервер (Отвечает на запрос от 

хоста) 
0x44: Источник (Передает сигнали-

зацию или тренд) 
0x66: Сервер публикаций  

(Посылает выход блока AI на 
другие блоки) 

0x76: Абонент (Принимает выходы 
других блоков с помощью 
блока ПИД) 

2 FasDllLocalAddr Устанавливает локальный адрес для 
задания VCR в YTA. Диапазон от 20 
до F7 в шестнадцатиричной си-
стеме. 

3 FasDllConfigured 
RemoteAddr 

Устанавливает адрес узла адресата 
связи и адрес (DLSAP или DLCEP), 
используемый для определения 
VCR по этому адресу. Для DLSAP 
или DLCEP, используется диапазон 
от 20 до F7 в шестнадцатиричной 
системе. Адреса в Подиндексах 2 и 
3 необходимо установить на то же 
значение VCR, что определено для 
адресата (локальный и удаленный 
реверсируются). 

4 FasDllSDAP Определяет качество связи. Обычно 
устанавливается один из следующих 
типов. 
0x2B: Сервер 
0x01: Источник (Сигнализация) 
0x03: Источник (Тренд) 
0x91: Сервер публикаций / Абонент 

5 FasDllMaxConfirm 
DelayOnConnect 

Для установки связи, максимальное 
время ожидания ответа вызываемой 
стороны устанавливается в мс. 
Обычно устанавливается значение 
60 секунд (60000). 

6 FasDllMaxConfirm 
DelayOnData 

Для запроса данных, максимальное 
время ожидания ответа вызываемой 
стороны устанавливается в мс. 
Обычно устанавливается значение 
60 секунд (60000). 

7 FasDllMaxDlsduSize Задает максимальный размер 
блока данных обслуживания DL 
(DLSDU). Для VCR Сервера и 
тренда устанавливается 256, а для 
других VCR устанавливается 64. 

8 FasDllResidual 
ActivitySupported 

Определяет контролируемость со-
единения. Для Сервера устанавли-
вается TRUE (0xff). Этот параметр 
не используется для другой связи. 

9 FasDllTimeliness 
Class 

Не используется для YTA. 

10 FasDllPublisherTime 
WindowSize 

Не используется для YTA. 

11 FasDllPublisher 
SynchronizaingDlcep 

Не используется для YTA. 

 

 

 
Под-ин-

декс Параметр Описание 

12 FasDllSubsriberTime 
WindowSize 

Не используется для YTA. 

13 FasDllSubscriber 
SynchronizationDlcep 

Не используется для YTA. 

14 FmsVfdId Устанавливает VFD для YTA, кото-
рые будут использоваться. 
 0х1 VFD управления системой/сетью 
 0х1234 VFD функционального 

блока 

15 FmsMaxOutstanding 
ServiceCalling 

Устанавливает 0 для Сервера. Не ис-
пользуется для других приложений. 

16 FmsMaxOutstanding 
ServiceCalled 

Устанавливает 1 для Сервера. Не ис-
пользуется для других приложений. 

17 FmsFeatures Supported Указывает тип сервисных  
услуг на уровне приложений.  
В YTA устанавливается автоматиче-
ски в соответствии с характером при-
менения (приложения) 

 
VCR имеют заводские установки, как показано в приве-
денной ниже таблице. 
 

Таблица 5.6 Список VCR  

Индекс 
(SM) 

Номер 
VCR Заводская установка 

402 1 Для управления системой (фиксировано)  
403 2 Сервер (LocalAddr = 0xF3) 
404 3 Сервер (LocalAddr = 0xF4) 
405 4 Сервер (LocalAddr = 0xF7) 
406 5 Источник тренда (LocalAddr = 0x07,  

Remote Address/Удаленный адрес =0x111) 
407 6 Сервер публикаций для AI1 (LocalAddr = 0x20) 
408 7 Источник сигнализации (LocalAddr = 0x07, Remote 

Address/Удаленный адрес =0x110) 
409 8 Сервер (LocalAddr = 0xF9) 

410 до 
439 

9 до 38 Не используется 

 
5.5.2 Управление работой 

функционального блока 
В соответствии с инструкциями, представленными в Раз-
деле 5.3, установите цикл и график выполнения функцио-
нальных блоков.   
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5.6 Установка блока 
Установите параметры для VFD функционального блока. 
 
5.6.1 Объект связи 
Объект связи объединяет данные, свободно посланные 
функциональным блоком с VCR. Прибор YTA имеет 45 
объектов связи. Один объект связи определяет одну ком-
бинацию. Каждый объект связи имеет параметры, пере-
численные в Таблице 5.7. 

Для каждого VCR параметры должны меняться одновре-
менно, так как изменения, сделанные для каждого отдель-
ного параметра, могут привести к возникновению противо-
речий в работе. 

Таблица 5.7 Параметры объекта связи 

Под- ин-
декс Параметр Описание 

1 LocalIndex Устанавливает индекс объединяемых пара-
метров функционального блока; устанавли-
вает “0” для тренда и сигнализации. 

2 VcrNumber Устанавливает индекс объединяемых VCR. 
Если установлено “0”, то этот объект связи 
не используется. 

3 RemoteIndex Не используется в YTA. Устанавливается на 
“0”. 

4 ServiceOperation Устанавливает одно из следующих значе-
ний. Устанавливает только одно значение 
для сигнализации или тренда для каждого 
объекта связи. 
0: Не определено 
2: Сервер публикаций 
3: Абонент 
6: Сигнализация 
7: Тренд 

5 StaleCountLimit Устанавливает максимальное число после-
довательно пришедших неправильных зна-
чений входа, которые можно принять, 
прежде чем состояние входа устанавлива-
ется в BAD (Плохо). Чтобы избежать ненуж-
ного перехода состояния, вызванного не-
правильным приемом данных абонентом, 
установите этот параметр на значение не 
меньше “2”. 

45 объектов связи на заводе не устанавливаются. 
 
5.6.2 Объект тренда 
Существует возможность установить параметры таким 
образом, чтобы функциональный блок автоматически пе-
редавал тренд. Прибор YTA имеет десять объектов 
тренда, шесть из которых используются для трендов па-
раметров аналогового режима, и четыре используются 
для трендов параметров дискретного режима. Один объ-
ект тренда определяет тренд одного параметра. 

Каждый объект тренда имеет параметры, перечисленные 
в Таблице 5.8. Первые четыре параметра представляют 
собой элементы, которые должны быть установлены. 

 

Таблица 5.8 Параметры для объектов тренда 

Под- ин-
декс Параметр Описание 

1 Индекс блока Устанавливается ведущий индекс функцио-
нального блока, который формирует тренд. 

2 Относительный ин-
декс параметра 

Устанавливает индекс параметров, форми-
рующих тренд, по значению относительно 
начала функционального блока. 

3 Тип выборки Определяет порядок получения тренда. Вы-
брать можно один из следующих двух ти-
пов: 
 1: Выборка осуществляется во время вы-

полнения функционального блока. 
 2: Выбираются средние значения 

4 Интервал выборки Задаются интервалы выборки в единицах 
измерения 1/32 мс. Устанавливается цело-
численный множитель цикла выполнения 
функционального блока. 

5 Последнее обнов-
ление 

Время последней выборки. 

6–21 Список состояний Компонент состояний выбранного пара-
метра. 

22–37 Список выборок Компонент данных выбранного параметра. 

 
Пять объектов тренда имеют заводские установки, как 
показано в Таблице 5.9. 
 

Таблица 5.9 Заводские установки объекта тренда 

Индекс Параметр Заводские установки 

32000 до 32005 TREND_FLT.1 до 
TREND_FLT.6 Не используются. 

32006 до 32010 TREND_DIS.1 до 
TREND_DIS.4  Не используется. 

 
5.6.3 Объект представления 
Этот объект предназначен для формирования групп па-
раметров в блоке. Одно из преимуществ формирования 
групп параметров заключается в уменьшении нагрузки 
при передаче данных. Прибор YTA имеет 4 Объекта 
Представления (View Objects) для каждого блока ресур-
сов (Resource block), блока преобразователя (Transducer 
block) и каждого функционального блока, и каждый Объ-
ект Представления (View Object) имеет параметры, пере-
численные в Таблицах с 5.11 по 5.16. 
Таблица 5.10 Назначение каждого объекта представления 

 Описание 

VIEW_1 Совокупность динамических параметров, необходимых 
оператору для работы с установкой. (PV, SV, OUT, 
Mode/Режим и т.д.) 

VIEW_2 Совокупность статических параметров, которые одновре-
менно должны быть показаны оператору установки 
(Range/Диапазон и т.д.) 

VIEW_3 Совокупность всех динамических параметров 

VIEW_4 Совокупность статических параметров для конфигурации 
или техобслуживания 
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Таблица 5.11 Объект представления для блока ресурсов 

Относит. 
индекс 

Обозначение 
параметра 

VIEW 
1 2 3 4 

1 ST_REV 2 2 2 2 
2 TAG_DESC     
3 STRATEGY    2 
4 ALERT_KEY    1 
5 MODE_BLK 4  4  
6 BLOCK_ERR 2  2  
7 RS_STATE 1  1  
8 TEST_RW     
9 DD_RESOURCE     
10 MANUFAC_ID    4 
11 DEV_TYPE    2 
12 DEV_REV    1 
13 DD_REV    1 
14 GRANT_DENY  2   
15 HARD_TYPES    2 
16 RESTART     
17 FEATURES    2 
18 FEATURE_SEL  2   
19 CYCLE_TYPE    2 
20 CYCLE_SEL  2   
21 MIN_CYCLE_T    4 
22 MEMORY_SIZE    2 
23 NV_CYCLE_T  4   
24 FREE_SPACE  4   
25 FREE_TIME 4  4  
26 SHED_RCAS  4   
27 SHED_ROUT  4   
28 FAULT_STATE 1  1  
29 SET_FSTATE     
30 CLR_FSTATE     
31 MAX_NOTIFY    1 
32 LIM_NOTIFY  1   
33 CONFIRM_TIME  4   
34 WRITE_LOCK  1   
35 UPDATE_EVT     
36 BLOCK_ALM     
37 ALARM_SUM 8  8  
38 ACK_OPTION    2 
39 WRITE_PRI    1 
40 WRITE_ALM     
41 ITK_VER    2 
42 COMPATIBILITY_REV     
43 CAPABILITY_LEV      
44 FD_VER     2 
45 FD_FAIL_ACTIVE  4  4  
46 FD_OFFSPEC_ACTIVE  4  4  
47 FD_MAINT_ACTIVE  4  4  
48 FD CHECK_ACTIVE  4  4  
49 FD_FAIL_MAP     4 
50 FD_OFFSPEC_MAP     4 
51 FD_MAINT_MAP    4 
52 FD_CHECK_MAP     4 
53 FD_FAIL_MASK     4 
54 FD_OFFSPEC_MASK     4 
55 FD_MAINT_MASK     4 
56 FD_CHECK_MASK     4 
57 FD_FAIL_ALM      

 

 
 

Относит. 
индекс 

Обозначение 
параметра 

VIEW 
1 2 3 4 

58 FD_OFFSPEC_ALM     
59 FD_MAINT_ALM      
60 FD_CHECK_ALM     
61 FD_FAIL_PRI    1 
62 FD_OFFSPEC_PRI     1 
63 FD_MAINT_PRI    1 
64 FD_CHECK_PRI    1 
65 FD_SIMULATE   9  
66 FD_RECOMMEN_ACT 2  2  
67 FD_EXTENDED_ACTIVE_1     
68 FD_EXTENDED_ACTIVE_2     
69 FD_EXTENDED_ACTIVE_3     
70 FD_EXTENDED_ACTIVE_4     
71 FD_EXTENDED_ACTIVE 5     
72 FD_EXTENDED_ACTIVE_6     
73 FD_EXTENDED_ACTIVE_7     
74 FD_EXTENDED_ACTIVE_8     
75 FD_EXTENDED_MAP_1      
76 FD_EXTENDED_MAP_2      
77 FD_EXTENDED_MAP_3      
78 FD_EXTENDED_MAP_4      
79 FD_EXTENDED_MAP_5      
80 FD_EXTENDED_MAP_6      
81 FD_EXTENDED_MAP_7      
82 FD_EXTENDED_MAP_8      
83 DEVICE_CONDITION_ACTIVE_1      
84 DEVICE_CONDITION_ACTIVE_2      
85 DEVICE_CONDITION_ACTIVE_3      
86 DEVICE_CONDITION_ACTIVE_4      
87 DEVICE_CONDITION_ACTIVE_5      
88 DEVICE_CONDITION_ACTIVE_6      
89 DEVICE_CONDITION_ACTIVE_7      
90 DEVICE_CONDITION_ACTIVE_8      
91 SOFTWARE_REV      
92 WRITE_LOCK_LEVEL      
      
 Всего в байтах 40 30 49 69 
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Таблица 5.12 Объект представления для блока преобразователя датчика 

Относит. 
индекс 

Обозначение 
параметра 

VIEW 

1 2 3 4_1 4_2 4_3 4_4 
1 ST_REV 2 2 2 2 2 2 2 
2 TAG_DESC        
3 STRATEGY    2    
4 ALERT_KEY    1    
5 MODE_BLK 4  4     
6 BLOCK_ERR 2  2     
7 UPDATE_EVT        
8 BLOCK_ALM        
9 TRANSDUCER_DIRECTORY        
10 TRANSDUCER_TYPE 2 2 2 2    
11 TRANSDUCER_TYPE_VER 2 2 2 2    
12 XD_ERROR 1  1     
13 COLLECTION_DIRECTORY        
14 PRIMARY_VALUE_TYPE_1  2      
15 PRIMARY_VALUE_1 5  5     
16 PRIMARY_VALUE_RANGE_1    11    
17 CAL_POINT_HI_1  4      
18 CAL_POINT_LO_1  4      
19 CAL_MIN_SPAN_1    4    
20 CAL_VALUE_1 5  5     
21 CAL_UNIT_1    2    
22 XD_OPTS  4      
23 SENSOR_TYPE_1    2    
24 SENSOR_RANGE_1    11    
25 SENSOR_SN_1    32    
26 SENSOR_CAL_METHOD_1    1    
27 SENSOR_CAL_LOC_1     32   
28 SENSOR_CAL_DATE_1     7   
29 SENSOR_CAL_WHO_1     32   
30 SENSOR_CONNECTION_1     1   
31 PRIMARY_VALUE_TYPE_2  2      
32 PRIMARY_VALUE_2 5  5     
33 PRIMARY_VALUE_RANGE_2     11   
34 CAL_POINT_HI_1  4      
35 CAL_POINT_LO_1  4      
36 CAL_MIN_SPAN_1     4   
37 CAL_VALUE_1 5  5     
38 CAL_UNIT_1     2   
39 SENSOR_TYPE_2     2   
40 SENSOR_RANGE_2      11  
41 SENSOR_SN_2      32  
42 SENSOR_CAL_METHOD_2      1  
43 SENSOR_CAL_LOC_2      32  
44 SENSOR_CAL_DATE_2      7  
45 SENSOR_CAL_WHO_2       32 
46 SENSOR_CONNECTION_2       1 
47 CAL_POINT_RESET     1   
48 CONSTANT_CJC_TEMP      4   
49 CONSTANT_CJC_UNIT      2   
50 CJC_SELECT      1   
51 SENSOR1_DAMP  4      
52 WIRING_RESISTANCE_1      4   
53 SENSOR1_MATCH_ICE_A         
54 SENSOR1_MATCH_ICE_B         
55 SENSOR1_MATCH_ICE_C         
56 SENSOR1_MATCH_ICE_R0        
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Относит. 
индекс 

Обозначение 
параметра 

VIEW 
1 2 3 4_1 4_2 4_3 4_4 

57 SENSOR1_MATCH_CVD_ALPHA        
58 SENSOR1_MATCH_CVD_DELTA         
59 SENSOR1_MATCH_CVD_BETA         
60 SENSOR1_MATCH_CVD_R0         
61 SENSOR2_DAMP   4      
62 WIRING_RESISTANCE_2        4 
63 SENSOR2_MATCH_IEC_A         
64 SENSOR2_MATCH_IEC_A         
65 SENSOR2_MATCH_IEC_A         
66 SENSOR2_MATCH_IEC_R0         
67 SENSOR2_MATCH_CVD_ALPHA         
68 SENSOR2_MATCH_CVD_DELTA         
69 SENSOR2_MATCH_CVD_BETA         
70 SENSOR2_MATCH_CVD_R0         
71 SENSOR1_VALUE  5  5     
72 SENSOR1_UNIT     2    
73 SENSOR1_TERMINAL_VALUE  5  5     
74 SENSOR1_TERMINAL_UNIT     2    
75 TERMINAL_VALUE  5  5     
76 TERMINAL_UNIT     2    
77 TERMINAL_DAMP   4      
78 SENSOR2_VALUE  5  5     
79 SENSOR2_UNIT     2    
80 SENSOR2_TERMINAL_VALUE  5  5     
81 SENSOR2_TERMINAL_UNIT     2    
82 SENSOR1_SENSOR2_VALUE  5  5     
83 SENSOR1_SENSOR2_UNIT     2    
84 SENSOR2_SENSOR1_VALUE  5  5     
85 SENSOR2_SENSOR1_UNIT     2    
86 AVERAGE_VALUE  5  5     
87 AVERAGE_UNIT     2    
88 BACKUP_VALUE  5  5     
89 BACKUP_UNIT     2    
90 SENSOR_RECOVER         
91 BACKUP_STATE    1     
92 LIMSW_1_VALUE_D  2  2     
93 LIMSW_1_TARGET   1      
94 LIMSW_1_SETPOINT   4      
95 LIMSW_1_ACT_DIRECTION     1    
96 LIMSW_1_HYSTERESIS     4    
97 LIMSW_1_UNIT         
98 LIMSW_2_VALUE_D  2  2     
99 LIMSW_2_TARGET   2      

100 LIMSW_2_SETPOINT   4      
101 LIMSW_2_ACT_DIRECTION     1    
102 LIMSW_2_HYSTERESIS     4    
103 LIMSW_2_UNIT         
104 LIMSW_3_VALUE_D  2  2     
105 LIMSW_3_TARGET   1      
106 LIMSW_3_SETPOINT   4      
107 LIMSW_3_ACT_DIRECTION     1    
108 LIMSW_3_HYSTERESIS     4    
109 LIMSW_3_UNIT         
110 LIMSW_4_VALUE_D  2  2     
111 LIMSW_4_TARGET   1      
112 LIMSW_4_SETPOINT   4      
113 LIMSW_4_ACT_DIRECTION     1    
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Относит. 
индекс 

Обозначение 
параметра 

VIEW 
1 2 3 4_1 4_2 4_3 4_4 

114 LIMSW_4_HYSTERESIS     4    
115 LIMSW_4_UNIT         
116 SENSOR1_RP23         
117 SENSOR1_RC1         
118 SENSOR1_RC2         
119 SENSOR1_RC3         
120 SENSOR1_RC4         
121 SENSOR2_RP43         
122 SENSOR2_RC3         
123 SENSOR2_RC4         

124*1 SENSOR1_TC_SHORT_THR         
125*1 SENSOR2_TC_SHORT_THR         
126*1 SENSOR1_RTD_CORR_THR         
127*1 SENSOR2_RTD_CORR_THR         
128 DRIFT_UNIT         
129 DRIFT_THR         

130*1 SENSOR1_TEMP_CYCLE         
131*1 SENSOR2_TEMP_CYCLE         
132*1 TEMP_CYCLE_UNIT         
133*1 UPPER_TEMP_CYCLE_THR         
134*1 LOWER_TEMP_CYCLE_THR         
135*1 CYCLE_COUNT_THR         
136*1 CYCLE_COUNT_RESET         
137 TC_ELECTRIC_1_25         
138 TC_ELECTRIC_26_50         
139 TC_TEMPERATURE_1_25         
140 TC_TEMPERATURE_26_50         
141 TC_VALID_POINT         
142 EXTRA_SPEC         
143 SENSOR_STATUS_MASK_1         
144 SENSOR_STATUS_MASK_2         
145 SENSOR_STATUS_MASK_3         
146 SENSOR_STATUS_MASK_4         
147 SENSOR_STATUS_MASK_5         
148 SENSOR_STATUS_MASK_6         
149 SENSOR_STATUS_MASK_7         
150 SENSOR_STATUS_MASK_8         

         
 Всего в байтах 86 62 36 72 105 85 29 

*1: Применяется только для YTA710. 
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Таблица 5.13 Объект представления для блока преобра-
зователя ЖКД 

Относит. 
индекс 

Обозначение 
параметра 

VIEW 
1 2 3 4 

1 ST_REV 2 2 2 2 
2 TAG_DESC     
3 STRATEGY    2 
4 ALERT_KEY    1 
5 MODE_BLK 4  4  
6 BLOCK_ERR 2  2  
7 UPDATE_EVT     
8 BLOCK_ALM     
9 TRANSDUCER_DIRECTORY     

10 TRANSDUCER_TYPE 2 2 2 2 
11 TRANSDUCER_TYPE_VER 2 2 2 2 
12 XD_ERROR 1  1  
13 COLLECTION_DIRECTORY     
14 DISPLAY_OUT_1    1 
15 DISPLAY_OUT_2     
16 INFO_SEL    1 
17 BAR_GRAPH_SELECT    1 
18 DISPLAY_CYCLE    1 
19 SQUAWK    1 
      
 Всего в байтах 13 6 14 13 

 
 

 

Таблица 5.14 Объект представления для служебного 
блока преобразователя.  

Относит. 
индекс 

Обозначение 
параметра 

VIEW 
1 2 3 4 

1 ST_REV 2 2 2 2 
2 TAG_DESC     
3 STRATEGY    2 
4 ALERT_KEY    1 
5 MODE_BLK 4  4  
6 BLOCK_ERR 2  2  
7 UPDATE_EVT      
8 BLOCK_ALM      
9 TRANSDUCER_DIRECTORY      

10 TRANSDUCER_TYPE  2 2 2 2 
11 TRANSDUCER_TYPE_VER  2 2 2 2 
12 XD_ERROR  1  1  
13 COLLECTION_DIRECTORY      
15 DEVICE_SN     32 
16 SPECIAL_ORDER_ID     32 
17 MANUFAC_DATE     32 
18 MS_CODE1      
19 MS_CODE2      
20 MS_CODE3      
21 SOFTWARE_DESC      
22 SIM_ENABLE_MSG    32  
23 SOFTDL_PROTECT    1 
24 SOFTDL_ERROR    2  
25 SOFTDL_COUNT      
26 SOFTDL_ACT_AREA      
27 CAPABILITY_CONFIG      
28 SI_CONTROL_CODES     1 
46 MODEL      
47 MODULE_SN      
48 OPERATE_TIME      
49 OPERATE_SERVICE      
50 TWO_SENSOR_IS     1 
51 SENSOR_MATCHING_IS     1 
52 ACCURATE_CJC_IS     1 
53 REVERSE_CALC_IS     1 
54 SOFTDL_IS     1 
55 SENSOR1_MAX      
56 SENSOR1_MIN      
57 SENSOR1_LOG_CLEAR      
58 SENSOR2_MAX      
59 SENSOR2_MIN      
60 SENSOR2_LOG_CLEAR      
61 SENSOR2_MIN      
62 TERMINAL_MIN      
78 FD_EXTENDED_LOG_NO      
79 FD_EXTENDED_LOG_TIME      
80 FD_EXTENDED_1_LOG      
81 FD_EXTENDED_2_LOG      
82 FD_EXTENDED_3_LOG      
83 FD_EXTENDED_4_LOG      
84 FD_EXTENDED_5_LOG      
85 FD_EXTENDED_6_LOG      
86 FD_EXTENDED_7_LOG      
87 FD_EXTENDED_8_LOG      
      
 Всего в байтах 13 6 47 107 
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Таблица 5.15 Объект представления для функциональ-
ного блока AI 

 

Относит. 
индекс 

Обозначение 
параметра 

VIEW 
1 2 3 4 

1 ST_REV 2 2 2 2 
2 TAG_DESC     
3 STRATEGY    2 
4 ALERT_KEY    1 
5 MODE_BLK 4  4  
6 BLOCK_ERR 2  2  
7 PV 5  5  
8 OUT 5  5  
9 SIMULATE     
10 XD_SCALE  11   
11 OUT_SCALE  11   
12 GRANT_DENY   2   
13 IO_OPTS     2 
14 STATUS_OPTS     2 
15 CHANNEL     2 
16 L_TYPE     2 
17 LOW_CUT     4 
18 PV_FTIME     4 
19 FIELD_VAL  5  5  
20 UPDATE_EVT      
21 BLOCK_ALM      
22 ALARM_SUM  8  8  
23 ACK_OPTION     2 
24 ALARM_HYS     4 
25 HI_HI_PRI     1 
26 HI_HI_LIM     4 
27 HI_PRI     1 
28 HI_LIM     4 
29 LO_PRI     1 
30 LO_LIM     4 
31 LO_LO_PRI     1 
32 LO_LO_LIM     4 
33 HI_HI_ALM      
34 HI_ALM      
35 LO_ALM      
36 LO_LO_ALM      
37 BLOCK_ERR_DESC_1      
      
 Всего в байтах 31 26 31 46 

 

 

Таблица 5.16 Объект представления для функциональ-
ного блока DI 

Относит. 
индекс 

Обозначение 
параметра 

VIEW 
1 2 3 4 

1 ST_REV 2 2 2 2 
2 TAG_DESC     
3 STRATEGY    2 
4 ALERT_KEY    1 
5 MODE_BLK 4  4  
6 BLOCK_ERR 2  2  
7 PV_D 2  2  
8 OUT_D 2  2  
9 SIMULATE_D     
10 XD_STATE  2   
11 OUT_STATE  2   
12 GRANT_DENY   2   
13 IO_OPTS     2 
14 STATUS_OPTS     2 
15 CHANNEL     2 
16 PV_FTIME     4 
17 FIELD_VAL_D  2  2  
18 UPDATE_EVT      
19 BLOCK_ALM      
20 ALARM_SUM|ALARM_ SUM_ DI  8  8  
21 ACK_OPTION|ACK_ OPTION _DI     2 
22 DISC_PRI     1 
23 DISC_LIM     1 
24 DISC_ALM      
      
 Всего в байтах 22 8 22 19 

 

Таблица 5.17 Индексы представления для каждого блока 

Функциональный блок VIEW 
1 2 3 4 

Блок ресурсов  40100 40101 40102  40103 

Блок преобразователя датчика  40200 40201 40202  40203 до 
40206 

Блок преобразователя ЖКД  40250 40251 40252 40252 
Вспомогательный блок преоб-
разователя 40300 40301 40302 40303 

Функциональный блок AI1  40400 40401 40402 40403 

Функциональный блок AI2 40410 40411 40412 40413 

Функциональный блок AI3  40420 40421 40422 40423 

Функциональный блок AI4  40430 40431 40432 40433 

Функциональный блок DI1  40600 40601 40602 40603 

Функциональный блок DI2 40610 40611 40612 40613 

Функциональный блок DI3  40620 40621 40622 40623 

Функциональный блок DI4  40630 40631 40632 40633 

Функциональный блок ПИД1  40800 40801 40802 40803 

Функциональный блок ПИД2  40810 40811 40812 40813 

Функциональный блок SC  41450 41451 41452 41453 

Функциональный блок IS  41700 41701 41702 41703 

Функциональный блок AR  41750 41751 41752 41753 
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6. Описание основных элементов
6.1 Основные положения 
В данной главе описывается блок преобразователя дат-
чика, блок преобразователя ЖКД и функциональный блок 
AI, а также даются пояснения по установкам основных па-
раметров. Обратитесь к Приложениям для получения ин-
формации по другим функциональным блокам, функции 
LM и функции загрузки ПО. 
 
 
6.2 Установка и изменение пара-

метров для всего процесса в 
целом 

 ВАЖНО 
Не выключайте питание сразу же после выполнения уста-
новок. Когда параметры сохраняются в ЭСППЗУ, для по-
вышения надежности выполняется резервирование. Если 
питание отключить в течение 60 секунд после выполне-
ния установки, то измененные параметры не сохраняются 
и установки возвращаются к своим первоначальным зна-
чениям. 

 
 
Режим блоков 
При изменении данных многих параметров требуется из-
менение режима функционального блока на режим O/S 
(Нерабочий). Для изменения режима функционального 
блока необходимо изменить его параметр MODE_BLK. 
Параметр MODE_BLK состоит из четырех указанных ниже 
подпараметров: 
 

(1) Целевой (Целевой режим): 
Устанавливает рабочий режим блока. 

(2) Фактический (Фактический режим): 
Показывает текущий рабочий режим блока. 

(3) Допустимый (Допустимый режим): 
Показывает рабочий режим, в который данный блок 
может перейти. 

(4) Нормальный (Нормальный режим) 
Показывает рабочий режим данного блока, в кото-
ром он обычно находится. 
 
 

6.3 Блок преобразователя  
датчика (STB) 

Блок преобразователя датчика (SENSOR) находится 
между датчиком и функциональными блоками. Он выпол-
няет установки, предназначенные для реализации функ-
ций прибора YTA, специфических для преобразователя 
температуры, в частности, определяет вход температуры. 
Список всех параметров прибора YTA можно найти в 
Приложении 1; в настоящем разделе дается описание 
только установок, определяющих важные параметры. 

 
6.3.1 Функциональный блок 
На рисунке 6.1 показан основной функциональный блок 
преобразователя датчика. Значения переменных про-
цесса передаются в блок AI через 9 каналов, а значения 
предельного переключателя передаются в блок DI через 
4 канала. 

 
 

 
Рисунок 6.1 Блок преобразователя датчика 

 
 
6.3.2 Режим блока 
Для блока преобразователя датчика допустимы следую-
щие режимы: Автоматический (Auto), Ручной (MAN) и Не-
рабочий (O/S). В нормальных рабочих условиях режим 
должен быть установлен, как Auto, а при изменении важ-
ных параметров – как O/S. Для получения информации по 
параметрам, которые могут быть изменены только в ре-
жимах Auto или O/S, смотрите список параметров для 
блока преобразователя датчика в Приложении A1.2. 
  

Значение
датчика

Алгоритм
Каналы 10 - 13

Каналы 1 - 9

Блок AI

Блок DI
Значение предельного
переключателя 

Значение переменной процесса 
Значение, Состояние, Единица
измерения,Постоянная времени 
демпфирования
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6.3.3 Параметры блока 
преобразователя датчика 

 ПРИМЕЧАНИЕ 
Меню DD/DTM прибора YTA показано в круглых скобках. 
(M): Method (Метод) 
 

Блок преобразователя датчика (SENSOR) выполняет 
установки, предназначенные для реализации функций 
прибора YTA, относящихся к преобразователю темпера-
туры, в частности, установки входа температуры и отоб-
ражения на дисплее. Список всех параметров прибора 
YTA можно найти в Приложении 1; в настоящем разделе 
дается описание только установок, определяющих важ-
ные параметры. 

 
● Параметр установки режима 
MODE_BLK 
Поддерживает режимы O/S (Нерабочий), MAN (Ручной) и 
Auto (Автоматический). В режиме O/S блок преобразова-
теля не функционирует, как подразумевается названием 
режима “Out of Service/Нерабочий”. 
 
● Параметры, относящиеся к входу датчика 

Число “2”, заключенное в круглые скобки, появляющееся 
в следующих названиях параметров и описаниях, указы-
вает на то, что предыдущее число “1” для случаев ис-
пользования датчика 2 следует читать, соответственно, 
как “2”. 
 
SENSOR_TYPE_1 (2) 
(Device Configuration/Конфигурация устройства → 
YTA_STB → Basic Setup/Базовая установка → Sensor1(2) 
Basic/Базовая установка датчика 1(2) → Sensor1(2) Probe 
Setup(M)/Установка типа датчика 1(2)(М)) 
Этот параметр показывает и обуславливает тип чувстви-
тельного элемента, подсоединенного к входу датчика 1 
(или 2). Можно подключить следующие чувствительные 
элементы (датчики). 

• Термопара: 
Типы B, E, J, K, N, R, S, T и C (IEC60584), 
типы L и U (DIN43710) и типы W3 (ASTM E988) 
Пользовательская таблица термопар (TC) 

• 2-/3-/4-проводный термометр сопротивления (RTD): 
Pt100, Pt200, Pt500, PT1000 (IEC60751) JPt100 
(JIS), Ni120*1, Cu (SAMA RC21-4) SENSOR_ MATCH 
(PT) 

• 2-/3-/4-проводный вход сопротивления 
• 2-проводный вход мВ постоянного тока 
• Без соединения 

*1: Применяется только для YTA610. 

 

 ВАЖНО 
Если для датчика 1 (Sensor 1) задан 4-проводный вход, 
установите для датчика 2 (Sensor 2) опцию ‘Non 
Connection/Без соединения’. 
В качестве датчика 2 не может быть использован 4-про-
водный вход. 
При изменении типа датчика или количества проводов 
для подключения проверьте установку параметра UNIT 
(Единица измерения) функционального блока AI. 
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Рисунок 6.2 Подсоединение проводов и тип датчика 
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Таблица 6.1 Тип датчика и диапазон измерения  

Тип датчика Стандарт Диапазон измерений Минимальная 
шкала °C °F 

T/C (Термопара) 

B 

IEC60584 

100 ÷ 300 
300 ÷ 1820 

212 ÷ 572 
572 ÷ 3308 

25°C 
(45°F) 

E -200 ÷ -50 
-50 ÷ 1000 

-328 ÷ -58 
-58 ÷ 1832 

J -200 ÷ -50 
-50 ÷ 1200 

-328 ÷ -58 
-58 ÷ 2192 

K -200 ÷ -50 
-50 ÷ 1372 

-328 ÷ -58 
-58 ÷ 2502 

N -200 ÷ -50 
-50 ÷ 1300 

-328 ÷ -58 
-58 ÷ 2372 

R 
-50 ÷ 0 
0 ÷ 600 
600 ÷ 1768 

-58 ÷ 32 
32 ÷ 1112 
1112 ÷ 3214 

S 
-50 ÷ 0 
0 ÷ 600 
600 ÷ 1768 

-58 ÷ 32 
32 ÷ 1112 
1112 ÷ 3214 

T -200 ÷ -50 
-50 ÷ 400 

-328 ÷ -58 
-58 ÷ 752 

C 

0 ÷ 400 
400 ÷ 1400 
1400 ÷ 2000 
2000 ÷ 2300 

32 ÷ 752 
752 ÷ 2552 
2552 ÷ 3632 
3632 ÷ 4172 

W3 ASTM 
E988 

0 ÷ 400 
400 ÷ 1400 
1400 ÷ 2000 
2000 ÷ 2300 

32 ÷ 752 
752 ÷ 2552 
2552 ÷ 3632 
3632 ÷ 4172 

L 
DIN43710 

-200 ÷ -50 
-50 ÷ 900 

-328 ÷ -58 
-58 ÷ 1652 

U -200 ÷ -50 
-50 ÷ 600 

-328 ÷ -58 
-58 ÷ 1112 

RTD (Термометр со-
противления) 

Pt100 

IEC60751 

-200 ÷ 850 -328 ÷ 1562 

10°C 
(18°F) 

Pt200 -200 ÷ 850 -328 ÷ 1562 
Pt500 -200 ÷ 850 -328 ÷ 1562 
Pt1000 -200 ÷ 300 -328 ÷ 572 
JPt100 − -200 ÷ 500 -328 ÷ 932 

Cu10 SAMA 
RC21-4 -70 ÷ 150 -94 ÷ 302 

Ni120*1 − -70 ÷ 320 -94 ÷ 608 
мВ − -10 ÷ 120 [мВ] 3 мВ 
Ом − 0 ÷ 2000 [Ом] 20 Ом 

*1: Применяется только для YTA610. 
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SENSOR_CONNECTION_1 (2) 
(Sensor1 Probe Setup(M)/Установка типа датчика 1(2)(М) 
→ SENSOR_ CONNECTION_1(2)/ ПОДСОЕДИНЕ-
НИЕ_ДАТЧИКА_1(2)) 
Параметр показывает и определяет количество проводов, 
подсоединенных к входу датчика 1 (или 2). Эта установка 
действительна только для RTD и входа сопротивления. 
WIRING_RESISTANCE_1(2) 
(Sensor1 Probe Setup(M)/Установка типа датчика 1(2)(М) 
→ WIRING_ RESISTANCE_1(2)/ СОПРОТИВЛЕНИЕ 
ЭЛЕКТРОПРОВОДКИ_1(2)) 
Сопротивление электропроводки 2-проводного входа со-
противления, в качестве значения температуры использу-
ется входное сопротивление минус это значение. 
PRIMARY_VALUE_1 (2) 
(Device Configuration/Конфигкрация устройства → STB → 
Basic Setup/Базовая установка → Sensor1(2) Basic/Базо-
вая установка датчика 1(2) → Primary Val Range 1(2)/Диа-
пазон первичного значения 1(2)) 
Параметр показывает значение и состояние входа от дат-
чика 1(2). В качестве единицы измерения этого значения 
используется единица измерения, установленная в пара-
метре PRIMARY_VALUE_ RANGE_1(2). 
 

 ПРИМЕЧАНИЕ 

Если входное значение превышает диапазон, показанный 
в праметре PRIMARY_VALUE_ RANGE_1(2), то значение, 
достигающее 120% от диапазона, выводится в качестве 
верхнего предела, а значение, соответствующее -20% от 
диапазона, выводится в качестве нижнего предела. В 
этом случае точность измерения входа, превышающего 
диапазон, не гарантируется. 

 
SENSOR1(2)_VALUE 
(Device Configuration/Конфигурация устройства → STB → 
Basic Setup/ Базовая установка → Sensor1(2) Basic/ Базо-
вая установка датчика 1(2) → Sensor 1(2)/Датчик 1(2)) 
Параметр показывает значение и состояние датчика 1(2). 
Единица измерения задается в параметре 
SENSOR1(2)_UNIT, а переменная времени демпфирова-
ния – в параметре SENSOR1(2)_DAMP. 
TERMINAL_VALUE 
(Process Variables/Переменные процесса → STB → 
Sensor Value/Значение датчика → Sensor1(2)/ Датчик 1(2) 
→ Terminal/Клемма) 
Параметр показывает значение и состояние температуры 
на клеммной колодке. Единица измерения температуры 
задается в параметре TERMINAL_UNIT, а переменная 
времени демпфирования – в параметре 
TERMINAL_DAMP. 

 
AVERAGE_VALUE 
(Process Variables/Переменные процесса → STB → 
Sensor Value/Значение датчика → Diff. Average/ Диффе-
ренциальное среднее значение → Average/ Среднее зна-
чение) 
Параметр показывает значение и состояние среднего 
значения для двух входов, когда подсоединены 2 дат-
чика. Единица измерения температуры задается в пара-
метре AVERAGE_UNIT. Если нет соединения с входом 
датчика 2, то состояние параметра AVERAGE_VALUE со-
ответствует Bad/Дефектное и значение не определено. 
BACKUP_VALUE 
(Process Variables/Переменные процесса → STB → 
Sensor Value/Значение датчика → Backup/ Резервирова-
ние → Backup/Резервирование) 
При подсоединении 2 датчиков этот параметр обычно 
показывает значение входа от датчика 1 и в случае от-
каза датчика 1 (когда активируется действие резерви-
рования) показывает значение входа от датчика 2. 
Единица измерения и постоянная времени демпфиро-
вания соответствуют установкам, используемым для 
текущего выбранного входа. 
Если после восстановления входа датчика 1 нужно пе-
реключиться на выбор входа датчика 1, когда дей-
ствие резервирования еще активно, установите 1 
(Enable/Включить) в параметр SENSOR_ RECOVER. 
Поскольку эти данные не сохраняются, задавайте 1 
(Enable/Включить) в параметре при каждом переклю-
чении. 
Если нет соединения с входом датчика 2, состояние пара-
метра BACKUP_VALUE соответствует Bad/Дефектное и 
значение является неопределенным. 
 
 

 ПРИМЕЧАНИЕ 
Sensor Type/Тип датчика: можно использовать любой тип, 
но оба датчика должны быть одного типа. 

● Параметры, относящиеся к предельным переклю-
чателям 

Параметры, названия которых начинаются с “LIMSW”, со-
держат установки для сигналов предельных переключа-
телей, которые выводятся в функциональные блоки DI. 
Блок преобразователя датчика (SENSOR) имеет 4 пре-
дельных переключателя, пронумерованных от 1 до 4, и 
эти параметры определяют характеристики соответству-
ющих переключателей. В дальнейших названиях пара-
метров и описаниях читайте число “1”, как “2,” “3” или “4”, 
в соответствии с назначенным номером предельного пе-
реключателя. 
LIMSW_1_VALUE_D 
(Device Configuration/Конфигурация устройства → STB → 
Detailed Setup/Детальная установка → Limit Switch/Пре-
дельный переключатель → Switch1/Переключатель 1 → 
Limsw 1) 
Параметр показывает значение и состояние предельного 
переключателя 1. 
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LIMSW_1_TARGET 
(Limsw 1 → LIMSW_1_TARGET) 
Определяет значение, которое должно быть использо-
вано для сравнения с пороговым значением. Может быть 
выбрано LIMSW_1_SETPOINT. SENSOR1_VALUE, SEN-
SOR1_TERMINAL_VALUE, TERMINAL_ VALUE, SEN-
SOR2_VALUE, SENSOR2 _TERMINAL_VALUE, SEN-
SOR1_ SENSOR2_ VALUE, SENSOR2_SENSOR1_ 
VALUE, AVERAGE _ VALUE и BACKUP_VALUE. 

LIMSW_1_SETPOINT 
(Limsw 1 → LIMSW_1_SETPOINT) 
Определяет пороговое значение переключения для пре-
дельного переключателя 1. 

LIMSW_1_ACT_DIRECTION 
(Limsw 1 → LIMSW_1_ACT_DIRECTION) 
Определяет, какой предельный переключатель 1 должен 
работать, как предельный переключатель верхнего 
уровня, а какой – как предельный переключатель нижнего 
уровня. 

LIMSW_1_HYSTERESIS 
(Limsw 1 → LIMSW_1_HYSTERESIS) 
Определяет значение гистерезиса для предельного пере-
ключателя 1. 

● Настройка датчика 
(Device Diagnostics/Диагностика устройства → STB → 
Calibration/Калибровка → Sensor1(2)/ Датчик 1/2 → 
Sensor1(2) Trim (M)/Настройка датчика 1(2) (М)) 
На заводе-изготовителе для каждого прибора YTA выпол-
няется определение характеристик на основе стандарт-
ной кривой датчика, и эта информация используется для 
формирования выхода переменной процесса. Функция 
настройки датчика используется для выполнения регули-
ровки по отношению к внешней интерпретации входного 
сигнала и проведения заводского определения характе-
ристик преобразователя. (Смотрите рисунок 6.3). По-
скольку заводская настройка сохраняется даже после вы-
полнения операции настройки, существует возможность 
восстановить заводские установки. 
 

 

Рисунок 6.3 Графическое представление функции настройки 

Перед выполнением настройки датчика следует завер-
шить конфигурацию входа датчика. 

a) Подключите к датчику калибровочное устройство и 
прогрейте в течение 3 минут. 

 
 

 

Рисунок 6.4 Пример подключения для использования калиб-
ровочного оборудования 

b) Подайте на датчик 1 нижнее предельное значение. 
Выполните процедуру настройки датчика 1 (Sensor1 
Trim). 

c) Выбирайте только настройку по нижней точке (Lower 
trim) или настройку по нижней и верхней точке (Lower 
& Upper Trim). 

d) На дисплее появится значение температуры датчика 
1. Если это правильное значение, нажмите OK. Если 
отображаемое значение отличается от ожидаемого 
значения, введите ожидаемое значение. 

 Пример: Если в качестве значения температуры дат-
чика 1 отображается 1°C, а ожидаемое значение тем-
пературы равно 0°C, введите 0°C. 

e) Далее выполните настройку по верхней точке (Upper 
trim). Подайте на датчик 1 верхнее предельное значе-
ние диапазона. 

f) Выполните процедуру настройки по верхней точке 
аналогично процедуре настройки по нижней точке. 

 

 ПРИМЕЧАНИЕ 
Функция “reset Sensor1 Trim/Сброс настройки датчика 1“ 
может обеспечить сброс пользовательской регулировки к 
исходным калиброванным значениям. 
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Настройка по одной точке Настройка по двум точкам
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д
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настройки

В
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д

a. Подключение источника питания и выхода

b. Пример подключения термопары или входа напряжения
    постоянного тока (модель с 1 входом)

Генератор напряжения пост. тока
или термопара

1
2
3
4
5

c. Пример подключения терморезистора 4-проводного типа 
   (модель с 1 входом)

Переменный резистор
или терморезистор

1
2
3
4
5

(+)

(A)

(B)

(B)

(A)

(–)

Терминатор

Хост
Источник питания

Fieldbus

Терминатор

+–
Калибровочное

устройство
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● BLOCK_ERR 
(Device Diagnostics/Диагностика устройства → STB → STB 
Alerts/Предупреждения STB → BLOCK_ERR) 
Параметр BLOCK_ERR показывает причину возникнове-
ния ошибки в блоке. Блок преобразователя датчика 
(SENSOR) проверяет следующие причины и устанавли-
вает соответствующие биты. 
 

BLOCK_ERR 

Ошибка  Причина  
Другая  Все ошибки, возникающие в блоке преоб-

разователя датчика, за исключением O/S 
(Нерабочий режим) 

Нерабочий ре-
жим 

Целевой режим блока имеет значение 
MODE_BLK Target - O/S 

 

 
● XD_ERROR 
(Device Diagnostics/Диагностика устройства → STB → STB 
Alerts/Предупреждения STB → XD_ ERROR) 
XD_ERROR – это параметр, который содержит коды для 
наиболее важных ошибок, которые могут возникнуть в 
блоке преобразователя датчика. Ошибки XD_ ERROR 
поддерживаются датчиками, и причины их возникновения 
представлены в таблице 6.2. Если возникает несколько 
ошибок, и их коды не совпадают, то первой сохраняется 
ошибка с наибольшим значением кода. 

Таблица 6.2 Список кодов XD_ERROR 

Значение Ошибка Причина 
Описание сигнализации BLOCK_ERR блока 

ресурсов 
0     

17 Общая ошибка Другие ошибки, которые не 
могут быть классифициро-
ваны ниже.  

Temp NV Warning (Предупреждение об ошибке NV блока изме-
рения температуры) 
S1 Corrosion*1 (Коррозия в датчике 1*1) 
S2 Corrosion*1 (Коррозия в датчике 2*1) 
S1 Signal Error (Ошибка сигнала датчика 1) 
S2 Signal Error (Ошибка сигнала датчика 2) 
Backup Sns1 Fail (Отказ резервирования датчика 1) 
Backup Sns2 Fail (Отказ резервирования датчика 2) 
Sensor Drift (Дрейф датчика 1) 
S1 Over Temp Cycl*1 (Превышен температурный цикл датчика 
1*1) 
S2 Over Temp Cycl*1 (Превышен температурный цикл датчика 
2*1) 
S1 Temp Low (Температура датчика 1 слишком низкая) 
S1 Temp High (Температура датчика 1 слишком высокая) 
S2 Temp Low (Температура датчика 2 слишком низкая) 
S2 Temp High (Температура датчика 2 слишком высокая) 
Amb Temp Low (Температура окружающей среды слишком низ-
кая) 
Amb Temp High (Температура окружающей среды слишком вы-
сокая) 

 

19  Ошибка конфигу-
рации 

Во время конфигурации воз-
никла ошибка, или была об-
наружена ошибка конфигу-
рации.  

Illegal Sensor1 Config (Неправильная конфигурация датчика 1) 
Illegal Sensor2 Config (Неправильная конфигурация датчика 1) 

 

20  Сбой электроники Сбой электронного компо-
нента.  

CPU Fail (Неисправность ЦПУ) 
AD Conv Fail (Неисправность аппаратных средств входной 
схемы) 
Main Rvrs Cal Fail (Сбой при обратных вычислениях блока 
Main) 
Temp Rvrs Cal Fail (Сбой при обратных вычислениях блока 
Temp) 
Temp Voltage Fail (Сбой напряжения блока Temp) 
Int Comm Fail (Сбой внутренней связи) 
Term Sns Fail (Сбой датчика температуры на клемме) 

Необходимо сроч-
ное техобслужива-
ние 

22  Сбой В/В  Произошел отказ В/В.  Sensor1 Failure (Неисправность датчика 1) 
Sensor2 Failure (Неисправность датчика 2) 
Sensor1 Short*1 (Короткое замыкание в датчике 1*1) 
Sensor2 Short*1 (Короткое замыкание в датчике 2*1) 

Необходимо сроч-
ное техобслужива-
ние 

23 Ошибка целост-
ности данных 

Возникла ошибка по кон-
трольной сумме или отказ 
при проверке после записи 
данных. 

Sensor NV Fail (Отказ памяти NV датчика 1) 
Temp NV Fail (Отказ памяти NV блока Temp) 
Comm NV Fail (Отказ памяти NV линии связи) 

Необходимо сроч-
ное техобслужива-
ние 

 
*1: Применяется только для YTA710. 



 <6.  Описание основных элементов> 6-8 

IM 01C50T02-02RU 

● Параметры, относящиеся к компенсации холод-
ного спая (CJC) 

Для входа термопары температура на клемме, измеря-
емая внутренним чувствительным элементом, исполь-
зуется для выполнения функции компенсации холод-
ного спая (Cold Junction Compensation). В приборах YTA 
для реализации функции компенсации вместо измеряе-
мой температуре на клемме может быть использовано 
постоянное значение, установленное пользователями. 
Если это постоянное значение установить равным “0”, 
то функция компенсации не применяется. 

CJC_SELECT 
(Device Configuration/Конфигурация устройства → STB 
→ Basic Setup/Базовая установка → CJC → CJC Type 
Setup(M)/Установка типа CJC (М)) 
Сделайте выбор, какой вариант температуры для входа 
датчика 1 применять для функции компенсации холод-
ного спая (CJC): температуру на клеммной колодке или 
установленную пользователем константу 
(CONSTANT_CJC_TEMP). 
0=Internal CJC (Внутренняя температура CJC), 
1=Constant CJC (Постоянная температура CJC) 

CONSTANT_CJC_TEMP 
(CJC Type Setup(M)/ Установка типа CJC (М) → 
CONSTANT_CJC_TEMP) 
Установленная пользователем константа для темпера-
туры CJC для входа датчика 1. Установка 0 в этом па-
раметре отключает функцию CJC. 
CONSTANT_CJC_UNIT 
(CJC Type Setup(M)/Установка типа CJC (М) → 
CONSTANT_CJC_UNIT) 
Единица измерения установленной пользователем кон-
станты для CJC входа датчика 1. 
 

● Параметры, относящиеся к пользовательской 
таблице термопар (TC) 

Эта функция дает возможность пользователем произ-
вести расчет температуры посредством создания своей 
собственной таблицы для датчиков – термопар, позво-
ляющей выполнить преобразование между температу-
рой и электродвижущей силой. 
Характеристики 

Количество таблиц: 1 (общая таблица для датчика 
1 и датчика 2) 

Тип датчика: Пользовательская таблица TC (только 
для TC) 

Входные элементы: Температура и электродвижу-
щая сила 

Количество входов: от 5 до 50 точек, вводящих зна-
чения температуры и электродвижущей силы в 
возрастающем порядке, начиная с верхней части 
таблицы. Эта функция определяет окончание 
таблицы в месте, где значения температуры или 
электродвижущей силы расположены не в воз-
растающем порядке. 

Диапазон измерения: −10 to 120 мВ 
Как вводить данные: Только при помощи DTM, ис-
пользуя FieldMate, как средство установки. 

• Процедура установки функции 
В строке меню окна служебных программ DTM (DTM 
works) щелкните на “Device/Устройство” → “Additional 
Functions/Дополнительные функции” → “TC User 
Table/Пользовательская таблица TC” 
Задайте действующие точки и единицы измерения и за-
полните таблицу Температура и Электродвижущая 
сила. 
TC_ELECTRIC_1_25 
TC_ELECTRIC_26_50 
TC_TEMPERATURE_1_25 
TC_TEMPERATURE_26_50 

TC_VALID_POINT 
 

 
 

Рисунок 6.5 Пользовательская таблица TC 
 

 ПРИМЕЧАНИЕ 
Если пользовательская таблица TC установлена некор-
ректно, может быть сгенерирована сигнализация об об-
ратной операции. 
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Примечание: Интерполяция между действительными точками 
                       с использованием квадратного уравнения.
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● Сигнализация 

Эта функция дает возможность пользователям выполнять маскирование конкретных сигнализаций прибора YTA по от-
дельности. 
Причину сигнализации смотрите в параметре “DEVICE_CONDITION_ACTIVE_2 or 3”.  

Параметр маскирования Маска сигнализации 
Установка по умол-

чанию 
Примечание 

Sensor_STATUS_MASK_1 CPU Fail (Неисправность ЦПУ) 
Sensor NV Fail (Отказ памяти NV датчика) 
Temp NV Fail (Отказ памяти NV блока Temp) 
AD Conv Fail (Неисправность аппаратных средств входной 
схемы) 
Main Rvrs Cal Fail (Сбой обратных вычислений блока Main) 
Temp Rvrs Cal Fail (Сбой обратных вычислений блока Temp) 
Temp Voltage Fail (Сбой напряжения блока Temp) 
Comm NV Fail (Отказ памяти NV линии связи) 

Без маски Маска не используется 
(Только считывание) 

Sensor_STATUS_MASK_2  Temp NV Warning (Предупреждение об отказе памяти NV тем-
пературы) 
Int Comm Fail (Сбой внутренней связи) 

Без маски Маска не используется 
(Только считывание) 

Sensor_STATUS_MASK_3  Sensor1 Failure (Неисправность датчика 1) 
Sensor2 Failure (Неисправность датчика 2) 

Без маски  

Sensor1 Short*1 (Короткое замыкание в датчике 1*1) 
Sensor2 Short*1 (Короткое замыкание в датчике 2*1) 
S1 Corrosion*1 (Коррозия в датчике 1*1) 
S2 Corrosion*1 (Коррозия в датчике 2*1) 

Маска  

S1 Signal Error (Ошибка сигнала датчика 1) 
S2 Signal Error (Ошибка сигнала датчика 2) 

Без маски  

Sensor_STATUS_MASK_4  Term Sns Fail (Отказ датчика температруры на клемме) 
Backup Sns1 Fail (Отказ резервирования датчика 1) 
Backup Sns2 Fail (Отказ резервирования датчика 2) 

Без маски  

Sensor Drift (Дрейф датчика 1) 
S1 Over Temp Cycl*1 (Превышен температурный цикл дат-
чика 1*1) 
S2 Over Temp Cycl*1 (Превышен температурный цикл дат-
чика 2*1) 

Маска  

Sensor_STATUS_MASK_5 S1 Temp Low (Температура датчика 1 слишком низкая) 
S1 Temp High (Температура датчика 1 слишком высокая) 
S2 Temp Low (Температура датчика 2 слишком низкая) 
S2 Temp High (Температура датчика 2 слишком высокая) 
Amb Temp Low (Температура окружающей среды слишком низ-
кая) 
Amb Temp High (Температура окружающей среды слишком вы-
сокая) 

Без маски  

Sensor_STATUS_MASK_6  Не используется   

Sensor_STATUS_MASK_7  Illegal Sensor1 Config (Неправильная конфигурация датчика 1) 
Illegal Sensor2 Config (Неправильная конфигурация датчика 1) 

Без маски  

Sensor_STATUS_MASK_8 Не используется   

 

*1: Применяется только для YTA710. 
Примечание: Сигнализации, которые маскируются с использованием параметра ”SENSOR_STATUS_1 to 8”, не выводятся в параметр 

“FD_EXTENDED_ACTIVE_1 to 8”. 
 
Установка параметра: 
SENSOR_STATUS_MASK_n 
(Device Diagnostics/Диагностика устройства → STB → Diagnostics/Диагностика → SENSOR_STATUS_MASK) 
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● Параметры, относящиеся к функции диагностики 
В приборе YTA реализуются следующие функции диагно-
стики. 
Неисправность датчика 
Эта функция обнаруживает любой разрыв цепи в тер-
мопарах, милливольтовых чувствительных элементах, 
термометрах сопротивления и омических устройствах. 
Если при протекании тока сопротивление чувствитель-
ного элемента становится выше порогового значения, 
эта функция выводит сигнализацию о разрыве. 
Установка параметра: Не обязательно 
Выход сигнализации: Если сопротивление становится 
выше порогового значения, функция выполняет вывод 
сигнализации вида Sensor1 Failure (Неисправность дат-
чика 1) или Sensor2 Failure (Неисправность датчика 2). 
Неисправность клеммной колодки 
Эта функция обнаруживает любой разрыв цепи при 
выполнении CJC (Компенсация холодного спая). Если 
она обнаруживает, что сопротивление цепи CJC стано-
вится выше порогового значения, то выполняется вывод 
сигнализации. 
Установка параметра: Не обязательно 
Выход сигнализации: Если сопротивление становится 
выше порогового значения, выполняется вывод сигнали-
зации. 
Короткое замыкание в термопаре (только для YTA710) 
Эта функция обнаруживает любое короткое замыкание 
в цепи термопар (чувствительных элементов TC). Если 
при протекании тока сопротивление чувствительного 
элемента становится ниже порогового значения, эта 
функция выводит сигнализацию о коротком замыка-
нии. 
Установка параметра: 
 SENSOR1_TC_SHORT_THR 
 SENSOR2_TC_SHORT_THR 

(Device Diagnostics/Диагностика устройства → STB → 
Diagnostics/Диагностика → Diagnostics Threshold/Диа-
гностический порог) 

Результаты диагностики показаны ниже. Следует обра-
титься к следующим параметрам. 
 SENSOR1_RP23 
 SENSOR2_RP43 

(Device Diagnostics/Диагностика устройства → STB → 
Diagnostics/Диагностика → Sensor1(2) Diag/Диагно-
стика датчика 1(2)) 

Выход сигнализации: Если сопротивление становится 
выше порогового значения, функция выполняет вывод 
сигнализации вида Sensor1 short (Короткое замыкание в 
датчике 1) или Sensor2 short (Короткое замыкание в дат-
чике 2). 

 ПРИМЕЧАНИЕ 
При начальной установке некоторые сигнализации маски-
руются. Для использования диагностических функций 
правильно установите параметр ”SENSOR_ STATUS_1 to 
8” блока преобразователя датчика. 

Короткое замыкание в термометре сопротивления 
(только для 3-проводной и 4-проводной схемы, 
только для YTA710) 
Эта функция обнаруживает любое короткое замыкание 
в цепи во время измерений с использованием RTD или 
омического устройства. Когда сопротивление становится 
ниже порогового значения, функция выполняет вывод 
сигнализации о коротком замыкании. 
Установка параметра: Не обязательно 
Выход сигнализации: Если сопротивление становится 
ниже порогового значения (фиксированного значения в 5 
Ом), функция выполняет вывод сигнализации вида 
Sensor1 short (Короткое замыкание в датчике 1) или 
Sensor2 short (Короткое замыкание в датчике 2). 
Результаты диагностики показаны ниже. Следует обра-
титься к следующим параметрам. 
Таблица 6.3 Точки измерения 

 Sensor1 Sensor2 
3-проводный SENSOR1_RC2, 

SENSOR1_RC3  
SENSOR2_RC3, 
SENSOR2_RC4  

4-проводный SENSOR1_RC1, 
SENSOR1_RC2, 
SENSOR1_RC3, 
SENSOR1_RC4  

 

 
(Device Diagnostics/Диагностика устройства → STB → Di-
agnostics/Диагностика → Sensor1(2) Diag/Диагностика дат-
чика 1(2)) 
 

 ПРИМЕЧАНИЕ 
• При начальной установке некоторые сигнализации мас-

кируются. Для использования диагностических функций 
правильно установите параметр ”SENSOR_ STATUS_1 
to 8” блока преобразователя датчика. 

• Если при подключении 3-проводного RTD или омиче-
ского устройства реальное подключение и установка 
подключения не согласованы, может быть сгенериро-
вана непредусмотренная сигнализация. 

 

Коррозия в RTD (только для YTA710) 
Эта функция обнаруживает любую коррозиюю в клеммах 
и в измерительных кабелях. Когда сопротивление стано-
вится выше порогового значения, функция выполняет вы-
вод сигнализации о коррозии. 
Установка параметра: 

SENSOR1_RTD_CORR_THR 
SENSOR2_RTD_CORR_THR 
(Device Diagnostics/Диагностика устройства → STB → 
Diagnostics/Диагностика → Diagnostics Threshold/Диа-
гностический порог) 

Выход сигнализации: Если сопротивление становится 
выше порогового значения, функция выполняет вывод 
сигнализации вида of S1 Corrosion (Коррозия в датчике 1) 
или S2 Corrosion (Коррозия в датчике 1). 
 

 ПРИМЕЧАНИЕ 
При начальной установке некоторые сигнализации маски-
руются. Для использования диагностических функций 
правильно установите параметр ”SENSOR_ STATUS_1 to 
8” блока преобразователя датчика. 
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Дрейф датчика 
Когда разница между температурами датчика 1 и дат-
чика 2 становится выше порогового значения, эта 
функция выполняет вывод сигнализации. Это свиде-
тельствует о том, что в датчике 1 или в датчике 2 воз-
никла проблема. Функцию можно включить тогда, когда 
тип датчика (Sensor type) установлен в TC и RTD. 
Установка параметра: 
 DRIFT_UNIT 
 DRIFT_THR 

(Device Diagnostics/Диагностика устройства → STB → 
Diagnostics/Диагностика → Diagnostics Threshold/Диа-
гностический порог) 

Выход сигнализации: Если разница температур стано-
вится выше порогового значения, функция выполняет вы-
вод сигнализации вида Sensor Drift (Дрейф датчика). 
 

 ПРИМЕЧАНИЕ 
При начальной установке некоторые сигнализации маски-
руются. Для использования диагностических функций 
правильно установите параметр ”SENSOR_ STATUS_1 to 
8” блока преобразователя датчика. 

Диагностика температурного цикла (только для 
YTA710) 
Эта функция отображает количество флуктуаций темпе-
ратуры, которые могут вызвать сбой в работе датчика. 
Функция включается только тогда, когда в качестве типа 
датчика (Sensor type) выбрано TC или RTD, и указывает, 
сколько раз значение температуры попеременно совпа-
дает (или пересекает) значение верхнего и нижнего пре-
делов. Если количество раз превышает пороговое значе-
ние, будет выдана сигнализация. Если пороговое значе-
ние установлено равным 0 или в качестве нижнего пре-
дела установлено значение, превышающее верхний пре-
дел, функция не работает. 

 

Установка параметра: 
(Device Diagnostics/Диагностика устройства → STB → 
Diagnostics/Диагностика → Temp Cycle Diag 
Threshold/Пороговое значение диагностики темпера-
турного цикла) 
TEMP_CYCLE_UNIT 
UPPER_TEMP_CYCLE_THR 
LOWER_TEMP_CYCLE_THR 
CYCLE_COUNT_THR 

Сброс параметра: 
(Device Diagnostics/Диагностика устройства → STB → 
Diagnostics/Диагностика → Temp Cycle 
Diag/Диагностика температурного цикла → Reset Cy-
cle Count (M)/Сброс подсчета цикла (М)) 
CYCLE_COUNT_RESET 

Мониторинг: 
(Device Diagnostics/Диагностика устройства → STB → 
Diagnostics/Диагностика → Temp Cycle 
Diag/Диагностика температурного цикла) 
SENSOR1_TEMP_CYCLE 

SENSOR2_TEMP_CYCLE 
 

 ПРИМЕЧАНИЕ 
При начальной установке некоторые сигнализации маски-
руются. Для использования диагностических функций 
правильно установите параметр ”SENSOR_ STATUS_1 to 
8” блока преобразователя датчика. 

Информация диагностики датчика 
Информация, полученная в результате диагностики дат-
чика, отражается в параметрах, показанных ниже. Перио-
дически получая эту информацию, можно воспользо-
ваться преимуществами профилактического обслужива-
ния датчика. 

Таблица 6.4 Диагностическая информация датчика 1  

Параметр 
Тип датчика  

TC  3- проводный 
RTD  

4- проводный 
RTD  

SENSOR1_RP23 
(Сопротивление между клеммами 2 и 3)    0.0  0.0  

SENSOR1_RC1 
(Сопротивление между кабелем датчика и клеммным подключением к клемме 1)  0.0  0.0    

SENSOR1_RC2 
(Сопротивление между кабелем датчика и клеммным подключением к клемме 2)  0.0      

SENSOR1_RC3 
(Сопротивление между кабелем датчика и клеммным подключением к клемме 3)  0.0      

SENSOR1_RC4 
(Сопротивление между кабелем датчика и клеммным подключением к клемме 4)  0.0  0.0    

 
: Отображение диагностической информации датчика (сопротивление). 

Таблица 6.5 Диагностическая информация датчика 2  

Параметр 
Тип датчика  

TC  3- проводный 
RTD  

SENSOR2_RP43 
(Сопротивление между клеммами 2 и 3)    0.0  

SENSOR2_RC3 
(Сопротивление между кабелем датчика и клеммным подключением к клемме 3)  0.0   

SENSOR2_RC4 
(Сопротивление между кабелем датчика и клеммным подключением к клемме 4)  0.0    

 
: Отображение диагностической информации датчика (сопротивление).
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● Параметры, относящиеся к функции согласования 
датчика 

(Device Configuration/Конфигурация устройства → STB → 
Basic Setup/Базовая установка → Sensor1(2) Matching/Со-
гласование датчика 1(2) 
→ Sensor1(2) Match Setup (M)/Установка согласования 
датчика 1(2) (М)) 
Эта функция используется только тогда, когда задана до-
полнительная спецификация /CM1. Значительное повы-
шение точности измерения температуры может быть до-
стигнуто при использовании температурного датчика, ко-
торый согласован с преобразователем. 
Применяемые датчики: Pt100, Pt200, Pt500 и Pt1000. 
Свойства термометра сопротивления (RTD) для прибора 
YTA соответствуют стандартам, определенным в IEC60751. 
Хотя возможные отклонения свойств находятся в пределах 
диапазона, допускаемого стандартом, они могут вызвать 
появление ошибок измерения. Функция согласования дат-
чика (Sensor Matching) позволяет увеличить точность изме-
рения температуры за счет программирования в преобразо-
вателе констант Каллендера - Ван Дюзена, конкретных чи-
сел, определяемых для каждого датчика RTD. 
Между сопротивлением (Rt) и температурой (t) термо-
метра сопротивления (RTD) существует следующее соот-
ношение. 

Rt=R0{1+α(1+0.01δ)t - αδ/104t2 - αβ/108(t -100)t3} 

где: Rt=Сопротивление (в омах) при температуре t (°C) 
R0= Константа, специфичная для датчика (Сопротивле-
ние при t=0°C) 
α (альфа)= Константа, специфичная для датчика 
δ (дельта)= Константа, специфичная для датчика 
β (бета)= Константа, специфичная для датчика 
(0 при t>0°C) 
Хотя кривая датчика является стандартизованной, точ-
ные значения R0, α, δ, и β специфичны для каждого дат-
чика RTD и определяются путем тестирования каждого 
отдельного датчика при различных температурах. Эти 
константы известны, как константы Каллендера - Ван 
Дюзена. В общем случае в качестве характеристических 
коэффициентов для термометра сопротивления (RTD) 
вместо R0, α, δ и β также используются константы R0, A, 
B, и C. Они выводятся из стандартной кривой IEC, и соот-
ношение в этом случае определяется следующим обра-
зом; 
 
Rt = R0 {1 +At -Bt2 +C (t -100)t3} 
где: Rt =Сопротивление (в омах) при температуре t 
(°C) 
R0 =Константа, специфичная для датчика (Сопротивле-
ние при t=0°C) 
A = Константа, специфичная для датчика 
B = Константа, специфичная для датчика 
C = Константа, специфичная для датчика (0 при t > 0°C) 

 
Эти два уравнения эквивалентны. 
При вводе значений A, B и C значения α, δ и β авто-
матически обновляются. 
При вводе значений α, δ и β значения A, B и C автомати-
чески обновляются. 

 ВАЖНО 
При вводе в прибор YTA значений для констант R0, α, δ, 
β, A, B и C нужно учитывать следующие ограничения. 
• Значения должны быть нормализованы с выделением 

экспоненциальной части, определенной для соответ-
ствующих констант (см. таблицу, приведенную ниже). 

• Значения должны быть округлены таким образом, 
чтобы после десятичной точки они имели цифры, 
определенные для соответствующих констант (см. 
таблицу, приведенную ниже). 

• Значения с тремя цифрами после десятичной точки 
могут быть изменены на значения с четырьмя циф-
рами после десятичной точки, которые являются экви-
валентными исходным значениям, когда они округ-
лены. 

 Пример: +3.809 E-3 → +3.8089 E-3 

 

 
Кон-

станта 

Деся-
тичная 
точка 

Экспонента Пример  Начальная 
установка 

R0  2  нет  +100.05  +100  
A  3  E-3 (10-3)  +3.908 E-3  +3.9083 E-3  
B  3  E-7 (10-7)  -5.802 E-7  -5.7749 E-7  
C  3  E-12 (10-12)  -0 E-12  -4.183 E-12  
α  3  E-3 (10-3)  +3.850 E-3  +3.8505 E-3  
δ  3  E0 (100)  +1.507 E0  +1.4998 E0  
β  3  E-1 (10-1)  +0 E-1  +1.0862 E-1 

 

 ВАЖНО 
Эта функция эффективна только в случае, когда в каче-
стве типа датчика установлено “Sensor Match/ Согласова-
ние датчика” (только Pt). 

 

 ПРИМЕЧАНИЕ 

Выполните ввод значений (A, B, C) или α, δ и β. 
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Установка параметров: 
(Device Configuration/Конфигурация устройства → 
STB → Basic Setup/Базовая установка → Sensor1 
Matching/Согласование датчика 1 → Sensor1 Match 
Setup(M)/Установка согласования датчика 1 (М)) 

SENSOR1_MATCH_IEC_A 
Значение коэффициента A 

SENSOR1_MATCH_IEC_B 
Значение коэффициента B 

SENSOR1_MATCH_IEC_C 
Значение коэффициента C 

SENSOR1_MATCH_IEC_R0 
Значение коэффициента R0 

SENSOR1_MATCH_CVD_ALPHA 
Значение коэффициента alpha 

SENSOR1_MATCH_CVD_DELTA 
Значение коэффициента delta 

SENSOR1_MATCH_CVD_BETA 
Значение коэффициента beta 

SENSOR1_MATCH_CVD_R0 
Значение коэффициента R0 

 

 ПРИМЕЧАНИЕ 

Если коэффициент согласования датчика установлен не-
правильно, может быть сгенерирована сигнализация по 
обратному вычислению. 

 

6.4 Блок преобразователя ЖКД 
6.4.1 Краткое описание функций 
Блок преобразователя ЖКД управляет сигнализациями и 
измеренными значениями, которые отображаются на 
экране встроенного индикатора. Он отображает на экране 
встроенного индикатора не только сигналы выхода (OUT) 
от блоков AI, но также и сигналы в/в установленных бло-
ков. 
 
 
6.4.2 Режим блока 
Режимы блока, допустимые для блока преобразователя 
ЖКД: Автоматический (Auto) и Нерабочий (O/S). Уста-
новки этого блока могут быть изменены в режиме AUTO, 
за исключением параметра тега блока. 
 
 
6.4.3 Отображение содержимого 

встроенного индикатора 
Компонентами встроенного индикатора является гисто-
грамма (шкальный индикатор), поле заголовка, централь-
ное поле для числовых значений, нижнее текстовое поле 
и дополнительные символы. Далее приведено содержи-
мое и значение этих компонентов: 
 

 
Рисунок 6.6 Отображение на экране встроенного индикатора 

 
Название 
компоненты Содержимое 

Гистограмма Показывает значения, отображаемые в 
центральном поле для числовых зна-
чений в процентах в виде масштабной 
линейки.  

Центральное поле 
для числовых зна-
чений 

Отображает значения переменных про-
цесса. При включенной сигнализации 
попеременно показывает номер сигна-
лизации и отображаемое значение.  

Нижнее текстовое 
поле  

Отображает тип датчика, тег, имя пара-
метра, единицу измерения, состояние 
и количество проводов.  

Дополнительные 
символы  

%  Мигает, если в центральном 
поле для числовых значений 
отображается значение в %.  

Метка 
ключ  

Мигает, если выбрана опция 
защиты от записи.  
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6.4.4 Процедура установки встроенного 

дисплея 
(Device Configuration/Конфигурация устройства → LTB → 
Display Setup/Установка дисплея) 

Задайте отображение выхода 1 
DISP_OUT_1 

 
Задайте отображение выхода 2 

DISP_OUT_2 

 
Задайте элементы, подлежащие отображению 

в нижнем текстовом поле 
INFO_SEL 

 
Выполните установку ON/OFF (ВКЛ./ВЫКЛ.) 

отображения гистограммы 
BAR_GRAPH_SELECT 

 
Задайте период обновления отображения 

DISPLAY_CYCLE 

 
SQUAWK ON/OFF (ВКЛ./ВЫКЛ.) 

 
Рисунок 6.7 Процедуры установки встроенного дисплея 

 

Таблица 6.6 Параметры процесса, отображаемые на ЖКД 

Значение переменной процесса, 
отображаемой в центальном поле  

Название значения пере-
менной процесса, отобра-
жаемой в нижнем тексто-
вом поле 

PRIMARY_VALUE_1  SENS.1  
PRIMARY_VALUE_2  SENS.2  
TERMINAL_VALUE  TERM  
SENSOR1_TERMINAL_VALUE  S.1-TER  
SENSOR2_TERMINAL_VALUE  S.2-TER  
SENSOR1_SENSOR2_VALUE  S.1-S.2  
SENSOR2_SENSOR1_VALUE  S.2-S.1  
AVERAGE_VALUE  AVG  
BACKUP_VALUE  BACKUP 
AI1.OUT  AI1.OUT  
AI2.OUT  AI2.OUT  
AI3.OUT  AI3.OUT  
AI4.OUT  AI4.OUT  

 

 

 

 

DISP_OUT 1(2) 
Номер Выход 

1 AI1 
2 AI2 
3 AI3 
4 AI4 
5 Sensor1 (Датчик 1) 
6 Sensor1 − Terminal (Датчик 1 – 

Клемма) 
7 Terminal (Температура на 

клемме) 
8 Sensor2 (Датчик 2) 
9 Sensor2 − Terminal (Датчик 2 – 

Клемма) 
10 Sensor1 − Sensor2 (Датчик 1 – 

Датчик 2) 
11 Sensor2 − Sensor1 (Датчик 2 – 

Датчик 1) 
12 Average (Среднее значение) 
13 Backup (Резервирование) 
14 Not used (Не используется) (для 

выхода 2) 

DISPLAY_CYCLE 
Номер Выход 

1 HIGH (Высокий) (1200 мс) 
2 MID (Средний) (2400 мс) 
3 LOW (3600 мс) 

 
 

Таблица 6.7 Единицы измерения, отображаемые на ЖКД 

Единица измерения 
Единица измерения, отоб-

ражаемая в нижнем тек-
стовом поле 

K/По шкале Кельвина K 
degC/Градус по Цельсию C 
degR F 
degF/Градус по Фаренгейту R 
mV (мВ) mV  
Ω (Ом) Ohm  
mA (мА) mA  
%  %  
No unit (Без единицы изме-
рения) 

NO.UNIT 
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Таблица 6.8 Отображаемый тип датчика 

Тип датчика  Отображается в нижнем 
текстовом поле  

mV (мВ) mV  
Resistance (Сопротивле-
ние) 

Ohm  

Pt100  Pt 100  
JPt100  JPt00  
Pt200  Pt200  
Pt500  Pt500  
Pt1000  Pt1000  
Cu10  Cu10  
Ni120*1  Ni120*1  
Type B (Типа B) TYPE.B  
Type E (Типа E) TYPE.E  
Type J (Типа J) TYPE.J  
Type K (Типа K) TYPE.K  
Type N (Типа N) TYPE.N  
Type R (Типа R) TYPE.R  
Type S (Типа S) TYPE.S  
Type T (Типа T) TYPE.T  
Type L (Типа L) TYPE.L  
Type U (Типа U) TYPE.U  
W3  TYPE.W3  
Type C (Типа C) TYPE.C  
Sensor matching (Согла-
сование датчика) 

S.MATCH  

User table (Пользова-
тельская таблица) 

USR.TBL  

No sensor (Без датчика) NO.CNCT  
 

*1: Применяется только для YTA610. 
 

Таблица 6.9 Количество проводов, отображаемое на ЖКД 

Количество 
проводов  

Отображение в ниж-
нем текстовом поле  

Отображение 
в централь-

ном поле  
2 провода S1.WIRE или S2.WIRE  2  
3 провода S1.WIRE или S2.WIRE  3  
4 провода  S1.WIRE или S2.WIRE  4  
Неизвестно  S1.WIRE или S2.WIRE  -  

 

 
6.5 Служебный блок  

преобразователя (MTB) 
 
6.5.1 Функции регистрации 
Приборы серии YTA имеют возможность сохранять дан-
ные, полезные при выполнении диагностики возникаю-
щих проблем. 
 
(1) Журнал регистрации сигнализаций 
В памяти преобразователя сохраняются до восьми исто-
рий сигнализаций, которые можно просмотреть с ис-
пользованием следующих параметров. 
FD_EXTENDED_n_LOG n: от 1 до 8 
(Device Diagnostics/Диагностика устройства → MTB → 
FD ExtActive Log/Журнал регистрации) 
 
(2) Журнал регистрации максимальных/ минималь-

ных значений 
В памяти преобразователя сохраняются минимальное и 
максимальное значение переменных процесса, которые 
можно проверить. 
a) Параметры: 

(Device Diagnostics/Диагностика устройства → MTB 
→ Sensor MAX/ MIN Log/ Журнал регистрации макси-
мальных/ минимальных значений датчика) 

SENSOR1_MAX (MIN) 

SENSOR2_MAX (MIN) 
TERMINAL_MAX (MIN) 

b) Для стирания зарегистрированных данных для пере-
менных процесса, за исключением переменных тем-
пературы на клемме, выберите SENSOR1(2)_ 
LOG_CLEAR. 

 

 ПРИМЕЧАНИЕ 

Эти значения могут увеличиться при отсоединении дат-
чика и т.п. В этом случае нужно выполнить сброс. 
 

 

(3) Время работы (Operation Time) 
(Device Diagnostics/Диагностика устройства → MTB → 
Device Information/Информация об устройстве) 
Проводится подсчет времени работы преобразователя, 
начиная с момента первого включения питания. Для 
проверки времени работы вызовите дисплей 
OPERATE_TIME (Время работы). 
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6.6 Функциональный блок AI 
Функциональный блок AI является компонентом программного обеспечения и выполняется в соответствии с графиком 
выполнения системы. В процессе выполнения он принимает данные от блока преобразователя датчика. По заверше-
нию выполнения он обновляет аналоговые выходы и обрабатывает вновь сгенерированные сигнализации. Функцио-
нальные блоки AI могут обеспечить также и дискретный выход, который показывает состояние LO, LO_LO, HI или HI_HI. 
С точки зрения функциональных возможностей никакой разницы между четырьмя блоками AI, входящими в состав при-
бора YTA, не существует. 

 
 

Рисунок 6.8 Схема функционального блока AI 

 

 
6.6.1 Функциональные блоки 
Функциональный блок AI через канал связи (Channel) 
принимает аналоговые сигналы от блока преобразова-
теля (SENSOR), и прежде чем осуществить вывод, вы-
полняет масштабирование, фильтрацию, отсечку по 
нижнему пределу и обработку сигнализации. Он реали-
зует функцию дискретного выхода. На Рисунке 6.4 по-
казан функциональный блок AI. 
 

6.6.2 Режимы блоков 
Допустимыми для функционального блока AI являются 
режимы Автоматический (Auto), Ручной (Man) и Нера-
бочий (O/S). Если режим блока RB (Блока ресурсов) - 
Нерабочий (O/S), то фактическим режимом данного 
блока будет Нерабочий (O/S), даже если целевой ре-
жим (Target) установлен, как Автоматический (Auto) или 
Ручной (Man). 
 
6.6.3 IO_OPTS 
IO_OPTS – это параметр, используемый для выбора, 
должны быть включены или выключены опции, относя-
щиеся к входу и выходу сигналов. Для функциональ-
ного блока AI единственной доступной опцией является 
“Low cutoff/Отсечка по нижнему значению сигнала”. За-
дайте эту опцию, если Вы хотите включить для выходов 
функцию отсечки по нижнему значению сигнала. 
 
 

6.6.4 STATUS_OPT 
STATUS_OPT – это параметр, используемый для вы-
бора опций, относящихся к состоянию сигналов. Для 
функционального блока AI предлагается четыре опции: 
Propagate Fault Forward/Передача дальше сигнала об 
отказе, Uncertain if Limited/ Неопределенное при нали-
чии ограничений, BAD if Limited/Дефектное при наличии 
ограничений, Uncertain if Man mode/Неопределенное, 
если режим блока Man. 

 

Передача дальше сигнала об отказе 

Если от датчика поступило состояние Bad, Device 
failure/Дефектное, отказ устройства или Bad, Sensor 
failure/Дефектное, отказ датчика, то оно передается 
в OUT без генерации сигнализации. Этой опцией 
определяется использование этого подсостояния 
для OUT. С помощью этой опции пользователь мо-
жет определить, будет ли сигнализация (передача 
предупреждения об отказе) осуществляться данным 
блоком или передаваться дальше для генерации 
сигнализации. 

Неопределенное, если режим Man 

Если включена опция “Неопределенное, если ре-
жим блока Man”, и фактический режим - Man, то со-
стояние сигнала OUT должно соответствовать 
“Uncertain / Неопределенное”. 

Неопределенное при наличии ограничений 

Если измеренное или вычисленное значение огра-
ничено, то состояние выхода для входа или блока 
вычислений устанавливается неопределенным. 

Дефектное при наличии ограничений 

 Если значение датчика соответствует верхнему или 
нижнему пределу, состояние выхода устанавлива-
ется в Bad/Дефектное. 

 

 ПРИМЕЧАНИЕ 

Опция Bad if Limited/Дефектное при наличии ограниче-
ний имеет более высокий приоритет, чем опция 
Uncertain if Limited/ Неопределенное при наличии огра-
ничений. 

  

Масштабирование

OUT_SCALE

Фильтр

PV_FTIME

Отсечка 

LOW_CUT

L_TYPE

Моделирование
SIMULATE.
Значение
преобразователя

SIMULATE.Enable

Моделирование
SIMULATE.
Значение
моделирования

Масштабирование 

XD_SCALE

FIELD_VAL.Value

IO_OPTS.Low cutoff

PV.Value

MODE_BLK.Actual

Сигнализации

LO, LO_LO

HI, HI_HI

/100

/100

Выключить Включить

Прямое
Косвенное

=0(Выключить)

Автоматический=1(Включить)

OUT

Косв., квадратный корень
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6.6.5 Основные параметры блока AI 
● CHANNEL (КАНАЛ) 
Выбирает сигнал от преобразователя, поступающий в 
блок AI. В приведенной ниже таблице показаны значе-
ния входа, определяемые установкой параметра 
CHANNEL (КАНАЛ). Установите CHANNEL в соответ-
ствии со значением, которое нужно ввести в блок AI. 

Таблица 6.10 Вход, выбранный установкой параметра 
CHANNEL (AI)  

Установка пара-
метра CHANNEL  Выбранный вход  

1  Sensor1 (Датчик 1) 
2  Sensor1-Terminal (Датчик 1 – Клемма) 
3  Terminal (Температура на клемме) 
4  Sensor2 (Датчик 2) 
5  Sensor2-Terminal (Датчик 2 – Клемма) 
6  Sensor1-Sensor2 (Датчик 1 – Датчик 2) 
7  Sensor2-Sensor1 (Датчик 2 – Датчик 1) 
8  Average (Среднее значение) 
9  Backup (Резервирование) 

● BLOCK_ERR 
Параметр BLOCK_ERR представляет причину ошибки, 
возникающей в блоке. Блок преобразователя датчика 
(SENSOR) выполняет проверку следующих причин и 
установку соответствующих важных битов. 
BLOCK_ERR  

Ошибка Причина 
Block Configuration Error 
(Ошибка конфигурации 
блока) 

Единица измерения перемен-
ной процесса и единица из-
мерения в параметре 
XD_SCALE не согласованы.  

Simulate Active (Действует 
функция моделирования) 

Включена опция SIMULATE 
(Моделирование).  

Input Failure/ process variable 
has BAD status (Неисправ-
ность входа переменная 
процесса имеет дефектное 
состояние) 

Качество переменной PV 
имеет состояние BAD (Де-
фектное). (Неисправность 
устройства или датчика)  

Out of Service (Нерабочий 
режим) 

Параметр MODE_BLK Target 
соответствует O/S.  

● XD_SCALE 
Определяет диапазон значений входа, полученных от 
преобразователя. Перед поставкой YTA с завода-изго-
товителя устанавливается диапазон, определяемый 
пользователем (или 0-100, если диапазон не был задан 
при оформлении заказа). 
Если в качестве единицы входного значения темпера-
туры в блоке преобразователя было установлено мВ 
или Ом, а единица измерения в параметре XD_SCALE 
установлена, как единица измерения температуры 
(напр., °C), или наоборот, состояние становится рав-
ным Uncertain/ Неопределенное или Bad/Дефектное. 
Рекомендуется устанавливать одну и ту же единицу из-
мерения для блока преобразователя и блоков AI. 
 

● L_TYPE 
Определяет вычисления в блоке AI. Установка L_TYPE 
выбирается из: 

• “Direct/Прямое” выдает значение, которое в посту-
пает в CHANNEL, в OUT без изменения. 

• “Indirect/Косвенное” выполняет масштабирование 
входного значения на основе XD_ SCALE и 
OUT_SCALE и выдает масштабированное значение 
в OUT. 

• “IndirectSQRT/Косвенное, квадратный корень” вы-
полняет масштабирование входного значения на 
основе XD_SCALE, извлекает из масштабирован-
ного значения квадратный корень, выполняет мас-
штабирование квадратного корня, а затем выдает 
масштабированное значение в OUT. 

● PV_FTIME 
Определяет постоянную времени (в секундах) для 
фильтра с запаздыванием первого порядка, находяще-
гося в блоке AI. 
● OUT_SCALE 
Определяет диапазон значений OUT (за счет установки 
верхнего и нижнего пределов диапазона). Единицу из-
мерения можно установить произвольно. Перед постав-
кой YTA с завода- изготовителя устанавливается диа-
пазон, определяемый пользователем (или 0-100%, 
если диапазон не был задан при оформлении заказа). 
● Alarm Priorities (Приоритеты сигнализации): 

HI_HI_PRI, HI_PRI, LO_PRI, and LO_LO_PRI 
Эти параметры определяют соответствующие 
уровни приоритета для четырех типов сигнализаций 
процесса: HI_HI_ ALM, HI_ALM, LO_ALM и 
LO_LO_ALM. При возникновении будут переданы 
только те сигнализации, уровень приоритета кото-
рых установлен 3 или выше. 
Заводская установка по умолчанию для этих парамет-
ров соответствует 0 (Выключено). 
● Alarm Thresholds (Пороги сигнализации): 

HI_HI_LIM, HI_LIM, LO_ LIM, and LO_LO_LIM 
Эти параметры определяют соответствующие поро-
говые значения для четырех типов сигнализаций 
процесса: HI_HI_ALM, HI_ALM, LO_ALM и LO_LO_ALM. 
Перед поставкой с завода прибора YTA эти параметры 
установлены в такие значения, которые предполагают 
отсутствие сигнализаций. 
 

 ВАЖНО 
Если установки блока преобразователя датчика 
(SENSOR) и функционального блока AI не согласованы, 
в блоке AI генерируется сигнализация вида “Block 
Configuration Error/Ошибка конфигурации блока“. Сле-
дует проверить указанные ниже позиции. 
 Установку XD_SCALE функционального блока AI. 
 Соответствие единиц измерения типа датчика и блока 

AI. 
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6.7 Функциональный блок DI 
Используя хост-компьютер, можно выполнять считывание и запись параметров функциональных блоков. Список всех 
параметров прибора YTA находится в Приложении 1. В настоящем разделе дается описание только установок наибо-
лее важных параметров для каждого блока DI. 

 

 
 

Рисунок 6.9 Схема функционального блока D1 

 

 ● MODE_BLK 
Поддерживает режимы O/S (Нерабочий), Auto (Автомати-
ческий) и Manual (Ручной). Блок DI не функционирует в 
нерабочем режиме, не обновляет измеряемое значение в 
ручном режиме, он обновляет измеряемое значение в ав-
томатическом режиме. Обычно режим устанавливается в 
опцию Auto (Автоматический). Перед поставкой прибора 
YTA с завода все блоки DI устанавливаются в режим O/S 
(Нерабочий). 
 
● CHANNEL 
Выбирает вход в блок DI, поступающий от преобразова-
теля. В приведенной ниже таблице показано значение 
входа в зависимости от установки параметра CHANNEL 
(КАНАЛ). Задавайте параметр CHANNEL в соответствии 
со значением, которое нужно ввести в блок DI. 

 

Таблица 6.11 Вход, выбираемый установкой параметра 
CHANNEL (DI)  

Установка CHANNEL  Выбранный вход  
10  Предельный переключатель 1  
11  Предельный переключатель 2  
12  Предельный переключатель 3  
13  Предельный переключатель 4  

 

 
● PV_FTIME 
Определяет время задержки (в секундах) изменения зна-
чения выхода, производимого после изменения значе-
ния, содержащегося в блоке DI. 
 
● DISC_PRI 
Определяет уровень приоритета отдельной сигнализа-
ции по выходу блока (OUT_D). Возникающая сигнализа-
ция передается только в случае, если параметр DISC_ 
PRI установлен в 3 или выше. Перед поставкой при-
бора YTA с завода этот параметр установлен в 1. 
 

● DISC_LIM 

Задание для отдельной сигнализации; если значе-
ние OUT_D согласовано со значением, установлен-
ным в DISC_LIM, генерируется отдельная сигнали-
зация. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

CHANNEL
Моделирование

SIMULATE_D

Дополнительное
инвертирование

Фильтр
PV_FTIME

PV_D

Выход OUT_D

Сигнализации

DISC

FIELD_VAL_D

РЕЖИМ
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7. Операции в процессе эксплуатации 
В этой главе рассматриваются процедуры, выполняемые 
при изменении работы функционального блока преобра-
зователя в процессе эксплуатации. 
 
7.1 Переключение режима 
Когда режим функционального блока меняется на 
Out_Of_Service (Нерабочий), функциональный блок при-
останавливает работу, и выдается сигнализация блока. 

Когда режим функционального блока меняется на Manual 
(Ручной), функциональный блок приостанавливает об-
новление выходных значений. Только в этой ситуации 
можно записать значение в параметр OUT блока для его 
последующего вывода. Имейте в виду, что состояние па-
раметра изменять нельзя. 
 
 
7.2 Генерация сигнализации 
7.2.1 Индикация сигнализации 
Когда функция самодиагностики показывает, что устрой-
ство неисправно, блок ресурсов выдает сигнализацию 
(сигнализацию устройства). Если в каждом функциональ-
ном блоке обнаруживается ошибка (ошибка блока), или 
обнаруживается ошибка в переменной процесса (сигна-
лизация процесса), то сигнализацию выдает каждый 
блок. Если установлен ЖКД-индикатор, то номер ошибки 
выводится на дисплей в виде AL.XX. Если выдаются две 
и более сигнализации, то на дисплей выводится не-
сколько номеров ошибок. 
Для получения дополнительной информации по сигнали-
зации обратитесь к Разделу 7.2.4. 
 

 
 
 
 

Рисунок 7.1 Идентификация ошибки на экране индикатора 

 

 
 

7.2.2 Сигнализации и события 
Если установлены статический элемент VCR и объект 
Связи, то датчик может выдавать следующие сигнализа-
ции или события. 

Аналоговые извещения (Генерируется, если значение 
процесса выходит за пределы пороговых значений) 
Блоком AI Сигнализация Hi-Hi, Сигнализация Hi, 

Сигнализация Low, Сигнализация Low-
Low 

Дискретные извещения (Генерируются при обнаруже-
нии нештатного состояния) 
Блоком ресурсов Сигнализация блока, Сигна-

лизация записи 
Блоком преобразователя Сигнализация блока 
Блоками AI, SC, IT, IS, AR и PID Сигнализация 

блока 

Извещения обновления (Генерируются при обновлении 
важного (восстанавливаемого) параметра) 
Блоком ресурсов Событие обновления 
Блоком преобразователя Событие обновления 
Блоками AI, SC, IT, IS, AR и PID Событие обновления 

Извещения диагностики КИП (Генерируются при обна-
ружении нештатного состояния устройства КИПиА) 
Блоком ресурсов Сигнализации проверки, Сигна-
лизация о неисправности, Сигнализация техобслужи-
вания и Сигнализация выхода за пределы специфика-
ции. 

 
Извещение имеет следующую структуру: 

Таблица 7.1 Объект извещения 

Подиндекс 

Название па-
раметра Описание 

А
на

ло
го

вы
е 

из
-

ве
щ

ен
ия

 

Ди
ск

ре
тн

ы
е 

из
-

ве
щ

ен
ия

 

И
зв

ещ
ен

ия
 

об
но

вл
ен

ия
 

И
зв

ещ
ен

ия
 д

иа
-

гн
ос

ти
ки

 К
ИП

 
1 1 1 1 Block Index/ Ин-

декс блока 
Индекс блока генери-
рующего извещение 

2 2 2 2 Alert Key/Ключ 
извещения 

Ключ извещения, копи-
руемый из блока 

3 3 3 3 
Standard Type/ 
Стандартный 
тип 

Тип извещения 

4 4 4 4 Mfr Type / Тип 
производителя 

Имя извещения, 
идентифицируемое 
специальным DD 
производителя 

5 5 5 5 Message Type / 
Тип сообщения 

Причина генерации 
извещения 

6 6 6 6 Priority/Приори-
тет 

Приоритет сигнали-
зации 

7 7 7 7 
Time Stamp / 
Временная 
метка 

Время первого обна-
ружения данного из-
вещения 

8 8  8 Subcode/Под-
код 

Нумерованная при-
чина генерации дан-
ного извещения 

9 9  9 Value / Значе-
ние 

Значение контроль-
ных данных 

10 10  10 
Relative Index / 
Относительный 
индекс 

Относительный ин-
декс контрольных 
данных 

  8  
Static Revision 
/Статическая 
ревизия 

Значение статиче-
ской ревизии 
(ST_REV) блока 

11 11 9  
Unit Index / Ин-
декс единиц из-
мерений 

Код единиц измере-
ния контрольных 
данных 

   11 
Source Block In-
dex / Индекс 
блока ресурсов 

Относительный ин-
декс блока, который 
вызвал извещение 
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7.2.3 Стандартные категории для 
сигнализации диагностики 
приборов по NAMUR NE-107 

Согласно NAMUR NE-107 определены следующие стан-
дартные категории диагностики приборов. 

F (Failed/Неисправен): 
Категория сигнализации, которая показывает, что в 

приборе или в его периферийных устройствах 
возникла неисправность. 

C (Check Function/Функция проверки): 
Категория сигнализации, которая показывает, что 

обнаруженная неисправность является времен-
ным событием. 

S (Off Specification/Вне спецификаций): 
Категория сигнализации, которая показывает, что 

обнаруженная неисправность была вызвана ис-
пользованием прибора вне его диапазона или 
расхождением между заданным и измеренным 
значением. Сигнализация была вызвана либо 
прибором, либо состоянием процесса. 

M (Maintenance/Техобслуживание): 
Категория сигнализации для обнаруженной неис-

правности, которая имеет низкий уровень срочно-
сти, но может перерасти в проблему, приводя-
щую при некоторых условиях к ограничению 
функциональности прибора. 

 
 
7.2.4 Обработка сигнализаций 
Ниже представлено детальное описание процесса обра-
ботки сигнализаций (смотрите рисунок 7.2). 

(1) FD_EXTENDED_ACTIVE_n 
Этот параметр отображает генерируемые сигнализации. 
После отображения маски в параметр “SENSOR_ 
STATUS_ MASK_1 to 8” конкретные сигнализации при-
бора YTA группируются и отображаются в параметрах 
“FD_EXTENDED_ ACTIVE_2” и 
“FD_EXTENDED_ACTIVE_3”. Распределение сигнализа-
ций соответствует распределению, показанному в пара-
метре “DEVICE_CONDITION_ ACTIVE_n” Таблиц 7.3 ÷ 
7.9. 

(2) FD_EXTENDED_MAP_n 
Пользователь может маскировать сигнализации, отобра-
жаемые параметром “FD EXTENDED ACTIVE n”. Распре-
деление сигнализаций соответствует распределению, по-
казанному в параметре “DEVICE_CONDITION_ACTIVE_n” 
Таблиц 7.3 ÷7.9. 

(3) DEVICE_CONDITION_ACTIVE_n 
Результаты, которые отражают маску в параметрах “FD_ 
EXTENDED_MAP_n”, отображаются в параметре 
“FD_EXTENDED_ ACTIVE_n”. Распределение сигнализа-
ций смотрите в Таблицах 7.3 ÷7.9. 

(4) FD_SIMULATE.DIAGNOSTIC_VALUE 
Здесь отображаются результаты группирования “DEVICE 
CONDITION ACTIVE n”. Они группируются в соответствии 
с описанием “FD_*_ ACTIVE No.”. Пользователь не может 
изменить установки группирования. Индикация содержи-
мого соответствует индикации параметра “FD_*_ 
ACTIVE” Таблицы 7.2. 

(5) FD_FAIL_MAP, FD_OFFSPEC_MAP, FD_ 
MAINT_MAP, FD_CHECK_MAP 

Пользователь может классифицировать “FD_ 
SIMULATE.DIAGNOSTIC_ VALUE” по категориям F, S, M 
или C. Начальные установки будут показаны в соответствии 
с категориями по NE-107, используемыми по умолчанию, в 
таблице 7.2. Индикация содержимого соответствует индика-
ции параметра of “FD_*_ ACTIVE” Таблицы 7.2. 

(6) FD_FAIL_ACTIVE, FD_OFFSPEC_ACTIVE, 
FD_MAINT_ACTIVE, FD_CHECK_ACTIVE 

Здесь отображаются результаты, которые были класси-
фицированы в соответствии с “FD_FAIL_ MAP”, 
“FD_OFFSPEC_MAP”, “FD_MAINT_MAP и “FD_CHECK 
_MAP”. 

(7) FD_FAIL_MASK, FD_OFFSPEC_MASK , 
FD_MAINT_MASK, FD_CHECK_MASK 

Пользователь может маскировать “FD_FAIL_ MASK”, 
“FD_ OFFSPEC_MASK”, “FD_MAINT_ MASK” и 
“FD_CHECK_MASK”. Индикация содержимого соответ-
ствует индикации параметра “FD_*_ ACTIVE” Таблицы 
7.2. 

(8) FD_FAIL_PRI, FD_OFFSPEC_PRI, FD_ MAINT_PRI, 
FD_CHECK_PRI 

Установка приоритетов, которые показаны в параметрах 
“FD_FAIL_ PRI”, “FD_OFFSPEC_ PRI”, “FD_MAINT_ PRI” и 
“FD_CHECK_ PRI”. 

(9) FD_FAIL_ALM, FD_OFFSPEC_ALM, FD_ 
MAINT_ALM, FD_CHECK_ALM 

Отображает сигнализации, которые генерируются в соот-
ветствии с установками (7) и (8), приведенными выше. 
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Рисунок 7.2 Обзор процесса обработки сигнализаций 
  

DEVICE_CONDITION_ACTIVE_n
Битовая строка (32 бита * 8)

FD_EXTENDED_MAP_n
Битовая строка (32 бита * 8)

FD_EXTENDED_ACTIVE_n

Битовая строка (32 бита * 8)

FD_FAIL_ALM

FD_FAIL_PRI

FD_FAIL_MASK

FD_FAIL_ACTIVE

FD_FAIL_MAP

FD_OFFSPEC_ALM FD_MAINT_ALM FD_CHECK_ALM

FD_OFFSPEC_PRI FD_MAINT_PRI FD_CHECK_PRI

FD_OFFSPEC_MASK FD_MAINT_MASK FD_CHECK_MASK

FD_OFFSPEC_ACTIVE FD_MAINT_ACTIVE FD_CHECK_ACTIVE

FD_OFFSPEC_MAP FD_MAINT_MAP FD_CHECK_MAP

Битовая строка (32 бита)

Битовая строка (32 бита)

Битовая строка (32 бита * 8)

Битовая строка (32 бита * 8)
FD_SIMULATE.DIAGNOSTIC_VALUE

n: 1-8
SENSOR_STATUS_

MASK_1 to 8

Сигнализация

n=1 n=2 n=3 n=4 n=5 n=6 n=7 n=8

Указывает, как сигнализация поступает 
в Device Viewer (Программа просмотра 
устройств) и ЖКД
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Таблица 7.2 Извещения диагностики КИП 
 

Номер 
Категория 
NE-107 по 

умолчанию 
Индикация FD_*_ ACTIVE Индикация FD_ 

RECOMMEN_ACT Действие 

31 F Electronics failure/ Неис-
правность электроники 

Repair electronics/Почи-
ните электронику 

Замените электрические детали, например, 
усилитель. Или свяжитесь с торговым пред-
ставительством или с сервисным центром. 

30 F Sensor/Actuator failure 
Неисправность дат-
чика/привода 

Repair Sensor/Actuator 
Почините датчик/привод 

Замените механику, например, датчик или 
привод. Или свяжитесь с торговым представи-
тельством или с сервисным центром. 

29 F Failure which requires 
investigation/Неисправ-
ность, которая требует ис-
следования  

Investigate failure/ Иссле-
дуйте неисправность 

Выполните повторную конфигурацию, очистку, 
подключение/проверку разъема или электри-
ческой платы. Если сигнализации не снима-
ется, свяжитесь с торговым представитель-
ством или с сервисным центром. 

26 F Operated at the backup 
side/Действие на резерв-
ной стороне  

Repair primary side/ Почи-
ните первичный датчик 

Почините первичный датчик до выхода из 
строя резервного датчика. 

24 C Firmware update error/ 
Ошибка обновления встро-
енного ПО 

Retry updating firmware 
/Повторите обновление 
встроенного ПО 

Повторите обновление встроенного ПО. Про-
верьте причину ошибки, если сигнализация 
сохраняется. 

23 C Communication configura-
tion error/Ошибка конфигу-
рации связи 

Configure communication 
correctly/ Правильно 
настройте связь 

Правильная настройка связи. 

22 C Non operating state/ Нера-
ботающее состояние 

Wait for a while/ Подождите 
некоторое время 

Подождите некоторое время. Проверьте при-
чину ошибки, если сигнализация сохраняется. 

21 C Calibration warning/ Преду-
преждение калибровки 

Check calibration/ Про-
верьте калибровку 

Выясните причину ошибки и еще раз прове-
дите калибровку устройства. 

20 C Instrument configuration er-
ror/Ошибка конфигурации 
прибора 

Configure device correctly/ 
Задайте правильные 
настройки прибора 

Установите правильные настройки, относящи-
еся к датчику или приводу. 

19 C Function restricted/Функция 
ограничена 

Confirm the state/ Подтвер-
дите состояние 

Проверьте, что это правильное состояние. 

18 C Simulation mode/Режим мо-
делирования 

Confirm the state/ Подтвер-
дите состояние 

Проверьте, что это правильное состояние. 

17 C Manual mode/Ручной ре-
жим 

Confirm the state/ Подтвер-
дите состояние 

Проверьте, что это правильное состояние. 

16 C Function Block notification / 
Извещение функциональ-
ного блока 

Check Function Block 
status/Проверьте состоя-
ние функционального 
блока 

Проверьте условия функциональных блоков. 
Чтобы избежать сигнализации от неиспользу-
емых функциональных блоков, настройте па-
раметр RESORCE.FD_EXTENDED_ MAP_n.  

13 S Sensor value/Actuator value 
out of specification / Дат-
чик/привод за пределами 
диапазона 

Check specification/ Про-
верьте спецификацию 

Проверьте спецификации датчика и привода. 
Или условия процесса могут быть временно 
несоответствующими. 

12 S Environment out of 
specification /Условия окру-
жающей среды не соответ-
ствуют спецификации  

Check environment / Про-
верьте условия окружаю-
щей среды 

Проверьте спецификацию условий окружаю-
щей среды для датчика и привода. Или усло-
вия процесса могут быть временно несоответ-
ствующими. 

9 M Temporal decrease of value 
quality/Временное умень-
шение качества значения 

Check process or 
peripherals/ Проверьте 
процесс или периферию 

Проверьте условия процесса и периферии. 

8 M Deteriorate estimated by 
counter /Ухудшение харак-
теристик, оцениваемое по 
счетчику 

Check deterioration/ Про-
верьте ухудшение харак-
теристик 

Проверьте, требуется ли техобслуживание. 

7 M Deteriorate estimation by 
anomaly detection / Ухудше-
ние характеристик, оцени-
ваемое по обнаружению 
отклонений 

Check deterioration/ Про-
верьте ухудшение харак-
теристик 

Проверьте, требуется ли техобслуживание. 

6 M Backup Sensor Failure/ Не-
исправность резервного 
датчика  

Repair sensor1/Почините 
датчик 1  

Почините датчик 1 до выхода из строя резерв-
ного датчика. 

3 C Optional function 
configuration error / Ошибка 
конфигурации дополни-
тельной функции 

Check optional 
configuration/ Проверьте 
дополнительные 
настройки 

Проверьте настройки дополнительных функ-
ций. 

2 - Alarm related information/ 
Информация, относящая-
сяк сигнализации 

Confirm information/ Под-
твердите информацию 

Проверьте информацию, относящуюся к сиг-
нализации. 

1 - Process alarm/ Сигнализа-
ция процесса 

Check process/Проверьте 
процесс 

Проверьте условия процесса. 

0 - Condition Check/Проверка 
условий  

CHECK  CHECK 
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7.2.5 Диагностика устройств КИПиА 
 
(1) Индикация сигнализаций 
Неисправности, обнаруженные в результате самодиагностики прибором YTA, идентифицируются, как сигнализации. 
Сигнализации представляют такие неисправности (отклонения от нормы) физического устройства, как отказ аппара-
туры или ошибка связи, а также проблемы в установке параметров или нештатное рабочее состояние устройства, в 
частности, активированное состояние байпасного действия и режима моделирования, и предназначены для предупре-
ждения пользователя. Пользователь может проверить сигнализации, возникающие в приборе YTA, с помощью одного 
из следующих признаков: 

• Значение (битовое состояние) в параметре DEVICE_CONDITION_ACTIVE_1 to 8 блока ресурсов 
• Код сигнализации, отображаемый на экране ЖКД 

 
(2) Проверка с использованием ЖКД 
Когда в приборе YTA, оснащенном встроенным индикатором, возникает сигнализация, на экране ЖКД для каждой сиг-
нализации появляется отображение соответствующего номера сигнализации, причины возникновения и рекомендуе-
мого действия. Ниже в таблице показаны №, причина и действие для каждой сигнализации. 

 

Таблица 7.3 Содержимое параметра DEVICE_CONDITION_ACTIVE_1 

Описание Причина Действие № сигнали-
зации 

Начальная уста-
новка FD_ 

EXTENDED_ 
MAP_1  

FD_*_ 
ACTIVE 

No.*1 

Write Unlocked Запись в параметры разблоки-
рована. 

В зависимости от выбора функции 
RB (RB.FEATURE_ SEL) измените 
блокировку записи RB (RB.WRITE _ 
LOCK) на опцию Locked (Блоки-
ровка) или включите аппаратный 
переключатель блокировки записи. 

— Mask (Маска) 2 

Hard Write Lock 
SW OFF 

Аппаратный переключатель 
блокировки записи в состоянии 
OFF/Выкл. 

Включите аппаратный переключа-
тель блокировки записи. 
 

— Mask (Маска) 2 

Write Locked Запись в параметры заблоки-
рована. 

В зависимости от выбора функции 
RB (RB.FEATURE_ SEL) измените 
блокировку записи RB (RB.WRITE _ 
LOCK) на опцию Not Locked (Без 
блокировки) или выключите аппа-
ратный переключатель блокировки 
записи. 

— Mask (Маска) 2 

Hard Write Lock 
SW ON 

Аппаратный переключатель 
блокировки записи в состоянии 
ON/Вкл. 

Выключите аппаратный переключа-
тель блокировки записи. 
 

— Mask (Маска) 2 

Abnormal Boot 
Process 

При запуске происходит не-
штатная загрузка. 

Проверьте кабели, питание и нали-
чие ошибки загрузки ПО MTB (MTB. 
SOFTDL_ ERROR). 
 

— No mask (Без маски) 29 

SoftDL Failure Ошибка загрузки ПО. — No mask (Без маски) 24 

SoftDL Incomplete Неполная загрузка ПО. Проверьте кабели, питание и нали-
чие ошибки загрузки ПО MTB (MTB. 
SOFTDL_ ERROR).  

— No mask (Без маски) 24 

Simulation Switch 
ON 

Программный или аппаратный 
переключатель моделирования 
в состоянии ON/Вкл. 

Удалите значение сообщения о 
включении моделирования MTB 
(MTB.SIM_ ENABLE_MSG) или вы-
ключите аппаратный переключа-
тель моделирования.  

— Mask (Маска) 2 

RB in O/S mode  Блок ресурсов находится в не-
рабочем режиме. (AL-110) 

Измените целевой режим блока RB 
(RB.MODE_BLK.Target) на опцию 
Auto (Автоматический режим).  

AL.110 Mask (Маска) 16 

Simulation Switch 
OFF 

Программный или аппаратный 
переключатель моделирования 
в состоянии OFF /Выкл. 

Запишите значение REMOTE LOOP 
TEST SWITCH в параметр сообще-
ния о включении моделирования 
MTB (MTB.SIM_ ENABLE_ MSG) 
или включите аппаратный переклю-
чатель моделирования.  

— Mask (Маска) 2 

Amp EEPROM 
Failure  

Неисправность памяти ЭС-
ППЗУ усилителя. 

Замените электрические компо-
ненты, такие, как усилитель. Или 
замените устройство.  

AL.01 No mask (Без маски) 31 

*1: Содержимое DEVICE_CONDITION_ACTIVE присоединяется к FD_*_ACTIVE (* указывает FAIL, OFF_SPEC, MAINT или CHECK). Смотрите таблицу 7.2. 
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Таблица 7.4 Содержимое параметра DEVICE_CONDITION_ACTIVE_2 

Описание Причина Действие № сигнали-
зации 

Начальная уста-
новка FD_ 

EXTENDED_ 
MAP_2  

FD_*_ 
ACTIVE 

No.*1 

CPU Fail  Неисправность основного ЦПУ. Замените устройство. 
Или установите контакт с отделом 
продаж или сервисным центром. 

AL.00 No mask (Без маски) 31 
Sensor NV Fail  Неисправность энергонезависи-

мой памяти датчика. 
AL.01 No mask (Без маски) 31 

Temp NV Fail  Неисправность энергонезависи-
мой памяти узла определения 
температуры (Temp assy). 

AL.02 No mask (Без маски) 31 

AD Conv Fail  Неисправность аналого-цифро-
вого преобразователя. 

AL.03 No mask (Без маски) 31 

Main Rvrs Calc Fail  Ошибка обратного вычисления в 
узле Main assy.  

AL.04 No mask (Без маски) 31 

Temp Rvrs Calc 
Fail  

Ошибка обратного вычисления в 
узле Temp assy.  

AL.05 No mask (Без маски) 31 

Temp Voltage Fail  Недостаточная величина напря-
жения в блоке Temp assy. 

AL.06 No mask (Без маски) 31 

Comm NV Fail  Неисправность энергонезависи-
мой памяти линии связи.  

AL.07 No mask (Без маски) 31 

Temp NV Warning  Предупреждение о неисправно-
сти энергонезависимой памяти 
блока определения температуры 
(Temp assy). 

AL.08 No mask (Без маски) 9 

Int Comm Fail  Неисправность линии внутрен-
ней связи.  

AL.09 No mask (Без маски) 31 

Sensor1 Failure*2 Отключение датчика 1. Проверьте датчик на поврежде-
ния и клеммное подключение. 

AL.10 No mask (Без маски) 30 
Sensor2 Failure*2 Отключение датчика 2. AL.11 No mask (Без маски) 30 
Sensor1 Short*2  Короткое замыкание датчика 1.  AL.12 No mask (Без маски) 30 
Sensor2 Short*2  Короткое замыкание датчика 2.  AL.13 No mask (Без маски) 30 
S1 Corrosion  Коррозия датчика 1.  AL.14 No mask (Без маски) 9 
S2 Corrosion  Коррозия датчика 1.  AL.15 No mask (Без маски) 9 
S1 Signal Error  Входное значение датчика 1 вы-

ходит за пределы диапазона из-
мерений датчика. 

Проверьте тип датчика и клемм-
ное подключение. 

AL.20 No mask (Без маски) 13 

S2 Signal Error  Входное значение датчика 2 вы-
ходит за пределы диапазона из-
мерений датчика. 

AL.21 No mask (Без маски) 13 

Term Sns Fail  Температура на клеммной ко-
лодке неправильная.  

Установите контакт с нашей сер-
висной службой. 

AL.22 No mask (Без маски) 12 

Backup Sns1 Fail  Во время операции резервиро-
вания датчика происходит сбой 
датчика 1, должен быть исполь-
зован датчик 2.  

После замены датчика 1 выпол-
ните процесс восстановления. 

AL.23 No mask (Без маски) 6 

Backup Sns2 Fail  Во время операции резервиро-
вания датчика происходит сбой 
датчика 2.  

После замены датчика 2 выпол-
ните процесс восстановления. 

AL.24 No mask (Без маски) 6 

Sensor Drift Разница температур между зна-
чениями двух датчиков превы-
шает пороговое значение.  

Проверьте, исправен ли датчик. AL.25 No mask (Без маски) 9 

S1 Over Temp 
Cycl*2 

Число циклов измерения темпе-
ратуры датчика 1 превышает по-
роговое значение. 

Проверьте датчик на износ и по-
вреждения. 

AL.26 No mask (Без маски) 9 

S1 Over Temp 
Cycl*2 

Число циклов измерения темпе-
ратуры датчика 2 превышают по-
роговое значение. 

Проверьте тип датчика и клемм-
ное подключение. 

AL.27 No mask (Без маски) 9 

 
*1: Содержимое DEVICE_CONDITION_ACTIVE присоединяется к FD_*_ACTIVE (* указывает FAIL, OFF_SPEC, MAINT или CHECK). Смотрите таблицу 7.2. 
*2: Применяется только для YTA710. 
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Таблица 7.5 Содержимое параметра DEVICE_CONDITION_ACTIVE_3 

Описание Причина Действие № сигнали-
зации 

Начальная уста-
новка FD_ 

EXTENDED_ 
MAP_3  

FD_*_ 
ACTIVE 

No.*1 

S1 Temp Low Измеренная температура дат-
чика 1 слишком низкая. 

Проверьте установку датчика. AL.40 No mask (Без маски) 13 

S1 Temp High Измеренная температура дат-
чика 1 слишком высокая. 

AL.41 No mask (Без маски) 13 

S2 Temp Low Измеренная температура дат-
чика 2 слишком низкая. 

AL.42 No mask (Без маски) 13 

S2 Temp High Измеренная температура дат-
чика 2 слишком высокая. 

AL.43 No mask (Без маски) 13 

Amb Temp Low Температура окружающей 
среды слишком низкая.  

С помощью нагревателя поднимите 
температуру окружающей среды или 
переустановите на более высокий 
уровень. 

AL.44 No mask (Без маски) 12 

Amb Temp High Температура окружающей 
среды слишком высокая.  

Установите достаточное расстояние 
от источника нагрева или переустано-
вите на более низкий уровень. 

AL.45 No mask (Без маски) 12 

Illegal Sensor1 
Config  

Неправильная установка дат-
чика 1.  

Проверьте установку датчика. AL.61 No mask (Без маски) 20 

Illegal Sensor1 
Config  

Неправильная установка дат-
чика 2.  

AL.62 No mask (Без маски) 20 
 
 

*1: Содержимое DEVICE_CONDITION_ACTIVE присоединяется к FD_*_ACTIVE (* указывает FAIL, OFF_SPEC, MAINT или CHECK). Смотрите таблицу 7.2. 
 
 

Таблица 7.6 Содержимое параметра DEVICE_CONDITION_ACTIVE_4 

Описание Причина Действие № сигнали-
зации 

Начальная уста-
новка FD_ 

EXTENDED_ 
MAP_4  

FD_*_ 
ACTIVE 

No.*1 

No FB Scheduled 
 

Никакой функциональный 
блок не предусмотрен графи-
ком. 

Проверьте связь с LAS или функцио-
нальный блок планировщика 
(Schedule Function Block).  

AL.100 No mask (Без маски) 22 

AI1 Hi Hi Alarm  В функциональном блоке AI1 
возникла сигнализация по 
верхнему пределу 2 

Проверьте значение выхода блока AI1 
(AI1.OUT.VALUE) и конфигурацию сиг-
нализации блока AI1 по верхнему пре-
делу 2 (HI_HI_LIM) и приоритета сиг-
нализации блока AI1 по верхнему пре-
делу 2 (HI_HI_PRI).  

AL.101 Mask (Маска) 1 

AI1 Lo Lo Alarm  В функциональном блоке AI1 
возникла сигнализация по 
нижнему пределу 2 

Проверьте значение выхода блока AI1 
(AI1. OUT.VALUE) и конфигурацию 
сигнализации блока AI1 по нижнему 
пределу 2 (LO_LO_LIM) и приоритета 
сигнализации блока AI1 по нижнему 
пределу 2 (LO_LO_PRI).  

AL.101 Mask (Маска) 1 

AI2 Hi Hi Alarm  В функциональном блоке AI2 
возникла сигнализация по 
верхнему пределу 2 

Проверьте значение выхода блока AI2 
(AI2. OUT.VALUE) и конфигурацию 
сигнализации блока AI2 по верхнему 
пределу 2 (HI_HI_LIM) и приоритета 
сигнализации блока AI2 по верхнему 
пределу 2 (HI_HI_ PRI).  

AL.102 Mask (Маска) 1 

AI2 Lo Lo Alarm  В функциональном блоке AI2 
возникла сигнализация по 
нижнему пределу 2 

Проверьте значение выхода блока AI2 
(AI2. OUT.VALUE) и конфигурацию 
сигнализации блока AI2 по нижнему 
пределу 2 (LO_LO_LIM) и приоритета 
сигнализации блока AI2 по нижнему 
пределу 2 (LO_LO_PRI).  

AL.102 Mask (Маска) 1 

AI3 Hi Hi Alarm  В функциональном блоке AI3 
возникла сигнализация по 
верхнему пределу 2 

Проверьте значение выхода блока AI3 
(AI3. OUT.VALUE) и конфигурацию 
сигнализации блока AI3 по верхнему 
пределу 2 (HI_HI_LIM) и приоритета 
сигнализации блока AI3 по верхнему 
пределу 2 (HI_HI_ PRI).  

AL.103 Mask (Маска) 1 

AI3 Lo Lo Alarm  В функциональном блоке AI3 
возникла сигнализация по 
нижнему пределу 2 

Проверьте значение выхода блока AI3 
(AI3. OUT.VALUE) и конфигурацию 
сигнализации блока AI3 по нижнему 
пределу 2 (LO_LO_LIM) и приоритета 
сигнализации блока AI3 по нижнему 
пределу 2 (LO_LO_ PRI).  

AL.103 Mask (Маска) 1 

AI4 Hi Hi Alarm  В функциональном блоке AI4 
возникла сигнализация по 
верхнему пределу 2 

Проверьте значение выхода блока AI4 
(AI4. OUT.VALUE) и конфигурацию 
сигнализации блока AI4 по верхнему 
пределу 2 (HI_HI_LIM) и приоритета 
сигнализации блока AI4 по верхнему 
пределу 2 (HI_HI_ PRI).  

AL.104 Mask (Маска) 1 
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Описание Причина Действие № сигнали-
зации 

Начальная уста-
новка FD_ 

EXTENDED_ 
MAP_4  

FD_*_ 
ACTIVE 

No.*1 

AI4 Lo Lo Alarm  В функциональном блоке AI4 
возникла сигнализация по 
нижнему пределу 2. 

Проверьте значение выхода блока AI4 
(AI4. OUT.VALUE) и конфигурацию 
сигнализации блока AI4 по нижнему 
пределу 2 (LO_LO_LIM) и приоритета 
сигнализации блока AI4 по нижнему 
пределу 2 (LO_LO_PRI).  

AL.104 Mask (Маска) 1 

PID1 Hi Hi Alarm  В функциональном блоке 
PID1 возникла сигнализация 
по верхнему пределу 2. 

Проверьте значение выхода блока 
PID1 (PID1. OUT.VALUE) и конфигура-
цию сигнализации блока PID1 по 
верхнему пределу 2 (HI_HI_LIM) и 
приоритета сигнализации блока PID1 
по верхнему пределу 2 (HI_HI_ PRI).  

AL.105 Mask (Маска) 1 

PID1 Lo Lo Alarm  В функциональном блоке 
PID1 возникла сигнализация 
по нижнему пределу 2. 

Проверьте значение выхода блока 
PID1 (PID1. OUT.VALUE) и конфигура-
цию сигнализации блока PID1 по ниж-
нему пределу 2 (LO_LO_LIM) и прио-
ритета сигнализации блока PID1 по 
нижнему пределу 2 (LO_LO _PRI).  

AL.105 Mask (Маска) 1 

PID2 Hi Hi Alarm  В функциональном блоке 
PID2 возникла сигнализация 
по верхнему пределу 2. 

Проверьте значение выхода блока 
PID2 (PID2. OUT.VALUE) и конфигура-
цию сигнализации блока PID2 по 
верхнему пределу 2 (HI_HI_LIM) и 
приоритета сигнализации блока PID2 
по верхнему пределу 2 (HI_HI_ PRI).  

AL.106 Mask (Маска) 1 

PID2 Lo Lo Alarm  В функциональном блоке 
PID2 возникла сигнализация 
по нижнему пределу 2. 

Проверьте значение выхода блока 
PID2 (PID2. OUT.VALUE) и конфигура-
цию сигнализации блока PID2 по ниж-
нему пределу 2 (LO_LO_LIM) и прио-
ритета сигнализации блока PID2 по 
нижнему пределу 2 (LO_LO_ PRI).  

AL.106 Mask (Маска) 1 

RS in O/S Mode  Блок ресурсов находится в 
Нерабочем режиме. 

Измените целевой режим блока RS 
(RB.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим).  

AL.110 Mask (Маска) 16 

STB in O/S Mode  Блок преобразователя дат-
чика находится в Нерабочем 
режиме. 

Измените целевой режим блока STB 
(STB.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим).  

AL.111 Mask (Маска) 16 

LTB in O/S Mode  Блок преобразователя ЖКД 
находится в Нерабочем ре-
жиме. 

Измените целевой режим блока LTB 
(LTB.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим).  

AL.112 Mask (Маска) 16 

MTB in O/S Mode  Вспомогательный блок преоб-
разователя находится в Нера-
бочем режиме. 

Измените целевой режим блока MTB 
(MTB.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим).  

AL.113 Mask (Маска) 16 

AI1 in O/S Mode  Блок AI1 находится в Нерабо-
чем режиме. 

Измените целевой режим блока AI1 
(AI1.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим) или другой 
режим.  

AL.114 Mask (Маска) 16 

AI2 in O/S Mode  Блок AI2 находится в Нерабо-
чем режиме. 

Измените целевой режим блока AI2 
(AI2.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим) или другой 
режим.  

AL.115 Mask (Маска) 16 

AI3 in O/S Mode  Блок AI3 находится в Нерабо-
чем режиме. 

Измените целевой режим блока AI3 
(AI3.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим) или другой 
режим.  

AL.116 Mask (Маска) 16 

AI4 in O/S Mode  Блок I4 находится в Нерабо-
чем режиме. 

Измените целевой режим блока AI4 
(AI4.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим) или другой 
режим.  

AL.117 Mask (Маска) 16 

AI1 Not Scheduled Блок AI1 не предусмотрен 
графиком. 

Предусмотрите график для блока AI1. AL.118 Mask (Маска) 16 

AI2 Not Scheduled Блок AI2 не предусмотрен 
графиком. 

Предусмотрите график для блока AI2. AL.119 Mask (Маска) 16 

AI3 Not Scheduled Блок AI3 не предусмотрен 
графиком. 

Предусмотрите график для блока AI3. AL.120 Mask (Маска) 16 

AI4 Not Scheduled Блок AI4 не предусмотрен 
графиком. 

Предусмотрите график для блока AI4. AL.121 Mask (Маска) 16 

STB in MAN Mode  Блок преобразователя дат-
чика находится в Ручном ре-
жиме  

Измените целевой режим блока STB 
(STB.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим).  

AL.122 Mask (Маска) 17 

 
*1: Содержимое DEVICE_CONDITION_ACTIVE присоединяется к FD_*_ACTIVE (* указывает FAIL, OFF_SPEC, MAINT или CHECK). Смотрите таблицу 7.2. 
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Таблица 7.7 Содержимое параметра DEVICE_CONDITION_ACTIVE_6 

Описание Причина Действие № сигнали-
зации 

Начальная уста-
новка FD_ 

EXTENDED_ 
MAP_6  

FD_*_ 
ACTIVE 

No.*1 

DI1 in O/S Mode  Блок DI1 находится в Нерабо-
чем режиме. 

Измените целевой режим блока DI1 
(DI1.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим) или другой 
режим.  

AL.130 Mask (Маска) 16 

DI1 in MAN Mode  Блок DI1 находится в Ручном 
режиме.  

Измените целевой режим блока DI1 
(DI1.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим) или другой 
режим.  

AL.130 Mask (Маска) 17 

DI1 Not Scheduled Блок DI1 не предусмотрен 
графиком. 

Предусмотрите график для функцио-
нального блока DI1. 

AL.130 Mask (Маска) 16 

DI1 Simulate Active  Блок DI1 находится в режиме 
моделирования.  

Измените состояние включения/ вы-
ключения моделирования блока DI1 
(DI1.SIMULATE. SIMULATE_ ENABLE) 
на Disabled (Выключено). 

AL.130 Mask (Маска) 18 

DI2 in O/S Mode  Блок DI2 находится в Нерабо-
чем режиме. 

Измените целевой режим блока DI2 
(DI2.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим) или другой 
режим.  

AL.131 Mask (Маска) 16 

DI2 in MAN Mode  Блок DI2 находится в Ручном 
режиме.  

Измените целевой режим блока DI2 
(DI2.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим) или другой 
режим.  

AL.131 Mask (Маска) 17 

DI2 Not Scheduled Блок DI2 не предусмотрен 
графиком. 

Предусмотрите график для функцио-
нального блока DI2. 

AL.131 Mask (Маска) 16 

DI2 Simulate Active  Блок DI2 находится в режиме 
моделирования.  

Измените состояние включения/ вы-
ключения моделирования блока DI2 
(DI2.SIMULATE. SIMULATE_ ENABLE) 
на Disabled (Выключено). 

AL.131 Mask (Маска) 18 

DI3 in O/S Mode  Блок DI3 находится в Нерабо-
чем режиме. 

Измените целевой режим блока DI3 
(DI3.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим) или другой 
режим.  

AL.132 Mask (Маска) 16 

DI3 in MAN Mode  Блок DI3 находится в Ручном 
режиме.  

Измените целевой режим блока DI3 
(DI3.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим) или другой 
режим.  

AL.132 Mask (Маска) 17 

DI3 Not Scheduled Блок DI3 не предусмотрен 
графиком. 

Предусмотрите график для функцио-
нального блока DI3. 

AL.132 Mask (Маска) 16 

DI3 Simulate Active  Блок DI3 находится в режиме 
моделирования.  

Измените состояние включения/ вы-
ключения моделирования блока DI3 
(DI3.SIMULATE. SIMULATE_ ENABLE) 
на Disabled (Выключено). 

AL.132 Mask (Маска) 18 

DI4 in O/S Mode  Блок DI4 находится в Нерабо-
чем режиме. 

Измените целевой режим блока DI4 
(DI4.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим) или другой 
режим.  

AL.133 Mask (Маска) 16 

DI4 in MAN Mode  Блок DI4 находится в Ручном 
режиме.  

Измените целевой режим блока DI4 
(DI4.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим) или другой 
режим.  

AL.133 Mask (Маска) 17 

DI4 Not Scheduled Блок DI4 не предусмотрен 
графиком. 

Предусмотрите график для функцио-
нального блока DI4. 

AL.133 Mask (Маска) 16 

DI4 Simulate Active  Блок DI4 находится в режиме 
моделирования.  

Измените состояние включения/ вы-
ключения моделирования блока DI4 
(DI4.SIMULATE. SIMULATE_ ENABLE) 
на Disabled (Выключено). 

AL.133 Mask (Маска) 18 

PID1 in O/S Mode  Блок PID1 находится в Нера-
бочем режиме. 

Измените целевой режим блока PID1 
(PID1.MODE_BLK.Target) в опцию 
Auto (Автоматический режим) или 
другой режим.  

AL.134 Mask (Маска) 16 

PID1 in MAN Mode  Блок PID1 находится в Руч-
ном режиме.  

Измените целевой режим блока PID1 
(PID1.MODE_BLK.Target) в опцию 
Auto (Автоматический режим) или 
другой режим.  

AL.134 Mask (Маска) 17 

PID1 Not 
Scheduled 

Блок PID1 не предусмотрен 
графиком. 

Предусмотрите график для функцио-
нального блока PID1. 

AL.134 Mask (Маска) 16 

PID1 in Bypas 
Mode  

Блок PID1 находится в Ре-
жиме обхода. 

Блок PID1 находится в Режиме об-
хода. 

AL.134 Mask (Маска) 19 

PID2 in O/S Mode  Блок PID2 находится в Нера-
бочем режиме. 

Измените целевой режим блока PID2 
(PID2.MODE_BLK.Target) в опцию 
Auto (Автоматический режим) или 
другой режим.  

AL.135 Mask (Маска) 16 
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Описание Причина Действие № сигнали-
зации 

Начальная уста-
новка FD_ 

EXTENDED_ 
MAP_6  

FD_*_ 
ACTIVE 

No.*1 

PID2 in MAN Mode  Блок PID2 находится в Руч-
ном режиме.  

Измените целевой режим блока PID2 
(PID2.MODE_BLK.Target) в опцию 
Auto (Автоматический режим) или 
другой режим.  

AL.135 Mask (Маска) 17 

PID2 Not 
Scheduled 

Блок PID2 не предусмотрен 
графиком. 

Предусмотрите график для функцио-
нального блока PID2. 

AL.135 Mask (Маска) 16 

PID2 in Bypas 
Mode  

Блок PID2 находится в Ре-
жиме обхода. 

Блок PID2 находится в Режиме об-
хода. 

AL.135 Mask (Маска) 19 

SC in O/S Mode  Блок SC находится в Нерабо-
чем режиме. 

Измените целевой режим блока SC 
(SC.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим) или другой 
режим.  

AL.136 Mask (Маска) 16 

SC in MAN Mode  Блок SC находится в Ручном 
режиме.  

Измените целевой режим блока SC 
(SC.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим) или другой 
режим.  

AL.136 Mask (Маска) 17 

SC Not Scheduled Блок SC не предусмотрен гра-
фиком. 

Предусмотрите график для функцио-
нального блока SC. 

AL.136 Mask (Маска) 16 

IS in O/S Mode  Блок IS находится в Нерабо-
чем режиме. 

Измените целевой режим блока IS 
(IS.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим) или другой 
режим.  

AL.137 Mask (Маска) 16 

IS in MAN Mode  Блок IS находится в Ручном 
режиме.  

Измените целевой режим блока IS 
(IS.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим) или другой 
режим.  

AL.137 Mask (Маска) 17 

IS Not Scheduled Блок IS не предусмотрен гра-
фиком. 

Предусмотрите график для функцио-
нального блока IS. 

AL.137 Mask (Маска) 16 
 
 

*1: Содержимое DEVICE_CONDITION_ACTIVE присоединяется к FD_*_ACTIVE (* указывает FAIL, OFF_SPEC, MAINT или CHECK). Смотрите таблицу 7.2. 
 

 
Таблица 7.8 Содержимое параметра DEVICE_CONDITION_ACTIVE_7 

Описание Причина Действие № сигнали-
зации 

Начальная уста-
новка FD_ 

EXTENDED_ 
MAP_7  

FD_*_ 
ACTIVE 

No.*1 

AR in O/S Mode  Блок AR находится в Нерабо-
чем режиме. 

Измените целевой режим блока AR 
(AR.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим) или другой 
режим.  

AL.138 Mask (Маска) 16 

AR in MAN Mode  Блок AR находится в Ручном 
режиме.  

Измените целевой режим блока AR 
(AR.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим) или другой 
режим.  

AL.138 Mask (Маска) 17 

AR Not Scheduled Блок AR не предусмотрен гра-
фиком. 

Предусмотрите график для функцио-
нального блока AR. 

AL.138 Mask (Маска) 16 
 

*1: Содержимое DEVICE_CONDITION_ACTIVE присоединяется к FD_*_ACTIVE (* указывает FAIL, OFF_SPEC, MAINT или CHECK). Смотрите таблицу 7.2. 
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Таблица 7.9 Содержимое параметра DEVICE_CONDITION_ACTIVE_8 

Описание Причина Действие № сигнали-
зации 

Начальная уста-
новка FD_ 

EXTENDED_ 
MAP_8  

FD_*_ 
ACTIVE 

No.*1 

AI1 Simulate Active  Блок AI1 находится в режиме 
моделирования.  

Измените состояние включения/ вы-
ключения моделирования блока AI1 
(AI1.SIMULATE. SIMULATE_ ENABLE) 
на Disabled (Выключено). 

AL.150 Mask (Маска) 18 

AI2 Simulate Active  Блок AI2 находится в режиме 
моделирования.  

Измените состояние включения/ вы-
ключения моделирования блока AI2 
(AI2.SIMULATE. SIMULATE_ ENABLE) 
на Disabled (Выключено). 

AL.151 Mask (Маска) 18 

AI3 Simulate Active  Блок AI3 находится в режиме 
моделирования.  

Измените состояние включения/ вы-
ключения моделирования блока AI3 
(AI3.SIMULATE. SIMULATE_ ENABLE) 
на Disabled (Выключено). 

AL.152 Mask (Маска) 18 

AI4 Simulate Active  Блок AI4 находится в режиме 
моделирования.  

Измените состояние включения/ вы-
ключения моделирования блока AI4 
(AI4.SIMULATE. SIMULATE_ ENABLE) 
на Disabled (Выключено). 

AL.153 Mask (Маска) 18 

AI1 in MAN Mode  Блок AI1 находится в Ручном 
режиме.  

Измените целевой режим блока AI1 
(AI1.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим) или другой 
режим.  

AL.154 Mask (Маска) 17 

AI2 in MAN Mode  Блок AI2 находится в Ручном 
режиме.  

Измените целевой режим блока AI2 
(AI2.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим) или другой 
режим.  

AL.155 Mask (Маска) 17 

AI3 in MAN Mode  Блок AI3 находится в Ручном 
режиме.  

Измените целевой режим блока AI3 
(AI3.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим) или другой 
режим.  

AL.156 Mask (Маска) 17 

AI4 in MAN Mode  Блок AI4 находится в Ручном 
режиме.  

Измените целевой режим блока AI4 
(AI4.MODE_BLK.Target) в опцию Auto 
(Автоматический режим) или другой 
режим.  

AL.157 Mask (Маска) 17 

 
 

*1: Содержимое DEVICE_CONDITION_ACTIVE присоединяется к FD_*_ACTIVE (* указывает FAIL, OFF_SPEC, MAINT или CHECK). Смотрите таблицу 7.2. 

 

Таблица 7.10 Поиск неисправности в случае, когда реальное значение в параметре MODE_BLK функционального блока не 
может перейти из Нерабочего режима (O/S) 

Предполамаемая причина Способ устранения 
Целевой режим рассматриваемого блока не установлен. Установите целевой режим блока в опцию Auto (Автоматический 

режим). 
Реальный режим блока ресурсов является Нерабочим. Установите целевой режим блока ресурсов в опцию Auto (Автома-

тический режим). 
Неправильно установлен график исполнения функционального 
блока. 

Задайте график исполнения с использованием инструментария 
конфигурации или подобных средств. 
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7.3 Функция моделирования 
Функция моделирования моделирует ввод данных функ-
ционального блока и позволяет ему работать, имитируя 
получение данных от блока преобразователя. Суще-
ствует возможность выполнить проверку (тестирование) 
последующих функциональных блоков или процессов 
сигнализации. 

 
7.3.1 Переключатель Simulate Enable 
(1) Установка с использованием аппаратного переклю-

чателя 

Переключатель включения моделирования 
SIMULATE_ENABLE (Моделирование разрешено) распола-
гается в усилителе датчика. Это сделано для предупрежде-
ния случайного срабатывания этой функции. Если этот пе-
реключатель находится во включенном состоянии, то вклю-
чается моделирование. (Смотрите Рисунок 7.2) 

(2) Установка с использованием функции локальной 
установки параметров 

Установка параметра ‘Simulation/Моделирование’ функ-
ции локальной установки параметров в состояние ON 
(ВКЛ.) позволяет включить режим моделирования. 
Поскольку данные содержатся в энергонезависимосй па-
мяти, режим моделирования сохраняется даже при отклю-
чении питания. 

(3) Установка с использованием параметров 

Если при инициации этой же функции с использованием 
удаленного терминала значение REMOTE LOOP TEST 
SWITCH (УДАЛЕННОЕ ВКЛЮЧЕНИЕ КОНТУРА ПРО-
ВЕРКИ) записано в параметр SIM_ENABLE_MSG (индекс 
3022) служебного блока преобразователя (MTB), результи-
рующие действия аналогичны действиям, осуществляемым 
при включении указанного выше переключателя. Имейте в 
виду, значение этого параметра теряется при выключении 
питания (OFF). В состоянии включенного моделирования 
сигнализация генерируется в блоке ресурсов, а остальные 
сигнализации устройства маскируются; по этой причине мо-
делирование должно быть отключено сразу же после ис-
пользования этой функции. 

Параметр SIMULATE (МОДЕЛИРОВАНИЕ) блока AI вклю-
чает в себя элементы, перечисленные в Таблице 7.11, 
приведенной ниже. 
 
 

Таблица 7.11 Параметр SIMULATE  
Под- 

индекс Параметры Описание 

1 Simulate Status / Моделиру-
емое состояние 

Устанавливает состояние модели-
руемых данных 

2 Simulate Value / Моделиру-
емое значение 

Устанавливает значение модели-
руемых данных 

3 Transducer Status / Состоя-
ние преобразователя 

Выводит на дисплей состояние 
данных с блока преобразователя. 
Не может быть изменено. 

4 Transducer Value / Значе-
ние преобразователя 

Выводит на дисплей значение 
данных с блока преобразователя. 
Не может быть изменено. 

5 Simulate En/Disable / 
Вкл./Выкл. моделирования  

Управляет функцией моделирова-
ния этого блока 
1: Моделирование отключено 
2: Моделирование активировано 

 

Если в указанной выше Таблице 7.11 параметр Simulate 
En/Disable (Включение/выключение моделирования) 
установлен на 2, то вместо данных с блока преобразова-
теля соответствующий функциональный блок использует 
установленное в этом параметре моделируемое значе-
ние. Эта установка может использоваться для распро-
странения состояния на последующие блоки, для генери-
рования сигнализации процесса и для проверки функцио-
нирования последующих блоков. 

 
Рисунок 7.3 Положение переключателя SIMULATE_ENABLE 
 
Элементы параметра FD_SIMULATE блока ресурсов по-
казаны в Таблице 7.12. 
 

Таблица 7.12 Параметр FD_SIMULATE  
Под- 

индекс Параметры Описание 

1 Diagnostic Simulate Value / 
Диагностическое моделиру-
емое значение 

Устанавливает бит сигнализации 
для моделирования. Если “Sub-
index3: Enable / Подиндекс 3: 
Включено” установлен в опцию 
Disable (Выключено), отобража-
ется значение “Sub-index2: 
Diagnostic Value / Подиндекс 2: Ди-
агностическое значение”.  

2 Diagnostic Value / Диагно-
стическое значение 

Отображает диагностическое со-
стояние реального состояния обо-
рудования. 

3 Enable / Включение Управляет функцией моделирова-
ния этого блока 
1: Моделирование отключено 

(начальное значение) 
2: Моделирование активировано 

 
Если в состоянии включения переключателя разрешения 
моделирования “SIMULATE_ENABLE switch” или активи-
рования функции моделирования с использованием па-
раметра “SIM_ENABLE_ MSG” блока ресурсов устано-
вить параметр Sub-index 3 “Enable” (Подиндекс 3 “Вклю-
чение”) в опцию “2: Simulation active/ 2: Модерирование 
активировано”, можно сгенерировать бит сигнализации, 
который установлен в параметре “Diagnostic Simulate 
Value/ Диагностическое моделируемое значение”. Ис-
пользуя эту функцию можно определить, нормально ли 
функционирует диагностическая сигализация прибора. 
  

Переключатель SIMULATE_ENABLE 
(Моделирование разрешено)

Узел усилителя

1

2

O
N
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7.4 Функция блокировки записи 
(Защита от записи) 

Датчик оснащен функцией блокировки записи (защиты от 
записи) для ограничения операций записи в блоки и 
предотвращения непреднамеренной записи данных па-
раметров. Для включения этой функции используйте пе-
реключатель блокировки записи (Hard W Lock/Аппарат-
ная блокировка записи), параметр WRITE_LOCK (индекс 
1034) (Soft W Lock/Программная блокировка записи) или 
локальную блокировку записи (LPS W Lock). 
Узел ЦПУ датчика оснащен переключателем блокировки 
записи (переключатель 2 на Рисунке 7.4). Установка пе-
реключателя 2 в состояние On/Вкл. активирует функцию 
блокировки записи для предотвращения изменений пара-
метров блоков WRITE_LOCK_LEVEL (индекс 1092). В 
таблице 7.13 показано, как параметр WRITE_ 
LOCK_LEVEL соотносится с блоком, для которого задана 
блокировка записи. Заводская настройка для 
WRITE_LOCK_LEVEL соответствует “2” (предотвраща-
ется запись в блок преобразователя, в блок ресурсов и в 
функциональный блок). Для включения функции блоки-
ровки переключателя, установите "Hard W Lock/Аппарат-
ная блокировка записи” (бит 4) параметра FEATURE_SEL 
(индекс 1018) в “1” (Вкл). (Заводская установка для “Hard 
W Lock/Аппаратная блокировка записи” (бит 4) - “0” 
(Выкл)). 
 

Таблица 7.13 Соотношение между параметром WRITE_ 
LOCK_LEVEL и блоком, для которого установ-
лена блокировка записи 

WRITE LOCK LEVEL 
(индекс 1092) 

Блок, для которого установлена 
блокировка записи 

C (TB)  

Все параметры блока преобразо-
вателя и настройки параметров 
FEATURE_SEL и WRITE_LOCK_ 
LEVEL для FEATURE_SEL 

B (TB+RB)  Все параметры для блока преоб-
разователя и блока ресурсов 

A (ALL FBAP)  
Вск параметры функционального 
блока в дополнении к WRITE_ 
LOCK_LEVEL "1" 

AA (MIB+ALL FBAP)  MIB и VCR в дополнение к 
WRITE_LOCK_LEVEL "2" 

 
Когда переключатель блокировки записи отключен, за-
дайте 2 (включен) для параметра WRITE_ LOCK (индекс 
1034) блока ресурсов, чтобы включить функцию блоки-
ровки записи. Для включения функции блокировки записи 
с использованием настройки WRITE_LOCK, значение 
FEATURE_ SEL (индекс 1018) блока ресурсов необхо-
димо вернуть к его заводскому значению. (При заводских 
установках значение “Hard W Lock/ Аппаратная блоки-
ровка записи” (бит 4) равно “0” (Off/Выкл) и “Soft W 
Lock/Программная блокировка записи” (бит 3) равно “1” 
(On/Вкл). 
Для включения функции блокировки записи с использова-
нием локальной установки параметров (HW_LOCK) зна-
чение FEATURE_ SEL блока ресурсов необходимо уста-
новить в “Hard W Lock/ Аппаратная блокировка записи” 
(бит 4) равно “1” (On/Вкл.). 

 

Таблица 7.14 Соотношения между FEATURE_SEL, переклю-
чателем блокировки записи WRITE_LOCK и 
параметром локальной блокировки записи 

FEATURE SEL (ин-
декс 1018) Переключа-

тель блоки-
ровки за-

писи 

Локальная 
блокировка 

записи 
WRITE_LOCK 
(индекс 1034) Hard W 

Lock 
(бит 4) 

Soft W 
Lock 

(бит 3) 

0 
(OFF/ 
Выкл.) 

0 
(OFF/ 
Выкл.) 

Отключен Отключен 

Недоступно 
("1" (Блокировка за-
писи отключена)) 

1 
(On/Вкл) 

1 (Блокировка за-
писи отключена) 
(Заводская уста-
новка) 
2 (Блокировка за-
писи включена) 

1 
(On/Вкл.) 

0 
(OFF/ 
Выкл.) 

Включен Включен 

Недоступно 
(зависит от пере-
ключателя блоки-
ровки записи и ло-
кальной блокировки 
записи) 

 

* Когда настройки “Hard W Lock” и “Soft W Lock” имеют одина-
ковое значение 1 (On/Вкл.), настройка “Hard W Lock” имеет 
преимущество и “Soft W Lock” автоматически устанавлива-
ется в 0 (Off/Выкл). 

 

 
Рисунок 7.4 Переключатель блокировки записи 
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Приложение 1. Список параметров каждого блока 
прибора YTA 

 
Примечание: Столбец Режима записи включает в себя режимы, в которых разрешена запись каждого параметра. 
O/S: Запись разрешена в Нерабочем режиме 
Man: Запись разрешена в Ручном режиме и в Нерабочем режиме 
Auto: Запись разрешена в Автоматическом режиме, в Ручном режиме и в Нерабочем режиме 
 
 
A1.1 Блок ресурсов 

Отн. 
инд. Индекс Название 

параметра 
Заводская  
установка 

по умолчанию 
Режим за-

писи Описание 

0 1000 Block Header 
/Заголовок блока 

TAG:“RS” Тег блока 
= O/S 

Информация о блоке, типа Тег Блока, Редакция DD, Время исполнения, и т.д. 

1 1001 ST_REV — — Показатель версии статистических данных, связанных с блоком ресурсов. Зна-
чение ревизии увеличивается каждый раз при изменении значения статиче-
ского параметра в этом блоке.  

2 1002 TAG_DESC Null AUTO Пользовательское описание назначенного приложения блока. 
3 1003 STRATEGY 0 AUTO Поле стратегии может использоваться для идентификации группирования бло-

ков. Эти данные не проверяются и не обрабатываются блоком. 
4 1004 ALERT_KEY 0 AUTO Идентификационный номер блока устройства. Эта информация может исполь-

зоваться в главном компьютере (хосте) для сортировки сигнализаций и т.д. 
5 1005 MODE_BLK AUTO AUTO Фактический, целевой, допустимый и нормальный режимы блока. 
6 1006 BLOCK_ERR — — Этот параметр отражает состояние ошибки, связанное с аппаратными или про-

граммными компонентами блока. Параметр представляет собой строку битов, 
что позволяет показать несколько ошибок.  

7 1007 RS_STATE — — Состояние конечного автомата блока ресурсов. 
8 1008 TEST_RW Null — Параметр проверки чтения/записи – используется только для проверки согласо-

ванности и моделирования. 
9 1009 DD_RESOURCE Null — Строка, идентифицирующая тег ресурса, включающего в себя Описание 

Устройства (DD) для этого ресурса. 
10 1010 MANUFAC_ID 0x00594543 — Идентификационный номер производителя – используется  

интерфейсным устройством для определения местоположения файла DD этого 
ресурса.  

11 1011 DEV_TYPE 12 
 

— Номер модели производителя, связанный с ресурсом – используется интер-
фейсным устройством для определения местоположения файла DD этого ре-
сурса. 

12 1012 DEV_REV 2 — Номер версии производителя, связанный с ресурсом – используется интер-
фейсным устройством для определения местоположения файла DD этого ре-
сурса. 

13 1013 DD_REV 1 — Версия DD, связанная с ресурсом – используется интерфейсным устройством 
для определения местоположения файла DD этого ресурса. 

14 1014 GRANT_DENY 0 AUTO Опции для контроля доступа главного компьютера и локальных панелей управ-
ления к рабочим, настроечным или сигнализационным параметрам блока. 

15 1015 HARD_TYPES Scalar input/ 
Скалярный вход 

— Типы аппаратных средств, доступные как номера каналов 
бит0: Скалярный вход 
бит1: Скалярный выход 
бит2: Дискретный вход 
бит3: Дискретный выход 

16 1016 RESTART — — Разрешает инициировать ручной перезапуск. Имеется несколько степеней пе-
резапуска. 
1: Выполнение 
2: Перезапуск ресурса 
3: Перезапуск с начальными значениями, указанными в спецификациях FF (*1) 
4: Перезапуск процессора 
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Отн. 
инд. Индекс Название 

параметра 
Заводская  
установка 

по умолчанию 
Режим за-

писи Описание 

17 1017 FEATURES Поддерживаются 
Reports/Отчеты 
Fault state/ Состояние не-
исправности 
Soft W Lock/ Программная 
блокировка записи 
Hard W Lock/ Аппаратня 
блокировка записи 
Multi_bit Alarm/ Многобит-
ная сигнализация 

— Используется, чтобы показать поддерживаемые опции блока ресурсов. 

18 1018 FEATURE_SEL Reports/Отчеты 
Fault state/ Состояние не-
исправности 
Soft W Lock/ Программная 
блокировка записи 
Hard W Lock/ Аппаратня 
блокировка записи 

AUTO Используется для выбора опций блока ресурсов. 
 

19 1019 CYCLE_TYPE Scheduled/По графику — Определяет методы исполнения блока, доступные для ресурса. 
 бит0: По графику 
 бит1: Управляемые событиями 
бит2: Заданные производителем 

20 1020 CYCLE_SEL Scheduled/По графику AUTO Используется для выбора метода исполнения блока для этого ресурса. 
21 1021 MIN_CYCLE_T 3200 (100 мс) — Продолжительность времени кратчайшего интервала цикла, которое воз-

можно для ресурса. 
22 1022 MEMORY_SIZE 0 — Доступная конфигурационная память в пустом ресурсе.  

Необходимо проверить, прежде чем пытаться выполнить загрузку. 
23 1023 NV_CYCLE_T 0 — Интервал между записью копий долговременных параметров (NV)  

в энергонезависимую память. Ноль означает никогда. 
24 1024 FREE_SPACE 0 — Процент памяти, доступной для последующей конфигурации. Устройство 

Прибор YTA имеет ноль, что означает предварительно  
сконфигурированный ресурс. 

25 1025 FREE_TIME 0 — Процент времени обработки блока, свободного для обработки дополни-
тельных блоков. Прибор YTA не поддерживает это. 

26 1026 SHED_RCAS 640000 (20 c) AUTO Продолжительность времени, по истечении которого компьютер прекра-
щает попытки записи в ячейки RCas функционального блока. Прибор YTA 
не поддерживает это. 

27 1027 SHED_ROUT 640000 (20 c) AUTO Продолжительность времени, по истечении которого компьютер прекра-
щает попытки записи в ячейки ROut функционального блока. Прибор YTA 
не поддерживает это 

28 1028 FAULT_STATE 1 — Состояние, устанавливаемое на выходном блоке при потере связи, отказ, 
передаваемый на выходной блок или физический контакт. После уста-
новки отказоустойчивого состояния выходы функциональных блоков будут 
выполнять свои отказоустойчивые (FSAFE) действия. 

29 1029 SET_FSTATE 1 AUTO Позволяет путем выбора установки вручную инициировать отказоустойчи-
вое состояние. 

30 1030 CLR_FSTATE 1 AUTO Запись Clear (Стирание) в этот параметр приведет к стиранию отказо-
устойчивого состояния устройства, когда состояние устройства КИПиА, 
если таковое существует, оказалось стертым. 

31 1031 MAX_NOTIFY 4 — Максимально допустимое количество неквитированных предупредитель-
ных сообщений. 

32 1032 LIM_NOTIFY 4 AUTO Максимальное допустимое количество неквитированных извещений сигна-
лизации. 

33 1033 CONFIRM_TIM 640000 (2 с) AUTO Минимальное время между повторными попытками посылки извещений. 
34 1034 WRITE_LOCK 1(Not locked 

/Не заблокировано) 
AUTO Если установлено, то никакая запись ниоткуда не разрешена,  

за исключением стирания WRITE_LOCK. Входы блоков будут продолжать 
обновляться. 

35 1035 UPDATE_EVT — — Это извещение генерируется при любом изменении статических данных. 
36 1036 BLOCK_ALM — — Сигнализация блока используется для любых отказов конфигурации, аппа-

ратных средств, соединений или системных проблем в блоке. Причина 
сигнализации вводится в поле дополнительного кода (подкода). Первое 
извещение сигнализации, которое становится активным, устанавливает 
Активное (Active) состояние в атрибуте Состояние (Status). Как только не 
сообщенное (Unreported) состояние стирается задачей извещения сигна-
лизации, может выдаваться другое извещение сигнализации блока без 
стирания состояния Active (Активное), если подкод был изменен. 

37 1037 ALARM_SUM Enable/Включено — Текущее состояние сигнализации, неквитированные состояния, состояния, 
для которых не были посланы оповещения, и запрещенные состояния сиг-
нализации, относящиеся к данному функциональному блоку. 
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Отн. 
инд. Индекс Название 

параметра 
Заводская  
установка 

по умолчанию 
Режим за-

писи Описание 

38 1038 ACK_OPTION 0xFFFF AUTO Выбор, будет ли сигнализация, относящаяся к данному блоку квитиро-
ваться автоматически 

39 1039 WRITE_PRI 0 AUTO Приоритет сигнализации, сгенерированной при стирании блокировки  
записи. 

40 1040 WRITE_ALM — — Это извещение генерируется при стирании параметра блокировки записи 
41 1041 ITK_VER 6 — Номер версии теста на взаимодействие Fieldbus Foundation, примененного 

к прибору YTA. 
42 1042 COMPATIBILITY_REV  2  —  Указывает наименьшее значение ревизии (Rev), совместимое с ревизией 

устройства (DevRev).  
43 1043 CAPABILITY_LEV  0x00  —  Указывает уровень возможностей внутренних компонентов прибора.  
44 1044 FD_VER  0  —  Указывает значение старшей версии характеристик диагностических 

свойств прибора.  
45 1045 FD_FAIL_ACTIVE  0  —  Параметр, который соответствует состоянию ”Failed/Неисправен” по кате-

гории NAMUR NE- 107.  
46 1046 FD_OFFSPEC_ACTIVE  0  —  Параметр, который соответствует состоянию”Off Specification/Вне специ-

фикации” по категории NAMUR NE-107.  
47 1047 FD_MAINT_ACTIVE  0  —  Параметр, который соответствует состоянию ”Maintenance/ Техобслужива-

ние” по категории NAMUR NE-107.  
48 1048 FD CHECK_ACTIVE  0  —  Параметр, который соответствует состоянию”Check Function/ Проверочная 

функция” по категории NAMUR NE-107.  
49 1049 FD_FAIL_MAP  0xFC000000  AUTO  Задает бит, присваиваемый параметру FD_FAIL_ACTIVE, который ис-

пользуется для указания состояния ”Failed/Неисправен”, 32-битовой сиг-
нализации, перечисляемой в параметре FD_SIMULATE. Diagnostic Value.  

50 1050 FD_OFFSPEC_MAP  0x00003800  AUTO  Задает бит, присваиваемый параметру FD_OFFSPEC_ACTIVE, который 
используется для указания состояния ”Off Specification/Вне специфика-
ции”, 32-битовой сигнализации, перечисляемой в параметре 
FD_SIMULATE. Diagnostic Value.  

51 1051 FD_MAINT_MAP  0x000003E0  AUTO  Задает бит, присваиваемый параметру FD_MAINT_ACTIVE, который ис-
пользуется для указания состояния ”Maintenance/Техобслуживание”, a 32-
битовой сигнализации, перечисляемой в параметре FD_SIMULATE. 
Diagnostic Value.  

52 1052 FD_CHECK_MAP  0x01FF8008  AUTO  Задает бит, присваиваемый параметру FD_CHECK_ACTIVE, который ис-
пользуется для указания состояния ”Check Function/Проверочная функ-
ция”, 32-битовой сигнализации, перечисляемой в параметре 
FD_SIMULATE. Diagnostic Value.  

53 1053 FD_FAIL_MASK  0xFFFFFFFF  AUTO  Задает бит, который уведомляет хост о 32-битовых сигнализациях ”Failed/ 
Неисправен”, перечисляемых в параметре FD_FAIL_ACTIVE.  

54 1054 FD_OFFSPEC_MASK  0xFFFFFFFF  AUTO  Задает бит, который оповещает хост о 32-битовых сигнализациях ”Off 
Specification/Вне спецификации”, перечисляемых в параметре 
FD_OFFSPEC_ ACTIVE.  

55 1055 FD_MAINT_MASK  0xFFFFFFFF  AUTO  Этот параметр задает бит, который уведомляет хост о 32-битовых сигна-
лизациях ”Maintenance/Техобслуживание”, перечисляемых в параметре 
FD_MAINT_ ACTIVE. Этот параметр устанавливается пользователем.  

56 1056 FD_CHECK_MASK  0xFFFFFFFF  AUTO  Задает бит, который оповещает хост о 32-битовых сигнализациях ”Check 
Function/Проверочная функция”, перечисляемых в параметре 
FD_CHECK_ACTIVE.  

57 1057 FD_FAIL_ALM   AUTO  Показывает информацию о сигнализации для сигнализаций категории 
”Failed/Неисправен”.  

58 1058 FD_OFFSPEC_ALM   AUTO  Показывает информацию о сигнализации для сигнализаций категории 
”Off Specification/Вне спецификации”.  

59 1059 FD_MAINT_ALM   AUTO  Показывает информацию о сигнализации для сигнализаций категории 
”Maintenance/Техобслуживание”.  

60 1060 FD_CHECK_ALM  AUTO Показывает информацию о сигнализации для сигнализаций категории 
"Check Function/Функция проверки". 

61 1061 FD_FAIL_PRI 0 AUTO Показывает приоритет FD_FAIL_ALM для сигнализации. 
62 1062 FD_OFFSPEC_PRI 0 AUTO Показывает приоритет FD_OFFSPEC_ALM для сигнализации. 
63 1063 FD_MAINT_PRI 0 AUTO Показывает приоритет FD_MAINT_ALM для сигнализации. 
64 1064 FD_CHECK_PRI 0 AUTO Показывает приоритет FD_CHECK_ALM для сигнализации. 
65 1065 FD SIMULATE  AUTO Параметр для моделирования сигнализации. 
66 1066 FD_RECOMMEN_ACT 0 — Показывает процедуры для обращения с важными сигнализациями. 
67 1067 FD_EXTENDED_ACTI

VE_1 
0 — Параметр, служащий в качестве начальной точки для сигнализаций. 
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Отн. 
инд. Индекс Название 

параметра 
Заводская  
установка 

по умолчанию 
Режим 
записи Описание 

68 1068 FD_EXTENDED_ 
ACTIVE_2 

0 — Параметр, служащий в качестве начальной точки для сигнализаций. 

69 1069 FD_EXTENDED_ 
ACTIVE_3 

0 — 

70 1070 FD_EXTENDED_ 
ACTIVE_4 

0 — 

71 1071 FD_EXTENDED_ 
ACTIVE_5 

0 — 

72 1072 FD_EXTENDED_ 
ACTIVE_6 

0 — 

73 1073 FD_EXTENDED_ 
ACTIVE_7 

0 — 

74 1074 FD_EXTENDED_ 
ACTIVE_8 

0 — 

75 1075 FD_EXTENDED_ 
MAP_1 

0x07080000 AUTO Параметр, задаваемый пользователем в качестве маски от FD_ 
EXTENDED_ACTIVE_1 до DEVICE CONDITION_ ACTIVE_1. 

76 1076 FD_EXTENDED_ 
MAP_2 

0xFFC0FFFC  AUTO Параметр, задаваемый пользователем в качестве маски от FD_ 
EXTENDED_ACTIVE_2 до DEVICE CONDITION_ ACTIVE_ 2. 

77 1077 FD_EXTENDED_ 
MAP_3 

0xFCFF0000  AUTO Параметр, задаваемый пользователем в качестве маски от FD_ 
EXTENDED_ACTIVE_3 до DEVICE CONDITION_ ACTIVE_3. 

78 1078 FD_EXTENDED_ 
MAP_4 

0x80000000  AUTO Параметр, задаваемый пользователем в качестве маски от FD_ 
EXTENDED_ACTIVE_4 до DEVICE CONDITION_ ACTIVE_4. 

79 1079 FD_EXTENDED_ 
MAP_5 

0x00000000  AUTO Параметр, задаваемый пользователем в качестве маски от FD_ 
EXTENDED_ACTIVE_5 до DEVICE CONDITION_ ACTIVE_5. 

80 1080 FD_EXTENDED_ 
MAP_6 

0x00000000  AUTO Параметр, задаваемый пользователем в качестве маски от FD_ 
EXTENDED_ACTIVE_6 до DEVICE CONDITION_ ACTIVE_6. 

81 1081 FD_EXTENDED_ 
MAP_7 

0x00000000  AUTO Параметр, задаваемый пользователем в качестве маски от FD_ 
EXTENDED_ACTIVE_7 до DEVICE CONDITION_ ACTIVE_7. 

82 1082 FD_EXTENDED_ 
MAP_8 

0x00000000  AUTO Параметр, задаваемый пользователем в качестве маски от FD_ 
EXTENDED_ACTIVE_8 до DEVICE CONDITION_ ACTIVE_8. 

83 1083 DEVICE_CONDITION_ 
ACTIVE_1 

0x00000000 — Результаты отражения маски в отображении “FD_EXTENDED_ MAP_1” в 
параметр “FD_EXTENDED_ACTIVE_1”.  

84 1084 DEVICE_CONDITION_ 
ACTIVE_2 

0x00000000 — Результаты отражения маски в отображении “FD_EXTENDED_ MAP_2” в 
параметр “FD_EXTENDED_ACTIVE_2”.  

85 1085 DEVICE_CONDITION_ 
ACTIVE_3 

0x00000000 — Результаты отражения маски в отображении “FD_EXTENDED_ MAP_3” в 
параметр “FD_EXTENDED_ACTIVE_3”.  

86 1086 DEVICE_CONDITION_ 
ACTIVE_4 

0x00000000 — Результаты отражения маски в отображении “FD_EXTENDED_ MAP_4” в 
параметр “FD_EXTENDED_ACTIVE_4”.  

87 1087 DEVICE_CONDITION_ 
ACTIVE_5 

0x00000000 — Результаты отражения маски в отображении “FD_EXTENDED_ MAP_5” в 
параметр “FD_EXTENDED_ACTIVE_5”.  

88 1088 DEVICE_CONDITION_ 
ACTIVE_6 

0x00000000 — Результаты отражения маски в отображении “FD_EXTENDED_ MAP_6” в 
параметр “FD_EXTENDED_ACTIVE_6”.  

89 1089 DEVICE_CONDITION_ 
ACTIVE_7 

0x00000000 — Результаты отражения маски в отображении “FD_EXTENDED_ MAP_7” в 
параметр “FD_EXTENDED_ACTIVE_7”.  

90 1090 DEVICE_CONDITION_ 
ACTIVE_8 

0x00000000 — Результаты отражения маски в отображении “FD_EXTENDED_ MAP_8” в 
параметр “FD_EXTENDED_ACTIVE_8”.  

91 1091 SOFTWARE_REV R1.02 — Номер версии программного обеспечения преобразователя. 

92 1092 WRITE_LOCK_LEVEL  2  AUTO  Задает блоки, которые активируют блокировку записи (Write Lock).  
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A1.2 Блок преобразователя датчика (STB) 
Отн. 
инд. Индекс Название 

параметра 
Заводская  
установка 

по умолчанию 
Режим за-

писи Описание 

0 2000 Block Header 
/Заголовок блока 

TAG:“STB” Тег блока 
= O/S 

Информация о блоке, типа Тег Блока, Редакция DD, Время исполнения, и 
т.д. 

1 2001 ST_REV — — Показатель версии статистических данных, связанных с функциональным 
блоком. Значение версии увеличивается каждый раз при изменении значе-
ния статического параметра в этом блоке.  

2 2002 TAG_DESC Null AUTO Пользовательское описание назначенного приложения блока. 
3 2003 STRATEGY 1  Поле стратегии может использоваться для идентификации группирования 

блоков. Эти данные не проверяются и не обрабатываются блоком 
4 2004 ALERT_KEY 1  Идентификационный номер блока устройства. Эта информация может ис-

пользоваться хостом для сортировки сигнализаций и т.д. 
5 2005 MODE_BLK AUTO  Фактический, целевой, допустимый и нормальный режимы блока. 
6 2006 BLOCK_ERR — — Этот параметр отражает состояние ошибки, связанное с аппаратными или 

программными компонентами блока. Параметр представляет собой строку 
битов, что позволяет показать несколько ошибок.  

7 2007 UPDATE_EVT — — Извещение генерируется при любом изменении статических данных. 
8 2008 BLOCK_ALM — — Сигнализация блока используется для любых неисправностей конфигура-

ции, аппаратных средств и соединений или системных проблем в блоке. 
Причина сигнализации вводится в поле подкода. Первое активное извеще-
ние сигнализации устанавливает состояние Active (Активное) в атрибуте 
Состояния (Status).  

9 2009 TRANSDUCER_ 
DIRECTORY 

— — Директория, которая определяет номер и пусковые индексы преобразовате-
лей.  

10 2010 TRANSDUCER_TYPE 104 — Идентифицирует преобразователь. 
11 2011 TRANSDUCER_ 

TYPE_VER 
0x0200  Версия типа преобразователя. 

12 2012 XD_ERROR — — Сохраняет ошибку, приоритет которой находится на самом верхнем уровне 
по отношению к ошибкам, возникающим в настоящее время в блоке преоб-
разователя датчика.  

13 2013 COLLECTION_ 
DIRECTORY 

— — Директория, которая определяет номер, пусковые индексы,  
и идентификаторы (ID) элементов DD для сбора данных в каждом преобра-
зователе, входящем в пределы блока преобразователя. 

14 2014 PRIMARY_VALUE_ 
TYPE_1 
 

104 MAN Тип измерений, представленный первичным значением 1 (вход датчика 1). 
Для прибора YTA доступными являются следующие величины: 
104 = Температура процесса 
105 = Температура, не являющаяся температурой процесса 
112 = мВ 
200 = Ом 

15 2015 PRIMARY_VALUE _1 — — Показывает значение и состояние входа, поступающего от датчика 1. 
16 2016 PRIMARY_VALUE_ 

RANGE_1 
Диапазон датчика 
 

— Значения верхнего и нижнего предела диапазона, код технических единиц 
измерения, и количество цифр справа от запятой (десятичной точки), кото-
рые используются для отображения на дисплее первичного значения. 

17 2017 CAL_POINT_HI_1 100.0 O/S Верхнее эталонное (калибровочное) значение для входа датчика 1. 
18 2018 CAL_POINT_LO_1 0.0 O/S Нижнее эталонное значение для входа датчика 1. 
19 2019 CAL_MIN_SPAN_1 10 — Минимальное значение шкалы калибровки для входа датчика 1. 
20 2020 CAL_ VALUE _1 — — Эталонное значение для датчика 1. 
21 2021 CAL_UNIT_1 мВ или Ом — Техническая единица измерения эталонного значения для датчика 1. 

Для входа термопары или милливольтового входа задайте “mV/мВ”, а для 
входа RTD или входа сопротивления установите “ohm/Ом”.  

22 2022 XD_OPTS    
23 2023 SENSOR_TYPE_1 Как указано в за-

казе перед постав-
кой 

MAN Тип датчика 1. 

24 2024 SENSOR_RANGE_1 Диапазон датчика 
 

— Диапазон датчика 1. 
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Отн. 
инд. Индекс Название 

параметра 
Заводская  
установка 

по умолчанию 
Режим за-

писи Описание 

25 2025 SENSOR_SN_1 0000000001  — Серийный номер датчика 1. 
26 2026 SENSOR_CAL_ 

METHOD_1  
103 AUTO Метод калибровки датчика 1. 

103 = Заводская стандартная калибровка 
104 = Пользовательская стандартная калибровка 

27 2027 SENSOR_CAL_ LOC_1  YOKOGAWA 
 

AUTO Показывает и используется для регистрации положения последней калиб-
ровки датчика 1. 

28 2028 SENSOR_CAL_ DATE_1  — AUTO Показывает и используется для регистрации даты последней калибровки 
датчика 1. 

29 2029 SENSOR_CAL_ WHO_1  —  AUTO Показывает и используется для регистрации имени сотрудника, ответствен-
ного за последнюю калибровку датчика 1.  

30 2030 SENSOR_ 
CONNECTION_1 

Как указано в за-
казе перед постав-
кой 

O/S Количество проводов, используемых для подключения датчика 1. Действует 
только для RTD и сопротивления. 

31 2031 PRIMARY_VALUE_ 
TYPE_2 
 

104 MAN Тип измерений, представленный первичным значением 2 (вход датчика 2). 
Для прибора YTA доступными являются следующие величины: 
104 = Температура процесса 
105 = Температура, не являющаяся температурой процесса 
112 = мВ 
200 = Ом 

32 2032 PRIMARY_VALUE _2 — — Показывает значение и состояние входа, поступающего от датчика 2. 
33 2033 PRIMARY_VALUE_ 

RANGE_2 
Диапазон датчика 
 

— Значения верхнего и нижнего предела диапазона, код технических единиц 
измерения, и количество цифр справа от запятой (десятичной точки), кото-
рые используются для отображения на дисплее первичного значения. 

34 2034 CAL_POINT_HI_2 100.0 O/S Верхнее эталонное (калибровочное) значение для входа датчика 2. 
35 2035 CAL_POINT_LO_2 0.0 O/S Нижнее эталонное значение для входа датчика 2. 
36 2036 CAL_MIN_SPAN_2 10 — Минимальное значение шкалы калибровки для входа датчика 2. 
37 2037 CAL_ VALUE _2 — — Эталонное значение для датчика 2. 
38 2038 CAL_UNIT_2 мВ или Ом — Техническая единица измерения эталонного значения для датчика 2. 

Для входа термопары или милливольтового входа задайте “mV/мВ”, а для 
входа RTD или входа сопротивления установите “ohm/Ом”.  

39 2039 SENSOR_TYPE_2 Как указано в за-
казе перед постав-
кой 

MAN Тип датчика 2. 

40 2040 SENSOR_RANGE_2 Диапазон датчика — Диапазон датчика 2. 
41 2041 SENSOR_SN_2 0000000001  — Серийный номер датчика 2. 
42 2042 SENSOR_CAL_ 

METHOD_2  
103 AUTO Метод калибровки датчика 2. 

103 = Заводская стандартная калибровка 
104 = Пользовательская стандартная калибровка 

43 2043 SENSOR_CAL_ LOC_2  YOKOGAWA 
 

AUTO Показывает и используется для регистрации положения последней калиб-
ровки датчика 2. 

44 2044 SENSOR_CAL_ DATE_2  — AUTO Показывает и используется для регистрации даты последней калибровки 
датчика 2. 

45 2045 SENSOR_CAL_ WHO_2  —  AUTO Показывает и используется для регистрации имени сотрудника, ответствен-
ного за последнюю калибровку датчика 2.  

46 2046 SENSOR_ 
CONNECTION_2 

Как указано в за-
казе перед постав-
кой 

O/S Количество проводов, используемых для подключения датчика 2. Действует 
только для RTD и сопротивления. 

47 2047 CAL_POINT_RESET  0  O/S  Сброс калибровки, проведенной пользователем.  
48 2048 CONSTANT_CJC_ 

TEMP  
—  O/S  Установленная пользователем константа для функции компенсации холод-

ного спая (CJC) для входа датчика 1. Установка 0 в этом параметре отклю-
чает RJC. Действует только тогда, когда параметр CJC_SELECT_1 установ-
лен в 1.  

49 2049 CONSTANT_CJC_ 
UNIT  

—  O/S  Установленная пользователем единица измерения константы для функции 
компенсации холодного спая (CJC) для входа датчика 1. Установка 0 в этом 
параметре отключает RJC. Действует только тогда, когда параметр 
CJC_SELECT_1 установлен в 1.  

50 2050 CJC_SELECT  0  O/S  Выбирает, что использовать для компенсации холодного спая (CJC) для вы-
хода датчика 1. Возможные варианты: температура на клеммной колодке 
или установленная пользователем константа (CONSTANT_CJC_TEMP_1). 
Действует только для термопар. 
0= Внутренняя CJC 
1= Постоянная CJC  

51 2051 SENSOR1_DAMP  2  O/S  Постоянная времени демпфирования для датчика 1. 
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52 2052 WIRING_RESISTANCE_
1  

0  O/S  Сопротивление электропроводки для входа датчика 1. Для входа 2 - про-
водного сопротивления входное сопротивление минус это значение исполь-
зуется в качестве значения температуры.  

53 2053 SENSOR1_MATCH_ 
IEC_A  

0  O/S  Значение коэффициента A, используемого в функции согласования дат-
чика, для входа датчика 1.  

54 2054 SENSOR1_MATCH_ 
IEC_B  

0  O/S  Значение коэффициента B, используемого в функции согласования дат-
чика, для входа датчика 1. 

55 2055 SENSOR1_MATCH_ 
IEC_C  

0  O/S  Значение коэффициента C, используемого в функции согласования дат-
чика, для входа датчика 1. 

56 2056 SENSOR1_MATCH_IEC_ 
R0  

0  O/S  Значение коэффициента R0, используемого в функции согласования дат-
чика, для входа датчика 1. 

57 2057 SENSOR1_MATCH_ 
CVD_ALPHA  

0  O/S  Значение коэффициента альфа, используемого в функции согласования 
датчика, для входа датчика 1. 

58 2058 SENSOR1_MATCH_ 
CVD_DELTA  

0  O/S  Значение коэффициента дельта, используемого в функции согласования 
датчика, для входа датчика 1. 

59 2059 SENSOR1_MATCH_ 
CVD_BETA  

0  O/S  Значение коэффициента бета, используемого в функции согласования дат-
чика, для входа датчика 1. 

60 2060 SENSOR1_MATCH_ 
CVD_R0  

0  O/S  Значение коэффициента R0, используемого в функции согласования дат-
чика, для входа датчика 1. 

61 2061 SENSOR2_DAMP  2  O/S  Постоянная времени демпфирования для датчика 2. 
62 2062 WIRING_RESISTANCE_

2  
0  O/S  Сопротивление электропроводки для входа датчика 2. Для входа 2 - про-

водного сопротивления входное сопротивление минус это значение исполь-
зуется в качестве значения температуры.  

63 2063 SENSOR2_MATCH_ 
IEC_A  

0  O/S  Значение коэффициента A, используемого в функции согласования дат-
чика, для входа датчика 2.  

64 2064 SENSOR2_MATCH_ 
IEC_B  

0  O/S  Значение коэффициента B, используемого в функции согласования дат-
чика, для входа датчика 2. 

65 2065 SENSOR2_MATCH_ 
IEC_C  

0  O/S  Значение коэффициента C, используемого в функции согласования дат-
чика, для входа датчика 2. 

66 2066 SENSOR2_MATCH_IEC_ 
R0  

0  O/S  Значение коэффициента R0, используемого в функции согласования дат-
чика, для входа датчика 2. 

67 2067 SENSOR2_MATCH_ 
CVD_ALPHA  

0  O/S  Значение коэффициента альфа, используемого в функции согласования 
датчика, для входа датчика 1. 

68 2068 SENSOR2_MATCH_ 
CVD_DELTA  

0  O/S  Значение коэффициента дельта, используемого в функции согласования 
датчика, для входа датчика 1. 

69 2069 SENSOR2_MATCH_ 
CVD_BETA  

0  O/S  Значение коэффициента бета, используемого в функции согласования дат-
чика, для входа датчика 2. 

70 2070 SENSOR2_MATCH_ 
CVD_R0  

0  O/S  Значение коэффициента R0, используемого в функции согласования дат-
чика, для входа датчика 2. 

71 2071 SENSOR1_VALUE  —  —  Указывает состояние и значение датчика 1.  
72 2072 SENSOR1_UNIT  —  —  Единица измерения значения датчика 1.  
73 2073 SENSOR1_TERMINAL_ 

VALUE  
—  —  Указывает состояние и значение Датчик 1 – Температура на клемме.  

74 2074 SENSOR1_TERMINAL_ 
UNIT  

—  —  Единица измерения значения Датчик 1 – Температура на клемме.  

75 2075 TERMINAL_VALUE  —  —  Указывает состояние и значение температуры на клемме.  
76 2076 TERMINAL_UNIT  —  —  Единица измерения значения температуры на клемме. 
77 2077 TERMINAL_DAMP  2  O/S  Постоянная времени демпфирования для температуры на клемме. 
78 2078 SENSOR2_VALUE  —  —  Указывает состояние и значение датчика 2. 
79 2079 SENSOR2_UNIT  —  —  Единица измерения значения датчика 2.  
80 2080 SENSOR2_TERMINAL_ 

VALUE  
—  —  Единица измерения значения Датчик 2 – Температура на клемме.  

81 2081 SENSOR2_TERMINAL_ 
UNIT  

—  —  Единица измерения значения Датчик 2 – Температура на клемме.  

82 2082 SENSOR1_SENSOR2_ 
VALUE  

—  —  Указывает состояние и значение Датчик 1 – Датчик 2. 

83 2083 SENSOR1_SENSOR2_ 
UNIT  

—  —  Единица измерения значения Датчик 1 – Датчик 2.  

84 2084 SENSOR2_SENSOR1_ 
VALUE  

—  —  Указывает состояние и значение Датчик 2 – Датчик 1. 
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85 2085 SENSOR2_SENSOR1_ 
UNIT  

—  —  Единица измерения значения Датчик 2 – Датчик 1.  

86 2086 AVERAGE_VALUE  —  —  Указывает состояние и значение для среднего значения.  
87 2087 AVERAGE_UNIT  —  —  Единица измерения среднего значения.  
88 2088 BACKUP_VALUE  —  —  Указывает состояние и значение входа датчика 1 в нормальном состоянии, 

а также состояние и значение датчика 2 в случае отказа датчика 1.  
89 2089 BACKUP_UNIT  —  —  Единица измерения значения резервирования  
90 2090 SENSOR_RECOVER  0  O/S  Установка 1 в этот параметр позволяет переключить значение, подлежащее 

выводу из входа датчика 2, назад ко входу датчика 1: 
0 = DISABLE (Выключено) 
1 = ENABLE (Включено) 

91 2091 BACKUP_STATE  —  —   
92 2092 LIMSW_1_VALUE_D  —  —  Указывает значение и состояние предельного переключателя 1.  
93 2093 LIMSW_1_TARGET  3  O/S  Значение, контролируемое предельным переключателем 1: 

1 = Датчик 1 
2 = Датчик 1 – Температура на клемме 
3 = Температура на клемме 
4 = Датчик 2 
5 = Датчик 2 - Температура на клемме 
6 = Датчик 1 – Датчик 2 
7 = Датчик 2 – Датчик 1 
8 = Среднее значение 
9 = Значение резервирования  

94 2094 LIMSW_1_SETPOINT  0  O/S  Пороговое значение переключения для предельного переключателя 1. 
95 2095 LIMSW_1_ACT_ 

DIRECTION  
1  O/S  Тип предельного переключателя 1: 

0 = HI LIMIT (переключение по верхнему пределу) 
1 = LO LIMIT (переключение по нижнему пределу)  

96 2096 LIMSW_1_HYSTERESIS  0  O/S  Гистерезис предельного переключателя 1. Действителен только ввод поло-
жительного числа.  

97 2097 LIMSW_1_UNIT  °C (1001)  O/S  Единица измерения LIMSW_1_SETPOINT и LIMSW_1_ HYSTERESIS  
98 2098 LIMSW_2_VALUE_D  —  —  Указывает значение и состояние предельного переключателя 2. 
99 2099 LIMSW_2_TARGET  3  O/S  Значение, контролируемое предельным переключателем 2: 

1 = Датчик 1 
2 = Датчик 1 – Температура на клемме 
3 = Температура на клемме 
4 = Датчик 2 
5 = Датчик 2 - Температура на клемме 
6 = Датчик 1 – Датчик 2 
7 = Датчик 2 – Датчик 1 
8 = Среднее значение 
9 = Значение резервирования 

100 2100 LIMSW_2_SETPOINT  0  O/S  Пороговое значение переключения для предельного переключателя 2. 
101 2101 LIMSW_2_ACT_ 

DIRECTION  
1  O/S  Тип предельного переключателя 2: 

0 = HI LIMIT (переключение по верхнему пределу) 
1 = LO LIMIT (переключение по нижнему пределу)  

102 2102 LIMSW_2_HYSTERESIS  0  O/S  Гистерезис предельного переключателя 2. Действителен только ввод поло-
жительного числа.  

103 2103 LIMSW_2_UNIT  °C (1001)  O/S  Единица измерения LIMSW_2_SETPOINT и LIMSW_2_ HYSTERESIS  
104 2104 LIMSW_3_VALUE_D  —  —  Указывает значение и состояние предельного переключателя 3. 
105 2105 LIMSW_3_TARGET  3  O/S  Значение, контролируемое предельным переключателем 3: 

1 = Датчик 1 
2 = Датчик 1 – Температура на клемме 
3 = Температура на клемме 
4 = Датчик 2 
5 = Датчик 2 - Температура на клемме 
6 = Датчик 1 – Датчик 2 
7 = Датчик 2 – Датчик 1 
8 = Среднее значение 
9 = Значение резервирования 
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Отн. 
инд. Индекс Название 

параметра 
Заводская  
установка 

по умолчанию 
Режим за-

писи Описание 

106 2106 LIMSW_3_SETPOINT  0  O/S  Пороговое значение переключения для предельного переключателя 3. 
107 2107 LIMSW_3_ACT_ 

DIRECTION  
1  O/S  Тип предельного переключателя 3: 

0 = HI LIMIT (переключение по верхнему пределу) 
1 = LO LIMIT (переключение по нижнему пределу)  

108 2108 LIMSW_3_HYSTERESIS  0  O/S  Гистерезис предельного переключателя 3. Действителен только ввод поло-
жительного числа.  

109 2109 LIMSW_3_UNIT  °C (1001)  O/S  Единица измерения LIMSW_3_SETPOINT и LIMSW_3_ HYSTERESIS  
110 2110 LIMSW_4_VALUE_D  —  —  Указывает значение и состояние предельного переключателя 4. 
111 2111 LIMSW_4_TARGET  3  O/S  Значение, контролируемое предельным переключателем 4: 

1 = Датчик 1 
2 = Датчик 1 – Температура на клемме 
3 = Температура на клемме 
4 = Датчик 2 
5 = Датчик 2 - Температура на клемме 
6 = Датчик 1 – Датчик 2 
7 = Датчик 2 – Датчик 1 
8 = Среднее значение 
9 = Значение резервирования 

112 2112 LIMSW_4_SETPOINT  0  O/S  Пороговое значение переключения для предельного переключателя 4. 
113 2113 LIMSW_4_ACT_ 

DIRECTION  
1  O/S  Тип предельного переключателя 4: 

0 = HI LIMIT (переключение по верхнему пределу) 
1 = LO LIMIT (переключение по нижнему пределу)  

114 2114 LIMSW_4_HYSTERESIS  0  O/S  Гистерезис предельного переключателя 4. Действителен только вход поло-
жительного числа.  

115 2115 LIMSW_4_UNIT  °C (1001)  O/S  Единица измерения LIMSW_4_SETPOINT и LIMSW_4_ HYSTERESIS  
116 2116 SENSOR1_RP23  —  —  Регистрация Pin2-3 датчика 1 
117 2117 SENSOR1_RC1  —  —  Регистрация RC1 датчика 1 
118 2118 SENSOR1_RC2  —  —  Регистрация RC2 датчика 1 
119 2119 SENSOR1_RC3  —  —  Регистрация RC3 датчика 1 
120 2120 SENSOR1_RC4  —  —  Регистрация RC4 датчика 1 
121 2121 SENSOR2_RP43  —  —  Регистрация Pin4-3 датчика 1 
122 2122 SENSOR2_RC3  —  —  Регистрация RC3 датчика 1 
123 2123 SENSOR2_RC4  —  —  Регистрация RC4 датчика 1 
124 2124 SENSOR1_TC_SHORT_ 

THR  
0  AUTO  Гистерезис короткого замыкания термопары (TC) датчика 1.  

125 2125 SENSOR2_TC_SHORT_ 
THR  

0  AUTO  Гистерезис короткого замыкания термопары (TC) датчика 2. 

126 2126 SENSOR1_RTD_CORR_ 
THR  

50  AUTO  Гистерезис коррозии RTD датчика 1. 

127 2127 SENSOR2_RTD_CORR_ 
THR  

50  AUTO  Гистерезис коррозии RTD датчика 2. 

128 2128 DRIFT_UNIT  °C (1001)  AUTO  Единица измерения дрейфа.  
129 2129 DRIFT_THR  0  AUTO  Пороговое значение дрейфа.  
130 2130 SENSOR1_TEMP_ 

CYCLE  
—  —  Температурный цикл датчика 1.  

131 2131 SENSOR2_TEMP_ 
CYCLE  

—  —  Температурный цикл датчика 2.  

132 2132 TEMP_CYCLE_UNIT  °C (1001)  AUTO  Единица измерения температурного цикла.  
133 2133 UPPER_TEMP_CYCLE_ 

THR  
2000  AUTO  Пороговое значение верхней температуры температурного цикла.  

134 2134 LOWER_TEMP_CYCLE_ 
THR  

-273.15  AUTO  Пороговое значение нижней температуры температурного цикла.  

135 2135 CYCLE_COUNT_THR  0  AUTO  Пороговое значение счета рабочих циклов.  
136 2136 CYCLE_COUNT_RESET  0  AUTO  Сброс подсчета рабочих циклов. 
137 2137 TC_ELECTRIC_1_25   O/S  Конфигурация пользовательской таблицы TC с использованием DTM. 
138 2138 TC_ELECTRIC_26_50  0.0  O/S  Конфигурация пользовательской таблицы TC с использованием DTM. 
139 2139 TC_ TEMPERATURE 

_1_25  
 O/S  Конфигурация пользовательской таблицы TC с использованием DTM. 
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Отн. 
инд. Индекс Название 

параметра 
Заводская  
установка 

по умолчанию 
Режим за-

писи Описание 

140 2140 TC_ TEMPERATURE_ 
26_50  

0.0  O/S  Конфигурация пользовательской таблицы TC с использованием DTM. 

141 2141 TC_VALID_POINT  25  O/S  Конфигурация пользовательской таблицы TC с использованием DTM. 
142 2142 EXTRA_SPEC    Показывает дополнительную спецификацию.  
143 2143 SENSOR_STATUS_ 

MASK_1  
0x00  AUTO  Выполняет маскирование FD_EXTENDED_ACTIVE_1.  

144 2144 SENSOR_STATUS_ 
MASK_2  

0x00  AUTO  Выполняет маскирование FD_EXTENDED_ACTIVE_2.  

145 2145 SENSOR_STATUS_ 
MASK_3  

0x3C  AUTO  Выполняет маскирование FD_EXTENDED_ACTIVE_3.  

146 2146 SENSOR_STATUS_ 
MASK_4  

0x38  AUTO  Выполняет маскирование FD_EXTENDED_ACTIVE_4.  

147 2147 SENSOR_STATUS_ 
MASK_5  

0x00  AUTO  Выполняет маскирование FD_EXTENDED_ACTIVE_5.  

148 2148 SENSOR_STATUS_ 
MASK_6  

0x00  AUTO  Выполняет маскирование FD_EXTENDED_ACTIVE_6.  

149 2149 SENSOR_STATUS_ 
MASK_7  

0x00  AUTO  Выполняет маскирование FD_EXTENDED_ACTIVE_7.  

150 2150 SENSOR_STATUS_ 
MASK_8  

0x00  AUTO  Выполняет маскирование FD_EXTENDED_ACTIVE_8. 
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A1.3 Блок преобразователя ЖКД 
 

Отн. 
инд. Индекс Название 

параметра 
Заводская  
установка 

по умолчанию 
Режим 
записи Описание 

0 2500 Block Header 
/Заголовок блока 

TAG: “LTB”  Тег блока 
= O/S 

Информация о блоке, типа Тег Блока, Редакция DD, Время исполнения, и т.д. 

1 2501 ST_REV  — — Показатель версии статистических данных, связанных с функциональным 
блоком. Значение версии увеличивается каждый раз при изменении значения 
статического параметра в этом блоке.  

2 2502 TAG_DESC  Null  AUTO  Пользовательское описание назначенного приложения блока. 
3 2503 STRATEGY  0 AUTO  Поле стратегии может использоваться для идентификации группирования 

блоков. Эти данные не проверяются и не обрабатываются блоком 
4 2504 ALERT_KEY  0 AUTO  Идентификационный номер блока устройства. Эта информация может ис-

пользоваться хостом для сортировки сигнализаций и т.д. 
5 2505 MODE_BLK  — AUTO  Фактический, целевой, допустимый и нормальный режимы блока. 
6 2506 BLOCK_ERR  — — Этот параметр отражает состояние ошибки, связанное с аппаратными или 

программными компонентами блока. Параметр представляет собой строку 
битов, что позволяет показать несколько ошибок.  

7 2507 UPDATE_EVT  — — Это извещение генерируется при любом изменении статических данных 
8 2508 BLOCK_ALM  — — Сигнализация блока используется для любых неисправностей конфигурации, 

аппаратных средств и соединений или системных проблем в блоке. Причина 
сигнализации вводится в поле подкода. Первое активное извещение сигнали-
зации устанавливает состояние Active (Активное) в атрибуте Состояния 
(Status).  

9 2509 TRANSDUCER_ 
DIRECTORY  

— — Директория, которая определяет номер и пусковые индексы преобразовате-
лей.  

10 2510 TRANSDUCER_ 
TYPE  

0х8050  — Идентифицирует преобразователь. 

11 2511 TRANSDUCER_ 
TYPE_VER  

— — Версия типа преобразователя. 

12 2512 XD_ERROR  — — Сохраняет ошибку, приоритет которой находится на самом верхнем уровне 
по отношению к ошибкам, возникающим в настоящее время в блоке преобра-
зователя датчика.  

13 2513 COLLECTION_ 
DIRECTORY  

— — Директория, которая определяет номер, пусковые индексы,  
и идентификаторы (ID) элементов DD сбора данных в каждом преобразова-
теле в пределах блока преобразователя. 

14 2514 DISP_OUT_1  1 (AI1) AUTO  Выбор дисплея с выходной информацией, который должен быть выведен на 
ЖКД.  

15 2515 DISP_OUT_2 14 (Не использу-
ется) 

AUTO  Выбор дисплея с вторичной выходной информацией, который должен быть 
выведен на ЖКД.  

16 2516 INFO_SEL  0х03 AUTO  Выбор отображаемых элементов 
Бит0=1:Включен тег (TAG ON) 
Бит1=1:Включен параметр (PARAMETER ON) 
Бит2=1:Включены единицы измерения (UNIT ON) 
Бит3=1:Включено состояние (STATUS ON) 

17 2517 BAR_GRAPH_ 
SELECT  

1 (ON/Вкл.)  AUTO  Выбор индикатора в виде гистограммы.  

18 2518 DISPLAY_CYCLE  1 (MID)  AUTO  Продолжительность цикла обновления отображения. (Единица времени: 
1=400 мс)  

19 2519 SQUAWK 0 (OFF/Выкл.) AUTO  Идентифицирует преобразователь посредством отображения конкретной мо-
дели на ЖКД.  
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A1.4 Служебный блок преобразователя (MTB) 
 

Отн. 
инд. Индекс Название 

параметра 
Заводская  
установка 

по умолчанию 
Режим 
записи Описание 

0 3000 Block Header 
/Заголовок блока 

TAG: “MTB”  Тег блока 
= O/S 

Информация о блоке, типа Тег Блока, Редакция DD, Время исполнения, и 
т.д. 

1 3001 ST_REV  — — Показатель версии статистических данных, связанных с функциональным 
блоком. Значение версии увеличивается каждый раз при изменении значе-
ния статического параметра в этом блоке.  

2 3002 TAG_DESC  Null  AUTO  Пользовательское описание назначенного приложения блока. 
3 3003 STRATEGY  0 AUTO  Поле стратегии может использоваться для идентификации группирования 

блоков. Эти данные не проверяются и не обрабатываются блоком 
4 3004 ALERT_KEY  0 AUTO  Идентификационный номер блока устройства. Эта информация может ис-

пользоваться хостом для сортировки сигнализаций и т.д. 
5 3005 MODE_BLK  — AUTO  Фактический, целевой, допустимый и нормальный режимы блока. 
6 3006 BLOCK_ERR  — — Этот параметр отражает состояние ошибки, связанное с аппаратными или 

программными компонентами блока. Параметр представляет собой строку 
битов, что позволяет показать несколько ошибок.  

7 3007 UPDATE_EVT  — — Это извещение генерируется при любом изменении статических данных 
8 3008 BLOCK_ALM  — — Сигнализация блока используется для любых неисправностей конфигура-

ции, аппаратных средств и соединений или системных проблем в блоке. 
Причина сигнализации вводится в поле подкода. Первое активное извеще-
ние сигнализации устанавливает состояние Active (Активное) в атрибуте 
Состояния (Status).  

9 3009 TRANSDUCER_ 
DIRECTORY  

— — Директория, которая определяет номер и пусковые индексы преобразова-
телей.  

10 3010 TRANSDUCER_ 
TYPE  

0х8060  — Идентифицирует преобразователь. 

11 3011 TRANSDUCER_ 
TYPE_VER  

0х0001  — Версия типа преобразователя. 

12 3012 XD_ERROR  — — Сохраняет ошибку, приоритет которой находится на самом верхнем уровне 
по отношению к ошибкам, возникающим в настоящее время в блоке преоб-
разователя датчика.  

13 3013 COLLECTION_ 
DIRECTORY  

— — Директория, которая определяет номер, пусковые индексы,  
и идентификаторы (ID) элементов DD сбора данных в каждом преобразова-
теле в пределах блока преобразователя. 

15 3015 DEVICE_SN — — Паспортная табличка устройства. 
16 3016 SPECIAL_ORDER_ID  —  —  Идентификационный номер специального заказа. 
17 3017 MANUFAC_DATE  —  —  Дата изготовления устройства.  
18 3018 MS_CODE1  —  —  Суффикс-коды модели устройства.  
19 3019 MS_CODE2  —  —  Суффикс-коды модели устройства.  
20 3020 MS_CODE3  —  —  Суффикс-коды модели устройства.  
21 3021 SOFTWARE_DESC  MTB_VAL_SOFT_ 

DESC  
AUTO  Описание программных средств. 

22 3022 SIM_ENABLE_MSG  DISABLE   Сообщение о включении функции моделирования. 
23 3023 SOFTDL_PROTECT  1   Защита от программной загрузки. 
24 3024 SOFTDL_ERROR  0   Активирован код ошибки. 
25 3025 SOFTDL_COUNT  0  —  Количество случает выполнения программной загрузки. 
26 3026 SOFTDL_ACT_AREA  0  —  Активирована память FlashROM. 
27 3027 CAPABILITY_CONFIG  0  —  Конфигурация возможностей. 
46 3046 MODEL  —   Код модели.  
47 3047 MODULE_SN  0000000001   Серийный номер модуля.  
48 3048 OPERATE_TIME  00000D 00:00   Рабочее время устройства. 
55 3055 SENSOR1_MAX  0  —  Максимальное значение датчика 1. 
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Отн. 
инд. Индекс Название 

параметра 
Заводская  
установка 

по умолчанию 
Режим 
записи Описание 

56 3056 SENSOR1_MIN  0  —  Минимальное значение датчика 1.  
57 3057 SENSOR1_LOG_CLEAR  0  AUTO  Стирание регистрации значений датчика 1.  
58 3058 SENSOR2_MAX  0  —  Максимальное значение датчика 2. 
59 3059 SENSOR2_MIN  0  —  Минимальное значение датчика 2. 
60 3060 SENSOR2_LOG_CLEAR  0  AUTO  Стирание регистрации значений датчика 1.  
61 3061 TERMINAL MAX  0  —  Максимальное значение температуры на клемме. 
62 3062 TERMINAL_MIN  0  —  Минимальное значение температуры на клемме. 
78 3078 FD_EXTENDED_LOG_ NO  0  —  После записи числа в параметр FD EXTENDED LOG выполняется его 

отображение. Наименьшее число обеспечивает отображение самой по-
следней регистрации. При записи недействительного числа этот пара-
метр выдает ошибку.  

79 3079 FD_EXTENDED_LOG_ 
TIME  

00000D 00:00  —  Показывает время регистрации.  

80 3080 FD_EXTENDED_1_LOG  0x00000000  —  Показывает регистрацию FD EXTENDED 1.  
81 3081 FD_EXTENDED_2_LOG  0x00000000  —  Показывает регистрацию FD EXTENDED 2.  
82 3082 FD_EXTENDED_3_LOG  0x00000000  —  Показывает регистрацию FD EXTENDED 3.  
83 3083 FD_EXTENDED_4_LOG  0x00000000  —  Показывает регистрацию FD EXTENDED 4.  
84 3084 FD_EXTENDED_5_LOG  0x00000000  —  Показывает регистрацию FD EXTENDED 5.  
85 3085 FD_EXTENDED_6_LOG  0x00000000  —  Показывает регистрацию FD EXTENDED 6.  
86 3086 FD_EXTENDED_7_LOG  0x00000000  —  Показывает регистрацию FD EXTENDED 7.  
87 3087 FD_EXTENDED_8_LOG  0x00000000  —  Показывает регистрацию FD EXTENDED 8. 
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A1.5 Функциональный блок Al 
 

Отн. 
инд. 

Индекс Название 
параметра 

Заводская 
установка по 
умолчанию 

Режим  
записи Описание 

AI1 AI2 AI3 AI4 

0 4000 4100 4200 4300 Block Header 
/Заголовок блока 

TAG:“AI1”, 
“AI2”, “AI3” или 
“AI4” 

Тег блока 
= O/S 

Информация о блоке, типа Тег Блока, Редакция DD, 
Время исполнения, и т.д. Значение параметра “Period of 
Execution/Период исполнения” должно быть больше, чем 
“Execution Time/Время исполнения”.  

1 4001 4101 4201 4301 ST_REV — — Показатель версии статистических данных, связанных с 
функциональным блоком. Значение версии увеличива-
ется каждый раз при изменении значения статического 
параметра в этом блоке.  

2 4002 4102 4202 4302 TAG_DESC  AUTO Пользовательское описание назначенного приложения 
блока. 

3 4003 4103 4203 4303 STRATEGY 1 AUTO Поле стратегии может использоваться для идентифика-
ции группирования блоков. Эти данные не проверяются 
и не обрабатываются блоком 

4 4004 4104 4204 4304 ALERT_KEY 1 AUTO Идентификационный номер блока устройства. Эта ин-
формация может использоваться хостом для сортировки 
сигнализаций и т.д. 

5 4005 4105 4205 4305 MODE_BLK AI1: Auto 
AI2, AI3, AI4: 
O/S  

AUTO Фактический, целевой, допустимый и нормальный ре-
жимы блока. 

6 4006 4106 4206 4306 BLOCK_ERR — — Этот параметр отражает состояние ошибки, связанное с 
аппаратными или программными компонентами блока. 
Параметр представляет собой строку битов, что позво-
ляет показать несколько ошибок.  

7 4007 4107 4207 4307 PV — — Либо основное (первичное) аналоговое значение, ис-
пользуемое при выполнении функции, либо связанная с 
ним переменная процесса. Может также вычисляться из 
значения READBACK блока AO. 

8 4008 4108 4208 4308 OUT — Value = 
Man 

Основное аналоговое значение, вычисленное в резуль-
тате выполнения функции. 

9 4009 4109 4209 4309 SIMULATE Disable 
/Отключено 

AUTO Позволяет при включенном моделировании вручную по-
давать на блок аналоговый вход или выход преобразова-
теля. Если моделирование отключено, то моделируемое 
значение и состояние отслеживают действительное зна-
чение и состояние.  

10 4010 4110 4210 4310 XD_SCALE Указывается 
при оформле-
нии заказа 

O/S Верхнее и нижнее значение шкалы, код технических еди-
ниц измерения, и количество цифр справа от запятой, 
относящиеся к значению, полученному от преобразова-
теля для указанного канала.  

11 4011 4111 4211 4311 OUT_SCALE 0 - 100 O/S Верхнее и нижнее значение шкалы, код технических еди-
ниц измерения, и количество цифр справа от запятой, 
используемые для отображения на дисплее параметра 
OUT, и параметров, имеющих такое же масштабирова-
ние, что и OUT. 

12 4012 4112 4212 4312 GRANT_DENY 0 AUTO Опции для управления доступом главных компьютеров и 
локальных панелей управления к рабочим, настроечным 
и сигнализационным параметрам блока. 

13 4013 4113 4213 4313 IO_OPTS 0 O/S Опции, которые пользователь может выбрать для изме-
нения обработки блоком входа и выхода. 

14 4014 4114 4214 4314 STATUS_OPTS 0 O/S Опции, которые может выбрать пользователь при обра-
ботке блоком состояния. 

15 4015 4115 4215 4315 CHANNEL  AI1: Датчик 1 
AI2, AI3, AI4: 
Клемма 

O/S Количество логических аппаратных каналов, подключен-
ных к блоку В/В. Эта информация определяет  
преобразователь, который будет использоваться  
при переходе в физического пространства или из него. 

16 4016 4116 4216 4316 L_TYPE Указывается 
при оформле-
нии заказа 

MAN Определяет, может ли значение, передаваемое блоком 
преобразователя на блок AI, использоваться непосред-
ственно (Direct), или, это значение задано в других еди-
ницах измерения, и его нужно преобразовывать линейно 
(indirect), или с использованием квадратного корня (Ind 
Sqr Root), с использованием входного диапазона, опре-
деленного преобразователем и соответствующим выход-
ным диапазоном.  
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Отн. 
инд. 

Индекс Название 
параметра 

Заводская 
установка по 
умолчанию 

Режим  
записи Описание 

AI1 AI2 AI3 AI4 

17 4017 4117  4217  4317 LOW_CUT  0% 
 

AUTO Предел, используемый при обработке квадратного корня. 
Значение нуля процентов шкалы используется при обра-
ботке блока, если значение преобразователя падает ниже 
этого предела, в % от шкалы. Эта характеристика может 
использоваться в датчиках расхода для подавления шума 
в области нуля.  

18 4018 4118  4218  4318 PV_FTIME  0 с  AUTO  Временная константа одного экспоненциального фильтра 
для PV в секундах.  

19 4019 4119  4219  4319 FIELD_VAL  —  — Необработанное значение от устройств КИПиА в процен-
тах от диапазона PV, с отображением состояния преобра-
зователя до характеризации (L_TYPE) или фильтрации 
(PV_FTIME) сигнала. 

20 4020 4120  4220  4320 UPDATE_EVT  — — Извещение генерируется при любом изменении статиче-
ских данных. 

21 4021 4121  4221  4321 BLOCK_ ALM  — — Сигнализация блока используется для любых отказов кон-
фигурации, аппаратных средств, соединений или систем-
ных проблем в блоке. Причина сигнализации вводится в 
поле дополнительного кода (подкода). Первое извещение 
сигнализации, которое становится активным, устанавли-
вает Активное (Active) состояние в атрибуте Состояния 
(Status). Как только состояние Unreported (не сообщенное) 
стирается задачей извещения сигнализации, может выда-
ваться другое извещение сигнализации блока без стира-
ния состояния Active (Активное), при изменении подкода. 

22 4022 4122  4222  4322 ALARM_SUM  Enable 
/Включено 

— Текущее состояние сигнализации, неквитированные состо-
яния, состояния, для которых не были посланы оповеще-
ния, и запрещенные состояния сигнализации, относящи-
еся к данному функциональному блоку. 

23 4023 4123  4223  4323 ACK_OPTION  0xFFFF  AUTO  Выбор, будут ли автоматически квитироваться сигнализа-
ции, связанные с данным блоком. 

24 4024 4124  4224  4324 ALARM_ HYS  0.5%  AUTO  Величина, на которую PV должна вернуться в пределах 
сигнализации, прежде чем произойдет стирание состояния 
(условия) сигнализации. Гистерезис сигнализации выра-
жается в процентах от шкалы PV. 

25 4025 4125  4225  4325 HI_HI_PRI  0  AUTO  Приоритет сигнализации по второму верхнему пределу. 
26 4026 4126  4226  4326 HI_HI_LIM  +INF  AUTO  Установка сигнализации по второму верхнему пределу в 

технических единицах измерения. 
27 4027 4127  4227  4327 HI_PRI  0  AUTO  Приоритет сигнализации по верхнему пределу. 
28 4028 4128  4228  4328 HI_LIM  +INF  AUTO  Установка сигнализации по верхнему пределу в техниче-

ских единицах измерения. 
29 4029 4129  4229  4329 LO_PRI  0  AUTO  Приоритет сигнализации по нижнему пределу. 
30 4030 4130  4230  4330 LO_LIM  –INF  AUTO  Установка сигнализации по нижнему пределу в техниче-

ских единицах измерения. 
31 4031 4131  4231  4331 LO_LO_PRI  0  AUTO  Приоритет сигнализации по второму нижнему пределу. 
32 4032 4132  4232  4332 LO_LO_LIM  –INF  AUTO  Установка сигнализации по второму нижнему пределу в 

технических единицах измерения. 
33 4033 4133  4233  4333 HI_HI_ALM  — — Состояние сигнализации по второму верхнему пределу и 

соответствующая временная метка. 
34 4034 4134  4234  4334 HI_ALM  — — Состояние сигнализации по верхнему пределу и соответ-

ствующая временная метка. 
35 4035 4135  4235  4335 LO_ALM  — — Состояние сигнализации по нижнему пределу и соответ-

ствующая временная метка. 
36 4036 4136  4236  4336 LO_LO_ ALM  — — Состояние сигнализации по второму нижнему пределу и 

соответствующая временная метка. 
37 4037 4137  4237  4337 BLOCK_ERR_ 

DESC_1  
— — Выбор сигнализации для вывода из OUT_D  
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A1.6 Функциональный блок Dl 
 

Отн. 
инд. 

Индекс Название 
параметра 

Заводская 
установка по 
умолчанию 

Режим  
записи Описание 

DI1 DI2 DI3 DI4 

0 6000 6100 6200 6300 BLOCK HEADER 
/Заголовок блока 

 Тег блока 
= O/S 

Информация о блоке, типа Тег Блока, Редакция DD, 
Время исполнения, и т.д. Значение параметра “Period of 
Execution/Период исполнения” должно быть больше, чем 
“Execution Time/Время исполнения”.  

1 6001 6101 6201 6301 ST_REV 0 — Показатель версии статистических данных, связанных с 
функциональным блоком. Значение версии увеличива-
ется каждый раз при изменении значения статического 
параметра в этом блоке.  

2 6002 6102 6202 6302 TAG_DESC  AUTO Пользовательское описание назначенного приложения 
блока. 

3 6003 6103 6203 6303 STRATEGY 1 AUTO Поле стратегии может использоваться для идентифика-
ции группирования блоков. Эти данные не проверяются 
и не обрабатываются блоком 

4 6004 5104 6204 6304 ALERT_KEY 1 AUTO Идентификационный номер блока устройства. Эта ин-
формация может использоваться хостом для сортировки 
сигнализаций и т.д. 

5 6005 6105 6205 6305 MODE_BLK O/S  AUTO Фактический, целевой, допустимый и нормальный ре-
жимы блока. 

6 6006 6106 6206 6306 BLOCK_ERR O/S — Этот параметр отражает состояние ошибки, связанное с 
аппаратными или программными компонентами блока. 
Параметр представляет собой строку битов, что позво-
ляет показать несколько ошибок.  

7 6007 6107 6207 6307 PV_D — — Либо основное (первичное) аналоговое значение, ис-
пользуемое при выполнении функции, либо связанная с 
ним переменная процесса. Может также вычисляться из 
значения READBACK блока AO. 

8 6008 6108 6208 6308 OUT_D — MAN Основное аналоговое значение, вычисленное в резуль-
тате выполнения функции. 

9 6009 6109 6209 6309 SIMULATE_D Disable 
/Отключено 

— Позволяет при включенном моделировании вручную по-
давать на блок аналоговый вход или выход преобразова-
теля. Если моделирование отключено, то моделируемое 
значение и состояние отслеживают действительное зна-
чение и состояние.  

10 6010 6110 6210 6310 XD_SCALE 0 O/S Верхнее и нижнее значение шкалы, код технических еди-
ниц измерения, и количество цифр справа от запятой, 
относящиеся к значению, полученному от преобразова-
теля для указанного канала.  

11 6011 6111 6211 6311 OUT_SCALE 0 O/S Верхнее и нижнее значение шкалы, код технических еди-
ниц измерения, и количество цифр справа от запятой, 
используемые для отображения на дисплее параметра 
OUT, и параметров, имеющих такое же масштабирова-
ние, что и OUT. 

12 6012 6112 6212 6312 GRANT_DENY 0 AUTO Опции для управления доступом главных компьютеров и 
локальных панелей управления к рабочим, настроечным 
и сигнализационным параметрам блока. 

13 6013 6113 6213 6313 IO_OPTS 0 O/S Опции, которые пользователь может выбрать для изме-
нения обработки блоком входа и выхода. 

14 6014 6114 6214 6314 STATUS_OPTS 0 O/S Опции, которые может выбрать пользователь при обра-
ботке блоком состояния. 

15 6015 6115 6215 6315 CHANNEL  10 O/S Количество логических аппаратных каналов, подключен-
ных к блоку В/В. Эта информация определяет  
преобразователь, который будет использоваться  
при переходе в физического пространства или из него. 

16 6016 6116 6216 6316 PV_FTIME 0 MAN Определяет, может ли значение, передаваемое блоком 
преобразователя на блок AI, использоваться непосред-
ственно (Direct), или, это значение задано в других еди-
ницах измерения, и его нужно преобразовывать линейно 
(indirect), или с использованием квадратного корня (Ind 
Sqr Root), с использованием входного диапазона, опре-
деленного преобразователем, и соответствующего вы-
ходного диапазона.  
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Отн. 
инд. 

Индекс Название 
параметра 

Заводская 
установка по 
умолчанию 

Режим  
записи Описание 

DI1 DI2 DI3 DI4 

17 6017 6117  6217  6317 FIELD_VAL_D —  — Предел, используемый при обработке квадратного корня. 
Значение нуля процентов шкалы используется при обра-
ботке блока, если значение преобразователя падает ниже 
этого предела, в % от шкалы. Эта характеристика может 
использоваться в датчиках расхода для подавления шума 
в области нуля.  

18 6018 6118  6218  6318 UPDATE_EVT  —  AUTO  Временная константа одного экспоненциального фильтра 
для PV в секундах.  

19 6019 6119  6219  6319 BLOCK_ ALM  —  — Необработанное значение от устройств КИПиА в процен-
тах от диапазона PV, с отображением состояния преобра-
зователя до характеризации (L_TYPE) или фильтрации 
(PV_FTIME) сигнала. 

20 6020 6120  6220  6320 ALARM_ 
SUM|ALARM_ 
SUM_DI  

— — Извещение генерируется при любом изменении статиче-
ских данных. 

21 6021 6121  6221  6321 ACK_ 
OPTION|ACK_ 
OPTION_DI 
 

— — Сигнализация блока используется для любых отказов кон-
фигурации, аппаратных средств, соединений или систем-
ных проблем в блоке. Причина сигнализации вводится в 
поле дополнительного кода (подкода). Первое извещение 
сигнализации, которое становится активным, устанавли-
вает Активное (Active) состояние в атрибуте Состояния 
(Status). Как только состояние Unreported (не сообщенное) 
стирается задачей извещения сигнализации, может выда-
ваться другое извещение сигнализации блока без стира-
ния состояния Active (Активное), при изменении подкода. 

22 6022 6122  6222  6322 DISC_PRI  0 — Текущее состояние сигнализации, неквитированные состо-
яния, состояния, для которых не были посланы оповеще-
ния, и запрещенные состояния сигнализации, относящи-
еся к данному функциональному блоку. 

23 6023 6123  6223  6323 DISC_LIM 0  AUTO  Выбор, будут ли автоматически квитироваться сигнализа-
ции, связанные с данным блоком. 

24 6024 6124  6224  6324 DISC_ ALM  AUTO  Величина, на которую PV должна вернуться в пределах 
сигнализации, прежде чем произойдет стирание состояния 
(условия) сигнализации. Гистерезис сигнализации выража-
ется в процентах от шкалы PV. 

 
A1.7 Единицы измерения и коды 

Единица измерения  Код 
K  1000  
°C  1001  
°F  1002  
°R  1003  

mV (мВ) 1243  
ohm (Ом) 1281 
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Приложение 2. Блок определения характеристик 
сигнала (SC) 

Блок определения характеристик сигнала/Signal 
Characterizer (SC) используется для преобразования 
значений входных сигналов в соответствии с кусочно-
линейной функцией. Кусочно-линейная функция созда-
ется с использованием заданной пользователем 21 
точки в координатах X/Y. Этот функциональный блок мо-
жет также использоваться в качестве линии передачи 
сигналов управления и поддерживает управление с об-
ратным преобразованием. 
 
 
 Применение 
Блок определения характеристик сигнала используется, 
прежде всего, в случае, если Вы хотите по одной из сле-
дующих причин скорректировать сигналы, используя ко-
ординаты вместо вычислительного выражения: 
 Вычислительное выражение для корректировки вход-

ных сигналов является слишком сложным 
 Отношение между входными сигналами и сигналами 

после корректировки определено только эмпирически 

 

A2.1 Принципиальная схема блока  
определения характеристик  
сигнала 

Далее приведена принципиальная схема блока опреде-
ления характеристик сигнала. 

 

 
 
 

Рисунок A2.1 Блок определения характеристик сигнала 
 
 Параметры входа/выхода 

Вход IN_1  Вводит сигнал, который должен быть скорректирован с помощью кусочно-линейной функции. 
(Он подставляется в X кусочно-линейной функции.)  

IN_2  Вводит сигнал, который должен быть скорректирован с помощью кусочно-линейной функции. 
(Если SWAP_2 = выкл., он подставляется в X кусочно-линейной функции.) (Если SWAP_2 = вкл., он 
подставляется в Y кусочно-линейной функции.)  

Выход OUT_1  Выводит результат коррекции входа IN_1 с помощью кусочно-линейной функции. 
(Функциональный блок выводит значение Y, соответствующее IN_1.)  

OUT_2  Выводит результат коррекции входа IN_2 с помощью кусочно-линейной функции. Результат также мо-
жет быть аппроксимирован с использованием обратной функции заданной кусочно-линейной функции. 
(Это используется для обратного управления.) 
(Если SWAP_2 = выкл., то выводится значение Y, соответствующее X входа IN_1.) 
(Если SWAP_2 = вкл., то выводится значение X, соответствующее Y входа IN_1.)  

Иное CURVE_X  Точки кривой, определяющей входы и выходы. 
Точки x кривой определяются массивом точек с 1 по 21 с монотонным возрастанием. 
Для неиспользованных точек конфигурируется "+INFINITY".  

CURVE_Y  Точки кривой, определяющей входы и выходы. 
Точки y кривой определяются массивом точек с 1 по 21 
Если SWAP_2 = вкл., то элементы кривой определяются с монотонным возрастанием или убыванием. 
Для неиспользованных точек конфигурируется "+INFINITY".  

SWAP_2  Селекторный переключатель, применяемый для определения, будет ли использоваться кусочно-ли-
нейная функция для аппроксимации IN_2 к OUT_2. 
Установка SWAP_2 = вкл. (с использованием обратной функции) используется для управления с об-
ратным преобразованием.  

   

Обратная
функция
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Рисунок A2.2 Общее представление о блоке определения характеристик сигнала 
 
 

Ниже дается описание блока определения характеристик 
сигнала с разделением его функций на три раздела: 
 Раздел входа: Определяет режим и оценивает 

BLOCK_ERR. 
 Раздел определения коэффициента кусочно-линейной 

функции: Определяет градиент и отрезок, отсекаемый 
на координатной оси, для OUT_1 и OUT_2 на основе 
CURVE_X, CURVE_Y и SWAP_2 при смещении . 

 Раздел выхода: Прежде чем выдать результат, умно-
жает входные значения IN_1 и IN_2 на градиент и до-
бавляет к ним отрезок, отсекаемый на координатной 
оси. В качестве альтернативы выводится предельное 
значение. 

 
 
A2.2 Раздел входа 
Раздел входа определяет режим и оценивает 
BLOCK_ERR. 
 
 
А2.2.1 Определение режима 
Далее описываются операции блока определения харак-
теристик сигнала. 
 

Поддерживае-
мый режим Правила 

O/S (Нерабочий) 
Состояние останова системы 
Изменение конфигурации  

Man (Ручной) 
Если не нужно выводить значение и состо-
яние, полученные от IN, можно вручную пе-
редать значение в OUT.  

Auto (Автоматиче-
ский) 

Состояние автоматического функциониро-
вания системы  

 

 
 
 
 
 
 

А2.2.2 Оценка BLOCK_ERR 
Параметр BLOCK_ERR указывает причину ошибки в 
функциональном блоке. При возникновении причины 
ошибки, указанной в BLOCK_ERR, генерируется следую-
щая ошибка конфигурации. 

Имя Описание 

Ошибка конфигу-
рации блока 

"–INFINITY" было сконфигурировано для 
CURVE_X и CURVE_Y. 
"+INFINITY" было сконфигурировано для X1 
кривой CURVE_X. 
"+INFINITY" было сконфигурировано для Y1 
кривой CURVE_Y. 
Значения массива CURVE_X не возрастают 
монотонно. 
Ошибка конфигурации при включенном 
SWAP_2 
Значения массива CURVE_Y не возрастают 
или не убывают монотонно. 
Значение SWAP_2 – это любое другое 
число, кроме 1 или 2.  

При возникновении ошибки конфигурации режим блока 
меняется на O/S. 

 
  

Y
или

X

X или Y

 Раздел входа
Раздел определения коэффициента

кусочно-линейной функции Раздел выхода

IN_1

Определение
режима

Определение градиента
и отрезка, отсекаемого
на координатной оси Определение

состояния и 
вычисление OUT

Обработка

OUT
BLOCK_ERR

IN_2

CURVE_X
CURVE_Y

SWAP_2

OUT_1

OUT_2

�  MODE = AUTO

�  MODE = MAN или O/S

�

�
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A2.3 Раздел определения коэффициента кусочно-линейной функции 
Если режим блока AUTO и никаких битов в BLOCK_ERR не установлено, то определяются "градиент" и "отрезок, отсе-
каемый на координатной оси" линии, проходящей через две точки, которые считаются значениями кусочно-линейной 
аппроксимации. 
 
 
А2.3.1 Условия для конфигурации достоверных коэффициентов (CURVE_X, CURVE_Y) 

Относительно CURVE_X и CURVE_Y никаких ошибок записи не генерируется. Однако в следующих случаях может воз-
никнуть ошибка конфигурации: 

1. "+INFINITY" было сконфигурировано для X1 или Y1. 

2. "-INFINITY" было сконфигурировано для каждого X или Y. 

3. Значения CURVE_X не возрастают монотонно (X1 < X2 < ... < X20 < X21). 
 (Если SWAP_2 выключен, то допускается, если значения CURVE_Y не возрастают или не убывают монотонно.) 

4. Значения CURVE_Y не возрастают или не убывают монотонно при включенном SWAP_2. 

При возникновении ошибки конфигурации в BLOCK_ERR устанавливается бит Ошибки конфигурации блока, что приво-
дит к изменению режима на O/S. 
 
 
Пример случая, когда SWAP_2 выключен: 

Рисунок A2.3 Пример кривой (SWAP_2 = выключен) 

 

Диапазон CURVE_X: от X1 до X6 (X7 и далее являются недействительными, так как "+INFINITY" было сконфигуриро-
вано для X7*1.) 

Значения от X1 до X6 всегда монотонно возрастают (X1 < X2 < X3 < X4 < X5 < X6). 

Если входное значение меньше чем X1, то оно устанавливается как Y1. 

Если входное значение больше чем X6, то оно устанавливается как Y6. 

Диапазон CURVE_Y: от Y1 до Y6 

Допустимо, если значения от Y1 до Y6 не возрастают монотонно. 

Однако, если установка SWAP_2 изменяется с выключено на включено, значения CURVE_Y должны монотонно возрас-
тать или убывать. Таким образом, если значение CURVE_Y при этой установке не возрастает или не убывает моно-
тонно, то режим изменяется на O/S, при этом в BLOCK_ERR устанавливается бит Ошибки конфигурации блока. 
 
*1: Для всех неиспользуемых точек кривой конфигурируется "+INFINITY". 
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Пример случая, когда SWAP_2 включен (монотонно возрастает): 
Входной диапазон IN_1 всегда в пределах CURVE_X. Далее показан график входных/выходных значений IN_1. 
 

Рисунок A2.4 Пример кривой для IN_1 (SWAP_2 = вкл.) 

 

Входной диапазон IN_2 всегда в пределах CURVE_Y. Далее показан график входных/выходных значений IN_2. 
 
 
 
 

 

 

Рисунок A2.5 Пример кривой для IN_2 (SWAP_2 = вкл.) 

 

Если SWAP_2 включен, то элементы массива CURVE_Y должны быть сконфигурированы на монотонное возрастание 
или убывание. (Y1 < Y2 < Y3 < Y4 < Y5 < Y6 или Y6 < Y5 < Y4 < Y3 < Y2 < Y1) 
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A2.4 Список параметров блока определения характеристик сигнала 
 

Отн. 
инд. Параметр Режим 

записи 
Допустимый 

диапазон 
Исходное 
значение 

Представление 
Описание / Пояснения 

1 2 3 4 

0 BLOCK_ 
HEADER 

Тег блока 
=O/S   ТЕГ: "SC"      

Информация, связанная с данным блоком, такая как тег 
блока, версия DD и время исполнения  

1 ST_REV  --------   2 2 2 2 
Показатель версии параметров установки, относящихся к 
блоку Определения характеристик сигнала  

2 TAG_DESC    Null     Содержит комментарии, описывающие информацию по 
тегу.  

3 STRATEGY    1     2 Поле стратегии может использоваться системой верхнего 
уровня для идентификации функционального блока.  

4 ALERT_KEY   1-255  1     1 Ключевая информация, используемая для идентификации 
места возникновения сигнализации  

5 MODE_BLK     4  4  Режим блока Определения характеристик сигнала. Под-
держиваются режимы O/S, Man, и Auto.  

6 BLOCK_ERR     2  2  Отображает в виде битовой строки состояние ошибки 
блока Определения характеристик сигнала.  

7 OUT_1  MAN    5  5  Выводит результирующее значение IN_1, скорректирован-
ное с помощью кусочно-линейной функции.  

8 OUT_2  MAN    5  5  

Выводит результирующее значение IN_2, скорректирован-
ное с помощью кусочно-линейной функции. Можно также 
аппроксимировать результат, используя функцию, обрат-
ную заданной кусочно- линейной функции. (Это использу-
ется для управления с обратным преобразованием.)  

9 X_RANGE      11   Технические единицы измерения для отображения пере-
менных, соответствующих x-оси  

10 Y_RANGE      11   Технические единицы измерения для отображения пере-
менных, соответствующих y-оси  

11 GRANT_ DENY      2   

Параметр, используемый для проверки выполнения раз-
личных операций. Соответствующие различным опера-
циям биты устанавливаются в параметре GRANT, прежде 
чем эти операции будут выполнены. После завершения 
операций параметр DENY проверяется на наличие битов, 
связанных с соответствующими операциями. Если ни од-
ного бита не установлено, то очевидно, что операции 
были выполнены успешно.  

12 IN_1     5  5  Ввод сигнала, корректируемого с помощью кусочно-линей-
ной функции.  

13 IN_2     5  5  Ввод сигнала, корректируемого с помощью кусочно-линей-
ной функции. 

14 SWAP_2   

0:Инициализ. 
1:Нет переста-
новки 
2:Переста-
новка  

    1 

Селекторный переключатель, используемый для примене-
ния обратной функции для кусочно-линейной аппроксима-
ции IN_2 в OUT_2  

15 CURVE_X         
Точки ввода кривой, определяющие входы и выходы. 
Точки "x" кривой определяются массивом точек с 1 по 21, 
значения которых монотонно возрастают.  

16 CURVE_Y         

Точки ввода кривой, определяющие входы и выходы. 
Точки "y" кривой определяются массивом точек с 1 по 21. 
При включении SWAP_2 элементы кривой должны быть 
определены с монотонным возрастанием или убыванием.  

17 UPDATE_ EVT         Показывает информацию о событии, если произошло об-
новление события.  

18 BLOCK_ALM         Показывает информацию о сигнализации при возникнове-
нии сигнализации блока.  
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A2.5 Пример применения 
А2.5.1 Компенсация входа 

Далее приводится пример применения компенсации pH 
(водородного показателя), выполняемой посредством 
управления с обратной связью. 

pH – это значение, представляющее собой степень кис-
лотности или щелочности и изменяющееся в диапазоне 
от 0 до 14. pH 7 обозначает нейтральное состояние, зна-
чение меньше 7 показывает кислотность, а значение 
больше 7 показывает щелочность. Очень трудно контро-
лировать pH при быстро изменяющейся интенсивности 
реакции в точке около 7. 

 
Рисунок A2.6 pH и расход реагента 

 

Для управления pH вход регулируется с использованием 
кусочно-линейной аппроксимации, коэффициента усиле-
ния и компенсации входа. 

 

 
Рисунок A2.7 Компенсация входа 

 
Далее показан график аппроксимирующих значений Вы-
хода GX, т.е. аппроксимативного выхода, и Входа GX, 
т.е. входа pH. pH при быстро изменяющейся скорости 
реакции может контролироваться в точке около 
нейтрального состояния 7 в соответствии со следующим 
графиком. 

 

 
Рисунок A2.8 Кривая аппроксимации 
 
 
А2.5.2 Компенсация расхода калорий 

AI_1: Температура на входе, 
AI_2: температура на выходе, 
AI_3: Расход 
SC: Корректирует температуру на входе и на выходе. 
AR: Вычисляет расход калорий на основе разницы 
между скорректированными значениями температуры на 
входе и на выходе. 
 

 
Рисунок A2.9 Компенсация расхода калорий (SWAP_2 = 

Выкл.) 
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А2.5.3 Управление с обратным преобразованием 

SC: Регулируемая переменная, представляющая собой 
выход ПИД, преобразуется в информационную вели-
чину, которая может интерпретироваться AO, а инфор-
мация, возвратившаяся от AO, конвертируется в инфор-
мационную величину, которая может интерпретиро-
ваться ПИД прежде чем будет передана ПИД-регулиро-
ванию. 

 
Рисунок A2.10 Управление с обратным преобразованием 

(SWAP_2 = Вкл.) 
 

Для обеспечения возможности управления с обратным 
преобразованием (при котором оси X и Y инвертиру-
ются) кусочно-линейная функция должна быть установ-
лена таким образом, чтобы элементы кривой монотонно 
возрастали. (Как показано на Рисунке A2.11) Если они не 
будут монотонно возрастать, то режим изменится на 
O/S, и вычисление будет отключено. 

 
№. CURVE_X CURVE_Y 
1 5 5 
2 10 10 
3 15 11 
4 20 20 
5 25 25 
6 30 26 
7 35 30 
8 40 40 
9 45 45 

10 50 50 
11 51 51 
12 52 54 
13 53 59 
14 54 66 
15 55 75 
16 65 80 
17 75 81 
18 80 85 
19 85 86 
20 90 90 
21 95 95 

 

 

 
Рисунок A2.11 Пример установки кусочно-линейной функ-

ции
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Приложение 3. Блок Селектор входов (IS) 
Функцией блока Селектора входов (IS) является автоматический выбор одного сигнала из нескольких входных сигналов 
с использованием заданного метода выбора. 

Блок IS используется для селективного регулирования, при котором из нескольких измеренных значений выбирается 
одно измеренное значение для передачи в контроллер в качестве регулируемой переменной. Это свойство в основном 
используется для систем регулирования температуры. 
 
 
A3.1 Схема функционального блока Селектор входов 
Далее приведена принципиальная схема функционального блока Селектора выходов. 

 

 
 

Рисунок A3.1 Блок IS 
 
 
Входные параметры (Входные условия) 

IN_1 : Вход блока 1 

IN_2 : Вход блока 2 

IN_3 : Вход блока 3 

IN_4 : Вход блока 4 

IN_5 : Вход блока 5 

IN_6 : Вход блока 6 

IN_7 : Вход блока 7 

IN_8 : Вход блока 8 

DISABLE_1 : Селекторный переключатель 1 для запрещения выбора входа 1 

DISABLE_2 : Селекторный переключатель 2 для запрещения выбора входа 2 

DISABLE_3 : Селекторный переключатель 3 для запрещения выбора входа 3 

DISABLE_4 : Селекторный переключатель 4 для запрещения выбора входа 4 

DISABLE_5 : Селекторный переключатель 5 для запрещения выбора входа 5 

DISABLE_6 : Селекторный переключатель 6 для запрещения выбора входа 6 

DISABLE_7 : Селекторный переключатель 7 для запрещения выбора входа 7 

DISABLE_8 : Селекторный переключатель 8 для запрещения выбора входа 8 

OP_SELECT : Параметр, который может быть установлен оператором для принудительного использования выбран-
ного номера входа 
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Выходные параметры (Вычисления или результаты выбора) 
OUT : Выход блока 
SELECTED : Показывает номер входа выбранного с использованием вариантов выбора. 
 
 
Другие параметры 
OUT_RANGE : Устанавливает диапазон OUT. 
STATUS_OPTS : Опция, используемая для задания обработки различных состояний. 
SELECT_TYPE : Определяет алгоритм выбора входа. 
MIN_GOOD : Параметр, определяющий минимально необходимое количество входов с состоянием “хорошее”. 

Если количество входов с состоянием “хорошее” меньше чем значение MIN_GOOD, то выбор 
входа отменяется. 

 
Режим 
O/S : Разрешает изменение конфигурации, но блокирует выход значений. 
Man : Разрешает внутреннюю обработку, но выходное значение может изменяться в зависимости от определения 

условий использования. 
Auto : Выводит значение входа. 
 

Блок Селектор входов (IS) предлагает максимум восемь вариантов выбора входа и генерирует выход в соответствии с 
определенным действием. Этот блок обычно получает входы от функционального блока Аналогового входа (AI). Функ-
цией блока IS является выбор максимального, минимального, среднего, соответствующего среднему числу, “первого 
хорошего” или “хорошего с фиксацией” сигнала. Данный блок комбинирует конфигурацию параметров (DISABLE_n) и 
опцию (“первый хороший”), чтобы отдать приоритет какому-либо варианту выбора или функции, действуя как поворот-
ный переключатель позиций. При использовании в качестве поворотного переключателя позиций блок может получать 
входы от оператора или переключать информацию, полученную от подсоединенных входов. 

Блок IS поддерживает концепцию выбора среднего. Эта функция выводит среднее число из двух сигналов со средними 
значениями, если сконфигурировано четное число допустимых сигналов, или сигнал со средним значением, если скон-
фигурировано нечетное число допустимых сигналов. Данный блок применяется для передачи выбранного сигнала 
управления в следующие по ходу блоки (в прямом направлении). 

Параметр SELECTED представляет собой 2-й выход, показывающий, какой вход был выбран с помощью заданного ал-
горитма. 
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A3.2 Раздел входа 
 
А3.2.1 Работа с режимами 

Операции блока Селектора входов определяются режимом (имя параметра: MODE_BLK). Далее описываются опера-
ции в каждом режиме. 
 

Поддерживаемый режим Роль 

O/S (Нерабочий)  Состояние останова системы 
Позволяет изменить конфигурацию.  

Man (Ручной) Если не нужно выводить значение и состояние, полученные от IN, 
или если выводимое значение или состояние не является предпо-
чтительным, можно вручную передать значение в OUT.  

Auto (Автоматический) Состояние автоматического функционирования системы  

 
Допустимый вход 
Если следующие условия удовлетворяются, то значение IN_n становится допустимым. 
 
1) QUALITY/КАЧЕСТВО в каждом состоянии IN_n либо Good/Хорошее (NC), Good/Хорошее (C), либо Uncertain/Не-

определенное*1, 3. 
2) Значения DISABLE_n, соответствующие каждому IN_n, равны OFF/ВЫКЛ. и QUALITY/КАЧЕСТВО в каждом таком 

состоянии соответствует либо Good/Хорошее (NC), Good/Хорошее (C), либо Uncertain/Неопределенное*1, 2. 
3) Количество входов, которые являются “good/хорошими”, превышает значение MIN_GOOD*4. 
 
Примечание: 
*1: Если в параметре STATUS_OPTS выбрано “Use Uncertain as Good/Использовать неопределенное как хорошее”, то применяется Uncertain/Неопреде-

ленное. 
*2: Если состояние DISABLE_n либо Bad/Дефектное, либо Uncertain/Неопределенное, то его качество ниже, поэтому состояние IN_n также определяется 

как более низкого качества. Когда DISABLE_n равно ON, значение IN_n становится недопустимым. Приоритет у DISABLE_n выше чем у IN_n. 

 
Состояние в SELECT_TYPE, за исключением OP_SELECT 

 

QUALITY/КАЧЕСТВО состояния DISABLE / IN IN 
Good/Хорошее (NC) Допустимое 
Good/Хорошее (C) Допустимое 
Uncertain/Неопределенное*1 Допустимое 
Uncertain/Неопределенное Недопустимое 
Bad/Дефектное Недопустимое 

 Условие: Количество входов, которые имеют состояние “good/хорошее”, превышает значение MIN_GOOD. 
 
 
*3: Приоритет IN_n, когда на входе одинаковое значение. 
 

Приоритет 
1:Наивыс-

ший 
8:Наимень-

ший 

Вход 

1 IN_1 
2 IN_2 
3 IN_3 
4 IN_4 
5 IN_5 
6 IN_6 
7 IN_7 
8 IN_8 

 
*4: Подробную информацию о MIN_GOOD смотрите в разделе A3.2.2. 
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А3.2.2 Использование MIN_GOOD 

Если нет входа, который можно выбрать, или если число входов, из которых можно сделать выбор, меньше значения 
MIN_GOOD, то параметр SELECTED получает значение “0”. 

 

Случай, когда число допустимых входов IN меньше, чем значение MIN_GOOD: 

 

Рисунок A3.2 Пример (1) 

 

Этот пример ограничивает допустимые входы, используя DISABLE_n, и входы разрешены только для DISABLE_3 и 
DISABLE_5. Так как эффективное число MIN_Good равно 3, то вход, заданный OP_SELECT не будет выведен. 
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A3.3 Выбор 
После завершения обработки входа выполняются следующие действия. Если число допустимых входов меньше чем 
значение MIN_Good, то выбор входа не выполняется. 
 
 
А3.3.1 Использование OP_SELECT 

Если для OP_SELECT выбрано любое значение, кроме “0” (т.е. от 1 до 8): 

Блок IS выбирает вход, номер которого задан параметром OP_SELECT вне зависимости от установки параметра 
SELECT_TYPE, передает значение этого входа в OUT, а номер входа передает в SELECTED. 
 

 

Рисунок A3.3 Пример (2) 

 

В приведенном выше примере, параметр SELECT_TYPE установлен как Minimum/Минимум. Однако так как OP_SELECT 
задает значение и номер входа IN_3, значение и номер этого входа передается на OUT и SELECTED. 

* Примечание: Даже в том случае, если вход IN, заданный параметром OP_SELECT является дефектным входом (соответствующий 
параметр DISABLE включен (ON) или состояние этого входа - “bad/дефектный”), значение и состояние этого входа пе-
редаются на OUT. 
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А3.3.2 Обработка функции SELECTION (ВЫБОР) 

Если значение OP_SELECT равно “0,” то выбор входа выполняется с использованием SELECT_TYPE. 

 
 
Если SELECT TYPE/ТИП ВЫБОРА - “first good/первый хороший” 

Блок IS среди всех допустимых входов выбирает вход с наименьшим номером и передает значение этого входа в OUT. 
Номер выбранного входа передается в параметр SELECTED. 

Рисунок A3.4 Пример (3) 

 

Так как DISABLE_1 – ON (ВКЛ.), вход IN_1 запрещен, а вход IN_2 выбирается для передачи на выход. Если DISABLE_1 
будет выключен (OFF), то выход изменится с IN_2 на IN_1. Таким образом, для выхода всегда выбирается допустимый 
вход с наименьшим номером. 
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Если SELECT TYPE/ТИП ВЫБОРА - “Minimum/Минимум” 
Блок IS среди всех допустимых входов выбирает вход с наименьшим значением и передает значение этого входа в 
OUT. Номер выбранного входа передается в параметр SELECTED. 

 

 

Рисунок A3.5 Пример (4) 
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Если SELECT TYPE/ТИП ВЫБОРА - “ Maximum /Максимум” 
Блок IS среди всех допустимых входов выбирает вход с максимальным значением и передает значение этого входа в 
OUT. Номер выбранного входа передается в параметр SELECTED. 
 

 

Рисунок A3.6 Пример (5) 

 

Так как DISABLE_2 и DISABLE_3 – ON (ВКЛ.), входы IN_2 и IN_3 запрещены, а вход с максимальным значением среди 
оставшихся IN_n выбирается для передачи на выход. В приведенном выше примере, так как IN_7 имеет максимальное 
значение среди оставшихся допустимых входов, то он и передается на выход. 
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Если SELECT TYPE/ТИП ВЫБОРА - “Middle/Средний” 
Если допустимых входов больше одного и число таких входов нечетное, то значение входа со средним значением бу-
дет передано в OUT. При четном числе допустимых входов в OUT передается среднее число для двух входов со сред-
ними значениями. Если для OUT используется среднее число, то блок передает “0” в параметр SELECTED, в другом 
случае он передает номер входа, имеющего среднее значение. Если число допустимых входов равняется 1, то бес-
смысленно выполнять выбор, используя “Middle/Средний ”. Далее приведены примеры выбора входа, заданного как 
“Middle/Средний”. 
 
 
При четном количестве допустимых входов: 
 

Рисунок A3.7 Пример (6) 

 

Так как DISABLE_1, DISABLE_2, DISABLE_7 и DISABLE_8 – ON (ВКЛ.), соответствующие входы IN_1, IN_2, IN_7 и IN_8 
запрещены, а оставшиеся входы допустимы. Кроме того, так как вход IN_3 имеет максимальное значение, а вход IN_4 
имеет минимальное значение среди всех допустимых входов, они не выбираются, и на выход передаются входы IN_5 и 
IN_6, имеющие средние значения. Если для OUT выбрано среднее число для двух входов со средними значениями, то 
в SELECTED устанавливается “0.” 
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При нечетном количестве допустимых входов: 
 

 

Рисунок A3.8 Пример (7) 

 

Если число допустимых входов является нечетным, то на выход передается вход со средним значением. В приведен-
ном выше примере на выход передается вход IN_5, имеющий среднее значение в сравнении с другими допустимыми 
входами. 
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Если SELECT TYPE/ТИП ВЫБОРА - “Average/Среднее число” 
Блок вычисляет среднее число из значений всех допустимых входов и передает его в OUT. Количество входов, исполь-
зованное для вычисления среднего числа, указывается в SELECTED. 
 

 

Рисунок A3.9 Пример (8) 

 

Если SELECT TYPE/ТИП ВЫБОРА - “Latched Good/Хороший с фиксацией” 

Допустимый вход с наименьшим номером выбирается для передачи на выход и удерживается до тех пор, пока он не 
станет недопустимым. Когда он становится недопустимым (запрещенным), для передачи на выход выбирается следую-
щий допустимый вход вне зависимости от его значения. Даже в том случае, если вход с меньшим номером, чем вход, 
выбранный в данный момент времени, становится допустимым, удерживается текущий выбор. 

Предположим, что вход IN_2 является допустимым входом с минимальным номером, тогда порядок выбора входов бу-
дет следующим IN_2 → IN_3 →...→ IN_8 → IN_1 →  .... 

Если питание было отключено, а затем включено при ТИПЕ ВЫБОРА установленном как “Хороший с фиксацией”, то 
выбор входов начинается со входа, который был выбран перед отключением питания. 
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A3.4 Обработка выхода 
 
А3.4.1 Обработка параметра SELECTED 

В качестве значения, выводимого в параметр SELECTED, при выборе OP_SELECT (не “0”) будет сохранен номер, за-
данный параметром OP_SELECT, без каких-либо изменений. 

Однако в следующих случаях в параметре SELECTED сохраняется “0”: 

1. Если нет допустимого входа; 
2. Если значение MIN_GOOD больше чем число допустимых входов; 
3. Если значение входа “bad/дефектное” или “uncertain/неопределенное” при любом значении OP_SELECT, кроме 

“0” (за исключением случая, когда в STATUS_OPTS установлен бит “Uncertain as good/Неопределенное как хо-
рошее”.); 

4. Если значение OP_SELECT больше 8, т.е. максимально допустимого числа входов; 
5. Если значение выходит за пределы диапазона установки SELECT_TYPE при значении OP_SELECT равном нулю. 

Если есть хотя бы один допустимый вход, то даже недействительный вход может быть выбран для OP_SELECT. 

Если число допустимых входов больше чем значение MIN_GOOD, то номер входа (включая недействительный 
вход), заданный параметром OP_SELECT, будет сохранен в SELECTED. Поэтому даже при выборе недействитель-
ного входа значение SELECTED не будет равно нулю. 

Если для OP_SELECT ни одного входа не выбрано, то выход SELECTED будет зависеть от SELECT_TYPE. 

В Таблице A3.1 приведены значения параметра SELECTED в зависимости от числа допустимых входов и значения па-
раметра SELECT_TYPE. 

 
Таблица A3.1 Значение параметра SELECTED в зависимости от входов 

Допустимые входы 

Значение параметра SELECTED 

SELECT_TYPE = 
First Good /  

Первый хороший 

SELECT_TYPE = 
MINIMUM / МИНИМУМ, MAXIMUM / 

МАКСИМУМ или Latched Good / Хо-
роший с фиксацией 

SELECT_TYPE = 
MIDDLE / СРЕДНИЙ 

SELECT_TYPE = 
AVERAGE /  

СРЕДНЕЕ ЧИСЛО 
Нет  0 (ноль)  0 (ноль)  0 (ноль)  0 (ноль)  

1  № входа, имею-
щего минимальный 
номер  

№ выбранного входа № выбранного входа 1  
Несколько входов 
(Четное число входов)  

0 (берется среднее 
число)  

Количество допусти-
мых входов (берется 
среднее число)  Несколько входов (Не-

четное число входов)  
№ входа со средним зна-
чением 

 
 

Таблица A3.2 Значение параметра SELECTED в зависимости от режима 

O/S  MAN  AUTO  

0  0  от 0 до 8  
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А3.4.2 Обработка OUT 

OUT – это параметр выхода, используемый для передачи значения, выбранного в блоке IS, в другой функциональный 
блок. 

Далее описывается обработка OUT. 

 

Таблица A3.3 Режим и значение блока 

РЕЖИМ Значение 

O/S (Нерабочий) - Выдается предыдущее значение. (При запуске используется исходное значе-
ние). 
- Перезаписываемое (оператор может изменить значение.)  Man (Ручной) 

A 
u 
t 
o 

Значение, заданное параметром MIN_Good > 
числа допустимых входов  

- Выводится предыдущее значение. · 
- Не перезаписываемое  

Нет допустимых входов  
Если состояние входа - “bad/дефектное” или 
“uncertain/неопределенное” при любом значе-
нии OP_SELECT, кроме “0” (за исключением 
случая, когда в STATUS_OPTS установлен бит 
“Uncertain as good/Неопределенное как хоро-
шее”)  
Если значение OP_SELECT больше 8, т.е. 
максимально допустимого числа входов 

- Ноль · 
- Не перезаписываемое  

Если разрешен параметр OP_SELECT  - Выводится значение выбранного входа. · 
- Не перезаписываемое  

Если значение выходит за пределы диапазона 
установки SELECT_TYPE при значении 
OP_SELECT, равном “0”  

- Выводится предыдущее значение. · 
- Не перезаписываемое  

Если SELECT_TYPE - “First Good/Первый хо-
роший”  

- Выводится значение допустимого входа с наименьшим номером. 
- Не перезаписываемое  

Если SELECT_TYPE - “MINIMUM / МИНИМУМ”  - Выводится минимальное значение среди значений всех допустимых входов. 
- Не перезаписываемое  

Если SELECT_TYPE - “MAXIMUM / МАКСИ-
МУМ”  

- Выводится максимальное значение среди значений всех допустимых входов. 
- Не перезаписываемое  

Если SELECT_TYPE - “MIDDLE / СРЕДНИЙ ” 
(Четное число допустимых входов.)  

- Так как в случае четного числа допустимых входов существуют два входа, чьи 
значения будут средними по отношению к другим входам, выводится среднее 
число этих двух входов. 
- Не перезаписываемое 

Если SELECT_TYPE - “MIDDLE / СРЕДНИЙ ” 
(Нечетное число допустимых входов.) 

- В случае нечетного числа допустимых входов выводится вход, чье значение бу-
дет средним по отношению к другим входам. 
- Не перезаписываемое  

Если SELECT_TYPE - “AVERAGE / СРЕДНЕЕ 
ЧИСЛО”  

- Выводится значение, полученное путем деления суммы значений всех допусти-
мых входов на число этих входов. 
- Не перезаписываемое  

Если SELECT_TYPE - “Latched Good / Хоро-
ший с фиксацией”  

- Выводится значение допустимого входа с наименьшим номером. 
- Не перезаписываемое  

 

Таблица A3.4 Условия и режим 

Условия (Перечислены в порядке приоритетов) Режим 

Если Фактический режим - O/S  O/S 
Если установлен бит “Uncertain if Man mode/Неопределенное, если Ручной режим” в параметре 
STATUS_OPTS и Фактический режим - Man  Man 

Если бит “Uncertain if Man mode ” в параметре STATUS_OPTS не установлен и Фактический режим - Man Man 
Значение, заданное параметром MIN_Good > числа допустимых входов  Auto 
Если нет допустимых входов  Auto 
Если состояние входа - “bad/дефектное” или “uncertain/неопределенное” при любом значении 
OP_SELECT, кроме “0” (за исключением случая, когда в STATUS_OPTS установлен бит “Uncertain as 
good/Неопределенное как хорошее”) 

Auto 

Если значение OP_SELECT больше 8, т.е. максимально допустимого числа входов Auto 
Если в OP_SELECT выбран вход, состояние которого “bad/дефектное” или “uncertain/неопределенное” 
(См. пункт “Переход подсостояния в случае выбора OP_SELECT”)  Auto 

Если значение выходит за пределы диапазона установки SELECT_TYPE при значении OP_SELECT, рав-
ном “0”  Auto 
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А3.4.3 STATUS_OPTS 
 

Бит Описание 
Use Uncertain as Good / Использовать Не-
определенное, как хорошее  

Указывает на то, что все входы с “неопределенным” состоянием (OP_SELECT, IN_n, и 
DISABLE_n) должны обрабатываться как входы с “хорошим” состоянием (NC), а осталь-
ные входы должны обрабатываться как входы с “дефектным” состоянием. 

Uncertain if Man mode / Неопределенное, если 
Ручной режим  

В режиме Man/Ручной состояние OUT интерпретируется как “неопределенное”. (Это не 
применимо к SELECTED.)  

 
 
A3.5 Список параметров блока Селектора входов 

Отн. 
инд. Параметр Режим за-

писи 
Допустимый 

диапазон 
Исходное 
значение 

Представле-
ние Описание / Замечания 

1 2 3 4 
0 BLOCK_-

HEADER 
Тег блока 
=O/S  

 ТЕГ: “IS”      Информация, связанная с данным функциональным блоком, такая как 
тег блока, версия DD и время исполнения 

1 ST_REV   -------- -------- 2 2 2 2 Показатель версии параметров установки, относящихся к блоку IS. 
При изменении установок эта версия обновляется. Используется для 
проверки, какие параметры изменились и т.д.  

2 TAG_DESC    Ноль      Универсальный параметр, сохраняющий комментарии, которые со-
держат информацию по тегу  

3 STRATEGY    1     2 Универсальный параметр, предназначенный для использования си-
стемой более высокого уровня для идентификации функциональных 
блоков  

4 ALERT_KEY   1-255  1     1 Ключевая информация, используемая для идентификации места воз-
никновения сигнализации. В общем случае этот параметр использу-
ется системой более высокого уровня для идентификации конкретных 
зон на предприятии, которые управляются конкретными операторами, 
для выделения только необходимых сигнализаций. Это один из уни-
версальных параметров.  

5 MODE_BLK     4  4  Универсальный параметр, представляющий собой рабочее состояние 
блока IS. Он включает в себя Actual/Фактический, Target/ Целевой, 
Permit/Допустимый и Normal/Нормальный режимы.  

6 BLOCK_ERR   -------- -------- 2  2  Показывает состояние ошибки, относящейся к функциональному 
блоку Селектора входов. Используемый данным функциональным 
блоком бит: Бит 15: режим O/S. 

7 OUT  MAN   0  5  5  Выход блока  
8 OUT_ 

RANGE  
    11   Устанавливает диапазон OUT  

9 GRANT_ 
DENY  

  0   2   Параметр, используемый для проверки выполнения различных опера-
ций. Соответствующие различным операциям биты устанавливаются 
в параметре GRANT, прежде чем эти операции будут выполнены. По-
сле завершения операций параметр DENY проверяется на наличие 
битов, связанных с соответствующими операциями. Если ни одного 
бита не установлено, то очевидно, что операции были выполнены 
успешно.  

10 STATUS_-
OPTS  

O/S  Только “Use 
Uncertain as 
good” и “Uncer-
tain if Manual”  

0     2 Выбираемая пользователем опция, предназначенная для обработки 
состояния блока. 

11 IN_1    0  5  5  Вход 1  
12 IN_2    0  5  5  Вход 2  
13 IN_3    0  5  5  Вход 3  
14 IN_4    0  5  5  Вход 4  
15 DISABLE_1   0,1  0  2  2  Селекторный переключатель для запрещения выбора входа 1 
16 DISABLE_2   0,1  0  2  2  Селекторный переключатель для запрещения выбора входа 2  
17 DISABLE_3   0,1  0  2  2  Селекторный переключатель для запрещения выбора входа 3  
18 DISABLE_4   0,1  0  2  2  Селекторный переключатель для запрещения выбора входа 4 
19 SELECT_-

TYPE  
 1-6  0     1 Указывает алгоритм выбора входа.  
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Отн. 
инд. Параметр Режим за-

писи 
Допустимый 

диапазон 
Исходное 
значение 

Представле-
ние Описание / Замечания 

1 2 3 4 
20 MIN_GOOD   0-8  0     1 Параметр, определяющий минимально необходимое количество вхо-

дов с состоянием “хорошее”. Если количество входов с состоянием “хо-
рошее” меньше чем значение MIN_GOOD, то выбор входа отменяется. 

21 SELECTED   0-8  0  2  2  Показывает номер выбранного входа. Однако, если SELECT_TYPE = 
Average, то этот параметр показывает количество входов, использо-
ванных для вычисления среднего числа. Если ни одного входа не вы-
брано, или если выбрано несколько входов, то его значение будет “0” 
(нет).  

22 OP_SELECT   0-8  0  2  2  Параметр для принудительного использования выбранного номера вы-
хода (Может устанавливаться оператором)  

23 UPDATE_EVT   -------- --------     Показывает информацию по событию, если происходит событие обнов-
ления (изменение установки).  

24 BLOCK_ALM   -------- --------     При возникновении сигнализации блока показывает информацию по 
сигнализации.  

25 IN_5    0  5  5  Вход 5  
26 IN_6    0  5  5  Вход 6  
27 IN_7    0  5  5  Вход 7  
28 IN_8    0  5  5  Вход 8  
29 DISABLE_5   0,1  0  2  2  Селекторный переключатель для запрещения выбора входа 5  
30 DISABLE_6   0,1  0  2  2  Селекторный переключатель для запрещения выбора входа 6 
31 DISABLE_7   0,1  0  2  2  Селекторный переключатель для запрещения выбора входа 7  
32 DISABLE_8   0,1  0  2  2  Селекторный переключатель для запрещения выбора входа 8  
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A3.6 Пример применения 
Далее описывается система регулирования температуры фиксированного пластового реактора. В некоторых случаях 
точка, показывающая максимальную температуру, изменяется из-за деактивации катализатора, расхода сырья и т.п. 
Поэтому предусмотрено большое количество точек измерения, и максимальное значение среди полученных в этих точ-
ках значений измерения вводится в контроллер для регулирования температуры реактора. 

 

Рисунок A3.10 Система регулирования температуры фиксированного пластового реактора 
 
 

 
Рисунок A3.11 Пример составления расписания 

 

AI1 : Температура 1, AI2: Температура 2, AI3: Температура 3, AI4: Температура 4 
IS : SELECT_TYPE = MAX (МАКСИМУМ) 

 
 
 
Основные операции и последовательность работы 

1. Блок IS получает от блока AI информацию по значениям и состояниям. 

2. Блок выбирает определенную информацию из различных вариантов, полученных от AI. 

3. Блок отображает и выводит информацию, выбранную параметром SELECTED. 
 

IS

IN_1 4 OUT

PID

BKCAL_IN

OUTIN

AO

CAS_IN

BKCAL_OUT

AI1

OUT

AI1

OUT

AI

OUT

AI1

OUT

AI1 AI4

FA0311.EPS 



 <Приложение 4.  Арифметический блок (AR)> A4-1 

IM 01C50T02-02RU 

Приложение 4. Арифметический блок (AR) 
Арифметический блок (AR) осуществляет плавное переключение между двумя основными входами различных диапазо-
нов измерения и вычисляет выход, комбинируя полученный результат с тремя дополнительными входами с помощью 
выбранной функции компенсации (10 типов). 

 

 
A4.1 Схема функционального арифметического блока 
На приведенном далее рисунке показана схема арифметического блока. 

Рисунок A4.1 Блок AR 

 

Арифметический блок подразделяется на три раздела: 
 Раздел входа: Принимает решение проходить/не проходить относительно использования значения входа, 

переключает диапазон и определяет значение PV. 
 Раздел вычислений: Выполняет вычисления в соответствии с типом алгоритма ARITH_TYPE. 
 Раздел выхода: Выполняет умножение вычисленного результата на коэффициент усиления и добавление к 

нему смещения для осуществления обработки ограничений для выхода. 

* Функция расширения диапазона корректирует значения входов IN и IN_LO при подключении двух устройств с различ-
ными диапазонами для обеспечения плавного переключения входов. 
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A4.2 Раздел входа 
Существует пять входов: основные входы IN и IN_LO и 
дополнительные входы IN_1, IN_2, и IN_3. 

IN и IN_LO предназначены для соединения устройств с 
различными диапазонами измерений и позволяют ис-
пользовать переключение диапазонов измерений посред-
ством выбора устройства измерения. Однако из-за нали-
чия незначительных расхождений между значениями IN и 
IN_LO даже при измерении одного и того же элемента 
мгновенное переключение приводит к резкому измене-
нию выхода. 

Для предотвращения этого явления Арифметический 
блок использует функцию, известную как расширение 
диапазона для коррекции (компенсации) значений IN и 
IN_LO в пределах между RANGE_HI и RANGE_LO. Это 
обеспечивает плавное переключение входов. Результат 
функции расширения диапазона помещается в PV для 
использования в вычислениях. 
 
А4.2.1 Основные входы 
Функция расширения диапазона определяет значение PV 
в следующей последовательности: 

1. Если IN ≥ RANGE_HI → PV = IN 

2. Если IN ≤ RANGE_LO  → PV = IN_LO 

3. Если RANGE_HI > IN > RANGE_LO → PV = 
g × IN + (1- g) × IN_LO 

g = (IN - RANGE_LO) / (RANGE_HI - RANGE_LO) 

RANGE_HI и RANGE_LO – пороговые значения для плав-
ного переключения двух основных выходов. 
 
 

Рисунок A4.2 Функция расширения диапазона и PV 
 

 

PV – это параметр с информацией о состоянии, и состоя-
ние PV определяется значением “g”. 

Если “g” < 0.5 → Используется состояние IN_LO. 

Если “g” ≥ 0.5 → Используется состояние IN. 

Определение состояния осуществляется с гистерезисом 
10%, предусмотренным для 0.5. 

Если RANGE_LO > RANGE_HI, то состояния PV и OUT 
будут “Bad. Configuration Error. / Дефектное. Ошибка кон-
фигурации” В этом случае “Ошибка конфигурации” выво-
дится в BLOCK_ERR. 

При наличии только одного основного входа этот вход 
вводится в раздел вычислений без изменений, без учета 
RANGE_HI и RANGE_LO. 

Пример: 

Допустим, что 

RANGE_LO  20  

RANGE_HI  300  

устанавливаются следующие значения: 
IN = 310, IN_LO = 20  

 → PV = 310 
IN = 230, IN_LO = 20  

 → g = (230 - 20) / (300 - 20) = 0.75 
PV = 0.75 × 230 + (1 - 0.75) × 20 = 177.5 

IN = 90, IN_LO = 20  

 → g = (90 - 20) / (300 - 20) = 0.25 
PV = 0.25 × 230 + (1 + 0.25) × 20 = 37.5 

IN = 19, IN_LO = 10  

 → PV = 10 

 
А4.2.2 Дополнительные входы 

Для дополнительных входов IN_1, IN_2 и IN_3 преду-
смотрены параметры коэффициента усиления и смеще-
ния. Далее приведено уравнение, где они используются. 

t_i = (IN_i + BIAS_IN_i) × GAIN_IN_i 

Параметр смещения используется для вычисления абсо-
лютной температуры или абсолютного давления, тогда 
как параметр коэффициента усиления используется для 
нормализации при извлечении квадратного корня. 
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А4.2.3 INPUT_OPTS 

INPUT_OPTS имеет опцию, которая обрабатывает вход с 
состоянием “uncertain/неопределенное” или“bad/дефект-
ное”, как вход с состоянием “good/хорошее”.  

Бит Функция 

0 Обрабатывает IN как вход с состоянием “good”, если 
его состояние - “uncertain.”  

1 Обрабатывает IN_LO как вход с состоянием “good”, 
если его состояние - “uncertain.”  

2 Обрабатывает IN_1 как вход с состоянием “good”, 
если его состояние - “uncertain.”  

3 Обрабатывает IN_1 как вход с состоянием “good”, 
если его состояние - “bad.”  

4 Обрабатывает IN_2 как вход с состоянием “good”, 
если его состояние - “uncertain.”  

5 Обрабатывает IN_2 как вход с состоянием “good”, 
если его состояние - “bad.”  

6 Обрабатывает IN_3 как вход с состоянием “good”, 
если его состояние - “uncertain.”  

7 Обрабатывает IN_3 как вход с состоянием “good”, 
если его состояние - “bad.”  

8 до 15 Зарезервировано  

 

Для входов IN и IN_LO предусмотрены опции, называе-
мые “IN Use uncertain/IN- Использовать неопределенное” 
и “IN_LO Use uncertain/ IN_LO - Использовать неопреде-
ленное”. Если эти опции включены, то, входы IN и IN_LO 
внутренне интерпретируются как “good/хорошие” IN и 
IN_LO, даже если их состояние - “uncertain”. (Для состоя-
ния “bad ” таких опций не существует.) 

Для дополнительных входов IN_1, IN_2 и IN_3 преду-
смотрены опции, известные как “IN_i Use uncertain/IN_i - 
Использовать неопределенное” и “IN_i Use bad/IN_i - Ис-
пользовать дефектное” Если эти опции включены, то, 
входы IN_i с состоянием “uncertain” или “bad” внутренне 
интерпретируются как “good/хорошие” IN_i. 

* Исключение составляет случай, когда состояние входа - 
“Bad. Not Connected/Дефектное. Не подключен”. В этом 
случае параметр INPUT_OPTS не применяется, и вход 
считается дефектным (“bad”). 

 
А4.2.4 Взаимоотношения между основными вхо-

дами и PV 

Значение и состояние PV определяются состояниями 
двух основных входов, INPUT_OPTS, RANGE_LO и 
RANGE_HI. 

 Если состояние обоих основных входов - “good” 
или любое другое, кроме “good”. См. A4.2.1, Ос-
новные входы. 

 Если только один из двух основных входов имеет 
состояние “good” после применения INPUT_OPTS, 
то значение PV определяется следующим обра-
зом: 
 Если состояние входа IN - “good”, а состояние 

входа “IN_LO” любое другое, кроме “good” 
IN > RANGE_LO → PV = IN 
IN ≤ RANGE_LO → См. A4.2.1. 

 Если состояние входа IN любое другое, кроме 
“good”, а состояние входа “IN_LO” - “good” 
IN_LO < RANGE_HI → PV = IN_LO 
IN_LO ≥ RANGE_H → См. A4.2.1. 
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A4.3 Раздел вычислений 
 
А4.3.1 Уравнения вычислений 

В этом подразделе приводятся уравнения вычислений, 
используемые в разделе вычислений: 

1) Компенсация расхода (линейное) 
функ. = PV × f 
f = (t_1 / t_2) 

2) Компенсация расхода (квадратный корень) 
функ. = PV × f 
f = sqrt(t_1 / t_2 / t_3) 

3) Компенсация расхода (приближенное выражение) 
функ. = PV × f 
f = sqrt(t_1 × t_2 × t_3 × t_3) 

4) Расчет теплового баланса 
функ. = PV × f 
f = (t_1 - t_2) 

5) Умножение и деление 
функ. = PV  f 
f = ((t_1 / t_2) + t_3) 

6) Вычисление среднего числа 
функ. = (PV + t_1 + t_2 + t_3) / N 
где N: число входов 

7) Суммирование 
функ. = PV + t_1 + t_2 + t_3 

8) Вычисление многочлена 
функ. = PV + t_12 + t_23 + t_34 

9) Компенсация уровня HTG 
функ. = (PV - t_1) / (PV - t_2) 

10) Вычисление многочлена 
функ.= PV + GAIN_IN_1  PV2 + GAIN_IN_2  PV3 + 
GAIN_IN_3  PV4 

Предупреждения, касающиеся вычислений 

Деление на “0”: Если какое-либо значение делится на “0”, 
то результат вычисления интерпретиру-
ется как 1037, и, в зависимости от ядра, к 
нему добавляется знак плюс. 

Квадратный корень отрицательного числа: Квадратный 
корень извлекается из абсолютного зна-
чения, и к нему добавляется знак минус. 

 
А4.3.2 Компенсированные значения 

В уравнениях вычислений с 1) по 5) в A4.3.1, значение “f” 
ограничивается параметром COMP_HI_LIM или 
COMP_LO_LIM. В этом случае значение “f” интерпретиру-
ется следующим образом: 

Если “f” > COMP_HI_LIM, f = COMP_HI_LIM 

Если “f” < COMP_LO_LIM, f = COMP_LO_LIM 
 

 

А4.3.3 Вычисление среднего числа 

В уравнении вычисления 6) в A4.3.1 вычисляется сред-
нее число для значений входов. В этом случае необхо-
димо знать число входов, N. Для этого проверяется, не 
имеет какой-либо из входов подсостояние “Not 
Connected/Не подключен”. Имейте в виду, что основные 
входы могут быть приняты только в том случае, если под-
состояние IN или IN_LO не соответствует “Not 
Connected”. В этом случае число входов, подсостояние 
которых не “Not Connected”, и считается значением “N.” 
 
 
A4.4 Раздел выхода 
После выполнения вычислений с использованием соот-
ветствующих уравнений блок применяет к результату вы-
числений коэффициент усиления, а затем прибавляет к 
нему смещение. 

Затем он помещает полученный результат в PRE_OUT, 
и, если блок находится в режиме AUTO, то значение 
PRE_OUT считается выходом OUT. 

PRE_OUT = функ.  коэф. усиления + смещение 
где функ. является результатом выполнения уравне-
ний вычисления 
OUT = PRE_OUT (если блок в режиме AUTO) 

Далее блок выполняет обработку ограничений 
(OUT_HI_LIM, OUT_LOW_LIM). Эта обработка относи-
тельно значения PRE_OUT выглядит следующим обра-
зом. 

Если PRE_OUT > OUT_HI_LIM: 
PRE_OUT = OUT_HI_LIM 
К состоянию PRE_OUT применяется обработка 
по “верхнему пределу”. 

Если PRE_OUT < OUT_LO_LIM: 
PRE_OUT = OUT_LO_LIM 
К состоянию PRE_OUT применяется обработка 
по “нижнему пределу”. 
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А4.4.1 Обработка режима 
 

Режим  Выход  

Auto OUT = PRE_OUT  

MAN Для выхода OUT, сохраняется значение OUT, 
существовавшее в режиме Auto непосред-
ственно перед изменением его на MAN или 
O/S. O/S 

В Ручном режиме (Man) (включая и режим O/S) сохраня-
ется значение OUT, существовавшее в режиме Auto/Ав-
томатический непосредственно перед изменением его на 
Ручной, или выводится значение, записанное в OUT. 

Если режим переключается с Ручного на Автоматиче-
ский, то выводится значение OUT, которое линейно изме-
няется относительно значения PRE_ OUT в течение вре-
мени, заданного параметром BAL_TIME. PRE_OUT все-
гда показывает результаты вычисления. После истече-
ния времени, заданного BAL_TIME, устанавливается OUT 
= PRE_OUT. Имейте в виду, что, если значение 
BAL_TIME изменяется во время линейного изменения 
значения OUT, то это никак не отражается на OUT. Изме-
нение BAL_TIME будет иметь значение только во время 
следующего изменения режима. 
 

 

Значение OUT может быть представлено следующим 
уравнением. 

yn = yn-1 + (xn -yn-1) / (α - n) 
α = (T / tc) + 1 

*: Значение T/tc отсекает знаки справа от запятой. 

где y: OUT 

x: PRE_OUT 
tc: период выполнения 
T: BAL_TIME 
n: период 

 
А4.4.2 Обработка состояния 

Установка INPUT_OPTS применяется к состоянию входа. 
Если INPUT_OPTS используется, то возможны случаи, 
когда состояние PV становится “good/хорошим”, даже 
если состояние основных входов является “uncertain/не-
определенным”, или состояние дополнительных входов 
является “uncertain/неопределенным” или “bad/дефект-
ным”. 

Состояние PV классифицируется следующим образом: 
 Если состояние обоих основных входов - “good” 

или любое другое, кроме “good”: См. подраздел 
A4.2.1, Основные входы. 

 Если состояние только одного из двух основных 
входов - “good”: 
 Если состояние входа IN - “good”, а состояние 

входа “IN_LO” любое другое, кроме “good” 
IN > RANGE_LO 

→  Применяется состояние IN. 
IN ≤ RANGE_LO 

→ См. A4.2.1, Основные входы 
 Если состояние входа IN любое другое, кроме 

“good”, а состояние входа “IN_LO” - “good” 
IN_LO < RANGE_H 

→  Применяется состояние IN_LO. 
IN_LO ≥ RANGE_HI 

→  См. A4.2.1, Основные входы 

Исключением является только, если RANGE_LO > 
RANGE_HI, состояние PV становится “Bad. Configuration 
Error/Дефектное. Ошибка конфигурации”. 
Состояние входа, не связанное с уравнением вычисле-
ния, выбранным ARITH_TYPE, будет игнорироваться и 
никак не повлияет на другие состояния. Состояния выхо-
дов (OUT.Status и PRE_OUT. Status) интерпретируются, 
как наихудшие состояния среди состояний PV и дополни-
тельных входов (IN_1, IN_2, и IN_3), к которым был при-
менен параметр INPUT_OPTS. 
 
Пример: 

 Случай 1  Случай 2  Случай 3  
PV  Good /Хорошее 
IN_1  Uncertain/Неопределенное  
IN_2  Bad/Дефектное  
IN_3  Bad/Дефектное 

INPUT_OPTS  

IN_1  

Обрабатыва-
ется как вход 
“good”, если 
его состояние 
-“uncertain.”  

Нет опции  

IN_2  
Обрабатывается как вход 
“good”, если его состояние 
“bad.”  

Нет оп-
ции  

IN_3  Нет опции  
ARITH_TYPE  1) Компенсация расхода (линейная) в 

A4.3.1, “Уравнения вычислений”  
OUT.Status  Good  Uncertain  Bad  
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A4.5 Список параметров Арифметического блока 
 

Отн. 
инд. Параметр Режим 

записи 
Допусти-

мый диапа-
зон 

Исходное 
значение 

Представле-
ние Описание / Замечания 

1 2 3 4 
0 BLOCK_ 

HEADER O/S  ТЕГ: “AR”     Информация, связанная с данным функциональным блоком, такая как тег 
блока, версия DD и время исполнения 

1 ST_REV  
 -------- -------- 2 2 2 2 

Показатель версии параметров установки, относящихся к Арифметическому 
блоку. При изменении установок эта версия обновляется. Используется для 
проверки, какие параметры изменились и т.д.  

2 TAG_DESC    Нуль     Универсальный параметр, сохраняющий комментарии, которые содержат 
информацию по тегу  

3 STRATEGY  
  1    2 Универсальный параметр, предназначенный для использования системой 

более высокого уровня для идентификации функциональных блоков  

4 ALERT_KEY  

 1-255 1    1 

Ключевая информация, используемая для идентификации места возникно-
вения сигнализации. В общем случае этот параметр используется системой 
более высокого уровня для идентификации конкретных зон на предприятии, 
которые управляются конкретными операторами, для выделения только не-
обходимых сигнализаций. Это один из универсальных параметров.  

5 MODE_BLK  
  AUTO 4  4  

Универсальный параметр, представляющий собой рабочее состояние 
Арифметического блока. Он включает в себя Actual/Фактический, Target/ Це-
левой, Permit/Допустимый и Normal/Нормальный режимы.  

6 BLOCK_ERR  

  0 2  2  

Показывает состояние ошибки, относящейся к Арифметическому блоку. Ис-
пользуемые данным функциональным блоком биты: 
Бит 1: Ошибка конфигурации блока 
Бит 15: режим O/S. 

7 PV    0 5  5  В этот параметр помещается результат функции расширения диапазона. С 
точки зрения вычислительного уравнения PV является основным входом.  

8 OUT  MAN  0 5  5  Выход блока  
9 PRE_OUT    0 5  5  

Всегда показывает результат вычислений. В режиме Auto данное значение 
помещается в OUT. Отображает масштабирование PV (для создания уве-
домлений). Вывод масштабирования для хоста (для создания уведомлений)  

10 PV_SCALE  O/S    11   
11 OUT_RANGE      11   
12 GRANT_DENY  

  0  2   

Параметр, используемый для проверки выполнения различных операций. 
Соответствующие различным операциям биты устанавливаются в пара-
метре GRANT, прежде чем эти операции будут выполнены. После заверше-
ния операций параметр DENY проверяется на наличие битов, связанных с 
соответствующими операциями. Если ни одного бита не установлено, то 
очевидно, что операции были выполнены успешно.  

13 INPUT_OPTS 

  0    2 

Определяет, будет ли вход использоваться, как вход с состоянием “good”, 
если состояние входа "bad" или “uncertain.” 

Бит Функция 
0 Обрабатывает IN как вход “good”, если его состояние - “uncertain.” 

1 Обрабатывает IN_LO как вход “good”, если его состояние - 
“uncertain.”  

2 Обрабатывает IN_1 как вход “good”, если его состояние - 
“uncertain.”  

3 Обрабатывает IN_1 как вход “good”, если его состояние - “bad.”  

4 Обрабатывает IN_2 как вход “good”, если его состояние - 
“uncertain.”  

5 Обрабатывает IN_2 как вход “good”, если его состояние - “bad.”  

6 Обрабатывает IN_3 как вход “good”, если его состояние - 
“uncertain.”  

7 Обрабатывает IN_3 как вход “good”, если его состояние - “bad.”  
8 до 15 Зарезервировано  

 

14 IN    0   5  Вход блока  
15 IN_LO    0   5  Вход для датчика с низким диапазоном. Используется для функции расши-

рения диапазона.  
16 IN_1    0   5  Дополнительный вход 1  
17 IN_2    0   5  Дополнительный вход 2  
18 IN_3    0   5  Дополнительный вход 3  
19 RANGE_HI    0    4 Верхний предел для переключения на датчик с высоким диапазоном, выпол-

няемого функцией расширения диапазона.  
20 RANGE_LO    0    4 Нижний предел для переключения на датчик с низким диапазоном, выпол-

няемого функцией расширения диапазона.  
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Отн. 
инд. Параметр Режим 

записи 
Допусти-

мый диапа-
зон 

Исход-
ное зна-
чение 

Представле-
ние Описание / Замечания 

1 2 3 4 
21 BIAS_IN_1    0    4 Смещение IN_1  
22 GAIN_IN_1    0    4 Коэффициент усиления IN_1  
23 BIAS_IN_2    0    4 Смещение IN_2  
24 GAIN_IN_2    0    4 Коэффициент усиления IN_2  
25 BIAS_IN_3    0    4 Смещение IN_3  
26 GAIN_IN_3    0    4 Коэффициент усиления IN_3  

27 COMP_HI_L
IM    +INF    4 Верхний предел коэффициента компенсации f  

28 COMP_LO_
LIM    -INF    4 Нижний предел коэффициента компенсации f  

29 

ARITH_TYPE 

От 1 до 
10  0х01    1 

Номер идентификации алгоритма вычислений. 
Зна-

чение 
Название выбранной  

формулы Описание 

1 
Flow compensation, linear / 
Компенсация расхода, ли-
нейная  

Компенсация расхода (линейная) 

2 
Flow compensation, square 
root / Компенсация расхода, 
квадратный корень  

Компенсация расхода (квадрат-
ный корень)  

3 
Flow compensation, 
approximate / Компенсация 
расхода, приближенная  

Компенсация расхода (прибли-
женное выражение)  

4 BTU flow / Расход BTU (*)  Расчет теплового баланса  

5 
Traditional Multiply Divide / 
Обычное Умножение Деле-
ние 

Умножение и деление  

6 Average / Среднее число  Расчет среднего числа  

7 Traditional summer / Обычное 
суммирование Суммирование  

8 
Fourth order Polynomial, Type 
1 / Многочлен 4-го порядка. 
Тип 1 

Вычисление многочлена 4-го по-
рядка (дополнительный вход)  

9 HTG level compensation / 
Компенсация уровня HTG (*)  Компенсация уровня HTG  

10 
Fourth order Polynomial, Type 
2 / Многочлен 4-го порядка. 
Тип 2 

Вычисление многочлена 4-го по-
рядка (основной вход)  

* BTU – Британская тепловая единица. 
HTG – Калибровка гидростатического резервуара. 

30 BAL_TIME Больше 0  0     4  Время, необходимое для возврата в заданное значение  

31 BIAS   0     4  Значение смещения, используемое для вычисления выхода  
32 GAIN   1     4  Значение коэффициента усиления, используемое для вычисления выхода  
33 OUT_HI_LIM   +INF     4  Максимальное значение выхода  
34 OUT_LO_LIM   -INF     4  Минимальное значение выхода  
35 UPDATE_EVT        Показывает информацию о событии, если произошло событие обновления 

(изменение установок).  
36 BLOCK_ALM        Показывает информацию о сигнализации, если возникла сигнализация  

блока.  
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Приложение 5. Блок ПИД 
Блок ПИД выполняет необходимые для ПИД-регулирования вычисления на основании отклонения измеренного значе-
ния (PV) от задания (SV) и обычно используется для управления по постоянному заданию и каскадному заданию. 
 
 
A5.1 Функциональная схема 
На представленном ниже рисунке показана функциональная схема блока ПИД. 

 

Рисунок A5.1 Блок ПИД 

 
A5.2 Функции блока ПИД 
В представленной нижее таблице приводятся функции, выполняемые в блоке ПИД. 
 

Функция Описание 

Вычисления ПИД-регулирования Вычисляется управляющий выход в соответствии с алгоритмом ПИД-регулирования. 

Управляющий выход Преобразование изменения управляющего выхода ΔMV в управляющее значение MV, которое фак-
тически и выводится. 

Переключение направления 
управляющего действия 

Переключение управляющего действия между прямым и обратным, т.е. направление изменений 
управляющего выхода зависит от изменений в отклонении.  

Обход управляющего действия При включенном обходе, значение SP масштабируется до диапазона выхода (OUT), и выдается на 
выход как OUT. 

Упреждение Добавляет значение FF_VAL (вход в блок ПИД) к выходу вычислений ПИД 
Отслеживание измеренного  
значения Выравнивает задание SP в соответствии с измеренным значением PV. 

Ограничения задания 
Ограничивает значение задания SP в пределах предварительно установленных верхнего  
и нижнего уровней, а также ограничивает скорость изменения, если блок ПИД находится  
в автоматическом режиме. 

Отслеживание внешнего выхода Значение TRK_VAL масштабируется до диапазона выхода (OUT), и выдается на выход как OUT. 

Изменение режима 
Режим блока изменяется на один из 8 возможных режимов: O/S (Нерабочий), Iman (Ручной  
с инициализацией), LO , Man (Ручной), Auto (Автоматический), Cas (Каскадный), RCas (Каскадный 
дистанционный), ROut (Дистанционный выход). 

Плавный переход 
Препятствует неожиданному изменению управляющего выхода OUT при изменении режима блока 
и при переключении соединения с управляющего выхода OUT на каскадный вторичный функцио-
нальный блок. 

Инициализация и ручной переход 
в аварийный режим 

Если встречаются указанные условия, то режим блока меняется на Iman, и выполнение управляю-
щих действий приостанавливается 

Ручной переход в аварийный ре-
жим Режим блока меняется на Ручной (Man), и выполнение управляющих действий прекращается. 

Автоматический переход  
в аварийный режим 

Режим работы блока меняется на Автоматический (Auto), если блок находится в каскадном (Cas) 
режиме, и продолжается выполнение управляющих действий с установленным оператором зада-
нием. 

Сброс режима при сбое  
компьютера При выходе из строя компьютера режим блока меняется в соответствии с установкой SHED_OPT. 

Обработка сигнализации Генерируются сигнализации блока и сигнализации процесса, и выполняется обновление событий.  
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A5.3 Параметры блока ПИД 
ПРИМЕЧАНИЕ: В представленной ниже таблице, столбец Запись (Write) показывает режимы, в которых может выпол-
няться запись соответствующих параметров. Пробел в столбце “Запись” показывает, что соответствующий параметр 
может записываться во всех режимах работы блока ПИД. Прочерк ( – ) означает, что соответствующий параметр не 
может записываться ни в каком режиме. 
 

Ин-
декс 

Имя 
параметра 

По умолчанию  
(заводская уста-

новка) 
Запись Допустимый 

диапазон Описание 

0 Block Header (Заго-
ловок блока) 

ТЕГ: “PID” Тег блока = 
O/S 

 Аналогично блоку AI. 

1 ST_REV  −  Аналогично блоку AI. 
2 TAG_DESC Ноль   Аналогично блоку AI. 
3 STRATEGY 1   Аналогично блоку AI. 
4 ALERT_KEY 1  От 1 до 255 Аналогично блоку AI. 
5 MODE_BLK     
6 BLOCK_ERR  −  Аналогично блоку AI 
7 PV  −  Измеренное значение; безразмерное значение, которое преоб-

разовано из значения входа (IN) на основании значений 
PV_SCALE и отфильтровано. 

8 SP 0 AUTO PV_SCALE ±10% Задание 
9 OUT  MAN  Выход 

10 PV_SCALE 100 
0 
1133 
1 

O/S  Верхние и нижние предельные значения шкалы, используемые 
для масштабирования значения входа (IN). 

11 OUT_SCALE 100 
0 
1342 
1 

O/S  Верхние и нижние предельные значения шкалы, используемые 
для масштабирования значения управляющего выхода (OUT) и 
представления его в технических единицах измерения. 

12 GRANT_DENY 0 AUTO  Аналогично блоку AI 
13 CONTROL_OPTS 0 O/S  Установка для управляющего действия.  

Детали смотрите в Разделе А5.13 
14 STATUS_OPTS 0 O/S  Детали смотрите в Разделе А5.15 
15 IN 0   Вход управляемого значения. 
16 PV_FTIME 2 AUTO Не отрицательный Временная константа (в секундах) фильтра запаздывания пер-

вого порядка, применяемая к входу (IN). 
17 BYPASS 1 (выкл) MAN 1, 2 Нужно ли обходить управляющие вычисления. 

1(выкл): не обходить 
2 (вкл): обходить 

18 CAS_IN 0   Задание каскада 
19 SP_RATE_DN +INF  Положительный Предел скорости уменьшения для задания (SP) 
20 SP_RATE_UP –INF  Положительный Предел скорости увеличения для задания (SP). 
21 SP_HI_LIM 100  PV_SCALE ±10% Верхний предел для задания (SP). 
22 SP_LO_LIM 0  PV_SCALE ±10% Нижний предел для задания (SP). 
23 GAIN 1   Пропорциональный коэффициент усиления  

(= 100/пропорциональный диапазон). 
24 RESET 10   Время интегрирования (секунды). 
25 BAL_TIME 0  Положительный Не используется. 
26 RATE 0  Положительный Время дифференцирования (секунды). 
27 BKCAL_IN 0   Эхосчитывание управляющего выхода. 
28 OUT_HI_LIM 100  OUT_SCALE ±10% Верхний предел управляющего выхода (OUT). 
29 OUT_LO_LIM 0  OUT_SCALE ±10% Нижний предел управляющего выхода (OUT). 
30 BKCAL_HYS 0,5%  От 0 до 50% Гистерезис для разблокировки относительно  

предела для OUT. состояния 
31 BKCAL_OUT 0 −  Значение эхосчитывания, которое посылается  

на BKCAL_IN в предыдущий (верхний) блок 
32 RCAS_IN 0   Дистанционное задание, установленное  

с компьютера, и т.д. 
33 ROUT_IN 0   Дистанционное значение управляющего выхода, установленное 

с компьютера, и т.д. 
34 SHED_OPT 0   Действие, которое должно выполняться при сбросе режима. Па-

раметр SHED_OPT определяет изменения, которые должны 
быть выполнены для MODE.BLK.target и MODE.BLK.actual, если 
значение RCAS_IN.состояние или ROUT_IN.состояние стано-
вится Bad (Дефектным), при условии, что .MODE_BLK. actual = 
RCas или ROut. Подробнее см. Раздел A5.17.1.   
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Ин- 

декс 
Имя 

параметра 
По умолчанию 

(заводская уста-
новка) 

Запись Допустимый 
диапазон Описание 

35 RCAS_OUT 0 −  Дистанционное задание, посланное на компьютер, и т.д. 
36 ROUT_OUT 0 −  Дистанционное значение управляющего выхода 
37 TRK_SCALE 100 

0 
1342 
1 

MAN  Верхний и нижний пределы шкалы, используемые для преобразования вы-
ходного отслеживаемого значения (TRK_VAL) в безразмерную величину. 

38 TRK_IN_D 0   Переключение на отслеживание выхода. Подробности смотрите в разделе 
A5.12. 

39 TRK_VAL 0   Выходное отслеживаемое значение (TRK_VAL). Если MODE_BLK. actual = 
LO, то масштабированное значение, TRK_VAL устанавливается на выход 
(OUT). 

40 FF_VAL 0   Упреждающее входное значение. 
Значение FF_VAL масштабируется до значения, имеющего ту же шкалу, что и 
OUT, умноженное на значение FF_GAIN, и затем добавленное к выходу ПИД 
вычислений.  

41 FF_SCALE 100 
0 
1342 
1 

MAN  Предельные значения шкалы, используемые для преобразования значения 
FF_VAL в безразмерную величину. 

42 FF_GAIN 0 MAN  Коэффициент усиления для FF_VAL. 
43 UPDATE_EVT  −  Аналогично блоку AI. 
44 BLOCK_ALM  −  Аналогично блоку AI. 
45 ALARM_SUM Включено   Аналогично блоку AI. 
46 ACK_OPTION 0xFFFF   Аналогично блоку AI. 
47 ALARM_HYS 0,5%  От 0 до 50% Гистерезис для обнаружения и сброса сигнализации, препятствующий по-

вторному возникновению и сбросу сигнализации в течение короткого интер-
вала времени. 

48 HI_HI_PRI 0  От 0 до 15 Приоритет сигнализации HI_HI_ALM. 
49 HI_HI _LIM +INF  PV_SCALE Установка сигнализации HI_HI_ALM. 
50 HI_PRI 0  От 0 до 15 Приоритет сигнализации HI_ALM. 
51 HI_LIM +INF  PV_SCALE Установка сигнализации HI_ALM. 
52 LO_PRI 0  От 0 до 15 Приоритет сигнализации LO_ALM.  
53 LO_LIM -INF  PV_SCALE Установка сигнализации LO_ALM. 
54 LO_LO_PRI 0  От 0 до 15 Приоритет сигнализации LO_LO_ALM.  
55 LO_LO_LIM -INF  PV_SCALE Установка сигнализации LO_LO_ALM. 
56 DV_HI_PRI 0  От 0 до 15 Приоритет сигнализации DV_HI_ALM.  
57 DV_HI_LIM +INF   Установка сигнализации DV_HI_ALM. 
58 DV_LO_PRI 0  От 0 до 15 Приоритет сигнализации DV_LO_ALM.  
59 DV_ LO_LIM –INF   Установка сигнализации DV_LO_ALM. 
60 HI_HI_ALM − −  Сигнализация, которая генерируется, если значение PV превышает значение 

HI_HI_LIM, и чей приоритет сигнализации* определен в HI_HI_PRI. 
* Приоритет: Одновременно может генерироваться только одна сигнализа-
ция. Если одновременно возникает две или более сигнализации, то генериру-
ется та сигнализация, которая имеет более высокий приоритет. Если значе-
ние PV опускается ниже [HI_HI_LIM – ALM_HYS], то происходит сброс сигна-
лизации HI_HI_ALM. 

61 HI_ALM − −  Аналогично вышесказанному. 
62 LO_ALM − −  Аналогично вышесказанному. Сбрасывается, если значение PV возрастает 

выше [LO_LIM + ALM_HYS]. 
63 LO_LO_ALM − −  Аналогично вышесказанному. 
64 DV_HI_ALM − −  Сигнализация генерируется, когда значение [PV – SP] превышает значение 

DV_HI_LIM. Прочие характеристики те же самые, что и для HI_HI_ALM. 

65 DV_LO_ALM − −  Сигнализация, которая генерируется, если значение [PV – SP] опускается 
ниже значения DV_LO_LIM. Прочие характеристики те же самые, что и для 
LO_LO_ALM. 
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A5.4 Детали ПИД вычислений 

А5.4.1 Алгоритм ПИД (И-ПД) регулирования PV-про-
порционального и PV-дифференциального 
типа 

Для реализации ПИД регулирования, блок ПИД исполь-
зует алгоритм ПИД регулирования (рассматривается как 
алгоритм И-ПД регулирования) PV-пропорционального и 
PV-дифференциального типа в автоматическом (Auto) и 
дистанционно каскадном (RCas) режиме. Алгоритм И-ПД 
регулирования обеспечивает устойчивость управления 
относительно неожиданных изменений в задании, напри-
мер, в ситуации, когда пользователь вводит новое значе-
ние задания. В то же время, алгоритм И-ПД обеспечивает 
замечательную управляемость, путем выполнения про-
порциональных, интегральных и дифференциальных 
управляющих действий в ответ на изменения характери-
стик управляемого технологического процесса, измене-
ние нагрузки и появление помех (возмущений). 

В каскадном (CAS) режиме, алгоритм ПИД регулирования 
PV дифференциального типа (рассматривается как алго-
ритм ПИ-Д регулирования) применяется с целью получе-
ния наилучшей производительности при изменениях за-
дания. Алгоритм автоматически переключается блоком в 
зависимости от режима. Базовая форма каждого алго-
ритма выражается в представленном ниже уравнении. 
 
Алгоритм И-ПД регулирования (в автоматическом 
(Auto) и дистанционно каскадном (RCas) режиме) 







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TdSPn)(PVnTi
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Алгоритм ПИ-Д регулирования (в каскадном режиме) 
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Где, 
∆MVn = изменение управляющего выхода 
∆PVn = изменение измеренного (управляемого) значе-

ния = PVn – PVn-1 
∆T = период управления = period_of_execution (пе-

риод исполнения) в заголовке блока (Block 
Header) 

K = пропорциональный коэффициент усиления = 
GAIN (= 100/ пропорциональная шкала) 

Ti = время интегрирования = RESET/СБРОС) 
Td = время дифференцирования = RATE/СКО-

РОСТЬ 
Подстрочные индексы, n и n-1, определяют время вы-
борки таким образом, что PVn и PVn-1 обозначают, соот-
ветственно самое последнее выбранное значение PV, и 
значение PV выбранное на предыдущем периоде управ-
ления. 

 
А5.4.2 Параметры ПИД регулирования 
В таблице приводятся параметры ПИД регулирования. 
 

Параметр Описание Допустимый  
диапазон 

GAIN Пропорциональный  
коэффициент усиления От 0,05 до 20 

RESET Время интегрирования От 0,1 до 10000  
(секунд) 

RATE Время дифференцирования От 0 до бесконечности 
(секунды) 

 
 
A5.5 Управляющий выход 
Конечное значение управляющего выхода, OUT, вычисля-
ется на основании изменений управляющего выхода 
ΔMVn, который вычисляется во время каждого периода в 
соответствии с ранее рассмотренным алгоритмом. Блок 
ПИД в YTA выполняет выходные действия скоростного 
типа для управляющего выхода. 
 
А5.5.1 Выходные действия скоростного типа 
Блок ПИД определяет значение нового управляющего вы-
хода OUT путем добавления изменения управляющего 
выхода, ∆MVn, вычисленного в текущий период управле-
ния, к текущему значению эхосчитывания MV, MVRB 

(BKCAL_IN). Это действие можно выразить следующим 
образом: 

∆MVn’ = ∆MVn * (OUT_SCALE. EU100 – OUT_SCALE. 
EU_0) / (PV_SCALE. EU_100 – PV_SCALE. EU_0) 

(Прямое действие – False/Ложь в параметре CON-
TROL_OPTS) 

OUT = BKCAL_IN - ∆MVn’ 
(Прямое действие – True/Истина в параметре CON-
TROL_OPTS) 

OUT = BKCAL_IN + ∆MVn’ 
 
 
A5.6 Направление управляющего дей-

ствия 
Направление управляющего действия определяется 
установкой Direct Acting/Прямое действие в параметре 
CONTROL_OPTS. 
 

Значение  
Direct Acting 

Результирующее  
действие 

True/Истина Выход возрастает, если вход PV 
больше, чем задание SP. 

False/Ложь Выход убывает, если вход PV 
больше, чем задание SP. 
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A5.7 Обход управляющего действия 
Вычисления для ПИД регулирования можно обойти, уста-
новив значение SP на управляющем выходе OUT, как по-
казано ниже. Установка BYPASS / ОБХОД в состояние 
“On” (Вкл.) позволяет обойти вычисления для ПИД регу-
лирования. 

 

 
A5.8 Упреждение 
Упреждение является действием по добавлению компен-
сирующего выходного сигнала FF_VAL к выходу вычисле-
ний ПИД регулирования, и обычно используется для 
управления с прогнозированием. На представленном 
ниже рисунке показан принцип действия упреждения. 

 
 
 
A5.9 Режимы блока 
Режим работы блока устанавливается в параметре 
MODE_BLK. 

MODE_ 
BLK 

Target / 
Целевой 

Оговаривает целевой режим,  
на который переходит блок ПИД. 

Actual / 
Фактический 

Указывает текущий режим блока ПИД. 

Permitted / 
Допустимый 

Оговаривает все режимы, в которых 
может работать блок ПИД. Для блока 
ПИД запрещено переходить в любой 
режим, кроме тех, которые указаны в 
этом элементе. 

Normal / 
Нормальный 

Оговаривает режим, в котором обычно 
находится блок ПИД. 

Как показано ниже, для блока ПИД существует  
восемь допустимых режимов работы. 

 
Режим 
блока 

Описание 

ROut Дистанционный выходной режим, при котором блок ПИД вы-
дает на выход значение, установленное в ROUT_IN. 

RCas Дистанционный каскадный режим, при котором блок ПИД вы-
полняет вычисления ПИД регулирования на основании зада-
ния (SP), установленного через удаленное (дистанционное) 
каскадное соединение, например, от компьютера, и выдает на 
выход вычисленный результат.  

Cas Каскадный режим, при котором блок ПИД выполняет вычисле-
ния ПИД регулирования на основании задания (SP), установ-
ленного с другого функционального блока шины fieldbus, и вы-
дает на выход вычисленный результат. 

Auto Блок ПИД выполняет автоматическое управление и выдает на 
выход результат, полученный с использованием вычислений 
ПИД регулирования. 

Man Ручной режим, при котором блок ПИД выдает на выход значе-
ние, установленное пользователем вручную. 

LO Блок ПИД выдает на выход значение, установленное в 
TRK_VAL. 

IMan Инициализация и ручной режим, при котором  
выполнение управляющих действий приостанавливается. 
Блок ПИД входит в этот режим, при возникновении указанных 
условий. (Смотрите Раздел A5.14). 

O/S Нерабочий режим, при котором не выполняются ни управляю-
щие вычисления, ни действия, а на выходе сохраняется зна-
чение, которое выдавалось до того, как блок ПИД перешел в 
нерабочий режим (O/S). 

 
 
 
А5.9.1 Переходы режима 

Режим 
назначения 
перехода 

Условие 
Условия невоз-

можности  
перехода 

O/S / Нера-
бочий 

1. Если в MODE_BLK.target (целевой) 
установлено O/S (или, если O/S уста-
новлено в target/цель внутри блока 
ресурса) 

 

IMan 2. Если выполняются указанные усло-
вия (смотрите Раздел A5.14) 

НЕТ, если вы-
полняется усло-
вие 1  

LO 
 

3. Если в параметре CONTROL_OPTS 
указано Track Enable (Включить от-
слеживание), и значение TRK_IN_D 
соответствует true (истина) 

НЕТ, если вы-
полняется усло-
вие 1 или 2 или 
оба этих условия 

Man 4. Если в MODE_BLK.target (целевой) 
установлено Man (Ручной) или если 
IN.status (состояние входа) соответ-
ствует Bad/Дефектное 

НЕТ, если вы-
полняется одно 
или более усло-
вий с 1 по 3 

Auto* 5. Если в MODE_BLK.target (целевой) 
установлено Auto (Автоматический) 
- AND/И - 
если IN.status (состояние входа) не 
является Bad / Дефектным 

НЕТ, если вы-
полняется одно 
или более усло-
вий  
с 1 по 3 

Cas* ** 
 

6. Если в MODE_BLK.target (целевой) 
установлено Cas (Каскадный) 
- AND/И - 
если ни IN.status (состояние входа), 
ни CAS_IN.status не являются Bad / 
Дефектными 

НЕТ, если вы-
полняется одно 
или более усло-
вий с 1 по 3 
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Режим 
назначения 
перехода 

Условие 
Условия невоз-

можности  
перехода 

RCas*, ** 7. Если в MODE_BLK.target (целевой) 
установлено RCas (Дист. Каскадный) 
- AND/И - 
если ни IN.status (состояние входа), 
ни RCAS_IN.status не являются Bad / 
Дефектными. 

НЕТ, если вы-
полняется одно 
или более усло-
вий с 1 по 3 

ROut*, ** 8. Если в MODE_BLK.target (целевой) 
установлено ROut 
- AND/И - 
если ROUT_IN.status (состояние 
входа) не является Bad / Дефектным. 

НЕТ, если вы-
полняется одно 
или более усло-
вий с 1 по 3 

В соответ-
ствии с уста-
новкой 
SHED_OPT 
 
 

9. Если RCAS_IN.status (состояние 
входа дист. каскада) или ROUT_ 
IN.status (состояние входа 
дист.выхода) является Bad / Де-
фектным (указывая на неисправность 
компьютера; детали смотрите в Раз-
деле A5.17.1) 

 

 

* Чтобы активизировать переход режима на Auto (Автоматический), Cas 
(Каскадный), RCas (Дистанционно каскадный), и Rout (Дистанционно 
выходной), соответствующий целевой режим должен быть предвари-
тельно установлен в параметре MODE_BLK.permitted (допустимый). 

** Для перехода в режим Cas (Каскадный), RCas (Дистанционно каскад-
ный), и Rout (Дистанционно выходной), требуется, чтобы была выпол-
нена инициализация каскадного соединения. 

 
 
A5.10 Мягкая передача управления 
Не допускает неожиданное (резкое) изменение управляю-
щего выхода OUT при изменении режима работы блока 
(MODE_BLK) и при переключении соединения от управля-
ющего выхода OUT на вторичный функциональный блок в 
каскаде. Действия по выполнению мягкой передачи 
управления меняются в зависимости от значений 
MODE_BLK. 

 
A5.11 Ограничители задания 
Ограничители действующего задания, ограничивающие 
изменение значения SP, отличаются в зависимости от ре-
жима работы блока следующим образом. 
 
 
А5.11.1 Если блок ПИД находится  

в автоматическом (Auto) режиме 
Если значение MODE_BLK соответствует Auto  
(Автоматический режим), то действуют четыре типа огра-
ничителей: верхний предел, нижний предел, предел ско-
рости увеличения и предел скорости уменьшения. 
 
Верхний/Нижний пределы задания 
• Значение, превышающее SP_HI_LIM не может быть 

установлено для SP. 
• Значение меньше SP_LO_LIM не может быть установ-

лено для SP. 
 
Пределы скорости изменения задания 
Ограничители скорости изменения задания используются 
для ограничения величины изменения значения SP с це-
лью постепенного изменения значения SP в направлении 
нового задания. 
• Увеличение значения SP на каждом периоде исполне-

ния (период исполнения в Заголовке блока / Block 
Header) ограничено значением SP_RATE_UP. 

• Уменьшение значения SP на каждом периоде испол-
нения (период исполнения в Заголовке блока / Block 
Header) ограничено значением SP_RATE_DOWN. 

 
 
А5.11.2 Если блок ПИД находится  

в режимах Cas или Rcas 
Выбор опции Obey SP Limits if Cas or RCas (Соблюдение 
пределов SP при нахождении в каскадном или дистанци-
онно каскадном режимах) для параметра 
CONTROL_OPTS (смотрите Раздел A5.13) позволяет при-
вести в действие верхний/нижний пределы задания также 
в случае, если значения параметра MODE_BLK соответ-
ствуют Cas (Каскадный) или Rcas (Дистанционный кас-
кадный). 
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A5.12 Отслеживание внешнего выхода 
Внешнее отслеживание это действие, соответствующее 
выдаче на выход значения дистанционного выхода 
TRK_VAL, установленного извне блока ПИД, как показано 
на представленном ниже рисунке. Внешнее отслежива-
ние выполняется, когда режим блока соответствует LO. 

 

Чтобы изменить режим блока на LO: 

(1) В параметре CONTROL_OPTS выберите Track 
Enable (Включить отслеживание). 

(2) Установите TRK_IN_D на true/истина. 
Однако чтобы изменить режим блока с Man (Ручной) на 
LO, в параметре CONTROL_OPTS также должно быть за-
дано отслеживание в ручном режиме. 
 
 
A5.13 Отслеживание измеренного  

значения 
Отслеживание измеренного значения, называемое также 
отслеживанием SP-PV, является действием по выравни-
ванию задания SP по измеренному значению PV, если ре-
жим блока (MODE_BLK.active / фактический) находится в 
ручном (Man) режиме, чтобы не допустить неожиданных 
изменений управляющего выхода при изменении режима 
на автоматический (Auto). 

Если во время выполнения первичным (основным) кас-
кадным управляющим блоком автоматического или кас-
кадного регулирования (в режиме Auto или Cas) режим 
вторичного управляющего блока меняется с каскадного 
(Cas) на автоматический (Auto), то каскадное соединение 
размыкается, и управляющие действия первичного блока 
прекращаются. В этом случае задание SP вторичного кон-
троллера может быть также выровнено по значению кас-
кадного входного сигнала CAS_IN. 

Установки для отслеживания измеренного значения вы-
полняются в параметре CONTROL_OPTS, как показано в 
следующей таблице. 

 
Опции  

в CONTROL_OPTS Описание 

Bypass Enable / 
Обход включен 

Этот параметр позволяет установить BYPASS 
(ОБХОД). 

SP-PV Track in Man / 
Отслеж. SP-PV  
в ручном режиме 

Выравнивает значение SP по PV, когда 
MODE_BLK.target (целевой) установлен на 
Man (Ручной режим). 

SP-PV Track in Rout / 
Отслеж. SP-PV  
в режиме ROut 

Выравнивает значение SP по PV, когда 
MODE_BLK.target (целевой) установлен на 
ROut. 

SP-PV Track in LO or 
IMan / Отсл. SP-PV в 
реж. LO или IMan 

Выравнивает значение SP по PV, если фактиче-
ский режим установлен на LO или IMAN. 

SP-PV Track retained 
Target / Отслеживание 
SP-PV удерживает 
цель 
 

Выравнивает SP по RCAS_I, когда 
MODE_BLK.target (целевой) установлен на 
RCas, и выравнивает по CAS_IN, когда 
MODE_BLK.target (целевой) установлен на 
Cas, для случаев, когда фактический режим 
блока соответствует IMan, LO, Man или ROut. 

Direct Acting / Прямое 
действие 

Устанавливает блок ПИД на контроллер пря-
мого действия. 

Track Enable / Отсле-
живание включено 

Включает внешнюю функцию отслеживания. 
Значение в TRK_VAL заменит значение выхода 
OUT, если TRK_IN_D становится истинным, и 
целевой режим не является ручным (Man). 

Track in Manual / От-
слеживание в ручном 
режиме 

Позволяет TRK_VAL заменить значение OUT, 
если целевым режимом является Man, а значе-
ние TRK_IN_D соответствует истине. В этом 
случае фактическим режимом будет LO. 

Use PV for 
BKCAL_OUT / Исполь-
зование PV для 
BKCAL_OUT 

Устанавливает в BKCAL_OUT и RCAS_OUT зна-
чение PV, вместо значения SP. 

Obey SP limits if Cas or 
Rcas / Соблюдение 
пределов SP в режи-
мах Cas или Rcas 

Приводит в действие верхний / нижний пределы 
задания в режиме Cas или RCas. 

No OUT limits in Manual 
/Отсутствие пределов 
OUT в ручном режиме 

Отключает верхний / нижний пределы для OUT 
в ручном режиме (Man). 

 
 
A5.14 Инициализация и ручной переход 

в аварийный режим (IMan) 
 

Инициализация и ручной переход в аварийный режим обо-
значают набор действий, при котором блок ПИД меняет ре-
жим на IMan (инициализация и ручной режим) и приостанав-
ливает выполнение управляющих действий. Инициализация 
и ручной переход в аварийный режим выполняются автома-
тически, как способ обработки нештатной ситуации, при воз-
никновении следующих условий: 
 

• Компонента качества BKCAL_IN.status (состояние) со-
ответствует Bad. 
- ИЛИ - 

• Компонента качества BKCAL_IN. status (состояние) со-
ответствует Good (c) 
- И - 
Дополнительная компонента состояния BKCAL_IN. status 
соответствует FSA, LO, NI, или IR. 

Пользователь не может вручную изменить режим на 
IMan. Переход режима в IMan происходит только при воз-
никновении указанных выше условий. 
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A5.15 Ручной переход в аварийный  

режим 
Ручной переход в аварийный режим обозначает действие, 
при котором блок ПИД меняет режим на Man (Ручной) и при-
останавливает выполнение управляющих действий. Ручной 
переход в аварийный режим выполняется автоматически 
как способ обработки нештатной ситуации, при возникнове-
нии следующих условий: 
• IN. status (состояние) является Bad/Дефектным за ис-

ключением ситуации, когда включен обход управляю-
щих действий. 

Чтобы включить действие ручного перехода в аварийный 
режим при возникновении указанных выше условий, 
необходимо заранее в параметре STATUS_OPTS ука-
зать Target to Manual if BAD IN / Целевой уход в Ручной 
режим, если состояние входа - Дефектное. 
В представленной ниже таблице показаны опции пара-
метра STATUS_OPTS. 
 

Опции 
STATUS_OPTS Описание 

IFS if BAD IN / IFS при 
дефектном входе 

Устанавливает компоненту дополнительного со-
стояния OUT.status в IFS если IN.status явля-
ется Bad / Дефектным, кроме ситуации, когда 
включен обход ПИД регулирования. 

IFS if BAD CAS IN / / 
IFS при дефектном 
входе каскада 

Устанавливает компоненту дополнительного со-
стояния OUT.status (состояние) в IFS, если 
CAS_IN.status соответствует Bad / Дефектное. 

Use Uncertain as Good / 
Использовать неопре-
деленное состояние 
как хорошее 

Не считает, что IN находится в Bad / Дефектном 
состоянии, если IN.status является 
Uncertain/Неопределенным (чтобы не допустить 
влияние на переход режима, при нахождении в 
неопределенном состоянии). 

Target to Manual if BAD 
IN / Целевой уход в 
Ручной режим, если 
вход - Дефектный 

Автоматически изменяет значение 
MODE_BLK.target (целевой) на MAN, если IN 
оказывается в Bad / Дефектном состоянии. 
 

Target to next permitted 
mode, if BAD CAS IN / 
Целевой уход в следу-
ющий допустимый ре-
жим при дефектном 
входе каскада 

Автоматически изменяет значение 
MODE_BLK.target (целевой) на Auto  
(или на Man, если Auto не установлен  
в Допустимых режимах), когда CAS_IN  
оказывается в Bad / Дефектном состоянии.. 

 
 
 

A5.16 Автоматический переход в  
аварийный режим 

Автоматический переход в аварийный режим обозначает 
действие, при котором блок ПИД изменяет режим с Кас-
кадного (Cas) на автоматический (Auto) и продолжает вы-
полнение автоматического ПИД-регулирования для за-
данного пользователем задания. Переход в аварийный 
режим происходит автоматически, при возникновении 
следующих условий: 
• IN.status (состояние данных входа IN) - Bad за исклю-

чением ситуации, когда включен обход  
управляющих действий. 

Чтобы включить действие ручного перехода в аварийный ре-
жим при возникновении указанных выше условий: 
• Необходимо заранее в параметре STATUS_OPTS 

указать Target to next permitted mode, if BAD CAS IN / 
Целевой уход в следующий допустимый режим при 
дефектном входе каскада. 
- И - 

• Необходимо заранее в параметре 
MODE_BLK.permitted (допустимый) установить Auto 
(Автоматический). 

 
A5.17  Сброс режима при неисправности 

компьютера 
Если состояние данных RCAS_IN или ROUT_IN, являю-
щееся установками, полученными от компьютера как за-
дание SP, становится Bad/Дефектным, в то время как 
блок ПИД работает в режиме RCas или ROut, происходит 
сброс режима, в соответствии с установками параметра 
SHED_OPT. Если данные RCAS_IN не обновляются в те-
чение времени, указанного в SHED_RCAS в блоке ресур-
сов, то состояние данных RCAS_IN становится Дефект-
ным. 
 
 

А5.17.1 SHED_OPT 
Установка параметра SHED_OPT обуславливает харак-
теристики сброса режима, как показано ниже. Задать 
можно только одну установку. 

Допустимая установка  
для SHED_OPT Действие при сбое компьютера 

Normal shed, normal return 
/ Нормальный сброс, нор-
мальный возврат 

Устанавливает MODE_BLK.actual  
(фактический) в Cas*1, и оставляет 
MODE_BLK.target (целевой) без измене-
ния. 

Normal shed, no return 
(Нормальный сброс, без 
возврата) 

Устанавливает и MODE_BLK.actual  
 и MODE_BLK.target в Cas*1. 

Shed to Auto, normal 
return (Сброс в автомати-
ческий, нормальный воз-
врат) 

Устанавливает MODE_BLK.actual  
 в Auto*2 , и оставляет 
MODE_BLK.target без изменения. 

Shed to Auto, no return / 
Сброс в автоматический, 
без возврата 

Устанавливает и MODE_BLK.actual  
 и MODE_BLK.target в Auto*2. 

Shed to Manual, normal 
return / Сброс в ручной, 
нормальный возврат 

Устанавливает MODE_BLK.actual  
в Man, и оставляет MODE_BLK.target без 
изменения. 

Shed to Manual, no return / 
Сброс в ручной, без воз-
врата 

Устанавливает и MODE_BLK.actual  
 и MODE_BLK.target в Man. 

Shed to retained target, 
normal return / Сброс в со-
храненный целевой, нор-
мальный возврат 

Если в MODE_BLK.target установлено Cas 
(Каскадный), то устанавливает 
MODE_BLK.actual в Cas*1, и оставляет 
MODE_BLK.target без изменения. 
Если в MODE_BLK.target, не установлено 
Cas, то устанавливает MODE_BLK.actual в 
Auto*2, и оставляет MODE_BLK.target без 
изменения. 

Shed to retained target, no 
return / Сброс в сохранен-
ный целевой, без воз-
врата 

Если в MODE_BLK.target установлено Cas 
(Каскадный), то устанавливает и 
MODE_BLK.actual и MODE_BLK.target в 
Cas*1. 
Если в MODE_BLK.target не установлено 
Cas, то устанавливает MODE_BLK.actual в 
Auto*2, и устанавливает MODE_BLK.target 
в Cas. 

*1 Режимы, в которые может переходить блок ПИД, ограничены теми, ко-
торые установлены в параметре MODE_BLK.permitted (допустимые), а 
уровни приоритетов режимов показаны ниже. В действительности, если 
для SHED_OPT установлен нормальный сброс и нормальное возвра-
щение, то обнаружение неисправности компьютера приводит к измене-
нию параметра MODE_BLK.actual (фактический) на режим Cas, Auto, 
или MAN, в зависимости от того, что установлено в MODE_BLK. 
permitted, и что имеет самый низкий уровень приоритета. 

 

 
 
*2 Только если режим Auto (Автоматический) установлен в качестве 

разрешенного режима. 
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ПРИМЕЧАНИЕ: Если управляющий блок является основным (первичным) 
блоком в каскаде для рассматриваемого блока ПИД, то пе-
реход режима блока ПИД в каскадный (Cas) происходит в 
следующей последовательности, что определяется иници-
ализацией каскадного соединения: RCas или ROut → Auto 
→ Cas. 

 
 
A5.18 Сигнализации 
Блок ПИД генерирует два типа сигнализаций: сигнализа-
ции блока и сигнализации процесса. 
 
А5.18.1 Сигнализация блока (BLOCK_ALM) 
Сигнализация блока BLOCK_ALM генерируется при воз-
никновении любой из следующих ошибок (значения уста-
новлены в BLOCK_ERR) и определяет содержание 
BLOCK_ERR. 
 

Значение 
BLOCK_ERR Состояние 

Local Override / 
Локальная блоки-
ровка 

Фактический режим MODE_BLK для блока ПИД 
соответствует LO. 

Input Failure / Не-
исправность 
входа 

Состояние PV является Дефектным/Bad. (Состоя-
ние входа IN является Дефектным/Bad или 
Uncertain/ Неопределенным и в параметре 
STATUS_OPTS указание “Use Uncertain as 
Good/Использовать Неопределенный как Хоро-
ший“ соответствует значению false/ложное. 

Out of Service / не-
рабочий 

Значение MODE_BLK.target (целевой) для блока 
ПИД соответствует O/S (нерабочий). 

 
А5.18.2 Сигнализации процесса 
Существует шесть типов сигнализаций процесса. Одно-
временно может генерироваться только одна сигнализа-
ция процесса, и при этом, если одновременно возникает 
несколько сигнализаций, то генерируется сигнализация 
процесса, имеющая самый высокий приоритет. Уровень 
приоритета устанавливается для каждого типа сигнали-
зации процесса. 

Сигнализация 
процесса Причина появления 

Параметр,  
с установкой  

уровня приоритета 
HI_HI_ALM Возникает, если  

PV возрастает выше 
значения HI_HI_LIM. 

HI_HI_PRI 

HI_ALM Возникает, если  
PV возрастает выше 
значения HI_LIM 

HI_PRI 

LO_ALM Возникает, если  
PV опускается ниже 
значения LO_LIM 

LO_PRI 

LO_LO_ALM Возникает, если  
PV опускается ниже 
значения LO_LO_LIM 

LO_LO_LIM 

DV_HI_ALM Возникает, если  
значение [PV – SP] 
возрастает выше  
значения DV_HI_LI. 

DV_HI_PRI 

DV_LO_ALM Возникает, если  
значение [PV – SP] 
опускается ниже  
значения DV_LO_LIM. 

DV_LO_PRI 

 

 
A5.19 Пример соединений блока 

 

При конфигурации простого контура ПИД регулирования 
путем комбинирования (объединения) преобразователя 
YTA с позиционером клапана шины fieldbus, включаю-
щего в себя блок AO, следуйте представленной ниже 
процедуре для выполнения установок соответствующих 
функциональных блоков fieldbus: 

1. Соедините блок AI, блок ПИД преобразователя YTA, 
и блок AO позиционера клапана, как показано на ри-
сунке выше. 

2. Установите параметр MODE_BLK.target (целевой) 
блока ПИД в O/S (нерабочий), а затем установите со-
ответствующие значения для GAIN/ Коэффициента 
усиления, RESET/Сброса и RATE/Скорости. 

3. Убедитесь в том, что фактический режим 
MODE_BLK.actual блока AI имеет значение Auto. 

4. Установите целевой режим MODE_BLK.target блока 
AO в CAS|AUTO (означает "Cas и Auto"). 

5. Убедитесь в том, что значение BKCAL_IN.status (со-
стояние) блока ПИД не является Bad / Дефектным. 

6. Убедитесь в том, что значение IN.status (состояние) 
блока ПИД не является Bad / Дефектным. 

7. Убедитесь в том, что Auto установлено в параметре 
допустимого режима MODE_BLK.permitted блока 
ПИД. 

8. Установите целевой режим MODE_BLK.target блока 
ПИД в Auto. 

 
После завершения выполнения всех перечисленных ша-
гов блок ПИД и блок AO обмениваются соответствующей 
информацией и инициируют каскадное соединение. Со-
ответственно, фактический режим MODE_BLK.actual 
блока ПИД меняется на Auto (автоматический) и проис-
ходит запуск автоматического ПИД регулирования. 
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A5.20 Объект View/Представление для 
функционального блока ПИД 

Относит. 
индекс 

Обозначение па-
раметра 

VIEW 
1 

VIEW 
2 

VIEW 
3 

VIEW 
4 

1 ST_REV  2 2 2 2 
2 TAG_DESC      
3 STRATEGY     2 
4 ALERT_KEY     1 
5 MODE_BLK  4  4  
6 BLOCK_ERR  2  2  
7 PV  5  5  
8 SP  5  5  
9 OUT  5  5  

10 PV_SCALE   11   
11 OUT_SCALE   11   
12 GRANT_DENY   2   
13 CONTROL_OPTS     2 
14 STATUS_OPTS     2 
15 IN    5  
16 PV_FTIME     4 
17 BYPASS   1   
18 CAS_IN  5  5  
19 SP_RATE_DN     4 
20 SP_RATE_UP     4 
21 SP_HI_LIM   4   
22 SP_LO_LIM   4   
23 GAIN     4 
24 RESET     4 
25 BAL_TIME     4 
26 RATE     4 
27 BKCAL_IN    5  
28 OUT_HI_LIM   4   
29 OUT_LO_LIM   4   
30 BKCAL_HYS     4 
31 BKCAL_OUT    5  
32 RCAS_IN    5  
33 ROUT_IN    5  
34 SHED_OPT     1 
35 RCAS_OUT    5  
36 ROUT_OUT    5  
37 TRK_SCALE     11 
38 TRK_IN_D  2  2  
39 TRK_VAL  5  5  
40 FF_VAL    5  
41 FF_SCALE     11 
42 FF_GAIN     4 
43 UPDATE_EVT      
44 BLOCK_ALM      
45 ALARM_SUM  8  8  
46 ACK_OPTION     2 
47 ALARM_HYS     4 
48 HI_HI_PRI     1 
49 HI_HI_LIM     4 
50 HI_PRI     1 
51 HI_LIM     4 

 
 
 
 

Относит. 
индекс 

Обозначение 
параметра 

VIEW 
1 

VIEW 
2 

VIEW 
3 

VIEW 
4 

52 LO_PRI    1 
53 LO_LIM    4 
54 LO_LO_PRI    1 
55 LO_LO_LIM    4 
56 DV_HI_PRI    1 
57 DV_HI_LIM    4 
58 DV_LO_PRI    1 
59 DV_LO_LIM    4 
60 HI_HI_ALM     
61 HI_ALM     
62 LO_ALM     
63 LO_LO_ALM     
64 DV_HI_ALM     
65 DV_LO_ALM     
      
 Итоговые суммы 43 43 83 104 
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Приложение 6. Функции мастера связи 
 
A6.1 Планировщик активной связи 
Планировщик активной связи (LAS) является детерминированным, централизованным планировщиком шины, который 
может управлять связью на сегменте H1 шины (fieldbus). На сегменте H1 шины fieldbus действует только один плани-
ровщик LAS. 

Преобразователь поддерживает следующие функции планировщика LAS. 

 Передача PN: Идентифицирует устройство fieldbus, вновь подключенное к тому же сегменту шины fieldbus. PN явля-
ется сокращением для Probe Node (Узел элемента связи). 

 Передача PT: Передает признак, управляющий правом на передачу на устройство fieldbus того же сегмента. PT яв-
ляется сокращением для Pass Token (Маркер передачи). 

 Передача CD: Выполняет плановую передачу на устройство fieldbus того же сегмента. CD является сокращением 
для Compel Data (Обязательные Данные). 

 Синхронизация по времени: Периодически передает временные данные на все устройства шины fieldbus на сег-
менте и возвращает временные данные в ответ на запрос от устройства. 

 Коррекция списка реальных устройств: Посылает данные списка реальных устройств мастерам связи одного и того 
же сегмента. 

 Смена планировщика LAS: Передает другому мастеру связи право быть планировщиком связи (LAS) на сегменте. 
 
 
A6.2 Мастер связи 
Мастер связи (LM) – это любое устройство, включающее планировщик активной связи. В сегменте должен быть, по 
крайней мере, один мастер связи (LM). 
Если планировщик LAS на сегменте выходит из строя, то на том же сегменте в качестве планировщика активной связи 
(LAS) начинает работать другой мастер связи (LM). 
 

 
 
 

Рисунок A6.1 Пример конфигурации шины Fieldbus с тремя мастерами связи (LM) на одном сегменте 
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A6.3 Смена планировщика LAS 
Существует две процедуры, которые позволяют сделать мастера связи (LM) планировщиком LAS: 

• Если мастер связи (LM), чье значение [V(ST) V(TN)] является наименьшем в сегменте, не считая текущего планиров-
щика LAS, приходит к выводу, что в сегменте отсутствует планировщик LAS, как в случае запуска сегмента, так и при 
выходе из строя текущего LAS, мастер связи (LM) объявляет себя LAS, а затем становится LAS. (С помощью этой 
процедуры LM обеспечивает резервирование LAS, как показано на следующем рисунке). 

• Мастер связи (LM), чье значение [V(ST) V(TN)] является наименьшим в сегменте, не считая текущего планировщика 
LAS, запрашивает LAS на этом же сегменте о передаче ему права быть LAS, затем становится LAS. 

 

 

Рисунок A6.2 Смена LAS 
 
Чтобы установить преобразователь в качестве устройства, которое может резервировать LAS, выполните представлен-
ную далее процедуру. 

ПРИМЕЧАНИЕ: При изменении установок в преобразователе, добавьте преобразователь к сегменту, в котором рабо-
тает LAS. После внесения изменений в установки не отключайте питание преобразователя, по крайней мере, в течение 
30 секунд. 

(1) Установите адрес узла преобразователя. В общем случае используйте адреса от 0x10 до [V(FUN) – 1]. 

 

 

Рисунок A6.3 Диапазоны адреса узла 
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(2) В установках LAS преобразователя, задайте значения V(ST), V(MRD) и V(MID) равными соответствующим самым 
низким значениям характеристик всех устройств внутри сегмента. Пример показан ниже. 

 

DlmeBasicInfo (Индекс 374 (SM)) 
Подиндекс Элемент YTA Устр. 1 Устр. 2 Устр. 3 Описание 

1 SlotTime 4 8 10 20 Значение для V(ST) 
3 MaxResponseDelay 3 6 3 5 Значение для V(MRD) 
6 MinInterPduDelay 4 8 12 10 Значение для V(MID) 

 Для этого случая установите SlotTime (Временной сегмент), MaxResponseTime (Максимальное время ответа), и 
MinInterPduDelay (Минимальное внутреннее запаздывание) следующим образом: 

 
ConfiguredLinkSettingsRecord (Индекс 385 (SM)) 

Подиндекс Элемент Установка 
(по умолчанию) Описание 

1 SlotTime 20(4095) V (ST) 
3 MaxResponseDelay 6( 5) V (MRD) 
6 MinInterPduDelay 12( 12) V (MID) 

 

(3) В установках LAS для преобразователя, установите значения V(FUN) и V(NUN) таким образом, чтобы они включали 
адреса всех узлов в пределах одного сегмента. (Также смотрите Рисунок 6.3.) 

 
ConfiguredLinkSettingsRecord (Индекс 385 (SM)) 

Подиндекс Элемент Значение по 
умолчанию Описание 

4 FirstUnpolledNodeId 0x25 V (FUN) 
7 NumConsecUnpolledNodeId 0xBA V (NUN) 

 
 
A6.4 Функции LM  

No. Функция Описание 
1 Инициализация LM  При запуске сегмента шины fieldbus, LM (Мастер связи) с наименьшим значе-

нием  
[V(ST)3V(TN)] в пределах этого сегмента становится планировщиком активной 
связи (LAS). 
Каждый мастер связи LM постоянно проверяет существование в сегменте носи-
теля. 

2 Запуск других узлов (передача PN и 
SPDU активизации узла) 

Передается сообщение PN (Узла элемента связи) и сообщение SPDU активиза-
ции узла на устройство, которое возвращает новое сообщение PR (Ответ эле-
мента связи). 

3 Передача PT (включая контроль по-
следнего бита) 
 

Передается сообщение PT (Маркер связи) на устройства, последовательно 
включенные в список реальных устройств, и осуществляется контроль RT (Мар-
кера возвращения) и последнего бита, которые были возвращены в ответ на 
PT. 

4 Передача CD 
 

В определенные расписанием (запланированные) моменты времени переда-
ется сообщение CD (Обязательных данных). 

5 Синхронизация по времени Поддерживаются периодические передачи TD (Распределение времени) и пе-
редачи ответа на CT (Compel Time/Обязательное время). 

6 Сервер загрузки домена Устанавливаются данные расписания. Данные расписания (графика) можно 
скорректировать, только если команда загрузки домена (Domain Download) вы-
полняется извне рассматриваемого мастера связи (LM). 
(Версия расписания обычно контролируется, но никаких действий не предпри-
нимается даже при ее изменении). 

7 Коррекция списка реальных устройств Для коррекции активного списка выполнятся передача сообщений SPDU на ма-
стер связи (LM). 

8 Смена LAS  Право выполнять функции планировщика (LAS) передается на другой мастер 
связи (LM). 

9 Чтение/запись NMIB для LM Смотрите Раздел A6.5. 
10 Ответ задержки в оба конца (RR) 

Ответ DLPDU 
В рассматриваемой версии не поддерживается. 

11 Длинный адрес В рассматриваемой версии не поддерживается. 
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A6.5 Параметры мастера связи (LM) 
 
А6.5.1 Список параметров мастера связи LM 
В таблице ниже приводятся параметры мастера связи (LM). 

Значения элементов столбца Доступ: RW = разрешены запись/чтение; R = только чтение 
Индекс 

(SM) Имя параметра Имя подпараметра 
(Подиндекс) 

Заводская установка 
по умолчанию 

До-
ступ Примечания 

283 PLME_BASIC_ 
CHARACTERISTICS  

0  R  
1 ChannelStatisticsSupported  0x00    
2 MediumAndDataRatesSupported  0x4900000000000000    
3 IecVersion  1 (0x1)    
4 NumOfChannels  1 (0x1)    
5 PowerMode  0 (0x0)    

284 CHANNEL_STATES 
 

0  R  
1 channel-1  0 (0x0)    
2 channel-2  128 (0x80)    
3 channel-3  128 (0x80)    
4 channel-4  128 (0x80)    
5 channel-5  128 (0x80)    
6 channel-6  128 (0x80)    
7 channel-7  128 (0x80)    
8 channel-8  128 (0x80    

285 PLME_BASIC_INFO 
 

0  R  
1 InterfaceMode  0 (0x0)    
2 LoopBackMode  0 (0x0)    
3 XmitEnabled  1 (0x1)    
4 RcvEnabled  1 (0x1)    
5 PreferredReceiveChannel  1 (0x1)    
6 MediaTypeSelected  73 (0x49)    
7 ReceiveSelect  1 (0x1)    

286 DLME_LINK_MASTER_CAPABILITIES_VARIABLE  0x04  RW   
287 DLME_LINK_ 

MASTER_INFO_ RECORD 
 

0  RW   
1 MaxSchedulingOverhead  0    
2 DefMinTokenDelegTime  100    
3 DefTokenHoldTime  300    
4 TargetTokenRotTime  4096    
5 LinkMaintTokHoldTime  400    
6 TimeDistributionPeriod  5000    
7 MaximumInactivityToClaimLasDelay  2    
8 LasDatabaseStatusSpduDistributionPeriod  6000    

288 PRIMARY_LINK_MASTER_FLAG_VARIABLE  0  RW  LAS: Истина = 
0xFF; не-LAS: 
Ложь = 0x00  

289 LIVE_LIST_STATUS_ARRAY_VARIABLE  0  R   
290 MAX_TOKEN_ 

HOLD_TIME_ ARRAY 
 

0  RW   
1 Element1  0x0000(x16), 

0x012C(x16)  
  

2 Element2  0x012C(x5), 
0x0000(x27)  

  

3 Element3  0x0000(x32)    
4 Element4  0x0000(x32)    
5 Element5  0x0000(x32)    
6 Element6  0x0000(x32)    
7 Element7  0x0000(x31), 

0x012C(x1)  
  

8 Element8  0x012C(x32)    
291 BOOT_OPERAT_FUNCTIONAL_CLASS  Задается при оформле-

нии заказа  
RW  0x01 (базовое 

устройство); 
0x02 (LM) 
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Индекс 
(SM) Имя параметра Имя подпараметра 

(Подиндекс) 
Заводская установка 

по умолчанию Доступ Примечания 

292 CURRENT_LINK_ 
SETTING_RECORD 
 

0  R Установки LAS 
1 SlotTime  0    
2 PerDlpduPhlOverhead  0    
3 MaxResponseDelay  0    
4 FirstUnpolledNodeId  0    
5 ThisLink  0    
6 MinInterPduDelay  0    
7 NumConseeUnpolledNodeId  0    
8 PreambleExtension  0    
9 PostTransGapExtension  0    
10 MaxInterChanSignalSkew  0    
11 TimeSyncClass  0    

293 CONFIGURED_ 
LINK_SETTING_ RECORD 
 

0  RW   
1 SlotTime  4095    
2 PerDlpduPhlOverhead  4    
3 MaxResponseDelay  5    
4 FirstUnpolledNodeId  37    
5 ThisLink  0    
6 MinInterPduDelay  12    
7 NumConseeUnpolledNodeId  186    
8 PreambleExtension  2    
9 PostTransGapExtension  1    
10 MaxInterChanSignalSkew  0    

294 LINK_SCHEDULE_ACTIVATION_VARIABLE  0 (0x0)  RW   
295 LINK_ SCHEDULE_LIST_ 

CHARACTERISTICS_ 
RECORD 
 

0  R   
1 NumOfSchedules  2    
2 NumOfSubSchedulesPerSchedule  5    
3 ActiveScheduleVersion  0    
4 ActiveSheduleOdIndex  0    
5 ActiveScheduleStartingTime  0    

296 DLME_SCHEDULE_ 
DESCRIPTOR.1 
 

0  R   
1 NumOfSchedules  2    
2 NumOfSubSchedulesPerSchedule  5    
3 ActiveScheduleVersion  0    
4 ActiveSheduleOdIndex  0    
5 ActiveScheduleStartingTime  0    

297 DLME_SCHEDULE_ 
DESCRIPTOR.2 
 

0  R   
1 Version  0    
2 MacrocycleDuration  0    
3 TimeResolution  0    

298 DOMAIN.1     Не разрешены 
запись/чтение. 
Get-OD разре-
шено.  

299 DOMAIN.2     Не разрешены 
запись/чтение. 
Get-OD разре-
шено.  
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А6.5.2 Описания параметров LM 

Далее приводится описание параметров LM для преоб-
разователей. 
 

ПРИМЕЧАНИЕ: Не отключайте подачу питания на преобразователь в те-
чение 60 секунд после внесения изменений в установки 
параметров. 

 
(1) Переменная возможностей мастера связи 

(DlmeLinkMasterCapabilitiesVariable) 
 

Позиция 
бита Содержание Описание Значение 

B3: 0x04 Сохранение рас-
писания LAS в 
энергонезависи-
мой памяти 

Можно (= 1) или нельзя (= 0) 
сохранить расписание LAS в 
энергонезависимой памяти 

1 

B2: 0x02 Поддерживать 
запись последних 
значений 

Поддерживать (= 1) или не 
поддерживать (= 0) запись 
последних значений 
(LastValuesRecord). 

0 

B1: 0x01 Поддерживать 
запись стати-
стики мастера 
связи 

Поддерживать (= 1) или не 
поддерживать (= 0) запись 
статистики мастера связи 
(DlmeLinkMasterStatistics 
Record). 

0 

(2) Запись информации мастера связи 
(DlmeLinkMasterInfoRecord) 

 

Под- ин-
декс Элемент  Размер 

(байты) Описание 

1 MaxSchedulingOverhead 1 V(MSO) 
2 DefMinTokenDelegTime 2 V(DMDT) 
3 DefTokenHoldTime 2 V(DTHT) 
4 TargetTokenRotTime 2 V(TTRT) 
5 LinkMaintTokHoldTime 2 V(LTHT) 
6 TimeDistributionPeriod 4 V(TDP) 
7 MaximumInactivityToClaimLasDelay 2 V(MICD) 

8 LasDatabaseStatusSpdu 
DistributionPeriod 2 V(LDDP) 

(3) Переменная флага основного мастера связи 
(PrimaryLinkMasterFlagVariable) 

Явно объявляет планировщик активной связи (LAS). Запись 
“true/истина” (0xFF) в этот параметр устройства приводит к 
попытке этого устройства стать LAS. Однако, запрос на за-
пись “true” в этот параметр устройства отвергается, если 
значение этого же параметра в любом другом устройстве, 
имеющем меньший адрес узла в пределах того же сег-
мента, также соответствует “true”. 

 
(4) Переменная типа “массив” состояния списка ре-

альных устройств (LiveListStatusArrayVariable) 

32-байтовая переменная, в которой каждый бит определяет 
состояние, является ли устройство на одном сегменте ре-
альным или нет. Начальный бит относится к адресу 0x00, а 
последний бит относится к адресу 0xFF. Ниже показано зна-
чение переменной LiveList 
StatusArrayVariable для случая, когда устройства имеют ад-
реса 0x10 и 0x15 в сегменте шины fieldbus. 
 

 
 
(5) Массив максимального времени удержания мар-

кера (MaxTokenHoldTimeArray) 

Устройству назначается 8 (64-байтная переменная типа 
“массив”, в которой каждый набор из 2 байтов представ-
ляет время делегирования (устанавливаемого кратно 
восьми)). Время делегирования обозначает период вре-
мени, который присваивается устройству с помощью со-
общения PT , посланного с планировщика LAS в преде-
лах каждого цикла перемещения маркера. 

Начальные 2 байта относятся к адресу устройства 0x00, 
а последние 2 байта относятся к адресу 0xFF. 
Для доступа к этому параметру нужно указать подиндекс. 
 
 
(6) Функциональный класс загрузки 

(BootOperatFunctionalClass) 

Запись 1 в этот параметр устройства и перезапуск 
устройства приводит к тому, что устройство запускается 
как базовое устройство. С другой стороны, запись 2 в 
этот параметр устройства и перезапуск устройства при-
водит к тому, что устройство запускается как Мастер 
связи (LM). 
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(7) Запись текущей установки связи 
(CurrentLinkSettingRecord)  
и запись сконфигурированных установок связи 
(ConfiguredLinkSettingsRecord) 

Параметр CurrentLinkSettingRecord указывает используе-
мые в текущий момент установки параметров шины. Па-
раметр ConfiguredLinkSettingsRecord указывает установки 
параметров шины, которые должны использоваться, если 
устройство становится планировщиком (LAS). Таким об-
разом, когда устройство выполняет функции LAS, его па-
раметры CurrentLinkSettingRecord и 
ConfiguredLinkSettingsRecord имеют одни и те же значе-
ния. 
 

Под- ин-
декс Элемент  Размер 

(байты) Описание 

1 SlotTime 2 V(ST) 
2 PerDlpduPhlOverhead 1 V(PhLO) 
3 MaxResponseDelay 1 V(MRD) 
4 FirstUnpolledNodeId 1 V(FUN) 
5 ThisLink 2 V(TL) 
6 MinInterPduDelay 1 V(MID) 
7 NumConsecUnpolledNodeId 1 V(NUN) 
8 PreambleExtension 1 V(PhPE) 
9 PostTransGapExtension 1 V(PhGE) 

10 MaxInterChanSignalSkew 1 V(PhIS) 
11 TimeSyncClass 1 V(TSC) 

 
 
(8) Базовая информация (DlmeBasicInfo) 

Под- 
индекс Элемент Размер 

(байты) Описание 

1 SlotTime 
2 

Указывает значение 
характеристики V(ST) 
для устройства. 

2 PerDlpduPhlOverhead 1 V(PhLO) 
3 MaxResponseDelay 

1 
Указывает значение 
характ-ки V(MRD) для 
устройства. 

4 ThisNode 1 V(TN), адрес узла 
5 ThisLink 2 V(TL), link-id (иденти-

фикатор связи) 
6 MinInterPduDelay 

1 
Указывает значение 
характ-ки V(MID) для 
устройства. 

7 TimeSyncClass 
1 

Указывает значение 
характ-ки V(TSC) для 
устройства. 

8 PreambleExtension 1 V(PhPE) 
9 PostTransGapExtension 1 V(PhGE) 

10 MaxInterChanSignalSkew 1 V(PhIS) 
 

 
(9) Базовые характеристики  

(PlmeBasicCharacteristics) 
Под- 

индекс Элемент Размер 
(байты) Значение Описание 

1 Channel 
Statistics 
Supported 

1 0 Статистические дан-
ные не поддержива-
ются 

2 Medium 
AndData 
Rates 
Supported 

8 0x49 00 00 00 
00 00 00 00 

Поддерживаются про-
волочный носитель, 
режим напряжения и 
скорость 31.25 кб/сек 

3 Ice 
Version 

2 1 Версия объекта физи-
ческого уровня IEC 

4 NumOf 
Channels 

1 1  

5 Power Mode 1 0 0: Питание от шины; 
1: Собств. питание 

 
(10) Состояния канала (ChannelStates) 

Под- 
индекс  Элемент Размер 

(байты) Значение Описание 

1 Канал 1 1 0x00 Используется, Отсут-
ствие Bad / Дефект с 
последнего считыва-
ния, Отсутствие Silent/ 
Молчания с последнего 
считывания, отсутствие 
Jabber/ сбойного пакета 
с последнего считыва-
ния, Tx Good (хорошо), 
Rx Good (хорошо) 

2 Канал 2 1 0x80 Не используется  
3 Канал 3 1 0x80 Не используется 
4 Канал 4 1 0x80 Не используется 
5 Канал 5 1 0x80 Не используется 
6 Канал 6 1 0x80 Не используется 
7 Канал 7 1 0x80 Не используется 
8 Канал 8 1 0x80 Не используется 

 
(11) Базовая информация (PlmeBasicInfo) 

Под- ин
декс Элемент Размер 

(байты) Значение Описание 

1 InterfaceMode 
(Режим  
интерфейса) 

1 0 0: Полудуплекс; 
1: Полный дуплекс 

2 LoopBackMode 
(Режим кон-
тура обратной 
связи) 

1 0 0: Отключено; 
1: MAU; 
2: MDS 

3 XmitEnabled 
(Xmit вклю-
чено) 

1 0x01 Канал 1 включен 

4 RcvEnebled 
(Прием вклю-
чен) 

1 0x01 Канал 1 включен 

5 PreferredReceiv
e 
Channel (Пред-
почтительный 
канал приема) 

1 0x01 Канал 1 используется 
для приема 

6 MediaType 
Selected (Вы-
бранный тип 
носителя) 
 

1 0x49 Носитель в виде маг-
нитной проволоки, ре-
жим напряжения и ско-
рость 31.25 кб/сек 

7 ReceiveSelect 
(Выбор при-
ема) 

1 0x01 Канал 1 используется 
для приема 
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(12) Переменная активизации расписания связи 
(LinkScheduleActivationVariable) 

Запись в этот параметр номера версии расписания пла-
нировщика (LAS), которое уже было загружен в домен, 
приводит к выполнению соответствующего расписания. 
При этом запись 0 в этот параметр прекращает выполне-
ние действующего расписания. 
 
(13) Запись характеристик списка расписания связи 

(LinkScheduleListCharacteristicsRecord) 
Под- ин-

декс Элемент Размер 
(байты) Описание 

1 NumOf 
Schedules 
 

1 Указывает на общее количе-
ство загруженных в домен 
расписаний LAS. 

2 NumOfSub 
SchedulesPer 
Schedule 
 

1 Указывает на максимальное 
количество подрасписаний, 
которое может содержать 
расписание планировщика 
LAS.  

3 ActiveSchedule 
Version 

2 Указывает номер версии вы-
полняемого в текущий мо-
мент расписания. 

4 ActiveSchedule 
OdIndex 
 

2 Указывает номер индекса до-
мена, который хранит выпол-
няемое в текущий момент 
расписание 

5 ActiveSchedule 
StaringTime 

6 Указывает время, когда нача-
лось выполнение текущего 
расписания. 

 
 
(14) Дескриптор расписания 

(DlmeScheduleDescriptor) 
Этот параметр существует в том же количестве, что и об-
щее число доменов, и каждый описывает расписание 
планировщика (LAS), загруженное в соответствующий до-
мен. Для домена, в который еще не загружено расписа-
ние, все значения в этом параметре равны нулю. 

 
Под- 

индекс Элемент Размер 
(байты) Описание 

1 Version 
(Версия) 

2 Указывает номер версии рас-
писания планировщика (LAS) 
загруженного в соответствую-
щий домен. 

2 Macrocycle 
Duration 
(Продолжит. мак-
роцикла) 

4 Указывает макроцикл  
расписания планировщика 
(LAS), загруженный  
в соответствующий домен. 

3 TimeResolution 
(Временное раз-
решение) 

2 Указывает временное разре-
шение, которое требуется 
для выполнения расписания 
планировщика (LAS) загру-
женного в соответствующий 
домен. 

 

 
(15) Домен (Domain) 

Чтение/Запись (Read/write): невозможна; получение-OD: 
возможно 
Выполнение команды GenericDomainDownload  
(Загрузка родового домена), полученной с хоста, записы-
вает расписание LAS в домен. 
 

 ВНИМАНИЕ 
При загрузке расписания LAS в преобразователь, макси-
мально допустимое число согласующих элементов 
между устройствами равно 25. 

 
A6.6 Часто задаваемые вопросы (FAQ) 
Q1. При остановке работы LAS, преобразователь 

не заменяет его, становясь LAS. Почему? 
A1-1. Запущен ли преобразователь как мастер связи 

(LM)? Убедитесь в том, что значение 
BootOperatFunctionalClass (индекс 383) равно 2, 
(что указывает на то, что он является LM). 

A1-2. Проверьте значения V(ST) и V(TN) во всех масте-
рах связи на сегменте, и убедитесь, что выполня-
ются следующие условия: 

Преобразователь Прочие LM 
V(ST) ×V(TN) < V(ST) × V(TN) 

 
 
Q2. Что нужно сделать, чтобы преобразователь 

начал выполнять функции планировщика (LAS)? 
A2-1. Убедитесь в том, что номера версий активных рас-

писаний в текущем планировщике (LAS) и в преоб-
разователе совпадают, выполнив считывание: 

LinkScheduleListCharacteristicsRecord  
(Запись характеристик списка расписания связи) 
(индекс 295) 
– ActiveScheduleVersion (Версия действующего 

расписания) (подиндекс 3) 
A2-2. Сделайте так, чтобы преобразователь объявил 

себя и начал работать в качестве планировщика 
(LAS), записав: 
• 0x00 (ложь) в параметр 

PrimaryLinkMasterFlagVariable  
в текущем планировщике (LAS); 

• 0xFF (истина) в параметр -
PrimaryLinkMasterFlagVariable  
(индекс 288) в преобразователе. 

  



 <Приложение 6.  Функции мастера связи> A6-9 

IM 01C50T02-02RU 

Q3. В сегменте, где преобразователь работает в ка-
честве планировщика (LAS), не удается под-
ключить другое устройство. Как быть? 

A3-1. Проверьте следующие параметры шины, которые 
указывают параметр шины при выполнении функ-
ции LAS для преобразователя и возможности вы-
полнять функции LAS для устройства, которое не 
удается подключить: 
• V(ST), V(MID), V(MRD) для преобразователя: 
 ConfiguredLinkSettingsRecord (индекс 385) 
• V(ST), V(MID), V(MRD) проблемного устройства: 

DlmeBasicInfo 
После этого проверьте выполнение следующих 
условий: 
ПреобразовательПроблемное устройство 

 V(ST) > V(ST) 
 V(MID) > V(MID) 
V(MRD) > V(MRD) 

A3-2. Убедитесь в том, что адрес узла проблемного 
устройства не включен в V(FUN)+V(NUN) для 
преобразователя. 

 
 
Q4. Не запускается связь с планировщиком и преобразо-

вателем. 
LAS не существует или не определяется в сети fieldbus, 
или преобразователь не способен установить связь с 
LAS. 
A4-1. Убедитесь в том, что LAS подключен к сети. При 

использовании преобразователя в качестве LAS 
выполните шаги, описанные в разделе A6.3. 

A4-2. Проверьте параметры LAS, относящиеся к преоб-
разователю. Обратитесь к разделу 5.2 за дополни-
тельной информацией. 

LAS  Преобразователь 
V(ST) > V(ST) 4 или больше 
V(MID) > V(MID) 4 или больше 
V(MRID) > V(MRD) 12 или больше 

A4-3. Убедитесь в том, что для преобразователя ис-
пользуется правильный Адрес узла. Обратитесь к 
разделу 5.2 за дополнительной информацией. 
Убедитесь, что адрес узла для преобразователя 
не выходит за пределы параметров LAS V(FUN) ∼ 
V(FUN) + V(NUN). 
Убедитесь в том, что адрес узла не попадает в 
пределы адресов по умолчанию (от 0xF8 до 0xFB). 
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Приложение 7. Загрузка ПО
 
A7.1 Преимущества функции загрузки 

программного обеспечения 
Эта функция позволяет Вам загрузить программное обес-
печение (ПО) на устройства КИПиА через FOUNDATION 
Fieldbus, чтобы обновить их ПО. Обычно используется 
для добавления новых возможностей, таких как функцио-
нальные блоки и диагностика, для существующих 
устройств, а также с целью оптимизации существующих 
устройств КИПиА для Вашего предприятия. 
 

 
 

Рисунок A7.1 Принцип загрузки ПО 

 
A7.2 Характеристики 
Установившийся ток: Макс. 15 мА 

Потребление тока (устойчивое состояние): 
15мА (макс.) 

Потребление тока (состояние загрузки ПО): 
24мА (макс.) 

Ток во время стирания ЭСПЗУ с групповой перезаписью: 
Макс. 24 мА в дополнение к установившемуся току 

Базовый класс загрузки характеристик Fieldbus 
Foundation: 

Класс 1 

 

 ПРИМЕЧАНИЕ 
Устройства Класса 1 могут продолжать заданные измере-
ния и/или управляющие действия даже во время загрузки 
в них ПО. Однако после завершения загрузки для этих 
устройств будет осуществлен внутренний сброс для того, 
чтобы вновь загруженное ПО вступило в силу, и при этом 
связь через fieldbus и выполнение функциональных бло-
ков будет приостановлено примерно на одну минуту. 

A7.3 Подготовка к загрузке ПО 
Для загрузки ПО Вам необходимо подготовить следую-
щее: 
 Инструментальное средство загрузки ПО 
 ПО для загрузки файла для каждого из целевых 

устройств КИПиА 

В качестве средства загрузки ПО используйте только 
программу, разработанную специально для этой цели. 
Для получения дополнительной информации обратитесь 
к Руководству пользователя по данному ПО. Информа-
ция по обновлению бинарных программных файлов для 
устройств КИПиА и о том, как их можно получить, содер-
жится на веб-сайте. 

http://www.yokogawa.com/fld/fld-top-en.htm 

 

 ВНИМАНИЕ 
Не подключайте средство загрузки ПО к сегменту fieldbus 
во время функционирования установки, так как это может 
привести к временному нарушению связи. Всегда под-
ключайте средство загрузки перед запуском операции. 

 

 ПРИМЕЧАНИЕ 
Средство загрузки не может выполнить загрузку, пока 
другая система подключена к VFD управления систе-
мой/сетью данного устройства. 

  

PID

AI AI

Программа
обновления

Новая
диагностика

I/O
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A7.4 Последовательность загрузки ПО 
На следующей схеме показана процедура загрузки ПО. 
Хотя время, затрачиваемое на всю процедуру в целом, 
варьируется в зависимости от объема программного 
обеспечения устройства КИПиА, подключенного к шине 
fieldbus, оно обычно составляет около 20 минут, при со-
единении “один-к-одному” между устройством fieldbus и 
средством загрузки, и более, если к шине fieldbus под-
ключено несколько устройств КИПиА. 

 
Рисунок A7.2 Блок-схема процедуры загрузки ПО 

 

 ВНИМАНИЕ 
Выполнение загрузки ПО сохраняет в энергонезависимой 
памяти целевого устройства тег PD (физического устрой-
ства), адрес узла и параметры калибровки блока преоб-
разователя, но может установить значения по умолчанию 
для других параметров (за исключением случая незначи-
тельного обновления, при котором не изменяется число 
параметров). Поэтому, перед выполнением загрузки ПО 
сохраните, если необходимо, параметры с помощью ин-
струментального средства инжиниринга, утилиты уста-
новки параметров или аналогичной программы, а затем 
после загрузки выполните повторную конфигурацию 
устройств КИПиА. Обратитесь к разделу A7.6. для полу-
чения дополнительной информации 

 

 ВНИМАНИЕ 
Потребление тока на целевом устройстве КИПиА после 
выполнения загрузки сразу же на некоторое время воз-
растает из-за стирания ЭСПЗУ с групповой перезаписью. 
Используйте источник питания fieldbus, который способен 
обеспечить достаточный выход электроэнергии, чтобы 
покрыть такое увеличение энергопотребления. 

 

 

 ВНИМАНИЕ 
По завершению активизации целевое устройство fieldbus 
выполняет внутренний сброс, во время которого вре-
менно приостанавливается связь и работа функциональ-
ных блоков. Будьте особенно внимательны в отношении 
позиционера клапана, давление воздуха на выходе мо-
жет упасть до минимального уровня (т.е. нуля). 

 
 

 ВНИМАНИЕ 
Не выключайте питание устройства КИПиА и не отклю-
чайте средство загрузки во время загрузки или активиза-
ции. Это может привести к отказу устройства. 

 
 

 ПРИМЕЧАНИЕ 
Обратите внимание на шумы (помехи) на линии fieldbus. 
При наличии шумов загрузка может занять очень много 
времени или быть неуспешной. 

 
 
A7.5 Загружаемые файлы 
Загружаемые файлы имеют следующие имена (с расши-
рением “.ffd”). Будьте внимательны при выборе файла за-
грузки для целевого устройства КИПиА: 

“594543” + серия устройства + “_” + тип устройства + 
“_” + имя домена + “_” + имя ПО + “_” + версия ПО + 
“.ffd” 

Например, имя загружаемого файла для устройства YTA 
может выглядеть следующим образом: 

594543000C_0012_YTA_ORIGINAL_R101.ffd 

Обратитесь к таблице (3) DOMAIN_HEADER в разделе 
A7.11 для получения ключевых слов имени файла. 

Для преобразователя температуры YTA710 тип устрой-
ства будет “0012”. 

Имя ПО - “ORIGINAL” или “UPDATE.” Первое название 
обозначает оригинальный файл, а второе – обновленный 
файл. При выполнении обновления модификации (редак-
ции) устройства получите оригинальный файл. В общем 
случае добавление параметров или блоков требует об-
новления редакции устройства. 
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A7.6 Шаги, выполняемые после  
активизации устройства КИПиА 

При восстановлении связи с устройством КИПиА после 
активизации этого устройства убедитесь с помощью 
средства загрузки, что редакция ПО данного устройства 
КИПиА была обновлена соответствующим образом. Зна-
чение параметра SOFT_REV блока ресурсов показывает 
редакцию ПО. 

Тег PD, адрес узла и параметры калибровки блока преоб-
разователя, которые были сохранены в энергонезависи-
мой памяти в целевом устройстве, после загрузки ПО не 
изменяются. Однако после обновления ПО, при котором 
добавляются параметры или блоки, или параметры VFD 
управления системой/сетью, некоторые параметры могут 
быть переустановлены на значения по умолчанию, таким 
образом, может потребоваться снова выполнить 
настройку параметров и инжиниринг. Подробная инфор-
мация приведена в таблице ниже. 

Также имейте в виду, что при изменении числа парамет-
ров или блоков требуются файлы DD и характеристик, 
соответствующие новой редакции ПО. 

 
Таблица A7.1. Действия после обновления ПО 
Содержание обновления 
ПО Действие 

Число параметров не изме-
нилось  

Переустановка параметров не 
требуется.  

Добавлены параметры 
блока.  

Необходима установка добавлен-
ных параметров.  

Добавлен блок.  Необходим повторный инжини-
ринг и установка параметров до-
бавленного блока.  

Изменилось число пара-
метров VFD управления си-
стемой/ сетью.  

Необходим повторный инжини-
ринг.  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

A7.7 Поиск и устранение неисправностей 
Для получения информации по сообщениям об ошибках средства загрузки обратитесь к Руководству пользователя по 
ПО. 
 

Таблица A7.2 Проблемы, возникающие после обновления ПО 

Симптом Причина Способ устранения 

Ошибка возникла перед запуском 
загрузки, блокируя выполнение 
загрузки.  

Выбранный загружаемый файл предназначен 
не для выбранного устройства КИПиА.  

Проверьте SOFTDWN_ERROR в блоке ресурсов и по-
лучите нужный файл.  

Ошибка возникла после запуском 
загрузки, блокируя выполнение 
загрузки. 

Вы пытаетесь обновить редакцию устройства, 
загружая файл, который не является ориги-
нальным.  

Проверьте SOFTDWN_ERROR в блоке ресурсов и по-
лучите оригинальный файл.  

Выбранное устройство КИПиА не поддержи-
вает загружаемое ПО.  

Проверьте, включен ли дополнительный код /EE в 
коды модели и суффикс-коды данного устройства.  

Напряжение на сегменте fieldbus упало ниже 
указанного предела (9 вольт).  

Проверьте мощность источника питания и напряже-
ние на клемме.  

Ошибка в контрольной сумме или в числе пе-
редаваемых байтов.  

Проверьте SOFTDWN_ERROR в блоке ресурсов и по-
лучите нужный файл. 

Средство загрузки не допускает загрузку с той 
же редакцией ПО.  

Проверьте установки средства загрузки.  

Загрузка занимает больше вре-
мени, чем предполагалось, или 
часто возникают сбои.  

Слишком зашумленный сегмент fieldbus.  Проверьте уровень шумов (помех) на сегменте 
fieldbus.  

Ошибка возникла после активи-
зации.  

Переходная ошибка, вызванная внутренней 
переустановкой устройства КИПиА. 

Проверьте через некоторое время, восстановилась 
ли связь с данным устройством КИПиА.  

После активизации новое ПО не 
работает.  

Был загружен файл текущей редакции.  Получите нужный файл.  

Сбой памяти устройства КИПиА и т.п.  Проверьте SOFTDWN_ERROR в блоке ресурсов и по-
вторите загрузку. В случае неудачи обратитесь за по-
мощью в соответствующую службу.  
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A7.8 Параметры служебного блока преобразователя, относящиеся к загрузке ПО 
 

Таблица A7.3 Дополнительные параметры служебного блока преобразователя 

Отн. 
инд. Индекс Название 

параметра 
Заводская уста-

новка 
по умолчанию 

Режим за-
писи Описание 

23 3023 SOFTDWN_PROTECT  0x01   Определяет, принимать ли загрузки ПО. 
0x01: Без защиты 
0x02: С защитой  

24 3024 SOFTDWN_ERROR  0  — Показывает ошибку, возникшую во время загрузки ПО. См. Таблицу 
A7.4.  

25 3025 SOFTDWN_COUNT  0  — Показывает, сколько раз стиралось ЭСПЗУ с групповой перезапи-
сью.  

26 3026 SOFTDWN_ACT_AREA  0  — Показывает номер ПЗУ работающего в данный момент времени 
ЭСПЗУ с групповой перезаписью. 
0: Работает ЭСППЗУ №0 
1: Работает ЭСППЗУ №1  

 
Таблица A7.4 Коды ошибок загрузки 

Код 
ошибки Описание 

0  Нет ошибки  

32768  Неподдерживаемая редакция заголовка (не 1) 

32769  Неправильный размер заголовка (не 44) 

32770  Неправильный идентификатор производителя (не 
0х594543) 

32771  Неправильная серия устройства 
(не RB.DEV_TYPE) 

32772  Неправильная версия (редакция) устройства (меньшая, 
чем RB.DEV_REV) 

32773  Неправильная версия файла (не 3)  

32774  Неправильный тип файла (не 0 или 1)  

32775 Неправильное число модулей (9 или больше) 

32776  Неправильное число настроек ЭСППЗУ по данным (11 
или больше)  

32777  Неправильный размер модуля программы (меньше 13 
байтов или 655373 байта или больше)  

32778  Неправильный размер данных ЭСППЗУ (ниже 13 бай-
тов или (размер области + 13 байтов) и выше) 

32779  Неправильный тип модуля (кроме 0 и 1) 

32780 Неправильный адрес модуля (меньше, чем 32768 
(0х8000) или 786432 (0хС0000) и выше) 

32781  Ошибка CRC (циклический контроль по избыточности) 

32782  Неправильный размер блока (размер блока загружае-
мых данных ЭСППЗУ меньше, чем существующий раз-
мер блока) 

32783  Неправильный идентификатор (ИД) блока (в загружае-
мых данных отсутствует существующий блок) 

32784  Неправильный идентификатор (ИД) модуля, который 
выполняет настройку ЭСППЗУ по данным (кроме 0 и 1) 

32785  Неправильный идентификатор (ИД) блока ЭСППЗУ, ко-
торый выполняет настройку ЭСППЗУ по данным (кроме 
0 и 1) 

32786  Ошибка смещения от начала для блока, который вы-
полняет настройку ЭСППЗУ по данным 

32787  Неправильный размер данных, которые используются 
для настройки ЭСППЗУ по данным 

32788  Неправильный тип настройки ЭСППЗУ по данным 
(кроме 0 и 1) 

32789  Ошибка CRC (циклический контроль по избыточности) 
файла 

32790  Ошибка последнего кода файла (первый бит 1 послед-
него кода не 0х00) 

 

 

Код 
ошибки Описание 

32791 Ошибка верификации во время записи во внешнюю па-
мять SerialFlashROM  

32792 Ошибка доступа во внешнюю память SerialFlashROM 

32793  Истечение времени ожидания при доступе во внешнюю 
память SerialFlashROM 

32794  Ошибка типовой начальной последовательности загрузки  

32795 Ошибка типового сегмента загрузки 

32796 Ошибка типовой конечной последовательности загрузки  

32797 Ошибка состояния при активации (кроме 
DWNLD_NOT_READY, DWNLD_READY и DWNLD_OK)  

32798  Ошибка следующего процесса при активации (отказ па-
мяти ЭСПЗУ с групповой перезаписью, отказ ЭСППЗУ)  
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A7.9 Параметры VFD управления системой/сетью, относящиеся к загрузке ПО 
 

Таблица A7.5 параметры VFD управления системой сетью 
Режим записи: R/W =чтение/запись; R = только чтение 

Инд. 
(SM) 

Название пара-
метра 

Под-
инд. Название подпараметра 

Заводская уста-
новка 

по умолчанию 
Режим 
записи Замечания 

310 DWNLD_ 
PROPERTY  

0   R  

  1 Download Class / Класс загрузки  1  R  
  2 Write Rsp Returned For ACTIVATE / Возвращен отклик записи для 

команды АКТИВИЗИРОВАТЬ  
1  R  

  3 Write Rsp Returned For PREPARE /Возвращен отклик записи для 
для команды ПОДГОТОВИТЬ 

1  R  

  4 Зарезервировано  0    
  5 ReadyForDwnld Delay Secs / Задержка в секундах для готовности 

к загрузке 
300  R  

  6 Activation Delay Secs / Задержка в секундах для активизации 60  R  
313 DOMAIN_ 

DESCRIPTOR  
0   R/W Чтение/запись раз-

решены только для 
подиндекса 1  

  1 Command /Команда 3  R  
  2 State /Состояние 1  R  
  3 Error Code /Код ошибки 0  R  
  4 Download Domain Index / Индекс домена загрузки  440  R  
  5 Download Domain Header Index / Индекс заголовка домена за-

грузки 
420  R  

  6 Activated Domain Header Index / Индекс заголовка активизирован-
ного домена 

430  R  

  7 Domain Name /Имя домена (Имя устройства) R  
314 DOWNLOAD_D

OMAIN_ 
HEADER  

0     

  1 Header Version Number /Номер версии заголовка 1  R  
  2 Header Size /Размер заголовка 0  R  
  3 Manufacturer ID / Идентификатор производителя 0x594543 R  
  4 Device Family / Серия устройства (RB,DEV_TYPE) R  
  5 Device Type / Тип устройства (RB,DEV_TYPE) R  
  6 Device Revision / Редакция устройства (RB,DEV_REV) R  
  7 DD Revision / Редакция DD (RB,DD_REV)  R  
  8 Software Revision / Редакция ПО (RB,SOFT_REV)  R  
  9 Software Name / Имя ПО ORIGINAL  R  
  10 Domain Name / Имя домена (Имя устройства)  R  

315 ACTIVATED_DO
MAIN_ HEADER  

0     

  1 Header Version Number / Номер версии заголовка 1  R  
  2 Header Size / Размер заголовка 44  R  
  3 Manufacturer ID / Идентификатор производителя 0x594543  R  
  4 Device Family / Серия устройства (RB,DEV_TYPE)  R  
  5 Device Type / Тип устройства (RB,DEV_TYPE)  R  
  6 Device Revision / Редакция устройства (RB,DEV_REV)  R  
  7 DD Revision / Редакция DD (RB,DD_REV)  R  
  8 Software Revision / Редакция ПО (RB,SOFT_REV)  R  
  9 Software Name / Имя ПО ORIGINAL  R  
  10 Domain Name / Имя домена (Имя устройства)  R  

316 DOWNLOAD_D
OMAIN  

    Чтение/запись: за-
прещены 
Get-OD: разрешено  
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A7.10 Комментарии к параметрам VFD управления системой/сетью, относящимся к 
загрузке программного обеспечения 

 

 ВАЖНО 
Не отключайте питание устройства КИПиА сразу же после изменения установок параметров. Для обеспечения надеж-
ности действия записи данных в ЭСППЗУ имеют двойное резервирование. Если питание будет отключено в течение 60 
секунд после настройки, то значения параметров могут вернуться к предыдущим установкам. 

 

(1) DWNLD_PROPERTY / Свойства загрузки 
Подин-

декс Элемент Размер 
(Байты) Описание 

1 Download Class  1 Обозначает класс загрузки. 
1: Класс 1  

2 Write Rsp Returned For ACTI-
VATE  

1 Показывает, возвращен ли команде ACTIVATE / АКТИВИЗИРОВАТЬ отклик записи. 
1: Отклик записи возвращен  

3 Write Rsp Returned For PRE-
PARE  

1 Показывает, возвращен ли команде PREPARE / ПОДГОТОВИТЬ отклик записи. 
1: Отклик записи возвращен  

4 Reserved  1 (Зарезервировано)  
5 ReadyForDwnld Delay Secs  2 Показывает максимальную задержку после получения команды PREPARE_ FOR_DWNLD, 

прежде чем продолжить переход от DWNLD_NOT_READY к DWNLD_READY.  
6 Activation Delay Secs  2 Показывает максимальную задержку после получения команды ACTIVATE, прежде чем про-

должить переход от DWNLD_OK к DWNLD_NOT_READY.  
 
 

(2) DOMAIN_DESCRIPTOR / Дескриптор домена 
Подин-

декс Элемент Размер 
(Байты) Описание 

1 Command  1 Команды загрузки ПО чтения/записи. 
1: PREPARE_FOR_DWNLD (команда подготовки к загрузке) 
2: ACTIVATE (команда активизации) 
3: CANCEL_DWNLD (команда отмены загрузки)  

2 State  1 Показывает текущее состояние загрузки. 
1: DWNLD_NOT_READY (загрузка не готова) 
2: DWNLD_PREPARING (загрузка в состоянии подготовки) 
3: DWNLD_READY (готовность к загрузке) 
4: DWNLD_OK (загрузка завершена) 
5: DOWNLOADING (загрузка в процессе выполнения) 
6: CHECKSUM_FAIL (в данном продукте не используется) 
7: FMS_DOWNLOAD_FAIL (сбой при загрузке) 
8: DWNLD_INCOMPLETE (при перезапуске обнаружена ошибка загрузки) 
9: VCR_FAIL (в данном продукте не используется) 
10: OTHER (обнаружена ошибка загрузки, кроме 6 или 7)  

3 Error Code 2 Показывает ошибку, возникшую во время загрузки или активизации. 
0: успешное выполнение, конфигурация сохранена (загрузка успешно завершена) 
32768 - 65535: Ошибка загрузки (Коды ошибок приведены в таблице А7.4.)  

4 Download Domain Index  4 Показывает номер индекса домена для загрузки ПО.  
5 Download Domain Header Index  4 Показывает номер индекса заголовка домена, в который выполняется загрузка.  
6 Activated Domain Header Index  4 Показывает номера индекса заголовка домена, работающего в данный момент времени.  
7 Domain Name  8 Показывает имя домена. В данном случае Domain Name показывает имя устройства КИПиА  
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(3) DOMAIN_HEADER 
Подин-

декс Элемент Размер 
(Байты) Описание 

1 Header Version Number  2 Показывает номер версии заголовка.  
2 Header Size  2 Показывает размер заголовка 
3 Manufacturer ID  6 Показывает в виде символьной строки значение параметра блока ресурсов MANUFAC_ID 

(идентификатор производителя).  
4 Device Family  4 Показывает серию устройства. В данном случае Device Family показывает в виде символь-

ной строки значение параметра блока ресурсов DEV_TYPE.  
5 Device Type  4 Показывает в виде символьной строки значение параметра блока ресурсов DEV_TYPE.  
6 Device Revision  1 Показывает значение параметра блока ресурсов DEV_REV.  
7 DD Revision  1 Показывает значение параметра блока ресурсов DD_REV.  
8 Software Revision  8 Показывает значение параметра блока ресурсов SOFT_REV.  
9 Software Name  

8 

Показывает атрибут бинарного файла. В данном случае Software Name содержит одно из 
следующих значений: 
“ORIGINAL” с одним пробелом в конце: Оригинальный файл 
“UPDATE” с двумя пробелами в конце: Файл обновления  

10 Domain Name  8 Показывает имя домена. В данном случае Domain Name показывает имя устройства КИ-
ПиА.  
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