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2. Términos y definiciones G

GOVI, por sus siglas en inglés
6A Aceites pesados Volume,n pruto obsgrvado de la interfaz: volumgn total del tanqug ocupado
“Aceites crudos en general”, correccion volumeétrica a 60 °F contra r{orlel liquido de la interfaz. EI GOVI solo se obtiene cuando se miden dos
gravedad API. liquidos y se calcula restando el volumen del producto del volumen de
liquido total del tanque (GOVT — GOVP).

6C Quimico
“Factores de correccion del volumen (FCV, por sus siglas inglés)” para
aplicaciones individuales y especiales, correccion volumétrica a 60 °F
contra coeficientes de dilatacion térmica.

GOVP, por sus siglas en inglés
Volumen bruto observado del producto: volumen total del tanque ocupado
por el liquido del producto. Al medir solo un liquido, es también el volumen
total de liquido del tanque (GOVT). Al medir dos liquidos, es el volumen

6C Mod total del liquido del tanque menos el volumen del liquido de la interfaz
Referencia de temperatura ajustable para definir los FCV. (GOVT - GoVi).
A GOVT, por sus siglas en inglés

Volumen bruto total observado: volumen total de liquido en el tanque. Al
medir solo un liquido, es igual al volumen del producto (GOVP). Al medir

Aceites ligeros 6B o ' o X
dos liquidos, es igual al volumen de los liquidos del producto y la interfaz

“Productos generalizados”, correccion volumétrica a 60 °F contra

API Gravity. (GOVP + GOVI).
B GOVU, por sus siglas en inglés
Merma bruta del volumen observado: es la diferencia entre la capacidad de
Bus de campo FOUNDATION™ funcionamiento del tanque y el volumen total en el tanque (capacidad de

Sistema de comunicacion bidireccional, serial y totalmente digital funcionamiento — GOVT).

que funciona como la red bésica en un entorno de automatizacion

en una planta o fabrica. Desarrollado y administrado por el bus Gravegad API i . o i
de campo FOUNDATION™. Medida qug compara cuan pesado o ligero e.sl el liquido de petroleo en
comparacion con el agua. Los valores permitidos son de 0 a 100 grados
C APl para (6A)y de 0 a 85 grados AP para (6B).

Gravedad especifica
La proporcion de densidad de un liquido y la densidad del agua en las
mismas condiciones.

Capacidad de trabajo
El volumen médximo de liquido que el usuario desea que contenga su
recipiente; por lo general, es el 80 % del volumen maximo del recipiente
antes de que desborde. E
Compensacion de la esfera
Valor de desplazamiento que equivale al volumen adicional en un esfera
partiendo de una geometria esférica no uniforme; el valor se usa para
calcular el volumen junto con el radio de esfera.

HART®
Protocolo de comunicacion bidireccional que ofrece acceso a informacion
entre instrumentos de campo inteligentes y sistemas principales.

D |
DDA Interfaz
“Direct Digital Access” (Acceso directo digital): Protocolo digital de Sustantivo; Medicion del nivel de un liquido cuando ese liquido se encuentra
marca registrada desarrollado por Temposonics para usar en dreas por debajo de otro.
intrinsecamente seguras.
Interfaz
Densidad Adj.; La interfaz grdfica de usuario (GUI, por sus siglas inglés) de software

que permite al usuario acceder a los protocolos de software (HART,

Masa dividida por el volumen de un objeto a una temperatura especifica.
DDA, MODBUS).

El valor de la densidad debe ingresarse en Ib./ft3

E M
FCV Masa
“Factor de correccin volumétrica”: tabla de medicién que correlaciona Propiedad de un cuerpo que hace que tenga peso en un campo
los puntos de temperatura con factores de correccion para la dilatacion/ gravitacional. Se calcula multiplicando la densidad a la temperatura de
contraccion de liquidos. El transmisor puede contener hasta 50 puntos. referencia por el factor de correccion volumétrica (Densidad x FCV).



Método de correccion de temperatura
Uno de los cinco métodos de correccion de productos que se
usan para corregir el volumen del producto en el tanque debido
a cambios en la temperatura de 60 °F, incluidos 6A, 6B, 6C, 6C Mod
y la tabla personalizada.

MODBUS
Protocolo de comunicaciones en serie publicado por Modicon en 1979
para usar con sus controladores 16gicos programables (PLC, por sus siglas
en inglés). Se ha convertido en un protocolo de comunicaciones estandar
en la industria, y es ahora el medio disponible mas comun para conectar
dispositivos electronicos industriales.

Modo de célculo volumétrico
Uno de los dos métodos que se usan para calcular mediciones de volumen
a partir de mediciones de nivel, incluida la esferay la tabla de ajuste.

NEMA Tipo 4X
La carcasa de un producto esta pensada para el uso en espacios
cerrados y al aire libre, sobre todo para brindar un grado de proteccion
contra corrosion, polvo y lluvia acarreados por el viento, salpicaduras
y agua dirigida por una manguera; y para resistir los dafios provocados
por la formacion de hielo en la carcasa. No fue disefiada para brindar
proteccion contra condiciones tales como condensacion interior
0 congelamiento interno.

NPT
Estdndar estadounidense que define las roscas conicas de tuberia que
se usan para unir las tuberias con los accesorios.

NSVP
“Volumen estandar neto del producto”: volumen corregido mediante
temperatura del producto liquido del tanque; exige que el transmisor tenga
capacidad de medicion de temperatura. EI NSVP se calcula multiplicando el
volumen del producto liquido por el factor de correccion volumétrica segin
la temperatura (GOVP x FCV).

R

Radio de la esfera
El radio interno de la esfera que contiene el liquido; el valor se usa para
calcular el volumen junto con el desplazamiento de la esfera.

Resistente a explosiones
Tipo de proteccion que consiste en una carcasa que aloja en su interior aquellas
piezas que podrian causar la ignicion de una atmasfera con gases explosivos;
que puede soportar la presion generada por la explosion interna de una mezcla
explosiva, y que evita la transmision de dicha explosion a una atmasfera con
gases explosivos alrededor de la carcasa.

Resistente a flamas
Tipo de proteccion que consiste en una carcasa que aloja en su interior aquellas
piezas que podrian causar la ignicién de una atmésfera con gases explosivos;
que puede soportar la presion generada por la explosion interna de una mezcla
explosiva, y que evita la transmision de dicha explosion a una atmésfera con
gases explosivos alrededor de la carcasa.
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S

Seguridad intrinseca
“Seguridad intrinseca”: Tipo de proteccion basada en la restriccion de la energia
eléctrica dentro de un aparato con cables interconectados expuestos a una
atmasfera potencialmente explosiva a un nivel por debajo del nivel que puede
causar ignicion como resultado de chispas o calor.

T

Tabla de ajuste
Una fabla de medicidn que correlaciona la altura de un recipiente
con el volumen contenido a esa altura. El transmisor puede contener hasta
100 puntos.

TEC
“Coeficiente de dilatacion térmica”: valor que correlaciona el cambio
en la temperatura de un objeto con el cambio en su volumen. Los valores
permitidos son de 270.0 a 930.0. Las unidades de TEC estan en 10 E-6/
Deg F.

Temperatura de referencia
La temperatura a la cual se realiza la medicion de densidad; los valores
permitidos son de 32 °F a 150 °F (0 °C a 66 °C).
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3.1 Objetivo y uso de este manual

Antes de iniciar el funcionamiento del equipo, lea este documento
atentamente y respete la informacion de seguridad.

El contenido de este documento técnico y sus distintos anexos tiene como
fin brindar informacion sobre el montaje, la instalacion y la puesta en
servicio por parte de personal de servicio calificado segtn IEC 60079-14
y reglamentaciones locales o técnicos de servicio capacitados

de Temposonics.

3.2 Simbolos y advertencias empleados
El proposito de las advertencias es cuidar su seguridad personal y evitar
dafios en el producto descrito o los servicios relacionados. En este
documento, la informacion de seguridad y las advertencias para evitar
peligros que podrian afectar la vida y la salud del personal o causar dafios
materiales se resaltan por medio del pictograma que precede a dicha
informacion, y que se define a continuacion.

Simbolo Significado

AVISO Este simbolo se usa para sefialar situaciones
que pueden producir dafios materiales

o lesiones personales.

4.1 Uso previsto
El objetivo de este documento es proporcionar informacion detallada
sobre la interfaz del protocolo. Toda la informacion relacionada con la
seguridad se encuentra en el manual de funcionamiento especifico del
producto. Consulte el manual de funcionamiento antes de conectarse al
transmisor de nivel.

5.1 Antes de empezar

Nota:

Debe usar un convertidor RS-485 con “Enviar control de datos” y el software
de configuracion para garantizar un funcionamiento adecuado.

Ejemplo:

RS-485 a USB, 380114

5.2. Procedimiento rapido de puesta en servicio
1. Conecte +24 Vicc a los terminales.

2. Conecte las lineas de datos a los terminales.

3. Conecte la PC (u otros dispositivos) a las lineas de datos. (si no usa
una PC, use un convertidor de RS-485 a USB. Consulte la Nota
de arriba para obtener mas informacion).

4.  Encienda el transmisor.

5. Inicie el tablero LP. Seleccione el puerto de comunicacion

y la direccion. La direccion predeterminada de fabrica es
“192” para DDA.

6. Cambie la direccion a una adecuada para la red de instalacion.

7. Verifique el adecuado funcionamiento de los flotadores y la temperatura
del producto y/o la interfaz.

8.  Desconecte la alimentacion del transmisor.

9. Retire las lineas de datos.

10. Instale el transmisor en el recipiente (consulte el Manual
de funcionamiento).

11. Vuelva a conectar la electricidad y las lineas de datos.

12. Calibre el nivel actual del tanque a través del software de
configuracion (opcional).

13. Verifique las comunicaciones con el sistema principal.

Parametros de comunicacion predeterminados

8 E 1

DDA: 4800 BAUDIOS

Fig. 1: Ldpiz (pieza n.° 404108)

Todos los transmisores de nivel liquido Serie LP se envian con un lapiz 6ptico
(pieza n.° 254740) que se utilizard para manipular la pantalla. Para carcasas

de cavidad individual y doble, el lapiz 6ptico esta disefiado para permitir la
programacion de la unidad sin quitar la carcasa. Al usar el ldpiz 6ptico, aseguirese
de alinear el lapiz dptico con el contorno de forma alrededor de los botones en la
misma orientacion. Si no se alinea el lapiz Optico correctamente, es probable que la
pantalla no funcione correctamente.

Nota:

No use otro dispositivo que no sea el lapiz dptico de Temposonics para
hacer funcionar el monitor en la Serie LP.

Nota:

Sino se alinea el lapiz dptico correctamente, es probable que la pantalla no
funcione correctamente.

6.1 Modos de funcionamiento

El transmisor de nivel Serie LP opera en uno de los siguientes modos de
funcionamiento. Puede usar estos modos para calibrar y configurar los
distintos pardmetros de funcionamiento.

6.1.1 Modo de ejecucion
El modo de ejecucion es el modo de funcionamiento principal. Este modo
realiza mediciones, muestra datos y responde a comandos de DDA.



6.1.2 Modo de programa
El' modo de programa es el modo principal para la puesta en servicio
y resolucion de problemas del transmisor de nivel. El ment completo y las
funciones disponibles se muestran en la Seccion 6.3, Estructura del men.
Para entrar en el modo de programa, use el lapiz dptico y presione la tecla
Intro como se muestra en la Seccién 6.2 Diagrama de pantalla. El Modo de
programa esta protegido por contrasefia para evitar cambios indeseados.
La contrasefia predeterminada de fabrica es 27513. En Modo de programa,
no funcionan las comunicaciones remotas. Se proporciona una funcién
automatica de tiempo de desconexion para que el transmisor no quede en
modo de programa inadvertidamente. Se establece un tiempo de desconexion
de 1 minuto antes de que se pida tiempo adicional. El tiempo de desconexion
total es de 2 minutos.

ota:

Cada vez que se sale del modo de programa desde la pantalla, la unidad
Se reinicia para asegurarse de que se hayan aceptado todos los cambios.
El restablecimiento tomara aproximadamente 5 segundos antes de que el
transmisor de nivel pueda responder a los comandos.

=

ota:

En el modo de programa, el transmisor no responderd a los comandos
de entrada de DDA. Se enviard un error de ocupado al controlador para
notificar que la unidad estd en modo de programa. Esta funcién evitara
que un usuario en un terminal remoto programe la unidad mientras otro
usuario accede al modo de programa desde la pantalla.

6.2 Diagrama de pantalla

TEMPERATURE

UNITS
E:': EASLUREMENT
HOTIFICATIONS MEASURED

VARIABLE

Fig. 2: Pantalla de DDA

Flecha ARRIBA: se usa para mover el cursor hacia arriba en la pantalla

y para aumentar la cantidad.

Flecha ABAJO: se usa para mover el cursor hacia abajo en la pantalla

y para disminuir la cantidad.

Flecha DESPLAZAMIENTO: se usa para mover el cursor en la pantalla hacia
la derecha, el cursor retrocedera.

Tecla INTRO: se usa para entrar en el Modo de programa, seleccionar un
articulo resaltado y confirmar la seleccion.

Tecla SALIR: tecla escondida en el medio de la pantalla que se usa para salir
del men( en cualquier momento.

VARIABLE MEDIDA: variable del proceso que se selecciona para mostrar. La
pantalla se desplazara automéaticamente entre las variables seleccionadas.
MEDICION: valor numérico para la VARIABLE MEDIDA que se muestra

en la pantalla.
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UNIDADES: unidad de medicion para la VARIABLE MEDIDA que se muestra
en la pantalla.

TEMPERATURA: temperatura promedio del producto en el tanque. Solo

se muestra si el transmisor de nivel se compré con la funcién de medicion
de temperatura.

NOTIFICACIONES: cuatro cuadrados con letras. El cuadrado superior
izquierdo estard siempre presente indicando una D para el modo DDA o una
M para el modo Modbus. El cuadrado superior derecho, A, solo se mostrara
cuando hay alarma. Alternar la tecla de flecha ARRIBA para ver las alarmas.
Cuadrado inferior derecho, F, solo se mostrard cuando hay una falla.
Alternar la tecla de flecha ABAJO para ver los cddigos de error. Cuadrado
inferior izquierdo, P, solo se mostrara cuando la unidad se programe

de forma remota.

6.3 Estructura del meni

e Configuracion basica

= Pantalla

= Unidades
» Unidades de longitud
» Unidades de temp

= Direccion

= |ntensidad de la sefial
» Niv Disp Prod
» Niv Disp Int

Calibrar

= Nivel del producto
» Nivel de corriente
» Compensacion

= Nivel de la interfaz
» Nivel de corriente
» Compensacion

Fabrica

= Configuraciones

Gradiente

Nimero de serie

Version de HW

Version de SW

Obturacion de SARA
Obturacién del magneto
Ganancia

Nivel Disp Min

= Configuracion de temperatura
= Gonfiguracion de flotadores

= Umbral automético

= Restablecer valores de fabrica

vV vV vV vV vV v v v

7. Alarmas

La salida de DDA esta equipada con varias alarmas que se mostraran en

la pantalla. Utilice el ldpiz 6ptico para tocar la flecha ARRIBA para ver las
alarmas. La salida de DDA estd configurada para una falla alta, mayor que la
longitud de orden, si hay un problema y no se puede confiar en el resultado
del valor de nivel.
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8. Codigos de error (fallas)

Descripcion | Accion correctiva

Cadigo
de falla

101

102
103
104

105

106

107
108

109

110

111

112
113
114
115
116
117

118

119

120

Iman faltante

Falla interna 1
Falla interna 2
Falla interna 3

Falla del
|6bulo 1

Falla del
I6bulo 2

Falla Delta
Falla interna 4

Falla pico

Falla del
hardware 1

Falla de
electricidad

Falla del
hardware 2

Falla del
hardware 3

Falla del
hardware 4

Falla de
sincronizacion 1

Falla de
sincronizacion 2

Falla de
sincronizacion 3

Falla del DAC
(convertidor
de digital

a analdgico) 1

Falla del DAC
(convertidor
de digital

a analdgico) 2

Falla del DAC
(convertidor
de digital

a analdgico) 3

* Verifique que la configuracion del flotador sea
correcta para la cantidad de flotadores instalados.
* Verifique que los flotadores no estén en zona inactiva.
« VVerifique que el umbral automadtico esté activado.
* Encienda y apague el sensor. Si no se restablece el

funcionamiento correcto, comuniquese con la fabrica.

Encienda y apague el sensor. Si no se restablece el

funcionamiento correcto, comuniquese con la fabrica.

Encienda y apague el sensor. Si no se restablece el

funcionamiento correcto, comuniquese con la fabrica.

Encienda y apague el sensor. Si no se restablece el

funcionamiento correcto, comuniquese con la fabrica.

« VVerifique que el umbral automadtico esté activado.

e Encienda y apague el sensor.

« Si no se restablece el funcionamiento correcto,
comuniquese con la fabrica.

* Verifique que el umbral automatico esté activado.

« Encienda y apague el sensor.

« Si no se restablece el funcionamiento correcto,
comuniquese con la fabrica.

Comuniquese con la fabrica para analizar la
aplicacion.

Encienda y apague el sensor. Si no se restablece el

funcionamiento correcto, comuniquese con la fabrica.

* Verifique que el umbral automatico esté activado.

e Encienda y apague el sensor.

* Si no se restablece el funcionamiento correcto,
comuniquese con la fabrica.

Encienda y apague el sensor. Si no se restablece el

funcionamiento correcto, comuniquese con la fabrica.

e Encienda y apague el sensor.

« Verifique la fuente de alimentacion nominal.

* Verifique el cableado.

* Si no se restablece el funcionamiento correcto,
comuniquese con la fabrica.

Encienda y apague el sensor. Si no se restablece el

funcionamiento correcto, comuniquese con la fabrica.

Encienda y apague el sensor. Si no se restablece el

funcionamiento correcto, comuniquese con la fabrica.

Encienda y apague el sensor. Si no se restablece el

funcionamiento correcto, comuniquese con la fabrica.

Encienda y apague el sensor. Si no se restablece el

funcionamiento correcto, comuniquese con la fabrica.

Encienda y apague el sensor. Si no se restablece el

funcionamiento correcto, comuniquese con la fabrica.

Encienda y apague el sensor. Si no se restablece el

funcionamiento correcto, comuniquese con la fabrica.

Encienda y apague el sensor. Si no se restablece el

funcionamiento correcto, comuniquese con la fabrica.

Encienda y apague el sensor. Si no se restablece el

funcionamiento correcto, comuniquese con la fabrica.

Encienda y apague el sensor. Si no se restablece el

funcionamiento correcto, comuniquese con la fabrica.

Cadigo | Descripcion | Accion correctiva
de falla

121  Falladel DAC  Encienday apague el sensor. Si no se restablece el
(convertidor  funcionamiento correcto, comuniquese con la fabrica.
de digital
a analdgico) 4

122  Falladel SPI1 Encienday apague el sensor. Si no se restablece el

funcionamiento correcto, comuniquese con la fabrica.

123  Falladel SPI2 Encienday apague el sensor. Si no se restablece el

funcionamiento correcto, comuniquese con la fabrica.

124 Falla del Los puntos de referencia analégicos estan demasiado
punto de cerca. La distancia minima es de 150 mm (6 pulg.)
referencia para analégicos y 290 mm (11.5 pulg.) para SIL.

Ajuste los puntos de referencia programados segin
sea necesario. (Solo anal6gico) Si no se restablece el
funcionamiento correcto, comuniquese con la fabrica.

125  Gircuito 1 Verifique que los imanes estén ubicados en el rango
Fuera de de medida esperado. Ajuste los puntos de referencia
rango programados segln sea necesario. (Solo analdgico)

Si no se restablece el funcionamiento correcto,
comuniquese con la fabrica.

126 Gircuito 2 Verifique que los imanes estén ubicados en el rango
Fuera de de medida esperado. Ajuste los puntos de referencia
rango programados segln sea necesario. (Solo analdgico)

Sino se restablece el funcionamiento correcto,
comuniquese con la fabrica.

127  Falla de Encienda y apague el sensor. Si no se restablece el
EEPROM 1 funcionamiento correcto, comuniquese con la fabrica.

128  Falladela Restablezca la CRC mediante el tablero LP. Si no se
CRC restablece el funcionamiento correcto, comuniquese

con la fabrica.

129  Fallade flash  Encienday apague el sensor. Si no se restablece el

funcionamiento correcto, comuniquese con la fébrica.

130  Errorinterno  Encienday apague el sensor. Si no se restablece el

funcionamiento correcto, comuniquese con la fabrica.

9. Interfaz de DDA

9.1 Finalizacidn y polarizacion de la linea de datos

La terminacion y polarizacion de las lineas de datos de RS-485 son de la
siguiente manera:

Polarizacion

Cada transmisor Serie LP utiliza transceptores RS-458/RS-422 a prueba de
fallas, con limite de velocidad de rotacién. No debe haber otros resistores de
polarizacion en los dispositivos de conexién (PLC, DCS, PC, convertidor).

Finalizacion

Cada transmisor Serie LP utiliza transceptores RS-458/RS-422 a prueba
de fallas, con limite de velocidad de rotacion. No se necesitan resistores
de finalizacion adicionales en los dispositivos de conexion (PLC, DCS,
PC, convertidor).

9.2 Parametros de comunicacion

La interfaz de comunicacion por dos cables y todas las transmisiones de
datos deben estar en semiduplex. Solo un dispositivo (ya sea el maestro
0 un solo transmisor) puede transmitir datos en un momento dado. Las
limitaciones de velocidad en BAUDIOS se indican a continuacion.

DDA:
(Referencia) Monitor:

4800 BAUDIOS 8N, 1
Velocidad de Baudios variable de RTU de DDA 8, E, 1




10. Entornos de hardware y software

El transmisor digital DDA opera en un entorno de software de DDA RS-485
intrinsecamente seguro y conectado en red. Este entorno es compatible

con hasta 8 transmisores multipunto en una linea de comunicacion. La red
requiere un bus de cuatro cables para brindar electricidad y comunicaciones
a cada transmisor ubicado en el drea peligrosa. Los transmisores estan
conectados en una configuracion de maltiples puntos (ver Figura 25).

La red RS-485 opera en un modo maestro/esclavo, donde el maestro
(computadora principal o controlador de red de tipo similar) interroga
a cada esclavo (transmisor DDA) para un tipo de dato especifico.

|
+24 Vdc |
power |
|
supply Ji 9 :
|
|
IS B.* ————+—  4-wire bus
o |—> Upto 8
& transmitters
RS-485 - Maximum stub (DDA interface)
PG, PLC, DCS Approved intrinsic
, Intrinsically
(3 required) safe area

|
|
|
|
|
|
|
safety barrier |
|
|
|
|
|
|
|
1

Fig. 3: Conexiones eléctricas tipicas - Sistema intrinsecamente seguro

11. Ejemplos de decodificador de comando de DDA
11.1 Formato de transmision de datos en serie
Ejemplo 1:

0 X X X X X X X X P 1

D1 bit Stop bit

Start bit Parity bit

D8 bit

Después de que los circuitos del decodificador de direccion de DDA reciben
la palabra de 11 bits, se realiza una verificacion de paridad par en el campo

General application
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(Cada esclavo tiene una direccion de hardware exclusiva que se emite a través
de la computadora principal para activar un transmisor particular. Ademas,

el hardware de DDA es compatible con un decodificador de comandos que
admite hasta 128 comandos diferentes. La computadora principal interroga

a un transmisor para obtener datos mediante el envio de un byte de direccion,
seguido inmediatamente de un byte de comando. El transmisor abordado

se “despertard”, se identificara mediante la transmision de un eco de su
direccion local seguido del comando recibido, y luego realizara la accion
solicitada. Después de completar la accion solicitada, los datos (si hubiera
alguno) volverdn a transmitirse a la computadora principal en la red RS-485.
Consulte la Seccion “Ejemplos de decodificador de comando de DDA” en la
pagina 43 para obtener mas informacion.

T I

de datos de 8 bits. Si se encuentra un error de paridad, la palabra se ignora
y los circuitos del decodificador se restablecen para la siguiente transmision.
Si la verificacion de paridad es correcta, los circuitos del decodificador
verifican si hay un byte de direccién valido. Los circuitos del decodificador
de direccion usan el bit “D8” para diferenciar los bytes de direccion de los
bytes de comando. Por definicion, los bytes de direccion son aquellos con el
bit més significativo “D8” configurado en uno. Los valores vélidos de bytes
de direccion incluyen “C0” hex y “FD” hex (192 a 253 decimal). Los valores
de byte de direccion de 80 hex a “BF” hex se reservan para uso futuro, los
valores de byte de direccion “FE” y “FF” hex se reservan para funciones

de prueba. (ver ejemplo 2).
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11.2 Byte de direccion

Ejemplo 2:
X X X X X X X 1

D8 bit = 1
(8-bit word - shown as D1 bit)

Si el byte de direccion recibido coincide con la direccion de DDA local, se
activan los circuitos de suministro de electricidad de DDA. Si se encontrd
un byte de direccion valido, los circuitos del decodificador verifican si la
siguiente palabra recibida es un byte de comando. Los valores validos de
bytes de comando incluyen “00” hex y “7F” hex (0 a 127 decimal). Ademas,
todos los valores de byte de datos estan limitados a “00” hex y “7F” hex
(ver Ejemplo 3).

11.3 Byte de comando (y bytes de datos)

Ejemplo 2:
X X X X X X X 0

D8 bit =1
(8-bit word - shown as D1 bit)

Una vez mas, se realiza una verificacion de paridad par sobre el byte de
comando. Si la verificacion de paridad es correcta, la palabra de datos de
ocho bits se acopla a un bafer de comando. El software de DDA lee este bifer
para determinar qué comando ejecutar. Si falla la verificacion de paridad,

se rechaza el byte de comando y el comando antiguo (de la secuencia de
interrogacion previa) quedara en el bafer de comando. El hardware de DDA
no puede determinar si el comando actual ha sido rechazado. Para verificar
si el comando correcto fue recibido, la computadora principal debe entonces
leer el eco del byte de direccion y del byte de comando enviados por el
transmisor DDA. Esta es la tnica forma garantizada de determinar que tanto
el byte de direccion como el byte de comando se recibieron correctamente.

Este método también garantiza una verificacion adecuada, incluso si la
verificacion de paridad no logra detectar un error de datos de bits miltiples
en el byte de direccion o en el byte de comando. Si la computadora principal
determina que el byte de direccion o el byte de comando se corrompieron,
debe aguardar el tiempo de espera adecuado e ignorar el mensaje recibido
del transmisor DDA que se interrogd indebidamente. El tiempo de espera
varia seguin la duracion del comando de DDA seleccionado.
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12. Protocolo de comunicacion de
DDA/computadora principal

El protocolo de comunicacion de DDA/computadora principal consta de dos
partes: la secuencia de interrogacion generada por la computadora principal
y la respuesta de datos generada por el transmisor DDA interrogado. La
secuencia de interrogacion de la computadora principal esta compuesta por
un byte de direccion seguido inmediatamente por un byte de comando

(ver Ejemplo 4).

12.1 Comunicacion con DDA/anfitrion

Ejemplo 4:

<address byte><command byte>

00 Hex to 7F Hex (0 to 127 decimal)

C0 Hex to FD Hex (192 to 253 decimal)

El retraso maximo entre el byte de direccién y el byte de comando es de

5 milisegundos. El transmisor DDA no recibird el nuevo byte de comando si
se supera este periodo de retraso (y el antiguo byte de comando quedard en
el bufer de comando). Consulte la seccion anterior para obtener informacion
adicional sobre la verificacion de bytes de direccion/comando. Ejemplo de
una secuencia de interrogacion para acceder a un transmisor programado
para la direccion “FO” hex (ver ejemplo 5).

La respuesta del transmisor consta de varios componentes. Después de
que se interrogé un transmisor, el transmisor responde primero mediante
la transmision de su propia direccion local y el comando que se recibi6 de
la computadora principal. Esta retransmision de la direccion del transmisor
y el comando recibido tiene dos propésitos. El primero es una simple
identificacion de que el transmisor correcto recibi6 el comando correcto

y esté actualmente activo. El segundo proposito es restablecer los circuitos
del decodificador de direccion/comando de DDA para la siguiente secuencia
de interrogacion.

12.2 Secuencia de datos de interrogacion

Ejemplo 5:
<F0><0A>

Command 0A Hex (10 decimal)

Address FO Hex (240 decimal)

Nota:

Si el transmisor DDA no responde a la primera interrogacion de la
computadora principal, el decodificador de direccion/comando se dejard

en un estado intermedio. Si esto ocurre, la computadora principal debera
volver a interrogar al transmisor respectivo para restablecer los circuitos
del decodificador de direccion/comando y luego interrogar nuevamente al
transmisor respectivo para realizar una nueva medicion del transmisor. Esta
funcion de hardware debe tenerse en cuenta al escribir controladores de
comunicacion de software para acceder a los datos del transmisor DDA.




Después de que el transmisor DDA retransmite su direccion local y recibe el
comando, realiza la medicidn solicitada segin lo define el comando recibido.
Después de completar la medicidn solicitada, los datos para esa medicion
se transmitiran a la computadora principal en un formato predefinido,
incluyendo ciertos caracteres de control. El formato de datos transmitidos
de DDA comienza con un cardcter “STX” “start of text (comienzo de texto)”
(STX = 02 hex). El conjunto de caracteres “STX” ird seguido por los datos
solicitados y terminara con un conjunto de caracteres “ETX” de “end of text”
(final de texto) (ETX = 03 hex). Ciertos comandos permiten que multiples
campos de datos se transmitan dentro de una secuencia de datos
transmitida. Para estas transmisiones de datos, cada campo de datos se
separa con un caracter de dos puntos . ASCII (: = 3A hex),

(ver Ejemplos 6y 7).

Transmision de datos de campo individual
Ejemplo 6:
<STX><dddd.ddd><ETX>

Transmision de datos de campos miiltiples
Ejemplo 7:
<STX><dddd.ddd:dddd.ddd:dddd.ddd><ETX>

Todos los datos transmitidos constan de caracteres de 7-bits ASCII limitados
a valores hex entre “00” hex y “7TF” hex (es decir, bits de datos D8 = 0).

Después de que un transmisor DDA completa la transmision de datos, la
computadora principal debe esperar 50 milisegundos antes de poder realizar
otra interrogacion. El retraso es necesario para permitir que el transmisor
interrogado anteriormente entre en modo reposo y libere las lineas de
comunicacion de la red.

Todos los comandos de control de DDA admiten una funcion de célculo

de suma de comprobacion, deteccion de error de datos (DED, por sus

siglas en inglés), que permite que la computadora principal (maestra)
verifique la integridad de los datos transmitidos. El valor real de la suma de
comprobacion que se transmite es el complemento (complemento de 2) del
valor calculado. El esquema de suma de comprobacion se basa en la suma
total de 16 bits de los datos hex dentro del bloque transmitido (incluidos los
conjuntos de caracteres “STX” y “ETX”) sin importar el desbordamiento. El
resultado de dos bytes del proceso de adicion luego se complementa y anexa
al bloque de datos transmitido.

Este proceso de complementacion hace que la comparacion de la suma

de comprobacion sea mas eficiente ya que el resultado de la suma de
comprobacion afiadido a su complemento siempre dard como resultado
cero en transmisiones de datos incorruptas. Los datos de la suma de
comprobacion (bytes de dos hex) pueden oscilar entre “0000” hex y “FFFF”
hex. Dado que la red de comunicacion solo permite valores de datos
transmitidos entre “00” y “7F” hex, se necesita un procesamiento

especial en el valor de la suma de comprobacion de hex antes de que

se pueda transmitir.

Este valor de hex de dos bytes debe convertirse primero a caracteres ASCII
numéricos antes de la transmision. Por ejemplo, un valor de suma de
comprobacion de “FFFF” hex deberia transmitirse como ASCII 65535. Luego,
la computadora principal tendria que convertir ASCII 65535 a hex FFFF

y realizar su propio céalculo de suma de comprobacion y comparacion de los
datos recibidos del transmisor DDA. Se muestra un ejemplo (ver Ejemplo

8) de una transmision de datos de campo individual que incluye datos de la
suma de comprobacion y un ejemplo de célculo de suma de comprobacion.
Célculo de suma de comprobacion
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Ejemplo 8:
<STX><dddd.ddd><ETX><cceee>

Append checksum value

Nota:

El valor de la suma de comprobacion anexado constara siempre de cinco
caracteres decimales (ASCII) entre 00000 y 65535. La funcion
de suma de comprobacion se puede activar o desactivar.

Mensaje transmitido desde el transmisor DDA (comando 12 hex):
<STX><265.322.109.456><ETX>64760

Caracter de hex equivalente del registro de datos transmitido que incluye
caracteres <STX> y <ETX>:
02, 32, 36, 35, 2E, 33, 32, 32, 3A, 31, 30, 39, 2E, 34, 35, 36, 03

Suma total de datos hex de dos bytes: 0308 Hex
Complemento de dos: FCF8 Hex
Convertir a ASCII decimal: 64760

Para verificar los datos transmitidos desde el transmisor DDA, realice la
suma total hex de dos bytes sobre el registro de datos (incluidos “<STX>”

y “<ETX>") que se muestra en (ejemplo 8). En este ejemplo el resultado es
0308 hex. Luego, vuelva a convertir el valor de suma de comprobacion ASCII
decimal a hexadecimal (por ejemplo, 64760 a FCF8 Hex). Afiada el valor de la
suma total hex al valor de la suma de comprobacion hex y el resultado sera
cero (ignore el desborde) para datos incorruptos. 0308 Hex + FCF8 Hex =
0000 Hex.

Nota:

La verificacion de error mediante Verificacion de redundancia ciclica

(CRC, por sus siglas en inglés) se ofrecerd mas adelante. Se definird un
interruptor de comando que permitird la transmision de datos de DDA con
verificacion de error de CRC en lugar de verificacion de error mediante suma
de comprobacion. Los calculos de la suma de comprobacion emplearan el
polinomio definido por CRC-CCITT con un resultado de CRC de 16 bits. Este
valor de CRC de 16 bits se anexard a cada mensaje transmitido. Dado que

la red de comunicacion solo permite valores de datos transmitidos entre
00y 7F hex, se necesita un procesamiento especial en el valor de la CRC de
hex de 16 bits antes de que se pueda transmitir. Este valor de hex de 16 bits
(2 bytes) debe convertirse primero a caracteres ASCII numéricos antes de la
transmision. Por ejemplo, un valor de suma de comprobacion de “FFFF” hex
deberia transmitirse como ASCII 65535.

[ 111
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12.3 Consideracidn de protocolo/tiempo de red

La red DDA tiene varias restricciones de tiempo que deben considerarse al
disefiar y codificar los controladores de comunicacion. La red DDA respeta

el estdndar RS-485 que define una interfaz de comunicacion multipunto que
emplea controladores y receptores diferenciales que funcionan en modo semi
duplex. Al usar la configuracion estandar RS-485, el controlador y el receptor
de cada dispositivo se conectan mediante un cable (ver Figura 4).

Se debe desactivar el controlador de cada dispositivo de la red (impedancia
alta) salvo cuando el dispositivo esta preparado para transmitir datos. Para
evitar que los dispositivos transmitan datos al mismo tiempo, se selecciona
un dispositivo como principal (o maestro). En una red DDA, la computadora
principal (u otra interfaz de comunicacion) es el maestro, y controla los
tiempos de comunicacion y el protocolo. Los transmisores DDA actlan como
dispositivos esclavos, transmitiendo datos solo cuando el dispositivo de la
computadora principal lo solicita. En este caso, la computadora principal
activa su controlador y transmite la secuencia de interrogacion
‘Direccion/Gomando’.

Después de que se transmitié completamente la Direccion/Comando, el
dispositivo principal desactiva su controlador para permitir la recepcion

de los datos desde el transmisor DDA. El transmisor con la direccion
coincidente se activa, activa su controlador y transmite el eco de la
Direccion/Comando seguido de los datos solicitados.

Luego, el transmisor desactiva su controlador y vuelve al modo de reposo.
Dado que todos los dispositivos operan de forma independiente, se imponen
ciertas restricciones de tiempo sobre el protocolo, para evitar que multiples
dispositivos transmitan datos simultdneamente.

Las secuencias de tiempo del protocolo de red (secuencias de interrogacion)
se muestran en (Figura 5). La representacion en linea de tiempo de la
secuencia de transmision de datos también proporciona informacion sobre el
control de la computadora principal sobre la tarjeta de comunicacion RS-485
e ilustra el control del controlador activado a través de la linea de control

de RTS.

Nota:

Muchas tarjetas de comunicacion (controladores de linea) disponibles para
usar con el dispositivo de computadora principal emplean una entrada de
linea de control especial para controlar la activacion y desactivacion del
controlador RS-485. Generalmente, esta entrada estd conectada a las lineas
de control del puerto de comunicacion RTS o DTR de la computadora.
Luego, la computadora puede controlar el estado del controlador al
intercambiar las lineas de sefial RTS o DTR a través del control de software.
Un ejemplo de este método de control se muestra en la figura 5. Se usan
otros métodos de control segin el fabricante del equipo.
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Los siguientes pasos proporcionan un ejemplo de secuencia
de interrogacion:

1. El comienzo de la secuencia empieza cuando el dispositivo principal activa
su controlador RS-485 para transmitir los bytes de Direccion/Comando
(consultar linea de tiempo ‘TO’ en la Figura 5).

2. Después de haber habilitado el controlador, el dispositivo principal ejecuta
un ligero retraso ‘T1’. En este ejemplo, el dispositivo principal activa el
controlador al elevar la linea de control de RTS de la computadora al estado
activo (activado). Esto no suele tomar mas de 1 milisegundo. Si las lineas
de comunicacién son extremadamente largas, puede necesitarse tiempo
adicional debido a la capacitancia adicional de los cables.

3. Posteriormente, el dispositivo principal transmite el byte de direccion
seguido inmediatamente por el byte de comando. Para las velocidades de
transmision de 4800 Baudios, el tiempo para transmitir un byte (tamafio
de palabra de 11 bits) se fija en 2.3 milisegundos. Luego, los retrasos
de tiempo T2’y ‘T4’ se fijan en 2.3 milisegundos. El retraso de tiempo
‘T3’ es el tiempo de transmision entre bytes. Normalmente, este es al
menos un tiempo de un bit (0.21 milisegundos a 4800 baudios) que
es controlado por el hardware de comunicacion de la computadora.

En ocasiones, la sobrecarga de software puede extender este retraso.
El retraso maximo permitido para el periodo ‘T3’ es de 5 milisegundos.
Luego, el retraso maximo total para los periodos ‘T2, T3, T4’ es de

9.6 milisegundos.

4. Después de que el dispositivo principal transmite los bytes
de direccion y de comando, el dispositivo principal deshabilita el
controlador para permitir la transmision del eco de direccion/comando



y los datos solicitados. Antes de desactivar el controlador, el software debe
garantizar que el byte de comando se haya transmitido completamente. Esto
se puede hacer mediante la observacion de las marcas de control desde el
‘UART del puerto de comunicacion, tales como el registro de transmision
vacio (TRE, por sus siglas en inglés) y el registro de espera de transmision
vacio (si el UART tiene doble bufer). También se pueden usar métodos de
retraso de software basados en tiempos méaximos de transmision de caracter
para velocidades de 4800 baudios, pero son menos confiables. Una vez que
se verificd que el byte de comando ‘0’ se transmitio completamente, se debe
agregar un retraso antes de desactivar el controlador.

Este retraso ‘TS garantizara que los datos se hayan propagado en el cableado
de la red antes de que el controlador entre en estado de alta impedancia
(desactivado). Un periodo de retraso de ‘T5’ = 1 milisegundo es adecuado
para la mayoria de los tendidos de cable largos. El retraso méximo permitido
para ‘T5’ se basa en el hecho de que el periodo de tiempo ‘T6’ esta fijado en
el hardware de DDA en 22 (+/-2) milisegundos. El controlador del dispositivo
principal debe estar desactivado mucho antes (al menos 5 milisegundos)

de que el transmisor DDA active su controlador y comience la transmision
del eco de direccion/comando. Si asumimos un retraso maximo de

5 milisegundos para el periodo ‘T3’ y 2.3 milisegundos para ‘T4, y que el
controlador del dispositivo principal debe estar desactivado 5 milisegundos
antes de que el transmisor comience a transmitir datos, el retraso maximo
para ‘TS’ entonces es de 7.7 milisegundos.

Nota:

Si ‘T3’ es menos que 5 milisegundos, entonces el retraso maximo para ‘T5’
puede extenderse por una diferencia de (5 milisegundos - T3 real).

El transmisor comenzara a transmitir el eco de Direccion/Comando en
22 (+/- 2) milisegundos después de que se reciba el byte de direccion
desde la computadora principal. Esto se define como periodo ‘T6’

y lo fija el hardware de DDA. Dada una velocidad de 4800 baudios,

el eco de direccion se transmite en 2.3 milisegundos (periodo ‘T7’).

El periodo de retraso entre bytes ‘T8’ para el transmisor DDA se fija en
0.1 milisegundos y el eco de comando se transmite en 2.3 milisegundos
(periodo ‘T9").

EI “T10’ es el periodo de tiempo necesario para que los componentes
electronicos de DDA lleven a cabo el comando solicitado. Es un retraso
variable segtin el comando solicitado. El tiempo de respuesta tipico

del transmisor para cada comando aparece listado en la seccion

“11.4 Definiciones de comando de DDA’

El “T11’ es el periodo de tiempo necesario para que los componentes
electrénicos de DDA transmitan los datos requeridos para el comando
solicitado. Es un retraso variable segn el comando solicitado. El tiempo
tipico de la transmision de datos para cada comando aparece listado en
la seccion “11.4 Definiciones de comando de DDA’.

Después de que el transmisor haya finalizado la transmision de datos
para el comando solicitado, deshabilitara el controlador y regresard al
modo inactivo. Los componentes electronicos del transmisor requieren
50 milisegundos para pasar del modo activo al inactivo. No se puede
interrogar a otro transmisor (o al mismo transmisor) hasta que haya
pasado el periodo de tiempo ‘T12’ = 50 milisegundos.
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Repita la secuencia para el siguiente transmisor. Las secuencias también
proporcionan informacién acerca del control de la computadora principal
sobre la tarjeta de comunicacion RS-485 e ilustran el control activado
por el controlador a través de la linea de control de RTS.

Otras consideraciones sobre el protocolo

1. Los datos ASCII transmitidos desde el transmisor DDA pueden contener
cddigos de error ‘Exxx’. Todos los codigos de error de DDA estan
precedidos por ASCII ‘E’ (45 hex, 69 decimal). Los controladores de la
interfaz de comunicacion deben analizar y manipular los cédigos de error
de DDA adecuadamente; de lo contrario, podrian producirse errores de
procesamiento de datos. Para obtener informacion adicional sobre los
c6digos de error de DDA, (ver la pagina 54).

2. Utilice la funci6n de deteccion de error de datos para verificar la
integridad de los datos transmitidos desde el transmisor.
3. Ciertas tarjetas de comunicacion RS-485 y (tarjetas de conversion

de RS-232 a RS-485) permiten el control del receptor por parte del
usuario. Esta funcion debe tenerse en cuenta al elaborar controladores
de comunicacion. Debido a las conexiones de cables de lazo cerrado
(loopback) RS-485 semiduplex, todos los datos transmitidos por

el dispositivo de la computadora principal se reenvian ‘en eco’ a las
entradas del receptor. Si se activa la funcion de receptor, los datos
transmitidos por el dispositivo principal junto con los datos transmitidos
por DDA serdn recibidos en el bufer de recepcion de la computadora.
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13. Definiciones de comando de DDA
13.1 Comandos de control especiales
Comando 00 Hex (0 Dec) - Comando desactivar transmisor

Este comando se puede usar para desactivar un transmisor activo (forzar

el transmisor para que vuelva al modo reposo). Este comando no necesita

estar precedido por un byte de direccion y solo puede emitirse cuando los
transmisores de DDA no estén transmitiendo datos. Este comando ‘desactivado’
generalmente se usa con otros comandos que podrian dejar al transmisor en
modo activo, por ejemplo, ciertos comandos de transferencia de memoria,
comandos de modo de prueba, etc.

Nota:

Durante el funcionamiento en modo normal, un transmisor DDA retomara
el modo reposo si cualquier otro dispositivo transmite datos en la red.
Esta es una caracteristica de seguridad agregada al firmware para evitar
el choque de datos en la red.

Comando 01 Hex (1 Dec): Comando de identificacion de mddulo
Formato de datos: <STX><DDA><ETX><cccece>
» Registro de longitud fija que contiene 3 caracteres ASCIl “<DDA>”
» Suma de comprobacion de cinco (5) caracteres anexada después del
conjunto de caracteres “<ETX>"
Comando 02 Hex (2 Dec): Cambiar direccion
Formato de datos: <SOH><ddd><EOT>
 Registro de longitud fija con tres (3) caracteres
» El campo de datos es la nueva direccion
» El campo de rango es la nueva direccion
 Elrango de datos es de 192 a 253
e ‘<SOH>’ es ASCII 01 Hex
e ‘<EOT>’ es ASCII 04 Hex
e Ladireccion predeterminada es ‘192’

Comando 03 Hex - Comando Hex 09 - No definido
13.2 Comandos de nivel

Comando OA Hex (10 Dec):  Nivel de salida 1 (producto) con resolucion
de 0.1 pulgadas (con suma de comprobacion)

Formato de datos: <STX><dddd.d><ETX><ccecee>

 Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda del carécter decimal

* Fijo en un (1) carécter a la derecha del caracter decimal

» Suma de comprobacion de cinco (5) caracteres anexada al conjunto
de caracteres ‘<<ETX>>’

Nota:

<cceee> Los caracteres de suma de comprobacion solo se anexan si la
funcion de deteccion de error de datos (DED, por sus siglas en inglés)
estd activada.

Comando 0B Hex (11 Dec):  Nivel de salida 1 (producto) con resolucion de
0.01 pulgadas (con suma de comprobacion)

Formato de datos: <STX><dddd.dd><ETX><cccce>

 Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda del carécter decimal
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* Fijo en dos (2) caracteres a la derecha del carécter decimal
» Suma de comprobacion de cinco (5) caracteres anexada al conjunto
de caracteres ‘<<ETX>>’

Comando OC Hex (12 Dec):  Nivel de salida 1 (producto) con resolucion de
0.001 pulgadas (con suma de comprobacion)

Formato de datos: <STX><dddd.ddd><ETX><cccee>
* Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda del caréacter decimal
* Fijo en tres (3) caracteres a la derecha del cardcter decimal
e Suma de comprobacion de cinco (5) caracteres después del conjunto de
caracteres ‘<<ETX>>’

Los caracteres de datos pueden incluir lo que sigue:

e Qa9

* (-) signo menos

* (.) punto decimal

» (E) ASCII 45 Hex antecede a todos los codigos de error

* (:) ASCII 3A Hex se utiliza como separador de campos de datos para
multiples transmisiones de campos de datos

 (espacio) ASCII 20 Hex caracter de espacio

Comando 0D Hex (13 Dec): Nivel de salida 2 (interfaz) a una resolucion de
0.1 pulgadas (con suma de comprobacicn)
Formato de datos: Igual que Comando 0A
Comando OE Hex (14 Dec): Nivel de salida 2 (interfaz) a una resolucion de
0.01 pulgadas (con suma de comprobacion)
Formato de datos: Igual que Comando 0B
Comando OF Hex (15 Dec): Nivel de salida 2 (interfaz) a una resolucion de
0.001 pulgadas (con suma de comprobacicn)
Formato de datos: Igual que Comando 0C
Comando 10 Hex (16 Dec): Nivel de salida 1 (producto) y nivel de
interfaz 2 a una resolucion de 0.1 pulgadas
(con suma de comprobacion)

Formato de datos: <STX><dddd.d:dddd.d><ETX><ccecee>

* Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda de cada caracter decimal en cada campo de datos

* Fijoenun (1) carécter a la derecha de cada caracter decimal en cada
campo de datos

e Campos de datos de nivel 1, nivel 2 separados por cardcter de dos
puntos (:) ASCII

» Suma de comprobacion de cinco (5) caracteres anexada al conjunto de
caracteres ‘<<ETX>>’

Comando 11 Hex (17 Dec): Nivel 1 (producto) y nivel 2
(interfaz) de salida a una resolucion de 0.01 pulgadas
(con suma de comprobacion)
Formato de datos: <STX><dddd.dd:dddd.dd><ETX><cccee>

* Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda de cada caracter decimal en cada campo de datos

* Fijo en dos (2) caracteres a la derecha de cada cardcter decimal en cada
campo de datos.

e Campos de datos de nivel 1, nivel 2 separados por caracter de dos
puntos (:) ASCII

» Suma de comprobacion de cinco (5) caracteres anexada al conjunto de
caracteres ‘<<ETX>>’

Comando 12 hex (18 Dec): Nivel 1 (producto) y nivel 2
(interfaz) de salida a una resolucion de 0.001 pulgadas
(con suma de comprobacion)



Formato de datos: <STX><dddd.ddd:dddd.ddd><ETX><cccee>

 Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda de cada caracter decimal en cada campo de datos

 Fijo en tres (3) caracteres a la derecha de cada caracter decimal en cada
campo de datos

e Campos de datos de nivel 1, nivel 2 separados por cardcter de dos
puntos (:) ASCII

e Suma de comprobacion de cinco (5) caracteres anexada al conjunto de
caracteres ‘<<ETX>>’

Comando 13 Hex - Comando 18 Hex - No definido
13.3 Comandos de temperatura

Comando 19 Hex (25 Dec):  temperatura promedio a una resolucion de

1.0 °F (con suma de comprobacidon)

Formato de datos: <STX><dddd><ETX><cceee>

 Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres

» Suma de comprobacion de cinco (5) caracteres anexada al conjunto de
caracteres ‘<<ETX>>’

Nota:

La temperatura promedio es la lectura de temperatura promedio de todos
los TD sumergidos en aproximadamente 1.5 pulgadas del producto.

Comando 1A Hex (26 Dec):  Temperatura promedio a una resolucion de
0.2 °F (con suma de comprobacion)

Formato de datos: <STX><dddd.d><ETX><ccecee>

* Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda del carécter decimal
* Fijo en un (1) carécter a la derecha del caracter decimal
e Suma de comprobacion de cinco (5) caracteres anexada al conjunto de
caracteres ‘<<ETX>>’
Comando 1B Hex (27 Dec): Temperatura promedio a una resolucion de
0.02 °F (con suma de comprobacion)
Formato de datos: <STX><dddd.dd><ETX><cccee>

* Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda del carécter decimal
* Fijo en dos (2) caracteres a la derecha del carédcter decimal

Suma de comprobacion de cinco (5) caracteres anexada al conjunto de
caracteres ‘<<ETX>>’

Comando 1C Hex (28 Dec):
Temperatura TD individual a una resolucion de 1.0 °F (con suma
de comprobacion)

Formato de datos:
<STX><dddd:dddd:dddd:dddd:dddd><ETX><cccee>

» Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres en cada
campo de datos

* (antidad variable de campos de datos (hasta 5) separados por caracteres de
dos puntos (:) ASCII. La cantidad de campos de datos se basa en la cantidad
de TD programados en la memoria DDA del transmisor

e El primer campo de datos es siempre TD n.° 1, el segundo campo de
datos es TD n.° 2, etc.

e Suma de comprobacion de cinco (5) caracteres anexada al conjunto de
caracteres ‘<<ETX>>’

Comando 1D Hex (29 Dec):
Temperatura TD individual a una resolucion de 0.2 °F (con suma
de comprobacion)

Formato de datos:
<STX><dddd.d:dddd.d:dddd.d:dddd.d:dddd.d><ETX><ccece>
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* Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda del cardcter decimal en cada campo de datos

* Fijo en un (1) cardcter a la derecha de cada caréacter decimal en cada
campo de datos

* (antidad variable de campos de datos (hasta 5) separados por caracteres de
dos puntos (:) ASCII. La cantidad de campos de datos se basa en la cantidad
de TD programados en la memoria DDA del transmisor

 El primer campo de datos es siempre TD n.° 1, el segundo campo de
datos es TD n.° 2,... etc.

» Suma de comprobacion de cinco (5) caracteres anexada al conjunto de
caracteres ‘<<ETX>>’

Comando 1E Hex (30 Dec):
Temperatura TD individual a una resolucion de 0.02 °F (con suma
de comprobacion)

Formato de datos:
<STX><dddd.dd-dddd.dd:dddd.dd-dddd.dd:dddd.dd><ETX><cceee>

* Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda del cardcter decimal en cada campo de datos

* Fijo en dos (2) caracteres a la derecha de cada cardcter decimal en cada
campo de datos

* (Cantidad variable de campos de datos (hasta 5) separados por caracteres
de dos puntos (:) ASCII. La cantidad de campos de datos se basa en la
cantidad de TD programados en la memoria DDA del transmisor

 El primer campo de datos es siempre TD n.° 1, el segundo campo de
datos es TD n.° 2..., etc.

e Suma de comprobacion de cinco (5) caracteres anexada al conjunto de
caracteres ‘<<ETX>>’

Comando 1F Hex (31 Dec):
Temperatura TD individual y promedio a una resolucién de 1.0 °F
(con suma de comprobacion)

Formato de datos:
<STX><dddd:dddd.dddd:dddd:dddd:dddd><ETX><cccee>

* Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres en cada
campo de datos

* (antidad variable de campos de datos (hasta 6) separados por
caracteres de dos puntos (:) ASCII. La cantidad de campos de datos
se basa en la cantidad de TD programados en la memoria DDA del
transmisor (cantidad de TD + 1)

e El primer campo de datos es siempre el promedio entre los TD
sumergidos por al menos 1.5 pulgadas de producto.

 Elsegundo campo de datos es siempre TD n.° 1, el tercer campo de
datos es TD n.° 2, etc.

» Suma de comprobacidon de cinco (5) caracteres anexada al conjunto de
caracteres ‘<<ETX>>’

13.4 Comandos de salida miiltiple (nivel y temperatura)
Comando 28 Hex (40 Dec): Nivel 1 (producto) a una resolucién de
0.1 pulgada, y temperatura promedio a
una resolucion de 1.0 °F (con suma de

comprobacion)
<STX><dddd.d:dddd><ETX><cccee>

 Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda del cardcter decimal en el primer campo de datos

* Fijo en un (1) carécter a la derecha de cada caracter decimal en el primer
campo de datos

* Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres en el
segundo campo de datos

e Nivel 1, campos de datos de temperatura separados por caracter de dos
puntos (:) ASCII

» Suma de comprobacion de cinco (5) caracteres anexada al conjunto de
caracteres ‘<<ETX>>’

Formato de datos:
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13.4 Comandos de miiltiples salidas (continuacidn)
Comando 29 Hex (41 Dec):  Nivel 1 (producto) a una resolucion de
0.01 pulgada, y temperatura promedio
a una resolucién de 0.2 °F (con suma de
comprobacion)
<STX><dddd.dd:dddd.d><ETX><cceee>

Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda del cardcter decimal en el primer campo de datos

Fijo en dos (2) caracteres a la derecha del caracter decimal en el primer
campo de datos

Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda del caracter decimal en el segundo campo de datos

Fijo en un (1) caracter a la derecha de cada caracter decimal en el
segundo campo de datos

Nivel 1, campos de datos de temperatura separados por caracter de dos
puntos (:) ASCII

Suma de comprobacidn de cinco (5) caracteres anexada al conjunto de
caracteres ‘<<ETX>>’

Formato de datos:

Comando 2A Hex (42 Dec):  Nivel 1 (producto) a una resolucion de 0.001
pulgada, y temperatura promedio a una
resolucion de 0.02 °F (con suma

de comprobacion)

<STX><dddd.ddd:dddd.dd><ETX><cceee>

Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda del cardcter decimal en el primer campo de datos

Fijo en tres (3) caracteres a la derecha del caracter decimal en el primer
campo de datos

Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda del caracter decimal en el segundo campo de datos

Fijo en dos (2) caracteres a la derecha del caracter decimal en el
segundo campo de datos

Nivel 1, campos de datos de temperatura separados por caracter de dos
puntos (:) ASCII

Suma de comprobacidn de cinco (5) caracteres anexada al conjunto de
caracteres ‘<<ETX>>’

Formato de datos:

Comando 2B Hex (43 Dec):

Nivel 1 (producto), nivel 2 (interfaz) a una resolucion
de 0.1 pulgada, y temperatura promedio a una
resolucion de 1.0 °F (con suma de comprobacion)
<STX><dddd.d:dddd.d:dddd><ETX><cccee>

Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda del cardcter decimal en el primer campo de datos

Fijo en un (1) carécter a la derecha de cada carécter decimal en el primer
campo de datos

Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda del caracter decimal en el segundo campo de datos

Fijo en un (1) caracter a la derecha de cada caracter decimal en el
segundo campo de datos

Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres en el
tercer campo de datos

Campos de datos de temperatura de nivel 1, nivel 2 separados por
caracter de dos puntos (:) ASCII

Suma de comprobacion de cinco (5) caracteres anexada al conjunto de
caracteres ‘<<ETX>>’

Formato de datos:
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Comando 2C Hex (44 Dec):
Nivel 1 (producto), nivel 2 (interfaz) a una resolucion de
0.01 pulgada, y temperatura promedio a una resolucion
de 0.2 °F (con suma de comprobacion)

Formato de datos: <STX><dddd.dd:dddd.dd:dddd.d><ETX><cccee>

Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda del cardcter decimal en el primer campo de datos

Fijo en dos (2) caracteres a la derecha del caracter decimal en el primer
campo de datos

Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda del caracter decimal en el segundo campo de datos

Fijo en dos (2) caracteres a la derecha del caracter decimal en el
segundo campo de datos

Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda del caracter decimal en el tercer campo de datos

Fijo en un (1) caracter a la derecha del caracter decimal en el tercer
campo de datos

Campos de datos de temperatura de nivel 1, nivel 2 separados por
caracter de dos puntos (:) ASCII

Suma de comprobacion de cinco (5) caracteres anexada al conjunto de
caracteres ‘<<ETX>>’

Comando 2D Hex (45 Dec): Nivel 1 (producto), nivel 2 (interfaz) a una
resolucién de 0.001 pulgadas, y temperatura promedio a una resolucion de
0.02 °F (con suma de comprobacion)

Formato de datos: <STX><dddd.ddd:dddd.ddd:dddd.dd><ETX><ccece>

Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda del caracter decimal en el primer campo de datos

Fijo en tres (3) caracteres a la derecha del cardcter decimal en el primer
campo de datos

Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda del cardcter decimal en el segundo campo de datos

Fijo en tres (3) caracteres a la derecha del cardcter decimal en el
segundo campo de datos

Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda del caréacter decimal en el tercer campo de datos

Fijo en dos (2) caracteres a la derecha del caracter decimal en el tercer
campo de datos

Campos de datos de temperatura de nivel 1, nivel 2 separados por
caracter de dos puntos (:) ASCII

Suma de comprobacion de cinco (5) caracteres anexada al conjunto de
caracteres ‘<<ETX>>’

Comando 2E Hex - Comando 30 Hex - No definido
Comando 31 Hex - Comando 40 Hex - Reservado para uso de fabrica

13.5 Comandos de lectura de memoria de alto nivel
Comando 4B Hex (75 Dec):  Lea las variables de control de “cantidad de

flotadores y cantidad de TD”
<STX><d:d><ETX><cceee>

Registro de longitud fija con un (1) caracter en cada campo

El primer campo de datos es la cantidad de flotadores, el segundo
campo de datos es la cantidad de TD

Suma de comprobacion de cinco (5) caracteres anexada al conjunto de
caracteres ‘<<ETX>>’

Formato de datos:

Comando 4C Hex (76 Dec):
Formato de datos:

Leer variable de control “gradiente”
<STX><d.ddddd><ETX><cccee>

* Registro de longitud fija con siete (7) caracteres (incluido el punto decimal)
» Suma de comprobacion de cinco (5) caracteres anexada al conjunto de
caracteres ‘<<ETX>>’



Comando 4D Hex (77 Dec):  Leer datos de posicion cero del flotador
(flotadorn.° 1y n.°2)
Formato de datos: <STX><dddd.ddd:dddd.ddd><ETX><cccee>

Comando 4DHex (77 Dec): (continuacidn):

 Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda del caracter decimal en el primer campo de datos. Los datos
pueden incluir el caracter de signo negativo (-) de ASCII (2D Hex) en la
primera posicion de caracter

 Fijo en tres (3) caracteres a la derecha del caracter decimal en el primer
campo de datos

 Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda del caracter decimal en el segundo campo de datos. Los datos
pueden incluir el caracter de signo negativo (-) de ASCII (2D Hex) en la
primera posicion de caracter

 Fijo en tres (3) caracteres a la derecha del caracter decimal en el
segundo campo de datos

» (Campos de datos de flotador n.° 1, flotador n.° 2 separados por caracter
de dos puntos (:) ASCII

e Suma de comprobacion de cinco (5) caracteres anexada al conjunto de
caracteres ‘<<ETX>>’

Comando 4E Hex (78 Dec):
Leer datos de posicion de TD (TD 1 a 5)

Formato de datos:
<STX><dddd.d:dddd.d:dddd.d:dddd.d:dddd.d><ETX><ccece>

* Registro de longitud variable con uno (1) a cuatro (4) caracteres a la
izquierda del carécter decimal en cada campo de datos

* Fijo en un (1) cardcter a la derecha del caracter decimal en cada campo
de datos

* (antidad variable de campos de datos (hasta 5) separados por caracteres de
dos puntos (:) ASCII. La cantidad de campos de datos se basa en la variable de
control de “cantidad de TD”. (ver comando 4B Hex)

e El primer campo de datos es siempre DT n.° 1, el segundo campo es
siempre DT n.° 2..., etc.

e Suma de comprobacién de cinco (5) caracteres anexada al conjunto
de caracteres ‘<<ETX>>’

Nota:

Se hace referencia a los datos de posicion de TD desde la brida de
montaje de la carcasa del transmisor. TD n.° 1 es el TD mds préximo a la
punta del transmisor.

Comando 4F Hex (79 Dec):
Leer datos de niimero de serie de fabrica y ndmero de version
de software

Formato de datos:
<STX><ddddd....ddddd:Vd.ddd><ETX><cceee>

 Registro de longitud fija de 50 caracteres a la izquierda del caracter de dos
puntos y 6 caracteres a la derecha del caracter de dos puntos (57 total)

e Suma de comprobacion de cinco caracteres anexada después del
conjunto de caracteres “<ETX>”

Comando 50 Hex (80 Dec):
Leer cddigo de control de firmware n.° 1
Formato de datos:
<STX><d:d:d:d:d:d><ETX><cccee>
 Registro de longitud fija con un (1) carécter en cada campo de datos
e El primer campo de datos es la variable de control para el modo de
deteccion de error de datos (DED)
» El segundo campo de datos es la variable de control para el temporizador
de tiempo limite de comunicacion (CTT)
» El tercer campo de datos es la variable de control para las unidades de
datos de temperatura
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 El cuarto campo de datos es la variable de control para activar/desactivar
linealizacion

* El quinto campo de datos es la variable de control para el resultado del
nivel de volumen/merma

 El sexto campo de datos se reserva para uso futuro; el valor de salida
para este campo es “0” ASCII

* Ver comando de escritura (5A Hex) para la asignacion de valores de
campo

e Suma de comprobacidn de cinco (5) caracteres anexada al conjunto de
caracteres ‘<<ETX>>’

Comando 51 Hex (81 Dec): Leer cddigo de control de hardware n.° 1
Formato de datos: <STX><dddddd><ETX><cceece>

* Registro de longitud fija con seis (6) caracteres

e El cddigo de control de hardware controla varias funciones en el
hardware de los elementos electrénicos de DDA

 El codigo de control de hardware debe coincidir con el codigo de control
de hardware estampado en la etiqueta del transmisor; el cddigo de
control en la etiqueta esté precedido por “CC” (por ejemplo, CC001122)

» Suma de comprobacion de cinco (5) caracteres anexada al conjunto de
caracteres ‘<<ETX>>’

 Para obtener informacion adicional sobre el cddigo de control de
hardware, (vea la seccion 5, Guia rapida de puesta en servicio de
Modbus y DDA)

Comando 52 Hex (82 Dec): No definido
Comando 53 Hex (83 Dec): Reservado para uso de la fabrica

Comando 54 Hex (84 Dec): No definido

13.6 Comandos de escritura de memoria de alto nivel

Comando 55 Hex (85 Dec): Escriba las variables de control de “cantidad de
flotadores y cantidad de TD”

Comando emitido por el dispositivo principal (Parte 1)

Formato de datos: <addr><commands>

e “<addr>” es la direccion del transmisor DDA

e “<command>” es el comando 55 de DDA

 Una vez que el dispositivo principal transmitié los bytes de direccion y de
comando, el transmisor DDA respectivo se “despertara” y volvera a transmitir
(eco) la direccion local de DDAy el comando recibido. El transmisor DDA
permanecera activo, a la espera de que el dispositivo principal emita la
segunda parte del comando escritura de memoria. Si la segunda parte del
comando de escritura de memoria no se recibe en 1.0 segundos (ver nota
abajo), o si el comando no se recibe en el formato adecuado, el transmisor
DDA cancelara la secuencia de comando actual y volvera al modo reposo.

Nota:

La funcién de temporizador de tiempo limite se puede activar o desactivar.

Comando emitido por el dispositivo principal (Parte 2)

<SOH><d:d><EOT>

* Registro de longitud fija con dos (2) campos de datos

o “<S0H>" es ASCII 01 Hex

 El primer campo de datos contiene el valor de “cantidad de flotadores”
que se debe escribir en la variable de control “cantidad de flotadores”.
Esta variable se limita a un valor de 1 0 2 (ASCII)

 Elsegundo campo de datos contiene el valor “cantidad de TD” que se
debe escribir en la variable de control “cantidad de TD”. Esta variable se
limita a un valor entre 0y 5 (ASCII)

Formato de datos:
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* Dos puntos (:) de ASCII es el separador de campo de “cantidad de
flotadores/cantidad de TD”
e “<EOT>” es ASCII 04 Hex

Respuesta del transmisor DDA (secuencia de verificacion)
Formato de datos: <STX><d:d><ETX><ccecee>

 Registro de longitud fija con dos (2) campos de datos

e “<8TX>” is ASCII 02 Hex

* El primer campo de datos contiene el valor de “cantidad de flotadores”
que se debe escribir en la variable de control “cantidad de flotadores”.
Esta variable se limita a un valor de 1 0 2 (ASCII)

* El segundo campo de datos contiene el valor “cantidad de TD” que se
debe escribir en la variable de control “cantidad de TD”. Esta variable
se limita a un valor entre 0y 5 (ASCII)

e Dos puntos (:) de ASCII es el separador de campo de “cantidad de
flotadores/cantidad de TD”

e “<ETX>” es ASCII 03 Hex

e “<gecce>” es una suma de comprobacion de cinco (5) caracteres
anexada después del conjunto de caracteres “<ETX>”

Comando emitido por el dispositivo principal (Parte 3)
Formato de datos: <ENQ>

e “<ENQ>” es ASCII 05 Hex. Este conjunto de caracteres es enviado
por el dispositivo principal para iniciar el ciclo de escritura EEPROM.
Una vez que las ubicaciones de memoria de EEPROM se escribieron
correctamente, el transmisor DDA le respondera al dispositivo principal
con un conjunto de caracteres “ACK” para indicar que el ciclo de
escritura de memoria fue correcto, o con un caracter “NAK” para indicar
que el ciclo de escritura de memoria no fue correcto. Ver la respuesta
del transmisor DDA abajo

e El tiempo de escritura de EEPROM es 10 milisegundos por byte. El
transmisor DDA no transmitira la respuesta “ACK/NAK” hasta que se
hayan escrito y verificado los bytes de memoria o hasta que un error de
escritura de memoria haga que el transmisor DDA agote el tiempo limite.

Nota:

El tiempo de escritura de EEPROM es 10 milisegundos por byte. El
transmisor DDA no transmitira la respuesta ACK/NAK hasta que se hayan
escrito y verificado los bytes de memoria o hasta que un error de escritura
de memoria haga que el transmisor DDA agote tiempo limite.

Respuesta del transmisor DDA:
Formato de datos: <ACK>

e “<ACK>” es ASCII 06 Hex. Este conjunto de caracteres es enviado por el
transmisor DDA para confirmarle al dispositivo principal que el ciclo de
escritura de memoria de EEPROM se completé con éxito

Formato de datos: <NAK><Exxx><ETX><cccee>

e “<NAK>" es ASCII 15 Hex. Este conjunto de caracteres es enviado por el
transmisor DDA para confirmarle al dispositivo principal que el ciclo de
escritura de memoria de EEPROM no se complet6 con éxito

o “<Exxx>” es un codigo de error que define el error de escritura de
memoria que ocurrié durante el ciclo de escritura de EEPROM. “E” es
ASCII 45 Hex 'y “xxx”es el codigo de error numérico ASCII de 000 a
999. Para obtener informacidn adicional sobre los codigos de error de
DDA, (consulte la seccion 13.8).

o “<ETX>” es ASCII 03 Hex

e “<cecece>” es una suma de comprobacién de cinco (5) caracteres
anexada después del conjunto de caracteres “<ETX>”

* El valor puede oscilar entre 00000 y 65535.

Todos los comandos de escritura de memoria de alto nivel
respetan la secuencia de comunicacién segiin se describe
arriba, y tienen los siguientes seis componentes:
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1. Comando emitido por el dispositivo principal
(Parte 1): <address><command>

2. Respuesta del transmisor DDA: eco de <address><command>

3. Comando emitido por el dispositivo principal (Parte 2): datos que
se deben escribir (incluidos los caracteres de control necesarios)

4. Respuesta del transmisor DDA: secuencia de verificacion

5. Comando emitido por el dispositivo principal (Parte 3): <ENQ>

6. Respuesta del transmisor DDA: <ACK> o <NAK>

Las descripciones de otros comandos de escritura de memoria de alto
nivel incluiran solo el formato de datos para la Parte 2 de cada comando
emitido por el dispositivo principal.

Comando 56 Hex (86 Dec): Escribir variable de control “gradiente”
Formato de datos: <SOH><d.ddddd><EOT>

¢ Registro de longitud fija con un campo de datos

e “<SOH>" es ASCII 01 Hex

¢ Lalongitud fija del campo de datos contiene el valor de “gradiente” que

se debe escribir en la variable de control “gradiente”. Esta variable se
limita a un valor entre 7.00000 y 9.99999 (ASCII)

e “<EOT>” es ASCII 04 Hex
Comando 57 Hex (87 Dec): Escribir datos de posicion cero
(flotadorn.° 1y n.°2)

Formato de datos: <SOH><c:dddd.ddd><EOT>

* Registro de longitud variable con dos (2) campos de datos

 El primer campo de datos contiene un caracter que controla a qué
ubicacion de memoria de posicion cero se escribe (por ejemplo,
flotador n.° 1 o flotador n.° 2). Este cardcter de control se limita a un
valor de 1 0 2 (ASCII)

» El segundo campo de datos contiene el valor de datos de “posicion cero’
que se debe escribir en la ubicacion de memoria de “posicion cero”.
Este es un campo de datos de longitud variable con uno (1) a cuatro (4)
caracteres a la izquierda del caracter decimal y fijo en tres (3) caracteres
a la derecha del caracter decimal. Los datos pueden incluir el caracter de
signo negativo (-) de ASCII (2D Hex) en la primera posicion. Los datos
de posicion cero se limitan a un valor entre -999.999 y 9999.999 (ASCII)

e “<EQT>” es ASCII 04 Hex

Nota:

4

Se hace referencia a los datos de posicion cero desde la brida de montaje
de la carcasa del transmisor.
Comando 58 Hex (88 Dec):

Escribir datos de posicion cero del flotador
(flotador n.° 1 0 n.° 2) usando el modo de
calibracion de DDA.
<SOH><c.dddd.ddd><EOT>

» Registro de longitud variable con dos (2) campos de datos

e El primer campo de datos contiene un caréacter que controla a qué
ubicacion de memoria de posicion cero se escribe (por ejemplo,
flotador n.° 1 o flotador n.° 2). Este caracter de control se limita a un
valor de 1 0 2 (ASCII)

¢ El segundo campo de datos contiene el valor de datos “posicion del
flotador actual” que se debe usar para calcular el valor de “posicion
cero” que se debe escribir en la ubicacion de memoria de “posicion
cero”. Este es un campo de datos de longitud variable con uno (1)
a cuatro (4) caracteres a la izquierda del caracter decimal y fijo en tres
(3) caracteres a la derecha del caréacter decimal. Los datos pueden
incluir el caracter de signo negativo (-) de ASCII (2D Hex) en la primera
posicion. Los datos de “posicion del flotador actual” se limitan a un
valor entre -999.999 y 9999.999 (ASCII)

* “<EOT>” es ASCII 04 Hex

Formato de datos:



Comando 59 Hex (89 Dec):
Formato de datos:

Comando 5A Hex (90 Dec):
Formato de datos:

Comando 5B Hex (91 Dec):
Formato de datos:

Escribir datos de posicion de TD (DT1-5).
<SOH><c:dddd.d><EOT

Registro de longitud variable con dos (2) campos de datos

El primer campo de datos contiene un caracter que controla en qué
“posicion de TD” se escribe la ubicacion de memoria (por ejemplo,
posicion de TDn.°1,2,3,4 0 5).

Este cardcter de control se limita a un valor entre 1y 5 (ASCII)

El segundo campo de datos contiene el valor de datos de “posicion de
TD” que se debe escribir en la ubicacion de memoria de “posicion de
TD” respectiva. Este es un campo de datos de longitud variable con uno
(1) a cuatro (4) caracteres a la izquierda del cardcter decimal y fijo en un
(1) cardcter a la derecha del cardcter decimal. Los datos de posicion de
TD se limitan a un valor entre 0.0 y 9999.9 (ASCII)

“<EOT>” es ASCII 04 Hex

Escribir cédigo de control de firmware n.° 1
<SOH><d:d:d:d:d:d><E0T>

Registro de longitud fija con un caracter en cada campo de datos
“<SOH>" es ASCII 01 Hex

El primer campo de datos es la variable de control para la funcion de
deteccion de error de datos (DED, por sus siglas en inglés). Esta variable
puede tener un valor de 0, 1 0 2. Un valor de 0 habilita la funcién de DED
mediante un calculo de suma de comprobacion de 16 bits. Un valor de

1 activa la funcién de DED mediante un célculo de CRC de 16 bits. Un
valor de 2 desactiva la funcién de DED

El segundo campo es la variable de control para el temporizador de
tiempo limite de comunicacion (CTT). Esta variable puede tener un valor
de 0 0 1. Un valor de 0 activa la funcién de CTT y un valor de 1 desactiva
la funcion de CTT

El tercer campo de datos es la variable de control para las unidades

de datos de temperatura. Esta variable puede tener un valor de 0 0 1.

Un valor de 0 activa las unidades de temperatura Fahrenheit. Un valor

de 1 activa las unidades de temperatura Gelsius

El cuarto campo de datos es la variable de control para el control de
linealizacion. Esta variable puede tener un valor de 0 0 1. Un valor

de 0 desactiva la linealizacion de los datos de nivel. Un valor de

1 activa la linealizacion

El quinto campo de datos es la variable de control para el resultado

del nivel de volumen/merma. Esta variable puede tener un valor

de 0, 1 0 2. Un valor de 0 habilita un resultado normal del nivel de
volumen. Un valor de 1 activa un resultado de nivel de mermay un

valor de 2 activa un resultado de nivel de merma con procesamiento

de sumersion de TD inverso. El modo 2 se usa para aplicaciones de
transmisor inverso, donde el transmisor se instala desde la parte inferior
del tanque

El sexto campo de datos se reserva para uso futuro. El valor de datos
para este campo debe ser “0” (ASCII 30 Hex)

“<EOT>" es ASCII 04 Hex

Escribir cédigo de control de hardware n.° 1
<SOH><dddddd><EOT>

Registro de longitud fija con seis (6) caracteres

“<SOH>" es ASCII 01 Hex

El codigo de control de hardware controla varias funciones en el
hardware de los elementos electronicos de DDA

El codigo de control de hardware debe coincidir con el cddigo de control
de hardware estampado en la etiqueta del transmisor. El cddigo de
control en la etiqueta esté precedido por “CC” (por ejemplo, CC001122)
“<EOT>" es ASCII 04 Hex
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Comando 5C Hex (92 Dec):  No definido

Comando 5D Hex (93 Dec):  Reservado para uso de la fabrica
Comando 5F Hex - 7F Hex - Reservado para uso de fabrica

13.7 Conjunto de comandos de diagndstico/especiales

enum alarmStatusBits

INTERFAZ_ALARMA_ALTA = 0x0001
INTERFAZ_ALARMA_BAJA = 0x0002
PRODUCTO_ALARMA_ALTA = 0x0004
PRODUCTO_ALARMA_BAJA = 0x0008
TECHO_ALARMA_ALTA =0x0010
TECHO_ALARMA_BAJA = 0x0020

TEMP_PROM_ALARMA_ALTA = 0x0040
TEMP_PROM_ALARMA_BAJA = 0x0080

FALTA_IMAN =0x0100
TEMP_DIGO_ERROR = 0x0200
TEMP_DIG1_ERROR = 0x0400
TEMP_DIG2_ERROR = 0x0800
TEMP_DIG3_ERROR = 0x1000
TEMP_DIG7_ERROR = 0x2000
TEMP_PROM_DIG_ERROR = 0x4000
ENTREGA_EN_CURSO = 0x8000
NIVEL_ACTIVACION ERROR = 0x70000
EEPROM_ERROR = 0x20000

13.8 Cadigos de error de DDA

Todos los cddigos de error estan precedidos por la letra maydscula
“E” ASCII (45 hex) y tienen el formato “Exxx”donde “xxx” puede ser
cualquier numero entre “000”y “999”. Los c6digos de error se pueden
integrar a cualquier campo de datos dentro de un registro transmitido.
Ciertos comandos de DDA pueden generar maltiples cdigos de error.
Ver los ejemplos que siguen:

Comando 0A Hex:
<STX><Exxx><ETX><cccee>

Comando 2D Hex:
<STX><Exxx:Exxx:ddd.dd><ETX><cccece>

Comando 1E Hex:
<STX><E203:dddd.dd:dddd.dd:E207:dddd.dd><ETX><cccee>

E102: Flotador(es) faltante(s) (nivel 1 o nivel 2)
La cantidad de flotadores que mide el hardware es inferior a la variable de
control “cantidad de flotadores”

E201: No hay TD programados

Se realizd una solicitud de datos de temperatura con la variable de control
“cantidad de TD” establecida en cero (0) o todos los TD programados estén
establecidos como inactivos (por ejemplo, los datos de posicion de TD
establecidos en igual a cero (0.000))

E212: Error de comunicacion de DT
EI TD indicado no esta activo (por ejemplo, los datos de posicion de TD estan
establecidos en igual a cero (0) o no responden)
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14. Tablero LP, software de configuracion

Los ajustes a los pardmetros de calibracion y configuracion del transmisor se
pueden realizar usando el Tablero de la Serie LP. El software puede ejecutarse
desde cualquier PC con convertidor RS-485 a USB.

Nota:

Debe usar un convertidor RS-485 con “Enviar control de datos” al usar el
tablero LP a fin de garantizar un funcionamiento adecuado.
Ejemplo: Nimero de pieza: 380114

14.1 Instalacion del tablero LP

Los ajustes para los parametros de configuracion y calibracion de la interfaz
de DDA se realizan usando el Tablero LP de Temposonics. El tablero se puede

ejecutar desde cualquier SO Windows 7 0 mas reciente usando un convertidor

RS485 a USB (pieza n.° 380114).

Realice los siguientes pasos para instalar el tablero de LP y establecer
comunicacion:

1. Instale el tablero LP desde el dispositivo USB que vino con el transmisor
de nivel o visite http://www.temposonics.com para descargar la
(ltima version.

2. Conecte el transmisor de nivel al convertidor de RS485 a USB, conecte
24 VICC al transmisor de nivel, y conecte el convertidor de RS485 a USB
ala PC. A continuacion, un ejemplo de configuracion.

24 Vdec

Level nd Power
Transmitter n Supply
RXD+ | RXD-
485/USB Computer
Converter

Fig. 5: Ejemplo de configuracién

3. Abrael tablero LP y seleccione el protocolo DDA del mend desplegable.

4. Seleccione el puerto COM. El software mostrara los puertos COM
activos. Aseglrese de que el convertidor esté conectado antes de iniciar
el tablero de LP o no se mostrard el puerto COM.

5. Ladireccion predeterminada de fabrica para los transmisores de nivel es
192. Seleccione la direccion 192. Si no conoce la direccion, puede usar
la funcién de basqueda en la parte inferior del rango de direccion o del
mend de pantalla.

l201

Devvace Adddress

FAZ [Drtaui

Connect

Fig.6: Pantalla inicial

14.2 Pantalla de inicio

Fig. 7: Pantalla de inicio

La pantalla de inicio del tablero LP se verd diferente si se ha ordenado la
temperatura. Si el transmisor de nivel incluye medicion de temperatura, la
pantalla de inicio aparece como se muestra. Si el transmisor de nivel no
incluye medicion de temperatura, la Pantalla de inicio no mostrara el panel
inferior para la temperatura. Para acceder a la pantalla de inicio presione las
tres barras blancas en la parte superior izquierda.

El panel de nivel en la parte superior muestra la medida de nivel para el nivel
del Producto y el nivel de la Interfaz. Si se selecciona el flotador del producto
nicamente, se muestra solo el flotador del producto. Los nimeros en
negrita representan el nivel numérico y el grafico es un lapso de tiempo de la
representacion grafica de los nimeros. La linea roja marca el nivel maximo
aproximado basandose en la longitud de orden del transmisor de nivel. Los
nimeros a la derecha del panel de nivel indican el Nivel de activacion para el
flotador del producto en la parte superior y para el flotador de la interfaz en
la parte inferior. Esto indica una representacion de cuan fuerte es la sefial de
retorno que experimenta el transmisor de nivel.

El panel de temperatura solo se mostrard si se ordend y activé la medicién de
temperatura. El lado izquierdo muestra el valor numérico de la temperatura
promedio de todos los sensores de temperatura debajo del nivel del producto.
El grafico de barras en el medio del panel muestra cada punto de medicién de
temperatura individual. La temperatura 1 siempre es la temperatura mas baja
cercana al fondo del tubo 0 manguera.



Manual de la Interfaz DDA

Serie LP
Pantalla de inicio (Cont.) Lo puede configurar el usuario:
En la parte inferior del mend principal se pueden encontrar los cddigos de Reverse Measure (Medida inversa): Permite al usuario final cambiar
falla de la seccion 8 en formato visual. El verde indica que no hay fallas y el la direccion en la que cuenta el transmisor de nivel de Temposonics. La
rojo indica que si las hay. A continuacidon, encontrara en la parte central la configuracion predeterminada es NO y el transmisor de nivel tomard como
version del firmware seguida por el nimero de serie. referencia la punta del tubo/manguera y contard a partir de la punta. La
configuracion NO tomaréa como referencia la cabeza del transmisor de nivel
14.3 Configuration (Configuracién) y contard a partir de alli a medida que sube hasta la punta.

— _— Device Address (Direccion del dispositivo): El usuario final puede configurar
e la direccion de Direct Digital Access (acceso digital directo). La direccion
predeterminada es 192. La direccion predeterminada no debe usarse en una red.

Pelariasi sl T Al

paer— [ om | - [
v Ve Em =
F— === — 14.4 Signal settings (Configuraciones de la seiial)
s n_ | e !
- LR Ty O L
Dweice Address s n L =
i [ixr e - ] —
| Sevisl Mumiser _ Cr—
| v | [ 0 |

Fig. 8: Configuration (Configuracion)

La pestafia de configuracion permite que el transmisor de nivel se configure
para la aplicacion especifica.

Configuracion de fabrica:
Fig.9: Signal settings (Configuraciones de la sefial)
Auto Threshold (Umbral automatico): La configuracion predeterminada ] B o
en Si'y no debe desactivarse. Esta funcién permite que la unidad regule (Configuracion de fabrica):
autométicamente el umbral de desempefio optimo.
Gradient (Gradiente): Es la velocidad a la que viajan las sefiales
Product Float (Flotador del producto): Configuracion predeterminada en magnetoestrictivas por el elemento sensor. El rango tipico es de
Si para todas las aplicaciones. 8.9.29.2. No cambiar a menos que se sustituya el elemento sensor.
Cambiar este nimero afectara directamente la precision.

Interface Float (Flotador de la interfaz): Configuracion predeterminada en

Si si se piden 2 flotadores. Configuracién predeterminada en NO si se pide Signal Gain (Aumento de la sefial): Es la fuerza del pulso de

1 flotador. Si la cantidad de flotadores activados es distinta de la cantidad de interrogacion. Temposonics usa los mismos sistemas electronicos
flotadores que se encuentran en el transmisor de nivel, el transmisor de nivel para todas las longitudes y regula la sefial segiin la longitud pedida.
entrard en Falla. No cambiar a menos que la fabrica Temposonics le indique hacerlo.
Serial Number (Nimero de serie): Nimero de serie asignado por 14.5 Level settings (Configuraciones de nivel)

Temposonics al momento de la fabricacion. El nimero de serie se usa
para el seguimiento y los repuestos. No cambiar.

Temperature (Temperatura): Configuracion predeterminada en NO si se
pide sin temperatura. Configuracion predeterminada en Si si se pide con
temperatura. Si activa la temperatura cuando el transmisor de nivel no se
pidi6 con temperatura, hard que la temperatura no funcione y forzaré al
transmisor de nivel a entrar en Falla.

Display Enable (Habilitar pantalla): Configuracion predeterminada en Si. La
pantalla puede apagarse pasando a NO y mediante apagado y encendido ciclico.

Enable Checksum (Activar la suma de comprobacién): Configuracion
predeterminada en Si para el protocolo de DDA. En algunos casos raros
puede ser necesario desactivar esto. Péngase en contacto con soporte
técnico antes de realizar este cambio.

Fig. 10: Configuraciones de nivel
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14.5 Level settings Configuraciones de nivel (cont.)
Lo puede configurar el usuario:

Length Units (Unidades de longitud): la unidad de medida usada para las
unidades de ingenieria. El valor predeterminado es pulgadas si se pide en
pulgadas y mm si se pide en mm. Las opciones incluyen pulgadas, pies,
milimetros, centimetros y metros.

Method - Enter Current Tank Level (Método - Introduzca el nivel de
tanque actual): método de calibracion que calibra al transmisor de nivel
basdndose en un punto de medicidn. Seleccione Introducir nivel de tanque
actual del menu desplegable de Método. Dirijase a Nivel del producto e
introduzca un valor de nivel de producto actual basandose en la medicion
manual mientras el nivel del tanque no esté cambiando. Dirijase a Nivel

de la interfaz e introduzca un valor de nivel de la interfaz actual basandose
en la medicién manual mientras el nivel del tanque no esté cambiando.
Haga clic en el botdn Escribir en la parte superior de la pestafia. Ahora, el
transmisor de nivel esta calibrado.

14.6 Temperature settings (Configuraciones de temperatura)

Tempeiatute Setting

M S Nae

Digital Temperatue Setun

Fig. 11: Temperature settings (Configuraciones de temperatura)

Configuracion de fabrica:

Number of Sensors (Cantidad de sensores): Define cudntos sensores
de temperatura estd buscando el transmisor de nivel. La cantidad debe
coincidir con la cantidad de sensores de temperatura que tiene el nimero
de modelo.

Number of Averages (Cantidad de promedios): Es la cantidad de lecturas
de temperatura que se promedian junto con la salida de temperatura. Cudnto
mas alto es el nimero, mayor es la cantidad de lecturas de temperatura

que se promedian. Cuanto mas alto es el nimero, mas fluida es la salida,
pero también es mds lenta la actualizacion de cambios en la temperatura del
proceso.

Position (Posicion): Ubicacion del sensor de temperatura en relacion con
el final del tubo.

Slope (Pendiente): Factor de calibracion para el sensor de temperatura. La
configuracion predeterminada es 1.0. No cambiar a menos que se pida un
nuevo elemento sensor con temperatura.
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Intercept (Interceptar): Factor de calibracion para el sensor de
temperatura. La configuracion predeterminada es 0.0. No cambiar a menos
que se pida un nuevo elemento sensor con temperatura.

Lo puede configurar el usuario:
Temperature Units (Unidades de temperatura): Cambie las unidades

de medicion para las configuraciones de temperatura. Las opciones son
Fahrenheit o Celsius.

14.7 Flash settings (Configuraciones de flash)

Flath Acnons

Fig. 12: Configuraciones de flash
Lo puede configurar el usuario:

Reset to Factory Defaults (Restablecer valores predeterminados de
fabrica): Permite al usuario final restablecer todas las configuraciones a
los valores originales que tenian al salir de la fabrica de Temposonics. Este
método debe usarse como primer paso en la resolucion de problemas.

Fix fault code 128 (Cédigo de resolucidn de falla 128): Si el codigo de
falla 128 estd rojo, haga clic en el vinculo en el tablero para eliminar la falla.

Cycle power the device (Apagar y encender el dispositivo): Permite al

usuario final hacer que el transmisor de nivel desconecte automdticamente la
corriente del transmisor de nivel, vuelva a conectarla y reinicie el dispositivo.

14.8 Save settings (Guardar configuraciones)

Fig. 13: Save settings (Guardar configuraciones)



Lo puede configurar el usuario:

Read Settings from File (Leer configuraciones del archivo): Permite

al usuario final cargar los parametros de fabrica desde un archivo de
respaldo al tablero de LP. Esta tarea generalmente es realizada desde un
archivo de respaldo guardado o desde el archivo de respaldo que mantiene
Temposonics.

Write Setting to a File (Escribir configuracion en un archivo): Permite
al usuario final descargar un archivo de respaldo de parametros de fabrica
desde el tablero de LP a una PC. Esta tarea generalmente se realiza
después Leer configuraciones desde el calibrador. Nota: espere hasta

que todas las configuraciones hayan cambiado de rojo a blanco antes

de escribir, ya que el cambio de color indica que las configuraciones se
actualizaron.

Write Settings to Gauge (Escribir configuraciones en calibrador):
Permite que el usuario final programe el transmisor de nivel con los
pardmetros de fabrica que se muestran en el tablero de LP. Esta tarea
generalmente se realiza después Leer configuraciones desde el archivo.

Read Settings from Gauge (Leer configuraciones desde el calibrador):
Permite que el usuario final actualice todos los parametros de fabrica que
se muestran en la pantalla. Todas las configuraciones aparecen en color
rojo y luego en color blanco, a medida que se actualizan.

Nota:

Temposonics mantiene una copia del archivo de respaldo con todos
los pardmetros de fabrica, ya que el transmisor de nivel se configurd
originalmente después de completar pruebas y calibracion en la fabrica
de Temposonics. Temposonics puede proporcionar una copia del
archivo de respaldo a pedido, segin el nimero de serie del transmisor
de nivel. Comuniquese con el soporte técnico de Temposonics para
obtener ayuda.
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14.9 Programming the display (Programacion de la pantalla)
El mend de la pantalla y su funcionalidad se describen en la seccion 6.2. La
estructura del men( de la pantalla se muestra en la seccion 6.3. Esta seccion
muestra ejemplos de las pantallas de visualizacion y describe las variables que
se pueden ver y/o editar. La contrasefia de fabrica para ingresar a la pantalla
es 27513.

14.9.1 Mend principal

Basic Setup (Configuracidn basica): permite al usuario acceder a las
actividades estandar de puesta en servicio, como la configuracion de la
direccion de DDA.

Calibrate (Calibrar): Permite al usuario calibrar la medicion del nivel del
producto y/o del nivel de la interfaz.

Factory (Fabrica): Permite al usuario acceder a los ajustes de fabrica y solo
debe accederse a ellos bajo la direccion del soporte técnico de Temposonics

14.9.1.1 Basic Setup (Configuracion basica)

Display (Monitor): El DDA solo se muestra en unidades de ingenieria. Esto
no cambia nada.

Units (Unidades): Permite al usuario seleccionar la unidad de medicion
para el nivel y la temperatura.

Address (Direccidn): Permite al usuario ver y cambiar la direccion del DDA.
Signal Strength (Intensidad de la seiial): Permite al usuario ver el valor
numérico de la intensidad de la sefial de retorno para el nivel de producto

e interfaz.
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14.9.1.1.1 Display (Pantalla) 14.9.1.1.2.2 Temp Units (Unidades de temp)

e e

Seleccione entre Celsius y Fahrenheit
Longitud: Cambia la pantalla para mostrar la medicion del nivel en las
unidades seleccionadas.
Volumen: Se muestra pero no se activa.
14.9.1.1.3 Address (Direccidn)

14.9.1.1.2 Units (Unidades)

Permite al usuario ver y cambiar la direccion del DDA.

Length Units (Unidades de longitud): Permite al usuario seleccionar las 14.9.1.1.4 Signal Strength (Intensidad de la sefial)
unidades de medicion para la medicion del nivel. w .
Temp Units (Unidades de temperatura): Permite al usuario seleccionar las _ d

unidades de medicion para la medicion de la temperatura.

14.9.1.1.2.1 Length Units (Unidades de longitud)

Prod Trig Lvl (Niv Disp Prod): Permite al usuario ver el valor numérico de la
intensidad de la sefial de retorno para el nivel de producto.

Int Trig Lvl (Niv Disp Int): Permite al usuario ver el valor numérico de la
intensidad de la sefal de retorno para el nivel de interfaz.

Seleccione entre milimetros, centimetros, metros, kilémetros, pulgadas,
pies 'y yardas
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14.9.1.1.4.1 Prod Trig Lvl (Niv Disp Prod) 14.9.1.2.1 Product Level (Nivel del producto)

El valor numérico de la intensidad de la sefial de retorno no se puede editar.
Current Level (Nivel actual): Permite al usuario calibrar en funcion del nivel
actual del tanque
Offset (Compensacion): permite al usuario calibrar cambiando el valor
14.9.1.1.4.2 Int Trig Lvl (Niv Disp Int) de desplazamiento para el nivel, no se recomienda

14.9.1.2.1.1 Current Level (Nivel de corriente)

El valor numérico de la intensidad de la sefial de retorno no se puede editar.
Si la opcidn no estd activada, la pantalla mostrara “No activado”.

Introduzca el valor deseado al que debe corresponder el nivel del producto.
14.9.1.2 Calibrate (Calibrar)

14.9.1.2.1.2 Offset (Compensacion)

Product Level (Nivel del producto): Permite al usuario calibrar el nivel
del producto

Interface Level (Nivel de la interfaz): Permite al usuario calibrar el nivel Solo debe utilizarse siguiendo las indicaciones del soporte técnico de fabrica
de la interfaz
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14.9.1.2.2 Interface Level (Nivel de la interfaz)

14.9.1.2.3 Factory (Fébrica)

Current Level (Nivel actual): Permite al usuario calibrar en funcién del nivel
actual del tanque

Offset (Compensacidn): permite al usuario calibrar cambiando el valor de
desplazamiento para el nivel, no se recomienda

14.9.1.2.2.1 Current Level (Nivel de corriente)

Introduzca el valor deseado al que debe corresponder el nivel de la interfaz.
Si el nivel de la interfaz esta deshabilitado, se mostrard “No activado”.

14.9.1.2.2.2 Offset (Compensacion)

Informacidn de solo lectura sobre el hardware del transmisor de nivel.

Settings (Configuracion): Permite al usuario acceder a los ajustes de fébrica
Temp Setup (Configuracidn de temperatura): Permite al usuario configurar la
medicion de la temperatura si esta equipado con dicha funcién

Float Config (Configuracién de flotadores): Permite al usuario configurar el
nimero de flotadores utilizados

Auto Threshold (Umbral automético): Permite al usuario activar o desactivar el
umbral automético

Reset to Factory (Restablecer a configuracion de fabrica): Permite al usuario
restablecer todas las configuraciones de fabrica

14.9.1.3.1 Settings (Configuraciones)

Gradient (Gradiente): Permite al usuario cambiar el factor de calibracion al
cambiar los elementos sensores

Serial Number (Niimero de serie): Niimero de serie asignado por
Temposonics al momento de la fabricacion. El nimero de serie se usa para el
seguimiento y los repuestos.

HW Revision (Version de HW): Informacion de solo lectura sobre el
hardware del transmisor de nivel

SW Revision (Versidn de SW): Informacion de solo lectura sobre el
firmware del transmisor de nivel

SARA Blanking (Obturacion de SARA): Permite al usuario ajustar la ventana
de obturacion del pulso de interrogacion.

Magnet Blanking (Obturacion del magneto): Permite al usuario ajustar la
ventana de obturacion entre dos flotadores.

Gain (Ganancia: Permite al usuario ajustar la intensidad del pulso

de interrogacion

Min Trig Level (Nivel Disp Min): Permite al usuario ajustar el umbral que
debe cumplir la sefial de retorno.
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14.9.1.3.1.1 Gradient (Gradiente) 14.9.1.3.1.4 SW Revision (Version de SW)

El gradiente es la velocidad a la que viajan las sefiales magnetoestrictivas por Informacion de solo lectura sobre el firmware del transmisor de nivel
el elemento sensor. El rango tipico es de 8.9 2 9.2. No cambiar a menos que
se sustituya el elemento sensor. Cambiar este ndmero afectara directamente
la precision.
14.9.1.3.1.5 SARA Blanking (Obturacién de SARA)

14.9.1.3.1.2 Serial Number (Nimero de serie)

Permite al usuario ajustar la ventana de obturacion del pulso de
interrogacion. RefineME y SoClean deberia estar a 25, y Tank SLAYER

y CHAMBERED (con compartimentos) a 40. No lo ajuste sin hablar con el
Namero de serie asignado por Temposonics al momento de la fabricacion. soporte técnico de Temposonics.

El ndmero de serie se usa para el seguimiento y los repuestos

14.9.1.3.1.6 Magnet Blanking (Obturacion del magneto)
14.9.1.3.1.3 HW Revision (Version de HW)

Permite al usuario ajustar la ventana de obturacion entre dos flotadores.
Informacion de solo lectura sobre el hardware del transmisor de nivel. El valor predeterminado es 20. No lo ajuste sin hablar con el soporte técnico
de Temposonics.
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14.9.1.3.1.7 Gain (Ganancia) 14.9.1.3.2.1 Temp Enable (Temp activar)

La ganancia es la fuerza del pulso de interrogacion. Temposonics usa los Permite al usuario activar o desactivar la funcion de medicion de
mismos sistemas electronicos para todas las longitudes y regula la sefial temperatura. No se activa la funcidn si la unidad no fue solicitada con
segln la longitud pedida. No lo ajuste sin hablar con el soporte técnico medicion de temperatura.

de Temposonics.

14.9.1.3.1.8 Min Trig Level (Nivel Disp Min)
14.9.1.3.2.2 No of Temp (N.° de temp)

Permite al usuario ajustar el umbral que debe cumplir la sefial de retorno.

La configuracion predeterminada es 150. No lo ajuste sin hablar con el Permite al usuario cambiar la cantidad de puntos de temperatura que
soporte técnico de Temposonics. busca el transmisor de nivel. No ajusta el nimero fisico de sensores
de temperatura que se pidieron. El DDA tiene la opcion de uno o cinco
14.9.1.3.2 Temp Setup (Configuracion de temperatura) sensores de temperatura.

14.9.1.3.3 Float Config (Configuracion de flotadores)

Temp Enable (Activar temperatura): Permite al usuario activar o desactivar
la funcion de medicion de temperatura. No se activa la funcion si la unidad
no fue solicitada con medicion de temperatura.

No of Temp (N.° de temp): Permite al usuario cambiar la cantidad de Permite al usuario seleccionar entre Solo producto, Solo interfaz y Producto/
puntos de temperatura que busca el transmisor de nivel. No ajusta el Interfaz. La opci6n de limite no estd activada para la salida de DDA.

nimero fisico de sensores de temperatura que se pidieron. El DDA tiene la

opcion de uno o cinco sensores de temperatura.
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14.9.1.3.4 Float Auto Threshold (Umbral automatico del flotador)

La configuracién predeterminada en Si y no debe desactivarse. Esta funcién
permite que la unidad regule automaticamente el umbral de desempefio 6ptimo.

14.9.1.3.5 Reset to Factory (Restablecer valores de fabrica)

Permite al usuario final restablecer todas las configuraciones a los valores
originales que tenian al salir de la fabrica de Temposonics. Este método debe
usarse como primer paso en la resolucion de problemas.
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