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要求
确认这份说明书送到此仪器的最终用户。
当操作SR23等系列的时候，将这份说明书保留在工作现场。

序言
这份说明书描述了基本功能和怎样使用“1-输入：1-输出/2-输出”SR23系列
调节器。关于“2-输入：1-输出/2-输出”和“伺服输出”的细节参见另外的手册。

这个手册对于SR23系列的接线，安装，操作和日常维护具有重要意义。
这个手册描述了储运，安装和配线的操作步骤。

当使用此仪器时，您应该时刻遵循这个手册上的指令。
关于安全措施和对其他设备或装置潜在危害，用以下标题表示增加的说明。

安全措施  

警告

SR23系列数字调节器是为控制一般工业设备的温度，湿度及其他物理量
设计的。不能以任何方式用于对安全，健康和工作环境产生负面影响的工
作场合。当使用时，您应时刻提供足够和有效的安全措施。
在没有采取适当安全措施的情况报告下使用此仪器，不能保证本说明书的
明示或暗示时有效的。

警告

在开始使用此仪器前，将它安装在控制面板或相似的设备内，
避免触摸端子。
不要打开机壳和用手或导体触摸线路板或机壳内部。  
使用者绝不要修理或更改此仪器。如果这么做可能会引起由
电击导致的死亡或严重身体伤害的事故。
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注意

为避免因此仪器的故障而损害连接的外围仪器，设备和它本身，在使用前必须采
取安全措施，例如，保险丝的正确安装或过热保护装置的安装。
在没有采取正确安全措施而导致事故的情况下使用，不保证说明书的明示或暗示
是有效的。.

 粘贴在本仪器外壳上的片状警告标志警告你当仪器通电时不要触碰带电部分。
  否则，可能会引起触电。

  必须在连接到此仪器电源端的外部电路上安装关闭电源的设备，如开关或断
  路器。

将开关或断路器固定在操作者易操作的位置，并标明这是关闭仪器电源的设备。

本仪器没有内置的保险丝。
在连接电源端的电源线路中安装一个符合以下额定值的保险丝。

  

保险丝额定值/性能: 250 VAC 1.0A/中性护套或护套型。

 当给这个仪器接线时，拧紧端子的连接。

   在电源电压和频率的额定范围之内使用此仪器。
  不要施加输入额定值之外的电压和电流到输入端。

否则，可能会减少仪器的使用寿命或引起故障。

 连接到输出端的负载电压电流应该在额定范围之内。
  超出这个范围可能会引起温度升高而导致仪器使用寿命的缩短和产生故障。

  此仪器提供了一个通风口供热量散出。禁止金属物体或其他外来物进入通风口，
 否则可能导致仪器产生故障。
 不要堵住通风口或让赃物或灰尘粘住通风口。
 温度升高或绝缘故障可能会缩短仪器的使用寿命或产生故障。
 

 电压，噪音，浪涌等的重复容限测试可能使仪器性能下降。
 

  不要改本仪器的型号或用禁止的方法操作。

 为确保本仪器的安全和正确使用，并维持它的可靠性请遵守本手册介绍的预
  先警告。

   不要用硬的或尖的物体操作本仪器前面板上的按键。一定用你的手指操作按键。

 当清洁这个仪器时，不要用涂料稀释或其他溶剂。可用柔软，干燥的布轻擦。
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使用前的检查 

工厂发货前本仪器已经过品质保证的充分检查。
然而，你还需要通过确认型号代码，外观和附件数量保证发到的项目没有错误，损坏
和缺失。

确认型号代码 
参照以下表格检查粘贴在产品外壳上的型号代码，检查各个代码是否为您所订货时的
规格。

检查附件

确定你的产品包裹含有以下所有项目：

标准附件

(1) 快捷参考 
(2) 支持CD

(3) 固定卡具 (w/ 2 螺丝钉) 
(4) 端子盖

(5) 单位标签 

选件的附件

(1) 加热器断电报警用的电流互感器 (CT) (当选择加热器断电报警选件时）

(2) 终端电阻（当选择RS-485通讯选件时）

选件 (单独出售) 
下表列出了这个产品可用的选件： 

型号名称 型号 规格

红外线通讯适配器 S5004 USB 1.1 

并联电阻 QCS002 250Ω ±0.1% 

继电器单元 AP2MC  将集电极开路输出变为2个接点输出 

SVNO.选择器 KA251 二进制编码，可在SV1到SV10之间切换
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 1-输入规格 

项目 代码 规格
1. 系列 SR23- 多功能调节器, 外型尺寸 96 x 96 mm 

SS 通用输入, 1-输入/1-输出调节, 3 事件输出 
2. 基本功能 SD 通用输入, 1-输入/2-输出调节, 3 事件输出 

Y 接点 1c,接点额定值: 240 V AC, 2.5 A/电阻负载, 1A/ 感性负载 
I 电流 4 ~ 20 mA DC, 负载电阻: 600Ω 最大. 
P SSR 驱动电压 12 V±1.5 V DC, 负载电流: 30 mA最大. 3.调节输出1

V 电压 0 ~ 10 V DC, 负载电流: 2 mA 最大. 
N- 无

Y- 接点 1c, 接点额定值: 240 V AC  2.5 A/电阻负载, 1A/ 感性负载

I- 电流 4 ~ 20 mA DC, 负载电阻: 600Ω最大. 
P- SSR 驱动电压 12 V±1.5 V DC, 负载电流: 30 mA最大. 

4. 调节输出2
当使用基本功能SS时，
选N-

V- 电压 0 ~ 10 V DC, 负载电流: 2 mA 最大. 
标准配置 06 0 ~ 10 V DC, 输入电阻: 约.500 kΩ

  04 4 ~ 20 mA DC, 输入电阻: 250Ω
  05 1 ~ 5 V DC, 输入电阻:约500 kΩ

非绝缘

  14 4 ~ 20 mA DC, 输入电阻: 250Ω
  15 1 ~ 5 V DC, 输入电阻: 约500 kΩ
  16 0 ~ 10 V DC, 输入电阻: 约500 kΩ

绝缘

  31 加热器断线报警（加热器电流30A，提供CT) 

5. 遥控输入/
加热器断线报警（用于单相）
*1

  32 加热器断线报警（加热器电流50A，提供CT）

仅当调节输出
1或2是Y或P时，
可选

0 无 
3 0 ~ 10 mV DC, 输出电阻: 10Ω
4 4 ~ 20 mA DC, 负载电阻: 300Ω  最大. 6. 模拟输出1

6 0 ~ 10 V DC,负载电流: 2 mA 最大. 
0 无 
3 0 ~ 10 mV DC, 输出电阻: 10Ω
4 4 ~20 mA DC, 电阻负载: 300Ω 最大. 
6 0 ~10 V DC, 负载电流： 2 mA 最大. 

7. 模拟输出2/传感器电源

8 传感器电源 24 V DC  25mA 
标准配置 0 4 DI, 5 DO 

1 10 DI, 9 DO 8.外部I/O 控制信号 (DI/DO)  *2  
2 10 DI, 13 DO 

0 无 
3 RS-485 (非绝缘)
5 RS-485 9. 通讯接口

7 RS-232C 

SHIMADEN
协议/MODBUS 
通讯协议

0 无10. 特记事项
9 有 

*1 当使用2-输出规格时，调节输出1或调节输入2都可用作加热断线报警。

*2 用DI切换SVNO.时，需要10点DI（代码1或2）。 
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LCD 流程图 

以下图表说明通过此仪器的LCD屏幕系统如何操作

总是显示的屏幕

  非标准屏幕
依据选件/设置值显示的屏幕

    标准屏幕

控制执行屏幕
组 0

基本屏幕 SV 屏幕 PID 屏幕

组 1 组 2 组 3
事件/DO 屏幕

组 4

MD:  None    ACT:N.O.

SV Limit_L:    0.0

DO5
MD:  None    ACT:N.O.

AT  :   OFF
MAN :   OFF
STBY:   OFF

RAMP? STOP
COM ? LOCAL

CTRL EXEC

℃
SV Limit_H:  800.0℃

REM Bias:     0.0℃
Filt:     OFF
Sc_L:     0.0℃
Sc_H:   800.0℃

REM Track: NO

REM  Mode: RSV

1-0

PIDSV

3-0

1-0 2-0 3-00-0

0.0℃

SV1 PID01-OUT1
P:   3.0%   MR:  0.0%

I:   120s   SF: 0.40
D:    30s

PID01  OUT1L:    0.0%
OUT1H:  100.0%

Zone PID1:     OFF
HYS1:     2.0

1-1

1-2

2-1

2-2

3-1

0-0

0      50     100

SVNo.

OUT1
0.0%

PID02-OUT1

P:   3.0%   MR:  0.0%
I:   120s   SF: 0.40
D:    30s

PID02  OUT1L:    0.0%

PID10 OUT1

I:   120s    SF: 0.40
D:    30s

PID10  OUT1L:    0.0%
OUT1H:  100.0%

Tuning : Auto Tuning
Hunting:    0.5%

AT Point:     0.0

SV and Remote,Ramping PID and Out Limit, ATExec.Key

01

RAMP   Up:    OFF
Down:    OFF
Unit: /Sec

Ratio: /1

2-0

REM PID : 1

SQ. Root: ON

EVENT/DO

4-0

EV1 SP:  2500.0℃
MD: DEV Hi   ACT:N.O.
DF:    2.0℃ IH:OFF
DLY:   OFF

DO2

MD:  None    ACT:N.O.

Alarm and Status

EV2 SP:  -2500.0℃

MD: DEV Low  ACT:N.O.
DF:    2.0℃ IH:OFF

EV3

MD:  None    ACT:N.O.

DO3
MD:  None    ACT:N.O.

DO4
MD:  None    ACT:N.O.

DO6

DO13

OUT1
0.0%

0      50     100

0-1

SCRN

+ENT SCRN

+ENT SCRN

+ENT SCRN

SCRN

GRP

SCRN

SCRN

SCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRNGRP GRP

GRP GRP GRP

REM:

2-3
+ENT SCRNSCRN

2-4
+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

2-10

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

2-11

2-12

2-15

2-14

2-13

2-16

OUT1H:  100.0%

3-2

3-3

3-4

3-19

3-20

3-21

3-22

P:   3.0%    MR: 0.0%

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

4-2

4-3

4-4

4-5

4-6

4-7

4-8

4-9

4-10

4-17

4-0

GRP SCRN +ENT SCRN GRP

SV2

SV3

SV4

SV10

℃

DO6   DO7   DO8   DO9

DO10  DO11  DO12  DO13

4-1

+ENT SCRNSCRN

STEV:OFF

DLY:   OFF STEV:OFF

DO1
MD:  None    ACT:N.O.

GRP

SCRN +ENT SCRN

Low Cut : 1.0%

MD:  None    ACT:N.O.

0.0℃

0.0℃

0.0℃

0.0℃

0.0℃
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xiii

调节输出屏幕DI/选件屏幕 单位/量程屏幕 键锁定等屏幕

组 5 组 6 组 7 组 8

DI/OPTION

6-0

7-0

8-0

5-0 6-0 7-0 8-0

CTRL OUT UNIT/RANGE LOCK,

OUT1 ACT:  Reverse

STBY:    0.0%
ERR:    0.0%

Rate Limiter

OUT1:   OFF

PV  Bias  :   0.0

PV  Filter:   OFF

RANGE: 06(K3)

Sc_L    　0.0℃

Sc_H    800.0℃

UNIT:℃       DP  XXXX.X

Figure   Normal

CJ    :  Internal

 PMD:  ON

 A 1:   0.00%

 B 1:   0.00%

 A 10:   0.00%

 B 10:   0.00%

 A 11:   0.00%

 B 11:   0.00%

KLOCK   OFF

IR COM: ON

[ 1in 1out 1loop ]

6-1

6-2

7-1

7-2

7-3

7-3

8-1

 SQ.Root:  ON

 Low Cut:  1.0%

7-4

7-9

DI10

5-0

DI1:  None

DI2:  None

DI3:  None

DI4:  None

DI9:  None

DI10: None

Ao1MD:  PV

Ao1_L:      0.0℃

Ao1_H:    800.0℃

Ao2MD:  SV

Ao2_L:      0.0℃

Ao2_H:    800.0℃

COM PROT:  SHIMADEN

ADDR:   1

BPS :  9600

MEM :  EEP

COM DATA:    7

    PARI:    EVEN

    STOP:    1

DELY:   10 ms

5-1

5-2

5-4

5-5

5-6

5-8

5-9

5-10

DI1 DI2 DI3 DI4 DI5

DI7 DI8 DI9DI6

COM CTRL: STX_ETX_CR

    BCC: ADD

A-Output, H-Break,
Communication

RA/DA, Cycle, Rate Bias, Filter
SQ.Root, Prox Mode

Key Lock, etc

CYC:     30s

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

GRP +ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

GRP

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

GRP +ENT SCRNSCRN

+ENT SCRNSCRN

GRP

GRP GRP GRP

DI5:  None

DI6 : None

5-3

+ENT SCRNSCRN

DI7 : None

DI8 : None

Heater  [  0.0A ]

HBA:   OFF

HLA:   OFF

HBM: Lock  HB  OUT1

5-7

?

+ENT SCRNSCRN

etc

 A 2:   0.00%

 B 2:   0.00%

 A 3:   0.00%

 B 3:   0.00%

7-5
+ENT SCRNSCRN

RANGE: 84(0-5V)

Sc_L    　0.0%

Sc_H    100.0%

UNIT:%         DP  XXXX.X?

7-2

+ENT SCRNSCRN

PV  Bias  :   0.0

PV  Filter:   OFF

7-1

PV  Slope:  1.000

+ENT SCRNSCRN

( mV, V input )

( TC, RTD input )

7-0

OUTPUT: Single

当在非0-0基本屏幕按 DISP 键时，返回0-0基本屏幕。     










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1   安装和接线 1

1  安装和接线 

1-1 安装场地 

注意

以下场合不要使用本机，否则可能引起本机的故障和损坏，在某种情况下
引起火灾或者危险的情况
 

   在充满易燃气体，腐蚀气体，灰尘和尘土，烟雾等地方

 受水滴，阳光直接照射或其他设备强辐射发热影响的地方 

 在周围温度低于 -10°C或高于 50°C的地方 

在结露和湿度达到90% 或以上的地方

   靠近产生高频率噪音设备

 靠近大电流线路或如受其感应干扰的地方

 在受到强烈振动或冲击的地方

 在海拔超过 2000米的地方

1-2 外形尺寸和面板开口

 外形尺寸

带/端子盖- 
  mm单位：

希曼顿（北京）科技有限公司  01
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2 1      安装和接线 

面板开口

单位: mm 

1-3 固定 

or more
or

 m
or

e

注意

为了确保安全和保持此仪器的功能，不要拆卸此仪器。 
 
如果此仪器因替换或维修必须拆卸，请联系您的经销商。

按照以下步骤在面板上固定此仪器。  

1.   参见前面章节介绍的面板开口尺寸开一个安装方孔。

 固定面板的适用厚度是

 
 1.0 ~ 8.0 mm。 

2. 从前面板将此仪器按进面板里。

3. 将固定卡具嵌在本仪器的顶部和底部，并从后方拧紧螺丝固定本机。

4. 过分拧紧螺丝可能会使机壳变形或损坏。
   注意不要将螺丝拧得太紧。 

5. 在安装接线后，盖上端子盖。

固定卡具

ＳＲ２３

固定卡具

希曼顿（北京）科技有限公司  01
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1   安装和配线 3

1-4    加热断线报警用的电流互感器（CT） 

 

单位: mm 

在产品规格中选择加热断线报警选件时可以适用CT
提供以下任何一种CT
 

用于 0 ~ 30A (CTL-6-S) 

单位: mm 

用于 0 ~ 50A (CTL-12-S36-8) 

30

40

2
5

5.8

1
0

2- 3.5?

1
0
.
5

3

21

2.

30

40

4
0

1
5

7
.
5

12

36

2-M3 深  4

Ф 

Ф 

Ф 
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4 1        安装和接线 

1-5 后部端子排列图表

1-输入型
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1   安装和接线 5

端子 描述No. 符号

1 + 模拟输出 1 
(选件) 2 -

3
4

+
-

模拟输出 2 或 
传感器电源
(选件) 

5
6

+
-

遥控输入/ 
加热断线报警   * 
CT 输入(选件) 

8
10

+
-

mV,
热电偶输入

8
10
11

A
B
B

RTD 输入

7
10

+
-

V, mA 输入

输入

45
46

L
N

电源

47
48

接地 (内部短路连接到
端子 )

49
50
51

COM + 
NO - 
NC

调节输出 1 

52
53
54
55

COM 
EV1 
EV2 
EV3 

事件输出 

23 COM 

24
25
26

DO1 
DO2 
DO3 

达林顿
输出

27
28

DO4 
DO5 

外部控制
输出  
 DO 
(标准特性 ) 集电极开

路输出

29
30
31
32
33

DI1
DI2
DI3
DI4

COM 

外部控制输入
D1 (标准特性) 

端子

No. 符号

34 DO6 外部控制输出
DO 

 
35
36
37

DO7
DO8
DO9

集电极开路输出
(选件) 

38
39
40
41
42
43
44

DI5
DI6
DI7
DI8
DI9
DI10
COM

外部输入 DI10 (选件 DI5 ~ )

12
13
14

SG 
SD+
RD- 

通讯功能
(选件) 

 

15
16
17

COM +
NO-
NC

调节输出    2 (选件)

18
19
20
21

DO10
DO11
DO12
DO13

外部控制输出

DO10 ~ 
集电极开路输出

22 DO COM

DO13
 

(选件) 

1/2W 250Ω0.1% 的接收电阻并联到输入端
 

   对于0 ~ 20 mA,和4 ~ 20mA 输入需要一个 

*  从遥控输入（包括选件）
  或加热器断线报警（选件）中选择。 

描述

子（7-10）
希曼顿（北京）科技有限公司  01
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6 1   安装和接线 

1-6 接线 

注意

 为防止触电，在开始接线之前要始终关断电源和断开电源与此仪器的连
  线。  
   当电源通电时，不要用手触碰接线端子或者带电部分。 

 

 

根据“1-5 ”后部端子排列图检查配线，应无错误。

使用适合M3螺丝，宽度为6.2mm或更少的褶皱接线端子。 

对于热电偶输入，使用与热电偶类型一致的补偿导线。

对于RTD 输入，每根引线的电阻必须小于       ，并且这3根线必须有相同的电阻。              
 
输入信号线绝不能与高压动力线沿着相同的导管或者电缆槽铺设。  

保护线（单点接地）能有效的抵抗静电感应噪音。 
短间隙双绞线能有效抵抗电磁感应噪音。  

 当接线时，使用600V（1 mm  截面积）PVC绝缘的电线或电缆或有相同额定值的
  导线。    
对于接地线，用   2 mm2

 
提供两个接地端，它们在内部互连。一端用于接地，另一端用于连接信号引线的屏
蔽层。接地端子不能接电源系统的接地中线。

当进行接线时注意以下几点：

  10Ω  

2  

  若考虑到此仪器易受电源产生噪声的干扰，附加一个噪声滤波器可防止出现异常。将
 噪声滤波器安装在接地的金属板上，并且使噪声滤波器输出与此仪器电源端子间的连
 线尽可能的短。
  

噪声滤波器

使接线最短

调节器

100 ~
240V AC

50/60Hz

输入 输出
100 ~
240V AC

地

45

46

47

推荐的噪声滤波器 : TDK ZMB2203-13

或者更粗的电线接到接地端子接地，接地电阻应小于100Ω。
希曼顿（北京）科技有限公司  01

0-62
6112

01



 2   前面板部件的名称和功能                                                                7
     

2 前面板部件的名称和功能 

 PV 显示 
显示测量值 (PV 值). 

当错误发生时（如：超量程），显示错误信息。 

  SV 显示 
显示目标设定值 (SV 值). 

  LCD 显示 (21 字符 x 4 行, 最大.) 

SV No. 显示  显示当前目标设定值(SV) No.. 
输出 (OUT) 显示 通过数值和百分比（%）棒图显示调节输出值。

屏幕标题显示   在各自屏幕组的顶级屏幕中显示屏幕组标题。

设置参数显示 显示能够用前面板按键选择和显示的参数。 
 

⑤ LED 指示

③ LCD 显示

① PV 显示

② SV 显示

⑥ 红外线接口

④ 前面板按键开关

希曼顿（北京）科技有限公司  01
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8                                                  2   前面板部件的名称和功能  

 前面板按键开关 

(显示键)  显示基本屏幕

(组键)             改变屏幕组或者返回屏幕组的顶级屏幕。
 

(屏幕键)          在屏幕组内切换参数显示屏。

(参数键)                 选择设置或改变的参数。被改变的参数用光标  
 

                                      
 

(移动键)      在设置的数字值中移动数字。 

   )            在设置时减小参数和数值。 

(确认键)        保存数据或参数值。 

  

(下键

(上键)       在设置时增加参数和数值。 

(SV 键 )   在基本屏幕中切换执行SV NO.。

(手动键)   用于手动输出（MAN）。无论任何屏幕显示，都能转到输出监视屏幕。
 
当输出监视屏幕显示，可用   

DISP 

GRP 

SCRN 

 

 

 

ENT

SV

MAN 

表示。

键转到手动输出。
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 2   前面板部件的名称和功能  9

 LED 指示 

STBY RMP MAN REM EV1 EV2 EV3 D01 D02 D03 D04 D05 EXT COM

⑤ LED

③ LCD 显示

指示
① PV 显示

②

  状态灯 
当设置输出为脱机状态时   
 

RMP
   

EM 绿       在SV No.选择中设置遥控设置

EV1 黄 
2

EV3 黄 
DO1 黄 
DO2 黄 
DO3 黄  DO3 动作期间常亮。

DO4 黄  DO4 动作期间常亮。

DO5 黄  DO5 动作期间常亮。

EXT 绿       当切换到多SV-NO.选择(SV 选择)并设为外部开关设置时常亮。 
 

COM 绿       当选择通讯(COM)方式时常亮。

AT 绿       当执行自整定时闪烁或维持自整定时发亮。 
 

OUT1 绿      当调节输出是电流或者电压输出时，此灯的亮度根据调节输出1波动改变。
               当调节输出1是接点或者SSR驱动电压输出时，调节输出1为ON时，此灯常
               亮：当调节输出1为OFF时，此灯熄灭。

 
 

 
 

OUT2 绿      当调节输出是电流或者电压输出时，此灯的亮度根据调节输出2波动改变。
               当调节输出2是接点或者SSR驱动电压输出时，调节输出2为ON时，此灯常
               亮：当调节输出2为OFF时，此灯熄灭。

 
 

 
 
. 

SV 显示

⑥ 红外接口

④ 前面板按键开关

STBY 绿  (STBY=ON) 闪烁。 

绿       在执行斜率控制期间中闪烁，并在斜率控制暂停时常亮。

绿MAN 当设置调节输出为手动操作时闪烁（MAN）。                            
 (REM)时常亮。  

EV1动作期间常亮。

R

黄  EV2 动作期间常亮。

 EV3 动作期间常亮。

 DO1 动作期间常亮。

 DO2 动作期间常亮。

EV
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10 2   前面板上的名称和功能  

这页有意留出空白。
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3   基本操作 11

3 基本操作 

3-1 通电 
当电源通电时，在LCD 上显示初始屏幕大约3秒钟后显示基本屏幕。

 
当SR23第一次通电时，在屏幕上检查确认此仪器是您所订购的规格。  
 

 显示系列名称。 

 显示I/O类型。

此图表示输入1设置为热电偶(TC) 
输出1设置为电流(I)，输出2设置为接点(Y)。
 

 显示选件功能的安装状态。

 
此图表示安装(YES)的由模拟输出1,模拟输出2
和通讯功能，还安装(YES), DI (10点）和DO（9点）。
没安装（NO）的有DO（13点）和加热器断线报警，
SPS（传感器电源）不可用（NO）。

 
 

 
 

基本屏幕 (监视组的顶级屏幕) 
此图表示SV NO.1的输出1正在输出30%。

屏幕显示的细节根据规格或预置功能有所变化。

基本屏幕是"SV No.和输出值显示屏幕。”

关于基本屏幕的操作，详见"14-1 基本屏幕流程。" 

 

注意

外部DI 或 DO实际安装数量可用以上屏幕确认。

  实际数量

DI/DO DO DI DO 
NO NO 4 5 
YES NO 10 9 
YES YES 10 13  

 SR23
CONTROLLER

INPUT1:  TC

OUT 1 :   I
OUT 2 :   Y

AO1 :YES    DI/DO:YES
AO2 :YES    DO   : NO
COM :YES    HB   : NO

SV No.

  OUT1
   30.0%

0        50      100

通电

01

1

2

3

4

SPS :NO

LCD 显示
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12                      3  基本操作 

3  

(1) 切换屏幕显示 

-2 切换LCD 屏幕显示和移动光标 

关于屏幕间移动的详情，见在序言里的"LCD 流程图”。
此仪器的操作屏幕配置为：按常规使用中的最高使用频率的屏幕次序显示屏幕。
以下表示了一个1-输入/1-输出规格屏幕的例子

 显示基本屏幕

按DISP  键. 

 在屏幕组间切换显示

按 GRP 键依次切换屏幕组的顶级屏幕。

 在组内切换设置屏幕

按

 

 
SCRN 键依次切换屏幕。

 在屏幕中移动光标 
在同一个屏幕内由两个或更多参数时，
按

 

 显示顶级屏幕 
在除基本屏幕组以外的各个参数设置屏幕中，
按 GRP

③

① ②

②

次の
画面表示

④

②
PID
PID and Out Limit

下一个屏幕显示

CTRLEXEC
Exec.Key.

DISP GRP GRP GRP

③SCRN

GRP

SCRN

PID01-
P          3.0%        MR:     0.0%
I:          120s         SF:    0.40%
D:           30s

 OUT1

SV No.

OUT1
 30.0%

0       50     100

CH
１01

OUT2L           0.0%::
OUT2H      100.0%

PID01 OUT1L           0.0%
OUT1H      100.0%:

:

OUT2L           0.0%
OUT2H      100.0%

PID01 OUT1L           0.0%
OUT1H      100.0%

:

::
:

 CTRL EXEC
 Exec.Key

 PID
 PID and Out Limit, AT

键移动光标（ 闪烁）。

键切换到屏幕组的顶级屏幕。
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3   基本操作 13

3-3 改变和保存数据 
基本的，当确定LCD屏幕显示时设定和改变参数。  

(1) 输入数字值 

1. 当有两个或更多参数时，按    (
 ) 到改变的参数。  

2.    或   , 键，数字值的最低位数字闪烁。 

3. 按     
键改变数值。    

或
 

. 按 ENT 4   
 

  
以下显示改变PID的参数值I到100 s的步骤。  

 在屏幕间移动 

 改变数值的设置 (举例) 

PID01-OUT1

① GRP  

下一步，按 

P:   3.0%    MR:  0.0%
I:   120s    SF: 0.40
D:    30s

 SCRN 键一次。

 
PID01-OUT1
P:   3.0%    MR:  0.0%
I:   120s    SF: 0.40
D:    30s

 从 P 到 I 移动光标

按   ( ) 到I。  

 使I数值闪烁并且移动到十位数字。 

按   
 

 改变1十位数字数字值到100。 
  
按  
 

 确定和保存设置 
按 ENT  

PID01-OUT1
P:   3.0%    MR:  0.0%
I:   120s    SF: 0.40
D:    30s

PID01-OUT1
P:   3.0%    MR:  0.0%
I:   100s    SF: 0.40
D:    30s

PID01-OUT1
P:   3.0%    MR:  0.0%
I:   100s    SF: 0.40
D:    30s

▼

ENT

⑤

②

③

④

键移动光标

 按

键，移动数字值的闪烁部分到改变数字，并且用

键确认和保存数值，光标停止闪烁。

在初始屏幕中按 键三次，显示PID 
屏幕组的顶级屏幕（组3）。

键一次，移动闪烁光标

键两次移动光标到十位数字。

键从"2" 到 "0"改变显示值。

键确定新的设置值。
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14                      3   基本操作 

(2) 选择设置项目

当有两个或更多参数时，按

 不能改变标志为符号的参数设置。

1.  (
 

) 到改变的参数。 

 通过用 2.  或  
 光标停止闪烁。

ENT 
 

  
以下显示改变调节输出到手动操作的步骤。

 (例子) 

 在屏幕间移动。
   在初始屏幕按 GRP 

 
接着，按 SCRN

  
 从AT 到 MAN 移动光标。 

按    (  ) 到MAN 。 

 
 

 从OFF 到 ON改变MAN设置。
   按   

 
 

 确定和保存设置。
  按 EN  T  
此时，键锁定标志表示 AT 不能再操作。 

①

②

③

④

AT        OF
MAN :     OF
STBY:     

F
F

OFF

AT  :     OFF
MAN       OFF
STBY:     OFF

▼

AT  :     OFF
MAN       ON
STBY:     OFF

ENT

AT       OFF
MAN       ON
STBY:     OFF

键移动光标

键，改变参数设置，检查设置，并且按 键确定和保存设置。

选择参数

键一次显示执行屏幕组的顶级屏幕（组1）。

键一次。

键一次移动闪烁光标

键改变显示从OFF 到 ON。

键确定新的设置。
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4   控制功能框图 15

4 控制功能框图  

4-1 1-输入, 1-输出/2-输出 

遥控偏移

PV 输入 DI7 - DI10 加热器断线
CT 输入

DI 输入遥控输入

量程选择 外部SV
分配

多组SV No.
外部
选择

SV值 
设置

SV No.1 to 10

选择

多组SV No.
内部

遥控刻度

开平方根运算

DI
分配

加热器断线报警

加热器回路报警

报警方式
（锁定/实时）

单位选择刻度

遥控滤波器

 比率 逻辑 运算

红外通讯适配器

小数点设置

开平方根运算
SV No. 切换

外部 CJ
斜率控制

10-段线性化 线性化

PV 滤波器 本机/遥控切换
红外线接口

遥控追踪

SV 限幅

Ramp bias

PV 偏移

执行/脱机，逻辑运算处理，前面板红外通讯

SHIMADEN
标准协议

执行 PV 执行  SV

特性转换

变化率限制

输出限幅

错误输出

待机输出

自动/手动切换
D  I

分配

调节输出 2

控制逻辑

PID, 控制逻辑运算

比例周期

调节输出1 调节输出2 EV, DO 输出 模拟输出

 1
模拟输出

 2
串行通讯

EV, DO 类型选择

回差

待机动作

延迟时间

状态, HB

   逻辑操作
定时器/计数器

输出特性
(NO, NC)

DI 分配

模拟输出

类型选择

A_输出1
刻度

模拟输出
类型选择

A_输出2
刻度

通讯选择

协议选择

SHIMADEN
标准协议/
ModBus

RS-232C/
RS-485

线性输入
(mV, V,

mA)

传感器输入
(TC,RTD)

I,  V Y, P

USB

PV斜率 
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16 16 4   控制功能框图

这页有意留出空白。
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5   设置 17

5 设置 

5-1 参数设置的步骤 
当你第一次使用本仪器时，或在使用期间改变工作参数，或者已改变控制对象等，
按以下步骤设置或改变仪器设置。 

 
  

  

注意

在一些操作中，当你初始化此仪器时，所有参数设置返回出厂默认值。
在初始化这个仪器前，记下并且保留所需的设置值。 
 

假设熟悉本仪器的基本操作有经验的人将设置此仪器。 

非仪器制造商的使用者在开始操作或设置本仪器之前应该彻底熟悉仪器使用功能。

本仪器的基本操作和设置在前面第六章通过每个屏幕组详细介绍。

 

  
 
当没有添加或选择选件功能时，不显示某些屏幕和参数。 
 
关于操作屏幕的概述和如何在屏幕间移动，参见序言中的“LCD流程图”。
关于设置参数的概述，参见“17参数列表”。 

 
  
 

按以下顺序设置参数  

1. 确认输出特性和释放键锁定。 
此项必须执行。 
详见“第6章”。 

2. 量程及 I/O 设置。 
详见“第7章”。 

3. I/O 辅助设置。 
详见“第8章”。 

4. 设置SV值和遥控SV值。

详见“第9章”。

5. PID 设置。
 详见“第10章”。 

6. 事件/DO 设置。

详见“第11章”。

7. 选件 (DI, AO, HB, COM) 设置。 
详见“第12章”。 
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18 5   设置 

8. 键锁定设置

 
 

 

10

设置或改变包括选件功能的参数之后，为减少疏忽的操作设置键锁定是必要的。
详见“第13章”。

9. 监视，执行和停止操作。

详见“第14章”。 

. 控制期间的操作。 
详见“第15章”。 
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6   输出规格和键锁定 19

6

必须执行以下步骤

6-1  

8-1

1in 1out 1loop: 1-输出调节器 
1in 2out 1loop:  2-输出调节器  

输出规格和键锁定

确定输出规格

当前输出规格显示在键锁定，输出数量设置幕(No.8-1)的最底排。

KLOCK:     OFF
OUTPUT: Single
IR COM: ON
  [ 1in 1out 1loop ]

。
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20                                   6   输出规格和键锁定 

6-2

(1) 键锁定屏幕显示 

解除键锁定 

从基本屏幕中调出锁定屏幕组(组 8)，  按 GRP

SCRN   
 在屏幕中按

按 ,  或 ENT 
 

(2) 释放键锁定 
当使用键锁定时，(钥匙标志)显示在LCD屏幕中的相应的参数上，表示参数不能
设置或更改。以下显示释放键锁定的步骤。

 

8-1
设置范围 OFF, LOCK1, LOCK2, LOCK3 
初始值 OFF 

OFF 解除键锁定 
LOCK1 锁定除了与SV相关的、AT、 MAN 或事件/ DO动作点参数以外的参数。

LOCK2 键锁定参数除了与SV相关的参数以外的参数。  
LOCK3  锁定所有参数（不包括键锁定自身）。

关于锁定的参数，详见“17参数列表”。  

0-0 基本屏幕

0      50    100

SVNo. 

OUT1
0.0%

01

KLOCK:     OFF
Tuning: Auto Tuning
OUTPUT: Single
  [ 1in 1out 1loop ]

8-0 锁定屏幕
GRP

LOCK,etc.

Key Lock, etc.

KLOCK    OFF

IR COM: ON
[ 1in 2out 1loop ]

8-1

+ENTSCRN

DISP

OUTPUT  Dual

SCRN

点划线表示同样
按键必须按多次 GRP

键。

在锁定屏幕组中按        键用于移动设置屏幕。

键选择参数。

键设置参数，并按  键确定和保存设置。
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7   I/O 设置，红外通讯，量程设置 21

7 I/O 设置，红外通讯，量程设置

7-1

 

 (STBY)" 。

8-1
设置范围 单，双 
初始值 单 

单  1-输出控制作用

2-输出控制作用 
 

1in 2out 1loop 2-输出调节器 

7-2 红外通信 

ON 可用S5004进行红外通讯。

OFF 不可用S5004进行红外通讯。 

 输出规格 (2-输出规格) 
在本项目中，任意选择1-输出作用(单)或2-输出作用(双)。  
当设定作用为单时，调节输出仅为OUT1的输出。
当设置控制状态为脱机方式后，才能选择输出方式(STBY: ON)。
关于控制脱机操作，详见"15-8控制脱机

双

KLOCK:     OFF

IR COM: ON
  [ 1in 1out 1loop ]

OUTPUT: Single

 仅OUT1用于调节输出。 

 OUT1 和 OUT2 用于调节输出。

显示当前工作方式 
在键锁定屏幕(No. 8-1)的最底一行显示当前工作方式。

1in 1out 1loop 1-输出调节器

使用S5004（红外通讯接收器，单独出售）才能进行红外通讯。
使用红外通讯设置此仪表参数之前，IR COM应设为ON。  

 
参数辅助软件也可用于此通讯。详见帮助菜单中的“参数辅助软件
使用手册”。

8-1 设置范围 ON, OFF 
初始值 ON KLOCK : OFF

OUTPUT: Dual
IR COM: ON
  [ 1in 2out 1loop ]
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22 7   I/O 设定，红外通讯，量程设置 

7
在执行设置或改变设置之前，设置控制状态到脱机方式(STBY: ON)。

(STBY)"。

(1)

1 ~ 

初始值  06 (K3) 
00°C

 4~20 mA 或 0 ~ 20 mA时，选择量程No.85 (1 ~5V) 或 84  (0 ~ 5V),

 
250Ω  0.1% 接收电阻到输入端。   

-3 测量量程 

关于控制脱机操作，详见"15-8 控制脱机   

量程设定 
设定量程代码No.参阅以下的测量量程代码表。

7-2
设置范围 01 ~ 19, 31 ~ 58, 71 ~ 77, 8

RANGE: 06(K3)
87

Sc_L    　0.0℃
Sc_H    800.0℃
UNIT:℃    DP  XXXX.X K T/C 0.0 ~ 8

当在以上屏幕内改变量程时，将显示以下确认信息。
 
按     键选择YES，按  ENT

W A R N I N G W A R N I N G 
a l i z e
?

P a r a m s I n i t i a l i z e
p r o c e e d ? N O

P a r a m s I n i t i
p r o c e e d Y E S

注意

 当改变范围时，将显示以上警告信息，且参数将被初始化。
 关于初始化的参数，详见“17参数列表”。

 (2) 

. 

关于控制脱机操作，详见"15-8控制脱机 (STBY)." 

量程刻度

当选择量程是电压输入和电流输入时(相应代码NO.71~77,81~87),设置测量
范围(刻度)。
在执行设置或者改变设置之前，设置控制状态到待机方式(STBY: ON)。

当电流输入为

并且并联

键确认设置。

在RTD或热电偶输入时，显示键锁定标志并且不能设置此项目。
不能反向刻度。
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7   I/O 设置,红外通讯,量程设置 237   I/O 23

最大间距 (Sc_H - Sc_L)  ≤30000. 
当Sc_L设置引起间距超过30000时，一个没有超过间距的值自动设置给Sc_H。

7-2
可设范围  -19999 ~ 30000 单位 
测量范围   最小间距:    10 单位 

 最大间距:   30000 单位

在以上范围内的任何设置都是可能的。

(注意Sc_L<Sc_H)

初始值  Sc_L: 0 单位

Sc_H:1000单位

RANGE: 86(0～10 V)
Sc_L: 0.0
Sc_H: 100.0
UNIT:% DP: XXXX.X

%
%

当在以上屏幕内改变刻度时，将显示以下确认信息。

按  键选择 YES, 按 ENT 键确认设置。量程将被改变。
 

W A R N I N G
P a r a m s I n i t i a l i z e

p r o c e e d ?

W A R N I N G 
P a r a m s I n i t i a l i z e

p r o c e e d ?

注意
 当刻度量程时，将显示以上警告信息，且参数将被初始化。

关于初始化的参数，详见"17参数列表"。

N O Y E S
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24 7   I/O 设置，红外通讯，量程设置 

测量量程代码表 

输入类型      传感器类型 代码    符号        测量量程            测量量程

B *1 01 B 0.0 ~ 1800. 0 °C 0 ~ 3300 °F
R 02 R 0.0 ~ 1700.0 °C 0 ~ 3100 °F
S 03 S 0.0 ~ 1700.0 °C 0 ~ 3100 °F
K 04 K1 -100.0 ~ 400.0 °C -150.0 ~ 750.0 °F
K 05 K2 0.0 ~ 400.0 °C 0.0 ~ 750.0 °F
K 06 K3 0.0 ~ 800.0 °C 0.0 ~ 1500.0 °F
K 07 K  0.0 ~ 1370.0 °C 0.0 ~ 2500.0 °F4
K *2 08 00.K5 -2 0 ~ 200.0 °C -300.0 ~ 400.0 °F
E 09 E 0 0.0 °C 0.0 ~ 1300.0 °F.0 ~ 70
J 10 0 °C 0.0 ~ 1100.0 °FJ .0 ~ 600.0
T *2 11 -200 0 ~ 400.0 °FT .0 ~ 200.0 °C -300.

热电偶

N 12 N 0. 0 ~ 2300.0 °F0 ~ 1300.0 °C 0.
PL II 13 PLII 0.0 ~ 1300.0 °C 0.0 ~ 2300.0 °F
PR40 - 20 *3  14 PR40-20 0.0 ~ 1800.0 °C 0 ~ 3300 °F
WRe5-26 15 WRe5-26 0.0 ~ 2300.0 °C 0 ~ 4200 °F
U 16 U -200.0 ~ 200.0 °C -300.0 ~ 400.0 ° F
L 17 L 0.0 ~ 600.0 °C 0.0 ~ 1100.0 °F
K *4 18 K 10.0 ~ 350.0 K 10.0 ~ 350.0 K 
AuFe-Cr *5 19 AuFe - Cr 0.0 ~ 350.0 K 0.0 ~ 350.0 K 

31 Pt 1 -2 0 ~ 600.0 °C -300.0 ~ 1100. 00.0 °F
32 Pt 2 -100.  100.00 °C -150.0 ~ 00~ 200.0 °F
33 Pt 3 -100.0 ~ 300.0 °C -150.0 ~ 600.0 °F
34 Pt 4 -60.00 ~ 40. 00 °C -80.00 ~ 100.00 °F
35 Pt 5 -50.00 ~ 50. 00 °C -60.00 ~ 120.00 °F
36 Pt 6 -40.00 ~ 60. 00 °C -40.00 ~ 140.00 °F
37 Pt 7 -20.00 ~ 80.00 °C 0.00 ~ 180.00 °F
38 Pt 8 *6 0.000 ~ 30.000 °C 0.00 ~ 80.00 °F
39 P  ~ 50.00 °C 0.00 ~ 120.00 °Ft 9 0.00
40 P ~ 100.00 °C 0.00 ~ 200.00 °Ft10 0.00 
41 Pt11 0.00 ~ 200.00 °C 0.0 ~  400.0 °F
42 Pt12 *7 0.00 ~ 300.00 °C 0.0 ~ 600.0 °F
43 Pt13 0.0 ~ 300.0 °C 0.0 ~ 600.0 °F

RTD Pt100 
(旧) JIS/IEC 

0.0 ~ 1000.0 °F

通
用
输
入

44 Pt14 0.0 ~ 500.0 °C
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7   I/O 设置，红外通讯，量程设置 25

输入型号    传感器型号 代码    符号  
45 JPt 1 -200.0 ~  500.0 °C -300.0 ~ 900.0 °F
46 JPt 2 -100.00 ~  100.00 °C -150.0 ~  200.0 °F
47 JPt 3 -100.0 ~  300.0 °C -150.0 ~  600.0 °F
48 -60.00 ~ 40.00    ° C            -80.00 ~ 100.00    °FJPt 4 
49 -60.00 ~ 120.00    °FJPt 5 -50.00 ~ 50.00     °C 
50 JPt 6  -40.00 ~ 60.00       °C            -40.00 ~ 140.00    °F  
51 JPt 7 -20.0 ~  80 0.00 °C 0.00 ~ 180.00 °F
52 JPt 8 *6 0.000 ~  30.000 °C 0.00 ~  80.00 °F
53 JPt 9 0.0  0 ~ 50.00    °C                  0.00 ~ 120.00 °F
54 JPt10 0.00 ~  100.00 °C 0.00~  200.00 °F
55 JPt11  0.00 ~ 200.00  °C 0.0 ~  400.0 °F
56 JPt12 *7 0.00 ~  300.00 °C 0.0 ~  600.0 °F
57 JPt13 0.0 ~  300.0 °C 0.0 ~  600.0 °F

RTD JPt100 
(旧)JIS

58 JPt14 0.0 ~  500.0 °C 0.0 ~  900.0 °F
-10 ~10 mV 71 -10 ~ 10 mV
0 ~ 10 mV 72 0 ~10 mV
0 ~ 20 mV 73 0 ~ 20 mV
0 ~ 50 mV 74 0 ~ 50 mV
10 ~ 50 mV 75 10 ~ 50 mV

    0 ~ 100 mV 76 0 ~ 100 mV

电压
(mV)

-100 ~ 100 mV 77 -100 ~ 100 
mV

-1 ~ 1 V 81 -1 ~ 1 V 
0 ~ 1 V 82 0 ~ 1 V 
0 ~ 2 V 83 0 ~  2 V 
0 ~ 5 V 84 0 ~   5 V 
1 ~ 5 V 85 1 ~ 5 V 

   0 ~ 10 V 86 0 ~ 10 V 

通
用
输
入

电压
(V)

测量范围: 用刻度功能可设置以下范围内的任何值 

刻度范围: -19999 ~ 30000 数字
间距:  10 ~ 30000 数字 
当输入测量值超过  32000时，产生超量程。

当使用 0 ~ 20 mA, 4 ~ 20 mA 电流输入时， 
 84 和

 1/2W 250Ω±0.1% 到输入端子。

初始值: 0.0 ~ 100.0 

-10 ~ 10 V 87 -10 ~ 10 V

. 

选择测量范围代码 85, 并联电阻

*1: 00°C 或 750°F不保证精度。 
*2:  在 -100°C (-148°F) 或以下的温度时，精度为±(0.5%满量程＋1 数字)。
*3:  精度为 ±(0.3%满量程+1°C)。
*4:   K型热电偶的精度为 ±(0.75%满量程+1K)/10.0 ~  30.0K, ±(0.30%满量程+1K)/30.0 ~  70.0K, 

±(0.25%满量程+1K)/70.0 ~  350.0K。 
*5:   AuFe-Cr 热电偶的精度为 ±(0.25%满量程+1K)。
*6:  当输入测量值超过32.000时产生上限超量程。
*7:  当输入测量值超过320.000时产生上限超量程。 

  B型热电偶，温度低于  4

测量范围 测量范围
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26 7   I/O 设置，红外通讯，量程设置

 7-4 
在预设测量范围内选择使用单位。
在执行或改变设置之前，设置控制状态到待机方式（STBY：ON）。
关于控制待机操作，详见“15-8控制待机（STBY）。”
对于RTD和TC输入，仅可选择温度(°C, °F)。

7-2
RTD, TC 
 设置范围  °C, °F
 初始值

电压，电流

     设置范围  °C, °F，%

 
按 

单位

 

 

 °C 

 初始值  % 

当在以上屏幕中改变单位时，对于TC和RTD输入将显示以下确认信息。对电压或电
流输入，将不显示此警告信息。

  键选择YES，然后按 ENT 键确认设置。单位将被改变。 
 

注  意  
 当改变单位时，将显示以上警告信息，且参数被初始化。
  关于被初始化的参数，详见“17参数列表。”

 

7-5 小数点位置

(1) 小数点位置

当选择量程是电压输入和电流输入时（相应代码No.71～77，81～87）
在PV显示屏中设置小数点位置。
在执行或改变设置之前，设置控制状态到脱机方式

 

 (STBY: ON). 

关于控制脱机操作，详见“15-8控制待机（STBY）。”
对于RTD或TC输入，显示键锁定标志，不能设置此项。

7-2
范围设置 xxxx.x ～ x.xxxx 
初始值 xxxx.x 

W A R N I N G
P a r a m s I n i t i a l i z e

p r o c e e d ? N O

RANGE: 86(0
Sc_L:    　 ℃
Sc_H:    100.0℃
UNIT: ℃   DP:  XXXX.

C H
１

～ 10V)
00.

X

W A I N 
P a r a n i t i a

c e e d ?

 R N G 
m s I
p r o

l i z e
Y E S

_ .
.

RANGE : 86(0～ 10V)
Sc L: 0 0%
Sc_H:    100 0%
UNIT:%     DP:  XXXX X

CH
１
CH
１

.
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7   I/O 设置，红外通讯，量程设置 27

 (2) 切换小数点后的最低位数字

注意，此功能不能用于没有小数点数字的量程。
电压和电流输入时，不显示此屏幕。

7-3
设置范围 

  
   除去量程代码表中所表示量程的小数点后的最低位数字。 
   

 

当改变以上屏幕中的“Figure”时，将显示以下确认信息。

能够设置某量程的小数点后的最低位数字。  

 

  正常，短

初始值  正常

正常
短

即使数字设为短，EVENT/DO和PV偏移的设置范围不变。
当数字设为短并切换到正常时，EVENT/DO和PV偏移的数字有时改变。

 Fi  No
 CJ  In

gure:
    :

rmal
ternal

  显示量程代码表中所表示的量程。   
   

 
 

按    键选择YES，并按

“Figure”将被改变。

  
 

ENT  键确认设置。

W A I N
P a r a m  n i t i

p r o c e e

R N 
s I

 G
a l i z e

d ? N O

W I
P a r n i

e e d ?

A R N  N G 
t i a l i z ea m s I

p r o c Y E S

注   意
 当改变位数时，将显示以上信息，并且参数将被初始化。
关于被初始化参数的细节见“17参数列表。”
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28 7   I/O 设置，红外通讯，量程设置

7-6 冷端补偿

(1)

7-3
  内部，外部

 

热电偶冷端补偿

在TC输入（相应代码No.01～19）时，设置执行内部或外部冷端补偿。 
通常的，设置内部补偿。当需要更高精确度时设置外部补偿。

 

设置范围 Figure: Normal
 CJ    : Internal 初始值   内部  
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8   I/O 辅助设置 29

8 I/O 辅助设置 

8-1 PV 补偿值

(2) PV 滤波

当PV信号包含噪音时，有时由于PV信号的波动对控制结果产生不利影响。
PV滤波用于减少这种影响和稳定控制。

7-1

当设置大的时间常数时，可增加噪音抑制能力  然而，在有快速响应控制系统
中，噪音抑制有负面影响

(3) PV 斜率

在电压输入和电流输入时，此项设置PV斜率。
在RTD和TC输入时，不显示此屏幕。

7-1

在A=PV斜率，B=偏移，X=PV输入时，执行PV=AxX+B
当此项用在开平方根运算或线性化近似时，开平方根运算和线性化近似运算的
结果使用此斜率。

 

 

 

(1) PV 偏移

此项用于补偿，例如，在传感器内部/连接外围设备产生温度的偏差。

7-1
设置范围 -10000 ～ 10000 单位 
初始值 0 单位

 

PV 滤波是通过一阶延迟计算执行的。 

设置范围 OFF, 1 ～100s 
初始值 OFF 

 
滤波时间常数可以设置到100秒。

量程设置 0.500 ～ 1.500 
初始值 1.000 

PV  Bias:     0.0
PV  Filter:   OFF
PV  Slope:  1.000

PV 
PV 
PV  Slope:

 Bias:     0.0
 Filter:   OFF

  1.000

PV  Bias:     0.0
PV  Filter:   OFF
PV  Slope:  1.000
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30                         8   I/O 辅助设置

8-2 开平方根运算  
在平方根特性的信号，如流速测量，能够被线性化。 

(1) 允许开平方根运算

7-3
设置范围 OFF, ON 
初始值 OFF 

(2) 低值切除

仅当开平方根运算功能有效时，允许此项。
在平方根运算中，在信号零附近输入值轻微的波动会引起极大的PV波动。

 

“低值切除”是当PV低于预设输入值时输出“0”（零）到PV的功能。 
在输入信号线有噪音时，设置低值切除具有防止显示不稳定的作用。

 

7-3
量程设置 0.0 to 5.0% 
初始值 1.0% 

低值切除的设定值是PV输入范围的0.0～5.0%

 
此项在电压输入和电流输入时可设定。
在RTD或TC输入时，此项不显示。 

 

 当SQ.Root设为ON时，开平方根运算功能是有效的。

0 %

0 %

100 %

100 %

P
V

 开
平

方
根

结
果

低值切除
0.0 ～ 5.0%

输入

SQ.Root:  OFF

SQ.Root:  ON
Low Cut:  1.0%
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8   I/O 辅助设置 31

8-3 调节输出

(1) 作用特性

可选择输出特性反作用（加热特性）或正作用（制冷特性）。

设置范围 反向，正向

反向  通过此作用，测量值（PV）比设定值（SV）越小时输出越大。
           此作用一般用于加热控制。

 

  
 通过此动作，测量值（PV）比设定值（SV）越大时输出越大。
    此作用一般用于制冷控制。

6-1
OUT1 ACT:  Reverse
    STBY:  0.0%
     ERR:  0.0%

初始值 反向

     CYC:  30s

正向

  

注意

 在执行自整定（AT）时输出特征不能切换。

 (2) 脱机时的输出

脱机时这个功能保持输出值为某固定值（STBY：ON，控制器工作暂停）。
（预置值）

设置范围 0.0 ～ 100.0% 

控制(P=OFF)中，当脱机时的输出设置为50%或者更大时，实际待机时

6-1

初始值 0.0% 
OUT1 ACT:  Reverse
    STBY:  0.0%
     ERR:  0.0%
     CYC:  30s

注意 
 在ON-OFF 
的输出变为100%。当脱机时的输出设置为49.9%或者更小时，实际待机时的使出变
为0.0%。

 即使发生故障，脱机时的输出仍然保持不受影响。
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32                         8   I/O 辅助设置

(3)

6-1
设置范围 0.0 ～ 100.0% 
初始值 0.0% 

注意
 在ON-OFF控制中（P=OFF），当故障时的输出设置到50%或者更大，实际故障时的
 输出变为100%。
当故障时的设置到49.9%或者更小，实际故障时的输出变为0%。

 

故障时的输出

当故障发生时控制操作停止。此项用于保持控制输出到某固定值，未设置此项时控
制输出为0%（或OFF）。
当故障发生时设置输出。

CH
１

OUT1 ACT:  Reverse
    STBY:  0.0%
     ERR:  0.0%
     CYC:  30s

 在脱机状态发生故障时，脱机时的输出优先。

(4)

 

6-1
设置范围 1 ～ 120s 
初始值 接点输出 (Y): 30s  

SSR 驱动输出 (P): 3s 

注意 
 

 

 

比例周期时间

仅当触点输出（Y）和SSR驱动输出（P）时，此设置项有效。
按秒单位设置输出ON-OFF的周期时间。
在有快速响应控制系统中，如果设置一个短的比例周期时间（周期时间），可以
获得一个良好的控制结果。

CH
１

OUT1 ACT:  Reverse
    STBY:  0.0%
     ERR:  0.0%
     CYC:  30s

 如果在接点输出中设置短的时间作为比例周期时间，对输出继电器的触点寿命可能
 有负面影响。当设置比例周期时间的时候要特别注意这点。

 在一个短的滞后时间的控制系统内，如果设置一个长的比例周期时间，对控制结果
 将有负面影响
 当执行自整定（AT）或斜率控制动作时，不能设置比例周期时间。

(5) 设置输出2 
仅当选择2-输出规格时此设置项目有效，并且对1-输出规格不显示。
此设置方法和参数注意事项与输出1相同。

 

    设置范围  初始值

ACT :  反向，正向     正向

STBY :  0.0 to 100.0% 0.0% 
ERR :  0.0 to 100.0% 0.0% 
CYC :  1 ～120s 触点输出 (Y) 30s 
   SSR 驱动输出 (P) 3s 

CH
１

OUT2 ACT:  Direct
STBY:      0.0%
ERR:       0.0%
CYC:       30s
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8   I/O 辅助设定 33

(6) 变化率限幅

 

6-
 0.1 to 100.0%/s 

8-4  

(1) 允许10段线性化近似

 

(2)

最多能设置11点。对于11点PV输入（A1～A11），能设置用于PV显示（%）的11点
（B1～B1）。 
对于每个输入点，B1对应于A1，B2对应于A2，以此类推直到B11对应于A11，在输入点
间执行线性插入法。

7-4～7-9
设置PV 输入值(A) 对应 PV 显示值 (B). 

设置范围 An, Bn: -5.00 ～ 105.00% 
初始值  An, Bn: 0.00% 

  n=1～11 

此设置项限制每秒的变化率（%）。
对于输出1（OUT1）和输出2（OUT2：仅2-输出规格）能设置此项。 

设置此项到OFF取消变化率限幅。
当输出的突变对控制目标有害时，设置此项 。

2
设置范围      OFF,

Rate Limiter
 OUT:  OFF
 OUT2: OFF

CH
１ 初始值      OFF 

10段线性化近似

此项设置仅用于电压和电流输入。
当PV输入是非线性信号时，这个功能执行基于10段近似的线性化。

7-4
设置范围 OFF, ON 
初始值   OFF 

PMD  OFF CH
１

设置输入点

在10段线性化近似值输入时，设置输入点。

 

CH
１

 PMD:  ON

 A 1:    0.00%
 B 1:    0.00%

 A10:  90.00%
 B10:  90.00%
 A11: 100.00%
 B11: 100.00%

CH
１
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 10段线性化设置（举例）

 在以下图表里，用A1，B1至A6，B6设置输入点，带四个中间点。
在A1之前或A6之后，使用（A1,B1)至（A2，B2）和（A5，B5）至（A6，B6）的斜率。

 

注   意
设置必须满足An＜A (n+1)的关系 。

当An＞A(n+1)，A(n+1)之后变为无效的。  

A1=   0.00%
B1=   0.00%
A2= 20.00%
B2= 10.00%

B3= 25.00%
A4= 70.00%

B5= 95.50%
A6=100.00%
B6=100.00%

A3= 40.00%

B4= 80.00%
A5= 90.00%

显
示
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8   I/O 辅助说明 35

8-5 补偿控制输出/模拟输出

1. 如果键锁定，解除键锁定。

关于如何解除键锁定，详见“6-2解除键锁定。”

2. 设置控制器控制状态到脱机方式（STBY：ON）。

 

3.

可以补偿在控制输出或模拟输出中产生的误差。 

关于控制脱机操作，详见“15-8控制脱机（STBY）。”

设置数字值

在基本屏幕中，按    键,调出锁定屏幕（8组）的顶级屏幕。    GRP

通过按住    +    键3秒以上转到设置屏幕，并通过按    和    键选择输出
补偿。通过按    或    设置当前显示在SV上的数字值并按    键确定设置。

ENT   GRP  SCRN
   ENT   

PV 显示  说明 PV 显示  说明

 调节输出1下限值  调节输出1上限值 
 

  调节输出2下限值  调节输出2上限值
 

 模拟输出1上限值模拟输出1下限值   

   模拟输出2上限值模拟输出2下限值
 

4.

当设定“0”时，设置返回到工厂默认值。

当你完成以上设置，按    键返回键锁定屏幕。DISP  
 

















8-0  锁定屏幕  

L
Ke

当调节输出1是电流或 
电压时显示

OCK,
y Lock, etc.

etc.
SCRN

+ GRPENT

SCRN

SCRN

当调节输出2是电流或
电压时显示

SCRN
LCD 显示空白

模拟输出
1或者2（选件）分别显示
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这页有意留出空白。 
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9 SV值和遥控SV值 

9-1 设置SV值 

(1) SV 限幅

SV限幅用于防止错误输入目标设定值。
设置（SV）设定量程的下限值（SV L）和上限幅值（SV H）。

2-12
设置范围   测量量程之内

初始值                 SV 下限 < SV 上限

SV Limit_L:  测量量程的下限

SV Limit_H:  测量量程的上限

SV限幅对所有执行的SV都有效。
遥控执行SV监视不受SV限幅影响，并指示遥控输入值对应的值。
执行SV受到SV限幅的限制。

注   意
 SV值设置后改变SV限幅时，超过限幅的SV值被舍弃，有时设置无效。

为避免这种状况,确保在设置SV值之前设置SV限幅值。

(2) 设定值 (SV) 
关于怎样设置和改变当前执行SV，详见“15-3设置执行SV NO。”SV设置屏的操
作如下：

1. 通过    ,    或    键进入设定值。

2. 按     键确认和保存设定值。    ENT

2-1
此屏幕设定每一个SV NO.的SV值

设置范围  SV设定量程之内
初始值         0或测量量程的下限值，取较大

的那个。 

SV Limit_L:  0.0℃
SV Limit_H: 00.0℃

CH
１

0.0℃
SV1
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9

(1)

2-11

遥控SV监视屏显示的遥控输入值不受SV限幅影响。

此功能复制遥控SV值到任意SV NO.的本机SV。
当通过模拟遥控信号改变SV值时，能运行控制程序，及时地在某一时刻转换到固定值

2-13

 REM跟踪操作: YES 
当通过键操作从遥控SV切换到执行SV时，遥控SV值被写到最新切换的SV NO.的SV值
中。
当分配REM给DI时，通过外部触点信号切换遥控SV到执行SV，遥控SV值被复制到切换
目标的SV值。

 REM跟踪操作: NO 
没有遥控操作功能。

-2 设置遥控SV值

监视遥控SV值

在REM设定值监视屏幕中，显示遥控输入信号。
遥控SV值不能通过操作前面板上的按键设置。

R E M :
0.0℃

(2) 遥控跟踪

选择项目     NO, YES 
 初始值      NO 

当通过SV No.选择开关设置EXT时，通过外部开关从遥控SV切换到所选择的执行SV，
遥控SV值被复制到标的SV值中。
遥控SV值发生超量程错误时，无遥控跟踪功能。

REM Track   NO

REM  Mode:  RSV

CH
１

操作。
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9   SV值和遥控SV值 39

(3) 遥控方式

对遥控信号可执行多种运算，其结果作为遥控SV。

2

遥控输入用做一般的RSV（遥控SV）输入。

R

关于RT，详见“9-3（1）遥控比例。”

在RSV方式中，“比例：”行不显示在以下屏幕中。

-13
设置项目 RSV, RT REM Track: NO

SV
T 对遥控输入信号值执行计算，能够使用斜率。
            对输入信号值也能加偏移。

  初始值 RST （不显示比例）

 Ratio:  1.000
REM  Mode: RT

R
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9-3 设置遥控SV补偿值 

(1) 遥控比例 
在遥控方式中仅当选中RT时，此项有效。
为生成遥控SV（REM SV），在以下公式中设置A值。 
   REM SV = A x X + B 

     A: 遥控比例,  B:遥控偏移     ，X:遥控输入信号。 

2-13
设置范围  0.001 ～ 30.000 
初始值  1.000 

在RT方式中，通过对遥控输入信号的刻度结果加上遥控比例和偏移（若需要）产生遥控
SV值。
关于遥控偏移，参见“9-3（2）遥控偏移”。关于遥控刻度，参见“9-3（4）遥控刻度。

注意 
 当设定一个极大遥控比例时，遥控信号输入可使用的范围极窄；当设定一个极小 
遥控比例时，遥控信号输入可使用的范围极宽。
使用一个较大的偏移将使可用量程更窄。当使用这个功能时请考虑以上几点。
通过计算机遥控SV获得的REM SV受SV限幅值的限制。

 Ratio:  1.000

REM Track: NO

REM  Mode: RT

当设定遥控的比例和偏移时

测
量
范
围

 0%  100%

REM L

遥控输入

REM H

遥控
偏移

 0%  100%

REM
比例 = 1.0

REM
比例 = 0.5REM SV

= 0)

REM　H：遥控上限
REM　L：遥控下限

REM L

REM H

REM SV

REM 比例 = 2.0 REM
比例 = 1.0

REM
比例 = 0.5

遥控输入

测
量
范
围

REM　H：遥控上限
REM　L：遥控下限

REM 比例 = 2.0

当设定遥控的比例时 (偏移
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(
为生成遥控SV（REM SV），在以下公式中设置B值：

    在RT方式中         REM SV   = A x X + B 
 = X + B 

虽然遥控偏移能够设置到±10000单位以上，但确保精度的范围是遥控信号输入值的
0 ~100%。  
注意防止实际使用值超过此精确范围。

(3)

2-14

设置较长时间常数能增加噪音抑制效果。然而，这样做，对要求快速的响应速度控制
系统有时会产生负面影响。

 

2) 遥控偏移 
 

A: 遥控比例,      B: 遥控偏移，    X: 遥控输入信号。

2-14
能补偿遥控输入信号的偏差 

REM Bias:     0.0℃
Filt:     OFF

Sc_L:     0.0℃
Sc_H:   800.0℃

设置范围  -10000 ~ 10000 单位

初始值 0 单位

 

 

遥控滤波 
在遥控输入信号线上的噪声有时引起不稳定控制。 
为此原因，此仪器具有遥控滤波功能以减小对稳定控制的噪声影响。
通过一阶运算执行滤波。
在此，设置时间常量。

设置范围  OFF, 1 ~300 
初始值  OFF 
单位 : 秒

REM Bias:     0.0℃
Filt:     OFF

Sc_L:     0.0℃
Sc_H:   800.0℃

 

在RSV方式中       REM SV 
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42                             9   SV值和遥控SV值

(4) 遥控刻度 
通过遥控输入信号设置用于SV值的量程。  
在测量范围之内设置刻度。

 
)

Sc_L ≤ REM L, REM H ≤ Sc_H
初始值 

REM L: 测量范围下限 
REM H 测量范围上限 

设置遥控输入信号

 0% 的值给REM L. 
设置遥控输入信号

 

设置遥控输入信号

 0% 的值给 REM H,  

  
 

2-14
设置范围   测量范围之内

     ( 可反向刻度
REM Bias:     0.0℃

Filt:     OFF

Sc_L:     0.0℃
Sc_H:   800.0℃

REM H

100% 的值给 REMH.

反向刻度时, 

设置遥控输入信号

100% 的值给 REM L. 

REM L

REM SV

测
量
范
围 设

置

 0% 遥控输入

(0V) (电压 0 ~ 10V)
(4mA) (电流4 ~ 20mA)

范
围

 100%
(10V)

(20mA)
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9   SV 值和遥控 SV 值 43

9-4 设置遥控PID No.和开平方根运算

(1) PID No
可设与遥控SV对应的遥控PID。

5
   1 ~ 10 

(2) 允许遥控开平方根运算功能

当SQ.Root是ON时，开平方根操作有效。

2-15
设置范围 OFF, ON 
初始值   OFF 

当遥控信号经过开平方根运算产出执行SV时，设置开平方根运算。例如，流速的比值
控制。

设置遥控 .

从PID No.1到PID No.10中选择遥控PID。
注意，当使用区域PID功能时，这里的设置变为无效。

2-1
设置范围REM PID     1
初始值    1 

    SQ.Root: OFF

REM PID     1

    SQ.Root: OFF
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44                         9   SV 值和遥控 SV 值

 (3)  低值切除

开平方根运算有效时，执行低值切除。 

设置范围  0.0 ~ 5.0% 

9-5 设置斜率 
改变目标设置值（SV）时，此功能逐渐改变设定值，对负载不施加突然变化。
在此，设置四个项目：上升斜率值（RAMP Up），下降斜率值（RAMP Down）。
斜率单位（RAMP Unit），斜率倍率（RAMP Ratio）。

(1) 斜率值

设置上升斜率值（RAME Up）和下降斜率值（RAMP Down）。
在斜率执行时，自动选择上升斜率值或下降斜率值。
在斜率控制执行期间，当改变上升斜率值或下降斜率值时，它们在控制中立即改变。 

2-16

0

   RAMP Down : OFF 

(2)   
设置上升斜率值（RAMP Up）和下降斜率值（RAMP Down）的单位时间。
设置秒（Sec）或分钟（Min）作为变化的时间单位。

在斜率控制执行期间，当改变斜率的单位时间时，它在控制中立即改变。

2-16
设置范围 /Sec, /Min  
初始值  /Sec 

在开平方根运算中，靠近信号0的输入值微小的波动能引起相当大输出波动。
当输入值小于预置值时，低值切除功能设置REM信号为0（零）。
当REM输入信号包括噪声时，此功能防止不稳定。

2-15

初始值    1.0%  
若 REM 信号小1.0%时，
此值调整为0.    

REM PID:  1

SQ.Root: ON
Low Cut: 1.0%

初始值      RAMP Up   : OFF      Unit:  /Sec
    Ratio:  /1

设置范围     RAMP Up   : OFF, 1 ~ 10000 
   RAMP Down : OFF, 1 ~  1000

RAMP   Up:    OFF
     Down:    OFF

斜率单位时间

RAMP   Up:    OFF
     Down:    OFF
     Unit:  /Sec
    Ratio:  /1
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9   SV 值和遥控 SV 值 45

(3) 斜率倍率

在斜率控制中，设置此项用于更缓的斜坡。
单位时间的变化量可以设置到正常时间的1/10。
在斜率控制执行期间，当改变斜率倍率时，在控制中他立刻改变。

初始值  /1 

RAMP Ratio : /1 按预先设置比例单位时间执行斜率控制。

RAMP Ratio : /10 按单位时间变化率的1/10执行斜率控制。

(4)

2-16
设置范围 /1,  /10 RAMP   Up:    OFF

执行斜率控制

通过切换执行SV No，执行斜率控制。
关于切换此SV No，详见“15-2切换执行的SV No.”。
在执行斜率控制期间，RMP状态灯闪烁。
为终止斜率控制并且立刻执行转换到目标SV值的固定值控制，在基本屏幕（组0）
中同时按     和     键。
关于暂停/继续斜率控制的操作，详见“15-9暂停/继续斜率控制”。
当斜率控制暂停时，RMP状态灯常亮。

ENT DISP

     Down:    OFF
     Unit:  /Sec
    Ratio:  /1

非基本屏幕

0-0 基本屏幕0-0 基本屏幕DISP

ENT

SV

▲ SVor

0      50    100

SVNo.

 OUT1
   0.0%

CH
１01

0      50    100

SVNo.

 OUT1
   0.0%

CH
１02

0      50    100

SVN

 OU
   0.0%

o. C
01 SVH

１
T1

此处显示与SV No.对应的SV
值的当前变化。

SVNo.

 OUT1
   0.0%

0      50
100

CH
１02

斜率控制执行
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                                      SV值和遥控SV值                               9 64

执行斜率控制，必须满足以下条件。 

这些条件对前面板按键和外部开关输入是共同的。  
 不是自整定执行中(AT: ON). 
 不是脱机状态 (STBY: ON). 
 RAMP Up 或 RAMP Down 不能为 OFF. 

注意 
 当切换SV No.到遥控SV时，不执行斜率控制。
 当切换遥控SV到本机SV NO.时，同样适用。
 在斜率控制期间当电源断电时，然后再通电，停止斜率控制，切换执行SV到目标
SV No.对应的SV值。
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10   PID 设置 47

10 PID 设置 

10-

3-1
设置范围 OFF, 0.1 ~ 999.9% 
初始值 3.0% 

10-2

3-1
设置范围 OFF, 1 ~ 6000 秒
初始值  120 秒

当I=OFF时执行自整定，自动计算和设置手动积分调节（MR）值。
关于MR的自动设置，详见“10-4手动复位（MR）”。

1 比例带 (P) 

PID01-OUT1
P:   3.0%    MR:  0.0%
I:   120s    SF: 0.40
D:    30s

积分时间 (I) 
积分作用是纠正因不利作用产生的偏移量（静差）。
当设置一个长的积分时间时。偏移量纠正作用弱，并且需要很长时间纠正偏移量。
当设置一个短的积分时间时，偏移量纠正作用强。然而，若设置太短的积分时间，
发生振荡（振动），并且动作与ON-OFF控制相似。

PID01-OUT1
P:   3.0%    MR:  0.0%
I:   120s    SF: 0.40
D:    30s

“比例带”是指使调节输出根据测量值（PV）和设置值（SV）之间的偏差（DEV）
按比例变化时的偏差范围。
在此，设置比例带相对于测量范围的百分比（%）
当设置宽的比例带时，相对于某偏差的调节输出变化减少，偏移量（静差）增加。
当设置窄的比例带时，相对于某偏差的调节输出变化增加，偏移量（静差）减小。
若设置过于狭窄的比例带，发生振荡（振动），类似于ON-OFF控制的动作。
当P=OFF设置时，控制变为ON-OFF控制，不能执行自整定。
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10-3 微分时间 (D) 
微分作用有两个方面的功能。它能预先改变控制输出以减少外部干扰的影响，并且抑
制积分作用引起的过冲，从而提高控制稳定性。
设定微分时间越短，微分作用越弱。反之，设定微分时间越长，微分作用越强。然
而，若设置太长的微分时间，发生振荡（振动），并且作用与ON-OFF控制相似。
 

3-1
设置范围 OFF, 1 ~ 3600 秒 
初始值  30 秒 

当D=OFF时执行自整定，仅执行PI值（比例，积分）的运算。

10-4 手动积分调节 (MR) 
当设置I（积分时间）为OFF，并且执行P或P+D控制作用时，此功能可以人工的纠正静差
的发生。
当设定正的MR值时，控制输出向增加方向偏移；当设定负的MR值时，控制输出向减小方
向偏移。偏移量正比于设定的数值大小。

3-1
量程设置 -50.0 ~ 50.0 % 
初始值  0.0 % (在1-输出规格里) 

50.0 % (在 2-输出规格里)

 MR的自动设置 
当执行自整定时，计算和自动设置手动积分调节（MR）值。
当PID控制时，MR用于PID初始计算中的对象负载率。
因此，为减少当电源通电或切换STBY到EXE时引起的过冲，设置一个较小的MR值以
降低对象负载率。
当对此仪器执行PID控制自整定时，计算出负载率，即使没有I动作，也能减少静
差，自动设置手动积分调节值。
此功能的控制效果优于普通的PID控制。

PID01-OUT1
P:   3.0%    MR:  0.0%
I:   120s    SF: 0.40
D:    30s

PID01-OUT1
P:   3.0%    MR   0.0%
I:   OFF     SF: 0.40
D:    30s
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10-5   动作回差（DF） 

初始值 20 单位

10-6
此设置仅用于2-输出规格。
设置输出2的动作范围（OUT2），取决于控制对象特性和考虑节能。

 调节输出1:RA, 调节输出 2: DA. (RA+DA) 

当设置P为OFF时，此项设置ON-OFF控制动作中的回差（DF）。
当设置狭的回差时，发生输出的频繁颤动。
当设置宽的回差时，能够避免频繁颤动，并且能获得稳定控制。然而，ON-OFF
周期增加。

3-1

死区 (DB) 

设置范围 -19999 ~ 20000 单位

初始值  0 单位

下图的曲线表示了输出动作和死区之间的关系。

RA：反作用         DA：正作用

PID01-OUT2
P:   3.0%    DB:   0.0
I:   OFF     SF: 0.40
D:    30s

PID01-OUT1
P:   OFF
DF:    2.0

调节输出1

100%

50%

0%

-DB DB=0 +DB

调节输出2

 

调节输出1

调节输出2

 DB=0单位

 0<DB 20000 单位

 -19999   DB<0 单位

  设定值 (SV)
低  测量值 (PV)  High

设置范围   1-9999单位
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50        10   PID 设置 

 调节输出1：DA，调节输出2：RA（DA+RA）

 调节输出1：DA，调节输出2：DA.（DA+DA）

调节输出1：RA，调节输出2：RA.（RA+RA）

调节输出1 调节输出2

100%

50%

0%

-DB DB=0 +DB

 

调节输出1

调节输出2

 DB=0单位

 0<DB 20000 单位

 -19999   DB<0 单位

  设定值 (SV)
低  测量值 (PV)  高

调节输出2

100%

50%

0%

-DB DB=0 +DB

调节输出1

 

调节输出1

调节输出2

 DB=0单位

 0<DB 20000 单位

 -19999   DB<0 单位

  设定值 (SV)
低  测量值 (PV)  高

调节输出1

100%

50%

0%

-DB DB=0 +DB

调节输出2

 

调节输出1

调节输出2

 DB=0单位

 0<DB 20000 单位

 -19999   DB<0 单位

  设定值 (SV)
低  测量值 (PV)  高
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1
在专家PID控制期间，此功能决定防止发生超调的强度。
仅当设置积分作用（PI或PID）时，超调抑制函数有效。

rge 抑制超调能力强。

参考：关于依据超调抑制函数（SF）的PID作用

在斜率或遥控期间，通过SF值可切换PID和PD作用。

0-7 超调抑制函数（SF）

3-1
设置范围 0.00 ~ 1.00 
初始值 0.40 

SF = 0.00 执行普通PID控制，没有超调纠正能力。 

SF → Small 抑制超调能力弱。 
SF → La

PID01-OUT1
P:   3.0%    MR:  0.0%
I:   OFF     SF: 0.40
D:    30s

SF ＞ 0.10

PD 作用

SF ≦ 0.10

SV

PV

PID 作用

PID 作用

PID 作用
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10-8 输出限幅值 (OUT1L ~ OUT2H) 
此屏幕是为设置PID No.对应的调节输出值的下限幅值和上限幅值。
虽然可用它们的初始值执行普通控制，但是对于需要高精度的控制使用这些下限值和
上幅值。
在加热控制中，当温度超调返回缓慢时，可设置稍低的上限幅值。对于温度上升缓慢
而输出稍微下降其温度则立即下降的控制对象，可设置稍高的下限幅值。
当选中2-输出规格时，OUT1显示在上排，OUT2显示在下排。

设置范围   下限幅值 : 0.0 ~ 99.9 % 
 上限幅值 : 0.1 ~ 100.0 %
 (下限幅值< 上限幅值 ) 

   上限幅值 : 100.0 % 

3-2

初始值        下限幅值 : 0.0 % 

注意
 在接点输出或SSR驱动电压输出期间，当设置P=OFF并选择ON-OFF控制时，输出限幅
 无效。

PID01  OUT1L:    0.0%
    OUT1H:  100.0%

    OUT2L:    0.0%
       OUT2H:  100.0%
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10   PID 设置 53

10-9 区域 PID 
在一个测量范围内，此功能设置两个或更多的区域。并且在每个区域内，切换为不
同的PID值。
当使用此功能时，可为每个温度范围（区域）设置最优的PID值，因此，在一个宽的
温度范围内能够使用两个或更多的SV号用于执行斜率控制，能够获得满意的可控性。

注意
 对多组PID No.设置相同区域值时，执行最小的PID No.

当SV值在区域回差内时，即使改变区域值或区域回差，在SV值离开区域回差之前
将不改变执行PID No.

选择区域PID(1)

PV　　　使用PV的区域PID功能。 　　　　　  

选择是否使用区域PID。
当使用此功能时，选择是否通过SV或通过PV设置区域。

3-21 设置范围 OFF, SV, PV 
初始值 OFF 

OFF  无区域PID功能。
              内部互锁切换SV No.对应的PID No.。
              使用SV的区域PID功能。  
　　　　　　　　　　
SV     

PID No.1

PID No.2

PID No.3

PID No.1

SV 1 SV 2 SV 3 SV 4 SV 5

区域回差

P
区域值

SV 6

区域回差

区域回差

区域值

PID No.3
区域值

PID No.2

ID No.1

Zone PID1:     OFF
     HYS1:     2.0
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54         10   PID 设定 

(2
能设置与区域设定值相关的回差。
此回差对所有区域设定值有效。

3-21 设置范围 0 ~ 10000 单位

初始值 20 单位

 

(3) PID 区域

通过区域PID功能可为每个PID No.设置使用的（温度范围）区域。

3-1
设置范围 在测量范围之内 
初始值 0 单位

注意 
 当两个或更多个PID No.设置相同区域值时，执行最小PID No.。

) 区域回差

Zone PID1:     OFF
     HYS1:     2.0

PID01-OUT1
P:   3.0%   MR:  0.0%
I:   120s   SF: 0.40
D:    30s  ZN:   0.0℃

 为使用区域PID功能，必须设置区域回差和区域PID。
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10   PID 设置 55

10-10 自整定点

3-22
0 ~ 10000 单位

0

注意 
 关于AT点设置，按偏差自动设置在SV值上、下的AT动作点。

如果执行自整定，当PV在预设的上、下AT动作点之外时，在PV和SV之间的AT动作点
执行自整定。

如果执行自整定，当PV在预设的上、下AT动作点之内时，按SV值执行自整定。

当设置AT点为0（zero）时，SV值变成AT动作点。

在执行PID自整定时，为避免在SV值产生有限周期振荡，可在PV离开SV值的地方设置
AT动作点。

量程设定 
  

Tuning: Auto Tuning
Hunting: 0.2%
AT Point  :   0.0℃

初始值      单位

PV

PV

执行AT时， SV+ATP < PV

执行AT时， SV+ATP > PV

AT 点

AT 点
低端
AT 点

高端
AT 点

SV 值
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这页有意留出空白。
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 75  设置OD  事件和   11

11 事件和 DO 设置 

11-1 监视屏幕 

(1) DO 监视

4-1
当输出信号到 DO时, □ 发亮反显为 ■ .
DO6 ~ DO13 是选件, 当不可用时不显示。

(2) 逻辑监视

当分配 "逻辑" 给一个或更多 事件/DO时, 
显示此逻辑.

逻辑   
输入  
  
 

在以上屏幕中,分配缓冲器和反相器给DO1, 在两输入端执行或运算。

11-2 事件/DO 作用 
注意:若你改变了此项设置,动作设定点 (SP) 和回差 (DF) 参数被初始化。

某些可分配的事件类型 根据 EV No. 和 DO No.改变。 
DO6 ~ D013 是选件。 
可分配给 EV1 ~ EV3 和 DO1 ~ DO3 是 AND, OR 和 XOR。
可分配给 DO4 和 DO5 是定时器和计数器。

4-2
设置范围   见 事件 (EVENT/DO) 分配列表

初始值  
EV2  
其他  

D06 D07 D08 D09

D010 D011 DO12 D013

  EV1    EV2    EV3
 B | |  F ＆ F  - -
  DO1    DO2    DO3
 B | |   - F    - -

EV1 SP: 2500.0℃
 MD  DEV Hi   ACT: N.O.
 DF:  2.0℃    IH: OFF
 DLY: OFF    STEV: OFF

EV1 

I: 或   &:与   ^: 异或

B: 缓冲器  F: 触发器   I: 反相器

在有效状态中,变为反白黑框

: 无

: DEV Hi 
: DEV Low
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 OD   11 85

事件 (事件/DO) 分配列表 

No. 方式 作用 
EV1
至

EV3

DO1
至

DO3

DO4
至

DO5

DO6
至

DO13
(1) None 无

(2) DEV Hi  上限偏差值 
(3) DEV 

Low
下限偏差值 

(4) DEV Out 上/下限偏差值之外 
(5) DEV In 上/下限偏差值之内 
(6) PV Hi PV 上限绝对值 
(7) PV Low PV 下限绝对值 
(8) SV Hi SV 上限绝对值 
(9) SV Low SV 下限绝对值 
(10) AT 自整定执行中 
(11) MAN 手动操作中

(12) REM 遥控操作中 
(13) RMP 斜率控制执行中 
(14) STBY 控制状态脱机 
(15) SO PV, REM 超量程

(16) PV SO PV 超量程 
(17) REM SO REM 输入超量程 

逻辑运算 (AND, OR, XOR)  - - - - - - (18) LOGIC 
逻辑运算 (定时器/计数器) - - - - - -  - - - 

(19) Direct 直接输出 (选件) - - - - - - - - - 
(20) HBA 加热器断线报警输出 (选件) 
(21) HLA 加热器回路报警输出 (选件) 

  表示可设延时。 

方式  事件 (DO) 类 设置范围 初始值 
表示 

DEV Hi     
DEV Low     
DEV Out            
DEV In        

PV Hi      

PV Low     

SV Hi       SV的上限值

SV Low       SV的下限值

DEV Out 和 DEV In方式时,当输入偏差值时设置两个上下动作点。 
带通讯接口选件时，能设Direct方式。

事件和 设置

  

  

-25000 ~ 25000 单位 25000 单位 
-25000 ~ 25000 单位 -25000 单位 

0 ~ 25000 单位 25000 单位
0 ~ 25000 单位 25000 单位

在测量范围内 测量范围上限值

在测量范围内 测量范围下限值

在 SV 设定范围内

在 SV 设定范围内

上限偏差值

下限偏差值

上下限偏差值之外

上下限偏差值之内

PV 上限绝对值

PV 下限绝对值

SV 上限绝对值

SV 下限绝对值
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11   事件和 DO 设置 59

 在图中的ON/OFF表示工作方式。 
 事件/DO 输出与输出特性的设置一致。

(1) 输出特性 
选择输出特性。

4-2
 设置范围 N.O., N.C. 
 初始值 N.O 

N.O.( ON。

N.C.(

 事件/DO 动作图 

常开)                 当事件/DO 为 ON 时，接点闭合或输出晶体管为 

常闭)         当事件/DO为 ON时, 接点断开或输出晶体管为 OFF。

EV1 SP: 2500.0℃
 MD: DEV Hi   ACT  N.O.
 DF: 2.0℃    IH: OFF
 DLY: OFF    STEV: OFF

 
 

OFF

ON

PV
低 高

(2)上偏差

OFF

ON

(3)下偏差

ON ON

OFF OFF

ON ON

OFFOFF

(4)偏差外

OFF

ON

PV

(6)PV 上限

OFF

ON

(7)PV 下限

ON

OFF

ON

OFF

(8)SV 上限 (9)SV 下限

SV

动作点 

SV 值

(5)偏差内

低 高 低 高
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      11 06

(2) 回差 
在事件/DO作用中,当选择事件方式(2) ~ (9)时显示此项。
设置在ON 和 OFF动作之间的回差。 
设置宽的回差可以避免颤抖并且获得稳定的动作。

4-2 设置范围   
初始值   

(3) 延时时间 
在事件/DO作用中,当选择事件方式(2) ~ (9)时显示此项。

事件源产生后，此功能延时输出。

4-2
设置范围  OFF, 1 ~ 9999 秒 
初始值   

注意 
 在延时期间，当信号源输出消失时事件/DO 无输出。当再次产生信号源时，之前
 的延时时间被清除，重新开始此项的延时。 
 当设置延时时间为OFF时,产生事件/DO源的同时输出事件/DO。

 当产生事件/DO输出源时，在延时时间动作之内可以改变延时时间。注意，延时时
 间不是从它被改变时刻而是从产生输出源的时刻计算。

 当发生超量程时，事件/DO动作的延时时间变为无效。

EV1 SP: 2500.0℃
 MD: DEV Hi   ACT  N.O.
 DF:  2.0℃    IH: OFF
 DLY: OFF    STEV: OFF

EV1 SP: 2500.0℃
 MD: DEV Hi   ACT  N.O.
 DF:  2.0℃    IH: OFF
 DLY: OFF    STEV: OFF

如) PV 下限时

ON

OFF
设置点

回差

高PV低

事件和DO设置

20 单位

1 ~ 9999 单位 

OFF
希曼顿（北京）科技有限公司  01

0-62
6112

01



11   事件和DO 设置 61

(

在通电或脱机状态取消时，即使PV值在事件/DO动作区域中，抑制作用使事件/DO

选择下述抑制作用或超量程时的事件动作。 

4-2

初始值 OFF 

不执行抑制作用。

1 在通电时或控制状态从脱机改变为执行(STBY ON→OFF)时，执行抑制作用。

2 在通电时或控制状态从脱机改变为执行(STBY ON→OFF)时或改变SV状态，
执行抑制作用。 

3 不执行抑制作用。 (超量程输入故障时，动作为OFF)

注意 
 当抑制作用设为 1 或 2时, 超量程故障发生时 事件/DO动作为ON。 

 当抑制作用设为 3时，超量程故障发生时为了输出报警可分配超量程(SO)给其他的事件/DO。

4) 抑制作用 
在事件/DO作用中,当选择方式 (2) ~ (9)时显示此项。

无输出；当PV值离开事件/DO动作区域，再次进入事件/DO动作区域时，事件/DO
有输出。

设置范围 OFF, 1, 2, 3 EV1 SP: 2500.0℃
 DEV Hi   ACT  N.O.

 DF:  2.0℃    IH: OFF
 DLY: OFF    STEV: OFF

 MD:

OFF

 当抑制作用设为 3时，超量程故障发生时 事件/DO动作为OFF。  

(5)

4-2
设置范围   

OFF 抑制期间的事件输出变为无效。

抑制期间的事件输出变为有效。 

抑制时的事件作用 
当选择事件方式(2)~(9)时，在抑制期间选择是否执行事件输出。

EV1 SP: 2500.0℃
 MD: DEV Hi   ACT  N.O.
 DF:  2.0℃    IH: OFF
 DLY: OFF    STEV: OFF

初始值   

ON

OFF
OFF, ON
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11-3 事件逻辑运算 
此功能完成两个DI输入的逻辑运算并输出结果给事件/DO。
此功能设置两个DI输入的逻辑门，完成它们的逻辑运算并输出结果给事件/DO. 

  
 

 事件逻辑运算框图和配置举例

(1) 逻辑运算方式 (Log MD) 
当选择逻辑运算(LOGIC)作为工作方式时,显示以下屏幕。

4-5
设置范围 AND, OR, XOR 
初始值 AND 

AND 逻辑与   

OR  逻辑或  

XOR 异或 
事件/DO变为ON。 

(2) 分配逻辑运算输入 (SRC1, SRC2) 
分配用于逻辑运算的DI号给两个输入 (SRC1 & SRC2)。
可分配的DI是DI1 ~ DI10 (DI5 ~ DI10是选件 )。

4-5
设置范围 DI1  ~  DI10 
初始值 无 (未分配) 

注意 
 当分配其他功能给DI并且DI信号是输入时，执行逻辑运算并且被分配给DI的功能同时

 当设置逻辑运算输入为无时,不论逻辑设置是BUF, INV 和 FF,输入逻辑变为逻辑0。 

DO1  Log MD: AND
 MD: LOGIC    ACT: N.O.
 SRC1: None  Gate1: BUF
 SRC2: None  Gate2: BUF

DO1  Log MD: AND
 MD: LOGIC    ACT: N.O.
 SRC1: None  Gate1: BUF
 SRC2: None  Gate2: BUF

SRC1 

SRC2 

 门1
  事件/DO

 门2

AND 
OR

XOR

F.F.DI

DI

事件/DO

BUF

OR

输入

输出

运算

逻辑 
 设置 

事件和DO设置

逻辑 

当两个输入都为ON时(逻辑 1)，事件/DO变为ON。

当两个输入中的任意一个为ON时(逻辑 1),事件/DO变为ON。

当两个输入中的一个为ON时(逻辑 1)而另一个为OFF时(逻辑 0), 

 起作用。
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11   事件和 DO设置 63

(3)

4-5
设置范围 BUF, INV, FF 
初始值 BUF 

BUF 缓冲器 
 对DI输入信号进行同相处理,做为输入逻辑信号。 
INV 反相器

 对DI输入信号进行反相处理，做为输入逻辑信号。

FF 触发器 
 对DI输入信号进行反相处理，分配的DI每次变为ON时，做为输入逻辑信号。

输入逻辑变为OFF。 

当分配DI为无时,即使输入DI信号也不执行动作。

逻辑运算的输入逻辑 (门1, 门2) 
设置用于逻辑运算的两个输入的逻辑。

 当DI变为ON时，即使以后变为OFF，也保持ON状态。当DI再次变为ON时，

注意
 当输入输入信号时，DI监视指示发亮。当设置门为INV时，若DI输入是OFF时，
输入逻辑变为逻辑1；若DI输入是ON时，输入逻辑变为逻辑0。
因此，逻辑状态变为DI监视的反相。

 当设置门为FF时，每次DI输入时在逻辑1和逻辑0之间反复切换逻辑状态。因此， 
能够在逻辑状态监视屏幕上确认逻辑状态。

定时器和计数器工作与此仪表的控制作用无关并且输出1秒的脉冲。

仅能分配DO4 和 DO5给定时器和计数器。
仅当设置工作方式为逻辑运算(LOGIC)时，显示下面的屏幕。

 (1) 定时器时间 
当设置方式(Log MD)为定时器时，能在1 ~ 5000秒的范围内设置时间。

4-9
设置范围 OFF, 1~ 5000 秒 
初始值 OFF 

MD: ANDDO1 Log
MD: LOGIC ACT: N.O.
SRC1: None Gate1: BUF
SRC2: None Gate2: BUF

11-4 定时器/计数器 
对于定时器/计数器功能，DI作为输入DO作为输出。
当产生输入时,经过预置的时间或计数值后,DO输出。

DO5 Time :   OFF
 MD: LOGIC    ACT: N.O.
 SRC: DI3
 Log_MD: Timer
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64 11      事件和DO设置 

 (2) 计数器 
当设置方式(Log MD)为计数器时,可在1 ~ 5000 范围内设置计数值。DI脉冲宽度必须
是 100 ms 或更宽。

4-8
设置范围

初始值

(3) 分配输入 (SRC) 
可分配的 DI 是 DI1 ~ DI10 (DI5 ~ DI10 是选件)。 

4-9
设置范围 None, DI1 ~ DI10 
初始值 None (未分配) 

 OFF, 1 ~ 5000  
OFF

DO4 Count    OFF
 MD: LOGIC    ACT: N.O.
 SRC: None
 Log_MD: Counter

DO5 Time :   OFF
 MD: LOGIC    ACT: N.O.
 SRC  None
 Log_MD: Timer

注意 
 当分配其他功能给DI并且输入DI信号时，执行逻辑运算和分配给DI的功能同时起作用。

 当设置 DI 分配为无时，即使输入DI信号也不执行动作。

(4)

设置范围 Timer, Counter 
初始值 Timer 

Timer 
Counte

方式 (Log MD) 
选择和设置定时器和计数器。

4-9
DO5 Time :   OFF
 MD: LOGIC    ACT: N.O.
 SRC: D13
 MD: TimerLog_

在输入DI和预置时间到时后，DO变为ON。
r 当DI输入计数到达预置值时，DO变为ON。
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12   选件 (DI, AO, HB, COM) 设置 65

12 选件 (DI, AO, HB, COM) 设置 

12-

(1) DI 监视屏幕 
 不论是否分配DI，当给DI输入信号时显示。

DI5 ~ DI10 是选件，当不可用时不显示。

(2) 选择 DI 作用 

显示LG表示在事件逻辑运算中用于输入(SRC) 的DI。详见 “11-3 (2)分配逻辑运算

5-2  

1 DI 
DI 是基于外部输入非电压接点信号或集电极开路信号的用于外部控制的数字输入。

可以选择作用并分配给 DI1 ~ DI10 (DI5 ~ DI10 是选件)。

□ 反白显示。 ■

5-1
DI1 DI2 DI3 DI4 DI5

DI10DI7 DI8 DI9DI6

此为对DI的分配。

输入(SRC1, SRC2)”。

DI1 
DI2 :
DI3 
DI4 :

: None 
 None 
: None         LG
 None 
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66 12   选件 (DI, AO, HB, COM) 设置 

无作用 
条件 

信号 
检测

DI 类型列表 

方式  作用

None 无作用 (出厂配置) - - - - - - 
MAN 在自动/手动之间切换调节输出状态(ON时:手动)

 
AT, STBY 电平 

REM 切换遥控SV/本机 SV 设置 (ON时: 遥控SV设置) AT 电平 

AT 切换 AT 执行/停止 (ON "边沿时": AT 执行) MAN, STBY, 
RMP, REM 

边沿

STBY 切换控制执行/脱机 ( ON时:脱机) None 电平 

ACT 切换输出1的正作用/反作用特性(ON时: 正作用) 
  

AT, RMP 电平 

ACT2 切换输出2的正作用/反作用特性(ON时: 正作用) AT, RMP 电平 

Pause 切换斜率控制的暂停/继续 (ON时: 斜率暂停) - - - 电平 
 

LOGIC 逻辑运算(ON时: 执行逻辑运算并且输出到EV 或 DO) 
 

None 电平 

SV SV No.的外部切换,仅能设置 DI7 。
 

None 电平 EXT_
(分配到 DI7 ~ DI10) 

 信号检测时刻:  
电平输入  

DI 输入 ON时，执行作用, 即使 DI输入变为OFF，仍然保持作用。 

 一旦给DI分配某功能,由于DI优先,不能通过前面板按键设置同样功能。

 在DI 执行期间取消DI分配时，继续当前执行作用(不包括逻辑运算)。

注意 
 当执行DI分配表中的"无作用条件"列所列出的参数时，不能执行DI作用。

DI 再次输入 ON，取消作用。

 当给两个或更多的DI分配同样功能时，最小号的DI有效，较大号的DI无效。
例如，当给DI1和DI2分配MAN时，DI2的分配无效。

关于逻辑运算的细节，见"11-3 事件逻辑运算"。

边沿输出
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12   选件 (DI, AO, HB, COM) 设置 67

12-2 模拟输出

此功能是选件，当它未安装时不显示。
在此仪器上能够安装两个选件的模拟输出(Ao1, Ao2)。

(1)
选择分配的模拟输出类型。

5-5

初始值

Ao2  : SV 

V : 
OUT1 : 调节输出 1 

UT2

(2)
设置模拟输出的下限/上限。

5-5
下表说明设置范围和初始值。 

模拟输出类型

设置范围Ao1MD:  PV
Ao1_L:      0.0℃
Ao _H:    800.0℃1

P 测量值 SV : 目标设定值 
DEV : PV 和 SV的偏差

O : 调节输出2 (仅双输出时)。

刻度模拟输出

Ao1MD:  PV
     0.0℃Ao1_L

Ao1
: 

_H:    800.0℃

初始值 

Ao1_L, Ao2_L Ao1_H, Ao2_H 
模拟输出类型 

PV, SV 在测量范围内 测量范围下限值

DEV -100.0 ~ 100.0%  100.0% 

OUT1, OUT2 0.0 ~ 100.0% 0.0  % 

PV, SV, DEV, OUT1, OUT2
Ao1 : PV

可反向刻度。

设置范围

测量范围上限值

-100.0  %

100.0% 
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68 12   选件 (DI, AO, HB, COM) 设置 

12-3 设置加热器断线/加热器回路报警

此功能为选件,未安装时不显示。
在控制期间，当加热器烧断(加热器断线)；或者当输出为OFF时，因控制器件的故障产
生加热器电流(加热器回路故障)时，此功能输出一个报警。

给事件/DO (外部输出)分配报警输出，并且分配使用HBA(加热器断线报警)或HLA (加热

(1) 连接电流互感 (CT) 
将负载线穿过CT的圆孔(与仪表同时提供)
连接从 CT 端到仪表的CT输入端的电线。
此线无极性。

用于 30A CT CTL-6-S 

(2) 加热器电流监视 
此监视屏显示电流互感器(CT)检测的电流。

5-7
显示范围: 0.0 ~ 55.5 A 

当检测的电流超过55.0A时,显示 HB_HH 。

器回路报警) 。
当调节输出1或调节输出2是接点(Y) 或 SSR 驱动电压 (P)，可以使用加热器断线报警和
加热器回路报警。
当调节输出是电流(I) 或电压 (V)时，不能使用这些报警。
回差固定为0.2A。

 用于50A CT CTL-12-S36-8 

当检测不到电流时，显示 "----" 。

加热器 (负载) 电线

到 CT 输入端子号 5 和 6

CT

Heater [  0.0A]

 HBA: OFF

 HLA: OFF

 HBM: Real    HB: OUT1
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12   选件 (DI, AO, HB, COM) 设置 69

(

设置范围   OFF, 0.1 to 50.0A 

注意

3) 加热器断线电流 (HBA) 
当负载电流小于预设值时，输出报警。

5-7
Heater [  0.0A]

初始值     HBA: OFF
 HLA: OFF
 HBM: Real   HB: OUT1

 为了使用加热器回路报警,必需在事件/DO组中给事件/DO分配HBA。

(4) 加热器回路报警电流 (HLA) 

设置范围 OFF, 0.1 to 50.0A 
初始值  OFF 

当负载电流大于预设值时,输出报警。
在报警输出期间即使调节输出变为ON，仍保持报警输出。

5-7
Heater [  0.0A]

A: OFF
 HLA: OFF
 HBM: Real   HB: OUT1

 HB

注意 
 为了使用加热器断线报警，必需在事件/DO组中给事件/DO分配HLA。

(5) 加热器断线/加热器回路报警方式 (HBM) 

设置范围 Real, Lock 
初始值  Lock 

Real 一旦输出报警，当加热器电流恢复正常时，取消报警输出。

Lock 一旦输出报警，报警输出被锁定 (固定),即使当加热器电流恢复正常时，仍
继续输出。

 通过 HBA和HLA为OFF或者切断电源，取消报警输出。

选择实时方式或锁定方式作为报警输出方式。

5-7
Heater [  0.0A]
 HBA: OFF
 HLA: OFF
 HBM  Real   HB: OUT1

OFF
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70 12   选件 (DI, AO, HB, COM) 设置 

 (6) 
选择检测加热器断线的调节输出。
当选择双输出规格时，可设置此参数。对于输出1/输出2，仅适用Y/Y, P/P,Y/P, 或 P/Y。

设置范围 OUT1, OUT2 

加热器断线检测选择(HB)

5-7

初始值  OUT1 
Heater 

A: O
 HLA: O
BM: R

[  0.0A]
 HB FF

FF
 H eal   HB: OUT1
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12-4 通讯 

(1)

此节仅解释设置项。

 设置范围    SHIMADEN, MOD_ASC,  

SHIMADEN 

 初始值   
BPS:  通讯速度

 设置范围 
 初始值

MEM: 通讯存储方式  
EEP, R    AM, R_E  

 初始值

  
7, 8 

 初始值

EVEN 
STOP: 停止位

 设置范围    1, 2 
 初始值
DELY: 延迟时间 
 设置范围

 初始值

5-10 CTRL: 控制代码

CR

      S CR 

  ADD, ADD_two's cmp,  
   XOR, None 
 设置范围   

设置通讯 
有关细节,参见单独的"SR23系列数字调节器通讯接口(RS-232C/RS-485)。

5-8 PROT: 通讯协议
COM PROT:  SHIMADEN
    ADDR:   1
    BPS :  9600
    MEM :  EEP

   MOD_RTU 
 初始值 
ADDR: 通讯地址
 设置范围    1 ~ 98  

2400, 4800, 9600, 19200 
9600 

 设置范围

5-9 DATA: 数据长度 
 设置范围COM DATA:    7

    PARI:    EVEN
    STOP:    1
    DELY:   10 ms

PARI: 奇偶校验 
 设置范围    EVEN, ODD, NONE 
 初始值

 设置范围 STX_ETX_CR
STX_ETX_

,
LF,  

   @_:_CR
 初始值 TX_ETX_
BCC: 块校验方式

C: 
 
ADD

COM CTRL:  STX_ETX_CR
 BC

1

EEP

7 

1 

10ms 
1 to 50ms

设置范围

ADD
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72 12   选件 (DI, AO, HB, COM) 设置 

(2) 通讯方式 (COM) 

初始值    

然而在本机方式中，通过从上位计算机传送指令给SR23能够将通讯方式从LOCAL (本

COM 能通过通讯设置参数。
(不能通过前面板按键设置参数。)

选择通过使用前面板按键(local) 或通讯(选件) 设置或改变各种数据。

1-2
设置范围  LOCAL, 

RAMP   STOP
COMCOM    LOCAL

RAMP   STOP
COM :   COM

在本机方式中,在通讯选择处显示钥匙符号,表示不能通过前面板按键从LOCAL (本机)
改变到COM(通讯)。

机)改变到COM(通讯)。
在通讯方式中，能够通过操作前面板按键从COM(通讯)改变到LOCAL (本机)。

 通过通讯方式可设置COM(通讯)和LOCAL (本机)选择。

LOCAL 能够用前面板按键设置参数。

(不能通过通讯设置参数。) 

对于通讯的细节，参见独立的"SR23系列数字调节器，通讯接口使用手册"。

LOCAL
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13   按键锁定设置 73

13 按键锁定设置 

13-1

(1)

设置锁定按键 

显示按键锁定屏幕

从基本屏幕调出锁定屏幕组(组 8)，按     键。GRP
在锁定屏幕组中按     键切换屏幕用于进行或改变设置。SCRN 
在屏幕中通过按     键选择参数。
通过按                键设置参数，并且按     键确定和保存参数。 ,  or ENT 

(2) 按键锁定 

8-1
设置范围 OFF, LOCK1, LOCK2, LOCK3 
初始值 OFF 

OFF 释放按键锁定。 
LOCK1 锁定除了与SV相关的，AT，MAN，和事件/DO以外的参数。
LOCK2 锁定除了与SV相关的以外的参数。
LOCK3 锁定所有参数(除了按键锁定参数以外)。

0-0 基本屏幕

当使用按键锁定时，在LCD屏幕的相关参数处显示  (钥匙符号)，并且不能设置或
改变参数。

关于参数锁定的细节，见"17参数列表"。

KLOCK:     OFF
OUTPUT: Single
I
 
R COM: ON
 [ 1in 1out 1loop ]

0      50    100

SVNo. 01
OUT1

8-0   定屏幕
GRP

DISP

LOCK,
Key Lock, etc.

etc.

0.0%

KLOCK    OFF

I
[ 1in 2out 1loo

R COM: ON
p ]

8

+ENT SCRNSCRN

点画  表示必  按同一按  多次。 -1

OUTPUT   Dual

GRP

锁

线 须 键
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此页有意空白。
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14   监视,执行和停止操作 75

14 监视, 执行和停止操作

在基本屏幕组(组 0)中,组合了各种监视功能。
依据SR23系列的规格和选件，此基本屏幕组的配置、屏幕间的移动和显示细节也是

14-1 基本屏幕流程 

(1) 1-输入规格 

当选择 2-输出规格时，输出监视在上行显示输出1并且在下行按输出值的百分比(%)和
棒图显示输出2。

如上图所示，当 OUT1 高亮或OUT1和OUT2同时高亮时，表示调节器处于手动方式中
(MAN=ON)。
在手动方式下，能够用前面板按键设置输出值。有关细节，参见“15-7设置调节输出”。

不同的。

0-0 基本屏幕 0-1 输出监视

0      50    100

SVNo.

OUT1
0.0%

01

S

输出值显示 按%和棒图

CRN

0      50    100

0.0%
OUT1

0      50    100

0.0%
OUT1

0-1

0      50    100

100.0%

2-输出

1-输出

SV No., 输出值显示

OUT2
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76 14   监视,执行和停止操作 

14- 在基本屏幕中的操作2

(1)
你可通过按     键切换当前显示的执行SV No.,并且通过按                  键设置

切换 SV 号
SV

或改变当前显示的执行SV值。
  ,   and 

(2) 输出监视屏幕 
输出监视按输出值的百分比(%)和棒图显示调节输出1 (OUT1)和调节输出2 (OUT2)的输出。
在手动输出方式中，通过           和     键设置或改变输出值。
在2-输出规格中,用显示在输出名称前的光标选择要设置或改变的那个输出值。

  ,  
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15   控制期间的操作 77

15 控制期间的操作

(2)

在手动输出期间 (当 OUT1 和/或 OUT2 高亮时)， 
通过     键能够选择 OUT1或 OUT2，并且通

15-1 监视控制

(1) 基本屏幕 

对于基本屏幕流程和操作,参见"14-1 基本屏幕流程"。基本屏幕为"SV No.,输出值显示"。

输出值显示 

 

0-1 

 

在上部和下部分别用%和棒图显示调节输出1 (OUT1)
和调节输出2 (OUT2:选件)。 
在1-输出规格中，不显示OUT2。 

OUT1
  5.0%
OUT2
  0.0%

 

 ,  和   

有关细节，见"15-7 设置调节输出"。 

0      50    100

0      50    100

0      50    100

OUT1 0      50    100
 30.0%
OUT2
  2.0% 过操作                 键调整输出。
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78 15   控制期间的操作 

15-2 切换执行 SV 号 
1. 当你在其他屏幕中而不是基本屏幕中按     键时，显示基本屏幕，SV No.的数值 SV

闪动并且能够被改变。

2. 当你按     键时，SV No.的数值增加并且能够被改变。SV

3. 使用            键能够改变SV No. 。同样，按     键也能增加SV No.的数值。 或 SV

4. 当按     键确认SV No.的数值和保存时，数值停止闪动。ENT 

当设置 SV No. 切换为外部切换(EXT_SV 分配给 DI7 并且 EXT 指示灯发亮)时,
在此仪器的前面板上不能使用按键改变SV No. 。 

15-3 设置执行 SV No. 
遵循下述步骤设置或改变当前执行的SV No.。

1. 当你在基本屏幕(0-0)按                 键时，SV 显示的最低位数字闪动，并  ,   或 
且可以设置或更改 SV 值。

2. 按     键可移动数值的闪动区到要改变的数字上，并且使用           键改变 

SV 值。
 或  

设置或更改非当前执行 SV 值，为已经设置的 SV 值，见"9-1 设置 SV 值"。

所有屏幕
非基本屏幕

0-0 基本屏幕DISP

ENT

SV

▲ SVor

0-0 基本屏幕

0            50         100

SVNo.

 OUT1
   0.0%

CH
１01

0            50         100

SVNo.

 OUT1
   0.0%

CH
１02

0            50         100

SVNo.

 OUT1
   0.0%

CH
１01 SV

0            50        100

SVNo.

 OUT1
   0.0%

CH
１02

对应SV No.的SV值实时变化
显示在这里

Execution of ramp control 

①

③

④

②0-0 0-0

02 SV

③

④

03

03
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15   控制期间的操作 79

1

当给 DI7 分配 EXT_SV时，自动给 DI8 ~ DI10 分配外部切换的 SV No.，并且不能 

5-3
选择下表中 SV No. 和切换到与DI7 ~ DI10的信号 
输入对应的这个 SV No.。  

SV No.

DI No.
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

5-4 外部切换 SV No. 
当使用两个或更多的目标设定值(SV)时,通过外部接点可以切换执行SV No.的选择。

仅可以设置 DI7 ~ DI10。
仅当安装了外部I/O控制功能时，才可用此功能。

再分配其他功能。

DI 7 

DI 8    
DI 9     
DI10

: 表示开关为ON 。

注意 
 当没有给 DI 输入时,SV No.1 成为执行 SV 。 
 当有对应于 11 或更多的 DI 输入时，SV No.10成为执行 SV 。
当执行切换时，例如，用十进制开关，有时在切换接点的瞬时切换到的SV No.不是期

 望的SV No.。

40ＳＲ２３ DI 7

DI 8

DI 9

DI10

DI COM

41

42

43

44

DI5:  None  
DI6:  None  
DI7:  EXT_SV
DI8  EXT_SV  
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80 15   控制期间的操作 

15-5 自整定 

(1) 执行和停止自整定

在自整定执行期间，按有限周期法计算优化的 PID 参数，自动地使用这些值执行控制

通过偏离 SV 值的办法执行自整定可以防止在 SV 值附近的振荡。
关于设置此自整定点的细节，见"10-10 自整定点"。

设置范围 ON, OFF 

停止时指示灯熄灭。

必须不是脱机 (STBY: ON, 控制停止) 方式。 
 遥控 SV 必须不在使用中。

 必须不是 PV 区域 PID 方式。 
 PV 值必须不引起超量程故障。

 必须不设置自适应。

注意 
 根据控制对象、控制回路的惰性和其他因素，修正自整定获得的 PID 有时更好。

 在自整定执行前，使用输出限幅，设置调节输出值的上限值和下限值。 

 在下述例子中停止自整定作用: 
(1) 当超量程故障发生时。 
(2) 在电源故障期间。 
(3) 当 ON 或 OFF 时间超过 200 分钟时。 
(4) 当设置脱机 (STBY) 方式时。 

选择 PID 自整定(AT) 的执行/停止。

作用。
在自整定执行期间，通过有限周期法引起的振荡发生在 SV 值附近。

1-1

初始值  OFF 
AT  :     OFF
MAN :     OFF
STBY:     OFF

当设置AT为ON时，执行自整定。

自整定执行期间 AT LED 指示灯闪烁，自整定待机期间指示灯发亮，自整定结束或

当分配 "AT 执行/停止 切换"给 DI时，可以用外部接点执行自整定，然而，不能用 
前面板按键执行“AT  执行/停止”。

执行自整定时，必须满足下述条件。

这些条件对于前面板按键和外部开关输入都是一样的。

 必须不是手动输出(MAN)方式。

 斜率控制执行必须不在进行中。

 必须不设 P 为OFF (ON-OFF 控制)。希曼顿（北京）科技有限公司  01
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15   控制期间的操作 81

(

设置范围 Auto Tuning, Self Tuning 
初始值  Auto Tuning 

15-6 自适应 
自适应的应用有各种限制。

2) 选择自整定方式 
使用有限周期法的 PID 自整定是默认的整定方式。

8-1

关于自整定的细节，见"15-10 整定功能"。

选择自适应。

3-22

设置范围 Auto Tuning, Self Tuning 
初始值 Auto Tuning

 注意
■ 由于 SR23 是高精度、高性能的调节器，因为自整定比自适应更容易获

得优化的 PID 参数，因此，推荐使用自整定 (AT) 功能。

PID 参数，不能获得最优的控制结果。因此，不要使用自适应：

 产生周期性外部扰动的控制对象。 
 具有特别短或特别长的死区带的控制对象。 
 当测量值 (PV 值) 含有噪声并且不稳定时。 

■ 对双输出规格，整定方式固定为自整定。

■ 在下述控制对象类型中，进行整定有时不能正常工作，计算出不适用的

Tuning: Self Tuning
 Hunting: 0.5%
AT Point: 0.0℃

Tuning: Auto Tuning
 Hunting: 0.5%
AT Point: 0.0℃
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15-7 设置调节输出 
选择调节输出的自动 (AUTO)/手动(MAN)。
通常，运行是自动执行的。然而，例如，在调试期间使用此项人工地调节输出。
在手动输出期间，预置值连续输出，不执行反馈控制。同时，MAN 状态灯或状态监

(

初始值  OFF 

通过光标选择 MAN (手动) 并且选择和保存 ON 后，改变到手动输出方式。
当给 DI 分配 "自动/手动 切换"时，通过外部接点可以执行 自动/手动 地切换。

当反白显示 OUT1/OUT2 时，表示这些输出处于手动输出方式中。
在双输出规格中，显示 OUT2 的输出值和棒图。

1. 按     键，调出基本屏幕。 

视灯闪动。

1) 切换调节输出的 自动/手动 

1-1
设置范围 ON, OFF 

(2) 输出值 
在手动输出方式中，可以对 OUT1/OUT2 执行此操作。

DISP

2. 按     键，显示输出监视屏幕 (0-1)。 SCRN 

 当光标(    )不在目标输出时，用     键移动光标，选择反白显示的 OUT1或3.  

OUT2。 

0-1

4. 用                 键，增加/减少 输出值。 ,  或 
手动输出时，无须用     键确认和保存。ENT 

0      50    100

OUT1
 30.0%

0      50    100

OUT2
  2.0%

AT  :   OFF
MAN :   OFF
STBY:   OFF
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15   控制期间的操作 83

(3) AN 键操作 M
此仪器为手动输出提供了一个专门的键,因此,你可在任何屏幕中通过按     键切换
到输出监视屏幕(0-1)。

MAN

在此状态中不能完成输出操作。

 简单操作

1. 按     键，调出输出监视屏幕。 MAN

 2. 当按     或     键的同时,按     或     键。MAN ENT 
字符 OUT1 高亮，表示切换到手动输出(MAN: ON)。

3. 用     ,     或     键设置OUT1输出值。

用     键移到OUT2，并用    ，   或    键设置OUT2输出值。

4.  MAN ENT 当按     或     键的同时,按     或     键。 

 设置返回自动 (MAN: OFF)。 

对于执行手动,必须满足下述条件。

这些条件对前面板按键和外部开关输入是同样的。

 不能处于自整定执行中(AT: ON)。
 不能为脱机方式(STBY: ON)。

注意 
在手动方式(MAN=ON)时此仪器关电，再通电，此仪器按手动方式运行。 

0   50       100

OUT1
 30.0%
OUT2
  2.0%

0   50    100   

 任何屏幕 0      50 100   
 30.0%

 %

0      50    100

 2.0

0      50    100
 30.0%
OUT2

  2.0%

0      50    100

+
▲ OUT1

MAN

▼

MANENT

+MA

MAN

OUT
N

2

?

※

※

OUT1

键可以代替       键※
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15-8 控制脱机 (STBY) 
此功能用于设置调节输出、事件输出或外部输出(DO) 到脱机状态(停止)，并且在开
始控制前等待稳定输入等。模拟输出与执行/脱机设置无关。

停止控制作用，调节输出为脱机时的预置输出(初始值 0%)。

在脱机方式中的调节输出为脱机时的预置输出(初始值0%)，STBY LED指示灯闪烁。

当给 DI 分配"控制 执行/脱机 切换"时,可以用外部接点切换执行/脱机。

1-1
设置范围 OFF, ON AT  :   OFF
初始值  OFF MAN :   OFF

STBY:   OFF

STBY=ON

STBY=OFF 完成正常的自动控制。

关于如何设置脱机时的输出细节，见"8-3 (2)脱机时的输出"。

注意 
脱机(STBY=ON)设置时，当此仪器断电，再通电，此仪器继续处于脱机方式。 
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15- 暂停/继续 斜率控制(RAMP)9

在执行期间，斜率控制可以被暂停、继续和中止。
在斜率控制执行期间(RUMP: RUN)，RMP LED灯闪烁，当暂停斜率执行时，灯常亮。

设置范围   
 PAUSE, 
 QUICK 
初始值     STOP 

STOP 表示未执行斜率控制。

为以当时的执行 SV 值为设定值的固定值控制。RMP LED指示灯常亮。

RUN 可以继续暂停的斜率控制，设置RAMP: RUN。

 在执行斜率控制后，显示变为RAMP: RUN，RMP LED指示灯闪烁，显示
SV No.的 SV 值朝着目标 SV 值变化。
通过切换执行 SV No. 启动斜率控制。

QUICK 中止斜率控制，并且立即切换到目标 SV No. 的SV 值。

关于斜率控制，详见"9-5设置斜率"。

"
此功能可以使此仪器用作简单的程序控制器。
斜率控制" 的功能是当切换SV时不突然改变 SV ,而是根据固定的斜率(变化率) 改变SV。  

1-2

STOP
PAUSE 当执行斜率控制(RAMP: RUN)时，并设为PAUSE，暂停斜率控制，控制变

RAMP   STOP CH
1

RAMP    STOP
COM   LOCAL

CH
1COM   LOCAL

RUN,  
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15-10 整定功能 
此节介绍 PID 常数整定功能。

2.  自适应 

在 PID 控制中的PID(P: 比例带，I: 积分时间，D:微分时间)常数调整通常称为"整定"。

SR23 系列支持下述两种 PID 常数整定方法:

1.  自整定 (AT) 

  注意
 由于 SR23 是一款高精度、多功能的控制器，建议使用自整定(AT)功能， 
能够比自适应更容易获得优化的PID常数。

 对于下述类型的控制对象，整定有时不能正常工作，计算和设置不适用的
PID常数，不能获得优化的控制结果。因此，不能使用自适应：

 具有周期性外部扰动的控制对象。

 具有短或死区的控制对象。

 当测量值(PV 值)含有噪声和不稳定时。

 对于双输出规格,整定类型固定为自整定。

15-10-1 自整定 (AT) 

常数。

量值。

 自整定中的系统工作 
通过有限周期法完成 SR23 的自整定。
通过此方法，调节输出变为ON/OFF，测量测量值(PV) 的振幅和死区，并计算PID

A

由于可通过设定值(SV

T 执行

PV AT 开始 

SV

AT 完成 

)影响测量值，因此可设置自整定点(AT point) 防止过冲的测
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 78控制期间的操作   51

 执行自整定的条件 
 在整定屏幕中选择 [Tuning : Auto Tuning] ，设置AT 为 ON (通过前面板按键、DI
输入或通讯)。 

 不可以执行自整定的条件

 执行脱机状态 (STBY)时
 手动输出(MAN)时
 执行遥控 SV 控制(REM)时
 当执行斜率控制 (RMP) 时
 当 P=OFF (ON-OFF 控制)时 
 当设置 PV 区域 PID 时 
 当 PV 值产生超量程故障(SO)时

 取消执行期间的自整定 
 通过设置到 OFF(通过前面板按键、DI输入或通讯) 取消 AT 
 输出值为0% 或100%，超过 200 分钟时

 脱机期间 
 当 PV 值产生超量程故障 (SO) 时
 电源断电期间 

注意 
 当测量值 (PV) 包含噪声并且不稳定时，有时不能正确地完成自整定。在执行自整定前
需要稳定测量输入，例如，稳定测量输入或使用 PV 滤波。

 当使用输出限幅时，应在执行自整定前设置输出限幅。然而，注意当输出是接点输出或
SSR驱动电压输出时调节输出在 0% ~ 100% (ON-OFF)之间工作，与输出限幅无关。

 对于某些控制对象，有时不能获得优化的 PID 常数。此时，人工修正自整定获得的PID
常数可得到更满意的结果。

AT 完成  

AT 执行 

AT 开始 

SV

PV

AT 点 
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15-10-2 自适应 
自适应提供了比自整定更容易执行的功能。自动判定整定条件后，执行自适应。SR23
为自适应提供了两种方法。

(1)
对于步响应的自适应，当输出固定的偏差和稳定的输出时，例如，当电源通电时，
改变脱机方式(STBY)到执行时 (STBY OFF)，或改变设定值时，通过步响应方法
自动执行计时并且通过测定测量值 (PV) 的阶跃设置 PID 常数。

当启动步响应的自适应时，使用预置的 PID 常数执行控制运算，当整定成功结束时，
使用通过整定获得和设置的 PID 常数执行控制运算。
因此，当没有开始整定或被取消时，将使用以前的 PID 常数继续控制计算。

启动自适应的条件 
当在整定屏幕选择 [Tuning : Self Tuning] 时， 

 电源通电后立即启动 
 当改变脱机 (STBY) 为执行(STBY OFF)时
 当改变 SV 值时 

不启动自适应的条件

 当控制器为双输出规格时

 当脱机时 (STBY) 
 当手动输出 (MAN) 时 
 当执行斜率 (RMP) 控制时

1. 自适应: 步响应 (St) 
2. 自适应: 振荡抑制 (Hu) 

用户不能指定这些自适应方法，由 SR23 自动选择。

自适应: 通过步响应(St) 

步响应整定 

SV
PV

开始 PV 

St 执行 

St 完成 希曼顿（北京）科技有限公司  01
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 当执行遥控 SV 控制(REM)时 
 当 P = OFF (ON-OFF 控制)时 
 当 PV 值产生超量程 (SO) 故障时

 当设置区域 PID 时 
 当设置变化率限幅输出时

 当步输出 (在启动前和后之间的故障) 为10% 或更小时

取消用步响应进行自适应的条件 
在自适应期间通过步响应完成下述工作时,或满足条件时,自适应被取消,继续用先前设
置的PID常数控制。

 当改变控制特性(反作用/正作用) 时
 当改变输出限幅时

 当改变调节输出时 
   *  由于使用自适应设置的 PID 常数执行控制，当比例带很大、设定值和测量值之间的 

偏差特小时，调节输出将立即阶跃。因此，整定被取消。

 整定开始后已超过 10 小时

 当测量值由于噪声等阶跃，判定用步响应方法计算异常时

注意
   当在步响应的自适应中不遵守下述条件时,不可以获得精确的整定结果,有时, 
计算和设置不适合的 PID 常数。

 控制对象和控制回路必须工作正常。

 当自适应启动时，测量值 (PV) 必须处于稳定状态。当测量值经常跳跃时，
通过执行自适应可能计算出不适用的PID常数。

 当自适应启动时，控制端的电源，例如，加热器必须通电。

 根据上述条件若设置了不合适的 PID 常数,不能获得稳定的控制效果。按下述 
方法补救：

 修正通过自整定获得的 PID 常数。

 执行自整定 (AT)。
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(2) 自适应: 通过振荡抑制 (Hu) 

 振荡抑制中的系统工作 
由于控制对象的条件变化引起测量值振荡时,振荡抑制使测量值 (PV) 回到稳定方向。

振荡抑制整定 

   

启动自适应的条件 
在整定屏幕中选择 [Tuning : Self Tuning] 时，

 当超过设定值 (SV) 的 (±0.02%FS 或 更多) 并且上下振荡

 当重复上下振荡超过在整定屏幕中设置的振荡值时

不启动自适应的条件

 当控制器为双输出规格时

 当脱机 (STBY)  方式为执行时 
 当手动 (MAN)  输出时

 当执行斜率 (RMP) 控制时

 当执行遥控 SV (REM) 控制时  
 当 P = OFF (ON-OFF 控制)
 当 PV 值引起超量程 (SO) 故障时 
 当设置区域 PID 时 
 当执行输出变化率限幅时

 按步响应进行的自适应期间

超过 5 次振荡 

PV

SV

振荡值 

Hu 完成 

15    控制期间的操作

希曼顿（北京）科技有限公司  01
0-62

6112
01



15   控制期间的操作 91

整定待机的条件 

当前的振幅减弱到以前振幅的 25% 或更小时

 当第 5 个振幅减弱到初始振幅的 25% 或更小时

 当改变 PID 常数时

 当改变控制特性(反作用/正作用)时

当下述条件产生时,工作于待机状态等待产生新的启动条件。

 当改变输出限幅时

当振荡发生时振荡抑制整定的目标是当 PID 常数不匹配实际的控制对象(例如, 小的 P,
小的I,大的D) 时抑制产生的振荡。

由于目标是抑制振荡，当外部周期性的扰动引起振荡时，例如，PID常数被轻微地修改
(例如，更大的P，更大的 I )。

如果这种情况发生时，必须按下述方法调整 PID 常数：

 减小周期性的外部扰动 
 用自整定 (AT) 设置 PID 常数 
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此页有意空白。
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16   故障显示 93

16

16-

 故障显示

1 通电时工作检查异常

当检查到故障时在 PV 显示屏上显示下述故障代码:

 显示 原因

 ROM 故障 

 RAM 故障

 EEPROM 故障 

 Input 1 A/D 故障

 硬件故障 

在任何状态下显示左示故障时,所 
有输出变为 OFF 或 0%。 

 要求
 如果显示上表中的任意信息,仪表需要维修或更换。应立即关闭电源，并且
联系您的经销商。

16-2 PV 输入异常 

 显示

在控制执行期间当 PV 相关输入异常时，在 PV 显示屏上显示下述故障代码：

原因

PV 值低于测量范围的下限(-10%FS)

PV 值高于测量范围的上限(+110%FS)
RTD-A 断线



热电偶断线 
 RTD-B 一根或两根断线，或 RTD 的所有引线断线

此时此仪器的动作是 PV 值向上限值移动。

 冷端补偿低于下限 (-20°C)
 (热电偶输入)

 冷端补偿高于上限 (+80°C)
 (热电偶输入) 
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16- REM 输入异常 3
在 REM SV 执行期间当在 REM 输入中检查到异常时,在 PV 显示屏显示下述故障代
码。

 显示 原因

 REM 输入低于输入量程下限

 REM 输入高于输入量程上限

  要求

的原因，请联系你的销售商。
 当显示上述信息时请检查输入。如果输入不是出于故障状态并且有其他可能

1

 显示 原因

6-4 加热器电流异常(选件)
在控制执行期间检查到加热器电流异常时，在 LCD 上显示下述故障代码。

 加热器电流超过 55 .0A。
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17 参数列表

SR23 使用的所有参数

功能说明

t

(不包括出厂时客户要求的指定值 

17-  0) 

显示符号        功能说明               设置范围 锁定

此章列出

用户不能设置的常数未列出。

显示符号             表示在 LCD 屏上显示的参数符号
     表示显示或设置的细节

设置范围             表示可以设置参数或数值的范围

 初始值 表示出厂设置

) 

锁定 数字表示键锁定有效的等级 

    * 表示当改变量程、单位设置或 PV 刻度设置时参数能被初始化

 当改变上述设置时用 * 标注的参数需要再次确认。

1 基本屏幕组 (组

SV No. 目标设定值 No.       1～ 10, REM 1 2 

OUT1  OUT1 输出值 0.0 ～ 100.0 % - - - 1 

OUT2 OUT2 输出值 0.0 ～100.0 % - - - 1 

17-2 执行屏幕组 (组 1) 

显示符号 设置范围 锁定

AT  执行自整定 OFF : 停止自整定
ON : 执行自整定 

OFF 2 

MAN 切换手动输出作用 OFF : 自动控制
ON  : 手动输出

OFF 2 

STBY 脱机切换         OFF :执行
ON : 脱机

OFF 2 

RAMP 斜率控制     STOP : 执行停止
PAUSE : 暂时停止
RUN : 继续执行

STOP 2 

COM 通讯状态 LOCAL : 本机设置
COMM : 通讯设置

LOCAL 2

初始值

功能说明 初始值
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17-3 SV 设置屏幕组 (组 2) 

显示符号 功能说明 设置范围 初始值     锁定

SV1 * 目标设定值1 
SV2 * 目标设定值 2 
SV3 * 目标设定值 3 
SV4 * 目标设定值 4 
SV5 * 目标设定值 5 
SV6 * 目标设定值 6 
SV7 * 目标设定值 7 
SV8 * 目标设定值 8 
SV9 * 目标设定值 9 
SV10 * 目标设定值 10 

在设定限幅范围之内 0 单位 3

REM  遥控监视       在遥控刻度范围之内
 (仅显示) 

SV Limit_L  * 目标设定值
下限幅值

在测量范围内 测量范围
下限值

1

SV Limit_H  * 目标设定值
上限幅值

在测量范围内 测量范围

上限值 
1

REM Track  遥控跟踪        NO 
YES 

NO 1 

REM Mode * 遥控方式 RSV : 遥控 SV 
RT : 遥控斜率

RSV 1 

REM Ratio * 遥控斜率    0.001 ～ 30.000 1.000 1 
REM Bias * 遥控偏移 -10000 ～10000单位 0 单位 1 
REM Filt 遥控滤波 OFF, 1～300 秒   OFF 1 
REM Sc_L * 遥控刻度的下限 在测量范围内 测量范围

下限值 
1

REM Sc_H * 遥控刻度的上限 在测量范围内 测量范围
上限值
 

1

REM PID  遥控SV PID No.  1 ～ 10 1 1 
REM SQ. Root 遥控开平方运算 OFF  

ON
OFF 1 

REM Low Cut 遥控开平方运算
低值切除 

0.0 ～5.0% 1.0% 1 

RAMP Up * 上升斜率值 OFF, 1 ～10000 单位 OFF 1 

RAMP Down * 下降斜率值 OFF, 1 ～ 10000 单位 OFF 1 

RAMP Unit  斜率单位  /Sec/Min /Sec 1 
RAMP Ratio  斜率的倍率 /1 

/10
/1 1 

参数列表
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1 3)

功能说明 初始值 锁定

7-4 PID 屏幕组 (组

显示符号 设置范围

P 比例带          OFF, 0.1 ～999.9 % 3.0 % 1
I 积分时间   OFF, 1 ～ 6000 秒 120 秒 1 
D 微分时间     OFF, 1 ～ 3600 秒 30 秒 1
DF * 回差      1 ～9999单位 20 单位 1
MR 手动积分调节       -50.0～50.0%   0.0 % (1-输出 )

-50.0 % (2-输出)

1

SF 1 设定值函数 0.00 ～ 1.00 0.40

OUT1

ZN 位 1 * PID 区域 在测范围内                 0 单
P % 3.0 % 1比例带 OFF, 0.1 ~ 999.9 
I OFF, 1～ 6000 秒 120 秒   1 积分时间
D OFF, 1 ～3600 秒 30 秒 1微分时间 
DF *     回差   1 ～9999 单位 20 单位 1
MR 手动积分   -50.0 ～ 50.0 % 0.0 % (1-输出 )

-50.0 % (2- 输出)

1

DB *          死区 -19999 ～ 20000 单位 0 单位 1
SF 设定值函数 0.00 ～ 1.00 0.40 1

PID01
PID
PID
PID04 
PID05
PID06
PID
PID
PID09 
PID

域 在测量范围内         0 单位 1

02
03

07
08

10
OUT2

ZN * PID 区
OUT1L 输出下限幅值

 (OUT1)
0.0 ～ 99.9 % 0.0 % 1

OUT1H 输出上限幅值 
 (OUT1)

0.1 ～ 100.0 % 100.0 % 1 

OUT2L 输出下限幅值 
 (OUT2)

0.0 ～99.9 % 0.0 % 1

OUT2H 输出上限幅值
 (OUT2)

0.1 ～ 100.0 % 100.0 % 1 

PID1 OUT1 区域 PID OFF OFF 
方式 SV  : SV区域选择

PV  : PV 区域选择

1Zo

HYS1 * 0 ～10000 单位 20 单位 1

ne

OUT1 区域回差

RE 1M PID 遥控 SV PID 1 ～ 10 1
No.

 自整定 式 gninuT   自适应     1 整定方

   自适应

Hunting 0.1 ～100.0% 0.5% 1振荡

AT Point * 自整定点           0～ 10000 单位 0 单位 1
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17-5 事件/DO 屏幕组 (组 4) 

显示符号 功能说明 设置范围       初始值     锁定

SP* 报警值

在测量范围内 (PV, SV) 

-25000 ～ 25000 单位

 (DEV Hi, DEV Low) 

0 ～25000 单位

 (DEV Out, DEV In)

DEV Hi : 25000 单位

DEV Low : -25000 单位

DEV Out : 25000 单位

DEV In :  25000 单位

PV Hi : 测量范围上限值

PV Low: 测量范围下限值 

SV Hi :   SV 的上限值

SV Low :    SV 的下限值

2EV1
EV2
EV3
DO1
DO2
DO3
DO4
DO5
DO6
DO7
DO8
DO9
DO10 
DO11 
DO12 
DO13 

MD 工作方式 None : 无作用

DEV Hi : 上限偏差报警

DEV Low: 下线偏差报警
DEV Out: 上/下限偏差外报警
    
DEV In : 上/下限偏差内报警
   
PV Hi : PV 上限绝对值报警 
   
PV Low : PV 下限绝  对值报警 
   
SV Hi : SV 上限绝对值报警 
    
SV Low : SV 下限绝  对值报警 
    
AT : 自整定执行中
MAN : 手动状态
REM : 遥控状态
RMP : 斜率控制执行中
   
STBY : 控制执行脱机 
SO : PV, REM 输入超量程
PV SO : PV 超量程
REM SO : REM 超量程
LOGIC :逻辑运算输出
 (EV1～ EV3, DO1 ～ DO5) (*1 *2)
Direct : 直接输出 (DO6 ～ DO13) (*3) 
HBA : 加热器断线报警输出 (*4) 
HLA : 加热器回路报警输出 (*4) 

EV1: DEV Hi 
EV2: DEV Low 
EV3: None 
DO1 ～ DO13: None     (*5)

1
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设置范围      初始值     锁定显示符号       功能说明

ACT 输出特性            N.O.: 常开 N.O. 1 
N.C.:常闭

DF* 回差 1 ～ 9999 单位 20 单位 1 

IH             抑制作用                            OFF  : None 
1 : 通电时或

OFF 1 

OFF 

STBY ON -> OFF 
 改变时

STBY ON ->
2 : 通电时或,  

或SV
3 : 输入故障时

D OFF, 1 ～ 9999 秒  OFF LY 延迟时间 1

EV1
EV
EV
DO1
DO
DO
DO
DO5
DO
DO7
DO8
DO
DO1
DO
DO12 
DO13

STE

2
3

2
3
4

6

9
0 

11 
V 脱机时的事件输出     OFF 

ON
OFF 1 

Log MD AND AND 1 逻辑运算方式

OR
XOR

SRC1 逻辑运算源1 None 1

SRC2 逻辑运算源 
e, DI1 ～

Non 1  2 
Non  DI10 

e 

Gate1 逻辑运算源 BUF 1   1 

EV1 

DO1 
DO2 
DO3 

e2 逻辑运算源

BUF
INV
FF BUF 1 

EV2 
EV3 

Gat  2 

Timer 定时器 (动作时间)    OFF, 1 ～ 5000 秒 OFF 1 

Counter 计数器 (动作次数)      OFF, 1～ 5000 OFF 1 

SRC 逻辑运算发生源选择 DI1 ～ DI10 None 1

DO4
DO5 

Timer
Counter 

Timer 1 Log_MD 

*1 仅可给                                     (AND, OR, XOR) 方式。EV3和 DO3.分配逻辑运算

*        5 分配定时器和计数器（T

*3  带通讯选件时，仅可给        DO6 1
*  
*5  DO6 ～ DO13 是选件，未安装时不显示。  

 EV1 ～  DO1 ～ 

2    仅可给 imer, Counter)。 DO4 和 DO
～ DO 3分配直接输出。

4  此功能为选件，未安装时不显示。

逻辑运算方式
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17-6 DI/选件 屏幕组 (组 5)

设置范围 锁定

DI1 DI1 分配

DI2 DI2 分配

DI3 DI3 分配

DI4 DI4 分配

DI5 DI5 分配

DI6 DI6 分配

DI7 DI7 分配

DI8 DI8 分配

DI9 DI9 分配

DI10 DI10 分配

手动/自动之间切换调节输出

 遥控SV/本机 SV 设置

 AT 执行/停止 
控制 执行/脱机

 1 的 正作用/反作用 

 2的 正作用/反作用

   斜率  

SV No 的外部开关                              . 仅能设置 DI7
 (分配给 DI7～ DI10).

 1 

Pause : 切换

None : 未分配 (出厂设置) 
 MAN : 在

REM : 切换

AT : 切换

STBY : 切换      

ACT : 切换调节输出 

ACT2 : 
 
控制的  暂停/继续

Logic :逻辑运算

EXT_SV :
 

None

模拟输出类型  测量值

: 设定值

: 偏差值

: 调节输出

: 调节输出

 (Ao1) 
Ao2) 

PV :
SV 
DEV
OUT1         1 
OUT2         2 

PV
SV (

1

_L * 模拟输出 设定范围

下限刻度 下限值
 

1

Ao1
Ao2

_H * 模拟输出
上限刻度

:
:

T2 :   100.0% 

PV, SV 在测量范围内

DEV
OUT1, OU

-100.0～ 100.0% 
0.0 ～

设定范围

上限值

1

Heater 加热器电流监视
  

0.0 ～ 55.0 A 仅显示 - - - - - - 

HB 加热器电流
(*1)

OUT1 1 OUT1
OUT2

HBM 加热器断线
报警方式

Lock 1 
 

Lock
Real

HBA 加热器断线报警
 

FF, 0.1 ～ 50.0 A OFF 1 
电流值

O

HLA 
电流值

.1 ～50.0 AOFF, 0 OFF 1 

*1 双输出时可选HB ， 输出 1/输出 2任意组合为 Y/Y, P/P, Y/P,或 P/Y. 

显示符号 功能说明 初始值

分配

检测选择

加热器回路报警

切换调节输出

希曼顿（北京）科技有限公司  01
0-62

6112
01



17   参数列表 101

17-7 通讯 (组 5) 

显示符号 功能说明 设置范围  初始值 锁定

PROT DE
AS

_RT

ADEN 1 通讯协议 SHIMA
OD_M

N : Shimaden 
IC : Modbus ASCI

MOD U : Modbus RTU 

SHIM

ADDR 98通讯地址        1 ～ 1 1
BPS 0

0
9600
19200

通讯速度 240
480

9600 1

MEM 存储方式   EEP 
RAM 
R_E 

EEP 1 

DATA    数据长度  7 
8

7 1

 PARI N 
D
NE

 1 奇偶校验 EVE
OD
NO

EVEN

 STOP 停止位 1 
2

11

 DELY  to 50 m延迟时间      1 sec 10 msec 1
 CTRL 

(*1) 
ETX
ETX

_ETX_CR控制代码 STX_
STX_

_CR
_CRLF

@_: _CR 

STX 1

 BCC 
(*1)  

校验和
o's cmp 

       ADD 
ADD_tw
XOR
None 

ADD 1

 *1  DEN 标准协议
注意  DI5 ～ DI ，它们未安装时是不显示。

: 仅SHIMA
10 和  Ao1MD ～ BCC 是选件希曼顿（北京）科技有限公司  01
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17-8 调节输出屏幕组 (组 6) 

功能说明 设置范围 

 

显示符号 初始值 锁定

ACT 输出特性
 

Reverse: 反作用

Direct : 正作用

1Reverse 

STBY 脱机时的输出 10.0 % 

ERR 故障时的输出 1 0.0 ～100.0 % 0.0 % 

OU

CYC 比例周期时间 1 ～ 120 秒 
:  3 s 

1

T1

 Contact (Y) : 30 s 
SSR (P) 

ACT 输出特性 Reverse : 反作用

Direct : 正作用 
1

 
Direct 

STBY 1    0.0 ～100.0%            0.0 % 
ERR 故障时的输出 0.0 ～ 100.0 %    10.0 % 

OUT2
(*1) 

CYC 比例周期时间 1 ～ 120 秒 (Y) : 30 s 
 (P) :  3 s 

1Contact
SSR

OUT1 输出2的变化率
 

 %/秒 1OFF, 0.1 ～ 100.0 OFF 

 OUT2 
(*1) 

输出2的变化率
限幅

OFF 1OFF, 0.1 ～ 100.0 %/秒 

*1 调节输出2是选件，当未安装时不显示   

限幅

变化率限幅

脱机时的输出

0.0 ～ 100.0 %
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1 (组

显示符号  功能说明 初始值 锁定

7-9 单位/量程   屏幕组  7) 

      设置范围

PV B * ～ 10000 单位ias  PV 偏移 -10000  0 单位 1
PV Filt  F er PV滤波 OFF, 1～100 s OF 1
PV Slope  * (*1) PV 斜率 1.000 1 0.500 ～ 1.500 
RANGE  测量范围

 old JIS 

71 ～ 77 电压 (mV) 
     (V) 

06 1 01 ～ 19 TC 
31 ～ 44 RTD Pt100
45 ～ 58 RTD
JPt100

81 ～ 87 电压

Sc_L * -19999～ 29990 单位 输入下限刻度  0 单位 1
Sc_H  * 输入上限刻度 -19989 ～ 30000 单位 1000 单位

UNIT  * 测量单位 RTD, TC: °C, °F 

I/V: %, °C, °F, None  

RTC,TC:
°C

1

I/V: % 
DP  * 小数点位置  XXXXX. 

XXXX.X 
XXX.XX 

X.XXXX 

XXXX.X 1 

XX.XXX 

Figu *  
 

Normal ：正常

Short ：短 
rmal 1 re  (*2) 选择小数点后的数字 No

CJ  ( Internal：内部

External ：外部

ernal 1 *3) 冷端补偿 Int

SQ. * F 1  Root   (*4) 开平方根运算 (线性输入时 OFF ) 
ON

OF

Low (  5.0 % % Cut  *5) 开平方根运算低值切除 0.0 ～ 1.0 1

PMD                       OFF 
ON

   (*4) 线性化运算方式 OFF 1 

A1 to A11 (*4) 线性化折线输入             -5.0 ～105.0 % 0.00 % 1 
B  (*4) 线性化折线输出                -5.0 ～105.0 % 1 0.00 % 1  to B11

*1  RTD 和 TC 输入时，不显示此屏幕。

*2 电压和电流输入时，不显示此屏幕。 
*3  TC 输入时，仅显示此屏幕。

*4 RTD和 TC 输入时，仅显示此屏幕。 
*5  “开平方根运算功能 = ON”时，仅显示此屏幕。

1 
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17-10 锁定屏幕组 (组 8) 

 
 初始值显示符号 功能说明 设置范围  锁定

KLOCK F

LOCK2：锁定 V

OFF 按键锁定 OF  : 释放

LOCK1: 锁定 SV, CONTROL以外参数

 S
LOCK3: All 

OUTPUT       Single：单输出

Dual：双输出

1-输出;Single 
2-输出: Dual 

1输出数量

IR COM 
F  :

ON 1 红外线通讯 ON    : 允许
OF  禁止

以外参数
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18 参数设置记录表格

在使用前在此仪器中设置了很多参数 

在出现故障时   ，保存所使用的产品型  
号和设置值的详细记录。
我们建议复印这些表格并且在复印的表格中填写要求值

18-1 产品型号代码
 

SR23- S   -   

     

 ，用户将方便地找到这些表格恢 

  

  复系统。例如
 

          

 

18-2 S

SV 项目 

V参数

 No. 设定值   设定值  

1 SV Limit_L 

2 SV Limit_H 

3 REM Bias 

4 REM Filter 

5 REM Sc_L 

6 REM Sc_H 

7 REM Track 

8 REM Mode 

9 REM Ratio 

10 REM SQ.Root 

    REM Low Cut 

    REM PID 

    RMP UP 

    RMP Down 

    RMP Unit 

    RMP Ratio 
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18-3 PID 参数 

 OUT1  

DF  ZonPID No. P I D MR SF e OUT1L OUT1H
01 
02          
03   
04          
05          
06 
07 
08   
09          
10          

 OUT2  

PID No. P  DF DB SF Zone OUT2L OUT2HI D
1          
2          
3        
4          
5          
6          
7          
8          
9          
10          

 
区域 PID 

项目 设定值 
Zone PID1  
Zone HYS1  

整定

项目 设定值

Tuning
Hunting  
AT Point  
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18-4 事件/DO 参数

项目 EV 3 O2 O1 EV2 EV DO1 D D 3
SP     

M      D

A      CT

D     F

IH      

DLY     

STEV    

Log  MD   

SRC1   

G      ATE1

SRC2       

G 2     ATE

项目 DO4 DO5 DO6 DO7 DO8 DO9 
SP      

MD  

ACT    

DF  

IH  

DLY      

STEV

L  - - - - - - - - - - - og MD  - 

SRC  - - - - - - - - - - - - 

T
/ - - - - - imer
Counter - - - - - - -

项目 DO10 DO11 DO12 DO13   
SP      

MD      

ACT      

DF       

IH       

DLY       

STEV       
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18-5 DI/选件  参数
 

项目 设定值              
  ABH   1ID

  ALH   2ID

  MBH   3ID

  BH   4ID

  TORP MOC   5ID

  RDDA     6ID

  SPB     7ID

  MEM     8ID

  ATAD     9ID

  IRAP     01ID

  POTS     DM1oA

  YLED     L 1oA

  LRTC     H 1oA

  CCB     DM2oA

      L 2oA

Ao2 H      
 

18-6 调节输出参数  
 

项目 OUT1 OUT2 
ACT   

STBY   

ERR   

CYC   

Rate Limiter   
 

108                       18 参数设置记录表格

项目 设定值
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1

   

8-7 单位 测量范围参数

输入设置

项目 输入1

PV Bias  
PV Filter  
PV Slope  
RANGE  
Sc_L  
Sc_H
UNIT
DP
Fig
CJ
SQ. Root  
Low Cut  
PMD

 PMD 设置参数

P  No.  设定值MD
n An Bn 

1   
2   
3   
4   
5   
6   
7   
8   
9
10
11   
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18-8 锁定参数

项目 设定值

KLO   CK

OUTPUT

IR COM 
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19 技术规格

19-1 显示

显示 测量值 (PV) :7-段红色 LED 5 位数字, 字符高度 16 mm 
设定值 (SV)       :7-段绿色 LED 5 数字, 字符高度 11 mm   

显示  SV No., OUT% 棒图, 调节输出值，各种参数显示 
128 x 32 点阵液晶显示带 黄-绿 LED 背景灯 

17 种状态显示.     当状态有效时，灯发亮或闪烁。     
STBY                                                             

      (STBY=ON)
RMP        

MAN     

REM       
 

EV1 ～EV3          

DO1 ～ DO5    
E                

当为通讯状态时发亮

在自整定执行期间发光，在自整定待机时闪烁
 

OUT1     
OUT2       
± (0.1% + 1数字) 测量范围 (各量程见测量范围代码表) 

  输入 ± (0.1% FS + 1°C) 
 t 输入 ± (0.1% FS + 0.1°C) 
 V, V 输入 ± (0.1% FS + 1 数字) 

 输入 取决于外部并联电阻的精度
(精度要求 ±0.1%FS ) 

 精度的温度范围  
23°C±5°C

显示分辨率  0.0001, 0.001, 0.01, 0.1, 1 (取决于量程范围) 
 0.1 秒 (100 ms) 

LED 

LCD 

状态显示灯
 

       

XT      

COM 
AT 

绿
绿

调节输出 (单输出型)
调节输出 (双输出型)

显示精度

TC
P
m
mA

 维持显示

采样周期

绿 当设置控制输出为脱机时闪烁

绿 斜率控制期间闪烁，暂停斜率控制期间发亮

绿 当设置输出为控制为手动操作时闪烁

绿 在 SV No. 选择中当设置为遥控（REM)时闪烁

当每个 EV 动作时发亮橙
当每个 DO动作时发亮橙

橙 当用外部开关选择SV  No. 时发亮

绿

绿
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19-2 设定

本机设定  
设定范围  与测量范围相同

 l -SV 值控制 
10点 (SV1 ～ SV10) 可设 

 多个 -SV 值选择
通过前面板按键开关或外部控制输入(二进制编码，  点外部控制输入              10                         DI，                      

通过外部模拟信号, 非隔离（  标  准 ）/  隔  离   （             选  件 )  
遥控设定与加热器断线报警功能两者选一

     设定精度                 ±(0.1% FS + 1 数字) 
           定信号                 0 ～10V, 1 ～ 5V, 4 ～ 20 mA DC (从代  ) 

 采样周期           0.2 秒(200 m 
                           在测量范围内 （可反向刻度                                      

 遥控偏移  ±10000 单位
  OFF, 1 ～300 秒

      范围0.0 ～ 5.0% FS (at mV, V) 
                      0.001 ～ 300 
     切换

前面板按键或外部控制输入

通过无扰动传送可将遥控设定值切换到本机设定值
 

  
上升/下降独立设置
OFF, 1 ～ 1 000 单位/分钟或秒 (倍率 = 1时) 
OFF, 0.1 ～  00.0 单位/分钟或秒  （倍率=0.1时) 

                单位/秒 ，单位/  分钟
斜率单位倍率  x 1, x 0.1 

上/下 限设置
 (下限< 上限) 

 通过前面板10个按键开关 

多个

 

遥控设定
 
 

)
  

 选件 选择
  

 

设 码选择表中选择

   s）
遥控刻度  

         

) 

遥控滤波               
遥控开平方根低值切除

遥控斜率 .00
本机/遥控

 
直接跟踪功能     上升/下降斜率控制

斜率控制
斜率值设定范围

 0
10

斜率单位时间    

在测量范围内的任何值
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19-3 输入

通用输入, 多量程
热电偶输入,铂电阻 RTD 输入,电压输入 (mV, V), 电流输入 (mA), 

热电偶 ( 
T, N, PLII, PR40-20, WRe5-26, {L, U (DIN43710) } 

uFe-Cr (开氏温标).  
详见测量范围代码表

 
  

0Ω 最大. 
  500 k Ω
  
 可在内部和外部冷端补偿之间选择

  
°C (在 18 ～ 28°C范围内) 

                       标准特性 (超上量程) 
输入类型  S Pt100 /JPt100 3-线制.  详见测量范围代码表 

 0% 测量范围 (不低于 -273.15°C) 
 10Ω 最大/ 每线

电流                          1.1mA 
, V) 

0 ～ 10, 0 ～ 10, 0 ～20, 0 ～50, 10 ～ 50, 0 ～ 100, -100 ～ 100 mV 
 ～ 1, 0～ 1, 0 ～ 2, 0 ～ 5, 1 ～ 5, 0 ～ 10, -10 ～10 V 

通用输入, 可编量程
  详见测量范围代码表

约 500 kΩ。

 4 ～ 20, 0 i         ，可编量程，通过接受电阻选 输入

 接受电阻
0Ω 外节电阻

通用功能
 采样周期  1 秒 (100 s) 
 PV 偏移 000 单位 
 PV 斜率         x 0.500 ～ 1.500 
 PV 滤波 F, 1 ～ 100 秒
输入运算 输入时  

 开平方根运算
低值切除范围 0.0 ～  5.0% FS 

 线性化折线近似
 :  11 

    与 DI 输入之间绝缘, 输入与各种输出之间绝缘
输入与系统之间, 输入与遥控输入之间, 输入与    输入之间非绝缘

 

TC)输入类型
 E, J, B, R, S, K,

A

±10% 测量范围显示范围
外部电阻的允许范围

10
输入电阻 约.
冷端补偿

内部冷端补偿精度
±1

断偶保护功能
RTD JI

显示范围 ±1
允许引线电阻

约
电压 (mV

输入类型 -1
-1

输入电阻
电流 (mA) 

输入类型  ～ 20 mA: 通用输入  0 ～5, 1 ～ 5 V

25

0. m
±10
输入值           
OF
电压或电流

 

输入点数量
输入隔离

  CT   
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19-4 控制 
 1-输出规格, 2-输出规格

 (对调节输出1 和 2通用)
带自整定功能, 专家 PID控制

  通过     PID Nos.01 ～ 10 (10 组) 
单独的 PID 设置 对应于 SV No. (和遥控 SV) 

D  在独立 PID 和区域PID (最大. 10 区) 之间选择
 比例带 (P)  
   OFF, 0.1 ～ 999.9% (OFF: ON-OFF 动作) 
 积分时间(I)     OFF, 1 ～ 6000 秒 (OFF: P 或 PD 控制) 
 微分时间 (D)                   OFF, 1 ～ 3600 秒 (OFF: P或 PI 控制) 
 手动积分调节(MR)   -50.0 ～50.0%    (调节输出1,  I = OFF时可使用) 
 死区 (DB)      -19999 ～ 20000 单位 (调节输出 2 ， 2-输出规格) 
 回差 (DF)      1 ～9999 单位 (当 P=OFF时有效) 
 比例周期     1 ～120 秒 (接点或 SSR 驱动电压输出) 
调节输出类型/额定值 (对调节输出 1 和 2通用) 

Y: 接点 1c, 接点容量: 240 V AC, 2.5 A/阻性负载,  
1A/ 感性负载 

  I: 电流 4 ～ 20 mA DC, 负载电阻: 600 Ω 最大 
  P: SSR 驱动电压12 V±1.5 V DC, 负载电流: 30 mA 最大 
  V: 电压 0 ～10 V DC, 负载电流: 2 mA 最大.
输出精度   ±0.5% FS (5 ～100% 输出/在精度保证温度范围内 ) 

 分辨率    约 1/14000 (电流或电压输出时) 
运算/输出刷新周期 

0.1 秒 (100 ms) 
调节输出特性

反作用 (用于加热)/正作用 (用于制冷), 调节输出 1 和2 分别设置
(在 2-输出规格中，可选 加热/制冷，2-级 加热/2-级 制冷) 

输出限幅的上限/下限设置范围
上限/下限 (对每个 PID No.分别设置) 

设置范围 0.0 ～100.0% (下限 <上限) 
输出变化率限幅

OFF, 0.1～ 100.0%/秒 (对调节输出1 和 2分别设置) 
故障时的调节输出  

0.0 ～ 100.0% (对调节输出 1 和 2分别设置) 
脱机时的调节输出  

0.0 ～ 100.0% (对调节输出 1 和 2分别设置) 
手动控制

 自动/手动 切换  
   无扰动转换 (调节输出1 和 2同时转换) 

 输出设置范围        0.0 ～100.0% ，对调节输出 1 和 2 分别设置
 设置分辨率        0.1% 
隔离  在调节输出和系统之间绝缘

   在调节输出之间非绝缘

调节输出

控制系统

多组 PID

区域 PI
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19-5 事件输出 
输出数量  共 3点: EV1～ EV3 
输出额定值  240 V AC/1.0A 阻性负载，接点输出相同 (常开接点 )  

输出刷新周期  0.1 秒 (100 ms) 
设置/选择  分别设置 (独立输出),  20 种类型可选 

 输出类型
  1) None 无作用 (未分配) 
  2) DEV Hi 上限偏差报警 
  3) DEV Low 下线偏差报警
  4) DEV Out 上下限偏差外报警
  5) DEV In 上下限偏差内报警
  6) PV Hi PV 上限报警
  7) PV Low PV 下限报警
  8) SV Hi SV 上限报警 
  9) SV Low SV 下限报警 
  10) AT  ON 在执行自整定期间 
  11) MAN ON 在手动工作期间 
  12) REM ON 当遥控 SV作用时
  13) RMP ON 当斜率控制作用时
  14) STBY ON 当控制脱机时 
  15) SO ON 当 PV 和 REM 超量程故障发生时
  16) PV SO ON 当 PV 超量程故障发生时
  17) REM SO ON 当 REM 超量程故障发生时
  18) LOGIC ON 当通过DI或通讯逻辑运算输出时
  19) Direct ON 当通过通讯直接输出时 
  20) HBA ON 在加热器断线报警动作时 
  21) HLA ON 在加热器回路报警动作时
  对于事件不能设直接输出, 但对 DO可以
设置范围  DEV Hi, Low -25000 ～ 25000 单位 

  DEV Out, In 0 ～ 25000 单位
  PV Hi, Low 在测量范围内 
  SV Hi, Low 在 SV 设定范围内
 回差      1 to 9999 单位 (当选择 DEV, PV 或SV时) 
 动作延迟时间    OFF, 1 ～ 9999 秒 (当选择 DEV, PV 或 SV 时) 
 抑制作用       3 种类型可选 (当选择 DEV, PV 或 SV 时) 
  OFF, 无抑制作用
  1) 电源通电时, 或 STBY ON →  OFF 
  2) 电源通电时,  STBY ON → OFF, 或改变执行SV 时
  3) 输入故障 (SO)时, 动作为 OFF 
 输出特性转换

在常开和常闭之间选择
隔离  在报警输出和各种 I/O之间, 或报警输出和系统之间绝缘
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19-6 外部控制输出 (DO) 
 或 4点选件

O5 集电极开路输出 2 点
  4点 (选件) 

O13 集电极开路输出 4 点 (选件) 
输出规格

设置/选择  

  
 DO6 ～ DO13 。.) 

延迟时间和抑制作用与事件输出相同。

输出
 
 DO 和系统之间绝缘 

 DO之间不绝缘

19-7

I4 4 点 
  
输入规格

 

5mA 最大. 每输入端的施加电压

设置/选择  独立设置 (独立输入），10种类型可选

 输入类型  
2) MAN 切换 手动/自动 控制输出 (ON时:手动) 

3) REM 切换 遥控SV/本机SV (ON时: 遥控 SV)  

4) AT 切换 AT 执行/停止 (在 ON "变沿": AT 执行) 
5) STBY 切换 执行/脱机 (ON时: 脱机) 
6) ACT 切换输出1的 输正/正作用

( ON时: 正作用) 
7) ACT2 切换输出2的 输正/正作用

( ON时: 正作用) 
8) Pause 切换斜率控制的 暂停/继续 (ON时: 斜率暂停) 

9) LOGIC 逻辑运算 (ON时: 执行逻辑运算并且输出到 EV 或 DO) 

10) EXT_SV 用DI7 ～ DI10切换 多组-SV  (仅当选择 DI 选件时) 

隔离 在 DI 和各种 I/O之间, 或在 DI 和系统之间绝缘 
  在 DI之间不绝缘

输出数量 共13, 9, 或 5 点: 标准5点，可加8
  DO1 ～ DO3 达林顿输出3点
  DO4 ～ D

DO6 ～ DO9 集电极开路输出
  DO10 ～ D

集电极开路输出 24 V DC/8 mA 最大., ON 电压 0.8 V或 更低
  达林顿输出 24 V DC/50mA 最大., ON 电压 1.5 V 或 更低
输出刷新周期 0.1 秒 (100 ms) 

独立设置 (独立输出），21种类型可选  
  详情与事件输出相同
  (然而,仅可分配 LOGIC给  DO1 to DO5. 加通讯选件时，仅可分配 Direct

给
  设置范围的详情，回差，动作

. 
特性切换 可选常开或常闭

隔离 在 DO 和各种 I/O之间, 或
在

外部控制输入 (DI) 
输入数量  共10点:  标准 4点，6点 选件

  DI1～ D
DI5 ～ DI10 6 点 (选件l) 
非电压接点或集电极开路

 输入技术规格
 光耦输入 
  5 V DC, 2.
   输入保持时间

0.1 秒 (100 ms) 

1) None 无作用 (未分配) 
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19-8 逻辑运算功能

逻辑运算输出的数量 
8 点: EV1 ～ EV3  3点, DO1～ DO5  5 点

  

 

输入逻辑变换  1 和源 2 (EV1 ～

l  
  外部控制输入逻辑反相

外部控制输入逻辑的触发器运算
 1 和 源 2 的逻辑运算输出(EV1～ EV3, DO1 ～ DO3） 

 

(2)

OFF, 1 ～ 5000 次

19-9  
报警动作

HLA报警ON
 ≤设定电流时,检测到HBA 

 当控制输出为

 器断线或加热器回路故障的检测回差为0.2 A 
 . 

用外部 CT (提供专用/单项CT）检测加热器电流

 1 或 调节输出2 

 (不论控制输出为 ) 

电流设定  
  

 
电流显示

 显示精度     3% FS （正弦波 50 Hz) 
 采样周期  0.2 秒 (200 ms) 
 最小动作确认时间 

0.2 秒 (200 msec) 或更长 (不论控制输出为ON 或OFF) 

输出 分配给事件, DO 输出
 输出保持 在锁定方式和实时方式之间选择
隔离 在 CT 输入和DI 输入之间, 或 CT 输入和各种输出之间绝缘 

  在CT 输入和传感器输入之间, 或 CT 输入和系统之间不隔离

共可分配
对于定时器和技术器不包括DO4 和 DO5 . 

逻辑运算输入的数量
10 点外部控制输入, 可单独分配DI1 ～ DI10给源 1和源 2

对于源 EV3, DO1 ～ DO3 )  可进行输入逻辑变换

  1) BUF 按外部控制输入逻辑
2) INV 

  3) FF 
输入逻辑 (1)  源

 
  1) AND 逻辑与输出
  2) OR 逻辑或输出
  3) XOR 逻辑异或输出
逻辑运算  (DO4, DO5 输出) 的逻辑运算输出

  1) 定时器运算 OFF, 1 ～ 5000 秒
  2) 计数器运算

加热器断线报警(选件) 
当控制输出为 ON 并检测到加热器断线时， HBA报警ON

  当控制输出为OFF并检测到加热器回路故障时，
 报警检测 当控制输出为 ON并加热器电流

  
≥设定电流时,检测到HLA 

加热
  当选择加热器断线报警时，不能使用遥控输入
电流检测

 电流检测选择
，可选调节 Y或 P时

 采样周期  0.2 秒 (200 ms) 
 最小动作确认时间

0.2秒 (200 msec) 或更长 ON 或 OFF

加热器断线, 加热器回路报警分别设置
 设定范围 OFF, 0.1 ～ 50.0 A  (OFF=停止报警动作)  
 设定分辨率 0.1 A 

0.0 ～ 55.0 A 

OFF并加热器电流

仅当调节输出为
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19-10 模拟输出 (选件) 
  

当选择传感器电源 (选件)时，仅有 Ao1

输出类型 (分配

  1) ) 

偏差值 (执行的测量值 - 执行的设定值 ）

) 

4

  约
输出刷新周期  0.1 秒
输出分度  PV %之内;

O
 

  
 (Ao1 and Ao2)之间非隔离 

19-11
输出数量  1点 

  
   模拟输出  (Ao2)不能使用 

输出额定值  24
 I/O 和系统, 模拟输出1 和系统之间绝缘

输出数量 最大 2点, Ao1, Ao2 分别设置, 独立输出

)
可选5 种类型

 PV 测量值 (执行的测量值
  2) SV 设定值 (执行的设定值) 
  3) DEV  

  
4) OUT1 调节输出1 

  
5) OUT2 调节输出2 ( 2-输出的规格

输出额定值  分别选择 (独立输出) 
  0 ～ 10 mV DC/输出电阻 10Ω
  0 ～ 10 V DC/负载电流 2 mA 最大 
   ～ 20mA DC/负载电阻300Ω 最大. 
输出精度 ±0.1% FS (指示值的) 
输出分辨率  1/14000 

 (100 ms)  
, SV 在测量范围内: DEV 在 -100.0 to 100.0

UT1 和 OUT2 在 0.0 ～ 100.0%之内;可方向分度
隔离 在模拟输出和各种 I/O之间, 或在模拟输出和系统之间

在

传感器电源

从模拟输出2 (Ao2) 端子 
当选择传感器电源时，

 (选件)

 
 V DC/25 mA 最大

隔离 传感电源与

模拟输出
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19-12 通讯(选件)

通讯系统
  

 通讯距离
RS-232C 15 m 最大. 

500 m ) 
 可连接设备的数量

 (  

同步系统
同步

通讯速度
 9600

通讯 (设备)地址

 

 通讯储存方式 
M, r_E 

 通讯协议
数据长度  
奇偶性  无
停止位  
控制代码 _CR, S
校验和 (BCC) 
通讯代码

通讯协议  
数据长度  

错误检查 
功能代码 

BUS RTU 方式 
数据长度 

 停止位 位 
 控制代码         无
 出错检查 CRC 16 
 功能代码 支持03H和 06H (Hex) 
  1) 03H 读数据
  2) 06H 写数据

 通讯类型
RS-232C, RS-485 

RS-232C 3-线半双工系统
  RS-485 2-线半双工多站点 (总线) 系统

  
  
  RS-485  最大. (取决于连接条件

RS-232C 1
RS-485 32 根据连接条件包括主机而不同）

 

起始-停止

2400, 4800, , 19200 bps 

1 ～98 
 

  1 ～50 ms

  EEP, RA
 (1)  SHIMADEN 协议

7-位, 8-位 
 偶, 奇
 1-位, 2-位 
 STX_ETX TX_ETX_CRLF, @_: _CR 
 ADD, 累加按位求反, 异或, 无
  ASCII 

 (2)  MODBUS ASCII 方式
7-位 (固定) 

 奇偶性  偶, 奇, 无 
 停止位                    1-位, 2-位 
 控制代码 _CRLF 
 LRC 检查 
 支持03H 和 06H (Hex) 
  1) 03H 读数据 
  2) 06H 写数据

 通讯协议(3)  MOD
8-位 (固定) 

 奇偶性 偶,奇, 无 
1-位, 2-

通讯延迟时间
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19-13 红外线通讯 
通讯系统 用PC机通过红外线USB转换适配器（单独出售）可以直接通讯

可以连接设备的数量 

红外线通讯规格
同步系统               起始-停止 同步

, 1 停止位) 

校验和(BCC) 

通讯协议                  

19

工作环境条件
温度           -10 ～ 50°C 

 湿度     90% RH 最大. (不结露) 
海拔高度         2000m 

电源电压

   40 dB最小 (50/60 Hz) 

   和 EN61010-1:2001 

 20MΩ最小. 

击穿强度  在 I/O 端和电源端之间 : 2300 V AC 1分钟（感应电流5mA)

  
在电源端和接地端之间  : 1500 V AC  1分钟（感应电流5mA)

感应结构 前操作面板仅具有防尘和防水滴功能
  
外壳材料  PC 树脂成型  
外形尺寸

96 x 96 x 111
  当安装端子盖时深度为112mm。
安装
可用的面板厚度 0.8 mm
面板开口尺寸  92 (H) x 92 (W
重量

 
 1
 

 
 通讯速度   9600 bps 
 数据格式   7E1 (7-位, 偶校验
 控制代码   STX_ETX_CR 
  ADD 
 通讯代码   ASCII 

-14 一般技术规格 
数据存储            非-挥发性存储器(EEPROM) 

 

 空气质量 II 
 污染等级      2 
存储温度 -20 ～65°C

100 ～ 240 V AC ±10% 50/60 Hz
功率消耗 最大 22 VA 
输入噪声抑制比 

差模方式
共模方式 120 dB 最小 (50/60 Hz) 

应用标准
安全    IEC61010-1:2001
EMC  EN61326 

绝缘电阻
在 I/O 端和电源端之间 : 500 V DC 
在电源端和接地端之间 : 500 V DC  20MΩ最小.  

 

 
 
(符合 IP66, NEMA4X) 

 ( 符合UL94V-1)
 ( H x W xD) 

 mm (面板深度:100 mm)

嵌入面板（使用安装卡具）
1.0 ～

) mm 
600 g 最大. 

Shimaden标准（扩充的）协议
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