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１．前   言 
 

 

承蒙购买“ＫＰ１０００系列”数字式程序调节仪，不胜感谢。 

 

ＫＰ１０００系列是指示精度±０．１％、控制周期约０．１秒、面板尺寸为９６×９６mm的数字式程序 

调节仪。 

 

标准配备了多量程输入和最多可存储１９种程序段等丰富功能。数字指示采用大型清晰易见的ＬＥＤ显示， 

各项设定采用高分辨率点阵的ＬＣＤ显示对话方式，以此实现操作简单的精密控制。 

 

为了充分理解本仪表，防故障于未然，务请事先阅读本使用说明书。 

   

本使用说明书是“综合”篇。有关带通信规格的内容，请参阅“通信”篇使用说明书。 

  

 

 

－ 对设计、配置和销售人员 － 

请将本说明书确实交到实际使用该仪表的人手中。 

 

－ 对使用本仪表的人 － 

请妥善保管本使用说明书直到仪表报废不用为止。此外，对设定内容一定要记录并保管。 

 
 

 

 

 

    本仪表的质保期为购买后一年。质保期间，若按使用说明书或产品标签标记等所记注意事项 

正常使用而发生故障的，可免费修理。 

    在这种情况下，烦请与原购买点或就近的公司营业部联系。 

但下述情况，质保期间也为收费修理: 

１．误用、误接、不恰当的修理或改造而引起的故障及损害。 

２．火灾、地震、风水灾害、雷击或其他自然灾害、盐碱灾害、有害性气体造成的灾害、异常 

电压或使用规定外的电源而引起的故障及损害。 

     ３．易耗品或附属品更换。 

          还有，此处所指的保证仅对应我司产品单体的保证，针对用户处因我司产品故障引起的损失，  

      不管损失程度如何，将不承担一切赔偿责任。 

 

 

 
 

１．不准将本书的全部或部分内容擅自复印或转载。 

２．本书内容有时会有变更，敬请谅解。 

３．本书内容力求万全，万一发生疑点、错误或漏记等，请与就近的公司营业部联系。 

４．对于运用結果，任何场合都难以负责，敬请谅解。 

 

 

 

仪表的质保范围 

 

希 望 

 

声 明 
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■使用前的确认 

 

本仪表启封后，在使用前必须确认以下事项。万一有什么问题请与采购单位或就近的我公司营业点联系。 

 

１．外观确认 

外观上，请确认仪表无破损。 

 

 

２．型号代码的确认 

请确认所买仪表的型号没错。 

 

 

◆型号铭牌和粘帖地方 

       

下述铭牌贴在仪表主机的上面。 

 

           KP1□□□□□□□－□□□     ←型号代码 

□□□□□□□□□       ←出厂编号 

                       MADE  IN  CHINA        

 

３．附属品的确认 

本仪表有下述附属品，请确认。 

 

名    称 数  量 備      考 

安装夹具 ２个（一套） 仪表屏安装用 

接点保护元件 １个 开关伺服形才有 

使用说明书（设置） １册 本 书 

 

    带其他选件时，另附选件说明书。 

 

 

 

１．从包装箱取出本仪表时，请注意不要掉在地上。 

２．运送本仪表时，放入本仪表包装箱，再放入塞满填充物的外箱中。 

  考虑到这种情况，望妥善保存本仪表包装箱。 

３．将本仪表从最终产品（仪表屏）上拆下长期不使用时，请放入本仪表用包装箱，保管在环境温度为常温、 

灰尘少的地方。 

  ４．本产品前面显示部贴有保护膜，使用时请撕下保护膜。 

 

 

 

 

希 望 
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２．为了安全使用 
 

 

为了安全使用本仪表，请阅读和理解下述注意事项。 

 

 

２－１．使用的前提条件 

 

本仪表是安装在室内仪表屏使用的测量仪表类一般产品。请不要用于除此之外的其他场合。 

使用时，要考虑到系统故障安全保障的设计及定期检查等，待实施了系统的安全性后再使用。 

有关本仪表的接线、调试、运行，望请教具有仪表装置知识的专业人员。 

实际使用者，必须阅读本使用说明书，充分理解本仪表的各注意事项和基本操作。 

 

 

２－２．符号标记 

 

  在仪表和使用说明书上，有下述符号标记，望充分了解其意义。 

 

 

符号标记 意          义 

 

对可能招致使用者死亡或重伤的情况，为避免发生这种情况而予以说明的注意事项。 

 
对可能招致使用者轻伤或损坏本仪表或外围设备的情况，为避免发生这种情况而予

以说明的注意事项。 

 
接地(接地)端子。 请连接到设备的接地端子上。 

另外，接地端子不是保护导体端子。 

     

 

表示通过双重绝缘或强化绝缘对整体设备进行保护。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

警告 

注意 
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２－３．重要说明 

 

 

１．电源电压 ・接报的确报 

供电前，请确认接线正确，电源电压符合额定电压，已接地等。 

 

 

２．过电流保护设备的设置 

    本仪表没有电源开关，对本仪表的电源，请设置符合额定规格的过电流保护设备（断路器等） 

 

３．端子部的保护 

    为防本仪表的端子部触电，使用前，请在最终产品那边采取安全措施，以便使用者不能直接接触。 

 

４．安全装置的设置 

    为了防止因本仪表或外围机器故障而引起的重大损失，有关这些方面的设备使用，必须设置能避免 

   故障的安全装置，并在最终产品方面进行系统故障安全保障的设计。 

       此外，本产品设计为面向一般工业产品的通用产品.无意在原子能辐射相关设备、医疗设备、航空 

       航天设备、铁路和船用运输用机等涉及人命和财产的设备上使用。如用于涉及人命及财产的要求高质 

       量、安全性的设备时，客户有责任请在必要时进行保护安全电路的设计和安装，以确保安全性 

５．请不要接触仪表内部 

请不要用手或工具接触本仪表的内部。接触仪表的内部有可能引起触电或受伤。 

 

６．异常时的电源切断 

发生异味、怪音、冒烟或异常高温时，非常危险，请马上切断电源，与采购单位或就近的本公司营业部联系。 

 

７．禁止修理或改造 

需要修理或改造时，请与采购单位或就近的本公司营业部联系。禁止请非本公司认定的售后服务人员进行 

零部件交换等的修理或改造。 

 

８．严格按照使用说明书操作 

为正确安全使用本仪表，请按本说明书操作。因误用而产生的人身伤害、利益损失等方面的任何请求， 

本公司概不负责，敬请原谅。 

 

 

 

 

  警 告 

 

为防止重大事故发生，必须阅读和理解本内容。  
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３．型号代码一览 
  

  ＫＰ１ ④ ⑤ ⑥ Ｃ ⑧ ⑨ ⑩ － ⑫ ⑬ ⑭ 

④输入信号                         ⑩外部驱动输入（第 3区域）＊ 

０：多量程                             ０：无 

４：热电阻 4线制                       ５：时间信号４点＋结束信号＋外部驱动输入３点 

⑤调节方式（第１输出）                    ６：时间信号５点＋外部驱动输入３点 

１：开关脉冲形ＰＩＤ式                       ７：状态信号４点＋外部驱动输入４点 

２：开关伺服形ＰＩＤ式（标准负载规格）            ８：外部驱动输入３点＋程序段选择输入 

３：电流输出形ＰＩＤ式                    Ｔ：时间信号５点 

５：ＳＳＲ驱动脉冲形ＰＩＤ式                  Ｎ：状态信号４点＋结束信号 

６：电压输出形ＰＩＤ式                    Ｄ：外部驱动输入４点 

８：开关伺服形ＰＩＤ式（微小负载规格）              Ｐ：程序段选择输入 

⑥调节方式（第 2输出）＊                      Ｍ：时间信号４点＋结束信号 

    ０：无                            ⑫外壳颜色 

１：开关脉冲形ＰＩＤ式             ※１       Ｇ：灰 

３：电流输出形ＰＩＤ式           ※１       Ｂ：黑  

５：ＳＳＲ驱动脉冲形ＰＩＤ式         ※１       ⑬防水规格和端子罩＊ 

６：电压输出形ＰＩＤ式           ※１       ０：无 

⑧通信接口(第 1区域） ＊                             １：无防水规格＋有端子罩 

０：无                             ２：有防水规格＋无端子罩 

Ｒ：ＲＳ－２３２Ｃ                      ３：有防水规格＋有端子罩 

Ａ：ＲＳ－４２２Ａ                      ⑭电源电压 

Ｓ：ＲＳ－４８５                      Ａ：１００－２４０Ｖ（ＡＣ） 

Ｔ：时间信号５点                         Ｄ：２４Ｖ（ＡＣ／ＤＣ） 

Ｎ：状态信号４点＋结束信号 

Ｄ：外部驱动输入４点 

Ｐ：程序段选择输入 

Ｍ：时间信号４点＋结束信号 

⑨传送信号输出（第 2区域） ＊ 

０：无 

１：４－２０ｍＡ 

２：０－１Ｖ 

３：０－１０Ｖ 

４：其他 

Ｔ：时间信号５点 

Ｎ：状态信号４点＋结束信号 

Ｄ：外部驱动输入４点 

Ｐ：程序段选择输入 

Ｍ：时间信号４点＋结束信号 

 

 

 

＊选件   

※１：限调节方式（第１输出）为１、３、５、６时可选。 

注：第１、第２、第３区间通用的选件是按“Ｔ”、“Ｎ”、“Ｄ”、“Ｐ”、“Ｍ” 

 的顺序从第３区间开始优先指定。 
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４．安装与接线 
 

 

４－１．外形尺寸 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

１２０ ７ 

８
８
×
８
８
 

１
１
５
 

单位：ｍｍ 

１４７ 

９
１
×
９
１
 

端子罩 

 

９
６
 

９６ 

安装夹具 

 

１２０ ７ 

９
１
×
９
１
 

１
１
５
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４－２．安  装 

 

４－２－１．仪表屏开孔尺寸和安装方法  

 

１．通常的安装方法 

 

①将本仪表装入仪表屏孔。 

②上下嵌入附属的安装夹具，用螺丝刀拧紧，固定好。 

   螺丝的紧固力矩是“０．６－０．８Ｎ ・ｍ”。 

  ③对防水规格，请确认仪表与仪表屏间的密封圈安放正确。 

   因密封圈没放好或有间隙而引起安装不良时，会造成防水功能不起作用，所以请注意这一点。 

 

 

 

       

           仪表屏开孔 

                   单位：ｍｍ 

 

２．密集安装时的安装方法 

 

①将本仪表装入仪表屏孔。 

②对所有仪表都上下嵌入附属的安装夹具，用螺丝刀拧紧，固定好。 

  螺丝的坚固力矩是“０．６－０．８Ｎ ・ｍ”。 

  ③密集安装时，即使是防水规格的仪表，由于仪表与仪表间的间隙没有了，防水密封圈无法安装，所以无防水

功能，请注意这一点。 

 

 

       
 

                      

                       单位：ｍｍ 
 

Ｎ：仪表安装台数 

密集安装用仪表屏开孔  

 

 

１２０ 

１
２
０
 

９２ 
＋０．８ 
 ０ 

９
２
 ＋

０
．
８
 

 
０
 

 

仪表屏 

  

安装夹具 
 

本仪表 

  

９６×Ｎ－４ 
＋２ 
 ０ 

９
２
 ＋
０
．
８
 

 
０
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４－２－２．设置条件 

 

１．环境 

①室内。 

   ②直射阳光照不到的地方。 

   ③不会有高温的地方。 

   ④没有振动和冲击的地方。 

   ⑤液体（水等）溅不到的地方。 

   ⑥不结露的地方。 

   ⑦根据ＥＮ规格，在“过电压Ⅱ级、污染度２”的条件下。 

  

 

２．氛围 

  ①没有强干扰、静电、电场、磁场的地方。 

   ②周围温度在-１０－５０℃以内（密集安装时４０℃以内）、周围湿度在２０－９０％ＲＨ以内的地方。 

③温度变化小的地方 

   ④没有腐蚀性气体、爆炸性气体、引火性气体和可燃性气体的地方。 

⑤没有盐分、铁分、导电性物质（碳、铁等）的地方。 

   ⑥没有蒸汽、油、药品的地方。 

   ⑦没有尘土的地方。 

   ⑧周围没有高发热东西的地方。 

   ⑨散热好的地方。 

   ⑩仪表上方空间宽阔的地方。 

 ⑪无风的地方。 

 

 

 ３．安装位置 

①设置高度：标高２，０００ｍ以下。 

   ②安装位置：约１．５ｍ（大致人眼的高度位置）。 

   ③安装角度：前后±１０°以下、左右±１０°以下。 

 

 

 ４．其   他 

   ①请不要用有机溶剂（酒精等）擦本仪表。 

   ②为防本仪表误动作，请不要在本仪表旁边使用手机等。 

   ③会对仪表旁边的电视机和收音机等有影响，请谅解。 

 

 

 

 

 

  注 意 

 

为防止事故发生，务请阅读和理解本内容。  
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４－３．接  线 

 

４－３－１．端子号和功能 

根据仪表规格，有的地方没装端子螺丝。 

  

 

 

 

           

 

 

１． 电源端子 

 

  ①一般电源规格 

      端子号  

⑨   

⑩ Ⓝ  

⑪ Ⓛ  

 

②２４Ｖ电源规格 

      端子号 24V DC时  24V AC时 

⑨   

⑩  Ⓝ 

⑪  Ⓛ 

 

第 1区间 

 
第 2区间 

 
第 3区间 

 

   选件端子 

 

输
入
端
子 

 

报
警
端
子 

输
出
端
子 

 

报
警
端
子 

接地端子和电源端子 

 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 10 11 

12 

13 

14 

15 

16 

17 

18 

19 

20 

21 

22 

23 

24 

25 

26 

27 

28 

29 

30 

31 

32 

33 

34 

35 

36 

37 

38 

39 

40 

41 

42 

43 

○～

 

 

１００―２４０ＶAC 

（５０／６０Ｈｚ） 

 

(50/60Hz) 

 

24VAC 

 
24VDC 

 
＋ 

－ 

○～ 
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２． 输入端子 

 

端子号 
热电偶 

电压ｍＶ 

电压Ｖ 

（量程 No.35） 

（量程 No.37） 

电流ｍＡ 

（量程 No.36） 

热电阻 

（３线制） 

热电阻 

（４线制） 

①           Ⓐ 

②    Ⓐ Ⓐ 

③    Ⓑ Ⓑ 

④    Ⓑ Ⓑ 

⑤      

   注）除指定端子以外，请不要接线。 

注）输入电流（ｍＡ）时，把③和⑤短路。 

 

 

 

３． 输出端子 

 

 

①开关脉冲形 

端子号 内 部 线  路 

第
１
输
出 

㉟  N.C.    Ⓗ  

㉟  COM.    Ⓒ  

㉟  N.O.    Ⓛ  

第
２
输
出 

㉟  N.C.    Ⓗ  

㉟  COM.    Ⓒ  

㉟  N.O.    Ⓛ  

 

 

②开关伺服形 

端子号 内 部 线  路 

㉟ CLOSE    Ｍ３  

㉟ OPEN    Ｍ２  

㉟ COM.    Ｍ１  

㉟ OPEN    Ｒ１  

㉟ COM.    ＲＣ  

㉟ CLOSE    Ｒ２  

   注）开环方式（选件规格）中，端子编号㉟、㉟、㉟未使用。 
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③电流输出形、ＳＳＲ驱动脉冲形、电压输出形 

端子号 电流输出形 ＳＳＲ驱动脉冲形 电压输出形 

第
１
输
出 

㉟     

㉟      

㉟    

第
２
输
出 

㉟      

㉟      

㉟    

 

 

４． 报警端子 

 

端子号 内 部 回 路 

⑥     

⑦     

⑧     

㉟     

㉟     

㉟     

   注）ＡＬ１／ＡＬ２的公共端子（ＣＯＭ）共用、ＡＬ３／ＡＬ４的公共端子（ＣＯＭ）共用。 

 

 

５．选件端子 

 

 

① 第１区间 

 

端子号 RS-232C通信 RS-422A通信 RS-485通信 

⑫ ＲＤ ＲＤＡ ＳＡ 

⑬ ＳＤ ＲＤＢ ＳＢ 

⑭ ＳＧ ＳＤＡ ＳＧ 

⑮  ＳＤＢ  

⑯  ＳＧ  

⑰    

⑱    

 

 

 

 

 

 

ＡＬ１ 

ＡＬ２ 

ＣＯＭ 

ＣＯＭ 

ＡＬ３ 

ＡＬ４ 
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端子号 时间信号５点 

状态信号４点 

＋ 

结束信号 

外部驱动输入 

４点 
程序段选择输入 

时间信号４点 

＋ 

结束信号 

⑫ ＴＳ１ RUN／STOP  ＰＴＮ１０ ＴＳ１ 

⑬ ＴＳ２ ＡＤＶ ＷＡＩＴ ＰＴＮ ８ ＴＳ２ 

⑭ ＴＳ３ ＲＥＳＥＴ ＲＥＳＥＴ ＰＴＮ ４ ＴＳ３ 

⑮ ＴＳ４ ＷＡＩＴ ＡＤＶ ＰＴＮ ２ ＴＳ４ 

⑯ ＴＳ５ ＥＮＤ RUN／STOP ＰＴＮ １ ＥＮＤ 

⑰      

⑱ ＣＯＭ ＣＯＭ ＣＯＭ ＣＯＭ ＣＯＭ 

 

 

② 第２区间 

 

端子号 传送信号输出 时间信号５点 

状态信号４点 

＋ 

结束信号 

外部驱动输入

４点 
程序段选择输入 

时间信号４点 

＋ 

结束信号 

⑲  ＴＳ１ RUN／STOP  ＰＴＮ１０ ＴＳ１ 

⑳  ＴＳ２ ＡＤＶ ＷＡＩＴ ＰＴＮ ８ ＴＳ２ 

㉟   ＴＳ３ ＲＥＳＥＴ ＲＥＳＥＴ ＰＴＮ ４ ＴＳ３ 

㉟   ＴＳ４ ＷＡＩＴ ＡＤＶ ＰＴＮ ２ ＴＳ４ 

㉟  ＴＳ５ ＥＮＤ RUN／STOP ＰＴＮ １ ＥＮＤ 

㉟       

㉟  ＣＯＭ ＣＯＭ ＣＯＭ ＣＯＭ ＣＯＭ 

 

 

③ 第３区间   

 

端子号 

时间信号４点 

＋ 

结束信号 

＋ 

外部驱动输入 

３点 

时间信号５点 

＋ 

外部驱动输入 

３点 

状态信号４点 

＋ 

外部驱动输入 

４点 

程序段选择输入 

＋ 

外部驱动输入 

３点 

㉟ ＴＳ１ ＴＳ１ RUN／STOP ＰＴＮ１０ 

㉟ ＴＳ２ ＴＳ２ ＡＤＶ ＰＴＮ ８ 

㉟ ＴＳ３ ＴＳ３ ＲＥＳＥＴ ＰＴＮ ４ 

㉟ ＴＳ４ ＴＳ４ ＷＡＩＴ ＰＴＮ ２ 

㉟ ＥＮＤ ＴＳ５ ＷＡＩＴ ＰＴＮ １ 

㉟ ＲＥＳＥＴ ＲＥＳＥＴ ＲＥＳＥＴ ＲＥＳＥＴ 

㉟ ＡＤＶ ＡＤＶ ＡＤＶ ＡＤＶ 

㉟ RUN／STOP RUN／STOP RUN／STOP RUN／STOP 

㉟ ＣＯＭ ＣＯＭ ＣＯＭ ＣＯＭ 
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端子号 
时间信号５点 

 

状态信号４点 

＋ 

结束信号 

 

外部驱动输入 

４点 

程序段选择 

输入 

时间信号４点 

＋ 

结束信号 

 

㉟ ＴＳ１ RUN／STOP  ＰＴＮ１０ ＴＳ１ 

㉟ ＴＳ２ ＡＤＶ ＷＡＩＴ ＰＴＮ ８ ＴＳ２ 

㉟ ＴＳ３ ＲＥＳＥＴ ＲＥＳＥＴ ＰＴＮ ４ ＴＳ３ 

㉟ ＴＳ４ ＷＡＩＴ ＡＤＶ ＰＴＮ ２ ＴＳ４ 

㉟ ＴＳ５ ＥＮＤ RUN／STOP ＰＴＮ １ ＥＮＤ 

㉟      

㉟ ＣＯＭ ＣＯＭ ＣＯＭ ＣＯＭ ＣＯＭ 

㉟      

㉟      
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４－３－２．接线的基本点  

 

 

１． 对端子的连接 

 

①对端子的接线，请使用带绝缘套管的压着端子。为确保电源端子和接地端子的安全性，必须使用Ｏ形端子。

其他端子也建议使用Ｏ形端子。  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

②端子螺丝的紧固力矩为“０．６－０．８Ｎ ・ｍ”。力矩超过这个值时，会损坏端子螺丝，请注意。  

 

２．电源端子 

 

①电源要设置适合本仪表额定值的开关和过电流保护设备，请将它们设置在离本仪表３ｍ之内，手容易 

伸到的位置。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  ②电源线请使用６００Ｖ聚氯乙烯绝缘电线（额定１Ａ AC以上），或与此同等性能，或性能在其上的电线。 

 

③为防电源误动作，请使用抗干扰、波形正和电压变动小的高品质的单相电源。 

干扰多时，请采用插入干扰滤波器和绝缘变压器等对策。 

 

④额定电源有很少的漏电流流入接地端子，请注意。漏电流约１ｍＡ。 

 

 

 

 

 

  注 意 

 

为防事故，务请阅读和理解本内容。  

  警 告 

 

为防重大事故，必须切断电源后再接线。  

 

Ｏ形 

Ｙ形 

绝缘套管 

绝缘套管 

Ｂ 

Ｂ 

尺寸  
Ａ 

Ａ 

Ａ：３．７ｍｍ以上 

Ｂ：７．０ｍｍ以下 

３ｍ以内 

仪表 

过电流保护设备 开  关 

 
供电电源 
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 ３．输入端子 

 

①输入端子的最大允许输入如下。请注意输入不要超过这些值。 

如果不小心误输入，仪表就会发生故障，或性能显著变坏，或产生误动作。 

 

・ 热电偶、电压ｍＶ、电压Ｖ：±２０Ｖ以下。 

     ・报报阻            ：５００Ω以下、或±５Ｖ以下。 

     ・报流ｍＡ         ：±３０ｍＡ以下、或±７．５Ｖ以下。 

 

②一对热电偶线同其他仪表并列连接使用时，会带来测定方面的影响。不得已在运行情形下，请仔细确认 

 对运行未产生影响。 

 

③使用热点偶时，要将热电偶或补偿导线连接到仪表的输入端子。 

 

④使用热电阻时，为防测量误差，必须使用各线阻值均等的导线。 

 另外，４线制热电阻没有断偶功能，请注意。 

 

⑤为了输入保护，连接齐纳式防爆栅等保护元件时，有时会产生大的误差。因此，要确认与保护元件的组合 

情况，符合本仪表所规定的信号源允许电阻值和布线允许电阻值的规定。 

 

 

 ４．输出端子 

 

①请在额定范围内使用输出端子。连接额定范围外的负载时，仪表会有故障，或性能变坏，或产生误动作。 

 

②开关脉冲形和开关伺服形的继电器输出端子，必须通过缓冲继电器再接负载。 

为了仪表内部继电器的接点保护和减轻干扰，请在缓冲继电器的线圈侧连接接点保护元件。 

本仪表内部也装有内部继电器保护用的小形接点保护元件。 

由于接点保护元件和负载电压，会产生少量的漏电流，请注意。 

     漏电流在负载电压２００ＶAC时约２ｍＡ、在负载电压１００ＶAC时约１ｍＡ。 

 

 ５．报警端子 

 

①请在额定范围内使用报警端子。加上额定范围外的负载时，仪表会有故障，或性能变坏，或产生误动作。 

 

②报警端子必须通过缓冲继电器连接负载。还有，为仪表内部继电器的接点保护和减轻干扰，必须在缓冲 

继电器的线圈侧接入接点保护元件。 

 

６．选件端子 

 

①请在额定范围内使用选件端子。加上额定范围外的负载时，仪表会有故障，或性能变坏，或产生误动作。 

 

 

 

 

  注 意 

 

①连接额定范围外电源时，仪表会有故障，或性能变坏，或产生误动作。 

②本仪表的输出输入端子加载过电流或过电压时，仪表会有故障，或性能变坏，

或产生误动作。 
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４－３－３．接线例 

 

１．开关伺服形的接线 

 

开关伺服形连接电机。请参照使用控制继电器输出三端子和反馈输入三端子的电机端子图接线。 

 

 

 

          35（CLOSE）                 Ｍ３ 

 

         36（OPEN）                  Ｍ２ 

 

         37（COM.）                 Ｍ１ 

 

         38（OPEN）                  Ｒ１ 

 

          39（COM.）                 ＲＣ 

 

            40（CLOSE）                 Ｒ２ 

 

        [本仪表]                           ［控制电机］ 

 

 

上图中，是仪表和本公司产的控制电机直接接线，但实际接线必须通过缓冲继电器连接。 

另外，控制继电器输出端子必须连接接点保护元件。 

   此外，本仪表附件的接点保护元件，为电机所用（负载电流７００ｍＡ以上）。与缓冲继电器连接时 

请使用轻负载的接点保护元件。把附件的接点保护元件用于缓冲继电器时，会因漏电流而引起动作不良。 

 

 

作为参考，提供下述各公司的电机端子名称一览。 

 

各公司电机的信号名称一览 

千 野 东 邦 新日本计设 日本 SERVO AZBIL 

Ｍ３ Ｓ Ｓ Ｔ２ １ 

Ｍ２ Ｏ Ｏ Ｔ１ ２ 

Ｍ１ Ｃ Ｃ Ｔ３ ３ 

Ｒ１ ＢＭ Ｂ Ｂ Ｙ 

ＲＣ ＲＭ Ｒ Ｒ Ｔ 

Ｒ２ ＷＭ Ｗ Ｗ Ｇ 

 

 

 

 

 

 

 

 

× × 

Ｚ：接点保护元件 

 

控制继电器输出 
 

反馈输入 

 

× 

× 

× 

× 

× 

× 

× 

× 

× 

× 

Ｚ 

电源 

 

Ｚ 

Ｍ 

反馈 

电阻 
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２． 继电器输出接线例 

  

开关脉冲形、开关伺服形、报警输出等继电器的输出，必须通过缓冲继电器及接点保护元件连接负载。 

        

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

本公司可提供接点保护元件（“参照 16．辅助件”）。 

   电源为交流电时，接点保护元件通常是ＣＲ复合元件，电源为直流电时，通常是二极管。 

 

 ３．外部信号输入接线例 

 

  外部信号输入的程序段Ｎｏ．选择或外部驱动输入的程序运行是通过指定的外部驱动输入端子和公共 

  （ＣＯＭ）端子短路而动作的。通常的方法是用开关或继电器，但也可用外围仪表的集电极开路信号使 

   之动作。 

      开关负载约５Ｖ/２ｍＡ请注意接点容量。 

                                                           

            [同继电器・开关的接线]                         [同集电极开路（三极管)输出的接线] 

 

 

        

       

 

      

         

 

 

 

 
[本仪表]    缓冲继电器 

     二极管 

 外部直流电源 

DC 继电器的场合 

 [本仪表]    缓冲继电器  外部交流电源 

Z：接点保护元件 
 
 

AC 继电器的场合 

负载 

负载 
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 ４．外部信号输出接线例 

 

   

                                  集电极开路信号的额定范围是 

                                  直流负载、最大电压２４ＶDC、 

                                    最大电流５０ｍＡ以下。 

                                  请注意负载容量。 

 

      

        ［ 本仪表 ］ 

 

   各种外部信号输出（时间信号和状态信号）由集电极开路信号输出。用交流电源或加载额定范围以外的 

负载时，仪表会有故障，或性能变坏，或产生误动作。  

 

 

 

 在负载容量小的情况下，集电极开路信号可参照下图，通过缓冲继电器连接负载。为减轻干扰，务必在 

缓冲继电器的线圈侧接入接点保护元件。 

 

            

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

直流电源  外部直流电源 

负载（50mA·max) 

负载（50mA·max) 

   二极管 

外部直流电源 

   [本仪表]  缓冲继电器 

负载 
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４－３－４．接线上的注意点 

 

  １．接线作业由专业人员进行 

    接线作业要请有仪表基础知识、有实际经验的人来进行。 

   ２．装端子罩 

    为确保安全性，接线结束后，要采取装端子罩等措施，使不能直接接触到仪表端子。 

     本仪表的端子罩用本体型号代码来选择。 

   ３．避开强电线路和干扰发生源 

为防止干扰引起的恶劣影响，请不要把仪表设置在干扰发生源机器（磁性继电器、电机、晶闸管 

和换流器等）的附近。还要避免本仪表的布线和这些机器的布线在同一管道内通过，必须把它们 

分开布线。 

    必要时，要采取抗干扰对策。 

  ４．对测定值的影响 

        上述干扰以及高电压等可能影响测量值的情况下，请使用其他的测量方法确认测量值是否正常。 

        另外请根据需要，采取必要的对策。 

5．注意接地端子的连接 

    良好的接地（EARTH）对最终产品整体的可靠性至关重要。通常情况下，最好将各仪表１点接地 

连接，分别接地时，易受干扰的恶劣影响。请充分注意接地途径。 

6．避开发热源 

 为防止高温的恶劣影响，请不要设置在发热源的附近。在发热源的附近，会产生测量误差。也是最终 

造成仪表寿命显著缩短的原因。请注意仪表的周围温度。 

 另外，有风的地方和周围温度急剧变化的地方也会发生测量误差，要采取措施避开这样的周围环境。 

7．未使用端子 

未使用端子，请什么也不要接。否则会引起仪表故障。 

8．电源投入时的误输出对策 

     电源投入后，到本仪表正常起动期间，有时会瞬时输出意想不到的信号。 

请根据需要在外部线路采取对策。 

9．关于与本器连接的设备或装置 

        与本设备连接的设备或装置，请使用与本设备的电源、输入输出部的最高使用电压相适应，经过强化 

     绝缘的设备或装置。 

 

 

 

 

 

 

  警 告 

 

为防重大事故，必须阅读和理解本内容。  
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５．各部分的名称 
 

 

５－１．全体概要 

           

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

５－２．面板概要 

 

               
 

 

名     称 功          能 

第１显示部 显示ＰＶ、ＳＶ和各状态 

第２显示部 显示运行画面和设定画面 

键盘操作部 

各设定中使用。电源投入时，或按下某个键时，键背面光（蓝色）亮（初 

 设   始设定时）。持续约３０秒钟以上没有键操作时，键背面光自动转暗。 

此外，键背面光一直亮着时，有时因輝度不均等原因，有的地方蓝色较暗， 

但对仪表功能完全没有影响，请照样放心使用。 

工程端口 连接专用的工程电缆，可由计算机进行设定。 

下盖板 
使用工程端口时，打开下盖板。 

平时此盖板常闭。 

面板 

 

第１显示部 

 

第２显示部 

 
键盘操作部 

 

下盖板 工程端口（Engineering Port） 

 

报注意 
这个机芯固定螺

丝在维修时使用。

望用户勿碰。 
 

端子 



 - 21 - 

５－３．面板详细 

 

 ５－３－１．第１显示部 

 
 

名    称 功          能 

ＰＶ 显示ＰＶ（测量值）。 

ＳＶ 显示ＳＶ（设定值）。 

ＰＴＮ 
显示选择中的程序段Ｎｏ．。 

ＰＴＮ变更时闪烁。 

ＳＴＰ 
显示执行中的步进Ｎｏ．。 

实际温度补偿动作时，Ｎｏ．的数字闪烁。 

ＲＵＮ 
ＲＵＮ状态时亮。 

ＦＡＳＴ状态时闪烁。 

ＳＴＯＰ 
ＳＴＯＰ状态时亮。 

外部信号输入的ＷＡＩＴ状态时闪烁。 

ＲＥＳＥＴ ＲＥＳＥＴ状态时亮。 

ＣＯＮＳＴ 定值运行时亮。 

ＷＡＩＴ 

解除（RESET）报警输出时亮。 

报警待机时，处于报警待机状态中亮。 

待时间报警发生时闪烁。 

ＲＥＭ 

由外部信号输入的运行操作时亮。 

（限带外部信号输入规格，在模式１的“程序驱动方式”中， 

选择“MASTER KEY”以外时亮。 

此外，在“程序段选择方式”中，选择“KEY”以外时也亮。） 

ＥＲＲ 输入读取异常时亮。 

ＡＴ  自动调谐动作时亮。 

ＭＡＮ１  第１输出为手动输出运行时亮。 

ＭＡＮ２  第２输出为手动输出运行时亮。 

ＴＳ１－ＴＳ５  时间信号ＴＳ１～ＴＳ５为ＯＮ时亮。 

ＡＬ１－ＡＬ４ 报警ＡＬ１～ＡＬ４为ＯＮ时亮。 

ＦＮＣ 

按  键时亮 

亮时为运行操作键模式。 

再按  键转暗。 
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 ５－３－２．键盘操作部 

        
名  称 功         能 

 

・ 在运行画面时按下，为运行操作键模式。 

（例如，运行画面中，按下  键以后，再按  键为ＲＵＮ状态。） 

 

・ 设定画面时按下，为设定操作键模式。可用作光标的回送动作。 

 

 

・ 运行操作键模式时，为ＲＵＮ键动作。 

（例如，运行画面中按下  键以后，再按  键为ＲＵＮ状态。） 

  

・ 设定画面中按下时，为设定操作键模式。用于运行画面和模式０的模式画面的

切换及设定画面向模式画面的切换。 

 

 

・ 运行操作键模式时，为ＳＴＯＰ键动作。 

（例如，运行画面中按下  键以后，再按  键为ＳＴＯＰ状态。） 

  

・ 运行画面中按下时，用于运行画面的切换。设定画面中按下时，为设定操作键

模式，用于设定画面切换。 

 

 

・ 运行操作键模式时，为ＡＤＶ键动作。 

（例如，运行画面中按下  键以后，再按  键为步进的递进动作。） 

 

・ 设定画面中按下时，为设定操作键模式。用于光标移动和项目选择。 

 

 

・ 运行操作键模式时，为ＲＥＳＥＴ键动作。 

（例如，运行画面中按下  键以后，再按  键为ＲＥＳＥＴ状态。） 

 

・ 设定画面中按下时，为设定操作键模式。用于设定值（或设定项目）的递减。 

  

 

・ 运行操作键模式时，为ＰＴＮ键动作。 

（例如，运行画面中ＲＥＳＥＴ状态时，按下  键以后，再按  键为程

序段Ｎｏ．选择状态。这时，画面显示ＰＴＮ闪烁。此外，定值运行中的程序

段 No.的选择无法进行。） 

 

・ 设定画面中按下时，为设定操作键模式，用于设定值（或设定项目）的递增。 

  

 

・ 运行操作键模式时，为Ａ／Ｍ键动作。 

（例如，在输出显示的运行画面中，自动输出运行时，按下  键以后，再按 

 键为手动输出运行状态） 

 

・ 设定画面中按下时，为设定操作键模式，用于设定存储。 
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６．运行画面 
 

 

    第２显示部显示运行画面和设定画面。运行画面根据仪表的输出形式不同，显示内容有所不同，有输出显示

画面、程序段进行时间的时间显示画面和整体显示画面。 

 

６－１．输出显示画面 

 

输 出 显 示 画 面 画 面 的 说 明 

［ 开关脉冲形 ］ 

［ ＳＳＲ驱动脉冲形 ］ 

 

 
 

※上述画面为模拟显示，实际上 

和 不会同时亮。 

  

 

①画面左下方显示３步步进的概形，中央为正在执行的步进，左

右分别为上一步进和下一步进。 

在ＲＵＮ状态下，中央的执行步进闪烁。 

②输出为ＯＮ状态时，  亮， 

输出为ＯＦＦ状态时，  亮。 

③数字显示ＭＶ（输出值）。 

④手动输出运行（MANUAL输出）时,“ＯＵＴ”的左侧“Ｍ”字符

亮。 

 

［ 电流输出形 ］ 

［ 电压输出形 ］ 

 

 

 

①画面左下方显示３步步进的概形，中央为正在执行的步进，左

右分别为上一步进和下一步进。 

在ＲＵＮ状态下，中央的执行步进闪烁。 

②显示输出值相应的条形图。 

③数字显示ＭＶ（输出值）。 

④手动输出运行（MANUAL输出）时,“ＯＵＴ”的左侧“Ｍ”字符

亮。 

［ 开关伺服形 ］ 

 

 
 

※上述画面为模拟显示，实际上 

和  

不会同时亮。 

  

 

①画面左下方显示３步步进的概形，中央为正在执行的步进，左

右分别为上一步进和下一步进。 

在ＲＵＮ状态下，中央的执行步进闪烁。  

②CLOSE侧信号为ＯＮ时，  亮， 

 OPEN侧信号为ＯＮ时，  亮。 

 双方信号都为ＯＦＦ状态时都不亮。 

③数字显示ＭＶ（输出值）。 

④数字显示反馈值（阀开度）。 

⑤手动输出运行（MANUAL输出）时,“ＯＵＴ”的左侧“Ｍ”字符

亮。 
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６－２．时间显示画面 

 

时 间 显 示 画 面 画 面 的 说 明 

［ 经过时间显示 ］ 

 

 
 

［ 剩余时间显示 ］ 

 

 
 

①画面左下方显示３步步进的概形，中央为正在执行的步进，左

右分别为上一步进和下一步进。 

在ＲＵＮ状态下，中央的执行步进闪烁。  

②上方有程序段进行时间相应的条形图。 

 右下方数字显示进行时间。  

③进行时间可从模式１的“时间显示方式”的４种中任意选择。    

 ＳＴＰ ・ ・・ 表示执行中步进 

 ＰＴＮ ・ ・ ・表示执行中程序段 

 时间的形式（Ｈ：Ｍ）根据步进或程序段的时间长短自动变更 

/显示。 

也能通过  键变更时间显示方式。 

 

 

６－３．程序段整体显示画面 

 

整 体 显 示 画 面 画 面 的 说 明  

［ 程序ＲＥＳＥＴ状态 ］ 

 

 
 

［ 程序ＲＵＮ状态 ］ 

 

 
 

［ 程序未设定状态 ］ 

 

 
 

①显示模式２设定的程序段中，选中的段Ｎｏ．的程序段概形。 

②ＲＵＮ状态时，显示闪烁的条形，条形随进行状态移动。 

③ＳＴＯＰ状态时，条形从闪烁转亮，停止于ＳＴＯＰ的时间点。 

④横轴表示时间，纵轴表示ＳＶ。 

程序段没有设定时，显示 

“ＰＡＴＴＥＲＮ ＮＯ ＳＥＴＴＩＮＧ”。 
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６－４．２输出规格的输出显示画面 

 

  ２输出规格时，与通常的１输出规格的输出显示画面不同，分别显示各输出的输出显示画面。 

 

第 １ 输 出 侧 的 输 出 显 示 画 面 第 ２ 输 出 侧 的 输 出 显 示 画 面 

［ 开关脉冲形 ］ 

［ ＳＳＲ驱动脉冲形 ］ 

 

 

 

［ 开关脉冲形 ］ 

［ ＳＳＲ驱动脉冲形 ］ 

 

 

［ 电流输出形 ］ 

［ 电压输出形 ］ 

 

 

 

［ 电流输出形 ］ 

［ 电压输出形 ］ 

 

 

 

 

①第１输出侧的运行画面中，在“ＯＵＴ”的右侧追加“１”，显示“ＯＵＴ１”， 

 表示第１输出侧的运行画面。同样，第２输出侧的运行画面中，在“ＯＵＴ”的 

右侧追加“２”， 显示“ＯＵＴ２”，表示第２输出侧的运行画面。 

②第１输出侧的运行画面和第２输出侧的运行画面的切换，按  键进行。 
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６－５．运行画面和设定画面 

 

  运行画面和设定画面的关系表示如下： 

 

 

 

      

［ 第１输出侧的运行画面 ］         ［ 模式０的模式画面 ］ 

 

 

      

［ 第２输出侧的运行画面 ］      ［ 执行中的ＳＶ和时间的设定画面 ］ 

   ※仅在２输出规格时显示。 

 

 

 

 

［ 时间显示的运行画面 ］ 

 

 

 

 

［ 程序整体显示的运行画面］ 

 

 

 

［ 第１输出侧的运行画面 ］ 

 

 

①电源投入时，初始信息显示后，最初显示运行画面。 

②设定画面中，超过约３分钟没有键操作的话，自动回到运行画面。  

 但在模式１的“自动调谐”设定画面中，若自动调谐正在执行状态中，那么不自动回到运行画面。 

③最后显示的运行画面（输出显示画面、时间显示画面、或某个程序段整体显示画面）被存储。 

电源投入时或从设定画面返回时，那个存储的运行画面被显示。 

 

 

运行画面 

 

 

设定画面 

 

・・・ 

 

  ・
・
・ 
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７．设定画面 
 

 

７－１．设定的基本点 

 

 ７－１－１．设定画面的调出 

 

 

①设定画面如“19．参数流程一览表”所示，已分配在各模式中了。 

先要确认需要调出的设定画面在哪个模式中第几个。 

 

②如下图所示，运行画面和模式画面的切换按  键，模式画面的选择按  ・   键，设定画面的 

选择，可从模式画面中通过按  键来分别选择。 

 

 

 

                

 

 

 

     

 

 

 

                

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

运行画面 

 

 

・
・
・

 

 

 ・・・  

 

 

・
・
・
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 ７－１－２．设定画面的基本操作 

 

  在设定画面中，使用 ， 、  和  键，进行数值变更和项目选择，按  键结束设定。 

 

基  本  操  作  例 

 １．数值设定的例 

  

① 按  ・   键将光标移动到要变更数值的位。 

② 按  ・   键找到希望的数值。 

这时“？”号出现。 

③ 按  键存储。 

  这时“？”记号消失。 

 ２．项目设定的例（１） 

  

① 按  ・   键找到希望的项目。 

这时“？”号出现。 

② 按  键存储。 

  这时“？”号消失。 

 ３．项目设定的例（２） 

  

① 按  ・   键找到希望的项目。 

  这时“？”号出现。 

② 按  键存储。 

  这时“？”号消失。  

 

为使设定操作更高速化，可采用下述方便的键操作方法。 

 

１．光标快送 

 

①通常，按  键 1位 1位地移动光标，但通过按  键，可在设定项目间移动光标。 

②例，在以下的ＰＩＤ设定画面中，每按1次  键，光标就移动如下。 

 

          “Ｎｏ．”         “Ｐ的设定数值的最左位” 

          

 

 

      “Ｄ的设定数值的最左位”         “Ｉ的设定数值的最左位” 

          

 

２．光标回送 

 

通常，按  键1位1位地从左到右移动光标,但通过按  键,可使光标从右到左移动。 
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７－２．模式０ 

 

模式０是设定变更执行中主要参数的模式。 

 

设 定 画 面 画  面  说  明 

1.模式画面 

 

   

 [锁定状态] 

  

 [不显示状态] 

  

 

①模式０的模式画面。 

 

②每按  ・   键，显示“Ｌｏｃｋ”和“ＮｏＤｉｓｐ”。 

 

③在模式０的设定画面中，禁止设定变更时，设置为“Ｌｏｃｋ” 

 

④用通信进行设定时，所有的模式画面都应为“Ｌｏｃｋ”。 

 

⑤不想显示模式０设定画面时，设置为“ＮｏＤｉｓｐ”。 

2.执行中的ＳＶ和时间 

 

 

 

①能变更执行中步进的ＳＶ和时间。 

②ＳＶ的设定范围在模式５的测量范围内。 

③这个画面中的设定变更不反映在模式２的“程序段”的设定内容中，仅为这个时

候的变更。 

  

 

3.执行中的ＰＩＤ 

 

  

 

①能变更执行中步进的ＰＩＤ。 

 

②这个画面中的设定变更不反映在模式３的“ＰＩＤ・１ ６ 种”的设定内容中，仅限

于这个时候的变更。 

 

4.执行中的第２输出ＰＩＤ 

 

 

 

①仅在２输出规格时显示。 

②能变更执行中步进的第２输出ＰＩＤ。  

③这个画面中的设定变更会反映在模式３的“第２输出ＰＩＤ”的设定内容中。 

  

 

5.执行中的报警１和报警２ 

 

  

 

①能变更执行中步进的报警１和报警２。 

 

②这个画面中的设定变更不反映在模式３的“报警１和报警２”的设定内容上，仅

限于这个时候的变更。 
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6.执行中的报警３和报警４ 

 

  

 

①能变更执行中步进的报警３和报警４。 

 

②这个画面中的设定变更不反映在模式３的“报警３和报警４”的设定内容上，仅

限于这个时候的变更。 

 

7.执行中的输出限幅 

 

 

 

 ［输出刻度规格］ 

  

     ※选件规格。 

 

①能变更执行中步进的输出限幅。  

 

②这个画面中的设定变更不反映在模式４的“输出限幅・８ 种”的设定内容上，仅限

于这个时候的变更。 

 

③输出刻度规格（选件规格）代替输出限幅时，为左下方的画面。 

8.执行中的输出变化量限幅 

 

 

 

①能变更执行中步进的输出变化量限幅。 

 

②这个画面中的设定变更不反映在模式４的“输出变化量限幅・８ 种”的设定内容    

上，仅限于这个时候的变更。 

9.执行中的传感器补偿 

 

  

 

①能变更执行中步进的传感器补偿。 

 

②这个画面中的设定变更不反映在模式５的“传感器补偿・８ 种”的设定内容上，  

  仅限于这个时候的变更。 

   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 - 31 - 

７－３．模式１ 

 

模式１是设定有关运行状态的模式。 

 

设 定 画 面 画 面 的 说 明 

1.模式画面 

 

   

 [锁定状态] 

  

 [不显示状态] 

  

①模式 1的模式画面。 

 

②每按  ・   键，显示“Ｌｏｃｋ”和“ＮｏＤｉｓｐ”。 

 

③在模式 1的设定画面中，禁止设定变更时，设置为“Ｌｏｃｋ”。 

 

④用通信进行设定时，所有的模式画面都应为“Ｌｏｃｋ”。 

 

⑤不想显示模式 1设定画面时，设置为“ＮｏＤｉｓｐ”。 

2.运行操作键锁定 

 

  

 

①能锁定运行操作键。 

 

②选择“ＵＮＬＯＣＫ”时，为锁定解除状态，  键有效，能用键操作进行 

运行操作。 

 

③选择“ＬＯＣＫ”时，为锁定状态，  键无效，不能用键操作进行 

运行操作。 

   

 

3.报警输出解除 

 

  

 

①要暂时解除发生的报警输出时，设定为“ＲＥＳＥＴ”，报警输出就解除。 

②这时，光标马上回到“ＮＯＮ”，第１显示部的ＷＡＩＴ亮。 

③在解除状态（ＷＡＩＴ）下，一旦报警发生条件解除，ＷＡＩＴ显示转暗， 

回到通常状态。 

④因对所有４点报警输出共同设定，请注意。 

4.自动调谐 

 

  

 

①进行ＰＩＤ的自动调谐（自动算出）。 

②从ＡＴ１～３中，选择希望的ＡＴ种类，然后再执行。 

 

・Ａ Ｔ １ ： 用执行中的ＳＶ进行ＡＴ（第１输出用）。 

・Ａ Ｔ ２ ： 用模式３的ＡＴ２用ＳＶ８种进行ＡＴ（第１输出用）。 

・Ａ Ｔ ３ ： 用模式３的ＡＴ３用ＳＶ８种进行ＡＴ（第１输出用）。 

 

③一开始自动调谐，就显示ＡＴ进行状态（ＳＴＥＰ１-ＳＴＥＰ４）。 

④在ＡＴ运行中要中止自动调谐时，请设定“ＥＮＤ”。 

⑤用自动调谐算出的ＰＩＤ值，能在各ＰＩＤ的设定画面中确认。  

⑥手动输出运行(手动输出)时，请勿执行自动调谐 
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5.程序驱动方式 

 

  

 

①仅在带外部驱动输入规格、或带通信规格时显示。 

②设定程序驱动方式。 

③选择“ＭＡＳＴＥＲ ＫＥＹ”时用面板键驱动。 

④选择“ＭＡＳＴＥＲ ＥＸＴ”时，用外部驱动输入驱动， 

但仅限于带外部驱动输入规格能选择。 

⑤选择“ＳＬＡＶＥ ＥＸＴ”时，用其他同步的外部驱动输入来驱动， 

但仅限于带外部驱动输入规格能选择。 

⑥选择“ＭＡＳＴＥＲ ＣＯＭ”时，用通信来驱动。 

但仅限于带通信规格能选择。 

  

6.程序段选择方式 

 

  

 

①仅在带外部驱动输入规格或带通信规格时显示。 

②设定程序段选择方式。 

③选择“ＫＥＹ”时，用面板键选择。 

④选择“ＥＸＴ”时，用外部驱动输入选择。 

但仅限于带外部驱动输入规格能选择。 

⑤选择“ＣＯＭ”时，用通信来选择。 

但仅限于带通信规格能选择。 

7.时间显示方式 

 

 

 

①设定运行画面（时间显示）的时间显示方式。 

②选择“ＰＡＳＳ ＳＴＥＰ”时，显示执行中步进的经过时间。  

③选择“ＰＡＳＳ ＰＡＴＴＥＲＮ” 时，显示执行中程序段的经过时间。 

④选择“ＲＥＭＡＩＮ ＳＴＥＰ”时，显示执行中步进的剩余时间。   

⑤选择“ＲＥＭＡＩＮ ＰＡＴＴＥＲＮ”时，显示执行中程序段的剩余时间。 

⑥在运行画面的时间显示画面中，也能用  键来变更时间显示方式。此外，用 

  通信读取程序段进行时间时，一旦变更本设定，通信所读取的时间数据会改变。 

8.调节形态 

 

 

 

①设定调节形态。 

②选择“ＰＲＯＧＲＡＭ”时，为程序运行。 

③选择“ＣＯＮＳＴ”时，为定值运行。在程序运行中设定为定值运行时， 

用那时的ＳＶ值进行定值运行。 
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７－４．模式２ 

 

模式２是设定有关程序段的模式。 

 

设 定 画 面 画  面  的  说  明 

1. 模式画面 

 

  

 [锁定状态] 

  

 [不显示状态] 

 

 

①模式 2的模式画面。 

 

②每按  ・   键，显示“Ｌｏｃｋ”和“ＮｏＤｉｓｐ”。 

 

③在模式 2的设定画面中，禁止设定变更时，设置为“Ｌｏｃｋ”。 

 

④用通信进行设定时，所有的模式画面都应为“Ｌｏｃｋ”。 

 

⑤不想显示模式 2设定画面时，设置为“ＮｏＤｉｓｐ”。 

2.程序段 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

① 设定程序段基础的ＳＶ和时间。 

②“ＰＴＮ”表示（程序）段，可设定程序段Ｎｏ．０１到Ｎｏ．１９。 

可选择任意的Ｎｏ．（０１～１９），设定程序段。  

③“ＳＴＥＰ”表示步进，每个程序段最多可设定１９个步进。 

④“ＳＶ”中设定步进最终到达的目标ＳＶ。 

变更测量量程、单位、测量范围和线性刻度等时，因自动连动，小数点位置也 

会变更，请注意。 

⑤“ＴＩＭＥ”中设定步进所需时间。单位可在模式２的“时间单位”中设定，可 

选择“时：分”或“分：秒”中的一个。 

⑥ 设定顺序如下： 

 

・ 选择程序段Ｎｏ．。 

 

・ 在步进Ｎｏ．００的画面中，将启动ＳＶ的设定值设定在“ＳＶ”后，在画面 

的下面设定启动方式。启动方式可选择“ＳＶ”和“ＰＶ”的某一个，选择 

“ＳＶ”时用ＳＶ启动动作，选择“ＰＶ”时用ＰＶ启动动作。 

 

・ 接着，在步进Ｎｏ．０１中，设定最初的步进ＳＶ和时间。 

ＳＶ的设定范围在模式５的测量范围内。 

  ＴＩＭＥ（时间）的设定范围在“０００：００”－“９９９：５９”的范围内。 

通过设定时间“０００：００”，可设置瞬时性（步进状）的ＳＶ。 

 

・ 同样地，再设定下一步进的ＳＶ和ＴＩＭＥ，一步步地设定下去，直到组成希望

的程序段。 

 

・报个报定报序方式 为标准规格的目标ＳＶ方式。 

选件规格中有斜率ＳＶ方式。斜率ＳＶ方式时，在“ＳＶ”中设定单位时间的  

斜率值，在“ＴＩＭＥ”中设定继续ＳＶ变化状况的继续时间。  
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・ 需要结束程序段的设定时，在最后的步进Ｎｏ．的ＴＩＭＥ中设定“ＥＮＤ／

ＬＩＮＫ００”，以此结束程序段的设定。在初始设定状态时，最终步进的初始

值即为“ＥＮＤ／ＬＩＮＫ００”。 

 

・ 要ＬＩＮＫ程序段（与别的程序段连接）时，在最终步进的 

“ＥＮＤ／ＬＩＮＫ００”的ＬＩＮＫ右侧的“００”中，设定连接方的程序段

Ｎｏ．。连接若干个程序段、并从最后的程序段连接到最初的程序段时，或者

将１个程序段ＬＩＮＫ方设定为自身时，便为 ENDLESS(无限循环)。 

这时，“程序段反复”无效。 

 

・ 要删除某个步进时，在要删除的步进Ｎｏ．的ＴＩＭＥ处，设定 

“ＳＴＥＰＤＥＬＥＴＥ”，那个步进内容就被删除（DELETE），以后的步进 

Ｎｏ．自动更新。 

 

・ 要插入某个步进时，在要插入的步进Ｎｏ．的ＴＩＭＥ处，设定 

“ＳＴＥＰＩＮＳＥＲＴ”，和选中步进的各参数相同内容的步进就被插入

（INSERT），以后的步进Ｎｏ．自动更新。 

 

3.步进反复 

 

 

 

①设定步进反复。 

②在同一程序段内要反复特定的步进区间时，这是一个方便的功能。 

③在反复开始的步进Ｎｏ．的ＲＥＰＥＡＴ中设定“００”，反复结束的步进Ｎｏ．的 

ＲＥＰＥＡＴ中设定“反复次数”。反复次数设定“０１”时，所设定的步进反复

区间反复运行 1次，即实际上同一步进反复区间运行了２次。  

④同一程序段内，可设定多个步进的反复，但反复区间不能重叠设定，不能在一个 

大的反复中设定小的反复。 

 设定多组步进反复时，在程序段内，“００”和“反复次数”的设定必须是成对的。 

⑤这个设定画面的右上方显示设定中的步进概形。 

 

4.ＰＩＤＮｏ．和报警Ｎｏ． 

 

 

 

①对每个已设定的程序段／步进设定 ＰＩＤＮｏ．和报警Ｎｏ．。 

 

②ＰＩＤ可在Ｎｏ．１－９范围内设定，报警可在Ｎｏ．１－８范围内设定。 

 也能设定Ｎｏ．０。设定“０”时，表示与前一步进Ｎｏ．的参数相同，继续前

一步进Ｎｏ．的功能。 
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5.输出限幅Ｎｏ．和 

  输出变化量限幅Ｎｏ． 

 

  

 

 ［输出刻度规格］ 

  

 

     ※选件规格。 

 

①对每个已设定的程序段／步进设定输出限幅Ｎｏ．和输出变化量限幅Ｎｏ．。 

 

②全都从Ｎｏ．１－８中设定。也能设定Ｎｏ．０。 

设定“０”时，表示与前一步进Ｎｏ．相同。  

 

③输出刻度规格（选件规格）时为左下方的画面。 

 

6.传感器补偿Ｎｏ． 

 

  

 

① 对每个设定的程序段／步进设定传感器补偿Ｎｏ．。 

 

② 从Ｎｏ．１－８中设定。也能设定Ｎｏ．０。 

设定“０”时，表示与前一步进Ｎｏ．相同。  

 

 

7.时间信号Ｎｏ． 

 

  

 

①仅在带“时间信号”选件规格时显示。 

②对已设定的程序段／步进，设定时间信号Ｎｏ．，以确定时间信号输出端子号。 

③在“ＴＳ”后设定时间信号输出Ｎｏ．。 

④时间信号Ｎｏ．从Ｎｏ．１－８、Ｎｏ．１Ｒ－８Ｒ、ＯＮ和ＯＦＦ中选定。 

Ｎｏ．后面的“Ｒ”意为时间信号反复，限于该步进中。是该Ｎｏ．的时间信号 

以同一设定值反复的功能。“ＯＮ”是全为ＯＮ，“ＯＦＦ”是全为ＯＦＦ。  

⑤设定好“时间 000:00”的步进时，时间信号输出不动作。 

 

8.实际温度补偿Ｎｏ． 

 

  

 

①对已设定的程序段／步进设定实际温度补偿Ｎｏ．。 

②从Ｎｏ．１－８和ＯＦＦ中设定。设定为“ＯＦＦ”表示实际温度补偿不动作。 

③设定好“时间 000:00”的步进时，实际温度补偿不动作。 

9.待时间报警Ｎｏ． 

 

  

 

①对已设定的程序段／步进设定待时间报警Ｎｏ．。 

 

②从Ｎｏ．１－８中设定。也能设定Ｎｏ．０。设定“０”时，表示与前一步进 

Ｎｏ．相同。  

 

 

 

. 
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10.程序段反复 

 

  

 

①设定程序段反复。 

 

②要反复同一程序段Ｎｏ．的程序段时，这是一个方便的功能。 

 

③设定“０００１”时，同一程序段反复１次，即实际上同一程序段运行了２次。 

此外，程序段反复不仅是对执行中的程序段而言的，对其他设定的程序段均有效，

请注意。 

 

11. 程序段清除 

 

  

 

①清除（删除）设定的程序段的功能。 

②清除特定的程序段Ｎｏ．时，在“ＥＡＣＨ：”的右侧设定要清除的程序段Ｎｏ．， 

然后长按  键。 

③要清除所有设定的程序段Ｎｏ．时，将光标移到“ＡＬＬ”，然后长按  键。 

④按着  键，闪烁消失，在光标回到“ＥＮＤ”时清除（削除）被执行。 

⑤正在执行中的程序段不能清除。 

⑥已清除的程序段不能恢复，请注意。 

 

12. 程序段复制 

 

  

 

①在未被设定的程序段Ｎｏ．中，复制任意已设定的程序段Ｎｏ．的功能。 

②在“→”的左侧设定复制的源程序段Ｎｏ．，右侧设定复制的目标方程序段Ｎｏ．，

将光标移到“ＹＥＳ”，然后按  键。 

③不能复制到已设定的程序段Ｎｏ．中去。 

要复制到已设定的程序段Ｎｏ．中去时，要先把那个程序段清除，然后再复制。 

 

13.复位时ＳＶ 

 

 

 

①带传送信号输出规格或带通信规格且通信功能选择“ＴＲＡＮＳ”时显示。 

 

②设定复位时的ＳＶ。 

 

③在传送种类中选择“ＳＶ”时，复位时的传送值为本设定值。 

 

14.时间单位 

 

 

 

①设定程序段、时间信号、待时间报警的共同时间单位。 

②选择“ＨＯＵＲ：ＭＩＮ”时为“时：分”。 

③选择“ＭＩＮ：ＳＥＣ” 时为“分：秒”。 

④本设定不能变更运行中的程序。 
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７－５．模式３ 

 

模式３是设定有关ＰＩＤ和报警的模式。 

 

设 定 画 面 画  面  的  说  明 

1.模式画面 

 

  

 [锁定状态] 

  

 [不显示状态] 

 

 

①模式 3的模式画面。 

 

②每按  ・   键，显示“Ｌｏｃｋ”和“ＮｏＤｉｓｐ”。 

 

③在模式 3的设定画面中，禁止设定变更时，设置为“Ｌｏｃｋ”。 

 

④用通信进行设定时，所有的模式画面都应为“Ｌｏｃｋ”。 

 

⑤不想显示模式 3设定画面时，设置为“ＮｏＤｉｓｐ”。 

2.ＰＩＤ・１ ６ 种 

 

  

 

①设定ＰＩＤＮｏ．１－８及Ｎｏ．９的Ｎｏ．９－１到９－８共１６种。 

②Ｎｏ．９－１到Ｎｏ．９－８，对应自动ＰＩＤ切换方式。 

③将Ｐ设定为０％时，为二位置控制动作。此外，P（比例带）的设定为测定范围 

  (线性输入为线性刻度）的 ％。 

④Ｉ设定为０ｓ时，相当于∞。Ｄ设定为０ｓ时，相当于ＯＦＦ。 

⑤设定后，要在模式２中，对每个程序段／步进设定使用哪个ＰＩＤＮｏ．。 

 

3.Ａ．Ｒ．Ｗ． 

 

  

 

①设定ＡＲＷ（抗积分饱和）。 

②ＰＩＤ控制中决定ＰＩＤ动作范围的功能。超过这个设定值时变为ＰＤ动作。 

③设定值为测量范围（线性输入为线性刻度）的％ 。 

④仅位置形ＰＩＤ控制时动作。 

4.第２输出ＰＩＤ 

 

  

 

①仅２输出规格时显示。 

②设定第２输出用的ＰＩＤ。 

③Ｐ设定为０％时为二位置控制动作。此外，P（比例带）的设定为测定范围 

  (线性输入为线性刻度）的 ％。 

④Ｉ设定为０ｓ时，相当于∞。Ｄ设定为０ｓ时，相当于ＯＦＦ。 

5.第２输出间隙 

 

  

 

①仅２输出规格时显示。 

②设定第１输出和第２输出的间隙。设定值为测量范围（线性输入为线性刻度）  

  的％ 。 
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6.输出不灵敏区 

 

  

 

①设定输出不灵敏区。设定值为测量范围（线性输入为线性刻度）的％ 。 

②设定二位置控制动作（Ｐ＝０％时）的输出不灵敏区。  

③二位置控制动作的输出不灵敏区，为输出ＯＮ／ＯＦＦ时的不灵敏区。 

 

7.第２输出不灵敏区 

 

  

 

①仅２输出规格时显示。 

②设定第２输出用的输出不灵敏区。设定值为测量范围（线性输入为线性刻度） 

  的％ 。 

③设定二位置控制动作（Ｐ＝０％时）的输出不灵敏区。 

④二位置控制动作的输出不灵敏区，为输出ＯＮ／ＯＦＦ时的不灵敏区。 

 

8.报警形态 

 

  

 

①设定报警１－４（ＡＬ１－ＡＬ４）的报警形态。 

②报警形态有如下８种，对ＡＬ１－ＡＬ４分别设定。 

 

・Ｄ Ｈ  ：上限偏差报警 

・Ｄ ＨＷ： 有报警待机功能的上限偏差报警 

・Ｄ Ｌ  ：下限偏差报警 

・Ｄ Ｌ Ｗ： 有报警待机功能的下限偏差报警 

・Ａ Ｈ  ：上限绝对值报警 

・Ａ ＨＷ： 有报警待机功能的上限绝对值报警 

・Ａ Ｌ  ：下限绝对值报警 

・Ａ Ｌ Ｗ ：有报警待机功能的下限绝对值报警 

 

9.报警１和报警２・８ 种 

 

 

 

①设定报警１和报警２的 8种设定值。 

②设定后，要在模式２中对每个程序段／步进设定使用哪个报警Ｎｏ．。 

③变更测量量程、单位、测量范围、线性刻度等时，因自动连动，设定范围和小数

点位置也会变更，请注意。 

 

10.报警３和报警４・８ 种 

 

 

 

①设定报警 3和报警 4的 8种设定值。 

②设定后，要在模式２中对每个程序段／步进设定使用哪个报警Ｎｏ．。 

③变更测量量程、单位、测量范围、线性刻度等时，因自动连动，设定范围和小数

点位置也会变更，请注意。 

 

11.报警不灵敏区 

 

 

①设定报警１－４的报警不灵敏区。 

②单位同各自的报警设定值单位。  

③变更测量量程、单位、测量范围、线性刻度等时，因自动连动，小数点位置也会

变更，请注意。 
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12.报警延迟 

 

 

 

①设定报警的延迟时间。 

②如果报警ＯＮ的判断时间连续超过设定值时间时，报警才为ＯＮ。如果报警 

ＯＮ的判断时间不到设定值的时间时，报警不为ＯＮ。  

③所有４点的报警延迟为同一设定值，请注意。 

13.ＡＴ２用ＳＶ ・８种 

 

  

 

 

①设定８种自动调谐ＡＴ２用ＳＶ。 

②能对８种ＳＶ分别设定自动调谐的ＯＮ（执行）／ＯＦＦ（不执行）。 

③设定范围在测量范围（含线性刻度）内。 

④用ＡＴ２对应ＳＶＮｏ．１－８算出的ＰＩＤ存储在ＰＩＤＮｏ．１－８中。 

⑤测量量程、单位、测量范围、线性刻度等变更时，因自动连动，设定范围和小数 

点位置也被变更或被初始化，请注意。 

  

14.自动ＰＩＤ用ＳＶ区间 

 

 

 

①设定自动ＰＩＤ切换方式的ＳＶ区间８种。 

②设定范围在测量范围（含线性刻度）内。 

③某个 SV区间的 MAX值与下一个 SV区间的 MIN值相同。 SV值在该值时，会使用 

上侧 SV区间的 PID。 

④测量量程、单位、测量范围、线性刻度等变更时，因自动连动，设定范围和小数  

点位置也被变更或被初始化，请注意。 

 

15.ＡＴ３用ＳＶ ・８种 

 

 

 

①设定８种自动调谐ＡＴ３用ＳＶ。 

②能对８种ＳＶ分别设定自动调谐的ＯＮ（执行）／ＯＦＦ（不执行）。 

③设定范围在相应的自动ＰＩＤ切换方式的ＳＶ区间Ｎｏ．的范围内。 

④用ＡＴ３对ＳＶＮｏ．１－８算出的ＰＩＤ存储在ＰＩＤＮｏ．９－１到 

ＰＩＤＮｏ．９－８中。 

⑤测量量程、单位、测量范围、线性刻度等变更时，因自动连动，设定范围和小数 

点位置也被变更或被初始化，请注意。 

 

16.ＡＴ２、ＡＴ３的启动方向 

 

 

 

①设定自动调谐ＡＴ２或ＡＴ３运行时的方向。 

②选择“ＵＰ”时，自动调谐从ＳＶ１向ＳＶ８进行。 

③选择“ＤＯＷＮ”时，自动调谐从ＳＶ８向ＳＶ１进行。 

17.控制算法 

 

  

 

①设定控制算法。 

②选择“ＰＯＳＩＴＩＯＮ”时，为位置形ＰＩＤ方式。 

③选择“ＶＥＬＯＣＩＴＹ”时，为速度形ＰＩＤ方式。 

 

 

． 



 - 40 - 

７－６．模式４ 

 

模式４是设定有关输出的模式。 

 

设 定 画 面 画  面  的  说  明 

1.模式画面 

 

  

 [锁定状态] 

  

 [不显示状态] 

 

 

①模式 4的模式画面。 

 

②每按  ・   键，显示“Ｌｏｃｋ”和“ＮｏＤｉｓｐ”。 

 

③在模式 4的设定画面中，禁止设定变更时，设置为“Ｌｏｃｋ”。 

 

④用通信进行设定时，所有的模式画面都应为“Ｌｏｃｋ”。 

 

⑤不想显示模式 4设定画面时，设置为“ＮｏＤｉｓｐ”。 

2.输出限幅・８ 种 

 

  

 

 ［输出刻度规格］ 

  

     ※选件规格。 

输出限幅 

①设定８种输出限幅。 

②在“Ｌ”中设定下限的输出限幅、在“Ｈ”中设定上限的输出限幅。 

③无论是自动输出运行还是手动输出运行，输出均在本设定的范围内。 

④设定后，要在模式２中，对每个程序段／步进设定使用哪个输出限幅Ｎｏ．。 

 

输出刻度 （选件规格） 

①设定８种输出刻度。 

②在“Ｌ”中设定下限的输出刻度、在“Ｈ”中设定上限的输出刻度。 

③自动输出运行时，输出虽被标定在本设定范围内，但手动输出运行时无法标定。 

④设定后，要在模式２中，对每个程序段／步进设定使用哪个输出刻度Ｎｏ．。 

3.第２输出限幅 

 

  

 

 [输出刻度规格] 

  

     ※选件规格。 

第 2输出限幅 

①仅２输出规格时显示。 

②设定第２输出侧的输出限幅。 

③在“Ｌ”中设定下限的输出限幅、在“Ｈ”中设定上限的输出限幅。 

④无论是自动输出运行还是手动输出运行，输出均在本设定的范围内。 

 

第 2输出刻度（选件规格） 

①仅 2输出规格时显示。 

②设定第 2输出侧的输出刻度。 

③在“Ｌ”中设定下限的输出刻度、在“Ｈ”中设定上限的输出刻度。 

④自动输出运行时，输出虽被标定在本设定范围内，但手动输出运行时无法标定。 

4.输出变化量限幅・８ 种 

 

 

 

①设定８种输出变化量限幅。 

②在画面左下方设定输出上升时的输出变化量限幅，右下方设定输出下降时的输出

变化量限幅。  

③设定后，要在模式２中，对每个程序段／步进设定使用哪个输出变化量限幅Ｎｏ．。 
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5.第２输出变化量限幅 

 

  

 

①仅２输出规格时显示。 

②设定第２输出侧的输出变化量限幅。 

③在画面左下方设定输出上升时的输出变化量限幅，右下方设定输出下降时的输出

变化量限幅。  

 

6.程序结束时的输出 

 

  

 

 [２输出规格] 

  

 

①设定程序结束（ＥＮＤ）时的输出值（ＭＶ）。 

②选择“ＣＯＮＴＲＯＬ”时，用最终ＳＶ继续自动输出运行（或手动输出运行），

直到复位（ＲＥＳＥＴ）为止。 

③设定任意输出值时，用那个输出值继续运行，直到复位（ＲＥＳＥＴ）为止。 

④输出范围在输出限幅的范围内。 

⑤在各程序段Ｎｏ．中设定。 

 

7.输出预置 

 

  

 

①设定输出预置。 

②输出范围在输出限幅的范围内。 

③2输出规格时，本设定值仅对第1输出侧有效，第2输出侧固定为0%。 

8.脉冲周期 

 

  

 

 [２输出规格] 

  

 

①仅在输出形式是开关脉冲形或ＳＳＲ驱动脉冲形时显示。 

②设定输出ＯＮ／ＯＦＦ的1个周期时间。 

③２输出规格中，２输出都是脉冲形时，分别设定。 

④变更设定值时，在设定变更前的１个周期结束后，用新的设定值动作。 

⑤一般情况下，在不影响控制性的范围内，尽量设定大的值。 

 

9.ＦＢ整定 

 

 

 

①仅在输出形式是开关伺服形时显示。 

②自动求得本仪表和操作端（电机等）的ＦＢ零度/满度的设定值的功能。  

③一开始ＦＢ整定，就显示ＡＴ进行状态（ＳＴＡＲＴ、ＣＬＯＳＥ、 

 ＴＵＮＥ－ＺＥＲＯ、ＯＰＥＮ、ＴＵＮＥ－ＳＰＡＮ）。 

④中途要中止ＦＢ整定时，设定“ＥＮＤ”。 

⑤用ＦＢ整定求得的ＦＢ零度/满度值，能在模式４的“ＦＢ零度/满度”中确认。 

  

10.ＦＢ零度/满度 

 

 

 

①仅在输出形式是开关伺服形时显示。 

②设定本仪表和操作端（电机等）的ＦＢ零度/满度。 

③在“Ｚ”中设定零度值，在“Ｓ”中设定满度值。 
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11.ＦＢ不灵敏区 

 

  

 

①仅在输出形式是开关伺服形时显示。 

②设定电机的 OPEN侧⇔CLOSE侧间的不灵敏度。 

③设定成电机停止摆动的极限值时，因电机通常处于动作状态，会极度缩减本仪表 

  的输出继电器与电机的寿命。 

④由于设定值并不是正确的％值，请将其作为目标来理解。 

※设定与旧 KP系列同等值时，请设成「2.0%」。 

12.ＰＶ异常时输出 

 

  

 

①设定ＰＶ异常时的输出值。 

②分别在“ＯＶＲ”中设定ＰＶ超量程（含上限断偶）时的输出值， 

在“ＵＤＲ”中设定ＰＶ欠量程（含下限断偶）时的输出值。 

③系统出错（A/D转换异常）发生时，输出“ＯＶＲ”的设定值。 

④输出范围在输出限幅的范围内。 

 

13.第２输出ＰＶ异常时输出 

 

  

 

①仅在２输出规格时显示。 

②设定第２输出侧的ＰＶ异常时的输出值。 

③系统出错（A/D转换异常）发生时，输出“ＵＤＲ”的设定值。 

④分别在“ＯＶＲ”中设定ＰＶ超量程（含上限断偶）时的输出值， 

在“ＵＤＲ”中设定ＰＶ欠量程（含下限断偶）时的输出值。 

⑤输出范围在第２输出限幅的范围内。 

 

14.调节动作的正／反 

 

 

 

［２输出规格］ 

 

 

①设定调节动作。  

②选择“ＤＩＲＥＣＴ”时，为正动作（冷却动作）。 

③选择“ＲＥＶＥＲＳＥ”时，为反动作（加热动作）。  

④２输出规格时，为左下方的画面，分别在“／”的左侧设定第１输出侧的调节动

作，右侧设定第２输出侧的调节动作。 
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７－７．模式５ 

 

模式５是设定有关输入的模式 

 

设 定 画 面 画  面  的  说  明 

1.模式画面 

 

  

 [锁定状态] 

  

 [不显示状态] 

 

 

①模式 5的模式画面。 

 

②每按  ・   键，显示“Ｌｏｃｋ”和“ＮｏＤｉｓｐ”。 

 

③在模式 5的设定画面中，禁止设定变更时，设置为“Ｌｏｃｋ”。 

 

④用通信进行设定时，所有的模式画面都应为“Ｌｏｃｋ”。 

 

⑤不想显示模式 5设定画面时，设置为“ＮｏＤｉｓｐ”。 

2.测量量程 

 

  

 

①设定测量量程。 

②测量量程的种类如下表。  

③测量量程不同，刻度范围也各有不同。以超过刻度范围上限值约＋５％为超量程，

低于下限值大约－５％为欠量程。  

④变更测量量程时，因自动连动，设定范围或小数点位置会有所变更或被初始化。 

请注意。 

［多量程］ 

No. 测量量程 刻度范围（℃） No. 测量量程 刻度范围（℃） No. 测量量程 刻度范围（℃） 

01 

热  

电  

偶 

B 0.0－1820.0 18 

热  

电  

偶 

C(WRe5-WRe26) 0.0－2310.0 

36 

直
流
电
流 

（
线
性
） 

20mA 0－20mA 02 R1 0.0－1760.0 19 W-WRe26 0.0－2310.0 

03 R2 0.0－1200.0 20 NiMo-Ni -50.0－1410.0 

04 S 
0.0－1760.0 

21 CR-AuFe 
0.0－ 280.0 

K 
41 

热  

电  

阻 

JPt100Ω1 
-200.0－ 649.0 

05 K1 -200.0－1370.0 22 N 0.0－1300.0 42 JPt100Ω2 -200.0－ 400.0 

06 K2 0.0－ 600.0 23 PR5-20 0.0－1800.0 44 JPt100Ω4 -200.0－ 200.0 

07 K3 -200.0－ 300.0 24 PtRh40-PtRh20 0.0－1880.0 45 JPt100Ω5 -100.0－ 100.0 

08 E1 -270.0－1000.0 25 PlatinelⅡ1 0.0－1390.0 46 QPt100Ω1 -200.0－ 649.0 

09 E2 0.0－ 700.0 26 PlatinelⅡ2 0.0－ 600.0 47 QPt100Ω2 -200.0－ 400.0 

10 E3 -270.0－ 300.0 27 U -200.0－ 400.0 49 QPt100Ω4 -200.0－ 200.0 

11 E4 -270.0－ 150.0 28 L -200.0－ 900.0 50 QPt100Ω5 -100.0－ 100.0 

12 J1 -200.0－1200.0 31 

直
流
电
压
（
线
性
） 

10mV ±10mV 51 Pt50Ω -200.0－ 649.0 

13 J2 -200.0－ 900.0 32 20mV ±20mV 53 Pt100Ω1 -200.0－ 850.0 

14 J3 -200.0－ 400.0 33 50mV ±50mV 54 Pt100Ω2 -200.0－ 400.0 

15 J4 -100.0－ 200.0 34 100mV ±100mV 56 Pt100Ω4 -200.0－ 200.0 

16 T1 -270.0－ 400.0 35 5V ±5V 57 Pt100Ω5 -100.0－ 100.0 

17 T2 -200.0－ 200.0 37 10V ±10V    
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［热电阻４线制］ 

No. 测量量程 刻度范围（℃） No. 测量量程 刻度范围（℃） No. 测量量程 刻度范围（℃） 

41 JPt100_1 -200.0－ 649.0 47 QPt100_2 -200.0－ 400.0 53 Pt100_1 -200.0－ 850.0 

42 JPt100_2 -200.0－ 400.0 49 QPt100_4 -200.0－ 200.0 54 Pt100_2 -200.0－ 400.0 

44 JPt100_4 -200.0－ 200.0 50 QPt100_5 -100.0－ 100.0 56 Pt100_4 -200.0－ 200.0 

45 JPt100_5 -100.0－ 100.0 51 Pt50_ -200.0－ 649.0 57 Pt100_5 -100.0－ 100.0 

46 QPt100_1 -200.0－ 649.0 52 Pt-Co 4.0－ 374.0 K    
 

3.ＲＪ 

 

  

 

①仅在测量量程选择“热电偶”时显示。  

②选择“ＩＮＴ”时，ＲＪ功能为ＯＮ（仪器内部进行自动冷端温度补偿）。 

 通常选择“ＩＮＴ”。 

③选择“ＥＸＴ”时，ＲＪ功能为ＯＦＦ。 

 

4.单位 

 

  

 

①仅在测量量程为“热电偶”或“热电阻”时，选择单位。  

②仅在测量量程为“CR-AuFe”或“Pt-Co”时，单位只有“Ｋ”，不能选择“℃”。 

③变更单位时，因自动连动，设定范围或小数点位置会有变更或被初始化，请注意。 

 

5.测量范围 

 

  

 

 ［线性输入］ 

  

 

①对测量量程的刻度范围，设定实际使用的测量范围。 

②热电偶和热电阻时，测量范围的意义如下： 

 ・相当于Ｐ Ｉ Ｄ运算的 Ｐ＝１００％。 

 ・ 为ＳＶ范围等的最大设定范围。  

③线性输入时，测量范围的意义如下：  

・ 作为线性刻度（标尺）基础的基准量程。 

④设定范围在选择的测量量程的刻度范围内。 

⑤变更测量范围时，因自动连动，设定范围或小数点位置会有变更，或被初始化， 

请注意。 

 

6.线性刻度 

 

  

 

①仅在测量量程选择“线性输入”时显示。 

②对应测量范围中已设定的基准量程，设定刻度。 

 相当于ＰＩＤ运算的Ｐ＝１００％。 

③在“ＤＯＴ”后设定小数点位置，在左下方设定刻度的下限值（０％）、右下方 

设定刻度的上限值（１００％）。 

④变更线性刻度时，因自动连动，设定范围或小数点位置会有变更，或被初始化， 

请注意。   
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7.传感器补偿・８ 种 

 

  

 

①设定8种传感器补偿（ＰＶ的偏置）。 

 

②设定后，要在模式２中，对每个程序段／步进设定使用哪个传感器补偿Ｎｏ．。 

 

③变更测量量程、单位、测量范围、线性刻度、PV小数点等时，因自动连动，会有

小数点位置变更的情况，请注意。 

 

 

8.ＰＶ小数点 

 

  

 

①设定ＰＶ的小数点位置。 

②根据被设定的小数点位置，显示包括整数部分在内的最多５位显示范围。因此，

仅在整数部分位数少的时候，在设定的小数点位置范围内，小数部分的位数才能

多显示。 

③变更测量量程、单位、测量范围、线性刻度等时，因自动连动，小数点位置会有 

变更，请注意。 

 

9.数字滤波 

 

  

 

①对ＰＶ进行一次延迟运算。对测量中ＰＶ离散度大时是有效的功能。 

 10.显示用ＳＶ小数点 

 

  

 

①设定第１显示部中显示的ＳＶ小数点位置。 

 

②根据被设定的小数点位置，显示包括整数部分在内的最多５位显示范围。因此，

仅当整数部分位数少的时候，在设定的小数点位置范围内，小数部分的位数才能

多显示。 

 

③变更测量量程、单位、测量范围、线性刻度等时，因自动连动，小数点位置会 

有变更，请注意。 
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７－８．模式６ 

 

模式６是设定有关时间信号的模式 

 

设 定 画 面 画 面 的 说 明 

1.模式画面 

 

 [锁定状态] 

  

 [不显示状态] 

  

 

①模式 6的模式画面。 

 

②每按  ・   键，显示“Ｌｏｃｋ”和“ＮｏＤｉｓｐ”。 

 

③在模式 6的设定画面中，禁止设定变更时，设置为“Ｌｏｃｋ”。 

 

④用通信进行设定时，所有的模式画面都应为“Ｌｏｃｋ”。 

 

⑤不想显示模式 6设定画面时，设置为“ＮｏＤｉｓｐ”。 

2.时间信号・８ 种 

 

  

 

①仅在带时间信号选件时显示。 

②设定８种时间信号。  

③在“ＯＮ”中设定从步进开始到时间信号为ＯＮ的时间， 

 在“ＯＦＦ”中设定时间信号为ＯＮ以后到ＯＦＦ的时间。 

   

 

 

 

 

 

 

④单位在模式２的“时间单位”中设定。 

⑤设定后，要在模式２中对每个程序段／步进，设定使用哪个时间信号Ｎｏ．。 

⑥时间信号 ON时，第 1显示部的「TS1-TS8」点亮。 

3.实际温度补偿・８ 种 

 

  

 

①设定８种实际温度补偿。  

②设定后，要在模式２中对每个程序段／步进设定使用哪个实际温度补偿Ｎｏ．。 

③在实际温度补偿状态下，步进最终状态时程序停止，第 1显示部的 STP No.闪烁。 

  当进入所设定的偏差值可进入下一步进，但也可通过 ADVANCE（步进）方式进入下 

  一步进。 

④测量量程、单位、测量范围、线性刻度等变更的时候，因自动连动，小数点位 

置会有所变更，请注意。 

4.待时间报警・８ 种 

 

  

 

①设定８种待时间报警。 

②单位为模式２的“时间单位”中设定的单位。  

③设定后，要在模式２中对每个程序段／步进设定使用哪个待时间报警Ｎｏ．。 

④待时间报警发生时，第 1显示部的“WAIT”闪烁。当测定值（PV）进入实际温度 

  补偿设定范围内时即进入下一步进，待时间报警会解除。 

步进开始 步进结束 
时间信号ＯＮ 

ON 设定时间 OFF 设定时间 
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７－９．模式７ 

 

模式７是设定有关传送信号输出的模式。 

 

设 定 画 面 画  面  的  说  明 

1.模式画面 

 

 [锁定状态] 

  

 [不显示状态] 

  

 

①模式 7的模式画面。 

 

②每按  ・   键，显示“Ｌｏｃｋ”和“ＮｏＤｉｓｐ”。 

 

③在模式 7的设定画面中，禁止设定变更时，设置为“Ｌｏｃｋ”。 

 

④用通信进行设定时，所有的模式画面都应为“Ｌｏｃｋ”。 

 

⑤不想显示模式 7设定画面时，设置为“ＮｏＤｉｓｐ”。 

2.传送种类 

 

  

 

①仅在带传送信号输出选件时显示。 

②选择“ＰＶ”时，传送测量值（ＰＶ）。 

③选择“ＳＶ”时，传送设定值（ＳＶ）。 

④选择“ＭＶ”时，传送输出值（ＭＶ）。 

⑤选择“ＭＦＢ”时，传送操作端反馈值（ＭＦＢ）。 

 但输出形式仅为开关伺服形时可选择。 

⑥２输出规格时，能个别选择第１输出侧“ＭＶ１”和第２输出侧“ＭＶ２”。 

⑦变更传送种类时，因自动连动，设定范围或小数点位置会有变更，或被初始化， 

  请注意。   

  

3.传送刻度 

 

  

 

①仅在带传送信号输出选件时显示。 

②设定传送信号输出（模拟量信号）所对应的刻度。 

③设定对应传送信号输出最小值（０％）的刻度下限值（０％）和 

最大值（１００％）的刻度上限值（１００％）。 
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７－１０．模式８ 

 

模式８是设定有关通信的模式。 

 

设 定 画 面 画  面  的 说  明 

1.模式画面 

  

 [锁定状态] 

  

 [不显示状态] 

  

 

①模式 8的模式画面。 

 

②每按  ・   键，显示“Ｌｏｃｋ”和“ＮｏＤｉｓｐ”。 

 

③在模式 8的设定画面中，禁止设定变更时，设置为“Ｌｏｃｋ”。 

 

④用通信进行设定时，所有的模式画面都应为“Ｌｏｃｋ”。 

 

⑤不想显示模式 8设定画面时，设置为“ＮｏＤｉｓｐ”。 

 

2.通信速度 

 

  

 

 

①仅在带通信选件时显示。 

 

②设定通信速度。 

3.机器编号 

 

  

 

 

①仅在带通信的规格时显示。 

 

②设定机器编号 

 

4.通信功能 

 

 

 

 

①仅在带通信选件显示。 

②设定通信功能。 

③选择“ＣＯＭ”时，为上位机通信功能。 

④选择“ＲＥＭ”时，为通信远程功能。 

 

5.通信传送种类 

 

 

 

 

①仅在带通信选件，且通信功能选择“ＴＲＡＮＳ”时显示。 

②设定通信传送种类。 

③选择“ＰＶ”时，传送测量值（ＰＶ）。 

④选择“ＳＶ”时，传送设定值（ＳＶ）。 

⑤选择“ＭＶ”时，传送输出值（ＭＶ）。  

⑥选择“ＭＦＢ”时，传送操作端反馈值（ＭＦＢ）。 

但仅限于输出形式为开关伺服形时可选择。  

⑧２输出规格时，可个别选择第１输出侧“ＭＶ１”和第２输出侧“ＭＶ２”。 
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6.通信协议 

 

  

 

 

①仅在带通信选件时显示。 

②设定通信协议。 

③选择“MODBUS(RTU)”，为ＭＯＤＢＵＳ（ＲＴＵ）。 

④选择“MODBUS(ASCII)”，为ＭＯＤＢＵＳ（ＡＳＣＩＩ）。 

⑤选择“PRIVATE”时，为千野专有的协议。 

 

7.通信字符 

 

  

 

 

①仅在带通信选件，且通信协议选择“ＭＯＤＢＵＳ”时显示。 

 

②设定通信字符（位长／奇偶校／停止位）。 

 

 

 

７－１１．模式１１ 

 

模式１１是设定有关系统的模式。 

 

 

设 定 画 面  画  面  的  说  明 

1.模式画面 

 

  

 [锁定状态] 

  

 [不显示状态] 

 

 

①模式 11的模式画面。 

 

②每按  ・   键，显示“Ｌｏｃｋ”和“ＮｏＤｉｓｐ”。 

 

③在模式 11的设定画面中，禁止设定变更时，设置为“Ｌｏｃｋ”。 

 

④用通信进行设定时，所有的模式画面都应为“Ｌｏｃｋ”。 

 

⑤不想显示模式 11设定画面时，设置为“ＮｏＤｉｓｐ”。 

 

2. 显示背面光 

 

  

 

①设定第２显示部的背面光颜色。 

②选择“ＧＲＥＥＮ”时，通常为绿色。 

③选择“ＯＲＡＮＧＥ”时，通常为橙色。 

④选择“ＡＵＴＯ”时，通常为绿色，但在下述条件下为橙色： 

 ・报生某个报警报。  

 ・报示出报信息报。  

有效地使用本功能，即使离仪表较远，也能清晰判断报警的ＯＮ／ＯＦＦ。 
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3. 显示对比度 

 

 

  

 

①调整第２显示部的ＬＣＤ（液晶）的对比度。 

②调整和设定到使ＬＣＤ（液晶）的文字清晰易见。 

 设定值的目标大约在４０－７０％的范围内。设定值大大超出这个范围时， 

ＬＣＤ（液晶）会显现条纹状。通常就用初始值（５０％），请不要随意变更该值。 

③对比度特别易受周围温度的影响，请在仪表电源投入约 1小时后，在周围温度稳

定的条件下进行调整。 

 

4. 键背面光 

 

  

 

①设定键背面光的亮／暗功能。  

②选择“ＡＵＴＯ”时，为下述动作： 

・通常暗， 但报源投入报， 或按下某个报报 亮。 

・ 超过约３０秒时间无键操作时转暗。 

③选择“ＯＦＦ”时，为常暗。 

④选择“ＯＮ”时，为常亮。 

 

 

 

７－１２．设定内容的初始化 

 

要把设定内容回到初始值时，按下述顺序，能够初始化。初始化有２种，请选择希望的初始化。执行 

了初始化后，就不能恢复原来的设定内容，请注意。 

 

  初 始 化 的 种 类 顺        序  初 始 化 中 的 画 面 

1. 基本设定内容的初始化 

（模式０－模式１１） 

 

 

 

※程序段不被初始化 

  

①切断电源。 

②按  键的同时，投入电源。 

③在确认右边画面所显示的内容后， 

放开  键。 

④初始化结束后，显示运行画面。 

 

 

 

 

2. 所有设定内容的初始化 

（模式０－模式１１） 

 

 

 

※程序段被初始化 

①切断电源。 

②按  键和  键的同时，投入电源。 

③在确认右边显示画面后， 

放开  键和  键。 

④初始化结束后，显示运行画面。  
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 ７－１３．设定上的注意点 

 

    注 意 项 目 说          明 

1. 注意设定范围 ・ 参数的数值设定是有可设定数值范围的，请注意。 

・ 设定的数值如果超过了可设定的数值范围，就会显示出错信息。 

看到显示的出错信息时，请确认其内容，然后再作适当的设定。 

 

2. 设定变更时，其他设定画

面的设定内容有时也会

被变更。   

・ 变更重要的参数设定时，与此相关的其他设定画面的设定值的小数点位

置、设定范围也会自动变更，或被初始化。 

・例如， 报更模式５ 的“ 报量量程” 、“测量范围”、“线性刻度”，模式３ 

的“报警形态”和模式７的“传送种类”等时，与它们相关的其他设定

画面的设定内容也被变更。 

・报更报些重要参数的报定报， 报 必须确认相应的设定画面的设定内容。 

 

 3.要在程序段中设定 

“时间 000:00”时 

 

・ 在模式２中设定程序段时，为了瞬时性（步进状的）地进到下一步进的

ＳＶ，可设定“时间 000:00”。 

连续的步进中，可以设定“时间 000:00”。但在多个连续的步进中设定 

“时间 000:00”时，运行这个程序段会有不能正确执行控制的可能，

而且整个系统会产生不协调的情况，所以望不要作这样的设定。 

・“时间 000:00”的步进，仅对所设定的ＳＶ作瞬时变更的处理动作。 

 不进行每个步进的各种运算处理（ＰＩＤ、报警、传感器补偿等）。 

  但在“时间 000:00”的步进中这些设定内容是有效的。 

例如，在步进Ｎｏ．０３中设定“时间 000:00”、设定报警Ｎｏ．４，

在下一步进Ｎｏ．０４中设定报警Ｎｏ．０，那么步进Ｎｏ．０４中的

报警动作就是以报警Ｎｏ．４进行的。 

・ 在“时间 000:00”的步进中，实际温度补偿或时间信号不动作。 

 哪怕是短时间要使这些功能动作时，也必须设定“时间 000:01”以上。 
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 ７－１４．出错信息 

 

 ７－１４－１．通常的出错显示 

 

  当不能进行适当的设定和操作时，约有３秒时间显示下述出错信息。 

请确认出错信息内容后，再做适当的设定和操作。 

 

出 错 信 息 出 错 的 内 容 

 1. 

 

 

・ ＳＶ超出测量量程。  

・ 请确认测量量程后再设定。 

 

 

 2. 

  

 

・ 运行中（ＲＵＮ）程序段不能消去。 

・ 请在非运行状态时消去程序段。 

 

 

 3. 

  

 

・ 复制目标方的程序段未被清除。 

・ 请确认复制目标方后再作设定。 

 

 

4. 

 

 

・ 要复制的源程序段未被设定。 

・ 请设定要复制的源程序段。 

・ 程序段未被设定。 

・ 设定程序段。 

 

 5. 

 

 

・ 因为不是运行中（ＲＵＮ），所以ＡＴ１不启动。 

・ 请设置为运行中（ＲＵＮ），再启动ＡＴ１。 

 

 

 6. 

 

 

・ 因为不是ＲＥＳＥＴ状态，所以ＡＴ２不启动。 

・ 请设置为ＲＥＳＥＴ状态，再启动ＡＴ２。 

 

 

 7. 

 

 

・ 因为不是ＲＥＳＥＴ状态，所以ＡＴ３不启动。 

・ 请设置为ＲＥＳＥＴ状态，再启动ＡＴ３。 
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8. 

  

 

・ 在ＰＩＤＮｏ．９的ＳＶ区间范围外。 

・ 请确认ＳＶ区间后再设定。 

 

 

9. 

  

 

・ Ｌ超过Ｈ。 

・ 请确认Ｌ／Ｈ后再设定。 

 

 

10. 

  

 

・ Ｚ超过Ｓ。 

・ 请确认Ｚ／Ｓ后再设定。 

 

 

11. 

  

 

・ 线性量程在测量量程的范围外。 

・ 请确认测量量程后再设定。 

 

 

12. 

  

 

・ 因为不是ＲＥＳＥＴ状态，所以ＦＢ整定不启动。 

・ 请设置为ＲＥＳＥＴ状态后再启动ＦＢ整定。 

 

 

13. 

  

 

・ 因为程序段选择方式或程序驱动方式选择外部，所以面板键 

不能操作。 

・ 要面板键操作时，请变更程序段选择方式或程序驱动方式。 

 

14. 

 

 

・ 因为步进反复的设定中有错误，所以不能开始运行。 

・ 请确认设定后再开始运行。 

 

 

15. 

  

 

・ 由于程序在运行中，所以控制算法不能变更。 

・ 请停止程序运行，再变更控制算法。 

 

 

16. 

  

 

・ 因不是ＲＥＳＥＴ状态，时间不能变更。 

・ 请设置为ＲＥＳＥＴ状态，再变更时间。 
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 ７－１４－２．系统异常显示 

 

系统发生异常时，约有２秒以上时间显示下述的异常信息。 

确认异常信息后，请与采购单位或就近的我公司营业部联系。 

 

异 常 信 息 异  常  内  容 异常时的动作 

 1. 

 

 

・校正 数据异常 

 

 

通常动作继续 

※第 1显示部的 ERR不点亮。 

 

 

 2. 

  

 

・電池 支持异常 

 

 

通常动作继续 

※第 1显示部的 ERR不点亮。 

※程序段的设定内容成为初始 

  值。 

 3. 

  

 

・Ｐ Ｖ 用Ａ ／Ｄ报报异常  

 

 

 

第 1显示部的 ERR点亮 

测定值：ERR发生时的指示值的  

       固定 

控制输出：程序运行中、定值 

          运行中时 

          PV异常时输出 

          OUT1…「OVR」 

          OUT2…「UDR」 

          复位中时 

          OUT2…「0%」 

其他：动作继续 

 

 4. 

  

 

・Ｒ Ｊ 用Ａ／Ｄ转换异常 

 

 

 

 

 

 ７－１４－３．警告显示 

 

当不能进行适当的设定和操作时，约有３秒时间显示下述警告信息。 

请确认警告信息内容后，再做适当的设定和操作。  

 

警  告  信  息 警  告  内  容 

 1. 

 

 

・ 因模式画面处于“Ｌｏｃｋ”状态，不能进行设定变更。 

・ 请解除模式画面的 “Ｌｏｃｋ”状态，进行设定变更。 

・通信写入中，变更参数时，为了抑制按键操作，暂时处 

  于按键锁定状态。 用按键变更参数时，请停止通信写入 

  ，用[SEL]键进行一次画面迁移。 

 

2. 

  

 

・ 伺服零度位调整值，超出满度位调整值。 

・ 确认反馈输入连线中开侧与闭侧的接线处于正确状态。 
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８．初始设定 
 

 

   在“７．设定画面”中，对各模式的设定画面作了说明。但在实际上，没有必要对它们全部进行设定。 

根据仪表的规格、最终产品的系统构成、控制条件等，选择用户需要的参数进行设定就可以了。 

在此，对最初必须要进行的、最低限度的设定内容作一说明。除此之外的，按需要进行设定。 

 

 

 

                   ：必须设定                ：按需要设定 

 

 

                            ※结合传感器和刻度范围，设定测量量程。 

    ①“测量量程”的设定     ： 模式５       

 

              ↓ 

                            ※设定实际使用的刻度范围。线性输入时，设定 

    ②“测量范围”的设定     ：  模式５         基准量程。热电偶和热电阻时，按初始值就可以。 

 

              ↓ 

 

    ③“线性刻度”的设定       ： 模式５      ※线性输入时，设定刻度。 

 

              ↓ 

 

    ④“调节动作正/反”的设定   ：  模式４     ※设定调节动作 

 

              ↓ 

 

    ⑤“程序段”的设定          ：  模式２      ※设定程序段 

 

              ↓ 

 

    ⑥“ＰＩＤ”的设定      ： 模式３       ※设定ＰＩＤ。 

 

              ↓ 

                            ※在设定的程序段的各步进中 

    ⑦“ＰＩＤＮｏ．和报警Ｎｏ．”： 模式２       设定ＰＩＤＮｏ．。 

 

              ↓ 

 

    ⑧“程序段Ｎｏ．”的选择    ： 运行画面     ※选择要执行的程序段Ｎｏ．。 

 

              ↓ 

 

    ⑩“ＲＵＮ”的操作     ： 运行画面     ※进行ＲＵＮ操作，开始运行。 
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９．运 行 
 

 

９－１．运行前的确认 

 

  运行开始前，请确认下述内容。 

 

项    目 确    认    内    容 

1.接 线 ・  请确认接线正确。 

 特别请充分确认电源、输出、报警等高压部分的布线。 

 还请确认端子螺丝没有松动。 

・  不仅要确认本仪表的接线，还要确认系统产品的所有接线。 

  特别是操作端（晶闸管、加热丝、电机等），周围布线的确认很重要， 

  请予以充分确认。 

2.电 源 ・  请确认电源在额定范围内。 

3. 设定内容 ・  请确认设定内容正确。 

 电源投入后，请确认ＲＥＳＥＴ状态。在ＲＵＮ状态下，马上开始控制运行。 

 根据需要，不想输出时，可设定手动输出运行为０％等。 

 

 

 

９－２．程序运行和运行操作 

 

 ９－２－１．运行操作 

 

状  态 键操作和运行画面 说        明 

1.ＲＥＳＥＴ ［ 键操作 ］ 

在运行画面中 

 按  键后再按  键 

   

 

［ 运行画面 ］ 

 

 

・ 程序运行的复位（解除）。 

・ 在ＲＵＮ状态或ＳＴＯＰ状态下有效。 

・Ｒ Ｅ Ｓ Ｅ Ｔ 状态是不执行程序运行的状态下，输出值（ＭＶ） 

 为０％，报警运算不执行。  

・ 在程序运行方式等递进了步进Ｎｏ．时，通过ＲＥＳＥＴ操 

 作可把步进Ｎｏ．回到“００”。 

 

 

  注 意 

①连接额定外电源时，仪表会有故障或性能显著恶化、产生误动作等。 

②本仪表的输入和输出端子加载过电压和过电流时，仪表会有故障或性能显著恶

化、产生误动作等。 
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2.ＲＵＮ ［ 键操作 ］ 

在运行画面中 

 按  键后再按  键。 

 

［ 运行画面 ］ 

 

 

・ 程序运行的ＲＵＮ（运行）。 

・ 在ＲＥＳＥＴ状态或ＳＴＯＰ状态下有效。 

・ 按照程序段进行控制运行。 

・ 在ＲＥＳＥＴ状态下ＲＵＮ时，开始程序运行。在ＳＴＯＰ

状态下ＲＵＮ时，再次开始程序运行。 

3.ＳＴＯＰ ［ 键操作 ］ 

在运行画面中 

 按  键后再按  键。 

 

［ 运行画面 ］ 

 

 

・ 程序运行的ＳＴＯＰ（停止）。 

・Ｒ ＵＮ 状态下有效。 

・Ｒ ＵＮ 状态下ＳＴＯＰ时，停止程序段（ＳＶ和时间），用那

时的ＳＶ继续控制运行（为定值运行）。 

4.ＡＤＶ ［ 键操作 ］ 

在运行画面中 

 按  键后再按  键。 

 

 

［ 运行画面 ］ 

 

 

・ 步进号的递进。 

・ 在ＲＵＮ状态或ＳＴＯＰ状态下有效。 

・Ｒ ＵＮ 状态下进行ＡＤＶ操作时，从递进的步进的前头继续 

 程序运行。ＳＴＯＰ状态下进行ＡＤＶ操作时，在递进的步 

 进的前头，程序运行为停止的状态。 

・１ 次的ＡＤＶ操作，为１步进的递进。要递进几个步进时， 

 要进行几次的ＡＤＶ操作。 

5.ＰＴＮ ［ 键操作 ］ 

在运行画面中 

 按  键后再按  键。 

此后，按  键 ・  键 

选择Ｎｏ．。 

  

 

［ 运行画面 ］ 

 

 

・ 程序段Ｎｏ．的选择。 

・ 在ＲＥＳＥＴ状态下有效。 

・ 在ＲＥＳＥＴ状态下，按  键后再按  键，便为程序 

 段Ｎｏ．选择状态。 

 

此后，用  键或  键，从已被设定的程序段Ｎｏ． 

中选择要运行的程序段Ｎｏ．。此时，第１显示部的ＰＴＮ 

的Ｎｏ．中显示选中的Ｎｏ．。  
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6.ＦＡＳＴ ［ 键操作 ］ 

在运行画面中 

 按  键后再连续按  

键。 

 

 

［ 运行画面 ］ 

 

 

・ 程序段的ＦＡＳＴ（快送）。 

・ 在ＲＵＮ状态下有效。 

・Ｒ ＵＮ 状态下再进行ＲＵＮ操作时，仅在按住  键期间， 

 程序段以数倍乃至数十倍的速度进行。放开  键时， 

 ＦＡＳＴ状态解除。 

・Ｆ Ａ Ｓ Ｔ 状态时，输出值（ＭＶ）或报警输出保持ＦＡＳＴ 

 操作前的输出状态。时间信号输出按照程序段输出，但时间 

 上的误差变大。 

・Ａ Ｄ Ｖ 操作是递进到步进Ｎｏ．的前头，而ＦＡＳＴ操作在 

 程序段（或步进）的运行中也可以进行。 

 

7. ＥＮＤ 

 

[键操作] 

无 

［ 运行画面 ］ 

 

・ 程序运行的 END（结束）时会显示。 

・ 程序运行要从步进 00开始运行时，请设定为 RESET状态。 

  不能从 END（结束）状态开始。 

 

  运行操作时，运行画面左侧３步进的概形显示部中显示该运行操作的文字。 

 

 ９－２－２．程序运行的顺序 

 

   程序段和各参数设定完后，程序运行的开始／结束顺序如下。 

 

 

    ①设定为ＲＥＳＥＴ状态。                         ※参照前１项。 

 

                         ↓ 

 

    ②选择要运行程序的程序段Ｎｏ．。                            ※参照前５项。 

 

                         ↓ 

 

    ③设定为ＲＵＮ状态。                            ※参照前２项。 

 

                         ↓ 

 

    ④运行开始后，按照程序段进行控制运行，之后程序运行结束（ＥＮＤ状态）。 

 

                         ↓ 

 

    ⑤设定为ＲＥＳＥＴ状态。                         ※参照前１项。 
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９－３．试运行 

 

 运行前的确认结束以后，可参照下述顺序开始试运行，对各项内容进行确认。本顺序是最基本的试运行 

顺序的一个例子。根据本仪表的规格、最终系统的构成、控制条件等，还要追加确认内容。 

 

 

    ①投入电源。可能的情况下，考虑到安全性，在电源投入时，在ＲＥＳＥＴ状态下，设置输出 

０％或以手动输出运行方式输出０％等，使仪表的控制输出处于０％的状态。       

 

 

                         ↓ 

 

    ②确认构成系统的仪表，包括本仪表在内，处于正常状态。 

 

 

                         ↓ 

 

    ③确认构成系统的仪表之间，包括本仪表在内，所连接的所有信号电平（电压值、电流值、 

ＯＮ／ＯＦＦ信号等）正常。 

 

 

                         ↓ 

 

④当输出形式为电流输出形，操作端连接晶闸管时，确认晶闸管的设定内容。 

当输出形式为开关伺服形，操作端连接电机时，要进行操作端的整定(ＦＢ零度/满度的设定）。 

即使其他的输出形式，也要确认操作端和按照需要进行整定。 

 

 

                         ↓ 

 

    ⑤将本仪表置于手动输出运行，输出０％的状态。徐徐地加大输出，确认操作端的动作与输出值 

相对应，运行正常。 

 

 

                         ↓ 

 

    ⑥设定适当的程序段，通过“ＲＵＮ”操作，开始程序运行，切换到自动输出运行，处于自动控 

制状态。 

 

 

                         ↓ 

 

    ⑦看一下运行情况，要是控制稳定，就没问题。要是不稳定，就调整仪表的参数（ＰＩＤ等）。 

此外，ＰＩＤ参数通过自动调谐功能也能自动算出。 

 

 

                         ↓ 
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                         ↓ 

 

    ⑧确认本仪表与外围设备之间的动作（报警、外部信号输入等）正常。 

 

 

                         ↓ 

 

    ⑨按需要，设定本仪表的各种参数。 

 

 

                         ↓ 

 

⑩运行开始数小时后，确认本仪表及构成系统的所有设备运行正常。 

 

 

 

 

 

 

９－４．定值运行 

 

      本仪表专用于程序运行，但用下述方法，也能进行定值运行。请按需要灵活运用。 

  

方  式 说        明 

1.从程序运行状态 

 切换到定值运行 

 

［ 运行画面 ］  

 

①在模式１的“调节形态”中设定为“ＣＯＮＳＴ”。 

 ・ 用切换到“ＣＯＮＳＴ”时间点的ＳＶ作定值运行。 

・Ｓ Ｖ 以外 的参数，也用模式０的参数进行控制运行。 

②在模式０的“执行中的ＳＶ和时间”中，设定希望的ＳＶ。 

・ 变更ＳＶ时，在模式０的“执行中的ＳＶ和时间”中，设定希望的 

ＳＶ。 

 ・ ＳＶ以外的参数，也在模式０中设定。 

③回到程序运行时，在模式１的“调节形态”中设定为 

“ＰＲＯＧＲＡＭ”。 

・ 在切换到“ＰＲＯＧＲＡＭ” 时间点，再开始程序运行。 

 

 2.从ＲＥＳＥＴ状态 

切换到定值运行 

 

［ 运行画面 ］ 

 

①在模式１的“调节形态”中设定为“ＣＯＮＳＴ”。  

 ・用模式０ 的“ 报行中的Ｓ Ｖ 和报报” 的Ｓ Ｖ 作定报运行。  

・Ｓ Ｖ 以 外的参数，也用模式０的参数进行控制运行。 

②在模式０的“执行中的ＳＶ和时间”中，设定希望的ＳＶ。 

・报更Ｓ Ｖ 时，在模式０的“执行中的ＳＶ和时间”中，设定希望的 

ＳＶ。  

 ・Ｓ Ｖ 以外的参数， 也在模式０ 中报定。   

③回到程序运行时，在模式１的“调节形态”中设定为 

“ＰＲＯＧＲＡＭ”。 

・在切报到“ Ｐ ＲＯＧＲ Ａ Ｍ”  后，为ＲＥＳＥＴ状态。 
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９－５．自动输出运行和手动输出运行 

 

运 行 方 式 键操作和运行画面 说          明 

自动输出运行 

（AUTO输出） 

［键操作］ 

手动输出运行中，把运行画面

设为输出显示画面，按  

键后再按  键。 

 

［运行画面］ 

 

 

・ 根据执行中的ＳＶ和测量中的ＰＶ进行控制运算， 

 算出控制输出值输出。 

・通常 的控制运行为这个自动输出运行。 

手动输出运行 

（MANUAL输出） 

［键操作］ 

自动输出运行中，把运行画面

设为输出显示画面，按 

键后再按  键。 

  

［运行画面］ 

 

 

・ 与ＳＶ和ＰＶ无关，输出设定的控制输出值。 

・ 要切换到手动输出运行时，把运行画面设置为输出显 

 示画面，按  键后再按  键。 

・ 输出值的设定按  键／  键进行。输出范围在输 

 出限幅的范围内。 

・ 自动／手动切换时，通过自动平衡的无扰动切换功能， 

 使输出值不会急剧变化。 

・ 手动输出运行时，在运行画面的“ＯＵＴ”文字前，附 

 加有“Ｍ”字符。 

・ ２输出规格时，能分别在第１输出侧的运行画面和第２ 

 输出侧的运行画面中，分别地进行自动／手动的切换。 

・手动输出运行(手动输出)时，请勿执行自动调谐 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 - 62 - 

９－６．运行中的注意点 

 

 ９－６－１．运行中的设定变更  

运行中的设定变更，除一部分设定画面之外，都能够进行。运行中不能设定变更的，在设定变更操作 

时会显示出错信息。但是，由于参数的关系，控制运行中的设定变更，可能会给控制带来不好的影响， 

望充分注意。 

 

   下面举一个变更执行中步进的例子，供参考。 

 

   ①变更ＳＶ的情况 

     把步进ｎ的ＳＶ１（设定值）变更为ＳＶ２的例子。在这个例子中，变更前，步进ｎ＋１是定值运行，

但变更后的步进ｎ＋１就不是定值运行了，望理解。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   ②变更ＴＩＭＥ的情况 

       把步进ｎ的ＴＩＭＥ（所需时间）缩短Ｔ的例子。变更后整体上向前平移了Ｔ时间。 

     

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

步进ｎ 步进ｎ＋１ 步进ｎ＋２ 

ＳＶ２ 

ＳＶ１ 

变更前的程序段 

变更后的程序段 

变更时间点 

变更后的步进ｎ 变更后的步进ｎ＋１ 

ＳＶ 

Ｔ 

变更前的程序段 

 

变更后的程序段 

 

变更时间点 

 

变更前的步进ｎ 

Ｔ 

变更前的步进ｎ＋１ 
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９－６－２．电源投入时的注意点 
 

 １．电源投入时的Ｐ（比例）动作 

 

   即使设定了ＰＩＤ控制，但在电源投入时的初次控制运行中仅为Ｐ（比例）动作。 

所以，在电源投入时，有时会有瞬时大的输出值，请注意。 

 

 ２．电源投入时的误输出对策 

 

   从电源投入，到仪表正常启动期间，可能会瞬时输出意想不到的值。 

    按需要，望在外部线路中采取误输出对策。 

 

  3.  瞬时停电等的注意 

      电源再次投入时的运行状态返回到断电时的运行状态。断电时若为 RUN状态时电源再次投入后也为 RUN 

      状态，若为 RESET状态时则为 RESET状态。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  注 意 

 

①请充分注意运行中的设定变更。由于参数的原因，有时会给控制带来不良影响。 

   

②请提供优质稳定的电源。干扰或瞬时停电等会使本仪表受到不好的影响，或 

发生意想不到的误动作。 
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１０．主要功能的详细说明 
 

 

１０－１．测量量程 

 

    本仪表有多量程输入型和４线制热电阻型等多种多样的测量量程。根据使用的传感器和实际使用的刻度范围， 

选择最佳的测量量程。对热电偶和热电阻，请在确认规格后，选定测量量程。特别是“Ｐｔ１００Ω” 系列热 

电阻有３种规格，请注意。  

   另外，用模式５的“测量量程”设定时，所显示的测量量程的顺序也有不按Ｎｏ．的，请注意。 

 

[多 量 程]  

No. 测量量程 刻度范围（℃） 刻度范围（Ｋ） No. 测量量程 刻度范围（℃） 刻度范围（Ｋ） 

01 

热电偶 

B 0.0－1820.0 273.0－2093.0 25 

热电偶 

Platinel

Ⅱ1 
0.0－1390.0 273.0－1663.0 

02 R1 0.0－1760.0 273.0－2033.0 26 
Platinel

Ⅱ2 
0.0－ 600.0 273.0－ 873.0 

03 R2 0.0－1200.0 273.0－1473.0 27 U -200.0－ 400.0 73.0－ 673.0 

04 S 0.0－1760.0 273.0－2033.0 28 L -200.0－ 900.0 73.0－1173.0 

05 K1 -200.0－1370.0 73.0－1643.0 31 

直流电压 

10mV ±10mV 

06 K2 0.0－ 600.0 273.0－ 873.0 32 20mV ±20mV 

07 K3 -200.0－ 300.0 73.0－ 573.0 33 50mV ±50mV 

08 E1 -270.0－1000.0 3.0－1273.0 34 100mV ±100mV 

09 E2 0.0－ 700.0 273.0－ 973.0 35 5V ±5V 

10 E3 -270.0－ 300.0 3.0－ 573.0 37 10V ±10V 

11 E4 -270.0－ 150.0 3.0－ 423.0 36 直流电流 20mA 0－20mA 

12 J1 -200.0－1200.0 73.0－1473.0 41 

热电阻 

JPt100_1 -200.0－ 649.0 73.0－ 922.0 

13 J2 -200.0－ 900.0 73.0－1173.0 42 JPt100_2 -200.0－ 400.0 73.0－ 673.0 

14 J3 -200.0－ 400.0 73.0－ 673.0 44 JPt100_4 -200.0－ 200.0 73.0－ 473.0 

15 J4 -100.0－ 200.0 173.0－ 473.0 45 JPt100_5 -100.0－ 100.0 173.0－ 373.0 

16 T1 -270.0－ 400.0 3.0－ 673.0 46 QPt100_1 -200.0－ 649.0 73.0－ 922.0 

17 T2 -200.0－ 200.0 73.0－ 473.0 47 QPt100_2 -200.0－ 400.0 73.0－ 673.0 

18 
C(WRe5-

WRe26) 
0.0－2310.0 273.0－2583.0 49 QPt100_4 -200.0－ 200.0 73.0－ 473.0 

19 W-WRe26 0.0－2310.0 273.0－2583.0 50 QPt100_5 -100.0－ 100.0 173.0－ 373.0 

20 NiMo-Ni -50.0－1410.0 223.0－1683.0 51 Pt50_ -200.0－ 649.0 73.0－ 922.0 

21 CR-AuFe    0.0－ 280.0 K   0.0－ 280.0 53 Pt100_1 -200.0－ 850.0 73.0－1123.0 

22 N 0.0－1300.0 273.0－1573.0 54 Pt100_2 -200.0－ 400.0 73.0－ 673.0 

23 PR5-20 0.0－1800.0 273.0－2073.0 56 Pt100_4 -200.0－ 200.0 73.0－ 473.0 

24 
PtRh40 

-PtRh20 
0.0－1880.0 273.0－2153.0 57 Pt100_5 -100.0－ 100.0 173.0－ 373.0 
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[４线制热电阻] 

No. 测量量程 刻度范围（℃） 刻度范围（Ｋ） No. 测量量程 刻度范围（℃） 刻度范围（Ｋ） 

41 

热电阻 

JPt100_1 -200.0－ 649.0 73.0－ 922.0 50 

热电阻 

QPt100_5 -100.0－ 100.0 173.0－ 373.0 

42 JPt100_2 -200.0－ 400.0 73.0－ 673.0 51 Pt50 -200.0－ 649.0 73.0－ 922.0 

44 JPt100_4 -200.0－ 200.0 73.0－ 473.0 52 Pt-Co    4.0－ 374.0 K  4.0－ 374.0 

45 JPt100_5 -100.0－ 100.0 173.0－ 373.0 53 Pt100_1 -200.0－ 850.0 73.0－1123.0 

46 QPt100_1 -200.0－ 649.0 73.0－ 922.0 54 Pt100_2 -200.0－ 400.0 73.0－ 673.0 

47 QPt100_2 -200.0－ 400.0 73.0－ 673.0 56 Pt100_4 -200.0－ 200.0 73.0－ 473.0 

49 QPt100_4 -200.0－ 200.0 73.0－ 473.0 57 Pt100_5 -100.0－ 100.0 173.0－ 373.0 

[规格一览] 

Ｋ、Ｅ、Ｊ、Ｔ、Ｒ、Ｓ、Ｂ、Ｎ：ＩＥＣ５８４（１９７７、１９８２）、ＪＩＳ Ｃ １６０２－１９９５、ＪＩＳ Ｃ １６０５－１９９５ 

  W-WRe26、NiMo-Ni、PlatinelⅡ、CR-AuFe、PtRh40-PtRh20：ＡＳＴＭ Ｖｏｌ．１４．０３ 

     C(WRe5-WRe26): JIS C 1602－2015 

  Ｕ、Ｌ：ＤＩＮ４３７１０－１９８５ 

     ＰＲ５-２０：Johnson Matthey资料 

  Ｐｔ１００：ＩＥＣ７５１（１９９５）、ＪＩＳ Ｃ １６０４－２０１３ 

  ＱＰｔ１００：ＩＥＣ７５１（１９８３）、ＪＩＳ Ｃ １６０４－１９８９、ＪＩＳ Ｃ １６０６－１９８９ 

    ※ＱＰｔ１００指旧的Ｐｔ１００。 

  ＪＰｔ１００：ＪＩＳ Ｃ １６０４－１９８９、ＪＩＳ Ｃ １６０６－１９８６ 

  Ｐｔ５０：ＪＩＳ Ｃ １６０４－１９８１ 

 

 

１０－２．线性刻度 

 

选择线性输入（直流电压 ・直流报流）时，测量范围和线性刻度的初始值如下： 

 

测量量程 刻度范围 测量范围（初始值） 线性刻度（初始值） 

31 10mV - 10.0  －  10.0 mV 0.00  －  10.00 mV 0.0 － 2000.0 

32 20mV - 20.0  －  20.0 mV 0.00  －  20.00 mV 0.0 － 2000.0 

33 50mV - 50.0  －  50.0 mV 0.00  －  50.00 mV 0.0 － 2000.0 

34 100mV -100.0  － 100.0 mV  0.0   － 100.0  mV 0.0 － 2000.0 

35 5V -5.0  －   5.0  V 0.000 －   5.000 V 0.0 － 2000.0 

37 10V -10.0  －  10.0  V 0.000 －  10.000 V 0.0 － 2000.0 

36 20mA 0.0  －  20.0 mA 4.00  －  20.00 mA 0.0 － 2000.0 

 

  设定顺序如下： 

 

①在模式５的“测量范围”中，设定实际从传感器输入的模拟量信号的最大值和最小值。 

②接着，在模式５的“线性刻度”中，按需要显示的最大值和最小值，设定小数点位置及刻度的下限值和上 

限值。 

   ③例如，４－２０ｍＡ要显示为０．００－１００．００时，设定如下： 

 

     ・报量范报  ： ４．０００（最小值）－２０．０００（最大值）。 

     ・报性 刻度 ： ＤＯＴ ２。（小数点 2位） 

              ０．００（下限值）－１００．００（上限值）。 
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１０－３．报警形态 

 

报警形态有下述８种： 

※程序运行时和定值运行时进行报警演算。RESET时则不进行。 

 

     ①ＤＨ （偏差上限报警）      ： 当ＰＶ（测量值）超过“ＳＶ（设定值）＋报警设定值”时， 

  报警为ＯＮ。 

 

②ＤＨＷ（带报警待机功能的       ：  使偏差上限报警带报警待机功能的方式。 

     偏差上限报警）         到一旦进入正常范围前，报警ＯＮ处于待机状态。 

                                       从 RESET状态转为 RUN（或 CONST）时，为进行 ADV 

（步进）时的待机状态。※1                                                

                                                 待机状态中，第 1显示部的「WAIT」点亮。 

 

③ＤＬ （偏差下限报警）      ： 当ＰＶ（测量值）低于“ＳＶ（设定值）＋报警设定值”时， 

                                                 报警为ＯＮ。 

 

④ＤＬＷ（带报警待机功能的       ： 使偏差下限报警中带报警待机功能的方式。 

 偏差下限报警）        到一旦进入正常范围前，报警ＯＮ处于待机状态。 

                              从 RESET状态转换到 RUN（或 CONST）时，为进行 ADV 

（步进）时的待机状态。※1  

                                                 待机状态中，第 1显示部的「WAIT」点亮。 

 

⑤ＡＨ （绝对值上限报警）     ： ＰＶ（测量值）超过报警设定值时，报警为ＯＮ。 

 

⑥ＡＨＷ（带报警待机功能的       ： 使绝对值上限报警带报警待机功能的方式。 

 绝对值上限报警）       到一旦进入正常范围前，报警ＯＮ处于待机状态。                                         

                              从 RESET状态转换到 RUN（或 CONST）时，为进行 ADV 

（步进）时的待机状态。※1  

                                                待机状态中，第 1显示部的「WAIT」点亮。 

 

⑦ＡＬ （绝对值下限报警）     ： ＰＶ（测量值）低于报警设定值时，报警为ＯＮ。 

 

⑧ＡＬＷ（带报警待机功能的       ： 使绝对值下限报警带报警待机功能的方式。 

绝对值下限报警）            到一旦进入正常范围前，报警处于待机状态（不为ＯＮ）。     

                              从 RESET状态转换到 RUN（或 CONST）时，为进行 ADV 

（步进）时的待机状态。※1  

                                                 待机状态中，第 1显示部的「WAIT」点亮。 

 

※1  报警待机解除的条件 

     ·程序运行状态下（RESET以外）的电源再投入时 

     ·定值运行（CONST）状态下的电源再投入时 

     继续报警待机状态的条件 

     ·从程序运行状态向定值运行（CONST）状态的切换时 
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 报警ＯＮ： 

 

报警设定值（ＡＬ）： 

 

报警不灵敏区（ｄｂ）： 

 

[ ＤＨ（偏差上限报警) ] [ ＤＬ（偏差下限报警) ] 

［ ＤＨＷ（带报警待机功能的偏差上限报警） ］ ［ ＤＬＷ（带报警待机功能的偏差下限报警） 〕 

［ ＡＨ（绝对值上限报警） ］ ［ ＡＬ（绝对值下限报警） ］ 

［ ＡＨＷ（带报警待机功能的绝对值上限报警） ］ ［ ＡＬＷ（带报警待机功能的绝对值下限报警） ］ 

 

 

 

 

ＳＶ 

ＰＶ 

ｄｂ ＡＬ 

报警ＯＮ 

ＳＶ 

ＰＶ 

ｄｂ 
ＡＬ 

报警ＯＮ 

ＳＶ 

ＰＶ 

ｄｂ ＡＬ 

报警ＯＮ 

ＳＶ 

ＰＶ 

ｄｂ 
ＡＬ 

报警ＯＮ 

PV＞SV+AL:ON,SV+AL-db＜PV≦SV+AL:KEEP,PV≦SV+AL-db:OFF PV＜SV+AL:ON,SV+AL≦PV＜SV+AL+db:KEEP,PV≧SV+AL+db:OFF 

      ※到一旦进入正常范围 AL:OFF 

PV＞SV+AL:ON,SV+AL-db＜PV≦SV+AL:KEEP,PV≦SV+AL-db:OFF 

      ※到一旦进入正常范围 AL:OFF 

PV＜SV+AL:ON,SV+AL≦PV＜SV+AL+db:KEEP,PV≧SV+AL+db:OFF 

ＰＶ 

ｄｂ 

报警ＯＮ 

ＡＬ 

AL＜PV:ON,AL-db＜PV≦AL:KEEP,PV≦AL-db:OFF 

ＰＶ 

ｄｂ 

报警ＯＮ 

ＡＬ 

AL＞PV:ON,AL≦PV＜AL+db:KEEP,PV≧AL+db:OFF 

ＰＶ 

ｄｂ ＡＬ 

报警ＯＮ 

       ※到一旦进入正常范围 AL:OFF 

AL＜PV:ON,AL-db＜PV≦AL:KEEP,PV≦AL-db:OFF 

ＰＶ 

ｄｂ 
ＡＬ 

报警ＯＮ 

       ※到一旦进入正常范围 AL:OFF 

AL＞PV:ON,AL≦PV＜AL+db:KEEP,PV≧AL+db:OFF 
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１０－４．自动调谐 

 

自动调谐（ＡＴ）是自动算出ＰＩＤ参数的功能。 

 

自动调谐有下述ＡＴ１－ＡＴ３ ３种。 

 

手动输出运行(手动输出)时，请勿执行自动调谐 

 

①ＡＴ１ 

     ・第 １输出用的自动调谐。对 1个设定值的自动调谐，在程序运行中或定值运行（CONST）中可执行。 

     ・ RUN状态（程序结束状态除外）或定值控制状态下可执行。 

・ 在程序运行中开始时，对 AT1开始时点的设定值（SV），执行 AT。算出结果存储在已执行步进 No. 

  中所存储的 PID中。此外，AT中停止程序运行，AT结束后再开始运行。 

・ 从程序运行（RUN）中切换到定值运行（CONST）状态开始时，对定值运行中的设定值（SV），执行 

  AT。算出结果存储在切换时的执行步进 No.中所存储的 PID中。 

・ 从 RESET状态切换到定值运行（CONST）状态开始时，对定值运行中的设定值（SV），执行 AT。算 

  出结果仅能反映「MODE0 执行中的 PID」。 

・ 自动调谐中执行报警演算。 

 

   ②ＡＴ２ 

・第 １输出用的自动调谐。对 8种设定值（SV）的自动调谐，AT开始时依次进行自动调谐，存储于各 PID  

  No.。 

     ・ RESET状态下可执行。RUN状态或 CONST状态下不可执行。  

・ 预先在 MODE3 AT2用 SV·8种中设定好要用 AT求得的设定值（SV），对不执行 AT的 SV No.，在 

  AT2用 SV·8种的设定中选择 OFF。此外，可设定 AT执行方向（UP：SV1→SV8或 DOWN：SV8→ 

  SV1)。算出结果存储在 PID No.1-8中。 

・自动调谐中不执行报警演算。 

 

   ③ＡＴ３ 

・ 第１输出用的自动调谐。对 8种设定值（SV）及其区间的自动调谐，AT开始时依次进行自动调谐，存

储 

  于 PID No.9.1-9.8。程序运行时，设定值(SV）进行各 SV区间时，以自动存储的 PID常数运行。 

     ・ RESET状态下可执行。RUN状态或 CONST状态下不可执行。 

・ 预先在 MODE3 AT3用 SV·8种中设定好自动 PID用 SV区间·8种及其区间内要执行 AT的设定值 

  (SV）。对不执行 AT的 SV No.，在 AT3用 SV·8种的设定中选择 OFF。此外，可设定 AT执行方向 

 （UP：SV1→SV8或 DOWN：SV8→SV1)。算出结果存储在 PID No.9.1-9.8中。 

・自动调谐中不执行报警演算。 

 

 

     ２输出规格时，第 1输出自动调谐（AT）中的第 2输出的 MV（输出值）继续 AT开始时的输出值。此外， 

  第 2输出无法自动调谐。 

 

       即使开始了自动调谐操作，也有不能正常求出 PID的情况。求不出的原因如下。这种情况下，不会变更 

      PID常数，保持原来的ＰＩＤ常数不变。 

      ・ 响应太迟，自动调谐开始后，大约经过了６小时还没结束。  

     ・ 用自动调谐算出的Ｐ的值在０．１％以下或１０００％以上。 

     ・ 用自动调谐算出的Ｉ的值在１秒以下。 

       ・用 自动调谐算出的Ｄ的值在１秒以下。 
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１０－５．ＰＩＤ控制 

 

ＰＩＤ控制是组合Ｐ（比例）动作、Ｉ（积分）动作、Ｄ（微分）动作这３个动作的最一般的控制算法。 

 

①Ｐ动作 

・Ｐ Ｉ Ｄ 控制的基本动作。对响应性和稳定性有很大影响。仅用比例动作，会产生偏置。 

     ・Ｐ 值增大时，ＰＶ（测量值）振幅减小，稳定性变好，但响应性变差。 

     ・报定Ｐ ＝０ ％ 时，为二位置控制动作。 

 

②Ｉ动作 

・Ｉ 报作能消除Ｐ 报作报生的偏置， 但 相位延迟了，稳定性变差。 

・Ｉ 减小报（ 报分报作报）， 响报性报好， 但报报量报大。  

・报定报的“ ０ ”， 相当于∞（ 无报大）。  

 

③Ｄ动作 

・报报因不灵敏区报报或延报因素引起的相位的延报。 但在高频领域会放大增益，所以强度要有界限。       

     ・Ｄ增大报， 报大的偏差， 响报性报好， 但报快周期的偏差， 报定性报差。  

・报定报的“ ０ ” 相当于ＯＦ Ｆ 。  

      ・Ｄ的报定报一般报Ｉ 的报定报的１ ／６ －１ ／４ 。  

 

ＰＩＤ动作归纳如下： 

 Ｐ（比例）动作 Ｉ（积分）动作 Ｄ（微分）动作 

输入 

   

输出 

   

 

   仪表有２种ＰＩＤ控制算法，可任选其中一种。 

 

   ①ＰＯＳＩＴＩＯＮ 

     ・ 位置形ＰＩＤ方式。 

     ・ 对响应性较迟的控制对象有效。 

   ②ＶＥＬＯＣＩＴＹ 

     ・速度形Ｐ Ｉ Ｄ 方式。 

     ・ 对响应性较快的控制对象有效。 

 

  有关ＰＩＤ控制理论的详细内容，请参照专门文献。 
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１０－６．自动ＰＩＤ切换方式 

 

    对执行Ｎｏ．方式而言，自动ＰＩＤ的切换方式是，以测量范围作为ＳＶ区间的整个范围，将这范围最多分 

成８份，预先对各个ＳＶ区间算出并存储对应的各个ＰＩＤ值。通过这种方法，不管执行哪个ＳＶ，都能对应采 

用存储的ＰＩＤ值进行运行。  

    所以，一旦设定好ＳＶ区间和设定好（也可用自动调谐存储好）ＰＩＤ切换方式用ＰＩＤＮｏ．９－１到 

９－８，即使ＳＶ变化，也没有变更相应ＰＩＤ的麻烦。 

    注意，自动ＰＩＤ切换方式只是对于第１输出的功能，第２输出用ＰＩＤ只有一种类型。 

 

                                                ＳＶ 

                                                1600℃ 

     ＳＶ区间－８ 

                                                1400 

     ＳＶ区间－７ 

                                                1200 

     ＳＶ区间－６ 

                                                1000 

     ＳＶ区间－５ 

                                                 800 

     ＳＶ区间－４ 

                                                 600 

     ＳＶ区间－３ 

                                                 400 

     ＳＶ区间－２ 

                                                 200 

     ＳＶ区间－１ 

                                                   0 

            PID      PID      PID      PID      PID      PID      PID      PID 

                        No.9-1   No.9-2   No.9-3   No.9-4   No.9-5   No.9-6   No.9-7   No.9-8 

 

 

  参考上述内容，说明设定方法如下： 

 

①ＳＶ区间的设定 

・ 确认测量范围及ＳＶ范围，决定把ＳＶ区间分成几份。  

     ・ 在模式３的“自动ＰＩＤ用ＳＶ区间”中设定ＳＶ区间。 

※在上例中，测量范围是０－１６００℃，对满度１６００℃，每隔２００℃分成８份，设定８个ＳＶ 

区间。 

        ※某个 SV区间的 MAX值与下一个 SV区间的 MIN值相同。 SV值在该值时，使用上侧 SV区间的 PID。 

 

   ②ＰＩＤ的设定 

     ・在模式３ 的“ Ｐ Ｉ Ｄ ・１ ６ 种”中，把对应于ＳＶ区间的ＰＩＤ值，设定在Ｎｏ．９－１到９－８中。 

※ＰＩＤ采用自动调谐也能求得。求得Ｎｏ．９－１到９－８的ＰＩＤ值的自动调谐是“ＡＴ３”。 

 

   ③ＰＩＤ方式的选择 

・在模式 ２的“ＰＩＤＮｏ．和报警Ｎｏ．”中，设定ＰＩＤＮｏ．为“Ｎｏ．９” 
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１０－７．开关伺服形的操作端整定 

 

输出形式为通断伺服型时，需要组合本产品和操作端(电机等)进行调整。调整方法有自动调整和手动调整。 

１．自动调整 

 

   ①设定值的初始化 

           ・ 避免 PV值出现超量程。 

・模式 4的“输出变化量限幅 8种”全部设成-100%、100%。 

     ・ 模式 4的“输出限幅 8种”全部设成 0%、100%。 

     ・ 模式 4的“FB不灵敏区”的设定值设成 2.0%。 

   ②零度/满度的整定 

・在模式４ 的“ Ｆ Ｂ整定” 中，选择“ＳＴＡＲＴ”，按  键，开始ＦＢ整定。这时，在输出显示 

画面中所显示的反馈值的整定数据被初始化。 

     ・ 在  侧和  侧，操作端自动动作，自动地算出零度/满度值。 

     ・ ＦＢ整定结束后，返回“ＥＮＤ”。  

・ 自动算出的零度/满度值，自动地储存在模式４的“ＦＢ零度/满度”中，请确认。 

③不灵敏区的整定（增益整定） 

・ 请参照“２．手动整定时”的⑤。  

 

    操作端的动作过于迟慢时，用“ＦＢ整定”不能自动算出。这种情况下，经过一定时间后，回到 

“ＥＮＤ”，零度/满度值不储存。 

 

 

２．手动调整时 

 

   ①设定值的初始化 

・ 整定前，将模式４的“ＦＢ零度/满度”、“ＦＢ不灵敏区”的设定值回到初始值。 

・ 初始值是零度为０．０％、满度为１００．０％、不灵敏区为１．０％。  

     ・ 此外，确认各参数，使输出在０－１００％的范围内。 

②零度的整定 

・将本报表报置报手报 输出运行（MANUAL输出）,设定输出值为０．０％。 

・ 将操作端拨到  一侧。 

・将 输出值按每次０．１％的速度上升，记录下运行画面中  显示消失时的输出值。 

③满度的整定 

・同报， 将 输出值设定为１００．０％。 

・将操作端 拨到  一侧。 

・将 输出值按每次０．１％的速度下降，记录下运行画面中  显示消失时的输出值。 

④零度/满度值的储存。 

・将 ②和③中得到的输出值分别设定在模式４的“ＦＢ零度/满度”中。 

⑤不灵敏区调整（增益调整） 

  ・ 接着，同样地，将输出值设定为５０．０％。 

・在模式４ 的“ Ｆ Ｂ不灵敏区” 中， 一 点点地增加设定值，得出开侧继电器驱动（ 显示） 

及闭侧继电器驱动（  显示）的不灵敏区。 

・ 再稍作试运行，在不影响控制性的范围内，一点点地增加设定值，记录下不影响控制性的范围内的 

最大值，将它作为最终的“ＦＢ不灵敏区”的设定值。 
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１０－８． ２输出 

 

本仪表的２输出方式使加熱 ・冷却的同时控制成为可能。 

 

能够设定第２输出侧的ＰＩＤ与第１输出和第２输出间的间隙。 

 

通常，第１输出侧为加热动作，把模式４的“调节动作正／反”设定为“ＲＥＶＥＲＳＥ”，第２ 

输出侧为冷却动作，将调节动作设定为“ＤＩＲＥＣＴ”。 

 

所谓间隙，如下图所示，是指ＳＶ与第２输出０％（在比例带中）间的间隔。 

 

第１输出值和第２输出值都是ＰＶ＝ＳＶ时，要想输出５０％（不含Ｉ动作和Ｄ动作时）， 

间隙用Ｇ（％）＝－Ｐ／２（Ｐ：第２输出的比例带，第２输出是正动作）求得。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ＳＶ 

０ 

控
制
输
出 

第１输出 第２输出 

间隙 

比例帯 

ＰＶ  

１００ 

（％） 

５０ 
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１０－９．传送信号输出 

 

选择ＰＶ（测量值）、ＳＶ（设定值）、ＭＶ１（第１输出值）、ＭＶ２（第２输出值）、ＭＦＢ（反馈值） 

信号中的一种，用模拟量信号输出的功能。传送信号输出的输出种类由型号指定。 

 

选择ＰＶ传送，把该模拟量信号连接记录仪，就可用记录仪记录本仪表的ＰＶ信号。 

  

                          使用ＰＶ传送，              

                        使记录仪记录ＰＶ。           

     传感器                                 

 

               （调节仪）            （记录仪） 

 

传送信号输出规格为４－２０ｍＡ，测量量程Ｋ１范围为０－１２００℃，进行ＰＶ传送时如下图： 

 

・在模式 7的“传送种类”中设定“ＰＶ”、“传送刻度”中设定“０－１２００”。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

传
送
信
号
输
出 

（０％） 

２０ｍＡ 

（１００％） 

（５０％） 

０ ６００ １２００ 
（℃） 传送刻度 

 

１２ｍＡ 

４ｍＡ 
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１０－１０．外部信号输入 

 

本仪表带外部驱动输入选件时，通过外部的无电压接点信号（继电器、开关、晶体管集电极开路信号等）的 

导通信号（ＯＮ／ＯＦＦ），能够具有特定的功能。 

 

功 能 名 称 说          明 

1.ＲＵＮ／ＳＴＯＰ ・ 用外部驱动输入进行ＲＵＮ／ＳＴＯＰ的运行操作。 

・ 程序运行的ＲＵＮ（运行）和ＳＴＯＰ（停止）的切换功能。 

・ 用连续的外部信号输入。导通（ＯＮ）后约０．５秒后，变为ＲＵＮ状态， 

 非导通（ＯＦＦ）约０．５秒后变为ＳＴＯＰ状态。 

・ 仅在模式 1的“程序驱动方式”中，选择“ＭＡＳＴＥＲ ＥＸＴ”时才有效。 

・ 执行条件和动作内容等，同９－２．项“程序运行和运行操作”。 

 

2.ＡＤＶ ・ 用外部驱动输入进行ＡＤＶ的运行操作。 

・ 使程序段的步进ＡＤＶ（步进的递进）的功能。 

・ 用瞬时的外部信号输入。导通信号输入（ＯＮ）约０．５秒后，在导通（ＯＮ） 

 到非导通（ＯＦＦ）的瞬时，ＡＤＶ（步进的递进）递进 1步进。 

・ 仅在模式 1的“程序驱动方式”中，选择“ＭＡＳＴＥＲ ＥＸＴ”时才有效。 

・报行条件和报作内容等， 同９ －２ ． 报“ 程序运行和运行操作”。  

  

3.ＲＥＳＥＴ ・ 用外部驱动输入进行ＲＥＳＥＴ的运行操作。 

・ 使程序运行ＲＥＳＥＴ（解除）的功能。 

・ 用瞬时的外部信号输入。导通信号输入（ＯＮ）约１．０秒后变为ＲＥＳＥＴ 

 状态。ＲＥＳＥＴ后，为返回通常状态，立即设成为非导通（ＯＦＦ）。 

・ 仅在模式 1的“程序驱动方式”中，选择“ＭＡＳＴＥＲ ＥＸＴ”时才有效。 

・报行条件和报作内容等， 同９ －２ ． 报“ 程序运行和运行操作”。  

4.ＷＡＩＴ ・外部 驱动输入专用的运行操作功能。 

・ 使程序运行处于ＷＡＩＴ（待机）的功能。所谓ＷＡＩＴ是暂时停止程序的运

行。 

 ＷＡＩＴ状态时，以ＷＡＩＴ前的ＳＶ及时间停止程序运行，继续其ＳＶ的控

制运行。这个功能主要用于主机 ・辅机同步运行时。  

・ 用连续的外部信号输入。导通信号输入（ＯＮ）约０．５秒后变为ＷＡＩＴ状 

  态。  

・ 仅在模式 1的“程序驱动方式”中，选择“ＭＡＳＴＥＲ ＥＸＴ”时才有效。 

 

 

 

 



 - 75 - 

 

功 能 名 称 说        明 

5.ＰＴＮ １ 

  ＰＴＮ ２ 

  ＰＴＮ ４ 

  ＰＴＮ ８ 

  ＰＴＮ１０ 

・ 用外部信号输入选择程序段（ＰＴＮ）Ｎｏ．。 

・ 程序段Ｎｏ．的选择根据ＢＣＤ码的控制信号。 

・ 用连续的外部信号输入。参照下面的例表，结合要选择的程序段Ｎｏ．，促使带 

 带○标记的外部信号输入导通（ＯＮ）。导通（ＯＮ）后约０．５秒以上，该程

序段Ｎｏ．被选择。此外，根据程序段Ｎｏ．，也可选择导通不带○标记以外部

分。 

  例如，选择程序段Ｎｏ．１０时，可使ＰＴＮ８和ＰＴＮ２导通来选择。 

 

 
PTN 

No.9 

PTN 

No.8 

PTN 

No.7 

PTN 

No.6 

PTN 

No.5 

PTN 

No.4 

PTN 

No.3 

PTN 

No.2 

PTN 

No.1 
 

PTN10 × × × × × × × × ×  

PTN 8 ○ ○ × × × × × × ×  

PTN 4 × × ○ ○ ○ ○ × × ×  

PTN 2 × × ○ ○ × × ○ ○ ×  

PTN 1 ○ × ○ × ○ × ○ × ○  

 
PTN 

No.19 

PTN 

No.18 

PTN 

No.17 

PTN 

No.16 

PTN 

No.15 

PTN 

No.14 

PTN 

No.13 

PTN 

No.12 

PTN 

No.11 

PTN 

No.10 

PTN10 ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ 

PTN 8 ○ ○ × × × × × × × × 

PTN 4 × × ○ ○ ○ ○ × × × × 

PTN 2 × × ○ ○ × × ○ ○ × × 

PTN 1 ○ × ○ × ○ × ○ × ○ × 

・ 选择程序段Ｎｏ．１－１９以外的ＢＣＤ码时，仍然为选择前的程序段Ｎｏ．。 

・ 在模式 1的“程序段选择方式”中，仅选择“ＥＸＴ”时才有效。 

・例 ，若只要选择程序段Ｎｏ．１－４时，仅分配ＰＴＮ １、ＰＴＮ ２和ＰＴ

Ｎ ４这３个外部信号输入就可以了。 

・ 执行条件和动作内容等，同９－２．项“程序运行和运行操作”。 

 

  ※电源 OFF时与下回电源 ON时（启动画面显示中），实施同一信号输入。 
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１０－１１．外部信号输出 

 

本仪表带外部信号输出规格时，可用晶体管集电极开路信号把时间信号和各种状态信号输出到外部。 

 

功 能 名 称 说              明 

1.ＴＳ１ 

ＴＳ２ 

ＴＳ３ 

ＴＳ４ 

ＴＳ５ 

・ 时间节点信号（连续信号）。 

・ 从ＴＳ１到ＴＳ５共５种时间信号。时间节点信号ＯＮ时对应输出信号为ＯＮ。 

・程序结束（END）时，时间信号的输出信号全部为 OFF。 

2.ＲＵＮ／ＳＴＯＰ ・Ｒ ＵＮ／Ｓ Ｔ ＯＰ 的状态信号（连续信号）。 

・ 运行状态为ＲＵＮ（运行）时，输出信号为ＯＮ，运行状态为ＳＴＯＰ 

（停止）时，输出信号为ＯＦＦ。 

3.ＡＤＶ ・Ａ Ｄ Ｖ 的状态信号（瞬时信号）。 

・ 运行状态为ＡＤＶ（步进的递进）时，仅输出约０．５秒的ＯＮ信号。 

4.ＲＥＳＥＴ ・Ｒ Ｅ Ｓ Ｅ Ｔ 状态信号（连续信号）。 

・ 运行状态为ＲＥＳＥＴ（解除）时输出信号为ＯＮ。 

5.ＷＡＩＴ ・ＷＡ Ｉ Ｔ 状态信号（连续信号）。 

・ 程序运行的实际温度补偿动作中，输出信号为ＯＮ。 

・ 主辅机同步运行的主机使用情形下，外部信号输入的 WAIT（待机）被输入时， 

输出信号为ＯＮ。 

6.ＥＮＤ ・Ｅ Ｎ Ｄ 的状态信号（连续信号）。 

・ 运行状态为ＥＮＤ（程序结束）时输出信号为ＯＮ。 

 

  运行状态和状态信号归纳如下图。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

RESET RESET 

RUN 

END 

RUN 

▼ADV 

STOP ［运行状态］ 

 

［状态信号］ 

RESET 

END 

ADV 

RUN/STOP 

约０．５秒 
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１０－１２．主机辅机同步运行 

 

  带外部驱动输入选件时，外部驱动输入和状态信号组合，可对多台ＫＰ仪表进行包含实际温度补偿状态的同步

的程序运行。 

  即使在实际温度补偿动作时也能继续同步运行的方式也叫作主机・ 辅机同步运行方式，这是ＫＰ系列产品优越

的功能之一。如果在实际温度补偿动作时不需要同步运行的话，那么只要将外部驱动输入並列接线就可以了。 

 

  １．想   法 

 

将外部驱动输入和状态输出信号组合使用。在需要同步运行的多台仪表中，将１台作为主机，其他的作为辅机。

从机用外部驱动输入接收来自主机的状态信号，进行程序运行。当某一台辅机因实际温度补偿动作而处于ＷＡＩＴ

时，利用状态输出信号将这一ＷＡＩＴ送到主机的外部驱动输入去，就使所有其他的辅机也都ＷＡＩＴ。这样的话，

即使有实际温度补偿动作，也能使整个系统实现最小时间误差的同步运行。 

 

  ２．接   线 

 

  下面为基本的主机 ・辅机同步运行的接线例。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   外 部 驱  动 输  入        状   态  信  号 

端 子     功      能  端 子    功      能 

 ①  ＲＵＮ／ＳＴＯＰ  Ⓐ  ＲＵＮ／ＳＴＯＰ 

 ②  ＡＤＶ  Ⓑ  ＡＤＶ 

 ③  ＲＥＳＥＴ  Ⓒ  ＲＥＳＥＴ 

 ④  ＷＡＩＴ  Ⓓ  ＷＡＩＴ 

 ⑤  ＣＯＭ  Ⓔ  ＣＯＭ 

     ※端子编号为举例的号，请结合实际使用参阅端子号有关内容确定。 

 

 

 

 

 

 

① 
② 
③ 
④ 
⑤ 

Ⓐ

 Ⓑ 
Ⓒ 
Ⓓ 
Ⓔ 

① 
② 
③ 
④ 
⑤ 

Ⓐ

 Ⓑ 
Ⓒ 
Ⓓ 
Ⓔ 

① 
② 
③ 
④ 
⑤ 

Ⓐ

 Ⓑ 
Ⓒ 
Ⓓ 
Ⓔ 

主机 辅机 No.1 辅机 No.2 

若
主
机
要
以
外
部
驱
动
输
入
运 

行
时
，
才
接
线
。 

接 No.3以后 



 - 78 - 

  ３．设  定 

 

     如下所示，设定模式１的“程序驱动方式”。 

 

         设  定  内  容 

主  机 设定下述中的一个。 

・“ＭＡＳＴＥＲ ＫＥＹ” ：用面板键进行运行操作时。 

・“ＭＡＳＴＥＲ ＥＸＴ” ：用外部驱动输入进行运行操作时。 

・“ＭＡＳＴＥＲ ＣＯＭ” ：用通信进行运行操作时。 

                             （但仅在带通信规格时能选择） 

辅  机 全都设定为“ＳＬＡＶＥ ＥＸＴ” 

             ※在主站中使用 WAIT功能时，请设定为“MASTER EXT” 

 

  ４．运  行 

 

   ①运行操作 

     ・ 运行操作仅对主机执行。 

     ・ 所有的辅机同步于主机的状态信号运行。 

 

   ②实际温度补偿动作 

     ・ 当某１台辅机处于实际温度补偿动作时，它输出ＷＡＩＴ状态信号，主机接受到ＷＡＩＴ信号后 

 对所有辅机发送ＷＡＩＴ信号。于是，所有连接的仪表都为ＷＡＩＴ状态，实现了同步控制。 
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１０－１３．通信接口 

 

  １０－１３－１．工程端口  

所有仪表都有的通信功能。打开面板下盖板，工程端口在其正面右侧。 

连接专用的 USB工程电缆（另售），就能和计算机通信。 

 

 

   工程端口的通信规格如下： 

    ・ 通  信  协  议  ： ＭＯＤＢＵＳ－ＲＴＵ 

     ・ 通  信 速  度 ： ９６００ｂｐｓ 

     ・ 通  信  字  符 ： 位长８位／奇偶校无／停止位１位 

 

１０－１３－２．带通信规格 

 

同上位机器（电脑、PLC等）进行通常的通信时，请选择带通信接口（选件）规格。通信种类有 RS-232C、 

RS-422A、 RS-485的 3种。 

 

   带通信接口的机型能进行连接计算机的数据读取（Data Read）和参数设定（Data Write）。也能使用计 

算机进行远程操作和数据管理。 

此外，ＫＰ系列还有另一个功能，就是通信传送（数字传送）功能。这个功能是把ＫＰ和另一机种ＤＢ 

系列数字指示调节仪组合，由ＫＰ仪表用通信发送ＳＶ传送，把它作为ＤＢ仪表的远程ＳＶ用通信接收， 

以此可实現毫无误差的远程运行。我们把由ＤＢ系列的远程信号输入的远程运行叫作模拟远程，而把由通 

信远程进行的远程运行叫作数字远程。 

      DB进入数字远程状态，从主机接收最初的远程 SV数据时，第 1显示部的「REM」点亮。 

 

 

 

   本仪表用作通信传送（主机）时，进行以下设定。 

     ·通过模式 7的[通信功能]选定[TRANS]时，在[通信传送种类]中设定传送的种类。 

     ·本仪表（主机）与子机中，模式 7的[通信速度]、[通信协议] 、[通信字符]进行相同的设定。 

 

 

 

 

通信传送（主机） 

[KP系列] 

    [DB系列] 

  通信远程          通信远程           通信远程           通信远程 

   (子机）           (子机）            (子机）            (子机） 



 - 80 - 

１１．各种选件 
 

 

本产品备有各种选件。 

 

选件名称 功                  能 

ＰＩＤ电流输出 １－５ｍＡ 输出１－５ｍＡ的电流形 PID控制信号。 

ＰＩＤ电压输出 ±１０Ｖ 输出±１０Ｖ的电压形 PID控制信号。 

传送输出 １－５Ｖ 输出设定值、测量值或输出值等的比例信号。 

输出信号：１－５Ｖ 

１－５ｍＡ 输出设定值、测量值或输出值等的比例信号。 

输出信号：１－５ｍＡ 

输出刻度 对控制输出信号进行刻度化，可作为晶闸管的触发单元的增益调整使

用。 

刻度设定范围：－５％ － １０５％ 

※ 手动运行时不进行刻度化。 

报警输出相位 在通电中可变更 4点报警输出（AL1-AL4）的输出相位。 

防湿处理 对产品内部的印板进行防湿喷涂处理。 

输出限幅ＯＦＦ 手动运行时，输出值不受输出限幅设定值的制约。 

手动输出范围：－５％ － １０５％ 

画面回复ＯＦＦ 即使设定画面 3分钟以上不操作任何键也不回复到运行画面。 

开方运算 对直流电压或直流电流输入值进行开方运算后，将其结果作为测量值

（ＰＶ）显示和控制。 

ＦＡＳＴ时时间信号输出ＯＦＦ ＦＡＳＴ动作时，时间信号输出ＯＦＦ。 

下限断偶保护 输入断线时，ＰＶ显示倒向下限，下限报警输出。 

斜率设定 程序段的设定方法从目标值和所需时间设定改为斜率值和持续时间的

设定。 

开环控制式开关伺服形 开关伺服形ＰＩＤ控制时，不使用控制电机的反馈阻抗，而用时间来控

制。 
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１１－１．ＰＩＤ 电流输出 １－５ｍＡ 

 （代码：ＯＵＴ Ａ１） 

   电流输出形ＰＩＤ的输出信号１－５ｍＡ。 

   对于第２输出：若没有特别指定，第１输出／第２输出均为１－５ｍＡ。 

 

规  格 
输 出 信 号 １－５ｍＡ 

负 载 阻 抗 ２．８ｋΩ以下 

 

 

１１－２．ＰＩＤ 电压输出 ±１０Ｖ 

 （代码：ＯＵＴ Ｖ１０） 

   电压输出形ＰＩＤ的输出信号±１０Ｖ。 

   对于第２输出：若没有特别指定，第１输出／第２输出均为±１０Ｖ。 

 

规  格 
输 出 信 号 －１０Ｖ － ＋１０Ｖ 

负 载 阻 抗 ５０ＫΩ以上 

 

 

 

１１－３．传送输出 

 

１１－３－１．传送输出 １－５Ｖ 

（代码：传送 Ｖ６） 

   传送信号输出：１－５Ｖ 

 

规  格 
输 入 信 号 １－５Ｖ 

负 载 阻 抗 ５０ＫΩ以上 

 

１１－３－２．传送输出 １－５ｍＡ 

    （代码：传送 Ａ１） 

    传送信号输出：１－５ｍＡ 

 

规  格 
输 入 信 号 １－５ｍＡ 

负 载 阻 抗 １．６ＫΩ以下 
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１１－４．输出刻度 

（代码：输出刻度） 

１１－４－１．功能概要 

 

   输出刻度是将原控制输出按设定的上限值、下限值进行刻度化运算，然后再输出。 

   ２输出规格时，第２输出同样也进行刻度化运算。 

   输出刻度是对设定好的上限值、下限值进行刻度化运算。在比例带范围内是连续的输出变化。 

      输出限幅是输出受设定好的上限值和下限值制约，即使在比例带范围内，输出也会固定不变的。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

１１－４－２．设  定 

 

    输出刻度的设定，参照模式４的有关输出的「输出刻度」进行。 

 

           输出刻度                 输出限幅 

 

 

 

 

 

 

 

 

※以比例式逆动作为例。 

１００％ 

Ｈ 

Ｌ 

０％ 

ＳＶ 
比例带 

输
出
值 

Ｈ 

Ｌ 

０％ 

ＳＶ 
比例带 

１００％ 

输出刻度与输出限幅 
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１１－５．报警输出相位 

（代码：反相报警） 

 

   在通电状态，可以改变４点报警输出（ＡＬ１－ＡＬ４）的输出相位。 

在电源ＯＦＦ状态，报警继电器输出信号均为「ＯＦＦ」。 

报警发生时的ＡＬ状态显示、报警继电器输出动作如下： 

 

 
报 警 发 生 

Ｏ Ｎ ＯＦＦ 

第１显示部 

ＡＬ状态 
亮 暗 

报警继电器 

输出信号 
ＯＦＦ Ｏ Ｎ 

显示背光 

（AUTO时） 
橙色 绿色 

 

１１－６．防湿处理 

（代码：防湿） 

 

   产品内部的印板进行防湿喷涂处理。 

 

 

 

１１－７．输出限幅ＯＦＦ 

（代码：限幅ＯＦＦ） 

 

在手动运行状态，变更输出值（ＭＶ）将不受输出限幅设定值的制约。 

 

   手动运行以外，输出值均受输出限幅设定值的限制。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 - 84 - 

１１－８．画面回复ＯＦＦ 

（代码：画面ＯＦＦ） 

 

在设定画面中，即使不操作任何键超过３分钟，也不回复到运行画面。 

   对于在特定设定项目中需要频繁设定变更时，这是一个方便的功能。 

 

 

１１－９．开方运算 

（代码：开方） 

 

   对直流电压输入或直流电流输入信号进行开方运算，然后进行测量值（ＰＶ）的显示 ・控制。 

 

   例如，用差压变送器进行流量的测量 ・控制报， 需报 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

１１－１０．ＦＡＳＴ时的时间信号输出ＯＦＦ 

（代码：ＦＡＳＴ－ＴＳＯＦＦ） 

 

   ＦＡＳＴ状态时，时间信号不输出。 

   ＦＡＳＴ以外状态时，仍按程序段运行输出时间信号。 

 

１１－１１．下限断偶保护 

（代码：下限断偶） 

 

输入断线后，测量值（ＰＶ）显示倒向下限，下限报警输出。 

下限断偶保护和标准的上限断偶保护相同，只针对输入信号进行动作。 

和下限欠量程没有区别，请注意。 

 

ＰＶ显示 报警动作 调节输出值 

  

下限报警ＯＮ 

・第１ 报出报的报出报， 按模式４ 的  

「ＰＶ异常时输出」的设定值输出。 

・第２ 报出报的报出报， 固定报０ ％。  

 

 

 

１１－１２．斜率设定 

（代码：斜率） 

 

输入                               显示・控制 

开方运算的内部处理 

 

开方运算 

 

刻度化 

 

传感器修正 
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１１－１２－１．功能概要 

 

   将程序段的设定方式，从标准的目标值（ＳＶ）和所需时间的设定改为斜率值（单位时间的ＳＶ变化量）和

持续时间的设定方式。 

 

   例如，设定斜率值为１０（℃／分）、持续时间为１：００（时：分）时，设定值在１小时候应为： 

１０（℃／分）×６０（分）＝６００（℃）。 

由于斜率不能设定为无限大，因此，不能设定跳跃式的步进段。 

 

 

 上  升 保  持（KEEP） 下  降 

动  作 

   

斜率值（ＳＶ）  １０．００ ００．００ －１０．００ 

持续时间（ＴＩＭＥ） ００１：００ ００１：００ ００１：００ 

※ 时间单位为「时：分」时，为１分钟间隔的斜率值；为「分：秒」为１秒钟间隔的斜率值。 

 

 

１１－１２－２．设定 

 

   斜率设定在模式２的有关程序段项目中进行。 

 

设   定   画   面 画    面    的    说    明 

1.程序段 

 

 

 

① 设定程序段的基本要素ＳＶ和时间。 

②「ＰＴＮ」表示程序段，可设定 Ｎｏ．０１－１９程序段。选择任意的Ｎｏ． 

设定程序段。 

③「ＳＴＥＰ」表示步进，每个程序段可最多设１９个步进。 

④「ＳＶ」是步进 Ｎｏ．００的起始ＳＶ值，步进 Ｎｏ．０１及以后用该步进的

单位时间的斜率来设定。 

测量量程、单位、测量范围、线性刻度等变更后，因为是自动连动的，小数点的

位置有可能随之变更，请注意。 

斜率值的单位可在模式２的「时间单位」中设定，选择「时：分」后为１分钟间

隔的斜率值，选择「分：秒」后为１秒钟间隔的斜率值。 

 

时间单位 斜率值的单位 

时：分 □□□.□□／分 

分：秒 □□□.□□／秒 
 

 

1hour 

600 

0 1minute 

10.00 

1hour 

0 

600 

1minute 
-10.00 

斜率设定的例子 

600 600 

1hour 
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⑤「ＴＩＭＥ」中设定该步进的持续时间。 

单位可在模式２的「时间单位」中设定，可选择「时：分」或「分：秒」。 

 

⑥ 设定程序如下。 

 

・报报程序段  Ｎｏ．。 

 

・在步报  Ｎｏ．００的「ＳＶ」中设起始ＳＶ值，在下面的「ＳＴＡＲＴ」处 

设定起始方式，可以设定为「ＳＶ」或「ＰＶ」。 

选择「ＳＶ」后为ＳＶ起动动作，在「ＳＶ」中设定程序段开始时的ＳＶ值。 

「ＳＶ」的设定范围为模式５的 「测量量程」或「线性刻度」的范围。 

选择「ＰＶ」后为ＰＶ起动动作。 

 

・接着在步报  Ｎｏ．０１中设定最初步进的斜率值和持续时间。斜率值的设定 

范围为「－１９９９９」－「３００００」。斜率值的小数点以下位数比模式 

５的「测量量程」或「线性刻度」的小数点以下位数多一位。 

设为「０００００」后，为ＳＶ的保持（KEEP）。 

由于斜率不能设定为无限大，因此，不能设定跳跃式的步进段。 

持续时间的设定范围为「０００：００」－「９９９：５９」。 

 

・同报报定以后步报的Ｓ Ｖ 和Ｔ Ｉ ＭＥ ， 以得到需要的程序段。  

 

・得到了需要的程序段后， 在最报的步报 Ｎｏ．的ＴＩＭＥ处设定 

「ＥＮＤ／ＬＩＮＫ００」后，程序设定结束。初始设定状态的最终步进总是 

为「ＥＮＤ／ＬＩＮＫ００」。 

 

・需要报行程序段报接（ 接报其他的程序段） 时，在最终步进的 

「ＥＮＤ／ＬＩＮＫ００」的ＬＩＮＫ的右边「００」处设定需连接的程序段 

Ｎｏ．。若连接多个程序段后将最后的程序段连接到最初的程序段，或１个程 

序段自身首尾相连，即为无限循环程序，这时，程序段反复功能无效。 

 

 ・需去除某一个步报报， 只要在报去除的步报Ｎｏ ． 的Ｔ Ｉ ＭＥ 处设为 

「ＳＴＥＰＤＥＬＥＴＥ」即可，其以后的步进Ｎｏ．自动更新。 

 

 ・需插入步报报， 只要在需插入报的步报Ｎｏ ． 的Ｔ Ｉ ＭＥ 处设为 

「ＳＴＥＰＩＮＳＥＲＴ」，即在该步进后插入了一个和该步进参数相同的步

进，以后的步进Ｎｏ．自动更新。 
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１１－１２―３．设定上的注意 

 

注   意   事   项 说          明 

1.注意程序段的ＳＶ值。 ・程序段的Ｓ Ｖ 值在模式５的「测量量程」或「线性刻度」设定的范 

围内，请注意。 

・在程序运行中若Ｓ Ｖ 值超过上述范围时，受上限值或下限值得制约。 

 

2.程序段中需设定 

「时间 000:00」时。 

・在模式０ 的报行中的参数报定报更报 「时间 000:00」后，可以瞬时 

变为下一步进的斜率值运行。 

这时，用变更为「时间 000:00」时的ＳＶ开始下一步进的程序运行。 

 

・在模式２ 中报定程序段报， 需瞬报报入下一步报的斜率报， 也可报  

定「时间 000:00」。 

虽然可以将多个步进设定为「时间 000:00」，但在运行该多步进为 

「时间 000:00」的程序时，有可能得不到正确的控制或造成整个系统

不稳定，因此，请避免这样的设定。 

 

・报定「 报报 000:00」的步进，其设定的斜率值在瞬时即变为下一步进

的设定值去了，因此，该步进的各种运算处理（ＰＩＤ、报警、传感

器修正等）均不进行。 

 

但是设定了「时间 000:00」的步进的各种设定内容是有效的。 

例如将步进Ｎｏ．０３设为「时间 000:00」，报警设报警Ｎｏ．４，

而下一个步进Ｎｏ．０４中设报警Ｎｏ．０，那么步进Ｎｏ．０４ 

将延续步进Ｎｏ．０３的设定执行报警Ｎｏ．４的报警动作。 

 

・报定「 报报 000:00」的步进，其实温度补偿、时间信号输出不工作。

若一定要在短时间内起动这些功能时，必须将时间设为「时间 000:01」

及以上。 

 

 

 

１１－１２―４．运行中的注意 

 

运  行  操  作 说          明 

1.ＡＤＶ（跳跃） ・报行Ａ Ｄ Ｖ （ 跳报） 操作后， 即从跳报后的步报起始开始报报运行以

下的程序。 

这时的ＳＶ为被跳跃的步进的斜率值经过其持续时间后的ＳＶ值。 
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１１－１３．开环控制方式开关伺服形 

（代码：开环控制） 

 

１１－１３－１．功能概要 

 

开环控制方式开关伺服形，不需要操作端（控制电机等）的反馈阻抗，而进行从操作端的全闭「ＣＬＯＳＥ」 

  到全开「ＯＰＥＮ」的移动时间控制。 

 开环控制方式开关伺服形时，本产品需和操作端进行调整。该调整基本上是自动进行的。也可以进行手动微 

  调。初次使用时，必须进行自动调整后，再进行手动微调。 

 

１１－１３－２．接  线 

 

 

         35（关）                    Ｍ３ 

 

        36（开）                    Ｍ２ 

 

        37（COM）                  Ｍ１ 

 

      [ 本产品 ]                    ［操作端（控制电机）］ 

 

 

上图中将本产品的直接和操作端连接了，但实际的接线中请务必在中间加接中继继电器。在控制继电器输出 

  端子上，也请务必接续接点保护素子。 

   另外，本产品附带的接点保护素子是电机（负载电流７００ｍＡ以上）用的。中继继电器接续时，请使用轻 

  负载用的接点保护素子。若用附带的接点保护素子接在中继继电器上的话，会因漏电流原因而造成动作不良。 

 

 

 

１１－１３－３．设  定 

 

开环控制方式开关伺服形的设定，在模式４的有关输出项目中进行。 

 

设 定 画 面 画  面  的  说  明 

1.电机自动调谐 

 

  

①只是输出形式为开环控制方式开关伺服形时才显示。 

②是自动求得本产品和操作端的电机全闭全开时间的设定值的功能。 

③电机自动调谐开始后，显示为ＡＴ进行状态（ＳＴＡＲＴ、ＯＰＥＮ、ＣＬＯＳＥ）。 

④途中要停止电机自动调谐时，可设定「ＥＮＤ」。 

⑤用电机自动调谐求得的电机全闭全开时间，可以在模式４的「电机全闭全开」中确

认。 

 

控制继电器输出 

× 

× 

× 

× 

× 

× 

Ｚ 

电源 

Ｚ 

Ｚ：接点保护素子 

Ｍ 
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2.电机的全闭全开时间 

 

 

①只是输出形式为开环控制方式开关伺服形时才显示。 

②设定本产品和操作端的电机全闭全开时间。 

③设定从全闭「ＣＬＯＳＥ」到全开「ＯＰＥＮ」的移动时间。 

 初始值   ３０．０ｓ 

 设定范围  ５．０ － ３００．０ｓ 

3.电机不灵敏区 

 

 

①只是输出形式为开环控制方式开关伺服形时才显示。 

②设定电机的不灵敏区。 

③一般在不影响控制性的基础上，尽量设定较大的值为好。 

初始值   １．０％ 

设定范围  ０．５ － ５．０％ 

 

１１－１３－４．调  整 

１．自动调整 
 

   ①设定值的初始化 

・报整前， 报模式４ 的「 报机不灵敏区 」的设定值进行初始化。 

     ・初始的不灵敏区报 2．０％。 

     ・另外， 确报其他有关参数， 使报出可以在０ －１ ０ ０ ％范报内报化。  

   ②电机全闭全开时间调整 

・在模式４ 的「 报机 自动调谐」中选择「ＳＴＡＲＴ」，按  键，开始电机自动调谐。 

这时，操作端向  侧移动。 

※输出显示画面中显示的开度调整数据被初始化。 

     ・确报操作端已全开后， 按下   键，然后操作端向  侧移动。 

          ・确报操作端已全 闭后，按下  键，然后自动算出从全闭到全开的时间。 

     ・报机 自动调谐结束后，「电机自动调谐」返回「ＥＮＤ」。 

・自报算出的报报， 自报报存在模式４ 的「 报机全报全开报报 」中，可以进行确认。 

③不灵敏区调整 

・ 请参照「２．手动调整」的②项。 
 

２．手动调整 

 

①时间的贮存 

・将操作端的从全报到全开的报报， 报定在模式４ 的「 报机全报全开报报 」中。 

②不灵敏区调整 

・将本报品报于手报报出运 行状态，将输出调整为５０．０％。 

・在模式４ 的「 报机不灵敏区 」中，将设定值徐徐调大，求得开侧继电器动作（显示  ）、 

            以及闭侧的继电器动作（显示  ）的不灵敏区。 

・报行报运行， 在不影响控制性的范报内徐徐报大报定报， 找出不影响控制性的最大报作报「 报机不灵  

            敏区」的设定值。 

 

 

  注 意 
用开环控制方式长时间连续运行后，控制电机的全闭全开时间会有所改变。请定

期点检或重新调整。 
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１２．工程端口 
 

 

  本仪表的面板上有连接计算机的功能。此功能不仅带通信接口规格有，所有的仪表都标准备有。 

在工程端口中插入专用的 USB工程电缆「RZ-EC4」，就可和计算机连接。 

  本公司备有参数设定软件“ＰＡＳＳ”。 用 USB工程电缆，使用这个“ＰＡＳＳ”软件和计算机，就能从仪表 

的面板上简单地设定各种参数。 

 

 

     

 

 

 

  工程接口因其结构上的原因，只能用于临时的通信连接，不能用于经常性的连接。 

   若要经常连接进行通信，则在购买时，请指定带通信接口的规格，它能接在后面端子上长久使用。 

 

 

  注 意 在本仪表工程端口插拔 USB工程电缆时，必须在仪表通电状态下进行。 

工程端口 

 

USB工程电缆（另售） 

        型号：RZ-EC4 
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１３．故障诊断 
 

 

症     状 确    认    事    项 

1. ＰＶ有误差。 

   或ＰＶ不稳定。 

・ 请确认与传感器的接线没有问题。 

・ 热电偶时，请确认热电偶或补偿导线应直接接到端子螺丝上。 

・ 请确认端子螺丝已拧紧。 

・ 请确认传感器信号没有与其他机器并连。 

・ 请确认传感器信号连接保护元件等时，阻抗不高。  

・ 确认传感器本身的输出信号和输出规格（阻抗等）没有问题。  

・ 请确认接地端子有良好的接地。 

・ 请确认没有干扰。 

・ 请确认环境和氛围（周围温度、风等）没问题。 

・ 请确认各种参数（测量量程、传感器补偿、用户刻度校正等）的设定内 

 容正确。 

 

2.ＰＶ显示为 

  「              」 

・ 对测量量程而言，是输入过大或上限断偶状态。 

 请确认传感器信号。 

 

3.ＰＶ显示为 

「＿ ＿ ＿ ＿ ＿」 

 

・ 对测量量程而言，是输入过小或下限断偶状态。 

 请确认传感器信号。 

 

4.控制不稳定。 ・ 请确认与操作端的接线没有问题。 

・ 请确认端子螺丝已拧紧。 

・ 请确认没有干扰。 

・ 请确认各种参数（ＰＩＤ、输出限幅等）的设定内容正确。 

  

※关于控制性，不仅本仪表，甚至整个系统都有设计／调整的必要。 

要是调整了本仪表各种参数（ＰＩＤ等）的设定内容，但控制性仍 

无提高时，望与整个产品或系统的设计者联系。 

 

5.状态显示的“ＥＲＲ”亮。 

  

・ 表示输入读取异常，除本仪表的内部线路异常外，也有可能受干扰 

 的不良影响，请确认没有干扰。 

6.虽原因不明，但动作异常。 ・ 请确认各种参数的设定内容正确。 

・尽管各种参数的报定内容正确， 但本报表的报作仍明报异常报， 报将  

 设定内容初始化。然后，再进行一次全面的设定，确认没有问题。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

＿ ＿ ＿ ＿ ＿ 
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症       状 确   认   事   项 

7.第２显示部平常看不清， 

或显条纹状。 

・ 请把模式１１中“显示对比度”的设定值设定为适当的值，适合值大约 

 是４０－７０％。设定在８０－１００％的范围内就会显现条纹状。 

 通常就用初始值（５０％）。 

 

8. 参数设定时显示 

出错信息 

・报定了不能报存的报定内容， 报确报出报信息和报定内容， 报更报  

 正确的设定内容。 

 

9.运行开始时显示 

出错信息 

・有不能开始运行的报定内容， 报确报出报信息和报定内容， 报更报  

 正确的设定内容。 

 

 

      尽管对上述故障采取了诊断措施，但仍不见改善时，请与采购单位（设计人员、采购人员、销售人员）或

我公司就近的营业部联系。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  警 告 

 

需要修理或改造时，请与采购单位或就近的我公司营业部联系。除本公司 

认定的售后服务人员外，禁止其他人员进行零部件交换等的修理或改造。 

在修理中发生预料不到的故障（停电、地震或其他难以预料的事故等）时， 

所设定的数据有丢失的可能，所以在修理前必须将设定的数据作一个备份。 

      此外，数据出现消失情况、或其它什么情况，均对此数据不作保障。 
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１４．点检和维修 
 

１４－１．点检 

 

 １４－１－１．试运行的点检 

 

毎次运行开始前都要进行试运行，请确认本仪表及整个系统情况正常。 

 

 １４－１－２．精度的点检 

本仪表的ＰＶ（测量值）测量精度和传送信号输出精度等，根据用户需要，要进行定期的精度点检。这 

些信号经多年变化，与买入时相比，精度可能会有些偏移。 

若要本公司进行精度点检，请与采购单位，或我公司就近的营业部联系。 

 

 １４－１－３．检修 

   为保持长期的可靠性，建议每隔２－３年检修一次。要检修时，请与采购单位，或我公司就近的营业部 

联系。 

 

 

１４－２．易耗品 

 

   本仪表的易耗品如下。 

通常，有些元器件经多年使用，性能都会下降，请理解。 

 

元  器  件  名 估   计  寿  命 

1.继电器 

   ※控制用继电器、报警用继电器。 
约１０万次 

2.电解电容 

   ※电源线路平滑用电容 

约５年 

（周围温度：３０℃，运行时间：１２小时／日） 

 3.锂电池 

   ※RAM支持用电池。 

约１０年 

（周围温度：３０℃，运行时间：１２时间／日） 
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１４－３．废  弃 

 
１４－３－１．废 弃 
 

 

 

 

 

 

 

１４－３－２．基于废弃目的的电池拆卸方法 

 

   ①打开下部翻盖，旋松仪表机芯部分固定螺丝。 

   ②将显示部向前抽出，使机芯脱离机壳。 

  ③电池安装在下图的印板Ａ的位置。 

将印板Ａ和其他板子分离，用斜口钳等剪断电池的引脚（３处），取下电池。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

    ④请将取下的电池委托专业厂家进行废弃处理。 

     其他部品同样也请交与专业厂家或按各地规定方法废弃。 

 

 

 

 

 

 

  注 意 

 

①本仪表的构成部件中，含有不超过ＲｏＨＳ指令规定的微量有害化学物质。 

 

②废弃本仪表时，必须委托专业厂家处理，或按各地规定方法废弃。 

 

③本仪表使用锂电池，锂电池必须拆下后委托专业厂家废弃。 

 

④包装本仪表的箱子、塑料袋、缓冲材料、贴纸等，请按各地规定的方法进行 

  分类处理。 

 

 

 

电池 

  剪断引脚（３处） 
印板Ａ 

印板Ａ 
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１５．用语说明 
 

 

用 语 名 说       明 

单位 

 

限热电偶或热电阻，选择℃或Ｋ中一个。 

运算式如下： 

  ・  ℃ ＝ Ｋ－２７３．１５ 

  ・  Ｋ ＝ ℃＋２７３．１５ 

ＲＪ 

（Reference Junction） 

 

热电偶有测温接点（温度测量侧）和基准接点（电动势发生侧）。基准接点在 

０℃条件下，由热电动势表的規格（带刻度）决定。 

                  ▢ 
   测温接点 ◉           基准接点 

                  ▢ 
本仪表端子与热电偶接线时，通常端子的温度相当与周围温度，不是０℃。因 

此如果不进行温度补偿，就不能测得正确的温度。仪表内部有补偿功能“ＲＪ”， 

能自动进行补偿。 

 

传感器补偿 

 

补偿（偏置）ＰＶ（测量值）的功能。 

也作为传感器信号的零度点调整使用。  

Ｐ Ｖ 小 数 点 

 

选择ＰＶ（测量值）小数点位置的功能。 

能决定５位内显示的小数点位置。 

显示用ＳＶ小数点 

 

变更第１显示部ＳＶ（设定值）小数点位置的功能。 

比如用于不想显示小数点以下部分时。 

数字滤波 

 

使ＰＶ（测量值）具有１次延迟运算的运算上的滤波功能。 

数字滤波的设定值相当于时间常数（Ｔ），ＰＶ作阶梯状变化时，该设定值相当 

于使ＰＶ到达阶梯约６３％程度的时间（秒）。 

 

 

 

 
 

０．６３ 
通过数字滤波的ＰＶ延迟 

Ｔ Ｔ：数字滤波值（0.0－99.9秒） 

原来的ＰＶ变化 
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用  语  名 说             明 

输出限幅 

 

在-５．０－１０５．０％的 

  范围内，对ＭＶ（输出值）设定 

 上限值和下限值的功能。  

所有控制中的ＭＶ（输出值） 

都在这个设定的上限值和下限值的 

范围内。 

   选件规格中，手动动作时有可 

  能无效。 

 

输出刻度 

 

对设定的上限值和下限值分配ＭＶ 

（输出值）０．０－１００．０％ 

的功能。 

所有控制中的ＭＶ（输出值）都在  

这个设定的上限值和下限值的范围 

内。 

  ※选件规格（订货时指定）。 

 

输出变化量限幅 

 

每个控制周期（约０．１秒）限制ＭＶ（输出值）变化量的功能。 

例如，ＭＶ的变化为５０％，输出变化量限幅的设定值为５％时，约为 

０．１秒×５０／５＝约１．０秒 。即要达到５０％的変化约需１．０秒 

的时间。 

巧妙地使用这个功能，能防止ＭＶ（输出值）的急剧变化，提高控制性。 

   但对ＰＶ异常时的输出无效。 

输出预置 

 

仅Ｐ（比例）动作控制时，可设定偏差为零（ＳＶ＝ＰＶ）时的ＭＶ（输出值）

的功能。 

  

ＰＶ异常时输出 

 

ＰＶ（测量值）超量程（含上限断偶）、欠量程（含下限断偶）或系统出错（A/D 

转换异常）状态时，強制地使ＭＶ（输出值）变为该设定值的功能。 

超量程（含上限断偶）时和欠量程（含下限断偶）时，也能分别设定。系统出错 

（A/D转换异常）时，第 1输出中的超量程（OVR）与第 2输出中的欠量程（UDR）的设

定值为ＭＶ（输出值）。 

 

 

 

 

１００％ 

Ｈ 

Ｌ 

０％ 

ＳＶ 

比例带 

输
出
值 

１００％ 

Ｈ 

Ｌ 

０％ 

ＳＶ 

比例带 

输
出
值 
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用 语 名 说              明 

脉 冲 周 期 

 

开关脉冲形或ＳＳＲ驱动脉冲形时，设定输出ＯＮ／ＯＦＦ１个周期时间的功能。 

设定值越小，控制性越好。但由于ＯＮ／ＯＦＦ的次数增加，继电器等的寿命 

就缩短了。所以请在控制性不受影响的范围内，尽量设定大的值。 

 

调 节 动 作 

 

“反动作”是对应ＳＶ（设定值），ＰＶ（测量值）越低ＭＶ（输出值）越大 

的调节动作，通常在加热时使用。 

“正动作”是对应ＳＶ（设定值），ＰＶ（测量值）越高ＭＶ（输出值）越大 

的调节动作，通常在冷却时使用。 

 

输出不灵敏区 

（二位置控制动作） 

  

二位置控制动作（Ｐ＝０％时） 

的输出动作的不灵敏区。 

设定值越小，控制性越好。 

但由于ＯＮ／ＯＦＦ的次数增加， 

继电器等的寿命就缩短了。请在 

控制性不受影响的范围内，尽量 

设定大的值。 

 

报警不灵敏区 

 

该功能是，报警发生时用报警设定值进行报警，报警解除时则要在超过报警设定

值中所设定的不灵敏区后，报警才被解除。 

 

 

 

 

 

 

报警上限设定值 

发生点 不灵敏区 

解除点 

报警发生区间 

ＰＶ 

１００％ 

０％ 
ＰＶ 低 高 

ＳＶ 

［ 反动作 ］ 

１００％ 

０％ 
ＰＶ 低 高 

ＳＶ 

［ 正动作 ］ 

１００％ 

０％ 
ＰＶ 低 高 

ＳＶ 

 ［ 反动作时 ］ 

不灵敏区 
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用  语 名 说          明 

报警延迟 

 

报警输出延迟的功能。报警ＯＮ的判定时间持续超过设定值时，报警才为ＯＮ。 

 如果报警ＯＮ的判定时间不到设定值，报警就不为ＯＮ。 

例如，报警延迟的设定值为５，连续５秒以上发生报警时，报警才开始为ＯＮ。 

 但报警解除时，马上变为ＯＦＦ。 

Ａ．Ｒ．Ｗ 

（抗 积 分 饱 和） 

 

在位置形ＰＩＤ控制中，决定ＰＩＤ动作（特别是Ｉ动作）范围的功能。 

超过这个设定值时，为ＰＤ动作。 

 

ＰＶ启动 

 

程序运行中的功能之一，使程序段的ＳＶ（设定值）从现在的ＰＶ（测量值） 

启动的功能。 

 设定ＰＶ启动后，运行状态从ＲＥＳＥＴ转为ＲＵＮ时，如果程序段内有和当 

时的ＰＶ值相同的ＳＶ值，就从那时的ＳＶ开始运行。如果没有这个相同的ＳＶ， 

就变为ＳＶ启动，从最初的步进开始运行。 

  设定程序段连接时，仅最初的程序段有效。 

 

实际温度补偿 

 

程序运行中进入下一新的步进时， 

ＰＶ（测量值）对ＳＶ（设定值） 

如果没有到达实际温度补偿的设定 

值范围内，就在那时进行定值运行， 

直到到达设定值范围内，再从到达 

的这一时间点递进到下一步进的功 

能。进入本状态时，第 1显示部的 

STP No.闪烁。 

带状态信号规格（选件），进入本 

状态时，状态输出「WAIT」为 ON。 

 

 

 
待时间报警 

 

实际温度补偿状态下，其状态持续 

超过待时间报警的设定值时间时， 

使第 1显示部的「WAIT」闪烁的 

报警功能。 

 

ＰＩＤ动作 

ＡＲＷ的Ｈ 

ＰＶ 

ＳＶ 

ＡＲＷ的Ｌ 
ＰＤ动作 

ＰＤ动作 

待时间报警 

待时间报警发生时， 

「WAIT」闪烁。 

实际温度补 

偿设定值 

       定值控制 

(实际温度补偿中）下一步进设定时间 

 

※实际温度补偿中步进编号显示闪烁 
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１６．辅  助  件 
 

 

１６－１．面板保护罩 

 

  名称为“ＫＰ罩”。 

  为保护面板部的罩子，也可保护按键的误触。 

密集安装时不能安装此罩，带面板保护罩时，仪表屏安装间隔请为１０５ｍｍ以上。 

 

               

 

１６－２．接点保护元件 

 

    本仪表的继电器输出端子，为了抗干扰，要接接点保护元件。开关脉冲形、开关伺服形、报警输出等 

的继电器输出中，必须通过缓冲继电器及接点保护元件再与负载接线。 

本公司可提供的接点保护元件如下，请按需要使用。 

 

型  号 规    格 选 通 电 流 用  途 

ＣＸ－ＣＲ１ ０．０１μＦ＋１２０Ω ０．２Ａ以下 轻负载用 

ＣＸ－ＣＲ２ ０．５μＦ ＋４７Ω ０．２Ａ以上 重负载用 

 

  使用时，如下表所示，根据负载电源不同会有不同漏电流，请注意。 

 

型号 
电源电压：２００Ｖ 电源电压：１００Ｖ 

５０Ｈｚ ６０Ｈｚ ５０Ｈｚ ６０Ｈｚ 

ＣＸ－ＣＲ１  约 ２ｍＡ  约 ２ｍＡ  约 １ｍＡ  约 １ｍＡ 

ＣＸ－ＣＲ２  约４５ｍＡ  约５５ｍＡ  约２３ｍＡ  约２８ｍＡ 
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Ｍ Ｅ Ｍ Ｏ 



 - 101 - 

１７．规  格 
 

■输入规格 

输入信号：热 电 偶  Ｂ、Ｒ、Ｓ、Ｋ、Ｅ、Ｊ、Ｔ、 

C(WRe5-WRe26)、W-WRe26、NiMo-Ni、

CR-AuFe、Ｎ、PR5-20、

PtRh40-PtRh20、PlatinelⅡ、Ｕ、Ｌ 

     直流电压  ±10mV、±20mV、±50mV、±100mV、 

           ±5V、±10V 

     直流电流  0-20mA 

     热电阻    Pt100、JPt100、旧 Pt100、Pt50、 

           Pt-Co（4線式） 

测量量程：热电偶 28种、直流电压 6种、直流电流 1种、 

     热电阻 14种 

温度单位：℃、Ｋ 

额定精度：测量量程的±0.1%±1digit  

     详细请参照“额定精度详细規定”。 

基准点补偿精度：±0.5℃ 

详细请参照“基准点补偿精度”。 

采样周期：约 0.1秒 

分 辨 力：约 1／30000  

断    偶：仅热电偶、直流电压（±50mV以下）和热电阻 

（3线制）标准配备上限断偶。断偶时、第１输 

出侧和第２输出侧的输出值都可任意设定， 

这时上限报警为ＯＮ（上限断偶时）。 

但直流电压（±100mV以上）、直流电流和 

热电阻（4线制）规格不配备。 

输入阻抗：热 电 偶 1MΩ以上 

     直流电压 1MΩ以上 

     直流电流 约 250Ω 

允许信号源阻抗：热 电 偶   100Ω以下 

        直流电压（mV）100Ω以下 

        直流电压（V） 300Ω以下 

允许布线电阻 ：热电阻      5Ω以下（全线共用） 

热电阻的测量电流：约 1mA 

最大允许输入：热 电 偶  ±20V以下 

       直流电压  ±20V以下 

       直流电流  ±30mA以下、±7.5V以下 

       热电阻     500Ω以下、±5V以下 

最大共模电压：30VAC以下 

共模抑制比：130dB以上（50／60Hz） 

串模抑制比： 50dB以上（50／60Hz） 

 

■显示规格 

第１显示部：LED 

第２显示部：LCD（带背面光）108×24点阵 

 

■调节规格（第 1输出、第 2输出同理） 

控制周期：约 0.1秒 

输出形式：开关脉冲形、开关伺服形、 

电流输出形、SSR驱动脉冲形、电压输出形 

开 关 脉 冲 形：  输出信号 开关脉冲导通信号 

         接点容量 阻抗负载 

               100－240VAC・ 5A以下 

30VDC・ 5A以下 

              感抗负载 

               100－240VAC・ 2.5A以下 

30VDC・ 2.5A以下 

              最小负载 

               5VDC・ 10mA以上 

         接点保护 仪表内有小形ＣＲ元件 

开 关 伺 服 形：  输出信号 开关伺服导通信号 

         标准负载规格的接点容量 

 阻抗负载 

               100－240VAC・ 5A以下 

30VDC・ 5A以下 

              感抗负载 

               100－240VAC・ 2.5A以下 

30VDC・ 2.5A以下 

              最小负载 

               5VDC・ 10mA以上 

          微小负载规格的接点容量 

 阻抗负载 

               100－240VAC・ 20mA以下 

30VDC・ 20mA以下 

 感抗负载 

               100－240VAC・ 20mA以下 

30VDC・ 20mA以下 

              最小负载 

               5VDC・ 1mA以上 

         接点保护 仪表内有小形ＣＲ元件 

电流输出形    输出信号 4－20mA 

         负载电阻 750Ω以下  

SSR驱动脉冲形   输出信号 开关脉冲电压信号 

         输出电压 O N电压 12VDC±20% 

              OFF电压 0.8VDC以下 

负载电流 21mA以下  

电压输出形    输出信号 0－10V 

         输出阻抗 约 10Ω 

         负载电阻 50kΩ以上 
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■报警规格 

报警点数：4点 

报警形态：绝对值报警、偏差报警 

输出信号：继电器输出信号（a接点） 

     AL1和 AL2 COM共同、AL3和 AL4 COM共同 

     接点容量 阻抗负载 100－240VAC・ 3A以下 

30VDC・ 3A以下 

          感抗负载 100－240VAC・ 1.5A以下 

30VDC・ 1.5A以下 

          最小负载 5VDC・ 100mA以上  

 

■一般规格 

额定电源电压：一般电源规格 100－240VAC 

       24V电源规格  24VAC／24VDC  

额定电源频率：一般电源规格 50／60Hz 

       24V电源规格  DC、50／60Hz  

最 大 功 耗：一般电源规格  无选件  100VAC 10VA 

                  240VAC 15VA 

              有选件  100VAC 15VA 

                  240VAC 20VA 

24V电源规格 无选件   24VAC 10VA 

                   24VDC  5W 

              有选件   24VAC 15VA 

                   24VDC 10W 

停电对策：由 EEPROM保持设定内容 

（擦写次数 100万次以下） 

端子螺丝：M3.5  

绝缘电阻：一次端子和二次端子间 20MΩ以上（500VDC） 

     一次端子和接地端子间 20MΩ以上（500VDC） 

     二次端子和接地端子间  20MΩ以上（500VDC） 

耐 电 压：一次端子和二次端子间 1,500VAC（1分钟） 

     一次端子和接地端子间  1,500VAC（1分钟） 

     二次端子和接地端子间   500VAC（1分钟） 

       ※一次端子：电源（100-240VAC）、控制输出、 

报警输出的端子 

        二次端子：一次端子以外的所有端子、 

电源（24VAC/24VDC） 

外壳材质：难燃性聚碳酸酯 

颜   色 ：灰或黑（选件）  

安装方法：仪表屏嵌装式 

外形尺寸：96(H)×96(W)×127(D) 

     （自仪表屏面起的深度尺寸是 120） 

質  量：无选件 约 450g 

     有选件 约 580g 

 

 

 

 

■对应规格 

EMC指令：EN61326-1符合（CE、UKCA）ClassA 

※在 EMC指令的测试条件下，会产生指示值或输出值变动，其值

相当于最大±10%、或最大±2mV这 2个值中大的一方。 

安全：   EN61010-1  EN61010-2-30 符合（CE、UKCA） 

       UL61010-1 

       CSA C22.2 No.61010-1认证（cUL） 

          过电压范畴Ⅱ、污染度２ 

环境管制：RoHS（CE、UKCA） 

          环境规定标准:符合 EN IEC63000 

          (包括工业用的监视和控制设备) 

UL File No.：E214646 

 

■基准动作条件 

周围温度：23℃±2℃ 

周围湿度：55%rh±5%（不结露） 

电源电压：一般电源规格 100VAC±1% 

     24V电源规格  24VDC±1%  

电源频率：一般电源规格 50／60Hz±0.5% 

     24V电源规格  DC 

安装角度：前后±3°、左右±3° 

设置高度：标高 2,000m以下 

振    动：0 m/s
 2
 

冲    击：0 m/s
 2
 

安装条件：单表仪表屏安装（上下左右有空间） 

风     ：无 

外部干扰：无 

预热时间：30分以上 

 

■正常动作条件 

周围温度：-10℃－31℃  31-50℃※（密集安装时为-10℃－40℃） 

最大周围湿度： 90%rh  90%-50%rh※（不结露） 

最小周围湿度： 20%rh      20%rh 

※从 31℃时的 90%RH向 50℃时的 50%RH线性减少。 

电源电压：一般电源规格 90－264VAC 

      24V电源规格  21.6－26.4VDC／AC 

电源频率：一般电源规格 50／60Hz±2% 

     24V电源规格  DC、50／60Hz±2% 

安装角度：前后±10°、左右±10° 

设置高度：标高 2,000m以下 

振    动：2 m/s
 2
 

冲    击：0 m/s
 2
 

安装条件：单表仪表屏安装（上下有空间） 

外部干扰：无 

周围温度变化率：10℃／hour以下 
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■运输条件 

周围温度：-20℃－60℃ 

周围湿度：5－90%rh（不结露） 

振    动：4.9 m/s
 2
（10－60Hz） 

冲    击：392 m/s
 2
 

     为出厂包装状态。 

 

■保管条件 

周围温度：-20℃－60℃ 

长期保管周围温度为 10℃－30℃。 

周围湿度：5－90%rh（不结露） 

振  动：0 m/s
 2
 

冲    击：0 m/s
 2
 

     为出厂包装状态。 

 

■选件 

［传送信号输出］ 

输出点数：最多 1点 

输出信号：4－20mA（负载电阻 400Ω以下） 

     0－1V  （输出阻抗 约 10Ω） 

         （负载电阻 50kΩ以上） 

     0－10V （输出阻抗 约 10Ω） 

         （负载电阻 50kΩ以上）  

额定精度：±0.1%FS  

分 辨 率：约 1／30000 

输出更新周期：约 0.1秒 

绝    缘：与内部线路绝缘（20MΩ以上 ・500VDC） 

      

［通信接口］ 

通信点数：最多 1点 

通信种类：RS-232C、RS-422A、RS-485 

协    议：MODBUS(RTU)、MODBUS(ASCII)、PRIVATE 

绝    缘：与内部线路绝缘（20MΩ以上 ・500VDC） 

      

［２输出］ 

控制周期：约 0.1秒 

输出形式：开关脉冲形、电流输出形、电压输出形、 

SSR驱动脉冲形、可任意组合。 

绝    缘：与内部线路绝缘（20MΩ以上 ・500VDC） 

     输出间不绝缘（仅开关脉冲形绝缘） 

 

 

 

 

 

 

 

［外部信号输入］ 

输入点数：最多 9点 

输入信号：无电压接点、晶体管集电极开路信号 

外部接点容量：5VDC・ 2mA 

功   能：ＲＵＮ／ＳＴＯＰ 

     ＡＤＶ 

     ＲＥＳＥＴ 

     ＷＡＩＴ 

     程序段Ｎｏ．选择 

    （用 PTN1／PTN2／PTN4／PTN8／PTN10 5点） 

绝   缘：与内部线路绝缘（20MΩ以上 ・500VDC） 

     外部信号输入点数间不绝缘。 

 

［外部信号输出］ 

输出点数：最多 10点 

输出信号：无电压接点、晶体管集电极开路输出 

输出容量：24VDC・ 50mA 

功    能：时间信号 5点 

     （TS1／TS2／TS3／TS4／TS5） 

     ＲＵＮ／ＳＴＯＰ 

     ＡＤＶ 

     ＲＥＳＥＴ 

     ＷＡＩＴ 

     ＥＮＤ 

绝    缘：与内部线路绝缘（20MΩ以上 ・500VDC） 

     外部信号输出点数间不绝缘。  

 

［防水规格］ 

外壳保护：相当与 IEC60529 IP54（密集安装时不可） 

 

［端子罩］ 

代码：RZ-TC1 

为安全起见，端子部加罩。 
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■额定精度的详细规定 

输  入  种  类 额  定  精 度  例  外  规  定 

热 电 偶 

Ｂ 

±０．１％FS ±１digit  

0－400℃ ： 规定外 

400－800℃ ： ±0.2%FS ±1digit 

Ｒ、Ｓ 0－400℃ ： ±0.2%FS ±1digit 

Ｎ  

Ｋ 
-200－0℃ ： ±0.2%FS ±1digit 

或相当于±60μV的值，取其中较大的一个 

Ｅ 
-270－0℃ ： ±0.2%FS ±1digit 

或相当于±80μV的值，取其中较大的一个 

Ｊ 
-200－0℃ ： ±0.2%FS ±1digit 

或相当于±80μV的值，取其中较大的一个 

Ｔ 
-270－0℃ ： ±0.2%FS ±1digit 

或相当于±40μV的值，取其中较大的一个 

Ｕ 
-200－0℃ ： ±0.2%FS ±1digit 

或相当于±40μV的值，取其中较大的一个 

Ｌ -200－0℃ ： ±0.2%FS ±1digit 

C(WRe5-WRe26)  

W-WRe26 0－400℃ ： ±0.3%FS ±1digit 

NiMo-Ni  

PlatinelⅡ  

CR-AuFe 

±０．２％FS ±１digit 

0－20K ： ±0.5%FS ±1digit 

20－50K ： ±0.3%FS ±1digit 

PR5-20 
0－100℃ ： 规定外 

100－200℃ ： ±0.5%FS ±1digit 

PtRh40-PtRh20 
0－400℃ ： ±1.5%FS ±1digit 

400－800℃ ： ±0.8%FS ±1digit 

直流电压／直流电流  ±０．１％FS ±１digit  

热电阻 

Pt100 

旧 Pt100 

JPt100 
±０．１％FS ±１digit 

仅限测量量程为“-100－100℃”时， 

-100－100℃ ： ±0.15%FS ±1digit 

Pt50  

Pt-Co ±０．１５％FS ±１digit 
4－20K ： ±0.5%FS ±1digit 

20－50K ： ±0.3%FS ±1digit 

※在基准动作条件下的测量量程换算精度。热电偶要加基准点补偿精度。 

※Ｋ、Ｅ、Ｊ、Ｔ、Ｒ、Ｓ、Ｂ、Ｎ：IEC584(1977、1982)、JIS C 1602－1995、JIS C 1605－1995 

W-WRe26、NiMo-Ni、PlatinelⅡ、CR-AuFe、PtRh40-PtRh20：ASTM Vol．14．03 

 C(WRe5-WRe26): JIS C 1602－2015 

 U、L：DIN43710－1985、PR5-20:Johnson Matthey资料 

Pｔ100：IEC751(1995)、JIS C 1604－2013 

旧 Pｔ100：IEC751(1983)、JIS C 1604－1989、JIS C 1606－1989 

JPｔ100：JIS C 1604－1989、JIS C 1606－1986      Pｔ50：JIS C 1604－1981 

■基准点补偿精度 

热 电 偶 种 类 周围温度：２３℃±１０℃ 周围温度：左边所记以外的范围 

Ｋ、Ｅ、Ｊ、Ｔ、Ｎ、PlatinelⅡ 
±０．５℃ 

或±20μV相当值，取其中较大的值 

±１．５℃ 

或±６0μV相当值，取其中较大的值 

上 面 所 记 以 外 
±１．０℃ 

ま或±40μV相当值，取其中较大的值 

±３．０℃ 

或±１２０μV相当值，取其中较大的值 

※测量输入值为０℃时的补偿精度。测量输入值为０℃以外时，以上述的电动势换算相当值作为补偿精度。 
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１８．参数一览表 
 

 

［与程序段不联动的参数］ 

模 式 

Ｎｏ． 
设 定 项 目 

初 始 值 

（出 厂 时） 
用户的设定值 设 定 范 围 

０ 

执行中的ＳＶ和时间 
ＳＶ ００００．０  测量范围、线性刻度 

时间 ０００：００  ０００：００ － ９９９：５９ 

执行中的ＰＩＤ 

Ｐ ００５．０％  ０００．０ － ９９９．９（０是二位置控制） 

Ｉ ００６０ｓ  ００００ － ９９９９（０是∞） 

Ｄ ００３０ｓ  ００００ － ９９９９（０是 OFF） 

执行中的第２输出ＰＩＤ 

Ｐ ００５．０％  ０００．０ － ９９９．９（０是二位置控制） 

Ｉ ００６０ｓ  ００００ － ９９９９（０是∞） 

Ｄ ００３０ｓ  ００００ － ９９９９（０是 OFF） 

执行中的报警１和报警２ 
ＡＬ１ ３０００．０  

-１９９９．９ － ３０００．０  
ＡＬ２ -１９９９．９  

执行中的报警３和报警４ 
ＡＬ３ ３０００．０  

ＡＬ４ -１９９９．９  

执行中的输出限幅 

(或执行中的输出刻度） 

Ｌ ０００．０％  -０５．０ － １００．０ 

Ｈ １００．０％  ０００．０ － １０５．０ 

执行中的输出变化量限幅 
ＵＰ １００．０％  ０００．１ － １００．０ 

ＤＯＷＮ -１００．０％  -１００．０ － –０００．１ 

执行中的传感器补偿 ０００．００  -１９９．９９ － ２００．００ 

１ 

运行操作键锁定 ＵＮＬＯＣＫ  ＵＮＬＯＣＫ、ＬＯＣＫ 

报警输出解除 ＮＯＮ  ＮＯＮ、ＲＥＳＥＴ 

自动调谐 ＥＮＤ  ＥＮＤ、ＡＴ１、ＡＴ２、ＡＴ３ 

程序驱动方式 ＭＡＳＴＥＲ ＫＥＹ  
ＭＡＳＴＥＲ ＫＥＹ、ＭＡＳＴＥＲ ＥＸＴ 

ＳＬＡＶＥ ＥＸＴ、ＭＡＳＴＥＲ ＣＯＭ 

程序段选择方式 ＫＥＹ  ＫＥＹ、ＥＸＴ、ＣＯＭ 

时间显示方式 ＰＡＳＳ ＳＴＥＰ  

ＰＡＳＳ ＳＴＥＰ、ＰＡＳＳ ＰＡＴＴＥＲＮ 

ＲＥＭＡＩＮ ＳＴＥＰ 

ＲＥＭＡＩＮ ＰＡＴＴＥＲＮ 

调节形态 ＰＲＯＧＲＡＭ  ＰＲＯＧＲＡＭ、ＣＯＮＳＴ 

２ 

程序段清除 ＥＮＤ  ＥＡＣＨ（01－19）、ＡＬＬ 

程序段复制 ＥＮＤ  ＰＴＮ：（01－19）→（01－19）、ＹＥＳ 

复位时ＳＶ ００００．０  测量范围、线性刻度 

时间单位 ＨＯＵＲ：ＭＩＮ  ＨＯＵＲ：ＭＩＮ、ＭＩＮ：ＳＥＣ 

３ 

Ａ．Ｒ．Ｗ． 
Ｌ -０５０．０％  -１００．０ － ０００．０ 

Ｈ ０５０．０％  ０００．０ － １００．０ 

第２输出ＰＩＤ 

Ｐ ００５．０％  ０００．０ － ９９９．９（０是二位置控制） 

Ｉ ００６０ｓ  ００００ － ９９９９（０是∞） 

Ｄ ００３０ｓ  ００００ － ９９９９（０是 OFF） 

第２输出间隙 ０００．０％  -１００．０ － １００．０ 
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模 式 

Ｎｏ． 
设 定 项 目 

初 始 值 

（出 厂 时） 
用户的设定值 设 定 范 围 

３ 

输 出 不 灵 敏 区 ０．５％  ０．１ － ９．９ 

第 ２ 输 出 不 灵 敏 区 ０．５％  ０．１ － ９．９ 

报 警 形 态 

ＡＬ１ ＤＨ  ＤＨ、ＤＬ 

ＤＨＷ、ＤＬＷ 

ＡＨ、ＡＬ 

ＡＨＷ、ＡＬＷ 

ＡＬ２ ＤＬ  

ＡＬ３ ＤＨ  

ＡＬ４ ＤＬ  

报 警 不 灵 敏 区 

ＡＬ１ ００２．００  

０００．００ － ２００．００ 
ＡＬ２ ００２．００  

ＡＬ３ ００２．００  

ＡＬ４ ００２．００  

报 警 延 迟  ００００．０ｓ  ００００．０ － ２０００．０ 

ＡＴ２、ＡＴ３启动方向 ＵＰ  ＵＰ、ＤＯＷＮ 

控制算法 ＰＯＳＩＴＩＯＮ  ＰＯＳＩＴＩＯＮ、ＶＥＬＯＣＩＴＹ 

４ 

第２输出限幅   

（或第２输出刻度） 

Ｌ ０００．０％  -０５．０ － １００．０ 

Ｈ １００．０％  ０００．０ － １０５．０ 

第２输出变化量限幅 
ＵＰ １００．０％  -０００．１ － １００．０ 

ＤＯＷＮ -１００．０％  -１００．０ － –０００．１ 

程序结束时的输出 
ＯＵＴ１ ＣＯＮＴＲＯＬ  ＣＯＮＴＲＯＬ、-００５．０－１０５．０ 

ＯＵＴ２ ＣＯＮＴＲＯＬ  ＣＯＮＴＲＯＬ、-００５．０－１０５．０ 

 输 出 预 置 ０５０．０％  -１００．０ － １００．０ 

脉 冲 周 期 ０３０ｓ  ００１ － １８０ 

第２输出脉冲周期 ０３０ｓ  ００１ － １８０ 

ＦＢ整定 ＥＮＤ  ＥＮＤ、ＳＴＡＲＴ 

ＦＢ零度/满度 
Ｚ ００．０％  ００．０ － ９９．９ 

Ｓ １００．０％  ０００．１ － １００．０ 

Ｆ Ｂ 不 灵 敏 区 2．０％  ０．５ － ５．０ 

ＰＶ异常时输出 
ＯＶＲ ０００．０％  

-０５．０ － １０５．０ 
ＵＤＲ ０００．０％  

第２输出ＰＶ异常时输出 
ＯＶＲ ０００．０％  

-０５．０ － １０５．０ 
ＵＤＲ ０００．０％  

调节动作的正／反 ＲＥＶＥＲＳＥ  ＤＩＲＥＣＴ、ＲＥＶＥＲＳＥ 

第２输出调节动作的正／反 ＤＩＲＥＣＴ  ＤＩＲＥＣＴ、ＲＥＶＥＲＳＥ 

５ 

测 量 量 程 
多量程 Ｋ１  参照“测量量程一览” 

4线制热电阻 Pt100Ω1  参照“测量量程一览”  

 Ｒ  Ｊ ＩＮＴ  ＩＮＴ、ＥＸＴ 

单  位 ℃  ℃、Ｋ 

测 量 范 围 -200.0－1370.0  测量量程的刻度范围 

线 性 刻 度 
ＤＯＴ １  ０ － ４ 

刻度 0000.0－2000.0  -１９９９．９ － ３０００．０ 

Ｐ Ｖ 小 数 点 １  ０ － ４ 

数 字 滤 波 ００．１ｓ  ００．０ － ９９．９ 

显示用ＳＶ小数点 １  ０ － ４ 

７ 
传 送 种 类  ＰＶ  PV、SV、MV(MV1、MV2)、MFB 

传 送 刻 度 -0200.0－1370.0  -１９９９．９ － ３０００．０ 
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模 式 

Ｎｏ． 
设 定 项 目 

初 始 值 

（出 厂 时） 
用户的设定值 设 定 范 围 

８ 

通 信 速 度 ９６００ｂｐｓ  2400、4800、9600、19200、38400 

机 器 编 号 ０１  ０１ － ９９ 

通 信 功 能 ＣＯＭ  ＣＯＭ、ＴＲＡＮＳ 

通信传送种类 ＰＶ  PV、SV、MV(MV1、MV2)、MFB 

通 信 协 议 MODBUS(RTU)  MODBUS(RTU)、MODBUS(ASCII)、PRIVATE 

通 信 字 符 8BIT／NON／STOP1  

７ＢＩＴ／ＥＶＥＮ／ＳＴＯＰ１ 

    －    －    － 

８ＢＩＴ／０ＤＤ／ＳＴＯＰ２ 

１１ 

显 示 背 面 光 ＡＵＴＯ  ＧＲＥＥＮ、ＯＲＡＮＧＥ、ＡＵＴＯ 

显 示 对 比 度 ０５０％  ０００ － １００ 

键 背 面 光 ＡＵＴＯ  ＡＵＴＯ、ＯＦＦ、ＯＮ 
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［与程序段联动的参数］ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

MODE2 

步进 No. 

程序段 No. 程序段反复 ： 无・有 （       次） 程序段连接 ：无・有（连接方程序段 No.     ） 

SV 
100 

90 

80 

70 

60 

50 

40 

30 

20 

10 

0 

02 03 04 05 06 07 08 09 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 01 00 

 
程序段 

 

SV  

No. 

 步进反复 

TIME 

启动方法的选择 

SV 

顺    

序 

P I D 

报  警 

输出限幅 

输出变化量限幅 

No. 

No. 

No. 

传感器补偿 

 

 

时间信号 

No. 

TS1 

TS2 

 

 

 

 

 

TS3 

TS4 

TS5 

实际温度补偿 

待时间报警 

No. 

No. 

PV 

设定范围             0000 - 9999 
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MODE3 

1 

2 

P I D 

No. 

初始值 

P（％） I（％） D（％） 

5.0 60 30 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9-1 

9-2 

9-3 

9-4 

9-5 

9-6 

9-7 

9-8 

MODE6 

待时间报警 

No. 

初始值 
1 

001:00 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

实际温度补偿 

No. 

初始值 
1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

2000.0 

时间信号 

No. ON 

初始值 
1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

000:00 

OFF 

001:00 

偏差值 待时间 

传感器补偿 

No. 

初始值 
1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

MODE5 

补偿值 

0.0 

MODE4 

输出限幅 

No. L（％） 

初始值 

1 

H（％） 

0.0 100.0 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

DOWN(％) 

输出变化量限幅 

No. 

初始值 
1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

UP（％） 

-100.0 100.0 

No. 

初始值 

P（％） I（％） D（％） 

5.0 60 30 

AL4 

报  警 

No. AL1 

初始值 

1 

AL2 AL3 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

3000.0 -1999.9 3000.0 -1999.9 

8 

8 8 8 

8 8 8 

设定范围 000.0-999.9 0000-9999 0000-9999 设定范围 

 
000.0-999.9 0000-9999 0000-9999 设定范围 

 

-1999.9 
－ 3000.0 

 

设定范围 

 

-1999.9 
－ 3000.0 

 

-1999.9 
－ 3000.0 

 

-1999.9 
－ 3000.0 

 

-5.0 － 100.0 

 
0.0 － 105.0 

 
000.1 

－ 100.0 

 

-100.0 
－ -000.1 

 
设定范围 

 
设定范围 

 

-199.99 － 200.00 

000:00 
－ 999:59 

 

000:00 
－ 999:59 

 
设定范围 

 
0000.1 － 2000.0 

 

设定范围 

设定范围 

 
000:00 － 999:59 
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［和自动调谐有关的参数］ 

模式 

Ｎｏ． 
设定项目 

初 始 值 

（出厂时） 

用户的设定值  
设定项目 

１ ２ ３ ４ ５ ６ ７ ８ 

３ 

AT2用ＳＶ 
执行 仅 No.1为ＯＮ         ＯＮ、ＯＦＦ 

ＳＶ 自动展开         -19999 － 30000 

AT3用ＳＶ 

执行 ＯＦＦ         ＯＮ、ＯＦＦ 

ＳＶ 自动展开         
自动ＰＩＤ切换 

方式ＳＶ区间 

 

［和自动ＰＩＤ切换方式有关的参数］ 

模式 

Ｎｏ． 
设定项目 

初 始 值 

（出厂时） 

用户的设定值  
设定项目 

9-1 9-2 9-3 9-4 9-5 9-6 9-7 9-8 

３ 

Ｐ Ｉ Ｄ 

Ｐ ００５．０％         000.0 － 999.9 

Ｉ ００６０ｓ         0000 － 9999 

Ｄ ００３０ｓ         0000 － 9999 

自动ＰＩＤ切换方式 

ＳＶ区间 
自动展开         测量范围、线性刻度 
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１９．参数流程一览表 

模式１ 

运行操作键锁定 

报警输出解除 

自动调谐 

程序驱动方式 

程序段选择方式 

时间显示方式 

调节形态 

带外部驱动输入规格 

 
带通信规格 

 

模式２ 

程序段 

步进反复 

PIDNo./报警 No. 

传感器补偿Ｎｏ． 

时间信号Ｎｏ． 

实际温度补偿Ｎｏ． 

时间信号规格 

 

待时间报警Ｎｏ． 

 

（输出刻度 No.／ 

 

输出限幅 No.／ 
输出变化量限幅Ｎｏ． 

输出变化量限幅Ｎｏ． 

 

程序段反复 

程序段清除 

程序段拷贝 

复位时ＳＶ 

带传送信号输出规格 

 
带通信规格 

 

时间单位 

选择ＴＲＡＮＳ时 

 

模式３ 

ＰＩＤ１６种 

Ａ．Ｒ．Ｗ． 

第２输出ＰＩＤ 

第２输出间隙 

报警值 3/4 8种 

报警不灵敏区 

报警形态 

报警值 1/2 8种 

报警延迟 

２输出规格 

 

输出不灵敏区 

２输出规格 

 

第２输出不灵敏区 

ＡＴ２用ＳＶ８种 

自动ＰＩＤ用ＳＶ区间 

ＡＴ３用ＳＶ８种 

ＡＴ２／３用启动方向 

脉冲形 

脉冲周期 

模式４ 

输出限幅８种 
 

 

２输出规格 

输出变化量限幅８种 

２输出规格 

 
第２输出变化量限幅 

程序结束时的输出 

输出预置 

电流输出形 

开关伺服形 

电压输出形 

ＦＢ整定 
(电机整定） 

ＦＢ零度满度 
(电机全闭全开时间） 

ＦＢ不灵敏区 
(电机不灵敏区） 

ＰＶ异常时输出 

２输出规格 

第２输出ＰＶ异常时输出  

（输出刻度 8种） 

第２输出限幅 
（第２输出刻度） 

调节动作的正/反 

控制算法 

运行画面 

 

模式０ 

 
执行中ＳＶ和时间 

执行中ＰＩＤ 

执行中报警值１/２ 

执行中报警值３/４ 

执行中第２输出ＰＩＤ 

执行中输出限幅 
(执行中输出刻度） 

执行中输出変化量限幅 

执行中传感器补偿 

２输出规格 
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模式６ 

传送种类 

传送刻度 

模式１１ 

显示背面光 

显示对比度 

键背面光 

选择ＰＲＩＶＡＴＥ时 

模式７ 

通信速度 

机器编号 

通信功能 

通信传送种类 

通信协议 

通信字符 

选择ＭＯＤＢＵＳ时 

选择ＴＲＡＮＳ时 选择ＣＯＭ时 

时间信号 8种 

实际温度补偿 8种 

待时间报警 8种 

模式８ 

测量范围 

模式５ 

测量量程 

单  位 

数字滤波 

传感器补偿８种 

ＰＶ小数点 

测量范围 

选择线性时 

线性刻度 

选择热电偶／热电阻时 

时间信号规格 

ＲＪ 

选择线性／热电阻时 选择热电偶时 

带传送信号输出规格 

 

显示用ＳＶ小数点 

带通信规格 
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２０．索 引 
 

 

Ａ－Ｚ 

ＡＲＷ ............................................................................... 37, 98, 105 

ＡＴ２、ＡＴ３启动方向 ................................................................... 39, 106 

ＡＴ２用ＳＶ８种 .......................................................................... 31, 39 

ＡＴ３用ＳＶ８种 .......................................................................... 31, 39 

ＦＢ零度满度 ..................................................................... 41, 59, 71, 106 

ＦＢ整定 ......................................................................... 41, 53, 71, 106 

ＦＢ不灵敏区 ......................................................................... 42, 71, 106 

ＰＩＤ ....... 5, 28, 29, 31, 34, 37, 39, 44, 51, 53, 55, 59, 63, 68, 69, 70, 72, 91, 98, 105, 110 

ＰＶ异常时输出 ....................................................................... 42, 96, 106 

ＰＶ小数点 ........................................................................... 45, 95, 106 

ＲＪ ............................................................................. 44, 54, 95, 106 

拼音 B  

报警不灵敏区 ..................................................................... 38, 67, 97, 106 

报警设定值 ............................................................................ 66, 67, 97 

报警输出解除 ............................................................................. 31, 105 

报警形态 .................................................................... 38, 51, 66, 102, 106 

报警延迟 ............................................................................. 39, 98, 106 

步进反复 ...................................................................................... 34 

拼音 C  

测量范围 ........................... 29, 33, 37, 38, 39, 44, 45, 46, 51, 55, 65, 70, 105, 106, 110 

测量量程 ............... 33, 38, 39, 43, 44, 45, 46, 51, 52, 53, 55, 64, 65, 73, 91, 101, 104, 106 

程序段 ................... 1, 23, 24, 26, 29, 33, 34, 36, 50, 51, 55, 57, 58, 59, 75, 98, 105, 108 

程序段清除 ............................................................................... 36, 105 

程序段复制 ............................................................................... 36, 105 

程序段选择方式 ............................................................... 21, 32, 53, 75, 105 

程序段反复 ................................................................................ 34, 36 

程序驱动方式 ............................................................. 21, 32, 53, 74, 78, 105 

程序结束时的输出 ......................................................................... 41, 106 

传感器补偿 ........................................................... 30, 35, 45, 51, 91, 95, 105 

传送种类 ..................................................................... 36, 47, 51, 73, 106 

传送刻度 ............................................................................. 47, 73, 106 

拼音 D   

待时间报警 .................................................................... 21, 35, 36, 46, 98 

单位 ........................................... 28, 33, 34, 38, 39, 44, 45, 46, 95, 101, 106, 115 

第２输出ＰＩＤ ....................................................................... 29, 37, 105 

第２输出ＰＶ异常时输出 ................................................................... 42, 106 

第２输出间隙 ............................................................................. 37, 105 

第２输出不灵敏区 ......................................................................... 38, 106 

第２输出变化量限幅 ....................................................................... 41, 106 

第２输出限幅 ......................................................................... 40, 42, 106 

调节形态 ............................................................................. 32, 60, 105 
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拼音 F   

反动作 .................................................................................... 42, 97 

复位时ＳＶ ............................................................................... 36, 105 

拼音 J 

机器编号 ................................................................................. 48, 107 

键背面光 ............................................................................. 20, 50, 107 

拼音 K 

控制算法 ............................................................................. 39, 53, 106 

拼音 M 

脉冲周期 ............................................................................. 41, 97, 106 

拼音 S 

时间单位 ......................................................................... 33, 36, 46, 105 

时间显示方式 ......................................................................... 24, 32, 105 

时间信号 .................................................. 5, 12, 13, 21, 35, 36, 46, 51, 76, 103 

实际温度补偿 ...................................................... 21, 35, 46, 51, 76, 77, 78, 98 

输出变化量限幅 ............................................................... 30, 35, 41, 96, 105 

输出不灵敏区 ......................................................................... 38, 97, 106 

输出预置 ............................................................................. 41, 96, 106 

输出限幅 ............................................................. 30, 35, 40, 41, 42, 91, 105 

数字滤波 ............................................................................. 45, 95, 106 

拼音 T 

通信传送种类 ............................................................................. 48, 107 

通信功能 ......................................................................... 36, 48, 79, 107 

通信字符 ............................................................................. 49, 79, 107 

通信速度 ............................................................................. 48, 79, 107 

通信协议 ............................................................................. 49, 79, 107 

拼音 X 

显示背面光 ............................................................................... 49, 107 

显示对比度 ........................................................................... 50, 92, 107 

显示用ＳＶ小数点 ..................................................................... 45, 95, 106 

线性刻度 ........................................ 33, 37, 38, 39, 44, 45, 46, 51, 55, 65, 105, 106 

拼音 Y 

运行操作键锁定 ........................................................................... 31, 105 

拼音 Z 

正动作 ................................................................................ 42, 72, 97 

自动ＰＩＤ用ＳＶ区间 ...................................................................... 39, 70 

自动调谐 .................................................... 21, 26, 31, 39, 59, 68, 70, 105, 110 
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２１．单位贴纸 
 

 

本仪表附有单位贴纸。按用户方便，贴在第１显示部的适当位置，请使用。 

本贴纸贴后，经过长时间，因粘力下降，会有剥离或文字印刷变差等现象。 
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