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Austausch der Antennenbaugruppe am Micropilot M FMR240

Die Ersatz-Antennbaugruppe muss dem Originaltyp entsprechen. Die Antennenbaugruppe ist systembestimmend, darum ist es nicht erlaubt eine andere
Antennenbaugruppe einzubauen.

Normen, die gesetzlichen Vorschriften und die Zertifikate zu beachten!

@ : @ Das Gerdt darf nur von Fachpersonal repariert und gewartet werden. Dabei sind die Gerdtedokumentation, die einschlégigen
Es diirfen nur modulare Baugruppen gegen identische original Endress+Hauser Ersatzteile ausgetauscht werden !

Vor der Demontage ist sicherzustellen, dass die Versorgungsspannung fiir das Gerdt abgeschaltet ist.

Ex i-Geridte: Die Reparatur ist so durchzufiihren, dass die Spannungsfestigkeit der Ex ia Stromkreise gegen Erde erhalten bleibt.
@ @ @ Bei Bedarf kann eine Priifung mit 500 Veff {iber 60 s durchgefiihrt werden.
Ex d-Gerite: Es ist zu priifen, dass die Gewinde im Gehduse und am Gehdusedeckel nicht beschadigt sind.

Im anderen Fall muss das entsprechende Teil ausgetauscht werden.

Vor dem Ausbau der Antennenbaugruppe muss aus dem jeweiligen Gehduse die Elektronik ausgebaut werden.

Der Austausch erfordert folgende Werkzeuge:
m Kreuzschlitzschraubendreher GroRe 1
m Schlitzschraubendreher fiir M3 / M4
m Okant Innensteckschliissel SW2,5; SW3; SW4
m Absteckwerkzeug fiir Antennenstecker

(Best. Nr. 5200 76406)
m gof. eine Pinzette

Ausbau der Elektronik

1 Deckel zum Elektronikraum abschrauben
(4 Umdrehungen).

2 Wenn vorhanden, Display durch Hochdriicken
des Hakens aus der Halterung l6sen.

Displaykabel abstecken.

4 Schrauben der Abdeckhaube 16sen und Haube
abnehmen.

5 Am Klemmenmodul die Kabel 16sen
(nur bei Gehduse F12/F23).

6 Unteren Widerhaken am Modulgeh&use leicht
eindriicken und ...

... Frontplatte nach vorn abziehen.

Verbindungskabel zum Klemmenmodul von der
Elektronik abstecken (nur bei Gehduse F12/F23).

9 Das Klemmenmodul aus dem Gehéuse ziehen
(nur bei Gehéduse F12/F23).

10 Die 2 Befestigungsschrauben des Elektronik-
moduls 16sen.

11 Das Elektronikmodul aus dem Geh&use ziehen.
12 Das Antennenkabel mittels Werkzeug abstecken.

Die Elektronik ist nun ausgebaut, die Antennenbau-
gruppe kann ersetzt werden (Beschreibung umseitig).
Der Zusammenbau erfolgt in umgekehrter Reihenfolge.
Dabei ist besonders auf den Anschluss des
Antennenkabels zu achten (12).

Kabel vom
Klemmenmodul

o% gg Buchse
Antennenkabel werkzeug

e [T Endress+Hauser [51]

52008914
Ausgabe/revision:

People for Process Automation
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Austausch der Antennenbaugruppe am Micropilot M FMR240

Demontage der Antennenbaugruppe

Erdungsfeder

Prozessanschluss
im Beispiel mit Gewinde

\

——
ey
7%

Schrauben M4 x 14

Reihenfolge zur Demontage der Antennenbaugruppe

1

Feststellschraube am Gehduse etwa eine Umdrehung 16sen
(Innensechskantschliissel SW4).

Anschlagschraube im Gehduse ca. 4 - 5 Umdrehungen
ausschrauben (Innensechskantschliissel SW2,5).

Gehéuse von der Antennenbaugruppe abschrauben.

Die Antennenbaugruppe mit Prozessanschluss ist eine
Einheit und kann nicht zerlegt werden.

Das Antennenhorn kann von der Antennenbaugruppe
abgeschraubt werden (Innensechskantschliissel SW3).

Zusammenbau
Der Zusammenbau erfolgt in umgekehrter Reihenfolge:

Schutzkappe von der Antennenbaugruppe abschrauben.
Befestigungsschrauben autbewahren.

Antennenhorn mit Schrauben M4 x 14 an der
Antennenbaugruuppe festschrauben, dazu ggf. Befestigungs-
schrauben der Schutzkappe verwenden.

O-Ring (49,21 x 3,53 EPDM) an der Antennenbaugruppe vor
dem Einsetzen mit etwas Silikonfett einschmieren.

Gehduse auf den Prozessanschluss aufsetzen.

Anschlagschraube (2) bis zum Anschlag einschrauben,
dann %2 bis 1 Umdrehung wieder 16sen.

Die Erdungsfeder so ausrichten, dass diese mit der
Antennenbaugruppe eine leitende Verbindung herstellt
(Erdpotenzial zur Antenne).

Elektronik und alle Module wieder einbauen, dabei auf
klemmfreien Sitz der Kabel achten.

Grundkalibration des Micropilot M durchfiihren.
Die Vorgehensweise dazu ist auf der nachfolgenden Seite
beschrieben.

Komplett montiertes und kalibriertes Gerdt wieder in den
Behdlter einbauen.

Das Gerét so austichten, dass der Ausrichtpunkt auf dem
Prozessanschluss zur Behdlterwand zeigt, siehe auch
Betriebsanleitung BA218F "Montage".

Die Feststellschraube fest anziehen.

&< @

Bei zertifizierten Gerédten ist die Reparatur eines Gerdtes zu dokumentieren!
Hierzu gehort die Angabe der Gerdte-Seriennummer, Reparaturdatum, Art der Reparatur und ausfiihrender Techniker.

Endress+Hauser Maulburg




Austausch der Antennenbaugruppe am Micropilot M FMR240

KA552F/00/a2/08.08

Grundkalibration des Micropilot M nach Austausch der Antenne

Die Antenne, das Mikrowellenmodul sowie die signalverarbeitende Elektronik mit dem Parameterspeicher sind systembestimmend und
verdndern bei einem Austausch die Messeigenschaften des Gerdtes. Deshalb ist es wichtig nach einem Baugruppenwechsel eine

Grundkalibration durchzufiihren.
Das Gerdt in einer Spannvorrichtung oder einem Priifbock fixieren und von einer externen Stromversorgung speisen.

10

11

12

13

14

Antenne, HF-Modul, Elektronik und
Display sind zusammengesteckt

Servicematrix und Kundenparameter freigeben: In der Bedienmatrix unter Gruppenauswahl die
Ebene "Diagnose" anwéhlen und dort im Feld "Freigabecode" 300 eingeben (Matrixposition 0A4)
oder bei eingestellter Betriebsart WHG zusétzlich in "018" durch Umstellung auf Standard.

ist der Freigabecode 33 300

|

Bei PROFIBUS PA und FOUNDATION Fieldbus/

In der Bedienmatrix unter Gruppenauswahl —> System-Parameter —> Feld "Lédngeneinheit"
die gewlinschte Langeneinheit auf Meter oder Feet einstellen (Matrixposition 0C5).

Nach dem Loschen springt Feld

In der Servicematrix unter Gruppenauswahl —> Service —> Mapping —> Feld "factory map valid"
2=reset auswahlen (Matrixpos. 0D34). Eine noch vorhandene Werksausblendung wird geldscht.

wieder auf "off"

B

5.8 GHz pPIL1

6.3 GHz pP11.2
24.0 GHz pPIIL1
26.0 GHz pPIIL.2

Kennzeichnung

In der Servicematrix unter Gruppenauswahl —> Service —> Module —> Feld "HF module"
(Matrixposition 0D71) das entsprechende HF-Modul auswéhlen.

Auswahl: 26.0 GHz pPII1.3
26.0 GHz pPIIL5

bei Softwareversion 01.05.00 immer 1P IIL.5 eintragen

auf Modul

In der Servicematrix unter Gruppenauswahl —> Service —> Antenna table —> Feld "antenna type"
(Matrixposition 0D81) die entsprechende Antenne auswéhlen.

Auswahl: Stabantenne (FMR231)
Hornant. (FMR230/240/244/245)
Parabolantenne (FMR233)
Planarantenne (FMR232)

In Bedienmatrix unter Gruppenauswahl —> erweiterter Abgleich —> Submenu Abgleichauswahl
m allgemein —> Feld "Blockdistanz" eingeben [mm/inch] (Matrixposition 059).

Blockdistanz
FMR240 Horn = Antennenldnge

Aufnahme der Werks-Ausblendung (factory map) vorbereiten: In der Servicematrix unter Gruppen-
auswahl —> Service —> Mapping —> Feld "factory map valid" auf "on" schalten (Matrixpos. 0D34).

In der Bedienmatrix unter Gruppenauswahl —> erweiterter Abgleich —> Feld "Distanz priifen"

und "4 = manuell" auswéhlen (Matrixposition 051).

In Bedienmatrix unter Gruppenauswahl —> erweiterter Abgleich —> Submenu Abgleichauswahl
m Ausblendung —> Feld "Ausblendbereich" (Matrixposition 052) den auszublendenden Bereich

m F{ir Horn-, Stab-, Planar- und Parabol-
antennen muss der Ausblendbereich
frei von Objekten sein.

= ohne Werks-Ausblendung: Error W511

eingeben (max. Bereich ist 10 m).

In der Bedienmatrix unter Gruppenauswahl —> erweiterter Abgleich —> Feld "starte Aushlendung"
(Matrixposition 053) die Ausblendung "an"-schalten (Ausblendung dauert ein paar Sekunden).

AnschlieBend steht Feld 053
wieder auf "aus"

Ermittlung der genauen Z-Distanz: Die elektr. Z-Distanz gilt ab Mikrowellenmodul bis zur
Antenne (Defaultwert in der Elektronik ist 700 mm).

Hornantenne: In definiertem Abstand (z.B. 3,00 m) einen Reflektor (Blechtafel 0.4.) positionieren

(Messanfang = Flanschunterkante)

E=300m \

In der Servicematrix unter Gruppenauswahl —> Service —> Info —> Feld "unfiltered distance"
(Matrixposition 0D04) Messwert auslesen und verrechnen.

Neu ermittelte Z-Distanz in Serviceebene —> Module in Feld "zero distance" eingeben (Matrixposition 0D72)

(freies Feld) \
Metalltafel
Einschraubstiick mit
] konischem Gewinde Flansch

[

Gerét wieder in den Prozess einbauen. Aufnahme der Stérechoausblendung: In der Bedienmatrix
unter Gruppenauswahl —> erweiterter Abgleich —> Feld "starte Ausblendung" (Matrixposition 053)
die Ausblendung "an"-schalten (Ausblendung dauert ein paar Sekunden).

v

Definition des Messanfangs

Zur Verriegelung der Bedienmatrix unter Gruppenauswahl —> Diagnose —> Feld

"Freigabecode" (Matrixfeld 0A4) 100 eingeben (PROFIBUS und FOUNDATION Fieldbus = 2457 eingeben).

Zpey = Zyyt + (Feld 0DO04 - E)

Zypist in Feld 0D72 (default 700 mm)

(Ende der Grundkalibration)

E= im Beispiel 3 m

Nach diesem Vorgang sind aullerdem alle weiteren Abgleiche durchzufiihren, Voll-/Leerabgleich, Sicherheitseinstellungen, Linearisierung
usw. (siehe Betriebsanleitung).

Endress+Hauser Maulburg
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Micropilot M FMR24x / 250, Meniistruktur HART (Anzeigemodul)

Softwareversion 01 0500

Ausgabe Okt.06

1

2 (A)

3 (B)

4 (C)

5

6 7 8

Medium Typ

|>,',E'£i§§i,91<9i} ,,,,,
* Schittgut

Tankgeometrie

[|* Kiépper-Deckel

 zylindr. liegend
* Flachdeckel

* Schwallrohr

| | Abgleich leer

[m]
Abstand Flansch
zu min. Fillstand

Tankgeometrie

| * unbekannt

* Metallsilo

* Betonsilo

* Bunker

* Dome

« offene Halde

* Bandbelegung

*DK16..1.9
*DK1.9..25
*DK25..4.0
*DK4.0..7.0
*DK>7.0

Eigensch] ' [Messb
| |* DK unbekannt [ | Standard
*DK<19 * Oberfléache ruhig
*DK19..4 * Oberfl. unruhig
*DK4..10 * zusét. Ruhrwerk
|_|eDK>10 ||+ schnelle Anderg.
« Test: Filter aus
Medium Eig h Messbedi
| |* unbekannt | | Standard

« langsame Ander.
* schnelle Ander.
* Test: Filter aus

| | Abgleich leer

[m]
Abstand Flansch
zu min. Fullstand

| ' | Abgleich voll Distanz/Mess-
[m] wert
Messspanne « Distanz m
Rohr-
* Messwert %
durchmesser
| | | _|Innendurchmeser Y Ruicksprung zur
Bypass/Schwallrohr| Gruppenauswahl
Sprung zum
Abgleich voll Matrixfeld 51
| [m]
Messspanne

Messwert
00.000
‘ 0
Gruppen-
auswahl
\
00] Grund- Messwert
abgleich
01 [sicherheits- Ausgang bei
. Alarm
einstellungen <MIN (3.6 mA)

04

06

« MAX (22 mA)*
« Halten

* Anwenderspezif.

Ausgang bei

Ausgang bei
Alarm xx.xx mA

Echoverlust
e Alarm*
* Halten

* Rampe %/min

Verzoégerung

Rampe
%MB/min

Zeit bei Echo-
verlust
max. 4000 [s]

Sicherheits-
abstand

ab Antennenspitze
oder Hornkante

(09)

| | im Sicherheits- | |Reset || Uberfiill- Ricksprung zur
abstand Selbsthaltung sicherung Gruppenauswah|
* Alarm * nein « standard
« Warnung *ja * WHG
« Selbsthaltung*

Lineari-
sierun

Fullstand/

Restvolumen

* Fillstand TE
(Kundeneinheit)

* Restvolumen TE

Linearisierung
* Linear [%]

Kundeneinheit

5 s. Tabelle
Kundeneinheit
s. Tabelle

Endwert Mess-

Riicksprung zur
Gruppenauswahl

bereich [%] A

| Endwert Mess- Zylinder-

H

| bereich [%] durchmesser [m] Auswahl der Kundeneinheiten

(Kundeneinheity | [T v Linearisierung 0:% 6: ft3 12:ton
,,,,,,,,,,,,,,, « manuell Kundeneinheit Linearisierung| Linearisierung| Volumen [%] | | 1: litre 7:us gal 13:m
« Fillstand « halbautomatisch s. Tabelle Tabellen Nr. Fullstand [m] Pachster Punkt: 2:hl 8:igal 14 ft
(m, ft, in) * Tabelle ein ’Jg’. ********* 3:m3 9: kg 15: mm
* Restvolumen ° nein ] 4:dm3 | 10:t 16:inch
(m, ft, in) 5:cm3 11:lb 17: none
05 erweiterter ¢ L,ﬁ' b LT su III) |Echoqualitat| _[Fallhéhenkorrektur] Integrationszeit| | Blockdistanz Riicksprung zur
. nicht bei ToF Too » ~ dB! m ul 5 m Gruppenauswahl
Abgleich . 008 ?leétaa':\zz Erl;t(en Bereich Ausblend| |starte Ausblendg. Sprung zum [dB] wird zurr[1 g]emess. [« [m} PP
|+ allgemein j o2 Kein |Bedoea 2 A Matrixfeld 008 Fiillstand addiert ™ (09)"
* manuel
* Ausblendung :}ﬁ;g;?g§s ”””
* unbekannt A
Canwsione [akiuetie s | (smung'zum/vo)n
Ausblendun i  aktiv
9 Ausblenddistanz . Matrixfeld 0C9
Ausgan | 1 |Kon ions- Praambelanzahl Grenze M t y | Simulation Ausgangsstrom ‘ Riicksprung zur
gang adresse [0...15] fir HART [4...20] s aus 4 X.XX MA Gruppenauswahl
(wenn > 0 dann can fester Strom . Sj
Multidropfunktion, ZmA - Sim. Yolumen
Stromausgang auf im. Strom [4 mA wert 20 mA Wert
4 maA fixiert!) | [%] [%]
Fortsetzung

S|

der Mendstruktur
iehe nachste Seite

* = Einstellungswerte nur fir WHG
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Menustruktur HART

Fortsetzung der

Micropilot M FMR24x / 250, Mentistruktur HART (Anzeigemodul)

Softwareversion 01 .0500

Ausgabe 10.06

0

1 2 (A)

3 (B)

4 (C)

5

6

7

- Darstellungsart Kurve lesen xx dB =
OE Hullkurve * Hillkurve | e einzelne Kurve | | b\‘ Rucksprung zur
* Hullkurve + FAC * zyklisch Gruppenauswahl
* Hillkurve + Ausbl |
09l Anzeige Sprache zur Startseite Anzeigeformat | [Nach- — +X |_|Trennungszeichen| | Anzeigetest Riicksprung zur
9 < Englsh. 3..9999 Sekunden || * dezimal komma- %% [7] o (Runk) ) (nur Display) Gruppenauswahl
« Francais | * XXXX ean [1s]
* Espanol o ft-in-1/16"
« Italiano
* Nederlands
* Japanisch
0A Diagnose aktueller Fehler letzter Fehler lésche letz. Fehler| |Riicksetzen | |Freigabecode gemessene gemessener Fernsteuerung | |Anwendungspara- Riicksprung zur
o beibehalten 333: Kundenpara-[""| 100: Kundenmatrix Distanz [m] Fiillstand [m] *aus meter (VOH2-3-4) Gruppenauswahl
" meter HART editierbar ean « nicht geandert
* [6schen 33 333: P;qtg;greg%e;’[_e; 200: ﬁual}ﬁsrré/ssbearrwce- * ricksetzen * gedndert
300: Kunden-/Service-
matrix editierbar
33 998: WHG verriegelt
33 999: Hardware
Verriegelung
OC System M 11 Protokoll + Seriennummer Langeneinheit Download Mode Riicksprung zur
tag No. Software Nr. :fT * nur Parameter Gruppenauswahl
Parameter Anzeigeformat: omm * Param.+Ausblen.
ot v hustending | FAniennen-
yy: SW-Version Beispiel: von 057 | verlangerung [ nach 058

zur Servicematrix

zz: SW-Revision
prot: Protokollname

—» V01.05.00HART

(nicht FMR250)
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.

Service

0DO

oD1

0D2

0D3

0D4

0D5

0D6

0D7

oD8

0D9

obC

0DD

Micropilot M FMR24x / 250, service matrix HART (display module) software version 01.05.00

Oct. 2006

0 1

2 3 4 5

6

7 8

9

)
)

Info present amplitude over amplitude unfiltered present present device name |_| order code back to
opoo| [amplitude opoif [mapping opo2| |over FAC  opos| |distance edge parameter first echo factor function group

Distance MAM filter length| [MAM filter border| | min. low pass max. low pass delta at min. hysterese width max. fill. speed max. drain speed| unfiltered back to
0D10) (5)" _opit (1)*  op12 * (0)* (0)* distance raw function group

Envelope envelope HSavitzky Golay H envelope |_| envelope |_| merging H merging merging echo |_| merging |_| envelope back to
0D20) smoothing statistics. up statistics down echoes window distance ratio energy function group

Mapping mapping adder mapping mapping fact. map. valid FAC adder FAC scan rate range factory fact. map valid cust. map valid back to
0D30 scan rate average 0=0ff;1=0n;2=reset (6)* map 0:not active, 1:active 0:not active, 1:active function groupl

Edge edge detect. mode| [edge parameter]| [ present edge back to
oD4o| |0:front 1:behind | parameter function group

2: middle of echo

|_| present FEF

fill / drain
speed

back to
function group

back to
function group

| First echo first echo factor H FEF threshold H FEF at near |_| FEF dist. near H FEF dist. far H FEF edge max. ampl.
obso| | customer spec.* dist. over FAC
Tank bottom tank bottom det.| [min. amplitude max. level |_| range TBD | [empty limiter
detection opeo| |*off* |eon tank bot. detec. tank bot. detec. |
4
Module HF module [position

pP 1.3 (+35dB)
PP 1IL5 (+20 dB)

zero distance

antenna type
Antenna

|reference pulse

amplitude
reference pulse

back to
function group

fV
Algorithm 1
0D80

System 2
0DDO

« horn aerial inactive length total length max. measuring | max. sample back to
« dish antenna distance distance function group
« rod aerial
* planar antenna
[delay timer echo found echo lost min. jump jump delay echo window FAC mode back to
delay delay delay function group
[Wire type display version calc. cycle time software version| |parameter vers. back to
[+ 2 wire |+ 4 wire application application function group
D/A adjust 4 mAi 2D(/)Ama'§ijust @ back to )
function grou|
not PROFIBUS/FF| | not PROFIBUS/FF |  LID number group
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Messwert 00 Micropilot M, Menustruktur HART (Anzeigemodul) Softwareversion 01.04.00 Ausgabe Okt.06
‘ 0 1 2 (A) 3 (B) 4 (C) 5 6 7 8 9
r n- ' | Tankg ie | '[Medium Eigensch Messbedi 1 Abgleich leer Abgleich voll Di Mess:
G uppe « Klopper-Deckel * DK unbekannt [ |+ Standard | [m] | [m] wert
auswahl « zylindr. liegend «DK<1.9 « Oberflache ruhig Abstand Flansch Messspanne « Distanz m
[ « Flachdeckel +DK19..4 « Oberfl. unruhig zu min. Fillstand . Y
n . Roh Messwert %
00l Grund- Medium Typ + Kugeltank +DK4...10 « zusét. Rihrwerk ohr-
baleich Messwert | - Fliissigkeit H FBypass """ |_|-DK>10 ||+ schnelle Anderg. || 7;:]‘::"';?5:::;& > Riicksprung zur
apgieic « Schittgut I- |+ Schwallrohr « Test: Filter aus Bypass/Schwallroht Gruppenauswahl
Sprung zum
Tankg ie Medium Eigensch] [Messbedingungen Matrixfeld 51
|+ unbekannt ||+ unbekannt || Standard 1 |
* Metallsilo +DK16..1.9 « langsame Ander.
« Betonsilo +DK19..25 « schnelle Ander.
* Bunker +DK25..4.0 « Test: Filter aus
* Dome +DK4.0..7.0
« offene Halde +DK>7.0
» Bandbelegung
01 Sicherheits- ﬁrasrrgnang bei Ausgang bei ;erzéigeéurr‘\g | Skijcf:ertéeits- | | im Sicherheits- | | gelsbet ot Uberfiill- Riicksprung zur
: Echoverlust eit bei Echo- abstan abstand elbsthaltung sicherun Gruppenauswahl
einstellungen *MIN (3.6 mA)* « Alarm* verlust Blockdistanz « Alarm « nein . sgandarg
. mA@( (22 mA) « Halten max. 4000*[s] (0,1m) « Warnung -ja «WHG
eHalten | —— | }occocoo___ *
LR ] [Ausgang bei S Rampe (309) * Selbsthaltung
+ Anwenderspezif. Alarm xx.xx mA ampe o/min %MB/min
04 Lineari- Fullstand/ | _|Linearisierung |__|Kundeneinheit Linearisierung Linearisierung Linearisierung Ricksprung zur
. Restvolum . s. Tabelle Tabellen Nr. Fallstand [m] Volumen [%] 7'y
sierung volumen manuell ) nachster Gnkt: Gruppenauswahl
« Fiillstand TE « halbautomatisch -ja
(Kundeneinheit) + Tabelle ein l“nein | .
+Restvolumen TE | [===-===-====--= Auswahl der Kundeneinheiten
(Kundeneinheit) * zylindr. liegend Endwert Mess- Zylinder- 0: % : 12: ton
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, bereich [%)] durchmesser [m] 1: litre 7: us gal 13:m
o « linear [%] — 2:hl 8:igal 14: ft
« Flllstand
(;‘n Sﬂa'i"n) 777777777777777 5 3m3 | 9kg 15: mm
« Restvolumen « Lésche Tabelle 4:dm3 | 10:t 16: inch
(m, ft, in) 5:cm3 11: b 17: none
05[ erweiterter (An?[;hlt ;)eli aus) Toolll) [Echoqualitit| [Fillhéhenkorrektur] Integrationszeit % Blockdistanz ( Riicksprung zuD
B - — dB m M S| Gi hl
Abglelch ) 008 DE)Sétaar:é grlcl)t(en Bereich Ausblend| |starte Ausblendg. Sprung zum B wird zunE g]emess. ol Ll TppEnRuSE
|- allgemein j ly - zuidein |Eingabedes o |aus Matrixfeld 008 Fillstand addiert | | ™ (58
« Ausblendung iizﬂigirasis ”””
,,,,,,,,,,,,,,, + unbekannt Ausblendung
. erv,&eitglned aktuelle . inkaktiv Sprung zum/von
usblendun Ausblenddist: « aktiv
g :I" enccietanz 1 |- Bschen Q)
06 Ausgang Kommunikations- Praambelanzahl Grenze M t| [Strc Modus y |Simulation Ausgangsstrom Riicksprung zur
adresse [0...15] fiir HART [4...20] *aus « Standard A M S Faikiand XXX MA Gruppenauswahl
wenn > 0 dann can | frommememmeee- ° oim. Fulistan . :
;\/Iultidropfunktion, « fester Strom fester‘?tr;oAm . S!m_ Volumen Simulationswert
Stromausgang auf ’.’S’t}c’,,}ﬁl}p’g ””” + Sim. Strom |4 mA Wert 20 mA Wert
4 mA fixiert!) | [%] [%]
Fortsetzung

der Menustruktur

siehe nachste Seite * = Einstellungswerte nur fir WHG
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Fortsetzung der
Menustruktur HART

Micropilot M, Meniistruktur HART (Anzeigemodul)

Softwareversion 01 .04.00

10.2006

0

1

2 (A)

3 (B)

4 (€

6 7

OE[ Hiillkurve e | Feensiine | [\ T Riicksprung zur
. ng urve + /':ACbI « zyklisch Gruppenauswahl
« Hullkurve + Ausbl|
09 Anzeige Sprache zur Startseite Anzeigeformat | | uach- . :§.X T:ennungszeicheni Anzeigetest Riicksprung zur
° B, [7[5700%8 Sounden | dedmal | e S e || 0w
«F i .. :
*Ecpanol (100s) « ft-in-1/16" an [1s]
« ltaliano
* Nederlands
« Japanisch
i ktueller Fehl letzter Fehl 16sche letz. Fehl Riickset: Freigabecode gemessene gemessener Fernsteuerung Anwendungspara-| i
OA Dlagnose aktueller Fehler I_I etzter Fehler I» dsche letz. Fehler] | ugséeKﬁﬁgenpara-* 100.?( e ; Distanz [m] Fiillstand [m] o —meter (VOHio-5.4) Riicksprung zur
* beibehalten meter HART : egi?iefg;?a rix “an « nicht geandert Gruppenauswahl
* I6schen 33333 mrggregg%ag 200: ﬁqu?e-/sizrrvice- « riicksetzen + geandert
300: Kunden-/Service-
matrix editierbar
33 998: WHG verriegelt|
33 999: Hardware
Verriegelung
OC System M 1l Protokoll + Seriennummer Langeneinheit Download Mode Ruicksprung zur
tag No. Software Nr. °m « nur Parameter Gruppenauswahl
Parameter Anzeigeformat: :2"“ + Param.+Ausblen.
Vxx.yy.zz.prot «inch * Ausblendung
xx: HW-Version Antennenverl.
yy: SW-Version von 057 —p{Lange FAR10- - ngch 058

zur Servicematrix

zz: SW-Revision

prot: Protokollname [—> Vo1

Beispiel:
4.00HART

nur fur FMR230
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Service

0D

0D0

0D1

0D2

0D3

0D4

0D5

0D6

0D7

0D8

0D9

oDC

0DD

Micropilot M, service matrix HART and

PROFIBUS PA (dlsplay mOdUIE) software version 01.04.00

0 1 2 3

4

5

6 7 8 9

present

|Info
opoo| |@amplitude  opo1 0D03

amplitude over amplitude
mapping oozl |over FAC

unfiltered
distance

present
edge parameter

present device name order code back to
first echo factor function group

Distance MAM filter length|  [MAM filter border| | min. low pass max. low pass delta at min. hysterese width echo lost up echo lost down unfiltered back to
0D10) (5)*  op11 (1)*  op12 (0)* (0)* distance raw function group
envelope env. statistics env. statistics merging merging merg.echo merging ratio envelope back to
smoothing up down echoes windows dist. energy function group
Mapping mapping adder mapping mapping fact. map. valid FAC adder FAC scan rate range factory fact. map valid cust. map valid back to
0D30 scan rate average 0=0ff;1=0n;2=reset (6)* map 0:not active, 1:active 0:not active, 1:active function groupl
Edge edge detect. mode] [edge parameter]| [ present edge back to
opao| |0: front 1: behind | parameter function group
2: middle of echo
FEF at near FEF distance FEF distance
First echo first echo factor FEF threshold distance | |near | |far FEF edge max. ampl. present FEF back to
opso| | customer spec.* V7H3 <30 dB V7H3 <30 dB V7H3 <30 dB of FAC function group
— 30 dB* — 500 mm* — 3000 mm*
Tank bottom tank bottom det.| | min. amplitude max. level range TBD | [empty fill / drain back to
detection opso| [0:off* 1:on tank bot. detec. tank bot. detec. | |limiter speed function group
HF module
0: uP 1.1 (5.8 GHz) - = :
Module 1°uP 112 (6.3 GHz) zero distance [position amplitude back to
oo7o| |2 upiin1 (24 GH2) |reference pulse reference pulse function group
3: uPlll.2 (26 GHz)
antenna type inactive length total length max. measuring | max. sample back to
0:rod 1:horn distance distance function group
2: dish 3: planar
[delay timer echo found echo lost min. jump jump delay echo window FAC mode back to
delay delay delay function group
[Wire type display version calc. cycle time software version| | parameter vers. back to
|0: 2 wire 1: 4 wire application application function group
System 2 D/A adjust 4 mA| [D/A adjust device | back to
0DDO 20 mA ID number function group
not PROFIBUS/FF not PROFIBUS/FF

*= default value only for WHG!
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bereich [%]

esswert 50 Micropilot M, Meniistruktur HART (Anzeigemodul)  softwareversion 2.0 Ausgabe 01.03
‘ 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9
Gruppen- Tankgeometrie Medium Eigensch) | |Messbedingungen Abgleich leer Abgleich voll Distanz/Mess- Riicksprung zur
« Klopper-Deckel [ [* unbekannt ||+ Standard ] [m] ] [m] wert Gruppenauswahl
auswahl « zylindr. liegend e<19 * Oberflache ruhig Abstand Flansch Messspanne * Distanz m Sprung zum
I « Flachdeckel ©1.9..4 « Oberfl. unruhig zu min. Fiillstand Rohr- * Messwert % Matrixfeld 51
00[ Grund- |* Kugeltank *4..10 * zusét. Rihrwerk durch
N « Bypass > 10 |—{* schnelle Anderg. || — |—{Innendurchmeser
abgleich « Schwallrohr « Test: Filter aus Bypass/Schwallrohr
01 Sicherheits- ::Jsgang bei Ausgang bei Verzégerung | |Sicherheits- | | im Sicherheits- | |Reset Uberfiill- Riicksprung zur
. arm Echoverlust Zeit bei Echo- abstand abstand Selbsthaltung sicherung Gruppenauswahl
einstellungen +MIN (3.6 mA) « Alarm® verlust ab Antennenspitze | | Alarm * nein « standard
* MAX (22 mA)* « Halten max. 4000 [s] oder Hornkante * Warnung *ja « WHG
sHalten —______| [Ausgangbei | |[ 7" Rampe 0s)* * Selbsthaltung™
* Anwenderspezif. [ Alarm xx.xx mA « Rampe%/min %MB/min
04 Fiillstand/ | _|Linearisierung Endwert Mess- Ricksprung zur
Restvolumen A Gruppenauswahl

Lineari-
sierun

e Linear [%]

« Fillstand TE
(Kundeneinheit)

Kundeneinheit
5 s. Tabelle

| Endwert Mess-

Kundeneinheit
s. Tabelle

| bereich [%]

H

Zylinder-
durchmesser [m]

Auswahl der Kundeneinheiten

06

OE

09

0oC

* Restvolumen TE A Linearisierung 0:% 6: ft3 12:ton
(Kundeneinheit) | f______________ Kundeneinheit Linearisierung| Linearisierung| Volumen [%] | | 1: litre 7:us gal 13:m
’If:aﬁ;{aa& ,,,,,, « manuel s Tabelle Tabellen Nr. Fllstand [m] Pa:hster Punkt: 2:hl 8:igal 14: 1t
(m, ft, in)  halbautomatisch 7-Jnie7ir71 ffffffff 3:m3 9:kg 15: mm
* Restvolumen * Tabelle ein ] 4:dm3 10:t 16:inch
(m, t, in) 5:cm3 11:1b 17:none
05 erweiterter :\bgleichauswah/l |Echoqualitit] _[Fiillhéhenkorrektur Integrationszeit| | Blockdistanz Riicksprung zur
. nicht bei ToFTool - ~ dB m M S m Gruppenauswahl
Abgleich und Communwin Il) 008 Pbslég':]zz E’L(:Le" Bereich Ausblend| |starte Ausblendg. Sprung zum () wird zurr[1 g]emess. o L e
| allgemein | N «2u kiin Eingabe des ausbl. | aus Matrixfeld 008 Fiillstand addiert | | [™] ©s)*
* Ausblendung “Zugross
7777777777777777  unbekannt Aushlend <
« erweiterte |aktuelle « inaktiv
Ausblendun i  akti Sprung zum/von
9 Ausblenddistanz : Iésgﬁen Matrixteld 0C9
Ausgang Kommunikations- Préaambelanzahl Grenze Messwert | _|Stromausg. Modus| w | Simulation Ausgangsstrom Rucksprung zur
adresse [0...15] fiir HART [4...20] e aus |*Standard 4 ,’,%lilr% Ediisiand 1 XXX MA | \ Gruppenauswahl
(wenn > 0 dann ean « fester Strom fester ftr;%m «Sim. ngsmaen Simulationswert] 4 mA Wert 20 mA Wert
Multidropfunktion, ’.’S’{rar?n]ljﬁe’ ””” . §im: Strom %] %]
Stromausgang auf 4 mA fixiert!) a
m Darstellungsart Kurve lesen xx dB ;
Hiillkurve * Hiillkurve e einzelne Kurve [ m‘ Riicksprung zur
* Hiillkurve + FAC * zyklisch Gruppenauswahl
 Hullkurve + Ausbl.
Anzeige [ sprache |_|zur Startseite lﬁ Anzeigeformat Nach- — +X Trennung ren| | Anzeig Rticksprung zur
! : —{komma- *X.X = —{ . (Punkt) ™ (nicht ToFTool und
. siehe Tabelle ki ¢ dezimal . (nicht ToFTool un: G hi
Sprechauswatlin Fold 092 | 3..9999 Sekunden| | -dezimal | stellen XXX [ [+ ) Commumin 1 ruppenauswa
«Deutsch « Italiano * ft-in-1/16" . :?15
* Francais * Nederlands
Diagnose aktueller Fehler letzter Fehler I6sche letz. Fehler| |Riicksetzen Freigabecode ge e ge rer Anwendungspara- Riicksprung zur
[o] || - prung
o beibehalten 333: Kunden- 100: Kundenmatrix Distanz [m Fiillstand [m meter (VOH2-3-4) Gruppenauswahl
) Parameter editierbar * nicht geandert
* l6schen 7864: Generalreset unden- / Servicematrix lesbar 33 998: WHG verriegelt « gedndert
300: Kunden- / Servicematrix editierbar | 33 999: Hardware Verriegelun
System M 1l | Protokoll + Seriennummer Langer Download Mode Ruicksprung zur
tag No. Software Nr. xx: HW-Version . 'r_[n  nur Parameter At 5 Gruppenauswahl
Parameter Anzeigeformat: yy: SW-Version omm « Param.+Ausblen. ntenn.veriang
v Vxx.yy.zz.prot > 2z S\'I:’V-Re\l:isl:on «inch * Ausblendung Lénge[rELRm
. " prot: Protokoliname A -
Zur Servicematrix * = Einstellungwerte nur fir WHG 057 | nur fiir FMR230

Beisp: V01.01.00HART
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Service

oD

Micropilot M, service matrix HART and PROFIBUS PA (display module) software version 2.0

release 01.03

0

1

2

3

4

5

6 7 8 9

%

0DO0

0D1

0D2

0D3

0D4

0D5

0D6

0D7

0D8

0D9
O0DA
oDB

obcC

0DD

ODE

ODF

| Info
0DO0

present

amplitude  opo1

amplitude over
mapping 0D02)

amplitude

over FAC 0D03

unfiltered
distance

present

edge parameter

present
first echo factor

| Distance HMAM fi
0D10 (5

ilter length| [MAM filter border

0D11

(W)

H low pass filter |_| hysterese width |_| max. fill. speed Hmax. drain speed|
oD12 ) (0)* 0)*

device name order code back to
function group
back to
function group

unfiltered
distance raw |

envelope envelope [ envelope back to
statistics . function gr
()" opeq LSMoothin [ energy unction group

Mapping mapping adder mapping mapping fact. map. valid FAC adder FAC scan rate range factory fact. map valid cust. map valid back to
0D30) scan rate average 0=0ff;1=0n;2=reset (6)* map 0:not active, 1:active 0:not active, 1:active function groupl
Edge edge detect. mode] [edge parameter| [ present edge back to
opao| |0: front 1: behind | parameter function group
2: middle of echo
- FEF at near FEF distance FEF distance
Iﬁrst echo first echo factor H FEF threshold lﬁ distance | |near | |far FEF edge max. ampl. present FEF |_< back to >
opso| | customer spec.* V7H3 < 30 dB V7H3 <30 dB V7H3 < 30 dB of FAC function group
# — 30 dB* — 500 mm* — 3000 mm*
Tank bottom tank bottom det.| [min. amplitude max. level | [fill 7 drain back to
detection opeo] |O:off* 1:on tank bot. detec. tank bot. detec. | | speed function group
HF module
0: P I1.1 (5.8 GHz [position

Module
0D70

2: uPlIL1 (24 GHz,

)
1: P 11.2 (6.3 GHz)
)
3: uPlIl.2 (26 GHz)

zero distance

amplitude back to
reference pulse function group

|reference pulse

Antenna antenna type inactive length total length max. measuring | max. sample back to
table opsgo| [0:rod 1:horn distance distance function group
2:dish 3: planar
Micropilot S only
Micropilot S onl
Micropilot S onl
System 1 plausible funct. plausible funct. plausible funct. Wire type display version |_| calc. cycle time software version| [parameter vers. back to
oocol |0:off 1:on max. delta upper area 0:2 wire 1:4 wire application application function group
D/A adjust 4 mA| | D/A adjust device | back to
20 mA ID number function group
not PROFIBUS/FF not PROFIBUS/FF

Micropilot S only

LS

error state back to
algorithms function group

|_| state
algorithms

| Debug |_| debug index 1 Hdebug index 2 Hdebug value g
0DFO

*= default value o

nly for WHG!
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Exchange of antenna assembly on Micropilot M FMR240

The spare part antenna assembly has to be up to the original type mounted in the instrument. The antenna assembly is system-specific and can not be changed.

standards, legal requirements and certificates must be observed!

@ : @ The instrument may only be repaired and maintained by qualified personnel. The instrument documentation, applicable
Modular assemblies may only be exchanged against identical original Endress+Hauser spare parts !

It must be ensured that the supply voltage has been disconnected from the instrument before disassembly.

Ex i-instruments: The repair must be performed such that the voltage resistance of the Ex ia circuits relative to ground potential
@ @ @ is maintained. If required, a test can be performed with 500 Veff for 60 seconds.
Ex d-instruments: The threads in the housing and on the lid must be checked.

In case of damage, the faulty part must be exchanged.

Before the complete antenna assembly can be removed, the electronics have to be taken out of the housing.

The exchange requires the following tools:
m Philips screw driver size 1
m Flat screw driver for M3 / M4
m Allen wrench AF2.5 mm; AF3 mm; AF4 mm
m Unplug tool for antenna plug

(order-No. 5200 7646)
m Eventually tweezers

As example:

Disassembly the electronics
1 Unscrew cover (4 turns).

2 Ifinstalled, take display out of holder by pushing
the hook upwards.

Unplug display cable.
4 Unscrew the screws of the cover and remove it.

Disconnect cables at terminal module
(only for housing F12 or F23).

6 Press lower hook at module housing slightly
inwards and ...

... pull front panel off forward.

Unplug the connection cable to the terminal
module from the electronics
(only for housing F12 or F23).

9 Pull terminal module out of the housing
(only for housing F12 or F23).

10 Untighten the 2 mounting screws of the
electronics.

11 Pull electronics out of the housing.

12 Unplug antenna cable with unplug tool.

The electronics is now uninstalled and the antenna
assembly can be exchanged.

Re-assembly is done in the reverse order.

Take care on the plug in of the antenna cable (12).

Unplug tool Cable from

terminal module,

o% gg socket
Antenna cable

KAS52F/00/22/08.08 En d ress+Hauser

52008914
Ausgabe/revision: 1 People for Process Automation
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Exchange of antenna assembly on Micropilot M FMR240

Disassembly of antenna assembly

Grounding spring

Process connection
as example with thread

——
ey
7%

Screws M4 x 14

Order of disassembly the antenna assembly:

1 Loosen set screw at housing approximately one turn
(Allen wrench AF4 mm).

2 Unscrew stop screw in housing approximately 4 - 5 turns
(Allen wrench AF2.5 mm).

Twist housing of antenna assembly.

Antenna assembly together with the process connection are
one unit and can not be taken apart.

5 Antenna horn can be unscrewed from the antenna assembly
(Allen wrench AF3 mm).

Assembly
Assembly has to be done in reverse order:

= Unscrew the protection cap from antenna assembly.
Keep the screws for mounting the antenna horn.

m  Screw antenna horn to antenna assembly using screws
M4 x 14.
If need use the screws of protection cap.

m  Lubricate O-ring (49.21 x 3.53 EPDM) at antenna assembly
with some silicone grease before inserting.

m  Twist housing onto the antenna assembly.
= Screw in stop screw until stop, then loosen "2 to 1 turns.

m  Align grounding spring such that electrical contact is
established with the process connection
(ground potential to antenna).

= [nstall electronics and all modules, observe proper location of
cables.

m [tis required to do a new calibration of the Micropilot M.
The necessary steps are described on next page in the
supplement "basic calibration”.

m  Finally install completely assembled and calibrated device on
tank. Align it such, that the marker on the process connection
points towards the tank wall.

See Operating manual BA218, chapter "Mounting'".

m  Tighten set screw firmly.

@ @ @ Any repair of a certified instrument must be documented!
This includes stating the serial number of the instrument, date of repair, type of repair and repair technician.

Endress+Hauser Maulburg



Exchange of antenna assembly on Micropilot M FMR240

KA552F/00/a2/08.08

Basic calibration of Micropilot M after exchange of antenna

The antenna, the microwave module and the signal processing electronics with the parameter memory determine the characteristics of the
system and change the measuring properties of the device, when exchanged. Therefore, a basic calibration of the instrument is mandatory
after any exchange of modules.
[t is advisable to fix the device in a vise or test holder and to power it from an external power supply.

10

11

12

13

14

Antenna, HF-module, electronics
and display are plugged together

D

Unlock service matrix and customer parameters: in the group selection of the operating matrix,
select level "diagnostics" and enter code 300 in the “unlock” field (matrix position 0A4).
Otherwise on protection level WHG in matrix position 018 change to standard.

/At PROFIBUS PA and FOUNDATION Fieldbus
the "unlock" code is 33 300

In the operating matrix group selection —> system parameters—> field “distance unit" set the
distance unit, as desired, to either meters or feet (matrix position 0C5).

Field defaults back to “off”

In the service matrix group selection —> service —> mapping —> field "factory map valid" select
2 = reset (matrix position 0D34). Any existing factory map will be deleted.

after deleting

)

In the service matrix group selection —> service —> module —> field "HF module"
(matrix position 0D71) select the correct HF module.

5.8 GHz pPIL1
6.3 GHz pP 1.2
. 24.0GHz pPIIL1 identifier
Enter: 26.0 GHz pPII1.2 on module
26.0 GHz pPIIL.3
iooo - 200GHz pPIISZ ______
with software version 01.05.00 always enter pP II1.5

In the service matrix group selection —> service —> antenna table —> field "antenna type"

Enter: rod antenna (FMR231)
horn ant. (FMR230/240/244/245)
parabolic antenna (FMR233)
planar antenna (FMR232)

(matrix position 0D81) select the correct antenna.

In the operating matrix group selection —> extended calibration —> submenu selection
» common —> field "blocking distance" enter [mm/inch] (matrix position 059).

Blocking distance
FMR240 horn = antenna length

Prepare recording of factory map: in the service matrix group selection
—> service —> mapping —> set field "factory map valid" to "on" (matrix position 0D34).

In the operating matrix group selection —> extended calibration —> select field "check distance"

and "4 = manual" (matrix position 051).

In the operating matrix group selection —> extended calibration —> submenu selection
= mapping —> field "range of mapping" (matrix pos. 052) enter the range to be mapped (max. range is 10 m).

» For horn-, rod-, planar-, and parabol-
antenna there are no objects
allowed in this area

m Without factory map: error W511

In the operating matrix group selection —> extended calibration —> field "start mapping"
(matrix position 053) activate mapping (the process takes a few seconds).

Afterwards, field 053
defaults back to “off”

Procedure to determine exact Z-distance: The electrical Z-distance is
assumed from the microwave module to the antenna (default distance 700 mm).
Rod antenna or horn antenna: Position at a defined distance

(e.g. 3.00 m) a metal reflector (e.g. metal sheet)

(Begin of measuring range = lower edge of the flange, see drawing)

N\

In the service matrix in the group selection —> service —> info —> field "unfiltered distance"
(matrix position 0D04) read measured value and calculate. Enter newly determined Z-distance in
service level —> module in field "zero distance" (matrix position 0D72).

E=3.00m
(free field) \
Metal sheet
Threaded boss with

conical thread Flange

I

Install instrument into process. Recording of customer map: In the operat. matrix group selection
—> extended calibration —> field "start mapping" (matrix position 053) activate mapping

v

Definition of begin of measuring range

(the process takes a few seconds).

Lock the operating matrix in the group selection —> diagnostics —> field "unlock code" (matrix
field 0A4) enter 100 (for PROFIBUS and FOUNDATION Feldbus enter 2457).

Zpew = Zoiq + (field 0D04 - E)

Zyjq s in field 0D72 (default 700 mm)

( End of basic calibration )

E= as example 3 m

After this procedure, all futher set up steps have to be perfomed: full- / empty calibration, safety linearisation, etc.

Endress+Hauser Maulburg
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measurgiOV%lE)eO Micropilot M FMR24x / 250, operating structure HART (dlsplay modu Ie) software version 01.05.00 release Oct. 06
Group tank shape medium property process condition empty calibration full calibration distance
. [ |+ dome ceiling | |* DK unknown * standard | [m] I [m] measuring value
selection « horizontal cyl. *DK<1.9 « calm surface distance process span - - . distanceg m
00 Tedia ype « flat ceiling *DK1.9..4 « turbulent surface conn. to min. level pipe (:Jl_ame:er « meas. value %
Basic - ' |*sphere *DK4...10 * add. agitator inner diameter
measuring value = [+bypass | |- DK > 10 ||« fast change - - |__|of bypass/ Y return to.
setup « solid [ | stilling well « Test: no filter stilling well group selection
tank shape medium propert process conditions empty calibration full calibration matrix field 51
| unknown | |* DK unknown * standard | [m] | [m]
* metal silo *DK1.6...1.9 « slow change distance process span
« concrete silo *DK1.9..25 « fast change conn. to min. level
* bin / bunker *DK25..4.0 * Test: no filter
* dome *DK4.0..7.0
« stockpile *DK>7.0
* conveyer belt
01 Safety output on alarm output echo loss delay time || fsafety distanqe/ | | in safety distance| |acknowledge | | overspill return to
i *MIN (3.6 mA « alarm* in case of echo rom antenna tip e alarm alarm protection group selection
settlng_;s « MAX ((22 mA))* « hold loss max. 4000 lower edge of horn « warning *no o standard
« hold 5] « self holding* *yes * WHG
F--------------1 loutputonalarm || [ """ 7777 |ramp (09
« user specific XX.XX MA * ramp %/min %span/minute
04 Lineari- | 1 [level/ullage |__|linearisation cl unit | max. scale [%] return to
. * linear [%] see table group selection
sation < lovel o "
(customer unit) | - |22222 2 customer unit [ max. scale [%] diameter . .
« ullage ) * horizontal cyl. see table vessel [m] selection of customer unit
(customer unit) | f-------------- L 0: % 6: ft3 12:ton
|- * manual ) customer unit linearisation Tinearisation Itlite | 7:usgal | 13:m
« lovel * semi-automatic see table table No. input level [m] 2:hl 8:igal 14: ft
(m, ft, inch) * table on 3:m3 9: kg 15: mm
« ullage ﬂ 4dm3 | 10:t 16:inch
(m, , inch) 5:cm3 11:1b 17:none
05 Extended | ! |[selection [echo quality Offset outpu} (]iamping%blocking return to )
. . not ToF-Tool - S . ecti
calibration ¢ ) 008 |check distance |  [range of mapping| [start mapping i (98] ill b [33 d distance _[m] yoip e
« common L> e distance = ok L—input of map. range|—| * off Jump to will be added to » *
7777777777777777 j : dit. too smal : con matrix field 008 the measured level (0s)
* manua
* mapping etoobig
,,,,,,,,,,,,,,,, * unknown - cust. tank map T y
* extended z[’etse“t mapping : g\(;ﬁ,tleve jump to
Mapping istance « reset matrix field CO9
06 communication No. of preambles low output limit || curr. output mode| Y _|simulation output current ‘ returnto
Output address [0...15] for HART [4...20] e on « standard L —g:—m——%\; ST XXX MA group selection
(f>0then o off B fixed curr. value « sim. vol simulation value
multidrop function, « fixed current 4mA sim. volume
output current fixed t;;rﬁtirini&r;v;ri\" " sim. current | 4 mA value 20 mA vall
at4 mA) . | alue
sequel to

operating structure

see next page

* = default value only for WHG



sequel of
operating structure

Micropilot M_FMR24x / 250, operating structure HART (display module)

software version 01 0500

release Oct. 06

0

1

2 (A)

3 (B)

4 (©)

5

6

7

8

SInqneyA JoSne+SsaIpuy

to service matrix

yy: software version

zz: software revision|

prot: data protocol

mpl

example:
V01.05.00HART

(not FMR250)

plot settings record. curve xx dB
OE Envelope « envelope curve 1+ single curve - L\‘ grotr:yeatl;g;etgtiorD
e env. curve + « cyclic
curve e env. curve +
customer map
09 Displ IaEgulgghe back to home format display separa_t.‘:):haracter c(:!isp:ay _Fe'?t_l_ 5 return to
¢ Englis| i oin || (not for ToF-Too i
Isplay . Eeutsc_h 3...9999 seconds | edecimal | ommay) ot \_group selecuon>
« Francais .
* Espanol *1/16" on [1s]
* Italiano
* Nederlands
* Japanese
0 A ; : present error previous eror clear last error reset unlock par: S ed measured I* remote control application param.| return to
D|agnost|cs * keep | 333:customer  ™1400: riw customer distance [m] level [m] * off || (field 002/003/004) group selection
« erase parameters o00: M eon * not modified
33 333: customer o matrx * reset « modified
parameters 300: r/w customer +
service matrix
33 998: read/write WHG
33 999: hardware
locking
OC System measuring point protocol + serial No. distance unit download mode return to
tag No. software No. : fT * parameter only group selection
parameter format of indicate: omm * param-+cust. map
. from 057 —| extension » to 058
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:

Service

oD

0DO

oD1

0D2

oD3

0D4

0D5

0D6

0D7

0D8

0D9

obC

0DD

Micropilot M FMR24x / 250, service matrix HART (display module)

software version 01 05.00

Oct. 2006

0 1 2 3 4 5

6

7

8 9

| Info present amplitude over amplitude unfiltered present present device name order code back to
oboo] [amplitude  opoi| [mapping opo2| |over FAC  opos| [distance edge parameter first echo factor function group
Distance MAM filter length| [MAM filter border| | min. low pass max. low pass delta at min. hysterese width max. fill. speed max. drain speed unfiltered back to
0D10 (5)* _op11 (1)*  op12 (0)* (0)* distance raw function group
IEnveIope envelope HSavitzky Golay H envelope |_| envelope merging merging merging echo merging |_| envelope back to
0D20) smoothing statistics. up statistics down echoes window distance ratio energy function group
Mapping mapping adder mapping mapping fact. map. valid FAC adder FAC scan rate range factory fact. map valid cust. map valid back to
0D30) scan rate average 0=o0ff;1=0n;2=reset (6)* map 0:not active, 1:active 0:not active, 1:active function groupl
Edge [ present edge

edge detect. mode] [edge parameter|
0D40 O:frclmt 1: behind

2: middle of echo

| First echo first echo factor H FEF threshold H FEF at near
obso| | customer spec.* dist.

|_| FEF dist. near H FEF dist. far

H FEF edge

back to
function group

| parameter

[ max. ampl.

tank bottom det.

present FEF back to
function group

|__over FAC

min. amplitude max. level
tank bot. detec. tank bot. detec.

|_| range TBD |
I

Tank bottom
detection 0D60

e off* [eon

HF module

[empty limiter fill / drain back to
| speed function group
amplitude

[position

PP 1.3 (+ 35 dB)
uP lIL5 (+20 dB)

Module
0D70)

zero distance

antenna type

back to
reference pulse function group

|reference pulse

Antenna « horn aerial inactive length total length max. measuring | max. sample back to
table « dish antenna distance distance function group
* rod aerial
* planar antenna
h 4
Algorithm 1 [delay timer echo found echo lost min. jump jump delay echo window FAC mode back to
0D80| delay delay delay function group
A 4
[Wire type display version |_| calc. cycle time software versionH parameter vers. back to
|2 wire |« 4 wire application application function group
System 2 D/A adjust 4 mAi QDéAmeJUSt device back to )
functi
0000 | ot PROFIBUSIFF | |not PROFIBUS/FF|  LID number unction group
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measured value Micropilot M, operating structure HART (display module) software version 01.04.00 release Oct. 06
‘ 0 1 2 A 3 (B) 4 (C) 5 6 7 8 9
GI'OIJp ' |tank shapg | ' |medium property process condition empty calibration| ' | full calibration distance
. + dome ceiling « DK unknown + standard [m] [m] measuring value
selection « horizontal cyl. +DK<19 » calm surface distance process span . - - distance m
- « flat ceiling *DK19..4 « turbulent surface conn. to min. level pipe d'_ameter « meas. value %
00 Basic . Media type « sphere *DK4...10 + add. agitator inner diameter
measuring value |*liquid H [“bypass """ | _|-DK>10 « fast change || of bypass/ return to
setup « solid I |« stilling well « Test: no filter stilling well ) group selection
jump to
tank shape  (A)| [med. propert (B)| [process cond. (C) matrix field 51
|+ unknown ||+ DK unknown « standard
* metal silo *DK16..19 « slow change
« concrete silo *DK19..25 « fast change
* bin / bunker +DK25..4.0 + Test: no filter
« dome +DK4.0..7.0
« stockpile «DK>7.0
« conveyer belt
01 Safety | | |outputonalarm | === |outputecholoss| | delaytime | |safety distance | |in safety distance| |acknowled | [ overspil return to
H . « alarm* in case of echo from antenna tip/ * alarm alarm protection group selection
settlngs . ml/_{\lx gfr:]n:))* « hold loss max. 4000 lower edge of horn « warning *no « standard
 hold [s] « self holding® . yes * WHG
Fommmm e output on alarm ’_’""’ﬂ/’/”. ””” ramp (09)
« user specific XX.XX MA ramp 7o/min %span/minute
A i level / ullage linearisation . linearisation linearisation linearisation return to
04 Lineari 9 | | custtomer unit table No. input level [m] input volume [%] A roup selection
ti - manual see table next point: group
sation « level - semi-automatic cyes
(customer unit) « table on ST
: “”agte t | horizontal ol e max. scale [%] diameter selection of customer unit
(customer unit) | " horizontateyl. : <| vessel [m] |—‘ 0: % 6: ft3 12: ton
I 1: litre 7:us gal 13:m
,,,,,,,,,,,,,,, . o
- level | cfnear (el % 2n | gigal | 14ft
: 3:m3 9: kg 15: mm
. (ur}?,aﬂémch) clear table 4:dm3 10:t 16: inch
(m ?t inch) 5:cm3 11:1b 17: none
05 Extended selegrtigl]r | [echo quality | _[Offset outpu% tilamping 4 blocking return to >
R . not ToF-Too S| i lecti
calibration ¢ ) 008 [check distance | [range of mapping| |start mapping _ [dB] o m] distance [m] group selection
. : distance = ok UL of ma: rangel— - off jump to will be added to - "
|-common j N {00 smal P p-range— T on matrix field 008 the measured level (0s)
* manual
* mapping etoobig
——————————————— + unknown cust. tank map
- extended present mapping « inactive jump 0
mapping distance : raéié'é’te ( matrix field CO9 >
06 communication No. of preambles low output limit | _| curr. output mode| V¥ _| simulation output current return to
Output g?gr()ef:e[rg)...151 for HART [4...20] «on |-standard . 4 f}gﬁg\fya 777777 — XXX MA group selection
multidrop function, * off « fixed current fixed Zur:Avalue + sim. volume
outputcurrentfixe L | [roooooomeeooe- * sim. current |
at4 mA) * cur. turn down | 4 mA value 20 mA value
sequel to

operating structure

see next page

* = default value only for WHG
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sequel of
operating structure

Micropilot M, operating structure HART (display module)

software version 01 04.00

release Oct. 06

0

1

2 (A)

3 (B)

4 (©)

5

7

8

to service matrix

xx: hardware versior
yy: software version
zz: software revision

prot: data protocol

example:
V01.04.00HART

from 057 —W

antenna-extens.
length FAR10-
only for FMR230

plot settings record. curve xx dB
OE Envelope « envelope curve | | «single curve ib\‘ return to.
curve «env. curve : FAC « cyclic group selection
* env. curve
customer map
09 ] language back to home format display | | alo. of 9 = § X | [separat. character| [ display test return to
Display  English. 3...9999 seconds + decimal ecim. g=xex ] iha) (not for ToF-Tool) group selection
«Francais | [T T — -on[ls]
« Espanol - 1/16"
« ltaliano
 Nederlands
« Japanese
; ) present error previous eror clear last error reset unlock parameters <| rn_easured |_| measured I» remote control application param. return to
D|agnost|cs - keep | 333:customer  ~100: raw customer distance [m] level [m] « off (field 002/003/004) group selection
. erase parameters 20, MAX -on « not modified
: + . . ifi
33 333: customer ) ;z?vié::?n%?&r reset modified
parameters 300: r/w customer +
service matrix
33 998: read/write WHG|
33 999: hardware
locking
OC System measuring point protocol + serial No. distance unit download mode return to
tag No. software No. fT « parameter only group selection
parameter format of indicate: Cmm * param+cust. map
Vxx.yy.zz.prot - inch * mapping only

> to 058
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oD

!

Service

0DO

0D1

0D2

0D3

0D4

0D5

0D6

0D7

0D8

0D9

oDC

oDD

Micropilot M, service matrix HART and PROFIBUS PA (display module)otware version 01.04.00

0

1

2

3 4

5

6 7 8 9

Info present amplitude over amplitude unfiltered present present device name order code back to
opoo] |amplitude  opor| [mapping  opo2| |over FAC  opos| |[distance edge parameter | |first echo factor function group

Distance MAM filter length| [MAM filter border| | min. low pass max. low pass delta at min. hysterese width echo lost up echo lost down unfiltered back to
0D10 (5)* o1t (1)*  op12 (0)* (0)* distance raw function group

envelope env. statistics env. statistics merging merging merg.echo merging ratio envelope back to
smoothing up down echoes windows dist. energy function group

Mapping mapping adder mapping mapping fact. map. valid FAC adder FAC scan rate range factory fact. map valid cust. map valid back to
0D30. scan rate average 0=0ff;1=0n;2=reset (6)* map 0:not active, 1:active 0:not active, 1:active function groupl

v

edge detect. mode|

edge parameter|

| present edge

back to
function group

Edge
0: front 1: behind arameter
0D 2: middle of echo l B
FEF at near FEF distance FEF distance
First echo first echo factor H FEF threshold Fdistance | |near | |far FEF edge max. ampl. present FEF |_< back to >
opso| | customer spec.* V7H3 <30 dB V7H3 <30 dB V7H3 <30 dB of FAC function group
— 30 dB* — 500 mm* — 3000 mm*
Tank bottom tank bottom det. min. amplitude max. level range TBD | [empty fill / drain back to
detection opeo| |0:off* 1:on tank bot. detec. | |tank bot. detec. | [limiter speed function group
HF module
0: uP 111 (5.8 GHz) : = -
Module 1-uP 112 (6.3 GHz) zero distance [position amplitude back to
0D70] |2: uPIIl.1 (24 GHz) |reference pulse reference pulse function group
3: uPIll.2 (26 GHz)
antenna type inactive length total length max. measuring | max. sample back to
0:rod 1:horn distance distance function group
2: dish 3: planar
[delay timer echo found echo lost min. jump jump delay echo window FAC mode back to
delay delay delay function group
[Wire type display version calc. cycle time software version| | parameter vers. back to
[0: 2 wire 1: 4 wire application application function group
D/A adjust 4 mA| [D/A adjust device | back to
20 mA ID number function group

not PROFIBUS/FF

not PROFIBUS/FF

*= default value only for WHG!
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measured value

Micropilot M, operating structure HART (display module)

software version 2.0

release 01.03

Sasin 0 1 2 3 ] 5 6 7 8 9
Group tank shape | '| medium property | ' |process condition | ' | empty calibration| ' | full calibration distance return to
B « dome ceiling * unknown « standard [m] [m] measuring value group selection
selection * horizontal cyl. °<19 « calm surface distance process span « distance m jump to
00 ] . flathceiling . 1.9 1(;‘ . tnguler)tt ?urface conn. to min. level pipe diameter * meas. value % matrix field 51
i |°Sphere ______ 4 * add. agitator inner diameter
Basic “bypass | {+>10 « fast change of bypass/
setup « stilling well « Test: no filter stilling well
Safety output on alarm output echo loss delay time safety distance in safety distance| [acknowledge overspill return to
01 : *MIN (3.6 mA) * alarm* in case of echo  [—|from antenna tip/ [~ e alarm [ |alarm protection group selection
Settlngs * MAX (22 mA)* « hold loss max. 4000 [s] lower edge of horn ¢ warning *no « standard
* hold (0's) * self holding °yes * German WHG
t--------------1 |output on alarm * ramp %/min ramp
* user specific XX.XX MA %span/minute
04 Lineari- level / ullage linearisation customer unit o return to
sation I« linear [%] see table | max. scale [%)] group selection
) zizzltomer unit) ° clear table [
777777777777777 G ] | [ ] - |
. i max. scale [% selection of customer unit
(l:i:?sggmer unit) * horizontal eyl see table linearisation l [0] H vessel [m] 0:% : ft3 12:ton
777777777777777777777777777777 customer unit linearisation linearisation input volume [%] 1: litre 7:us gal 13:m
* level * manual ) 4| see table table No. H input level [m] |* next point: I~ 2:hl 8:i gal 14: ft
(m, ft, inch) * semi-automatic R 3:m3 9:kg 15:mm
« ullage * table on ] 4:dm3 | 10:t 16:inch
(m, ft, inch) 5:cm3 11:1b 17: none
05 [Extended selection [ echo quality Offset [m] output damping | | blocking return to
. . ——{(not ToF Tool / and - [dB] will be added to [s] distance [m] group selection
calibration Commuwin l) | 008 |check - the measured level (0s)"
« common \_» :gilgat%%esjng‘l( range of mapping | |start mapping jump to
.............  dist. toc input of map. range e off eon matrix field 008
* mapping ‘<toobig ]
............. * unknown - cust. tamk map -
* extended present mapping « inactive jump to
mapping distance : ragst:g? matrix field CO9
communication - -
06 Output address [0...15] No. of preambles | |low output limit | |curr. output mode i s.nsr;;la;;?n output current ‘ return to
(if > 0 then for HART [4...20] eon | . — | Rk XXX MA | {_group selection
multidrop function, ° off o fixed current . s'm: olume
gtuapumt:)urrent fixed « cur. turn down _‘ 4 mA . s:m. Xurl:ent simulation value 4 mA value 20 mA value
lot settings
06 Envelope R envelopegcurve record. curve xx dB retumn 1o
« env. curve + FAC | ® single curve | LA‘ o
curve «env. curve + * cyclic group selection
‘ customer map
09 Displa [language back to home format display No. of (1) = § X 7s?paraitﬁtt):haracter display test return to
play language selection n field 092 | see table 3..9999 seconds | | *decimal decim. 3233 |1 < fommay Commuwin I group Se'e""";
* Englis! * Espanol 3 = X.XX )
e Deutsch * Itafi)ano . 1/16" * * off
e Francais  * Nederlands *on[1s]
: : resent error revious eror clear last error reset unlock parameters| measured measured application param.| return to
OA Dlagnostlcs 4|p H P I“ « keep [~ 333:customer [100: r/w customer distance [m] level [m] (field 002/003/004) group selection
* erase parameters matrix - - - * not modified
7864: general reset 200: read customer and service matrix | 33 998: read/write WHG « modified
300: r/w customer and service matrix | 33 999: hardware locking
OC System meas ing point | prt:tocol 7\1 serial No. ::ﬁ;tance unit downloa:! motlje returrll tot‘
ag No. software No. xx: hardware version * parameter only group selection
parameter format of indicate: |  yy: software version . fr;m * param+cust. map antenl:na extens.
Vxx.yy.zz.prot |, 2z: software revision «inch * mapping only length FAR10 -

to service matrix

prot: data protocol

example: V01.01.00HART

057

for FMR230 onl!

» 058
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Il

oD

v

Service

0DO0

0D1

0D2

0D3

0D4

0D5

0D6

0D7

0D8

0D9
0DA
oDB

obC

0DD

ODE

ODF

Micropilot M, service matrix HART and PROFIBUS PA (display module) software version 2.0

release 01.03

0 1 2 3 4 5 6 7 8 9

| Info present amplitude over amplitude unfiltered present present device name H order code back to
opoo] |@amplitude  opoi] |mapping opoz| |over FAC  opos| [distance edge parameter first echo factor function group
| Distance MAM filter length| [MAM filter border| [ low pass filter hysterese width max. fill. speed max. drain speed| unfiltered | back to
0D10) (5)* _opt1 (1)*  op12 (0)* (0)* (0)* distance raw | function group
seg{ieslggse envelope [‘envelope back to
() opai smoothin | energy function group
Mapping mapping adder mapping mapping fact. map. valid FAC adder FAC scan rate range factory fact. map valid cust. map valid back to
0D30) scan rate average 0=0ff;1=on;2=reset (6)* map 0:not active, 1:active 0:not active, 1:active function groupl
Edge edge detect. mode| [edge parameter | [ present edge back to
opao| [0:front 1:behind | parameter function group
2: middle of echo
FEF at near FEF distance FEF distance
| First echo first echo factor H FEF threshold Fdistance | | near | |far FEF edge max. ampl. present FEF |_< back to )
opso| | customer spec.* V7H3 <30 dB V7H3 <30 dB V7H3 < 30 dB of FAC function group
— 30 dB* — 500 mm* — 3000 mm*
tank bottom det.| [ min. amplitude max. level |

,m / drain back to
| speed function group

amplitude back to
reference pulse function group

Tank bottom
detection 0Dé0|

Module
0D70

0: off*
HF module

0: pP II.1 (5.8 GHz) :
1 4P 112 (6.3 GHz) zero distance
2: P11 (24 GHz)

)

3: pPlll.2 (26 GHz

1:0on tank bot. detec. tank bot. detec. |

position

|reference pulse

Antenna antenna type inactive length total length max. measuring | max. sample back to
table opgo| [O:rod 1:horn distance distance function group
2: dish 3: planar
Micropilot S only
Micropilot S onl
Micropilot S onl
System 1 plausible funct. plausible funct. plausible funct. Wire type display version |_| calc. cycle time software version| | parameter vers. back to
ooco [0:off  1:on max. delta upper area 0:2 wire 1:4 wire application application function group
System 2 D/A adjust 4 mA| [D/A adjust device | back to )
0DDO 20 mA ID number function group
not PROFIBUS/FF not PROFIBUS/FF

Micropilot S only

| Debug Hdebug index 1 Hdebug index 2 H debug value g
0DFQ

*= default value only for WHG!

g error state H state back to
algorithms algorithms function group
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