
取扱説明書
（ソフトウェアバージョンB02より有効）

タイプ	 8611 
eCONTROL

プロセスコントローラとレシオコントローラ



予告なく技術的変更を行うことがあります。

© ビュルケルトジャパン株式会社、2010～2022

取扱説明書 2211/06_JAjp_00805625/Original DE



3

﻿

目次

1.	 取扱説明書...................................................................................................................................................................6

1.1.	 デバイスの用語定義 ....................................................................................................................................6

1.2.	 記号.................................................................................................................................................................6

2.	 利用許諾.......................................................................................................................................................................7

2.1.	 制限事項.........................................................................................................................................................7

2.2.	 予想される誤用..............................................................................................................................................7

3.	 安全に関する基本的な注意事項...............................................................................................................................8

4.	 一般情報.......................................................................................................................................................................9

4.1.	 お問い合わせ先 ............................................................................................................................................9

4.2.	 保証.................................................................................................................................................................9

4.3.	 インターネット上の情報................................................................................................................................9

5.	 システムの説明..........................................................................................................................................................10

5.1.	 概要...............................................................................................................................................................10

5.2.	 機能...............................................................................................................................................................11

5.3.	 さまざまな実装および設置モデル.............................................................................................................11

5.4.	 ソフトウェア..................................................................................................................................................11

6.	 技術データ.................................................................................................................................................................12

6.1.	 操作条件.......................................................................................................................................................12

6.2.	 以下の規格に適合.......................................................................................................................................12

6.3.	 一般的な技術データ...................................................................................................................................12

6.4.	 定格銘板の説明...........................................................................................................................................13

6.5.	 電気データ....................................................................................................................................................14

7.	 アセンブリ...................................................................................................................................................................16

7.1.	 アセンブリモデル.........................................................................................................................................16

eCONTROL 8611：プロセスコントローラとレシオコントローラ

日本語

タイプ8611



4

﻿

7.2.	 比例バルブへの取り付け............................................................................................................................17

7.3.	 制御盤モデルのアセンブリ.........................................................................................................................18

8.	 電気関連の設置........................................................................................................................................................20

8.1.	 ねじ接続アセンブリ、ウォールアセンブリ、バルブアセンブリ、またはレールアセンブリモデルの
電気関連の設置...........................................................................................................................................20

8.2.	 制御盤モデルの電気関連の設置...............................................................................................................24

9.	 操作と機能.................................................................................................................................................................27

9.1.	 制御およびディスプレイエレメント............................................................................................................27

9.2.	 動作レベルと運転状態................................................................................................................................28

9.3.	 キーの機能...................................................................................................................................................29

10.	 操作構造.....................................................................................................................................................................30

10.1.	 運転状態MANUALでのプロセス操作レベルの操作構造.......................................................................30

10.2.	 構成レベルの操作構造...............................................................................................................................31

11.	 プロセス操作レベルの機能......................................................................................................................................37

11.1.	 運転状態AUTOMATIC................................................................................................................................37

11.2.	 運転状態MANUAL......................................................................................................................................38

11.3.	 プロセス制御、レシオ制御の特定メニューオプション..............................................................................38

11.4.	 MANUAL運転状態でのメニューオプション..............................................................................................38

11.5.	 SET—プロセス制御の設定値デフォルト...................................................................................................39

11.6.	 RFAC—レシオ制御のレシオ係数デフォルト.............................................................................................39

11.7.	 TEST—�アナログ入出力とデジタル入力のディスプレイ...........................................................................40

11.8.	 PARA—�コントローラパラメータのディスプレイと最適化.......................................................................41

11.9.	 VALV—�接続された作動要素の手動開閉................................................................................................42

12.	 構成レベルの機能.....................................................................................................................................................44

12.1.	 概要...............................................................................................................................................................44

12.2.	 構成レベルのメニューオプション...............................................................................................................45

12.3.	 MODE—�制御変数、作動要素、プロセス値入力の選択...........................................................................46

12.4.	 UNIT—�測定単位と小数点以下の桁数の選択.........................................................................................59

日本語

タイプ8611



5

﻿

12.5.	 SETP/RFAC—�設定値デフォルトの選択とスケーリングセットポイント値のデフォルトの選択とスケ
ーリング/レシオ係数の入力 .................................................................... 62

12.6.	 S_IN—�センサー入力信号のスケーリング（4～20 mAまたは0～10 V） ...............................................64

12.7.	 AOUT—�アナログ出力のスケーリング.
（4～20 mAまたは0～10 V）.............................................................................. 65

12.8.	� CALI—�アナログ入出力の較正...................................................................................................................67

12.9.	 アセンブリモデルの較正：.
ウォ―ル、レール、バルブ、またはねじ接続アセンブリ..............................................................................68

12.10.	 制御盤モデルの較正...................................................................................................................................69

12.11.	 KFAC—�流量測定用のKファクター入力....................................................................................................70

12.12.	 FILT—�プロセス実測値入力のフィルタリング...........................................................................................72

12.13.	 PARA—コントローラパラメータの調整....................................................................................................73

12.14.	 B_IN—�バイナリ入力の構成.......................................................................................................................81

12.15.	 B_O1—�バイナリ出力の構成......................................................................................................................82

12.16.	 B_O2—�第2バイナリ出力...........................................................................................................................90

12.17.	 VALV—テスト機能と制御範囲設定..........................................................................................................91

12.18.	 CODE—コード保護.....................................................................................................................................93

12.19.	 DSPL—ディスプレイの設定.......................................................................................................................94

12.20.	 FACT—工場出荷時設定にリセット...........................................................................................................95

12.21.	 U_xx、B_xx—�プログラムバージョンとソフトウェアバージョンのディスプレイ......................................95

12.22.	 END—�構成レベルを終了...........................................................................................................................96

13.	 パラメータ設定の概要..............................................................................................................................................97

14.	 メンテナンス、トラブルシューティング......................................................................................................................98

14.1.	 誤動作...........................................................................................................................................................98

15.	 梱包と輸送.................................................................................................................................................................99

16.	 保管.............................................................................................................................................................................99

17.	 廃棄.............................................................................................................................................................................99

日本語

タイプ8611



6

取扱説明書

1.	 取扱説明書
取扱説明書には、デバイスのライフサイクル全体が記載されています。取扱説明書は、すべてのユーザーと新たな
所有者がアクセスできる安全な場所に保管してください。

取扱説明書には、重要な安全情報が記載されています 

これらの指示に従わないと、危険な状況につながる恐れがあります。特に「3. 安全に関する基本的な注意事項」
および「2. 利用許諾」章に注意してください。

•	 デバイスの種類に関係なく、取扱説明書は、必ずよく読み理解する必要があります。

1.1.	 デバイスの用語定義 
本取扱説明書で使用されている「デバイス」という用語は、タイプ8611 eCONTROLプロセスおよびレシオコントロ
ーラを指します。

1.2.	 記号

危険

差し迫った危険を警告します！

•	 警告に従わないと、致命的または重傷を負う可能性があります。

警告

潜在的に危険な状況を警告します！

•	 警告に従わないと、重傷または死亡に至る可能性があります。

注意

危険の可能性を警告します！

•	 この警告に従わないと、中程度の怪我または軽傷を負う可能性があります。

注意 
物的損害を警告します。

アドバイスまたは重要な推奨事項。

このクイックスタートや他の文書に含まれる情報を参照します。

	→ 実行する必要がある作業手順を示します。
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利用許諾

2.	 利用許諾

タイプ8611プロセスコントローラを許可なく使用すると、人、近くの機器、および周囲の環境に危険がおよぶおそ
れがあります。

•	 プロセスコントローラは、比例またはプロセスバルブ、およびセンサーと組み合わせて、圧力、温度、流量など
のプロセス変数を制御するためのものです。

•	 屋外でデバイスを使用しないでください。

•	 契約文書および取扱説明書に記載されている許可データ、操作条件、使用条件に従って使用してください。こ
れらは、「技術データ」の章に記載されています。

•	 本デバイスは、Bürkertが推奨および認可したサードパーティのデバイスおよびコンポーネントと組み合わせ
てのみ使用することができます。

•	 正しい輸送、正しい保管と設置、慎重な使用とメンテナンスは、信頼性が高く故障のない操作には不可欠
です。

•	 意図したとおりにデバイスを使用してください。

2.1.	 制限事項
システム/デバイスをエクスポートする場合は、既存の制限を遵守してください。

2.2.	 予想される誤用
タイプ8611は爆発の危険性がある場所では使用しないでください。

ハウジングに物理的なストレスを与えないでください（例：ハウジングの上に物を置いたり、上に乗ったりする
など）。
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安全に関する基本的な注意事項

3.	 安全に関する基本的な注意事項
この安全に関する基本的な注意事項は、 

•	 デバイスの設置、操作、メンテナンス時に発生する可能性のある不測の事態や事象を想定したものではあり
ません。

•	 地域の安全規制—オペレーターは、設置担当者を含め、これらの規制を遵守する責任があります。

一般的な危険状況。

怪我を防ぐために、以下のことを確認してください。

•	 すべての設置作業は、認定された技術者が適切なツールを使用して行う必要があります。

•	 電源または空圧供給が中断された後、定義または制御された方法でプロセスが再始動されることを確認して
ください。

•	 デバイスは、完全な状態で、かつ取扱説明書に従った場合にのみ操作することができます。

•	 アプリケーションの計画やデバイスの操作には、技術的な一般的規則が適用されます。

注意
静電気に敏感なコンポーネント/モジュール！

デバイスには、静電放電（ESD）に敏感に反応する電子部品が含まれています。帯電した人や物体に接触すると、
これらのコンポーネントが危険にさらされます。最悪の場合、即座に破壊されるか、起動後に障害が発生します。

•	 突然の静電気放電による損傷の可能性を最小化または回避するために、EN 61340-5-1および5-2に従った要
件を遵守してください！

•	 また、電源電圧がかかっているときは、電子部品に触れないように注意してください！ 

タイプ8611プロセスコントローラは、安全ルールを十分に考慮した上で開発され、最新の技術を搭載して
います。しかし、危険な状況が発生する可能性があります。

本取扱説明書および操作方法を遵守しなかった場合、およびデバイスに不正な改造を行った場合は、当社
は一切の責任を負わず、デバイスおよび付属品の保証は無効となります！
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一般情報

4.	 一般情報

4.1.	 お問い合わせ先 
デバイスメーカーへのお問い合わせは、以下のアドレスからお願いします。

ビュルケルトジャパン株式会社

〒112-0005 東京都文京区

水道1-12-15

白鳥橋三笠ビル

また、お近くのBürkert営業所にもお問い合わせください。

当社の国外営業所の所在地は、以下のウェブサイトcountry.burkert.comでご覧いただけます。

4.2.	 保証
保証は、デバイスが指定された使用条件に従って意図されたとおりに使用された場合にのみ有効です。

4.3.	 インターネット上の情報
タイプ8611の取扱説明書とデータシートは、インターネットcountry.burkert.comでご覧いただけます。

日本語
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システムの説明

5.	 システムの説明

5.1.	 概要
タイプ8611プロセスコントローラは閉制御回路に組み込むように設計されており、流体技術における多くの制御タ
スクに使用することができます。下図は、閉制御回路にコントローラを組み込んだ状態を示しています。

コントローラ8611 制御システム

設定値 SP 
（設定値）

操作量 
MV 制御変数+

-

X

作動要素 セン
サー

プロ
セス

フィードバックプロセス実測値（PV）

図形 1：	 閉制御回路のブロック図

5.1.1.	 プロセスコントローラタイプ8611のインターフェース

制御されるシステムとプロセスに応じて、プロセス実測値と作動要素を制御するために、さまざまなコントローラ
構造とさまざまな入力/出力が利用可能です。下図は、プロセスコントローラで利用可能なインターフェースを示
したものです。

24/5 V DC 
センサー用電源

センサー入力 
4～20 mA/0～10 V、 
周波数、Pt 100

供給 24 V DC

バイナリ入力 0～30 V DC

プロセスコントロ
ーラ

eCONTROL.
タイプ8611

入
力

イ
ン

タ
ー

フ
ェ

ー
ス

供
給

操作

外部設定値のデフォルト 
または比率 
4～20 mA/0～10 V

アナログ出力 
4～20 mA/0～10 V

トランジスタ出力 
PWM、2P—T、3P—T

プロセス値出力 
4～20 mA/0～10 V

バイナリ出力 0/24 V 
（通常閉/通常開）

RS-485 
オプション、制御盤モデ
ルのみ

出
力

図形 2：	 プロセスコントローラタイプ8611のインターフェース
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システムの説明

5.2.	 機能
プロセスコントローラタイプ8611 eCONTROLでは、以下の制御タスクを実行することができます。

•	 固定指令制御（シングルループ制御回路）

•	 シーケンシャル制御（外部設定値）

•	 レシオ制御

•	 カスケード制御

標準信号（電流/電圧）および周波数アナログ信号をオプションで適用するか、スケーラブルコントローラ入力に抵
抗温度計（Pt 100）を接続することができます。

コントローラ出力として、連続標準信号（電流/電圧）の出力やトランジスタ出力が使用可能です。バルブまたはその
他のスイッチングアクチュエータをトランジスタ出力で操作させることができます。バイナリ出力1点、補助機能用バ
イナリ出力2点までが追加で提供されます。

5.3.	 さまざまな実装および設置モデル
プロセスコントローラタイプ8611は、以下のモデルで使用可能です（「7.1. アセンブリモデル」章も参照）。

•	 パイプラインシステムへの設置用

•	 比例バルブへの取り付け用

•	 ウォールアセンブリ用、またはレールアセンブリ用

•	 制御盤への設置用

制御盤モデルの特徴：

タイプ8611のキャビネットモデルは、他のアセンブリモデルと異なり、バイナリ出力が1つではなく2つある
のが特徴です。

5.4.	 ソフトウェア
以下のメニュー オプションとその操作構造の説明では、eCONTROLタイプ8611 のソフトウェア全体について説明
します。この完全なソフトウェア スコープは、eCONTROLタイプ8611の制御盤モデルでのみ使用できます。

メニュー構造は、デバイスのモデル（ウォ―ル、バルブ、レール、またはねじ接続アセンブリ）によって異なる場合が
あります。デバイスのモデルに従って、アプリケーション領域に対して論理的に目的にかなったメニューオプション
のみを選択することができます。この事前選択は、選択された商品番号に従って、コントローラの納品時に行われ
ます。
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技術データ

6.	 技術データ

6.1.	 操作条件
許容周囲温度： 

（操作および保管）	 0～+70 °C

最大許容湿度：	 ≤ 80%、結露なきこと

保護クラス：	 IP65、EN 60529準拠

6.2.	 以下の規格に適合
CEマークは 
EMC指令に適合しています。	 EN 61326

6.3.	 一般的な技術データ
素材

	 ハウジング、カバー：	 PC、+20% ガラス繊維

	 フロントプレートホイル：	 ポリエステル

	 ネジ：	 ステンレス鋼

	 マルチピン：	 CuZn、ニッケルメッキ

	 ウォ―ルアセンブリブラケット：	 PVC

アセンブリ

	 設置位置：	 任意の位置

	 アセンブリモデル：	� Bürkert流量ねじ接続タイプS030 を使用したパイプラインへの取り付け 
ウォールアセンブリ、レールアセンブリ、バルブアセンブリ、制御盤アセン
ブリ

ディスプレイ：	 2線（「図形 10： ディスプレイエレメント」を参照）

動作電圧：	 マルチピン：3ピンまたは/および4ピンM8、8ピンM12

電源ケーブル：	� 0.5 mm2最大断面積、長さ最大100 m、スクリーン付き

日本語
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技術データ

6.4.	 定格銘板の説明
定格銘板には、特定のデバイスに関する重要な技術データが記載されています。定格銘板の構造について、以下
に例を挙げて説明します。

6.4.1.	 ウォ―ル、レール、バルブまたはねじ接続アセンブリ用コントローラの定格銘板

8611  Wall  24VDC 

 

00177462 W16LU

SET: Norm    ACT: PWM
IN:Norm          OUT:Norm

S/N xxxxxx

センサー入力信号（標準、Pt 100または周波数（NPN）） 

アナログ出力（標準またはなし） 

コントローラ出力信号（PWMまたはNORM）

設定値入力信号

メーカーコード

商品番号シリアルナンバー

電源電圧

アセンブリモデル 
-ウォール		 （ウォ―ルアセンブリ） 
-レール		  （レールアセンブリ）	  
-バルブ		  （バルブ直付けアセンブリ） 
-ねじ接続	流量ねじ接続直付けアセンブリ

コントローラタイプ

例：

図形 3：	 例：ウォ―ル、レール、バルブまたはねじ接続アセンブリ用コントローラの定格銘板

6.4.2.	 制御盤モデルの定格銘板

8611 Panel 24VDC  

 

00210206 W16LU

Prozessregler

S/N xxxxxx

アセンブリモデル 
-パネル（制御盤）

コントローラタイプ

電源電圧

コントローラの設計

シリアルナンバー

メーカーコード

商品番号

例：

図形 4：	 例：制御盤モデルの定格銘板

日本語

タイプ8611



14

技術データ

6.5.	 電気データ
動作電圧：									         24 V DC ± 10%、フィルタリングおよび制御

消費電力 										�         無負荷時：約2 W 
負荷時：最大 48 W 
100% デューティサイクル：36 W 

コントローラのサンプリングレート：		  300 Hz

6.5.1.	 入力

設定値

	 標準4～20 mA			�   入力インピーダンス：		  70 Ω 
解像度：					     5.5 µA

	 標準0～10 V				�    入力インピーダンス：		  11.5 kΩ 
解像度：					     2.5 mV

センサー

	 標準4～20 mA			�   入力インピーダンス：		  70 Ω 
解像度：					     5.5 µA

	 周波数

		  入力 1						�     外部センサー 
周波数範囲：				   最小0.25 Hz/最大1 kHz 
入力抵抗：				    > 1 kΩ 
信号タイプ：				    正弦波、矩形波、三角波（> 3,000 mVss、 
							       最大30 Vss）

		  入力 2						�     内部ホールセンサー 
周波数範囲：				   最小0.25 Hz/最大1 kHz 
							       （Bürkert流量ねじ接続  
							       タイプS030と組み合わせた場合のみ）

		  Pt 100（2線式）			�   測定範囲：				    0～200 °C 
測定電流：				    1 mA 
測定エラー：				   < 0.5 °C

バイナリ入力					�    入力インピーダンス：		  10 kΩ 
応答閾値：				    3～30 V 
最大周波数：				   1 kHz

日本語
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技術データ

6.5.2.	 出力

連続信号						�      標準信号4～20 mA 
最大ループ抵抗：		  680 Ω 
精度：						      0.5%

									�         標準信号0～10 V 
最大電流：				    20 mA 
精度：						      0.5%

不連続信号					�     PWMまたはPTM制御用の2つのトランジスタ出力 
制御周波数：				   20～9,999 Hz  
最大解像度：				   16 bit（周波数による） 
単位面積あたりの最大電流：	 1.5 A 
スイッチング電圧：		  24 V DC

バイナリ出力				�    トランジスタ出力（PNP）構成可能 
単位面積あたりの最大電流：	 1.5 A 
スイッチング電圧：		  24 V DC

センサー電源：				    24 V DC

すべての出力の合計負荷：								       1.5 A

日本語
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アセンブリ

7.	 アセンブリ

7.1.	 アセンブリモデル
Bürkert流量ねじ接続への取り付け 比例バルブへの取り付け

Bürkert 
流量ねじ接続タイ
プSO30

制御盤への設置 ウォールアセンブリまたはレールアセンブリ

制御盤への設置の説明とデバイスの寸法について
は、次の「7.3. 制御盤モデルのアセンブリ」章に記載
されています。 ウォー 

ルアセン 
ブリ用アダプター

アダプター 
レールアセンブリ用

表 1：	 アセンブリモデル

7.1.1.	 アセンブリ用アクセサリー

モデル アクセサリー 注文番号
パイプラインへの設置 流量ねじ接続、タイプS030 データシートS030を参照
レールアセンブリ レールアセンブリ用アダプター 655980
ウォ―ルアセンブリ ウォールアセンブリ用アダプター 427098
ウォ―ルおよびレールアセンブリ用アダプターは、アセンブリモデルの納入品目に含まれています。

表 2：	 アセンブリ用アクセサリー

日本語
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アセンブリ

7.2.	 比例バルブへの取り付け
プロセスコントローラタイプ8611を以下に説明するように比例バルブに取り付けます。

	→ プロセスコントローラ前面のネジ4本を緩めます。

注意
プロセスコントローラを開く際は、内部ケーブルを損傷しないように注意してください。

•	 カバーは、引っ張ったりせずに慎重にハウジングから取り外してください。

	→ カバーは、慎重にハウジングから取り外してください。

	→ 付属のフラットシールを接触タブに貼り付けます。

	→ プロセスコントローラのハウジングを接触タブに取り付け、バルブねじで固定します。

	→ プロセスコントローラのハウジングにあるプロファイルガスケットが正しい位置にあることを確認します。

	→ プロセスコントローラのハウジングにカバーを被せ、4本のねじで固定します。

必要に応じて、カバーを左右に90°回転させた位置に取り付けることもできます。

比例バルブ

接触タブ

プロファイルガスケット

バルブねじ

フラットシール

プロセスコントローラのハウジング

プロセスコントロ
ーラのカバー

カバー固定用ねじ4本

図形 5：	 比例バルブへのプロセスコントローラの取り付け

日本語
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アセンブリ

7.3.	 制御盤モデルのアセンブリ

7.3.1.	 デバイス寸法とココントロールパネル用切り欠き

54.2

44.5

2976

66

設置に必要なコントロールパネル用切り欠き

R 3

45

図形 6：	 デバイス寸法とココントロールパネル用切り欠き

日本語
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アセンブリ

7.3.2.	 制御盤への設置

•	 45 × 45 mm（角の半径3 mm）のコントロールパネル用切り欠きを用意します。

•	 付属のシールをハウジングに貼り付けます。

•	 コントローラを前面からコントロールパネル用切り欠きに挿入します。

•	 背面から、付属の固定用部材4個を所定の位置にはめ込み、ドライバーで固定します。

4 �固定用 部材 

シール

図形 7：	 設置部材 図形 8：	 設置されたコントローラ

制御盤モデルの推奨ライン断面図：

断面図最小 断面図最大 最小長

フレキシブルライン用断面図 0.2 mm² 1.5 mm² 10 mm（ストリッピング）
ケーブルエンドスリーブ付きフレキシブルライン
用断面図、プラスチックスリーブなし 0.25 mm² 1.5 mm² 10 mm

ケーブルエンドスリーブ付きフレキシブルライン
用断面図、プラスチックスリーブ付き 0.25 mm² 0.75 mm² 10 mm

表 3：	 推奨ライン断面図

日本語
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電気関連の設置

8.	 電気関連の設置

8.1.	 ねじ接続アセンブリ、ウォールアセンブリ、バルブアセンブリ、またはレー
ルアセンブリモデルの電気関連の設置

8.1.1.	 接続バージョン

コネクタ コネクタビュー 構成

丸型プラグイン  
コネクタ  
M12、8極  5

4

3

21
8

7

6

電源電圧、 
設定値入力4～20 mA/0～10 V、 
プロセス実測値または位置設定値出力4～20 mA/0～10 V、バイナリ
入力、バイナリ出力

注記！ 
プラグの配列が異なる場合がありますので、接続ケーブルはストレ
ートプラグ（メス）を推奨します。

丸型プラグイン  
コネクタ  
M8、3極

 4

31

接続センサー 
（4～20 mA/0～10 V、Pt 100 または周波数） 

およびセンサー電源24 V DC

丸型プラグイン  
コネクタ  
M8、4極

 2

1

4

3

接続作動要素

• 比例バルブ（1 × PWM） 
• プロセスバルブ（1 × PTM） 
• �操作量 4～20 mA/0～10 Vおよび 

センサー電源 24 V DC（商品番号182383および567181のみ）

DIN EN 175301 

12

比例バルブ（1 × PWM）または開閉バルブ（1 × PTM）に直付けアセ
ンブリ用接続

表 4：	 流量ねじ接続、ウォールアセンブリ、レールアセンブリ、またはバルブアセンブリへのアセンブリ用の接続バ
ージョン

日本語
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電気関連の設置

8.1.2.	 ピン割り当て

丸型プラグインコネクタM12、8極

接続ケーブルは、コネクタの向きが異なる場合がありますので、ストレートコネクタ（メス）を推奨します。

コネクタ図 ピン カラー 構成

 5
4

3

21
8

7

6
1 白 24 V DC電源
2（DIN2） 茶色 バイナリ入力（B_IN）
3 緑 GND—電源、バイナリ入力、バイナリ出力
4（AOUT） 黄 4～20 mAまたは0～10 Vアナログ出力 

（バルブのプロセス値または操作量）
5（AIN2） 灰色 4～20 mAまたは0～10 Vアナログ入力（設定値/比率）
6 ピンク GND—アナログ出力
7 青 GND—アナログ入力（設定値/比率）
8 （BO1） 赤 （+）バイナリ出力（B_O1）

表 5：	 丸型プラグインコネクタ M12、8極の構成

標準ケーブル（Lumberg、Escha など）を使用する場合のワイヤのカラー

8.1.3.	 センサー接続

丸型プラグインコネクタM8、3極

 4

31

入力信号 ピン カラー 構成 外部回路

4～20 mA 
タイプ8611の2線式
電源

（AIN1）

1 茶色 +24 Vセンサー電源

トランスミッタ

4～20 mA

1

4

I 24 V DC

3 青 未接続

4 黒 信号入力（ソース）

4～20 mA/0～10 V  
タイプ8611の3線式
電源

（AIN1）

1 茶色 +24 Vセンサー電源

トランスミッタ

1 24 V DC

GND3

4～20 mA/0～10 V
4

3 青 GND

4 黒 信号入力（ソース）

4～20 mA/0～10 V  
4線式外部電源

（AIN1）

1 茶色 未接続

トランスミッタ
GND

3

GND

供給4～20 mA/0～10 V
4

3 青 GND

4 黒 信号入力（ソース）

日本語
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電気関連の設置

入力信号 ピン カラー 構成 外部回路

周波数  
タイプ8611の3線式
電源

（DIN1）

1 茶色 +24 Vセンサー電源

トランスミッタ

1 24 V DC

GND3

クロック（DIN1）
4

3 青 GND

4 黒 周波数入力（NPN）

周波数 
4線式外部電源

（DIN1）

1 茶色 未接続

トランスミッタGND3

GND

供給クロック（DIN1）
4

3 青 GND

4 黒 周波数入力（NPN）

Pt 100  
（2線式）

（AIN3）

1 茶色 未接続 3

4

Pt 100

3 青 GND Pt 100

4 黒 （+）Pt 100（電源）

表 6：	 センサー接続：丸型プラグインコネクタ M8、3極の構成

8.1.4.	 バルブ接続

丸型プラグインコネクタM8、4極

 2

1

4

3

出力信号 ピン カラー 構成 外部回路

PWM 

（MODE = 
SCV）

1 茶色 未接続

2 白 未接続

3 青 （-）PWM（バルブ 2） 比例バルブ
3

4
4（BO4） 黒 （+）PWM（バルブ 2）

3点

（MODE = 
PCV）

1（BO3） 茶色 （+）通気（バルブ 1） 通常閉バルブ
1

2
2 白 （-）通気（バルブ 1）

3 青 （-）脱気（バルブ 2） 通常開バルブ
3

4
4（BO4） 黒 （+）脱気（バルブ 2）

1）4～20 mAま
たは0～10 V

（MODE =  
4～20/ 
0～10）

1（BO3） 茶色 +24 V DC電源

M

1

2

3

4

8611の供給
2 白 GND（4～20 mAまたは0～10 V）

3 青 GND電源

4（AOUT）黒 +4～20 mAまたは 
0～10 V 操作量

日本語
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電気関連の設置

出力信号 ピン カラー 構成 外部回路

3点

（MODE =  
3P—T）

1（BO3） 茶色 （+）バルブ 1 通常閉/開バルブ
1

2
2 白 （-）バルブ 1

3 青 （-）バルブ 2
通常閉/開バルブ

3

4
4（BO4） 黒 （+）バルブ 2

1）4～20 mA 
または0
～10 V

（MODE =  
4～20/ 
0～10）

外部電源

1 茶色 +24 V DC電源（最大1 A）
+24 V DC 

M
2

4

GND

外部電源
2 白 GND（4～20 mAまたは0～10 V）

3 青 GND電源

4 
（AOUT） 黒 +4～20 mAまたは 

0～10 V 操作量

2点

（MODE =  
2P—T）

1（BO3） 茶色 （+）バルブ 1 通常閉/開バルブ
1

2
2 白 （-）バルブ 1

3 青 未接続

4 黒 未接続

1）	� 商品番号182383および567181でのみ利用可能

表 7：	 丸型プラグインコネクタ M8、4極の構成

丸型プラグインコネクタM12、8極

 5
4

3

21
8

7

6

出力信号 ピン カラー 構成 外部回路
2）4～20 mA 
または0
～10 V

（MODE =  
4～20/ 
0～10）

4 
（AOUT） 黄 4～20 mAまたは 

0～10 V 操作量 +24 V DC 

M

4

6

GND（24 V）

6 ピンク GND—アナログ出力

2）	� 商品番号182383と567181を除くすべてのモデルで利用可能

表 8：	 丸型プラグインコネクタ M12、8極の構成

日本語
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電気関連の設置

8.2.	 制御盤モデルの電気関連の設置

警告

誤った取付による怪我の危険！

誤った取付は、タイプ8611 eCONTROL を損傷または破壊する可能性があります。

•	 電気関連の設置は、認定された電気技師のみが行うことができます！

9 10 11 12 13 14 15 16 17 18

ジャンパー 1

ジャンパー 2

端子台 1

端子台 2

端子台 3
2019 21 22 23 24 25 26 27

1 2 3 4 5 6 7 8

図形 9：	 制御盤モデル、スプリング端子およびジャンパー付き接続回路基板

8.2.1.	 端子割り当て

端子台 1

端子 構成 外部回路

1 GND—電気的電源

24 V DC

1

2

GND 24 V DC ± 10% 
最大残留リップル 10% 

2 24 V DC電源

3  
（BO2） バイナリ出力2（B_O2） 3 

（1、6、8、11、または23
 24 V/0 V（最大1 A）通常閉/通常開 

GND）

4  
（BO1） バイナリ出力1（B_O1） 4 

（1、6、8、11、または23
 24 V/0 V（最大1 A）通常閉/通常開 

GND）

日本語
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電気関連の設置

端子 構成 外部回路

5  
（BO3）

（+）通気バルブ（PCV）または
バルブ 1（2P—Tまたは3P—T）

MODE = PCV 

5

6

通常閉 
バルブ 最大1 A

MODE = 2P—T
または3P—T 

5

6

通常閉/通常開 
バルブ 最大1 A

6 （-）通気バルブ（PCV）またはバ
ルブ 1（2P—Tまたは3P—T）

7  
（BO4）

（+）比例バルブ（SCV）、ブリー
ドバルブ（PCV）またはバルブ 2

（3P—T）

MODE = 3P—T
7

8

通常閉/通常開 
バルブ 最大1 A

MODE = PCV 
7

8

通常開 
バルブ 最大1 A

MODE = SCV 
7

8

通常閉 
バルブ 最大1.5 A

8
（-）比例バルブ（SCV）、ブリー
ドバルブ（PCV）またはバルブ 2

（3P—T）

表 9：	 端子台 1の構成

端子台 2

端子 構成 外部回路

9 GND—アナログ出力 9 GND

10 
（AOUT）

（+）アナログ出力�（バルブのプロセス
値または操作量） 10 4～20 mA/0～10 V

11 GND—センサー、作動要素 11 GND

12 24 V DCセンサー電源または作動要素 12 24 V DC

13 未使用 未使用

14（AIN2）（+）外部設定値/比率  
4～20 mA/0～10 V

14 
（21

 4～20 mA/0～10 V（ソース） 
A-GND）

15 （+）5 V DCセンサー電源（最大20 mA） 15 
（1、11、または23

 5 V DC 
GND）

16 未使用 未使用

17 未使用 未使用

18 未使用 未使用

表 10：	 端子台 2の構成
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電気関連の設置

端子台 3

端子 構成 外部回路

19 GND—Pt 100、RTD

 

（0～200 °C）
19

20

Pt 100

20 
（AIN3） （+）Pt 100、RTD（電源）

21 GND—アナログ入力 21 A-GND
22 

（AIN1）
（+）プロセス値入力 

4～20 mA/0～10 V
22 
21

 4～20 mA/0～10 V（ソース） 
A-GND

23 GND—センサー、作動要素 23 GND

24 24 V DCセンサー電源または 
作動要素

24 
23

 24 V DC—出力（最大1 A） 
GND

25

タイプ8611
の供給

（DIN3）

周波数入力 2 
（NPNまたはPNP）

Q2レシオ制御 
（MODE = RATI）

ジャンパー 2

NPN

PNP

トランスミッタ

12または24  24 V DC

GND11または23

クロック
25

8611の供給

25

外部電源

（DIN3）

周波数入力 2 
（NPNまたはPNP）

Q2レシオ制御 
（MODE = RATI）

ジャンパー 2

NPN

PNP

トランスミッタGND11または23

GND

供給

クロック 
25

外部電源

26

（DIN2）

（+）バイナリ入力 26

1、11、または23

0～2.7 V（log. 0）

3～30 V（log. 1） 
最大1 kHz 

GND

27

タイプ8611
の供給

（DIN1）

周波数入力 1 
（NPNまたはPNP）

実測値流量/ 
Q1 レシオ制御用  

（MODE = RATI）

ジャンパー 1

NPN

PNP

トランスミッタ

12または24  24 V DC

GND11または23

クロック
27

8611の供給

27

外部電源

（DIN1）

周波数入力 1 
（NPNまたはPNP）

実測値流量/ 
Q1 レシオ制御用  

（MODE = RATI）

ジャンパー 1

NPN

PNP

トランスミッタGND11または23

GND

供給

クロック 
27

外部電源

表 11：	  端子台 3の構成
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操作と機能

9.	 操作と機能

9.1.	 制御およびディスプレイエレメント
eCONTROL タイプ8611の制御およびディスプレイエレメントには、3つのボタンとLCDマトリックスディスプレイ
が搭載されています。

9.1.1.	 ディスプレイエレメント 

4文字ディスプレイ 
数値用7文字マトリックス

4文字ディスプレイ 
測定単位とパラメータ指定用の14文字マトリックス

操作量を%で表示するための10セグメントの棒グラフ（1
セグメントは、操作量の10%を示します）

アラーム発生時、赤LEDが点灯

運転状態MANUALを表示
制御起動時に表示されます
外部設定値デフォルトの場合に表示されます

図形 10：	 ディスプレイエレメント

9.1.2.	 制御素子

矢印キー

 

•	 運転状態AUTOMATICでのプロセス操作レベルのディスプレイ変更

•	 運転状態MANUALおよび構成レベルでのメニュー オプションの変更

•	 数値の入力左 右

ENTERボタン •	 運転状態AUTOMATICとMANUALの切り替え

•	 動作レベルと構成レベルの切り替え

•	 メニューオプションの選択

•	 設定の引き継ぎ

機能の詳細な説明は「9.3. キーの機能」章に記載されています。

日本語
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操作と機能

9.2.	 動作レベルと運転状態
eCONTROL タイプ8611の操作と設定には、2つの動作レベルと2つの運転状態 AUTOMATICとMANUALが用意さ
れています。

レベル 1：		�� プロセス操作レベル 
レベル 1では、ユーザーはAUTOMATICとMANUALの2つの運転状態を切り替えることができます。

					     運転状態：	� AUTOMATIC：ノーマルモードが実行され、監視されます。

									�         MANUAL： �重要な機能とテスト機能にクイックアクセス。 
運転状態MANUALは、ディスプレイ上に手のアイコンで表示されます。

レベル 2：		� 構成レベル 
レベル 2では、ユーザーはコントローラの基本設定を変更することができます。

動作電圧をオンにすると、コントローラはプロセス操作レベルになり、運転状態AUTOMATICになります。 
動作電圧が印加されると、ソフトウェアバージョンがディスプレイに約2秒間点灯します。この2秒間の間にENTER
キーを押すと、サブバージョンが表示されます。この後、コントローラは再びプロセス操作レベルになります。

9.2.1.	 動作レベルと運転状態の切り替え

ENTERキーを押すと、動作レベルと運転状態（図形 11を参照）が変更されます。

構成レベル内で行われた変更は、プロセス操作レベルに戻った後にのみ保存されます。

運転状態MANUALの変更は、コントローラの実行中に行うことができます。

プロセス操作レベル

運転状態 
AUTOMATIC

025.5
           L / M

00.......... 99

EENNTTEERR
OO
uu
tt

eCONTROL 8611

押す  
ボタン

 < 1秒未満（
ショート）

> 5秒以上（ロング）

構成レベル

  MODE
00.......... 99

EENNTTEERR
OO
uu
tt

eCONTROL 8611

MODE 
UNIT 

. 

. 

. 

.

END

運転状態 
MANUAL

SET

PARA

VALV

TEST

BACK

図形 11：	 動作レベルと運転状態の変更
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操作と機能

9.3.	 キーの機能
デバイスは、2つの矢印キーと1つのENTERキーを使用して操作します。 
動作レベルと運転状態に関するこれらの機能は、以下の表 12 に示されています。

動作レベル 運転状態
 

レベル 1：プロ
セス 
操作レベル

AUTOMATIC 実測値、設定値、操作量のディスプレ
イ切り替え

•	 キー短押し（1秒未満）： 
運転状態MANUALに切り替え

•	 キー長押し（5秒以上）： 
構成レベルに切り替え

MANUAL

最後のメニュー
オプションに切り
替え

次のメニューオプ
ションに切り替え •	 メニューオプションの選択

•	 設定の引き継ぎ

•	 運転状態AUTOMATICに切り替え 
（ディスプレイ用BACK）

値の入力

値の増大 位置を左に1つず
つ変更

レベル 2： 
構成レベル

最後のメニュー
オプションに切り
替え

次のメニューオプ
ションに切り替え

•	 メニューオプションの選択

•	 設定の引き継ぎ

•	 プロセス操作レベルと運転状態
AUTOMATICに切り替え（ディスプレ
イ用END）

値の入力

値の増大 位置を左に1つず
つ変更

表 12：	 キーの機能 
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10.	 操作構造

10.1.	 運転状態MANUALでのプロセス操作レベルの操作構造

**） �コード保護が有効な場合に
のみコード照会  

（12.18章を参照）

*）	�ディスプレイは、MODEメニ
ューで設定された制御変数
によって異なります  

（12.3章を参照）

SET ***）

RFAC ****） 

AIN1

AIN3

DIN1

DIN2

DIN3

AOUT

BACK

  TEST

AIN2

055   PRZ *）

CODE **）

KP2 *）

KP T *）

TREG *）

TN T *）

TN *）

DE T *）

DEAD

BACK

  PARA KP1

150     L/H   VALV *）

戻る 
AUTOMATIC運転状態

***） � SETメニューオプションは、
プロセス制御の場合のみ表
示されます。 
その結果、RATIを除くMODE
メニューで設定されたすべ
ての制御変数に適用。

****） � RFACメニューオプション
は、レシオ制御の場合のみ
表示されます。 
その結果、RATI制御変数が
MODEメニューで設定され
ている場合のみ適用。

  BACK

設定値の入力

比率係数の入力

図形 12：	 運転状態MANUALでのプロセス操作レベルの操作構造
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操作構造

10.2.	 構成レベルの操作構造

図形 13：	 構成レベルの操作構造—1/6

SCV

FREQ

PCV

4～20

0～10

MODE RATI

P

T

T - F

T + F

L

X

F

2P—T

3P—T

FREQ *

選択 
制御時間

選択する 
制御周波数

（PWM）

選択 
制御時間

選択 
制御時間

PT *

NORM *

構成レベル

CODE
「0001」 NORM

CODE CODEメニューでコード保護が有効になっている場合は、アクセスコードを入力します。

L/H

G/H

G/M

BAR

°C

ML/M

MBAR

°F

NU

M3/H

PSI

UNIT *

L/M

M
O

D
E 

=
 R

AT
I  

M
O

D
E 

= 
F

M
O

D
E 

= 
P

M
O

D
E 

= 
T M

O
D

E 
= 

T 
+ 

F、
T 

- F

*）	�ディスプレイは、MODEメニューで設定された制御変数によ
って異なります。

**）	�Q1とQ2は、MODEメニューでレシオ制御 = RATI が設定さ
れている場合にのみ表示されます。

章を参照12.3

1

0.1

0.01

UNIT、MODE = L、MODE = X

  Q1 **）

  Q2 **）

RBAR
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操作構造

MM

M

Ft

NU

mS/c

In

PH

S/c

µS/c

Ωxc

UNIT *）

CM

M
O

D
E 

= 
L

M
O

D
E 

= 
X

EXT

AOUT 4～20

INT

0～10

S_IN ****）

CALI

KFAC

4～20

0～10

FLOW *）

TEMP *）

PRES *）

LEVL *）

VAL *）

POS *）

Q1 *）

Q2 *）

RFAC *）

4～20

0～10

アナログ入出力の較正

*）	�ディスプレイは、MODEメ
ニューで設定された制御
変数によって異なります  

（12.3章を参照）

1

0.1

0.01

入力 
スケーリング

入力 
スケーリング

ppm

入力 
スケーリング

RFAC ***）

SETP **） **） � SETPメニューオプション
は、プロセス制御の場合
のみ表示されます。 
その結果、RATIを除く
MODEメニューで設定さ
れたすべての制御変数に
適用。

***） � RFACメニューオプション
は、レシオ制御の場合の
み表示されます。 
その結果、RATI制御変数
がMODEメニューで設
定されている場合のみ
適用。

****） � S_IN メニュー オプショ
ンは、標準信号（NORM）
がセンサー入力として選
択された場合にのみ表
示されます。

図形 14：	 構成レベルの操作構造—2/6
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操作構造

0.01 

100L

KFAC *）

FREE

BACK

VA

PVDF

PP

PVC

MS

DN06

DN08

DN15

DN20

DN25

DN32

DN40

DN50

8030

8012

8011

8031

S070

8081

8071

S030

100L

FILT

0.1 

1 

10

250L

DN15
DN25
DN40
DN50
DN80

DN100

50L

500L

QN0.6
QN1.5
QN2.5
QN3.5
QN6.0

値を入力してく
ださい

表示値

表示値

表示値

表示値

表示値

ディスプレイ 0.01、0.1、1は、小数点以下の桁数を設定す
るために使用されます。

ディスプレイ10を使用して、Kファクターの乗数10を設定
します。

  Q1 **）

  Q2 **）

*） 	� MODEメニューで周波数入力のあ
るセンサーが選択されていない場
合、KFACメニューオプションは表示
されません。

**）	�Q1とQ2は、レシオ制御で両方の流量センサーに周波数入力
（FREQ）が選択された場合にのみ表示されます。

レシオ制御用のKファクターを選択します

V2

OLD

ねじ接続S030 とデバイス8030
、8011および8012のねじ接
続、DN15には2つのバージョン
があります。「V2」マークは、ね
じ接続の底面または側面のい
ずれかに表示されています。

図形 15：	 構成レベルの操作構造—3/6
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操作構造

FILT

PARA

B_IN

KP1

KP2 *）

INV

STOP **）

OPEN **）

CLOS **）

SAFP

HIGH

HIGH OPEN

HIGH

HIGH PRZV **）

NO

HOLD LOW

LOW CLOS

LOW

LOW mA **）

V **）

OPEN **）

CLOS **）

TREG *）

KP_T *）

INV 

TN *）

TN_T *）

ZERO

DEAD

DE_T *）

STRT *）

BACK

YES

YES

NO

NO

*）	�ディスプレイは、MODEメニュー
で設定された制御変数によって
異なります（12.3章を参照）

B_O1/B_O2

フィルター係数（2～20）を入力します。

ZERO は、 
INV/NOの場合のみ表示されます。

値を入力してくだ
さい

**）	�ディスプレイは、MODE
メニューで設定された
作動要素によって異な
ります（12.3章を参照）。

図形 16：	 構成レベルの操作構造—4/6
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操作構造

DLY  XXX.X INV    NO LED    NO

INV    YES LED   YES

HIGH TEXT    NO

LOW TEXT    YES

*）	�ディスプレイは、MODE
メニューで設定された
制御変数によって異な
ります。 

（12.3章を参照）

B_O1

B_O2 **）

NO

PULS

LIMT

2_P

DM3 1

REL

SP

REL

POS

ABS

ABS

DLY  XXX.X

FLOW *）

FLOW *）

INV    NO

INV    YES

HIGH

LOW

PRES *）

PRES *）

TEMP *）

TEMP *）

LEVL *）

LEVL *）

VAL *）

VAL *）

IGAL 0.1

UGAL 0.01

M3

**）	�操作構造はB_O1と同じです 

パルス数の
入力

入力 
ヒステリシ
ス値

設定値限界
値の入力

入力 
ヒステリシ
ス値

位置リミット
の入力

プロセス限界
値の入力

プロセス限界
値の入力

バイナリ出力をパルス出力として選択

バイナリ出力をリミットスイッチとして選択

バイナリ出力を2状態コントローラとして選択

VALV

図形 17：	 構成レベルの操作構造—5/6
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*）	�ディスプレイは、MODEメニュー
で設定された制御変数によって
異なります（12.3章を参照）

VALV 

L/H *）

L/H *）

END

END

MIN

MIN

MAX

MAX

PRZ *）

mA *）

V *）

MODE = SCV、4～20、0～10：連続制御

MODE = PCV、2P—T、3P—T：準連続制御

入力MIN

入力MAX

CODE

U_xx

B_xx

END

DSPL

FACT NO

xxxxx

NO

YES

YES

SETP

BOTH

プログラムバージョンのディスプレイ

ソフトウェアバージョンのディスプレイ

CMD

PVAL

プロセス操作レベルへの切り替え—AUTOMATIC運転状態

図形 18：	 構成レベルの操作構造—6/6
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プロセス操作レベルの機能

11.	 プロセス操作レベルの機能

11.1.	 運転状態AUTOMATIC
動作電圧をオンにすると、コントローラはプロセス操作レベルになり、運転状態AUTOMATICになります。ノーマル
モードが実行され、監視されます。

11.1.1.	 AUTOMATIC運転状態でのディスプレイ

矢印キーを押すと、制御動作を監視するための4種類のディスプレイが切り替わります。動作電圧の印加後、どのデ
ィスプレイを開始ディスプレイとして表示するかは、DSPLメニューで定義できます（「12.19. DSPL—ディスプレイ
の設定」を参照）。

030.0
RFAC

025.5
           L / M

00.......... 99

EENNTTEERR
OO
uu
tt

eCONTROL 8611 025.5
L/M

030.0
SET

025.5
030.0

065.0
V

065.0
mA

065.0
PRZV

プロセス実測値のディスプレイ 
単位のディスプレイは、UNITメニューでの選択によって異なり
ます（12.4章を参照）。

MODE = T - Fまたは T + Fの場合、ディスプレイは温度と流量
の間で切り替わります。

MODE = RATI の場合、ディスプレイは流量Q1と Q2の間で切り
替わります。

設定値のディスプレイ 
ディスプレイは、MODEメニューでの選択によって異なります

（12.3章を参照）。 
SET = プロセス制御用ディスプレイ 
RFAC = レシオ制御用ディスプレイ	

MODE = T - Fまたは T + Fの場合、ディスプレイは流量設定値
（SP_Q）と温度設定値の間で切り替わります（SP_T）。

MODE = RATI の場合、ディスプレイは比率係数（RFAC）と流量
設定値（SPQ1）の間で切り替わります。

バルブ用操作量のディスプレイ 
ディスプレイは、MODEメニューで選択された作動要素によっ
て異なります（12.3章を参照）。 
PRZV = 電磁バルブのパルスデューティ係数を表示 
mA = 操作量をmAで表示 
V = 操作量をVで表示	  

プロセス実測値のディスプレイ

設定値のディスプレイ

図形 19：	 AUTOMATIC運転状態でのディスプレイ
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プロセス操作レベルの機能

11.2.	 運転状態MANUAL
ENTERキーを短く（1秒未満）押すと、MANUAL運転状態になります。運転状態は、ディスプレイ上に手のアイコンで
表示されます。

11.3.	 プロセス制御、レシオ制御の特定メニューオプション
プロセス制御とレシオ制御では、一部のメニューオプションのディスプレイが異なります。詳細については、各メニ
ューの説明を参照してください。

制御タイプは、MODEメニューで選択された制御変数によって指定されます。

•	 プロセス制御：	  MODEメニューでRATIを除くすべての制御変数が選択されている場合に有効です。

•	 レシオ制御	   �は、RATI 制御変数がMODEメニューで選択されている場合に有効です（「12.3.1. RATI—レシオ
制御用の外部センサー選択」章を参照）。

11.4.	 MANUAL運転状態でのメニューオプション

SET プロセス制御の設定値デフォルト.
 「11.5. SET—プロセス制御の設定値デフォルト」章を参照

• プロセス制御用のメニューオプションが表示されます。 
• 外部設定値デフォルトを選択した場合は使用できません。

RFAC レシオ制御のためのレシオファクターデフォルト.
 「11.6. RFAC—レシオ制御のレシオ係数デフォルト」章を参照

•メニューオプションは、レシオ制御の場合にのみ表示されます（MODE = RATI）。 
•外部設定値デフォルトを選択した場合は使用できません。

BACK ディスプレイにBACKが表示されたら、ENTERキーを短く押すとAUTOMATIC運転状態に切り
替わります。 
矢印キーを押すと、次のメニューオプション、または前のメニューオプションが表示されま
す。

TEST アナログ入出力とデジタル入力のディスプレイ。 
 章を参照11.7

PARA コントローラのパラメータを調整します（コード保護が有効な場合はコードの入力が必要で
す）。 
 章を参照「11.8. PARA—�コントローラパラメータのディスプレイと最適化」

VALV 接続されたバルブの手動開閉。 
 章を参照11.9

表 13：	 プロセス操作レベルのメニューオプション
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プロセス操作レベルの機能

11.5.	 SET—プロセス制御の設定値デフォルト
プロセス制御の場合、MANUAL運転状態でSETメニューを使用して、設定値デフォルトを入力できます。 
MODEメニューでRATIを除くすべての制御変数が設定されている場合、プロセス制御が有効になります。

メニューで設定値デフォルトを設定します。

運転状態 
AUTOMATICに戻る

SET

BACK

030.0
SET *）

0.00～9,999の値を入力します 
（UNIT メニューで選択した小数点以下の桁数によって異なり
ます）。

*）	�メニューオプションは、内部設定値デフォルト
が選択されている場合にのみ使用できます 

（「12.5. SETP/RFAC—設定値デフォルトの選
択とスケーリングセットポイント値のデフォル
トの選択とスケーリング/レシオ係数の入力」
章を参照）。

プロセス操作レベル

1秒未満

図形 20：	 SET、プロセス制御の設定値デフォルト

11.6.	 RFAC—レシオ制御のレシオ係数デフォルト
レシオ制御の場合、RFAC メニューを使用してMANUAL運転状態でレシオ係数を入力することができます。MODE  
メニューで RATI制御が設定されている場合、レシオ制御が有効になります。

メニューでのレシオ係数設定：

運転状態 
AUTOMATICに戻る

RFAC

BACK

00.00
% *）

00.00～99.99の値を入力します。

*）	�メニューオプションは、内部設定値デフォルト
が選択されている場合にのみ使用できます 

（「12.5. SETP/RFAC—設定値デフォルトの選
択とスケーリングセットポイント値のデフォル
トの選択とスケーリング/レシオ係数の入力」
章を参照）。

プロセス操作レベル

1秒未満

図形 21：	 RFAC、レシオ制御のレシオ係数デフォルト
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プロセス操作レベルの機能

11.7.	 TEST—�アナログ入出力とデジタル入力のディスプレイ

コントローラの動作中は、アナログ入出力とデジタル入力が表示されます。変更することはできません。

TEST AIN1

AIN2

AIN3

DIN1

DIN2

DIN3

AOUT

BACK

PARA

アナログ入力 1：4～20 mAまたは0～10 V 
（プロセス値Q1またはレシオ制御の場合Q2）
アナログ入力 2：4～20 mAまたは0～10 V  

（プロセス制御またはレシオ制御の設定値）
アナログ入力 3：Pt 100 

（プロセス実測値温度）
周波数入力 1 

（プロセス実測値流量またはレシオ制御の場合Q1） 

バイナリ入力：0/1 は 0 V/24 V 入力に対応 

周波数入力 2 
（レシオ制御の場合Q2）
アナログ出力4～20 mAまたは0～10 V（プロセス実測値ま
たは作動要素の操作量）

運転状態 
AUTOMATICに戻る

図形 22：	 TEST、アナログナ入出力とデジタル入力のディスプレイ
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プロセス操作レベルの機能

11.8.	 PARA—�コントローラパラメータのディスプレイと最適化
プロセス操作レベルのこのメニューでは、実行中のプロセスのコントローラパラメータを最適化することができま
す。ENTERキーを押した直後から、新しいコントローラパラメータが引き継がれます。 
選択されたプロセス変数に応じたコントローラパラメータの詳細な説明は、「11.8. PARA—コントローラパラメー
タのディスプレイと最適化」章に記載されています。

このメニューへのアクセスは、ユーザーコードで保護することができます（「12.18. CODE—コード保護」章
を参照）。

運転状態 
AUTOMATICに戻る

PARA

VALV

0000
CODE *）

0000
XXX

コードを入力します。

*）	�ディスプレイは、CODEメ
ニューでコード保護が有
効になっている場合にの
み表示されます（12.18章
を参照）。

DEAD **）

KP 1 **）

KP T **）

KP 2 **）

TN T **）

TREG **）

DE T **）

TN **）

BACK

値を入力して
ください

**）	�ディスプレイは、MODEメニューで設定された
制御変数によって異なります（12.3章を参照） 

図形 23：	 PARA、コントローラパラメータのディスプレイと最適化
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プロセス操作レベルの機能

11.9.	 VALV—�接続された作動要素の手動開閉

VALVメニューオプションが選択されている場合、コントローラは停止し、作動要素は最後の位置に留まりま
す。キーを押すことで、操作量を最後の位置から相対的に増減させることができます。

VALV メニューオプションのディスプレイは、MODEメニューで設定された制御変数によって異なります。

•	 MODE = SCV、0～10、 4～20、2P—T、3P—T（リセット時間 TN有効、TN > 0）

•	 MODE = PCV、2P—T、3P—T（リセット時間 TN 無効、TN = 9,999）

運転状態 
AUTOMATICに戻る

VALV

SET

150
L/H

055
PRZ

MODE = SCV、0～10、 4～20、2P—T、3P—T（リセット時間 TN有効、TN > 0）

カスケード制御の場合、プロセス値と流量が交互に表示
されます

バルブ 1（VLV1）の作動（操作量の増加、棒グラフの長さが
左から右に増加3）4）

バルブ 1（VLV1）の作動（操作量の減少、棒グラフの長さが
右から左に減少3）4）

操作量のディスプレイ（4～20、0～10 または PRZ）

プロセス値のディスプレイ

VALVメニューオプションを終了すると、最後に選択され
た操作量が引き継がれます。

図形 24：	 VALV、作動要素の手動開閉 

3） 		 操作量の変更 
		  キーを押すたびに：	��MODE = SCV、2P—T、3P—T	 1%単位 

MODE = 4～20			   0.2 mA 
MODE = 0～10			   0.1 V単位

		  キーの連続押し80 ms以上：				�    操作量のクイック調整 

4） 		 操作量は0～100%の間で変更可能です。

		�  MODE = 3P—Tの場合のみ、操作量を-100%から+100%の間で変更可能です。 
-100% = バルブ 2は100%のパルスデューティ係数で制御されます 
+100% = バルブ 1は100%のパルスデューティ係数で制御されます
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プロセス操作レベルの機能

運転状態 
AUTOMATICに戻る

VALV

SET

150
L/H

MODE = PCV、2P—T、3P—T（リセット時間 TN 無効、TN = 9,999）

カスケード制御の場合、プロセス値と流量が交互に表
示されます

バルブ 1の作動（VLV1）5）

バルブ 2の作動（VLV2）5）

プロセス値のディスプレイ

図形 25：	 VALV、作動要素の手動開閉

5） 		 主な機能 
		  キーを押すたびに：				   作動要素が40 ms作動します

		  キーの連続押し80 ms以上：	 作動要素の連続制御

VALV  機能の詳細な説明は、章に記載されています 「12.17. VALV—テスト機能と制御範囲設定」
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12.	 構成レベルの機能

12.1.	 概要
以下のメニュー オプションとその操作構造の説明では、eCONTROLタイプ8611 のソフトウェア全体について説明し
ます。この完全なソフトウェア スコープは、eCONTROLタイプ8611の制御盤モデルでのみ使用できます。

メニュー構造は、デバイスのモデル（ウォ―ル、バルブ、レール、またはねじ接続アセンブリ）によって異なる場合が
あります。デバイスのモデルに従って、アプリケーション領域に対して論理的に目的にかなったメニューオプション
のみを選択することができます。この事前選択は、選択された商品番号に従って、コントローラの納品時に行われ
ます。

構成レベル内で行われた変更は、プロセス操作レベルに戻った後にのみ保存されます。

構成レベルへのアクセスは、コードで保護することができます。したがって、権限のない者はアクセスを拒
否され、パラメータを変更することはできません。

コード保護が有効になっている場合は、構成レベルに切り替える前にコードを入力する必要があります 
（「12.18. CODE—コード保護」章を参照）。
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構成レベルの機能

12.2.	 構成レベルのメニューオプション

MODE 制御変数、作動要素、プロセス値入力の選択。 
章を参照12.3

UNIT 測定単位と小数点以下の桁数の選択。 
章を参照12.4

SETP 設定値デフォルトの選択とスケーリング。.
章を参照12.5

RFAC レシオ制御のレシオ係数入力（MODE = RATI）。.
章を参照 12.5

S_IN センサー入力信号のスケーリング（4～20 mAまたは0～10 V）。 
章を参照12.6

AOUT アナログ出力のスケーリング（4～20 mAまたは0～10 V）。 
章を参照12.7

CALI アナログ入出力の較正。 
章を参照12.8

KFAC 流量測定のKファクター入力。 
章を参照12.11

FILT フィルタリング係数の設定。 
章を参照12.12

PARA コントローラのパラメータ設定。.
章を参照12.13

B_IN バイナリ入力の構成。.
章を参照12.14

B_O1 バイナリ出力 1の構成。.
章を参照12.15

B_O2 バイナリ出力 2の構成。.
章を参照12.16

VALV テスト機能と制御範囲設定。 
章を参照12.17

CODE コード保護。.
章を参照12.18

DSPL ディスプレイの設定。.
章を参照12.19

FACT 工場出荷時設定にリセット。.
章を参照12.20

U_XX プログラムバージョンのディスプレイ。.
章を参照12.21

A_XX ソフトウェアバージョンのディスプレイ。.
章を参照 12.21

END 構成レベルを終了。章を参照12.22

表 14：	 構成レベルのメニューオプション
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12.3.	 MODE—�制御変数、作動要素、プロセス値入力の選択
コントローラの最も重要な基本設定は、このメニューオプションで行います。

 
設定は3つの連続した手順で行われます。

•	 制御変数の選択（例：流量制御、圧力制御など）

•	 作動要素の選択（例：比例バルブ、プロセスバルブなど）

•	 プロセス値入力の選択（例：4～20 mA、周波数など）

MODEメニューオプションは構成レベルです。そこに移動するには、ENTERキーを長押し（5秒以上）します 
（「9.2. 動作レベルと運転状態」 章を参照）。

メニューでの設定方法については、以下で説明します。

RATI

F

T + F 

T - F 

P

L

X

T

MODE

CODE

構成レベル

0001
CODE 

制御変数の選択

選択 
Q2のセンサー入力

選択 
Q*のセンサー入力）

選択 
Q*のセンサー入力）

続行 
作動要素の選択

レシオ制御 
（12.3.1章を参照） 

流量制御

圧力制御

温度調節

充填レベル制御

その他の制御変数 
（pH、導電率、単位なしのプロセス変数）

UNIT

選択を確定する

CODEメニューでコード保護が有効になっている場合は、アクセスコードを入力します。 
コードを忘れてしまった場合は→ 章を参照 「12.18.1. コードを忘れてしまった場合」

*）�センサー入力の選択は、制御盤
モデルでのみ利用可能です

下位流量制御による温度制御

流量ディスプレイ付き温度制御

図形 26：	 MODE、制御変数の選択
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SCV

FREQ **）

PT **）

NORM

PCV

4～20

0～10

2P—T

3P—T

比例バルブによる連続制御とPWM周
波数の選択 

（12.3.2章を参照）

準連続制御 
プロセスバルブを使用 

（12.3.3章を参照）

連続制御 
4～20 mA標準信号を使用 

（12.3.4章を参照）

連続制御 
0～10 V標準信号を使用 

（12.3.4章を参照）

開閉に時間比例制御を用いた準連続2
状態制御（12.3.5章を参照）

開閉に時間比例制御を用いた準連続3
状態制御（12.3.6章を参照）

選択 
PWM周波数

選択 
制御時間

選択 
制御時間 
作動原理

選択 
制御時間 
作動原理

MODE

作動要素の選択

プロセス値入力の選択

UNIT

選択を確定する

変更を確定して保存 

保存後、すべてのパラメータは初期値に
戻ります。

制御変数の選択

周波数入力 
（MODE = T + F、T - F、F、RATI、2P—T、3P—Tの場合のみ設定可能）PT  

Pt 100センサー 
（MODE = T + F、T - F、T、2P—T、3P—Tの場合のみ設定可能）  

4～20 mAまたは0～10 V標準信号 
（すべての制御変数に設定可能） 

YES *）

NO *）

*） �クエリ YES/NOは、制御変数または作動
要素の選択が変更された場合にのみ表
示されます。

**） �ディスプレイは、このメニューで以前に設定された制御変数によ
って異なります（「図形 26： MODE、制御変数の選択」を参照）。

図形 27：	 MODE、作動要素とプロセス値入力の選択
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12.3.1.	 RATI—レシオ制御用の外部センサー選択 

タイプ8611コンパクトコントローラと流量ねじ接続S030および第2流量センサーを組み合わせることで、レシオ制
御を簡単に実現できます。

レシオ制御では、制御流量Q1は、非制御流量Q2に適合されるため、指定された混合比に対応させます。

流量が測定されます			�   Q1の場合、Bürkert タイプS030流量ねじ接続を使用  
Q2の場合、第2外部流量センサーを使用

Q1とQ2の間には以下のような関係があります。

Q1 = RFAC  ×  Q2				�    Q1：制御流量 
Q2：非制御流量 
RFAC：�レシオ係数（%） 

（選択については「11.6. RFAC—レシオ制御のレシオ係数デフォルト」章を
参照）

レシオ制御の例：

選択されたレシオ係数 RFAC： 4.00%
流量Q2： 20 l/h
Q1の制御： 20 l/h  ×  4/100 = 0.80 l/h

図解表示：

コントローラ設定：

MODE = RATI、FREQ、4～20、FREQ

8611

流量Q1.
制御 

流量Q2.
非制御 

流量ねじ接続、タ
イプS030 

流体混合物 

Q2

操作量 4～20 mA

周波数（FREQ）

図形 28：	 プロセスコントローラ タイプ8611によるレシオ制御（タイプS030流量ねじ接続に直付けアセンブリ）。
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メニューでの設定：

続行 
作動要素の選択.

（12.3.2章～ 
 12.3.6章を参照

センサー入力の周波数入力を
選択Q2

センサー入力の標準信号を選
択Q2

MODE

制御変数.
の選択

0001
CODE 

RATI

NORM **）

FREQ *）

*）	�FREQ：	�	�  センサー固有の Kファクターは、KFACメニュー
で入力します。

**） NORM：	� 標準信号のスケーリングは、S_IN メニューで選
択します。

小数点以下の選択 
DP R

0.1
DP R

0.01
DP R

図形 29：	 RATI、レシオ制御の設定

制御盤モデルの特徴！

制御盤モデルでは、周波数入力に加え、Q1の標準信号入力が利用可能です。

ただし、入力Q1およびQ2の場合、標準信号（NORM）は一度しか割り当てられません。 
センサー入力Q2（MODE、RATI、NORM）に標準信号が選択された場合、プロセス値入力Q1を選択すると、
周波数のみ選択できるようになります。

例：

小数点以下の選択 DP R 小数点以下の桁数選択オプション DP R
DP R = 0.1 0.1～999.9%
DP R = 0.01 0.01～99.99%

表 15：	 小数点以下の桁数を選択 DP R

センサー入力Q2の選択 プロセス値入力Q1の選択オプション
FREQ （周波数） FREQ （周波数）またはNORM（標準信号）
NORM （標準信号） FREQ （周波数）

表 16：	 センサー入力およびプロセス値入力のNORM/FREQを選択

日本語

タイプ8611



50

構成レベルの機能

図解表示：

コントローラ設定：

MODE = RATI、NORM、SCV、FREQ

8611 4～20 mA

流量Q1.
制御 

流量Q2.
非制御 

流体混合物 

Q2
PWM

Q1

周波数入力 
（FREQ） 

制御盤モデル 

図形 30：	 図解表示：タイプ8611の制御盤モデルを使用したレシオ制御

12.3.2.	 SCV—比例バルブによる連続制御

比例バルブを使用している場合、eCONTROL タイプ8611の設定はこのメニューで行います。制御周波数（PWM周
波数）を選択されたバルブタイプに応じて設定することは、適切な制御のために非常に重要です。

技術的説明：

•	 バルブタイプと制御周波数の関係 
オリフィスと流体性能データに応じて、個々のバルブタイプには、製造サイズ、コイルデータ、および動的特性の
点で大きく異なる磁気コイルが含まれています。 
コイルの磁力および選択された制御周波数は、バルブの応答性と関連するディザ動作に影響を与えます。

•	 磁力、周波数、ディザ動作の相互作用 
PWM信号に対して小さなディザ動作で応答し、バルブの優れた応答性を確保する能力は、コイルの動的パラメ
ータに大きく依存します。

	� 一般的には以下のようなものが該当します。 
-	�磁力の弱い小型コイルでも、より高い周波数によく反応します。 

低周波数では、動作振幅が過剰なため、不必要に高いノイズレベルが発生します。

	 -	�磁力の強い大型コイルは、より高い周波数では反応が鈍くなります。 
低周波でも、ディザ動作が発生し、摺動摩擦状態が確保されます。

•	 応答性 
PWM信号に対するバルブの応答は、その周波数だけでなく、現在のパルスデューティ係数τ と作動点にも依存
します。 
バルブは、作動点が中程度のパルスデューティ係数（τ～50%）の範囲内にあればより敏感に反応し、0%に近
い、あるいは100%に近い境界領域のパルスデューティ係数に対応する開度であれば、より緩慢に反応します。こ
の依存性を補正するために、パルスデューティ係数と三角形関数に続く進行に依存する可変PWM周波数で制
御が実行されます。 
この点に関して、周波数は境界点（0%、100%）で最も低く、τ = 60%で最も高くなります。 

（図形 31を参照）
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理想的な 
作動点

周波数 
f

τ  
パルスデューティ
係数

fHI

fLO

高 
周波数

低 
周波数

0% 100%60%

図形 31：	 PWM周波数/パルスデューティ係数

PWM周波数を簡単に設定するための注意事項すべてのBürkert比例バルブと対応するPWM周波数
は、eCONTROL タイプ8611のメニューに保存され、そこで選択することが可能です。

PWM周波数の表は、インターネットのcountry.burkert.comで入手可能です。

バルブタイプの設定により、PWM制御の2つの限界周波数（fHI とfLO）が設定されます。作動点に応じて、実際の出
力周波数はこの範囲になります。バルブタイプに割り当てられた値は、それぞれのタイプの多数の個々のデバイス
の挙動から経験的に決定されたものです。

制御挙動を最適化するために、パルスデューティ係数の上限範囲では流量に大きな変化がないため、バルブのタ
イプによってパルスデューティ係数を制限しています。

警告

不適切なバルブタイプを選択した場合の誤動作による危険！

バルブのタイプを間違えると、バルブが破損したり、誤動作することがあります。

•	 正しいバルブタイプを選択してください。

日本語
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メニューでのPWM周波数の設定：

制御変数の選択

続行 
プロセス値入力の選択.
を参照 図形 27

PWM周波数の 
手動入力*）.

*） �PWM周波数の値の範囲： 
最小150 Hz、最大9,999 Hz

0000
.. .. .. ..

0725
2821

0000
FREE

MODE

PWM周波数の設定

0001
CODE 

SCV

FREE

BACK

.

. 

. 

.

PWM周波数

Bürkertタイプ

図形 32：	 SCV、比例制御バルブのPWM周波数設定

図解表示：

コントローラ設定：

MODE = P、SCV、NORM

4～20 mA

P

8611

コントローラ
設定値

PWM

図形 33：	 比例バルブによる圧力制御 
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12.3.3.	 PCV—プロセスバルブによる準連続制御

用途：この機能を使用すると、位置フィードバックなしでプロセスバルブの制御を実現できます。特に、プロセス条
件（高温、高湿、省スペースなど）が厳しく、位置フィードバック機能を備えたプロセスバルブを設計できない場合、
この機能は非常に有効です。

パラメータ化：「通常閉」機能を備えた、単動形空圧式制御バルブを作動させることができます。プロセスバルブの
空圧制御には、2つの制御バルブが必要です（図形 34 を参照）。

8611

設定値

実測値

y 1（ms）

y 2（ms）

P R

通気 
（通常閉作動原理） 脱気 

（通常開作動原理）

制御バルブ

コントローラ設定：

MODE = �F、PCV、TMN1、 
TMN2、FREQ

図形 34：	 プロセスバルブによる準連続制御の例

プロセスバルブの開閉は、2つの制御バルブで行います。通気用制御バルブが開き、脱気用制御バルブがプロセス
バルブを閉じます。 
設定値/実測値の偏差に応じて、制御バルブの操作量として時間比例制御（PTM）を計算するコントローラとして、P
構造の3ステートコントローラが用意されています。

デフォルトでは、制御バルブは、1、2、4、または6個のプロセスバルブを制御するための制御ブロック（Bürkertタイ
プ8810）として利用可能です。プロセスバルブの制御のための設計を図形 35に示します。

プロセスバルブを最適に制御するためには、PCVメニューで最小制御時間を設定し、開閉時間を設定する必要があ
ります。

ディスプ
レイ

説明 制御時間 [ms]
Bürkert .
制御ブロック タイ
プ8810

その他のバルブ

TMN1 通気バルブの最小制御時間（ms） 5 ms（デフォルト） 
（0～9,999 ms）

バルブのデータシートに
指定された時間を使用
します TMN2 ブリードバルブの最小制御時間（ms） 5 ms（デフォルト） 

（0～9,999 ms）
表 17：	 制御バルブの最小制御時間

最小制御時間は、制御弁がちょうど開き始めるまでの時間を表します。

Bürkert制御ブロック タイプ8810では、最小制御時間5 msがコントローラのデフォルトとして設定されてい
るため、変更する必要はありません。

日本語

タイプ8611



54

構成レベルの機能

ブリードバルブ 
（NO作動原理 = 通常開/無電流開口）

通気バルブ 
（NC作動原理 = 通常閉/無電流接続）

図形 35：	 プロセスバルブ制御の制御ブロック8810

タイプ8810以外の制御バルブを使用する場合は、データシートに指定されているTMN1の開放時間またはTMN2
の閉鎖時間を使用できます。

停電時にプロセスバルブが自動的に閉位置に移動するようにするには、制御バルブの作動原理を遵守してくだ
さい。

•	 通気用制御バルブ	 =	 NC作動原理/通常閉（無電流接続）

•	 脱気用制御バルブ	 =	 NO作動原理/通常開（無電流開口）
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メニューでの最小制御時間の設定：

制御変数の選択

続行 
プロセス値入力の選択.
図形 27を参照

MODE

制御バルブの最小制御時間を入力します

0001
CODE 

PCV 0005
TMN1

0005
TMN2

図形 36：	 PCV、制御バルブの最小制御時間を入力します

12.3.4.	 4～20/0～10—�4～20 mAまたは0～10 V標準信号による連続制御

この機能は、4～20 mAまたは0～10 V標準信号の制御を使用して、アナログ出力を介して制御バルブ（例：モータ
ーバルブ、ポジショナー）を操作するために使用することができます。

一般的な使用例として、流量センサーと電動モーター制御弁を併用した流量制御があり、図形 37を参照してくだ
さい。

8611

コントローラ

設定値
M

10

0
項目

8611

プロセス値

操作量 0～10 V

流量ねじ接続 タ
イプS030

コントローラ設定：

MODE = F、0～10、FREQ

図形 37：	 0～10 V制御による流量制御の例

メニューでの標準信号による連続制御設定：

制御変数の選択

続行 
プロセス値入力の選択.
図形 27を参照

MODE 0001
CODE 

標準信号の選択
4～20

0～10

図形 38：	 MODE、標準信号の設定 
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12.3.5.	 2P—T—�開閉バルブによる準連続2状態制御

この機能を利用して、開閉バルブによる準連続制御を実現することができます。

ここでは、開閉状態のみを規定する純粋な開閉制御とは異なり、開閉のための制御時間を設定値/実測値の偏差に
比例して変化させます。バルブは、コントローラのトランジスタ出力で制御されます。

T 8611

Pt 100

コントローラ設定：

MODE = T、2P—T、NC、PT

通常閉バルブ

図形 39：	 開閉バルブによる2状態温度制御の例

メニューでの準連続2状態制御の設定：

制御変数の選択MODE 0001
CODE 

作動原理の.
選択

入力.
最小.
制御時間

2状態制御の.
選択

続行 
プロセス値入力の選択.
図形 27を参照

2P—T NC
VLV1

NO
VLV1

0001
TMN1

図形 40：	 2P—T、2状態制御/作動原理

ディスプレイ 説明
2P—T 開閉に時間比例制御を用いた準連続2状態制御

VLV1 バルブ 1の制御（出力BO3）
NC 作動原理が「無電流接続」（通常閉）のバルブ。
NO 作動原理が「無電流開口」（通常開）のバルブ。

TMN1 最小制御時間（ms）
表 18：	 ディスプレイ 2P—T、準連続2状態制御/作動原理
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12.3.6.	 3P—T—開閉バルブまたはモーターバルブによる準連続3状態制御

この機能を利用して、開閉バルブまたはモーターバルブによる準連続制御を実現することができます。

ここでは、開閉状態のみを規定する純粋な開閉制御とは異なり、開閉のための制御時間を設定値/実測値の偏差に
比例して変化させます。バルブは、コントローラの2つのトランジスタ出力で制御されます。

P

8611 4～20 mA

バルブ 1の制御

作動原理 
NC = 無電流接続 

バルブ 2の制御

作動原理 
NO = 無電流開口 

設定値

実測値

P
R

Pタンク
VLV1 

（NC）
VLV2 

（NO）

コントローラ設定：

MODE = P、3P—T、NC、TMN1、NO、TMN2、NORM

図形 41：	 3状態圧力制御の例

コントローラ設定：

MODE = T、3P—T、NC、TMN1、NC、TMN2、NORM
T8611

4～20 mA

VLV1 VLV2

M

図形 42：	 3状態温度制御の例
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構成レベルの機能

メニューでの準連続3状態制御の設定：

0001
TMN1

制御変数の選択MODE 0001
CODE 

作動原理の選択と最小制御時間の入力

3状態制御の.
選択

続行 
プロセス値入力の選択.
図形 27を参照

3P—T

NC
VLV2

NC
VLV1

NO
VLV2

NO
VLV1

0001
TMN2

図形 43：	 3P—T、3状態制御/作動原理

ディスプレイ 説明
3P—T 開閉に時間比例制御を用いた準連続3状態制御

VLV1 バルブ 1またはモーターバルブ「開」の制御（出力BO3）
VLV2 バルブ 2またはモーターバルブ「閉」の制御（出力BO4）

NC 作動原理が「無電流接続」（通常閉）のバルブ。 
モーター駆動の場合、NC作動原理はVLV1とVLV2の両方に設定する必要があります。

NO 作動原理が「無電流開口」（通常開）のバルブ。
TMN1 バルブ1の最小制御時間（ms）。
TMN2 バルブ2の最小制御時間（ms）。

表 19：	 ディスプレイ 3P—T、準連続3状態制御/作動原理
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12.4.	 UNIT—�測定単位と小数点以下の桁数の選択
このメニューオプションでは、表示される値の測定単位と小数点以下の桁数（表 20 を参照）を選択します。

UNITメニューでどの測定単位を選択するかは、MODE メニューで設定された制御変数によって異なり
ます。

メニューでの測定単位と小数点以下の桁数選択：

選択された制御変数 .
MODE = RATI

リットル/分

ガロン/時間

ガロン/分

ミリリットル/分

立方メートル/時間

リットル/時間

SETP 
RFAC

UNIT

L/M

G/H

G/M

ML/M

M3/H

L/H

1
DP F

0.1
DP F

0.01
DP F選択された制御変数 .

MODE = P

バー

mbar

PSI（アメリカの測定単位）

BAR

MBAR

Q1

Q2

PSI

1
DP_P

0.1
DP_P

0.01
DP_P

選択された制御変数 .
MODE = F、

RBAR 相対バー（負の値を入力する場合）

図形 44：	 UNIT、制御変数MODE = RATI、MODE = F、MODE = Pの測定単位と小数点以下の桁数の選択
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構成レベルの機能

選択された制御変数 .
MODE = T

選択された制御変数 .
MODE = T + F、T - F

リットル/分

度/華氏

測定単位なしのディスプレイ

度/華氏

測定単位なしのディスプレイ

度/摂氏

度/摂氏

ガロン/時間

ガロン/分

ミリリットル/分

立方メートル/時間

リットル/時間

SETP 
RFAC

UNIT

L/M

°F

NU

°F

NU

°C

°C

G/H

G/M

ML/M

M3/H

L/H

1
DP_F

1
DP_T

1
DP_T

0.1
DP_F

0.1
DP_T

0.1
DP_T

0.01
DP_F

0.01
DP_T

0.01
DP_T

図形 45：	 UNIT、制御変数MODE = T、MODE = T + F、MODE = T - Fの測定単位と小数点以下の桁数の選択
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選択された制御変数 .
MODE = L

メートル

センチメートル

ミリメートル

インチ

フィート

SETP 
RFAC

UNIT

M

CM

MM

IN

FT

1
DP_L

0.1
DP_L

0.01
DP_L

選択された制御変数 .
MODE = X

pH値 

測定単位なしのディスプレイ

導電率（Ω・cm） 

導電率（ジーメンス/cm）

導電率（ミリジーメンス/cm）

導電率（マイクロジーメンス/cm）

PH

NU

Ωxc

S/c

mS/c

 µS/c

ppm

1
DP_X

0.1
DP_X

0.01
DP_X

濃度

図形 46：	 UNIT、制御変数MODE = L、MODE = Xの測定単位と小数点以下の桁数の選択

小数点以下の桁数の選択：

ディスプレイ 説明
1 小数点以下なし
0.1 小数点以下1桁
0.01 小数点以下2桁

表 20：	 小数点以下の桁数の選択
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12.5.	 SETP/RFAC—�設定値デフォルトの選択とスケーリングセットポイント値
のデフォルトの選択とスケーリング/レシオ係数の入力 

設定値デフォルトを選択した場合、メニューのディスプレイはプロセス制御の設定値とレシオ制御の設定値を区
別して表示します。

プロセス制御の場合、設定のためにSETPメニューが表示され、レシオ制御の場合、RFACメニューが表示され
ます。

プロセス制御の設定値（SETP）： 
プロセス制御は、制御変数RATIを除き、MODEメニューで設定されたすべての制御変数に適用されます。

レシオ制御の設定値としてレシオ係数（RFAC）を入力します。 
レシオ制御を行うには、制御変数RATIをMODEメニューで設定する必要があります。

どちらの制御タイプでも、設定値をキーで内部指定（INT）するか、標準信号で外部指定（EXT）するかをメニューで
選択することができます。

外部設定値のデフォルトが選択された場合、これはディスプレイに1と表示されます 
（「9.1.1. ディスプレイエレメント」章を参照）。

プロセス操作レベルおよび運転状態MANUALでは、以下のメニューで内部設定値デフォルトを指定します。 
		  SETプロセス制御用（「11.5. SET—プロセス制御の設定値デフォルト」章を参照）  
		  RFACレシオ制御用（「11.6. RFAC—レシオ制御のレシオ係数デフォルト」章を参照）

プロセス制御のメニュー設定（SETP）：

S_IN 
AOUT

SETP

0000
4 mA *） 

50.00
20 mA *）

0000
0 V *）

50.00
10 V *）

INT

EXT
標準信号の選択

4～20

0～10

スケーリング 

設定値デフォルトの 
選択

*）	�ディスプレイは、標準信号の選択によ
って異なります

図形 47：	 SETP、プロセス制御のための設定値デフォルトとスケーリングの設定 
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ディスプレイ SETP 説明
INT 内部設定値デフォルト。 

キーボードを使用して、SETメニューの運転状態MANUALで入力します。 
章を参照「11.5. SET—プロセス制御の設定値デフォルト」

EXT 標準信号（4～20 mAまたは0～10 V）を使用した外部プロセス規定値のデフォルト。
4 mA/20 mA 4～20 mAの標準信号のスケーリング（小数点以下の桁数の定義については、UNITメニ

ュー）。
0 V/10 V 0～10 Vの標準信号のスケーリング（小数点以下の桁数の定義については、UNITメニュー）。

表 21：	 ディスプレイSETP

レシオ制御のメニューでの設定（RFAC）：

S_IN 
AOUT

RFAC

00.01
4 mA *） 

99.99
20 mA *）

00.01
0 V *）

99.99
10 V *）

INT

EXT
標準信号の選択

4～20

0～10

スケーリング 

設定値デフォルトの 
選択

*）	�ディスプレイは、標準信号と小数点以
下の桁数の選択によって異なります

図形 48：	 RFAC、レシオ係数の設定

ディスプレイ .
RFAC

説明

INT 内部レシオ係数デフォルト。 
キーボードを使用して、RFACメニューの運転状態MANUALで入力します。 

「11.6. RFAC—レシオ制御のレシオ係数デフォルト」章を参照してください。

値の範囲：00.01～999.9% 
EXT 標準信号（4～20 mAまたは0～10 V）を使用した外部レシオ係数デフォルト（RFAC）。

4 mA/20 mA 4～20 mA の標準信号のスケーリング（値の範囲：00.01～999.9）。
0 V/10 V 0～10 Vの標準信号のスケーリング（値の範囲：00.01～999.9）。

表 22：	 ディスプレイ RFAC 
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12.6.	 S_IN—�センサー入力信号のスケーリング（4～20 mAまたは0～10 V） 

S_IN メニューは、MODEメニューでアナログセンサー入力が選択された場合にのみ表示されます。

メニューでの設定：

CALI

S_IN 0000
4 mA *）

0050
20 mA *）

4～20

0～10

スケーリングセンサー入力の 
選択

*）	�ディスプレイは、センサー入力の選択によって
異なります

図形 49：	 S_IN、センサー入力信号のスケーリング

ディスプレイ 説明
4～20 センサー入力として4～20 mAを選択 

4 mA：		 4 mAの表示値入力 
20 mA：	 20 mAの表示値入力

0～10 センサー入力として0～10 Vを選択 
0 V：		  0 V時の表示値入力 
10 V：		  10 Vの表示値入力

値の範囲：�4 mA/0 Vの表示値 < 20 mA/10 Vの表示値または 
20 mA/10 Vの表示値 < 4 mA/0 Vの表示値

表 23：	 ディスプレイ S_IN
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12.7.	 AOUT—�アナログ出力のスケーリング.
（4～20 mAまたは0～10 V）

アナログ出力の選択とスケーリングはこのメニューで行います。

MODEメニューで4～20または0～10が作動要素として選択された場合、AOUTメニューは表示されません。
「12.3. MODE—�制御変数、作動要素、プロセス値入力の選択」章を参照してください。

メニューでの設定：

0000
4 mA **）

0000
0 V **）

標準信号の選択 出力変数の選択

4～20 FLOW *）

0～10 TEMP *）

PRES *）

LEVL *）

VAL *）

POS *）

Q1 *）

Q2 *）

RFAC *）

CALI

AOUT

スケーリング

*）	�ディスプレイ
は、MODE メニューで
設定された制御変数
によって異なります

*）	�ディスプレイは、選択し
た出力変数によって異
なります

50.00
20 mA **）

50.00
10 V **）

図形 50：	 AOUT、アナログ出力のスケーリング

ディスプレイ 説明
4～20 4～20 mA の標準信号出力の選択
0～10 0～10 Vの標準信号出力の選択

FLOW 標準信号としての流量出力（制御変数MODE = F、T + F、T - Fの場合のみ）
TEMP 標準信号としての温度出力（制御変数MODE = T、T + F、T - Fの場合のみ）
PRES 標準信号としての圧力出力（制御変数MODE = Pの場合のみ）
LEVL 充填レベルの出力（制御変数MODE = Lの場合のみ）
VAL プロセス値の出力（制御変数MODE = X またはT および UNIT = NUの場合のみ）
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ディスプレイ 説明
POS 作動要素位置の出力（作動要素タイプMODE = SCVの場合のみ）

値の範囲：�000.0～100.0  
000.0 = バルブ閉 
100.0 = バルブ開

Q1 レシオ制御用流量Q1の出力（制御変数MODE = RATI）
Q2 レシオ制御用流量Q2の出力（制御変数MODE = RATI）
RFAC レシオ制御用のレシオ係数RFACの出力（制御変数MODE = RATI）

スケーリング：00.00～99.99%の間でスケーリングを固定。
4 mA/20 mA 4～20 mAの出力信号のスケーリング。 

   4 mA：	 4 mAの出力値入力 
20 mA：	 20 mAの出力値入力

値の範囲：�4 mAの出力値 < 20 mAの出力値または 
20 mAの出力値 < 4 mAの出力値

0 V/10 V 0～10 V出力信号のスケーリング。 
 �   �0 V：		 0 V時の出力値入力 

10 V：	 10 Vの出力値入力

値の範囲：�0 Vの出力値 < 10 Vの出力値または 
10 V時の出力値 < 0 V時の出力値

表 24：	 ディスプレイ AOUT
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12.8.	 �CALI—�アナログ入出力の較正

注意
不適切な較正による機能障害。.
較正は、訓練を受けたスタッフのみが行う必要があります

すべてのアナログ入出力は、コントローラ タイプ8611の工場出荷時前に較正されています。 
ただし、サービス目的や較正確認などのために、アナログ入出力を再較正することは可能です。

メニューでの設定：

CALI

較正設定値入力

較正センサー入力

較正アナログ出力

KFAC

00.00
SETA*）

00.00
IN A**）

000.0
TEMP

100.0
TEMP

00.00
SETV*）

00.00
IN V**）

SAVE

*）	�ディスプレイは、SETP メニュー 
（4～20または0～10）での標準

信号の選択によって異なります。

**）	�ディスプレイは、S_INメニュー 
（4～20または0～10）で選択さ

れたセンサー入力によって異な
ります。

0002
CODE 

較正温度入力.

温度較正の
確定

***）�ディスプレイは、AOUT メニュー
（4～20 または 0～10）で選択
された標準信号によって異なり
ます。

（デフォルト0 °C） （デフォルト100 °C）

外部設定値デフォルトの場
合のみ

（SETP = EXT）

センサー入力の場合のみ

（MODE = ...NORM）

センサー入力の場合のみ

（MODE = ...PT）

20.00
OUTA***）

10.00
OUTV***）

図形 51：	 CALI、アナログ入出力の較正
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12.9.	 アセンブリモデルの較正：.
ウォ―ル、レール、バルブ、またはねじ接続アセンブリ

メニ.
ュー

説明 丸型プラグインコネ
クタ

ピン 外部回路

SETA、

SETV

標準信号トランスミッタを使用して、右側の列
に示すように、定義された電圧（最大10  V）また
は定義された電流（最大20 mA）を印加します。

ディスプレイがデフォルトに対応するまで、矢
印キーを使用して表示された値を変更します。

M12、 
8極

 5
4

3

21
8

7

6 5（+）

7（-）

IN A、

IN V

右側の列に示すように、定義された電流をセン
サー入力に印加します。

ディスプレイがデフォルトに対応するまで、矢
印キーを使用して表示された値を変更します。

M8、  
3極

 4

31
4（+）

3（-）

OUTA、

OUTV

右側の列に示すように、マルチメータを丸型プ
ラグインコネクタに接続し、電流値と電圧値を
測定します。

マルチメータに20 mAまたは10 Vが表示される
まで、矢印キーを使用して電流値または電圧値
を変更します。

M12、 
8極

 5
4

3

21
8

7

6 6（-）

4（+）

ウォールアセンブリ（商品番号182383および567181
のみ）

M 8、 
4極

 2

1

4

3

2（-）

4（+）

TEMP

右側の列に示すように、標準信号トランスミッタ
を使用して、0 °Cの温度または100 Ωの抵抗を印
加します。上矢印キーを押して、値を確定します。

温度値を100 °Cに、または抵抗値を138.506 Ωに
上げます。上矢印キーを押して、値を確定します。

SAVEディスプレイをENTERキーで確定し、測定
を保存します。

M8、 
3極

 4

31
4

3

表 25：	 アセンブリモデルの較正：ウォ―ル、レール、バルブ、またはねじ接続アセンブリ
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12.10.	 制御盤モデルの較正

メニ.
ュー

説明 端子 外部回路

SETA、

SETV

標準信号トランスミッタを使用して、右側の列に示すよう
に、定義された電圧（最大10  V）または定義された電流（最
大20 mA）を印加します。

ディスプレイがデフォルトに対応するまで、矢印キーを使用
して表示された値を変更します。

2114
14（+）

21（-）

IN A、

IN V

右側の列に示すように、定義された電流をセンサー入力に
印加します。

ディスプレイがデフォルトに対応するまで、矢印キーを使用
して表示された値を変更します。

2221
22（+）

21（-）

OUTA、

OUTV

右側の列に示すように、マルチメータを端子に接続し、電流
値と電圧値を測定します。

マルチメータに20  mAまたは10  Vが表示されるまで、矢印
キーを使用して電流値または電圧値を変更します。

109
9

10

TEMP

右側の列に示すように、標準信号トランスミッタを使用し
て、0 °Cの温度または100  Ωの抵抗を端子に印加します。
上矢印キーを押して、値を確定します。

温度値を100 °Cに上げるか、抵抗を
138.506 Ωに上げます。上矢印キーを押して、値を確定し
ます。

SAVEディスプレイをENTERキーで確定し、測定を保存し
ます。

2019
19

20

表 26：	 制御盤モデルの較正
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12.11.	 KFAC—�流量測定用のKファクター入力
コントローラ タイプ8611は、Kファクターの入力が必要な場合にのみ、KFACメニューを表示します。 
これは、周波数入力のあるセンサーが選択された場合です。（MODE、プロセス値入力の選択、FREQ。12.3章を
参照）。

コントローラ タイプ8611 では、Bürkert製センサー用にそれぞれのKファクターがすでに設定されています。タイ
プと流量変数を選択すると、対応するKファクターが表示され、ENTERキーで確定されます。

FREEメニュー オプションを選択すると、Kファクターを個別に、つまりタイプに関係なく入力することができます。

レシオ制御のKファクターの入力 （MODE = RATI）：

レシオ制御用の両方の流量センサーに周波数入力を選択した場合、Kファクターの入力にはどちらか一方の入力
を選択する必要があります。メニューを起動すると、選択項目Q1とQ2が表示されます。

レシオ制御については、「12.3.1. RATI—レシオ制御用の外部センサー選択」章を参照してください。
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V2

OLD

1）ねじ接続S030 とデバイス8030、8011および8012の
ねじ接続、DN15には2つのバージョンがあります。「V2」
マークは、ねじ接続の底面または側面のいずれかに表
示されています。FILT

KFAC FREE

BACK

8081

S070

8071

8031

Q2 *）

Q1 *）

QN0.6

QN1.5

QN2.5

QN3.5

QN6.0

DN15

DN25

DN40

DN50

DN80

DN100

50
500
100

100
250

S030
8030
8012
8011

VA
PVDF

PP
PVC
MS

DN06
DN08
DN15
DN20
DN25
DN32
DN40
DN50

1
DP_K

0.1
DP_K

0.01
DP_K

10
DP_K

ディスプレイ 0.01、0.1、1は、小数点以下の桁数
を設定するために使用されます。

ディスプレイ10を使用して、Kファクターの乗数
10を設定します。

*）	��Q1とQ2は、レシオ制御で両方の流量センサーに周波数入
力（FREQ）が選択された場合にのみ表示されます。

0050
KFAC

440.0
KFAC

超音波センサーの選択

楕円形ホイールセンサーの選択

パドルホイールセンサーの選択

パドルホイールセンサーの選択

0500
KFAC

0500
KFAC

0400
KFAC

1020
KFAC

1）

図形 52：	 KFAC、Kファクターの入力
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12.12.	 FILT—�プロセス実測値入力のフィルタリング
工場出荷時設定：	 FILT = 08 
値の範囲：			   2～20

プロセス実測値入力は、デジタルFIRフィルタを介して制御用またはアナログプロセス値出力用に準備されます。
このようなフィルタの挙動は、RC素子を使用したアナログフィルタリングに対応します。測定信号（周波数信号また
はアナログ信号）によって、フィルタリングの時間的挙動が異なります。

12.12.1.	 アナログ入力のフィルタリング（4～20 mA、0～10 V、Pt 100）

アナログ測定値は，サンプリング周波数300 Hzでスキャンされ、その結果、サンプリングレートは3.33 msとな
ります。 
フィルタリングの深度に応じた測定値の時間的挙動を下図に示します。

ジャンプ信号

フィルタリングの深度 2

フィルタリングの深度 4

フィルタリングの深度 6

フィルタリングの深度 8

フィルタリングの深度 12

フィルタリングの深度 16

80 130 180 230 280 330 380

12

10

8

6

4

2

0
時間 [ms]

測
定
信
号

図形 53：	 さまざまなフィルタリング深度に応じたアナログ測定値のフィルタリング

ジャンプ信号に対する応答としての T90 時間は、以下のように推定できます。

		  T90 = 2.2 × サンプリングレート（3.33 ms）× フィルタリング深度 = 7.3 ms × フィルタリング深度 

12.12.2.	 周波数入力のフィルタリング

周波数入力の場合、流量値をフィルタリングするためのサンプリング周波数が異なります。選択された流量センサ
ーによって異なります。Bürkert流量センサーの標準出力周波数は、10 Hzから200～300 Hzの範囲です。測定され
た期間TPは、T90時間を推定するための指標として機能します。この期間に基づいて、T90時間は以下のように推定
できます。

		  T90 = 2.2 × 期間 × フィルタリング深度

次の表には、eCONTROL タイプ8611に保存されているBürkert流量センサーの周波数範囲（fmin - fmax）と周期
（Tp）のリストが含まれています。fmin未満のサンプリング周波数は、eCONTROL タイプ8611によって自動的に流

量ゼロとして検出されます。

センサータイプ 8011、8012
、8030、S030

8031 S070 8071 8081 FREE

周波数範囲 [Hz] 
fmin - fmax

3～255 15～283 1～72 0.5～55 0.5～666 0.5～2,000

期間 [ms] 
Tp

333～4 66～3.5 1,000～14 2,000～18 2,000～1.5 2,000～0.5

表 27：	 FILT、Bürkert流量センサーの周波数範囲と周期
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12.13.	 PARA—コントローラパラメータの調整
このメニューでは、eCONTROL タイプ8611用に以下のパラメータを設定することができます。

•	 比例係数（作動要素開閉時の比例ゲイン）KP1、KP2 
比例係数が選択された作動要素に与える影響と比例ゲインの計算方法については、次の「12.3.1. RATI—レシオ
制御用の外部センサー選択」章で説明します。

•	 コントローラのサイクル時間 TREG

•	 リセット時間 TN、TN_T

•	 デッドゾーン DEAD、DE_T

•	 プロセス値とバルブの位置間との有効な方向INV

•	 ゼロ点シャットオフ ZERO

•	 開始値の定義 STRT

PARAメニューで設定用に表示されるコントローラ パラメータは、MODEメニューで選択された作動要素
によって異なります。「12.3. MODE—�制御変数、作動要素、プロセス値入力の選択」章を参照してください。
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メニューでのコントローラパラメータの設定：

BACK

01.50

01.50

01.00

00.50

00.10

00.50

01.00

01.00

01.00

NO

NO

KP1

KP2

TREG

TN

DEAD

KP_T

TN_T

DE_T

STRT

INV

ZERO

01.50
KP1 *）

01.50
KP2 *）

01.00
TREG

00.50
TN

00.10
DEAD

00.50
KP_T *）

01.00
TN_T

01.00
DE_T

04.00
STRT

値の受け入れ

AOUT

PARA

KP1、比例係数 1
*）	小数点以下の桁数の変更  

（表 28を参照）
KP2、比例係数 2

コントローラ[s] のサイクル時間 
（MODE = PVC、3P—T、2P—T、の場合のみ

表示）

リセット時間 [s] 
（MODE = SCV、 

0～10、4～20、2P—T、3P—T、の場合のみ表示）

デッドゾーン絶対値。UNITに相当する単位と
小数点以下の表示。

カスケード温度制御の  
比例係数 

（MODE = T + Fの場合のみ表示）

カスケード温度制御の  
リセット時間[s] 

（MODE = T + Fの場合のみ表示）

カスケード温度制御のデッドゾーン絶対値 
（MODE = T + Fの場合のみ表示）。UNITに

相当する単位と小数点以下の表示。

操作量の開始値の定義  
（MODE = SCV、0～10、 

4～20、2P—T、3P—Tの場合のみ表示）

プロセス値とバルブの位置間との有効な
方向

ゼロ点シャットオフ 
（デフォルトが設定値範囲の2%未満の

場合）。INV = NOの場合のみ表示

値の設定

NO
INV

YES
INV

NO
ZERO

YES
ZERO

図形 54：	 PARA、コントローラパラメータの調整
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12.13.1.	 KP1、KP2—比例係数（比例ゲイン）の設定 

MODEメニュー（12.3章を参照）で選択された作動要素に応じて、比例係数の影響は異なります。これは、作動要素
開閉時の比例ゲイン [KP] として機能します。

比例ゲインの計算 [KP]：

連続制御の計算（MODE = SCV、4～20 または  0～10）： 
比例ゲインは、操作量の変化[Δ%]の値をプロセス値の変化[ΔPV]の値で割ることで算出します。

											         

∆%

∆PV
操作量の変化
プロセス値の変化

KP =

MODEメニューで選択された作動要素に応じて、操作量は以下のようにスケーリングされます。

MODE = SCV 0% = パルスデューティ係数 0% 100% = �パルスデューティ係数 100%（PWM周波数に対
する相対値）

MODE = 0～10 0% = 操作量 0 V 100% = 操作量 10 V
MODE = 4～20 0% = 操作量 4 mA 100% = 操作量 20 mA
MODE = 2P—T 0% = バルブ閉 100% = �時間 TREGに対するバルブの（VLV1）開度  

（TREG = 100%）
MODE = 3P—T 0% = バルブ 1閉 100% = �時間 TREGに対するバルブ 1（VLV1） 

（TREG = 100%）
0% = バルブ 2閉 -100% = �時間 TREGに対するバルブ 2（VLV2） 

（TREG = 100%）
MODE = PCV 0% = バルブ 1閉 100% = �時間 TREGに対するバルブ 1（VLV1） 

（TREG = 100%）
0% = バルブ 2閉 -100% = �時間 TREGに対するバルブ 2（VLV2） 

（TREG = 100%）

専門性：MODEメニューで作動要素として 2P—Tまたは 3P—Tが選択され、比例ゲイン KPが 9,999 に設定されて
いる場合（小数点以下の桁数に関係なく）、コントローラは不連続な2状態コントローラまたは3状態コントローラ
として動作します。パラメータ TREGおよびTNは制御に影響を与えません。

比例値が作動要素に与える影響と比例ゲインの計算：

作動要素.
（MODE = 
での選択）

比例係数の影響 比例ゲインの .
計算 [KP]

値の範囲

SCV 
4～20 
0～10

作動要素開閉時の比例ゲ
イン KP1

∆%
∆PV

KP1 =
0.001～9,999 
小数点以下の桁数の変更

	→ ENTERキーを押して、KP1またはKP2を選択
します。

	→ 矢印キーを使用して、小数点以下が点滅する
まで左に移動します。

	→ ここで、上矢印キーを使用して小数点以下の
位置を正しく設定し、ENTERで確定してくだ
さい。

PCV 
2P—T 
3P—T

作動要素を開くための比
例ゲイン KP1

∆%
∆PV

KP1 =

PCV 
3P—T

作動要素を閉じるための
比例ゲイン KP2

∆%
∆PV

KP2 =

表 28：	 KP1、KP2—比例ゲイン
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選択した単位がUNITメニューで変更された場合、比例ゲイン [KP] もそれに合わせて調整する必要があり
ます。

設定補助：

比例ゲイン[KP] を大きくすることにより、制御の不十分な動性が改善されます。以下の点を遵守してくだ
さい。

設定値のジャンプ後にオーバーシュートが許容できないほど大きい場合や、制御が不安定な場合は、比例
ゲイン [KP]を小さくする必要があります。

12.13.2.	 比例ゲイン [KP] の設定と計算例

SCV—比例バルブによる圧力制御 

（図解表示については、「図形 33： 比例バルブによる圧力制御」を参照してください）

技術的な説明：

•	 比例バルブの制御は20～90%の間に制限されています。 
バルブの制御範囲は次のように制限されています。VALV、MIN = 20%、MAX = 90% 

（「12.17. VALV—テスト機能と制御範囲設定」章を参照）。 
したがって、物理的な制御範囲はバルブ位置の20～90%の間で行われます。定義された物理的範囲は、コント
ローラで100%として設定されます。

•	 プロセス値の変化は250 mbarになります。

KP1 の計算：

										        

100%
250 mbar

KP1 = = 0.4% mbar

PCV—プロセスバルブによる準連続流量制御 

（図解表示については、「図形 34： プロセスバルブによる準連続制御の例」を参照してください）

技術的な説明：

•	 Bürkertプロセスバルブ 駆動部サイズ50 mm。

•	 バルブの閉位置と開位置の間の最大プロセス値変化は、50 l/minです。

•	 流量の変化は、バルブの開放時間内に行われます。開放時間は約2秒です（「表 29： Bürkertプロセスバルブ用バ
ルブ開時間」を参照）。

•	 バルブの制御範囲は制限されていません。VALV、MIN = 0、MAX = 0（「12.17. VALV—テスト機能と制御範囲設
定」章を参照）。

KP1および KP2の計算：

										        
100%
50 l/mn

KP1 = = 2% l/mn

開時の比例係数は閉時にも使用できます。

コントローラのサイクル時間 TREGは、1～2秒の間で設定できます。温度制御のように遅い制御ループの場
合、TREGを大きくする必要があります。
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駆動部サイズとパイロット圧力によるBürkertプロセスバルブのバルブ開放時間の概要：

駆動部サイズ [DN] パイロット圧力 バルブの開放時間 [s] バルブの閉鎖時間 [s]

50
6

2 25
4

63
6 2

35 3
4 4

80
6 4

5
5 5

表 29：	 Bürkertプロセスバルブ用バルブ開時間

0～10—モーターバルブと0～10 V制御による流量制御

（図解表示については、「図形 37： 0～10 V制御による流量制御の例」を参照してください）

技術的な説明：

•	 0～10 V制御のモーターボールバルブ。

•	 バルブの閉位置と開位置の間の最大プロセス値変化は、20 l/minです。

•	 バルブの制御範囲は制限されていません。VALV、MIN = 0、MAX = 10（「12.17. VALV—テスト機能と制御範囲設
定」章を参照）。

•	 メーカーによると、開閉時間はそれぞれ90秒です。

KP1 の計算： 
 

											         
100%
20 l/min

KP1 = = 5% （l/min）

バルブの開閉時間は、リセット時間 TNによって考慮されます。TNの開始値として、バルブ開時間の約60～70%を使
用できます。

2P—T—開閉バルブによる温度制御 

（図解表示については、「図形 39： 開閉バルブによる2状態温度制御の例」を参照してください）

技術的な説明：

•	 電磁バルブ。

•	 バルブの閉位置と連続開位置の間のプロセス値の変化は、10 °Cです。

•	 温度変化の時間は、20秒です。

KP1の計算： 

											         
100%
10 °C

KP1 = = 10% °C

•	 リセット時間TNは15～20秒の間で設定可能です。

•	 コントローラのサイクル時間 TREGにより、バルブの切替頻度に影響を与えることができます。 
推奨：TREG = 0.5～0.25 TN 
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設定補助：

比例ゲイン[KP] を大きくすることにより、制御の不十分な動性が改善されます。以下の点を遵守してくだ
さい。

設定値のジャンプ後にオーバーシュートが許容できないほど大きい場合や、制御が不安定な場合は、比例
ゲイン [KP]を小さくする必要があります。

12.13.3.	 TREG—コントローラのサイクル時間設定

このパラメータは、準連続作動パラメータが選択されている場合にのみ使用できます（MODE = PCV、2P—T また
は 3P—T）。

TREGは、設定値と実測値の比較を定期的に実行し、新しい操作量を算出するサイクル時間を秒単位で定義しま
す。この時間内にパイロットバルブが1回切り替わります。

パラメータTREGは、一方ではバルブの許容耐用年数を得るために、もう一方ではプロセス値の許容範囲内の振
動を避けるために設定する必要があります。 
パラメータTREGは、リセット時間[TN]よりも小さくする必要があります。

12.13.4.	 TN—リセット時間の設定

このパラメータを使用して、連続または準連続制御ループの I 部分を設定することができます。 
秒単位のリセット時間 [TN]は、I 部分による操作量に、P 部分によって発生するのと同じ大きさの変化を得るため
に必要な時間です。

プロセス値の変化の約60～70%を取得するのにかかる時間をTNの開始値として使用できます。

TN は、0.01～999.9秒の間で選択できます。999.9が設定されている場合、I 部分は無効になります （小数点以下の
桁数に関係なく）。

12.13.5.	 DEAD—不感帯（デッドゾーン）

この機能により、プロセスコントローラは特定の制御差分からのみ応答するようになります。これにより、制御バル
ブが保護されます。

デッドゾーンは、UNITメニューで選択された単位に従って絶対値として入力されます。

x‘

x x‘

コントローラへ
設定値（SP） 制御 

差分

プロセス値
- デッド .

ゾーン

+

図形 55：	 DEAD、不感帯（デッドゾーン）
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12.13.6.	 KP T—�カスケード温度制御の比例ゲイン

このパラメータは、MODE = T + Fプロセス変数が選択されている場合にのみ使用可能で、重畳温度コントローラの
比例ゲインを記述します。カスケード温度制御では、流量制御が補助制御回路として機能します。

比例ゲイン KP_Tは以下のようにスケーリングされます。
∆PV（UNITで選択された単位に応じた流量変化）

∆°K（温度変化）
KPT =

設定補助：

カスケードコントローラを起動するには、まず流量測定のみを最適化することが有効です。 
メニューでの対応設定： 
• KP_T（カスケード温度制御の比例係数）を 0.0 に設定 
• TN_T（カスケード温度制御のリセット時間 [s] ）を 999.9 に設定

これにより、温度制御がオフになります。 
温度制御の設定値は、流量制御の設定値として引き継がれます。

12.13.7.	 DE_T—�カスケード温度制御の不感帯

DEADメニューオプション（12.13.5 章を参照）と同様に、この機能により、カスケード温度コントローラは、特定の制
御差分からのみ応答します。

デッドゾーンは、UNITメニューで選択された温度単位に従って絶対値として入力されます。

12.13.8.	 INV—プロセス値とバルブの位置間との有効な方向

この関数は、プロセス値とバルブの位置間との有効な方向を設定するために使用されます（図形 56を参照）。反
転制御、非反転制御の選択が可能です。

INV – NOINV – YES

バルブ位置

プ
ロ
セ
ス
値

高

低
閉 開

図形 56：	 INV、バルブ位置とプロセス値との有効な方向
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ディスプレイ.
INV

説明

NO プロセス反転制御や直接制御ではありません（バルブの開放に伴いプロセス値が増加）
YES 反転制御（バルブの開放に伴いプロセス値が減少）

図形 57：	 ディスプレイ INV

12.13.9.	 ZERO—ゼロ点シャットオフ

ゼロ点シャットオフは、作動または解除することができます。ゼロ点シャットオフが作動すると、バルブが確実に閉
じます。

ディスプレイ .
ZERO

説明

NO ゼロ点シャットオフはありません。SETP-EXT（12.5章を参照）で定義された値の範囲の下
限値まで、またはVALV-MINで定義された範囲の下限まで連続制御されます（12.17章を
参照）。2つの値のうち大きい方が該当します

YES ゼロ点シャットオフが有効です。設定値がSETP-EXTの上限値範囲の2%未満になるまで
連続制御します。

2%の制限に達しない場合、すべてのバルブ出力は電圧供給から切り離されます。0
～10 Vまたは4～20 mAでバルブを制御する場合、制御信号は0 Vまたは4 mAに設定さ
れます。

図形 58：	 ディスプレイ ZERO

12.13.10.	 STRT—アクティブ制御の開始値

連続作動要素の開始値を定義することができます。この開始値は、制御が開始されると、作動要素によって直ちに
接近されます。 
制御バルブの作動点が分かっている場合、これを開始値として設定することができます。その後、バルブの作動点
は非常に迅速に制御されます。選択された作動要素に応じて、以下の選択オプションが利用可能です。

選択された作動要素 値の範囲
電磁制御バルブ（SCV）、開閉バルブ（2P—T、3P—T） 0～100%
0～10 Vの制御バルブ（0～10） 0～10 V
4～20 mAの制御バルブ（4～20） 4～20 mA

図形 59：	 開始値の設定
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12.14.	 B_IN—�バイナリ入力の構成
バイナリ入力により、コントローラのさまざまな機能を起動することができます。リミットスイッチ（充填レベル、圧
力など）からのフィードバック、PLC からのフィードバックなどは、バイナリ入力信号である場合があります。

構成のために表示されるメニュー オプションは、MODEメニューで設定された作動要素によって異なります。

メニューでの設定：

NO

INV

STOP *）

OPEN *）

SAFP

HOLD

CLOS *）

B_O1

B_IN

*）	�ディスプレイは、MODEメニューで設定
された作動要素によって異なります

値を入力してください

HIGH

HIGH OPEN

HIGH

HIGH

LOW

LOW CLOS

LOW

LOW

000
PRZV *）

000
mA *）

000
V *）

000
OPEN *）

000
CLOS *）

図形 60：	 B_IN、バイナリ入力の構成

ディスプレイ 説明
NO バイナリ入力が有効ではありません
INV PARAメニューで定義された有効方向の反転。これによって、コントローラを外部信号に

より、たとえば「冷却」から「加熱」に切り替えることができます。
HOLD バイナリ入力が有効な場合のコントローラ停止。バルブは現在の位置のままです。

制御が有効な場合は、「2」が表示されます。
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ディスプレイ 説明
SAFP バイナリ入力有効時に接近する安全位置の設定 

作動要素に応じて、以下のオプションを選択できます。

PRZV：		 比例バルブの制御比率 [%] 
mA：	  	 電流入力を操作量とするドライブの [mA] 単位の制御 
V：			  電圧を操作量とするドライブの [mA] 単位の制御 
OPEN：	 バルブ全開 
CLOS：		 バルブ全閉 

STOP バルブの動きが停止します（バルブがリミットストップに到達した場合など）。 
コントローラが有効のままで、リミットストップを残すと、バイナリ入力は自動的に解除
されます。以下の機能を選択することができます。

OPEN：	 開動作が停止します

CLOS：		 閉動作が停止します

これらの機能は、位置フィードバックなしのバルブをリミットスイッチと組み合わせて使
用する場合にのみ必要です。 
たとえば、設定値にまだ到達しておらず、リミットスイッチが作動している場合、開また
は閉動作が停止します。

STOPメニューオプションは、MODEメニューでPCV、2P—Tまたは3P—Tが作動要素とし
て選択された場合にのみ表示されます。

OPEN バルブが開いています。VALV、MAXで設定された値によって開状態が制限されます  
（「12.17. VALV—テスト機能と制御範囲設定」を参照）。

OPENメニューオプションは、MODEメニューでSCV、4～20または0～10が作動要素とし
て選択された場合にのみ表示されます。

CLOS バルブが閉じています。VALV、MINで設定された値によって閉状態が制限されます  
（「12.17. VALV—テスト機能と制御範囲設定」を参照）。

CLOSメニューオプションは、MODEメニューでSCV、4～20または0～10が作動要素とし
て選択された場合にのみ表示されます。

HIGH 3 V < B_IN < 30 Vの場合、バイナリ入力が有効
LOW 0 V < B_IN < 2.7 Vの場合、バイナリ入力が有効

表 30：	 ディスプレイ B_IN

12.15.	 B_O1—�バイナリ出力の構成
このメニューでは、以下の機能のいずれかに対するバイナリ出力を設定することができます。

NO バイナリ出力が有効ではありません

PULS パルス出力（PULS） 
流量に応じてパルス信号を出力することができます。

LIMT 限界値監視用出力（LIMT）。 
限界値に応じて、その値を超えた場合、または達しなかった場合のアラームやスイッチング接点
を設定することができます。

2_P 不連続2状態制御（2_P）の出力。

表 31：	 B_O1、機能
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12.15.1.	 PULS—パルス出力としてのバイナリ出力の構成

このメニューでは、特定の流量を基準にして、いつパルス信号を発するかを定義することができます。

測定単位と1パルスあたりの体積は、以下のように選択することができます。

DM3 立方デシメートル（リットル）

IGAL 英国ガロン（インペリアル）

UGAL 米国ガロン

M3 立方メートル

PU 選択された測定単位に関連する1パルスあたりの流量体積（パルス数）

表 32：	 パルス出力の測定単位

設定補助：

パルス数の選択：

パルス周波数fPUは、以下の式によって計算されます。 
Q（流量）

PU（パルス数）
fPU =

 
パルス周波数が150 Hzを超えることはありません。最大流量に対して最大周波数150 Hzが得られるよう
に、パルス数PUを選択します。 
周波数範囲全体で50%のクロック比が放出されます。

メニューでの設定：

NO

PULS

LIMT

2_P

B_O2

B_O1

DM3

IGAL

UGAL

M3

000.0
PU

1
DP V

0.1
DP V

0.01
DP V

構成の説明については 
を参照 「12.15.3. 2_P—2状態コントローラとしてのバイナリ
出力の構成」

構成の説明については 
を参照 「12.15.2. LIMT—リミットスイッチとしてのバイナリ出力の構成」

図形 61：	 B_O1、パルス出力としてのバイナリ出力の構成
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12.15.2.	 LIMT—リミットスイッチとしてのバイナリ出力の構成

このメニューでは、特定の限界値を超えた場合、または達しなかった場合のアラームやスイッチング接点を設定
することができます。

メニューでの設定：

B_O2

NO

PULS

LIMT

2_P

B_O1

REL

ABS FLOW *）

POS *）

PRES *）

TEMP *）

LEVL *）

VAL *）

0002
HYLO

0002
HYHI

0002
PVLO

0002
POSL

0002
PVHI

0002
POSH

HIGH

LOW

00.0
DLY

NO
INV

NO
TEXT

NO
LED

YES
INV

YES
TEXT

YES
LED

構成の説明については 
を参照 「12.15.3. 2_P—2状態コントローラとしてのバイナ
リ出力の構成」

構成の説明については 
を参照 「12.15.1. PULS—パルス出力としてのバイナリ出力の構成」

*）	�ディスプレイは、MODEメ
ニューで選択された制御
変数によって異なります

（12.3章を参照）

図形 62：	 B_O1、リミットスイッチ（LIMT）としてのバイナリ出力の構成
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ディスプレイ 説明
LIMT リミットスイッチとして機能するバイナリ出力の選択。

REL リミット状態は、限界値（SETP + HYLO）と（SETP - HYLO）間の重畳したスイッチングヒ
ステリシスを使用して、設定値（SETP）に対して相対的に監視されます。設定値（SETP）
が変更された場合、監視限界は自動的に調整されます。 
図形 64を参照

HYHI：			  上限設定値の超過許容 

HYLO：		  下限設定値以下の許容低下 

値の範囲：	� HYHI、HYLO >= 0

測定単位：	 UNITで定義されているような絶対値
ABS 限界値は、固定限界値 （PVHI）と（PVLO）に対して絶対的に監視されます。 

選択された制御変数と測定単位に応じて、以下の変数を選択することができます。

FLOW：		  流量の監視

PRES：			  圧力の監視

TEMP：		  温度の監視

LEVL：			  レベル監視

VAL：			�   導電率、pH値、濃度、または単位表示なしのプロセス値の監視（UNIT = 
NU）

PVHI：			�  アナログプロセス変数を基準とした上限切り替え閾値

PVLO：			�  アナログプロセス変数を基準とした下限切り替え閾値

値の範囲 PVLO、PVHI： PVHI > PVLO

測定単位：UNITで定義されているような絶対値
POS 監視はバルブ位置に相対的に行われます（POS）。

POSL：バルブ位置を基準とした下限切り替え閾値（%、mAまたはV）

POSH：バルブ位置を基準とした上限切り替え閾値（%、mAまたはV）

値の範囲 POSL/POSH：POSH > POSL

DLY 偏差が常に存在する必要がある秒単位の時間。
INV リミットスイッチを監視ウィンドウの内側または外側のどちらで動作させるかを指定し

ます。

YES：		�  限界値が監視ウィンドウ内にある場合、バイナリ出力が有効になります。

NO：		�  限界値が監視ウィンドウの外にある場合、バイナリ出力が有効になります。
HIGH 24 Vの電圧で有効になるバイナリ出力。
LOW 0 Vの電圧で有効になるバイナリ出力。
LED YES：		  バイナリ出力が有効な場合、LEDが点灯します。

NO：		  バイナリ出力が有効な場合、LEDは消灯します
TEXT YES：		  バイナリ出力が有効な場合、エラー メッセージ（ERR）が表示

NO：		  バイナリ出力が有効な場合、エラー メッセージ（ERR）の表示なし

表 33：	 ディスプレイ B_O1、LIMT
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固定されたプロセス値の限界を基準とした限界値監視の図解表示：

PV

2 s 2 s

PVHI

PVLO

24 V
0 V

24 V
0 V

24 V
0 V

24 V
0 V

時間

プロセス値

 有効 HIGH 
（通常閉バルブ）

 有効 HIGH 
（通常閉バルブ）

 有効 LOW 
（通常開バルブ）

 有効 LOW 
（通常開バルブ）

プロセス実測値

DLY = 0秒

DLY = 2秒

図形 63：	 B_O1、LIMT、 固定プロセス値の限界を基準とした限界値監視

可変設定値に対して相対的な限界値監視の図解表示：

 SETP

PV

24 V
0 V

24 V
0 V

24 V
0 V

24 V
0 V

HYHI

2 s

2 s

HYLO

SETP + HYHI

SETP - HYLO
設定値

プロセス値の超過

プロセス値より
低下

時間

プロセス実測値

 有効 HIGH

 有効 HIGH

DLY = 0秒

DLY = 2秒

 有効 LOW

 有効 LOW

図形 64：	 B_O1、LIMT、可変設定値に対して相対的な限界値監視

2秒 2秒

2秒

2秒
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12.15.3.	 2_P—�2状態コントローラとしてのバイナリ出力の構成

不連続2状態制御では、開閉バルブは、たとえば、2つの限界値によって開閉されます。

メニューでの設定：

NO

PULS

2_P

SP

LIMT

B_O2

B_O1

*）	�ディスプレイは、MODEメ
ニューで選択された制御
変数によって異なります

（12.3章を参照）

REL

ABS FLOW *）

PRES *）

TEMP *）

LEVL *）

VAL *）

0002
HYLO

0001
HYHI

0002
PVLO

0002
PVHI

HIGH

LOW

00.0
DLY

NO
INV

YES
INV

000.0
SPLO

000.0
SPHI

バイナリ出力をリミットスイッチとして選択する場合は 
参照 「12.15.2. LIMT—リミットスイッチとしてのバイナリ出力の構成」

バイナリ出力をパルス出力として選択する場合は 
参照 「12.15.1. PULS—パルス出力としてのバイナリ出力の構成」

図形 65：	 B_O1、2状態コントローラとしてのバイナリ出力の構成（2_P）
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ディスプレイ 説明
2_P 2状態コントローラとして機能するバイナリ出力の選択。

REL 2状態制御は、設定値とプロセス実測値との偏差に応じて、設定値に対して相対的に
実行されます。 
設定値が変更された場合、制御限界は自動的に調整されます。 

「図形 66： B_O1、2_P、設定値に対して相対的な2状態制御」を参照

HYHI：		 上限ヒステリシス

HYLO：	 下限ヒステリシス 

値の範囲：�HYHI、HYLO >= 0

測定単位：UNITで定義されているような絶対値
SP 出力の切り替えは、限界値（SPHI）と（SPLO）間の設定値（SETP）に対して相対的に行

われます。この機能は、制御バルブの作動範囲を拡張するために追加の開閉バルブ
を開閉する場合などに使用することができます。

SPLO：		 設定値を基準とした下限切り替え閾値 
SPHI：		  設定値を基準とした上限切り替え閾値

測定単位：UNITで定義されているような絶対値
ABS 固定限界値（PVHI）と（PVLO）間の2状態制御。選択された制御変数と測定単位に応じ

て、以下を選択することができます。

FLOW：	 流量の2状態制御

PRES：		 圧力の2状態制御

TEMP：	 温度の2状態制御

LEVL		  レベルの2状態制御

VAL：		�  導電率、pH値、濃度、または単位の表示なしのプロセス値の2状態制御
（UNIT = NU）

PVHI：		 アナログプロセス値を基準とした上限切り替え閾値。

PVLO：		� アナログプロセス値を基準とした下限切り替え閾値。 
（PVHI >= PVLO）

限界値PVHIとPVLO間の2状態制御は、たとえば、タンク内の充填レベル制御に使用す
ることができます。

DLY 偏差が常に存在する必要がある秒単位の時間。
INV プロセス値とバルブ開放の間の有効方向

YES：		  制御方向反転

NO：		  直接制御方向（反転されていません）

例：		�  バルブが開いたときに表示されたプロセス値が減少する場合、制御は反転
します。

HIGH 24 Vの電圧で有効になるバイナリ出力。
LOW 0 Vの電圧で有効になるバイナリ出力。

表 34：	 ディスプレイ B_O1、2状態コントローラとして構成
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設定値に対して相対的な2状態制御の図解表示：

 SETP

PV

SETP + HYHI

SETP - HYLO

HYHI

HYLO

24 V
0 V

24 V
0 V

24 V
0 V

24 V
0 V

反転制御（冷却）

直接制御（加熱）

時間

プロセス値 設定値

 有効 HIGH 
（通常閉バルブ）

 有効 HIGH 
（通常閉バルブ）

 有効 LOW 
（通常開バルブ）

 有効 LOW 
（通常開バルブ）

プロセス実測値

図形 66：	 B_O1、2_P、設定値に対して相対的な2状態制御
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12.15.4.	  B_O1 とB_O2 のエラー メッセージ

B_O1 B_O2 説明

ERR1 ERR3 ERR1は、監視ウィンドウで表示されたプロセス値が設定値に対して相対的に超過ま
たは到達しない場合に表示されます 

（PV > SETP + HYHIまたはPV < SETP - HYLO）。 
最後の測定値が表示され、赤LEDが点灯します。 
B_O1で行われた定義により、バイナリ出力はLOW（0 V）またはHIGH（24 V）に設定さ
れます。

コントローラは有効のままです。

RESET：赤LEDが消灯します。監視ウィンドウに表示されたプロセス値が再び設定値
範囲内に戻るとすぐに、ディスプレイとバイナリ出力は自動的にリセットされます。

ERR2 ERR4 ERR2は、監視ウィンドウで表示された値を超えた場合、または固定プロセス値の限界
（PVHI、PVLO）に絶対的に達していない場合に表示されます。 
（PV > PVHI または PV < PVLO）。 

最後の測定値が表示され、赤LEDが点灯します。 
B_O1で行われた定義により、バイナリ出力はLOW（0 V）またはHIGH（24 V）に設定さ
れます。

コントローラは有効のままです。

RESET：赤LEDが消灯します。監視ウィンドウに表示されたプロセス値が再びプロセス
値限界内に戻るとすぐに、ディスプレイとバイナリ出力は自動的にリセットされます。

表 35：	 B_O1、エラー メッセージ 

12.16.	 B_O2—�第2バイナリ出力
バイナリ出力B_O2は、タイプ8611の制御盤モデルでのみ使用できます。 
バイナリ出力B_O2の説明は、バイナリ出力B_O1の説明と同一です（12.15章を参照）。

eCONTROL タイプ8611コントローラのすべてのモデルには同じソフトウェアが搭載されているため、B_
O2メニューオプションは、バイナリ出力B_O2が利用できない場合でも、ウォール、レール、バルブ、ねじ接
続アセンブリのモデルにも存在します。 
B_02が有効になっている場合、定義された限界値に従って、ディスプレイまたはLEDにエラーメッセージ
が表示されます。
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12.17.	 VALV—テスト機能と制御範囲設定
このメニュー オプションでは、作動要素を手動で操作でき、たとえば、 

•	 プロセス変数が操作量の変化にどのように応答するかをテストしたり、 

•	 作動要素の許容制御範囲を定義したりすることができます。

プロセスで許可されている場合は、実際のプロセス条件下で設定を行うことを推奨します。

12.17.1.	 PI 動作構造による制御  

					       （TNが有効、TN > 0）、MODE = SCV、0～10、4～20、2P—T、3P—T

メニューでの設定：

VALV

055
PRZ *）

矢印キーは、操作量の値を表示すると同時に、その値を変更するために
使用します。
バルブ 1（VLV1）の操作量を増加させると、棒グラフの長さが左（0%
、0 V、4 mA）から右（100%、10 V、20 mA）に増加します。**）

バルブ 1（VLV1）の操作量を減少させると、棒グラフの長さは右から左へ減少しま
す。**）MODE = 3P—Tの場合、バルブ 2（VLV2）のみが作動し、棒グラフは右（0%）
から左（-100%）へ移動します。

操作量ディスプレイ.
（プロセス値ディスプレイに約2秒後に戻ります）

約2秒

プロセス値のディスプレイ.
カスケード制御の場合、2つのプロセス値が交互に表示されます。

バッファ内の値を表示
ENTERキーを押したとき、前のディスプレイに戻っ
ても値は保存されません。

現在保存されている最大操作量のディスプレイ。
ENTERキーを押すと、最大操作量の値がバッファ（END
に表示）から引き継がれます。

現在保存されている最小操作量のディスプレイ。
ENTERキーを押すと、最小操作量の値がバッファ 

（ENDに表示）から引き継がれます。

ENTER キーを押して、バッファ内の現在の操作量を引き継ぎます。

CODE

*）	�ディスプレイ（PRZ、0～10または4～20）は、MODE  メニューで設定された作動要素
によって異なります。

150
L/H

055
END

100
MAX

000
MIN

**）	�（MODEメニューで）選択された作動要素に応じて、操作量は1%、0.2 mA、または0.1 Vずつ増加
または減少します。 
操作範囲：0～100%、4～20 mA、または0～10 V。

表 36：	 VALV、PI 動作構造による制御のメニュー設定（TNが有効、TN > 0）。
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12.17.2.	 P 動作構造による制御  

					       （TN無効、TN = 9,999）、MODE = PCV、2P—T、3P—T

メニューでの設定：

1.		� ENTERキーを押すと、現在のプロセス値が表示されます。カスケード制御の場合、プロセス値と流量値が交互
に表示されます

		  上矢印キーを押すと作動要素を開き、下矢印キーを押すと作動要素を閉じます。

		�  上矢印キーを押して作動要素 1（VLV1）を操作し、下矢印キーを押して作動要素 2（VLV2）を操作しま
す。MODE = 2P—Tの場合、作動要素 1（VLV1）のみが上矢印キーで操作できます。

		�  キーを押すたびに、作動要素が40 ms間作動します。ボタンを押し続けると、作動要素の制御が連続的に行わ
れます。

		�  ENTERキーを押すと、表示されているプロセス値がバッファENDに引き継がれます。

2.		� 矢印キーを押すと、 
- 現在保存されている最大値（MAX） 
- 現在保存されている最小値（MIN） 
のディスプレイがバッファ内（END）で切り替わります。

3.		� ENTERキーを押して選択を確定します

		  •	 �ENDを選択した場合、前のディスプレイに戻っても変更されません。

		  • �MINまたはMAXを選択した場合、バッファの値が表示されます。 
ENTERキーをもう一度押して保存するか、矢印キーを使用して手動で上書きしてから保存することができ
ます。

*）	�カスケード制御の場合、2つのプロセス値が交互に表示されます。

VALV

ディスプレイ .
プロセス値*）

ディスプレイ.
バッファ

ディスプレイ.
MAX値

ディスプレイ.
MIN値

CODE

150
L/H

150
END

180
MAX

150
MAX

50
MIN

150
MIN

図形 67：	 VALV、P 動作構造による制御のメニュー設定（TN無効、TN = 9,999）
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12.18.	 CODE—コード保護
構成レベルへのアクセスは、コードで保護することができます。したがって、権限のない者はアクセスを拒否され、
パラメータを変更することはできません。

コード保護が有効になっている場合、ブロックされた各オペレータの操作前に、コードを入力するよう求めるプロ
ンプトが表示されます。

コード保護が有効な場合、以下のオペレータの操作はブロックされます。 
•	 PARAメニューの下で運転状態MANUALでコントローラパラメータを変更する場合（11.8章を参照）

•	 構成レベルへのアクセス（第 12.1 章を参照）

工場出荷時設定： 
工場出荷時には、CODEメニューのディスプレイは0000に設定されています。これは、コード保護が有効で
ないことを意味します。構成レベルへの切り替え（「9.2.1. 動作レベルと運転状態の切り替え」章を参照）は、
コードのクエリなしで行われます。

メニューでのコード保護の設定：

CODE

コードの .
入力

DSPL

0000
CODE

コード保護には、0001～9999の値を入力できます。

0000を入力すると、コード保護が有効になりません。

図形 68：	 CODE、コード保護の設定

12.18.1.	 コードを忘れてしまった場合

コードを忘れてしまった場合は、マスターコードを使用してアクセスすることができます。

この場合、担当営業所にお問い合わせください。当社の国外営業所の所在地は、以下のウェブサイト 
country.burkert.comでご覧いただけます。
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12.19.	 DSPL—ディスプレイの設定
このメニューでは、ディスプレイに関する以下の設定を行うことができます。

•	 背景照明の有効化

•	 電圧をオンにした後に、表示する値または操作量を定義します。

メニューでのディスプレイの設定：

DSPL

FACT

NO
L OFF

YES
L OFF

PVAL

CMD

BOTH

SETP

背景照明は継続的に点灯したままです。

ボタンを押すと背景照明が点灯し、60秒後に自動的に消灯
します。

プロセス実測値のディスプレイ

ディスプレイ 操作量  
（連続制御の場合のみ（MODE = 

SCV、4～20または0～10） 
12.3.2章を参照）

設定値とプロセス実測値のディスプ
レイ

設定値のディスプレイ

図形 69：	 DSPL、ディスプレイの設定

ディスプレイ 説明
PVAL プロセス実測値のディスプレイ。UNITメニュー（12.4章を参照）で選択された単位に応じて、

対応するプロセス実測値と単位が表示されます。 
カスケード制御の場合、温度と流量値が交互に表示されます。レシオ制御の場合、2つの流量
値が交互に表示されます。

CMD 操作量のディスプレイ。MODEメニュー（
章を参照12.3）で選択された作動要素に応じて、以下のように表示されます。

PRZV：		 比例バルブの制御用操作量を [%] で表示

4～20：	 アナログ作動要素の制御用操作量を [mA] で表示

0～10：	 アナログ作動要素の制御用操作量を [V] で表示

CMD機能は、作動要素PCV、2P—Tおよび3P—Tの選択には使用できません。
BOTH 設定値（SETP）とプロセス実測値（PVAL）を1つのディスプレイに表示
SETP 設定値のディスプレイ。MODE メニュー 

（12.3章を参照）で選択された制御変数に応じて、以下のように表示されます。

SET：		  プロセス制御の設定値のディスプレイ

RATI：		  レシオ制御の設定値のディスプレイ
表 37：	 ディスプレイ DSPL
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12.20.	 FACT—工場出荷時設定にリセット
このメニューでは、コントローラ タイプ8611 を工場出荷時の設定にリセットすることができます。

メニューでの設定：

FACT NO
FACT

YES
FACT

U_xx

設定をリセットせずに戻る

納品時に工場出荷時設定にリセット

0003
CODE 

入力  
アクセスコード 0003

図形 70：	 FACT、工場出荷時設定にリセット

12.21.	 U_xx、B_xx—�プログラムバージョンとソフトウェアバージョンのディス
プレイ

•	 U_xxメニューでは、コントローラ タイプ8611のプログラムバージョンが表示されます。

•	 B_xxメニューでは、コントローラ タイプ8611のソフトウェアバージョンが表示されます。

メニューディスプレイ：

B_xx xxxx

U_xx

END

プログラムバージョンのディスプレイ

ソフトウェアバージョンのディスプレイ。 
ENTER キーを押した後、サブバージョンが2秒間表示
されます。

図形 71：	 U_xx、B_xx、プログラムバージョンとソフトウェアバージョンのディスプレイ
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12.22.	 END—�構成レベルを終了
ENDメニューオプションでENTERキーを押して、構成レベルを終了します。その後、コントローラは再びプロセス操
作レベルになり、AUTOMATIC運転状態になります（「9.2.1. 動作レベルと運転状態の切り替え」章を参照）。

矢印キーを押すと、コントローラは構成レベルのままで、次または前のメニュー オプションに切り替わります。

END

MODE 
. 
. 
. 

B_xx

プロセス操作レベルへの切り替え.
AUTOMATIC運転状態

メニュー  
構成レベルの  
選択

図形 72：	 END、構成レベルを終了
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13.	 パラメータ設定の概要

連続制御 準連続制御 不連続制御

作動.
要素

比例.
バルブ

線形作動要素 プロセス.
バルブ

開閉.
バルブ

開閉式.
ロータリー
アクチュエ
ータ

開閉.
バルブ

開閉.
バルブ

バ
ル
ブ
パ
ラ
メ
ー
タ（
M
O
D
E） プログラム 

MODE
SCV 0～10 4～20 PCV 2P—T 3P—T 2P—T 3P—T

制御 
周波数

PWM [-] [-] [-] [-] [-] [-] [-]

作動 
原理

[-] [-] [-] [-] NC/NO NC/NO NC/NO NC/NO

最小  
制御時間

[-] [-] [-] TMN1/
TMN2 
[ms]

TMN1 
[ms]

TMN1/
TMN2 
[ms]

TMN1 
[ms]

TMN1/
TMN2 
[ms]

制御.
構造

PI または.
P（TN = 9,999）

P PI または.
P（TN = 9,999）

P .

制
御
パ
ラ
メ
ー
タ（
PA
RA
）

比例 
ゲイン

KP1  
[%/PV]

KP1  
[%/PV]

KP1  
[%/PV]

KP1  
[%/PV]

KP1/KP2 
[%/PV]

KP1 
（= 

9,999）

KP1/KP2 
（= 9,999
）

リセット時間 TN 
[s]

TN 
[s]

TN 
[s]

[-] TN 
[s]

TN 
[s]

[-] [-]

サイクル時
間

[-] [-] [-] TREG 
[s]

TREG 
[s]

TREG 
[s]

[-] [-]

デッドゾーン DEAD 
[∆ PV]

DEAD 
[∆ PV]

DEAD 
[∆ PV]

DEAD 
[∆ PV]

DEAD 
[∆ PV]

DEAD 
[∆ PV]

DEAD 
[∆ PV]

DEAD 
[∆ PV]

制御 
方向

INV 
（Yes/

No）

INV 
（Yes/

No）

INV 
（Yes/

No）

INV 
（Yes/

No）

INV 
（Yes/

No）

INV 
（Yes/No）

INV 
（Yes/

No）

INV 
（Yes/No）

ゼロ点シャッ
トオフ

ZERO 
（Yes/

No）

ZERO 
（Yes/

No）

ZERO 
（Yes/

No）

ZERO 
（Yes/

No）

ZERO 
（Yes/

No）

ZERO 
（Yes/No）

ZERO 
（Yes/

No）

ZERO 
（Yes/No）

制御 
開始位置

STRT 
[0～100]

STRT 
[0～10]

STRT 
[4～20]

[-] STRT 
[0～100]

STRT 
[0～100]

[-] [-]

カスケード制御回路の設定用追加制御パラメータ（MODE = T + F）

比例 
ゲイン

KP_T  
[%/°K]

KP_T  
[%/°K]

KP_T  
[%/°K]

KP_T  
[%/°K]

KP_T  
[%/°K]

KP_T  
[%/°K]

KP_T  
[%/°K]

KP_T  
[%/°K]

リセット時間 TN_T 
[s]

TN_T 
[s]

TN_T 
[s]

TN_T 
[s]

TN_T 
[s]

TN_T 
[s]

TN_T 
[s]

TN_T 
[s]

デッドゾーン DEAD 
[∆ °K]

DEAD 
[∆ °K]

DEAD 
[∆ °K]

DEAD 
[∆ °K]

DEAD 
[∆ °K]

DEAD 
[∆ °K]

DEAD 
[∆ °K]

DEAD 
[∆ °K]

表 38：	 パラメータ設定の概要
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14.	 メンテナンス、トラブルシューティング
プロセスコントローラ タイプ8611 は、これらの取扱説明書に従って操作する場合、メンテナンスフリーです。

14.1.	 誤動作
以下の表には、考えられるエラーメッセージとその原因および是正措置を示しています。

エラー ディスプレイ/動作 原因 是正措置
ERR1 ERR1が表示され、赤LED が点灯し

ます。プロセス実測値はそのまま
表示されます。 
バイナリ出力B_O1が起動します。

制御は有効のままです。

監視ウィンドウによって表示され
るプロセス値が、設定値に対し
て相対的に超過または到達して
いません（メニュー機能B_O1/
LIMT/REL、12.15章を参照）。 説明については、章を参

照してください 「12.15.4.  
B_O1 とB_O2 のエラー メ
ッセージ」

ERR2 ERR2が表示され、赤LED が点灯し
ます。プロセス実測値はそのまま
表示されます。 
バイナリ出力B_O1が起動します。

制御は有効のままです。

監視ウィンドウに表示されるプ
ロセス値が固定プロセス値の
限界を超えているか、絶対的
に達していません（メニュー機
能 B_O1/LIMT/ABS、12.15章を
参照）。

ERR3 ERR3が表示され、赤LED が点灯し
ます。プロセス実測値はそのまま
表示されます。 
バイナリ出力B_O2が起動します。

制御は有効のままです。

監視ウィンドウによって表示され
るプロセス値が、設定値に対し
て相対的に超過または到達して
いません（メニュー機能 B_O2/
LIMT/REL、12.16章を参照）。 説明については、章を参

照してください「12.15.4.  
B_O1 とB_O2 のエラー メ
ッセージ」

ERR4 ERR4が表示され、赤LED が点灯し
ます。プロセス実測値はそのまま
表示されます。 
バイナリ出力B_O2が起動します。

制御は有効のままです。

監視ウィンドウに表示されるプ
ロセス値が固定プロセス値の
限界を超えているか、絶対的
に達していません（メニュー機
能 B_O2/LIMT/ABS、12.16章を
参照）。

ERR5 ディスプレイERR5 
制御が無効になり、バルブが閉じ
ます。

プロセス実測値 < 2 mAの 
センサー入力信号。

センサーまたはケーブル
を確認してください。 
ENTERキーで確認します。

ERR6 ディスプレイERR6 
制御が無効になり、バルブが閉じ
ます。

設定値入力信号 
< 2 mA。

センサーまたはケーブル
を確認してください。 
ENTERキーで確認します。

ERR7 ディスプレイERR7 
制御が無効になり、バルブが閉じ
ます。

温度センサー（Pt 100）が接続さ
れていません。

Pt 100抵抗温度計を確認
します。 
ENTERキーで確認します。

表 39：	 エラー メッセージ
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15.	 梱包と輸送

注意
輸送中の損傷！

適切に保護されていない機器は、輸送中に損傷する可能性があります。

•	 輸送中は、耐衝撃性のある梱包材で湿気や汚れからデバイスを保護してください。

•	 温度が許容保管温度を超えたり、下回ったりしないようにしてください。 

16.	 保管

注意
不適切な保管はデバイスを損傷させる恐れがあります。

•	 デバイスは、乾燥したほこりのない場所に保管してください！

•	 保管温度：0～+70 °C。  

17.	 廃棄
	→ デバイスと梱包材は、環境に配慮した方法で廃棄してください。

注意
流体で汚染されたデバイス コンポーネントによって引き起こされる環境破壊。

•	 適用される廃棄規則および環境規則を遵守してください。  

国内の廃棄物処理規則を遵守してください。

日本語
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