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Introduction
The product covered in this document is no longer in production. This document, which includes the latest published
version of the instruction manual, is made available to provide updates of newer safety procedures. Be sure to follow
the safety procedures in this supplement as well as the specific instructions in the included instruction manual.

Part numbers in the included instruction manual should not be relied on to order replacement parts. For replacement
parts, contact your Emerson sales office.

For more than 30 years, Fisher products have been manufactured with asbestos‐free components. The included
manual might mention asbestos containing parts. Since 1988, any gasket or packing which may have contained some
asbestos, has been replaced by a suitable non‐asbestos material. Replacement parts in other materials are available
from your sales office.

Safety Instructions
Please read these safety warnings, cautions, and instructions carefully before using the product.

These instructions cannot cover every installation and situation. Do not install, operate, or maintain this
product without being fully trained and qualified in valve, actuator and accessory installation, operation
and maintenance. To avoid personal injury or property damage it is important to carefully read,
understand, and follow all of the contents of this manual, including all safety cautions and warnings. If
you have any questions about these instructions, contact your Emerson sales office before proceeding.
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Specifications
This product was intended for a specific range of service conditions‐‐pressure, pressure drop, process and ambient
temperature, temperature variations, process fluid, and possibly other specifications. Do not expose the product to
service conditions or variables other than those for which the product was intended. If you are not sure what these
conditions or variables are, contact your Emerson sales office for assistance. Provide the product serial number and all
other pertinent information that you have available.

Inspection and Maintenance Schedules
All products must be inspected periodically and maintained as needed. The schedule for inspection can only be
determined based on the severity of your service conditions. Your installation might also be subject to inspection
schedules set by applicable governmental codes and regulations, industry standards, company standards, or plant
standards.

In order to avoid increasing dust explosion risk, periodically clean dust deposits from all equipment.

When equipment is installed in a hazardous area location (potentially explosive atmosphere), prevent sparks by proper
tool selection and avoiding other types of impact energy.

Parts Ordering
Whenever ordering parts for older products, always specify the serial number of the product and provide all other
pertinent information that you can, such as product size, part material, age of the product, and general service
conditions. If you have modified the product since it was originally purchased, include that information with your
request.

  WARNING

Use only genuine Fisher replacement parts. Components that are not supplied by Emerson should not, under any
circumstances, be used in any Fisher product. Use of components not supplied by Emerson may void your warranty, might
adversely affect the performance of the product and could result in personal injury and property damage.

http://www.emerson.com/en-us/contact-us
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Installation

  WARNING

Avoid personal injury or property damage from sudden release of process pressure or bursting of parts. Before mounting
the product:

� Do not install any system component where service conditions could exceed the limits given in this manual or the limits
on the appropriate nameplates. Use pressure‐relieving devices as required by government or accepted industry codes
and good engineering practices.

� Always wear protective gloves, clothing, and eyewear when performing any installation operations.

� Do not remove the actuator from the valve while the valve is still pressurized.

� Disconnect any operating lines providing air pressure, electric power, or a control signal to the actuator. Be sure the
actuator cannot suddenly open or close the valve.

� Use bypass valves or completely shut off the process to isolate the valve from process pressure. Relieve process pressure
from both sides of the valve.

� Vent the pneumatic actuator loading pressure and relieve any actuator spring precompression so the actuator is not
applying force to the valve stem; this will allow for the safe removal of the stem connector.

� Use lock‐out procedures to be sure that the above measures stay in effect while you work on the equipment.

� The instrument is capable of supplying full supply pressure to connected equipment. To avoid personal injury and
equipment damage, caused by sudden release of process pressure or bursting of parts, make sure the supply pressure
never exceeds the maximum safe working pressure of any connected equipment.

� Severe personal injury or property damage may occur from an uncontrolled process if the instrument air supply is not
clean, dry and oil‐free, or noncorrosive gas. While use and regular maintenance of a filter that removes particles larger
than 40 microns will suffice in most applications, check with an Emerson field office and Industry Instrument air quality
standards for use with corrosive gas or if you are unsure about the proper amount or method of air filtration or filter
maintenance.

� For corrosive media, make sure the tubing and instrument components that contact the corrosive media are of suitable
corrosion-resistant material. The use of unsuitable materials might result in personal injury or property damage due to
the uncontrolled release of the corrosive media.

� If natural gas or other flammable or hazardous gas is to be used as the supply pressure medium and preventive
measures are not taken, personal injury and property damage could result from fire or explosion of accumulated gas or
from contact with hazardous gas. Preventive measures may include, but are not limited to: Remote venting of the unit,
re‐evaluating the hazardous area classification, ensuring adequate ventilation, and the removal of any ignition sources.

� To avoid personal injury or property damage resulting from the sudden release of process pressure, use a high‐pressure
regulator system when operating the controller or transmitter from a high‐pressure source.

The instrument or instrument/actuator assembly does not form a gas‐tight seal, and when the assembly is in an
enclosed area, a remote vent line, adequate ventilation, and necessary safety measures should be used. Vent line piping
should comply with local and regional codes and should be as short as possible with adequate inside diameter and few
bends to reduce case pressure buildup. However, a remote vent pipe alone cannot be relied upon to remove all
hazardous gas, and leaks may still occur.

� Personal injury or property damage can result from the discharge of static electricity when flammable or hazardous
gases are present. Connect a 14 AWG (2.08 mm2) ground strap between the instrument and earth ground when
flammable or hazardous gases are present. Refer to national and local codes and standards for grounding
requirements.

� Personal injury or property damage caused by fire or explosion may occur if electrical connections are attempted in an
area that contains a potentially explosive atmosphere or has been classified as hazardous. Confirm that area
classification and atmosphere conditions permit the safe removal of covers before proceeding.

� Personal injury or property damage, caused by fire or explosion from the leakage of flammable or hazardous gas, can
result if a suitable conduit seal is not installed. For explosion‐proof applications, install the seal no more than 457 mm
(18 inches) from the instrument when required by the nameplate. For ATEX applications use the proper cable gland
certified to the required category. Equipment must be installed per local and national electric codes.

� Check with your process or safety engineer for any additional measures that must be taken to protect against process
media.
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� If installing into an existing application, also refer to the WARNING in the Maintenance section.

Special Instructions for Safe Use and Installations in Hazardous Locations
Certain nameplates may carry more than one approval, and each approval may have unique installation requirements
and/or conditions of safe use. Special instructions are listed by agency/approval. To get these instructions, contact
Emerson sales office. Read and understand these special conditions of use before installing.

  WARNING

Failure to follow conditions of safe use could result in personal injury or property damage from fire or explosion, or area
re‐classification.

Operation
With instruments, switches, and other accessories that are controlling valves or other final control elements, it is
possible to lose control of the final control element when you adjust or calibrate the instrument.  If it is necessary to
take the instrument out of service for calibration or other adjustments, observe the following warning before
proceeding.

  WARNING

Avoid personal injury or equipment damage from uncontrolled process.  Provide some temporary means of control for the
process before taking the instrument out of service.

http://www.emerson.com/en-us/contact-us
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Maintenance

  WARNING

Avoid personal injury or property damage from sudden release of process pressure or bursting of parts. Before performing
any maintenance operations on an actuator‐mounted instrument or accessory:

� Always wear protective gloves, clothing, and eyewear.

� Provide some temporary measure of control to the process before taking the instrument out of service.

� Provide a means of containing the process fluid before removing any measurement devices from the process.

� Disconnect any operating lines providing air pressure, electric power, or a control signal to the actuator. Be sure the
actuator cannot suddenly open or close the valve.

� Use bypass valves or completely shut off the process to isolate the valve from process pressure. Relieve process pressure
from both sides of the valve.

� Vent the pneumatic actuator loading pressure and relieve any actuator spring precompression so the actuator is not
applying force to the valve stem; this will allow for the safe removal of the stem connector.

� Use lock‐out procedures to be sure that the above measures stay in effect while you work on the equipment.

� Check with your process or safety engineer for any additional measures that must be taken to protect against process
media.

When using natural gas as the supply medium, or for explosion proof applications, the following warnings also apply:

� Remove electrical power before removing any housing cover or cap. Personal injury or property damage from fire or
explosion may result if power is not disconnected before removing the cover or cap.

� Remove electrical power before disconnecting any of the pneumatic connections.

� When disconnecting any of the pneumatic connections or any pressure retaining part, natural gas will seep from the
unit and any connected equipment into the surrounding atmosphere. Personal injury or property damage may result
from fire or explosion if natural gas is used as the supply medium and appropriate preventive measures are not taken.
Preventive measures may include, but are not limited to, one or more of the following: ensuring adequate ventilation
and the removal of any ignition sources.

� Ensure that all housing caps and covers are correctly installed before putting this unit back into service. Failure to do so
could result in personal injury or property damage from fire or explosion.

Instruments Mounted on Tank or Cage

  WARNING

For instruments mounted on a tank or displacer cage, release trapped pressure from the tank and lower the liquid level to a
point below the connection. This precaution is necessary to avoid personal injury from contact with the process fluid.
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Instruments With a Hollow Displacer or Float

  WARNING

For instruments with a hollow liquid level displacer, the displacer might retain process fluid or pressure. Personal injury
and property might result from sudden release of this pressure or fluid. Contact with hazardous fluid, fire, or explosion can
be caused by puncturing, heating, or repairing a displacer that is retaining process pressure or fluid. This danger may not
be readily apparent when disassembling the sensor or removing the displacer. A displacer that has been penetrated by
process pressure or fluid might contain:

� pressure as a result of being in a pressurized vessel

� liquid that becomes pressurized due to a change in temperature

� liquid that is flammable, hazardous or corrosive.

Handle the displacer with care. Consider the characteristics of the specific process liquid in use. Before removing the
displacer, observe the appropriate warnings provided in the sensor instruction manual.

Non‐Fisher (OEM) Instruments, Switches, and Accessories

Installation, Operation, and Maintenance
Refer to the original manufacturer's documentation for Installation, Operation and Maintenance safety information.

Emerson Automation Solutions
Marshalltown, Iowa 50158 USA
Sorocaba, 18087 Brazil
Cernay, 68700 France
Dubai, United Arab Emirates
Singapore 128461 Singapore
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"`リスト 88. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
DLC3010デジタルレベルコントローラ 88. . . . . . . . . . . . . . . . .
���1` 89. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
ターミナルボックス1` 90. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
ターミナルボックスカバー1` 90. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
り�け�"` 91. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .

249センサ（ヒートインシュレータ�き） 91. . . . . . . . . . .

'�A ()*� 95. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
HART�6 95. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
マルチドロップ�6 95. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
デジタルレベルコントローラのEh 96. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .

'�B フィールドコミュニケータ
のメニューツリー 101. . . . . . . . . . . . . . . . . . .
'�C TIIS　 �� 107. . . . . . . . . . . . . . . . .
��� 109. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .
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セクション1 ��および�	

������について1‐ 1‐ 

�����では、FIELDVUE DLC3010デジタルレベルコントローラの��、��、Eh、メンテナンスについて��します。

�����は、475／375フィールドコミュニケータ（��3）にDLC3010��（ファームウェア��8）をり�けて%�する�Yを:4
としています。フィールドコミュニケータを%�するプロセス、��、またはセンサに�する!Gをj;してください。5kなソフトウェアのP�について
は、エマソンプロセスマネジメントn<�におoいYわせください。

��

AMSデバイスマネージャを%�すると、DLC3010の&'および��のほか、プロセス、��、またはセンサに�する!Gも=できます。

バルブ、アクチュエータおよび�>`の�け、?h、メンテナンスのrMな67をsけた5t8でない�Yは、DLC3010デジタルレベルコント
ローラのり�け、?h、またはメンテナンスを9わないでください。 1�23または
4の�5を� するため、��のすべての78（すべて
の9:;の�<と!=を>む）をよく"み、�#し、?うことが$です。 �����のu@に�するご�oについては、エマソンプロセ
スマネジメントn<�におoいYわせください。

������の%�&'
�����では、フィールドコミュニケータを%�してデジタルレベルコントローラを&'・��する��を��しています。

フィールドコミュニケータを%�するA�がある��は、メニューBwと、:(のフィールドコミュニケータのメニューを�;するためにA�な Bキ
ーの�<からCDされます。

Tえば、Full Calibration（フル��）メニューにアクセスする��はz{のように��されます。

フィールドコミュニケータ Configure > Calibration > Primary > Full Calibration（2-5-1-1）

メニュー=E�:はFFで��されます。T：Calibrate（��）。フィールドコミュニケータのメニューC>の��は、�?Bをj;してください。

(@�

DLC3010デジタルレベルコントローラ
DLC3010デジタルレベルコントローラ（|1‐ 1）は、レベルセンサと}�することで、G-レベル、2@	のGFAの,-レベル、またはGF1
$（.#） をH�します。レベルや1$が�わると、ディスプレーサへのIQが��し、それによってトルクチューブシャフ�がをaBします。この
aBCEがデジタルレベルコントローラにh�し、��6@に��されデジタル�されます。デジタル6@は、ユーザーの���ZにJって.'
� され、4‐20 mAアナログ��6@に��されます。それによってDEする��RQ6@が�;エレメントや?h0にF6されます。

www.Fisher.com
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A1‐ 1. FIELDVUE DLC3010デジタルレベルコントローラ

W7977-2

DLC3010デジタルレベルコントローラは、レベル、,-、または.#をKGし、マイクロプロセッサベースで�6する��です。4-20 mAの��6
@を�Hする�Lの�Iに�え、DLC3010では、HART��6プロトコルを�し、プロセス� にとって$�な!GにJ�にアクセスすることが
できます。DLC3010デジタルレベルコントローラに:Mするデバイス�K（DD）とフィールドコミュニケータを%�して、プロセス、��、またはセン
サから!Gを=することができます。フィールドコミュニケータは、デジタルレベルコントローラまたはフィールドジャンクションボックスに��できます。

フィールドコミュニケータを%�すると、DLC3010デジタルレベルコントローラでL の?hをN9できます。デジタルレベルコントローラへのMM、
��、&'、��を9うことができます。HARTプロトコルを%�することにより、フィールドからの!Gを�OシステムにNYしたり、シングルループ
ベースでs6することが�Iになります。

DLC3010デジタルレベルコントローラは、-�(なO��または�O�レベル�F�と\�することができるよう�Pされています。DLC3010
デジタルレベルコントローラは、さまざまな@	のケージ�およびケージレス�249レベルセンサにり�けることができます。�アダプタを%�する
ことにより、�のメーカーのディスプレーサ�レベルセンサにもり�けることができます。

249ケージ�センサ（�1‐ 6をj;）
�� 249、249B、249BF、249C、249K、249Lセンサはサイドマウント�で、タンク/@�の�-にり�け、ディスプレーサはタンク/@�8�

のケージu"にり�けられます（249BFケージ�センサのQP4"はヨーロッパ、�Q、アフリカのみです）。

249ケージレス�センサ（�1‐ 7をj;）
�� 249BP、249CP、および249Pセンサはトップマウント�で、タンク/@�のL"にり�け、ディスプレーサはタンクの�に�り{げられます。

�� 249VSセンサはサイドマウント�で、タンク/@�の�-にり�け、ディスプレーサはタンク/@�の8に�り{げられます。

�� 249Wセンサはウエハー�で、タンク/@�またはおR�が��するケージのL"にり�けます。

�	
�1‐ 1にDLC3010デジタルレベルコントローラの��を;します。249センサの��は�1‐ 3をj;してください。フィールドコミュニケータの��
は、フィールドコミュニケータの�`���をj;してください。。

http://www.emerson.com/documents/automation/104978.pdf
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)*��  
�にも、z{の�にDLC3010デジタルレベルコントローラおよび249センサの��!Gが�Rされています。

�� Bulletin 11.2:DLC3010 - FIELDVUE DLC3010デジタルレベルコントローラ（D102727X0JP)

�� FIELDVUE DLC3010デジタルレベルコントローラのクイックスタートガイド（D103214X012)

�� スマートHARTループインターフェースおよびモニタ（HIM）と1みYわせたFIELDVUE��の%�（D103263X012)

�� HART�6�オーディオモニター（D103265X012)

�� Fisher 249ケージ�ディスプレーサセンサ����（D200099X012)

�� Fisher 249ケージレス�ディスプレーサセンサ����（D200100X012)

�� Fisher 249VSケージレス�ディスプレーサセンサ����（D103288X012)

�� Fisher 249Wケージレス�ウエハー�レベルセンサ����（D102803X012)

�� Fisher レベルコントローラおよび�F�の&'�プロセス/Zのシミュレーション（D103066X012)

�� ボルトトルク!G（D103220X012)

�� SST�7：レベルおよび�Q�OのQT

�� SST�18：Level‐Trol.#�F�

�� SST�26：G-レベル�OU�の=Eガイドライン

L�の�は、エマソンプロセスマネジメントn<�でおUめいただくか、ウェブサイト（www.Fisher.com）をごVください。

+,サービス  
��できるDLC3010デジタルレベルコントローラのコースおよびその��`の@	に�する!Gは、z{までおoいYわせください。

Emerson Automation Solutions
Educational Services, Registration 
�W: +1-641-754-3771または+1-800-338-8158 
�7メール: education@emerson.com 
emerson.com/fishervalvetraining

http://www.emerson.com/documents/automation/188824.pdf
http://www.emerson.com/documents/automation/123132.pdf
http://www.emerson.com/documents/automation/138146.pdf
http://www.emerson.com/documents/automation/141054.pdf
http://www.emerson.com/documents/automation/134918.pdf
http://www.emerson.com/documents/automation/134928.pdf
http://www.emerson.com/documents/automation/134930.pdf
http://www.emerson.com/documents/automation/134940.pdf
http://www.emerson.com/documents/automation/125290.pdf
http://www.emerson.com/documents/automation/124786.pdf
www.Fisher.com
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%1‐ 1. DLC3010デジタルレベルコントローラの�	

B�C-な.D

DLC3010デジタルレベルコントローラ：
ケージ�およびケージレス�249センサにり�けます。 
� 1‐ 6、1‐ 7、およびセンサの��をj;してください。

(-：�F�

0Eプロトコル：HART

GHEI

レベル、12、JK：ディスプレーサのIQを��させる、G-レ
ベル、,-レベル、.#の��に1Tする、トルクチューブシャフト
のaBCE。

プロセス3K：プロセス�#KR�の2��または3��
100ΩプラチナRTDのインターフェース、またはt�のユーザがP
Qした:-�#に1$.'できます。

LHEI

アナログ：4-20 mA DC（�'Eh—レベル、,-、.#が
V�すると、RQがV�します。あるいは�XEh—レベル、,
-、.#がV�すると、RQがWXします）

��	
ハイ：20.5 mA 
��	
ロー：3.8 mA 
ハイアラーム：22.5 mA 
ローアラーム 3.7 mA

いずれのコンフィギュレーションにおいても、%�できるのはLKの
ハイ／ローアラーム�Yのうちの1つのみです。ハイアラームレベル
は NAMUR NE 43 に�Yしています。

デジタル：HART  1200 ボー FSK (�Z �Z�#	�)

�6を�Iにするには HART のインピーダンス�Zに�Yしてい
なければなりません。マスター����Aの�wインピーダンスの
YP（マスター��とトランスミッタAのインピーダンスを[き）は、
230～600 Ωの\�でなければなりません。�F�とHARTAの
インピーダンスの�Y：
Rx：42K Ω
Cx：14 nF

ポイントツーポイントのコンフィギュレーションにおいては、アナログとデ
ジタルの6@を%�できます。!Gを=するにはデジタル	�
で��をK]するか、またはバーストモードでt�のプロセス!G
を��(にデジタルBFします。マルチドロップモードでは4 mAの
RQが^[され、デジタル�6のみが���Iになります。

N-

N-O4
DLC3010デ
ジタルレベルコ
ントローラ(1)

w/ NPS 3
249W、14イ
ンチディスプレ
ーサをR�

w/
Sのすべての
249センサ

T567N
RQスパンの
�0.25%

RQスパンの
�0.8%

RQスパンの
�0.5%

ヒステリシス
RQスパンの
0.2%\]

- - - - - -

V8N
$スケールRQ

の�0.1%
RQスパンの
�0.5%

RQスパンの
�0.3%

デッドバンド
PQスパンの
0.05%\]

- - - - - -

ヒステリシス +
デッドバンド

- - -
RQスパンの
1.0%\]

RQスパンの
1.0%\]

��：$�Pスパン、��/Zにおいて。
1. レバー1`のaBPQへ。

100%\]の^�な1T4（PB）では、_�_、デッドバン
ド、�
_は� により�Wすることがあります（100%／PB）

)(のY9

:;のY9：()および(*の����のAで `が��
する�Y、RQの�Eは$スケールの 0.2%z{の\�で�
�します。

<=:Z[>：ループターミナルは&`��a��により��
されます。��はz{のとおりです。

パルス?]

@^ VCL
(_A:Z) (V)

@^ IPP 

(パルスピーク @
:B) (A)

Cち;がり
DE ��s)

50%
までのFG

��s)

10 1,000 93.6 16

8 20 121 83

��：μs = マイクロa

ab3K：249センサを%�しない�Yのゼロとスパンに:する
�#5+は、-40～80�C（-40～176�F）のEh\�$F
にわたり、1ケルビン#bたり$スケールの0.03%\]です。

プロセス3K：トルクレートはプロセス�#に5+されます
（|1‐ 2j;）。プロセス.#もプロセス�#の5+をsける
�Yがあります。

プロセスJK：プロセス.#KGでのbcd#は、&'での.
#cに1Tします。1$cが0.2の�Y、プロセス�FKGにお
ける0.02の1$�=はスパンの10%にcbします。

-�く-
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%1‐ 1. DLC3010デジタルレベルコントローラの�	（Hき）
:IcCN

EN 61326‐1:2013およびEN 61326‐2‐3:2006に�Y
�イミュニティ—e<4"については
��EN 61326‐1 の�2およびEN 61326‐2‐3の�AA.2に
���Y
��_Iについては�1‐ 2をj;してください。
�エミッション—クラス A
��ISM���f：グループ1、クラスA

:;dJe（A2‐ 10をfK）

12～30 V DC。        22.5 mA 
���はXg_���IをBえています。

HART�6を5kに9うための()コンプライアンス��は
17.75 Vです。

L�

gh@のL�： ���#�。
JKパラメータのL�： プロセス�#�（ユーザh�の/Z
を%�）。
i)L�： :-プロセス�#でのトルクチューブレートを�Eで
.'�I。

デジタルモニタ

ジャンバーにlH－Nmしたハイ（opデフォルト）またはロー
アナログアラームEI： 
トルクチューブ�����：ドライブモニタおよび6@ib_
モニタ 
ユーザ��が��なアラーム：「ハイ-ハイ」および「ロー-ロー」d
#プロセスアラーム

HART"�s�： 
RTD�����モニタ：RTDが��されている�Y 
プロセッサの�き� をモニタ。
それ!"は#$%�メモリモニタに'き(み。
ユーザ��が��なアラーム：プロセスLd／{dアラーム、
プロセス�#Ld／{dアラーム、�7a2�#Ld／{d
アラーム

OP

	
ループ)*の+,。
LCDメータの+,。 
レベルモードにおける.�/0の123�：1$のパラメータを
�jしてプロセスH�を1Lさせるために%�します。
デジタル��トレース4�：「トラブルシューティングの� 」をe
f、¡び
PV、TV、SV の567なトレンド4� 

LCDメータの%Q

LCDメータはパーセントスケールのkグラフでアナログRQを�;
します。また、このメータにはz{を�;するよう��することもで
きます：

プロセス�9（:;<�のみ）。
パーセント=>のみ。
パーセント=>とプロセス�9を?@に、または 
プロセス�9とプロセスAB (およびパイロットシャフトのCDEB)
を?@に。

:RStT

lm# IV、&��カテゴリ II、IEC 61010 5.4.2 d �に�
Y

uUvw：

CSA — ���$gh、i�gh、ディビジョン2、j£gh

FM — ���$gh、i�gh、Non-Incendive、j£
gh

ATEX — ���$gh、タイプngh、i�gh

IECEx — ���$gh、タイプngh、i�gh

:Rハウジング：

CSA — タイプ4X ATEX — IP66

FM — NEMA 4X IECEx — IP66

そのStT／WX
CUTR — ユーラシア�k¤lSSm¥（ロシア、カザフスタン、
ベラルーシ、アルメニア）
INMETRO — ¦ne<#�o・`�mfp（ブラジル）

KGS — q¦ガス�$§r（q¦）

NEPSI — ¦ngh����K���（�¦）

PESO CCOE — sogh�$�C－gh¨�t ��
（インド）

TIIS — §ur©
ªv<�$SS«¬（p�）

M	／fwに�する��の!Gについては、エマソンプロセスマ
ネジメントn<�におoいYわせください。

@yY$z

G-レベルの0～100%の��（1$=1）に:し、トルクチュ
ーブシャフトが�f4.4#aBする�Y、デジタルレベルコントロー
ラは�fPQスパンの5%のPQ\�に:してフルRQになるよ
う#+できます。これは-�@xディスプレーサの�Y、()1
$c0.05にcbします。

-�く-

www.Fisher.com
www.Fisher.com
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%1‐ 1. DLC3010デジタルレベルコントローラの�	（Hき）

@yY$z（Hき）

-�ディスプレーサの@xおよび-�のトルクチューブについては、
249センサの��をj;してください。249Cおよび249CPの-
�@xは∼980 cm3（60 in3）、�の*"Mの��の-�
@xは∼1640 cm3（100 in3）です。

1T4が5%の�YのEhでは、)#が20Mの1に{がります。
yzのトルクチューブを%�するか、あるいはディスプレーサ@xを
2にすると、それぞれにつき1T4をほぼ2にすることができま
す。システムの1T4が50%を{aった�Y、�い)#がA�
な/Z{ではディスプレーサまたはトルクチューブを\�することを
K{してください。

�り'け{�

デジタルレベルコントローラのり�け=�は、|2‐ 5に;すよう
にディスプレーサの®またはqです。

�L、��の	1は、レバーチャンバーとターミナルボックスから5
kにrsし、レバー1`への$Qによる5+を�dするため、カ
ップリングアクセスドアが{�になるようにします。ユーザt の¯
uのrG	
が�いられ、_IがvM|ちてもかまわない�Y
には、パイロットシャフト�w�の�}に 90 #aBさせてり�
けることもできます。LCD メータもこれにYわせて 90 #aBさせ
ることができます。

.Z[\

ケースとカバー：�~アルミニウムY� 
7�：メッキ�、アルミニウム、ステンレス�。カプセルxPプリント
���y。ネオジム�ボロン�s

:RlH

2°�の1/2-14 NPTuzネジコンジッ���"。ターミナルボッ
クスの{-と�-に1つずつ��されています。M20アダプタを%
�できます。

オプション

� ヒートインシュレータ � Masoneilan�、Yamatake、
Foxboro�‐Eckhardt �ディスプレーサ�の�"が��され
ています � e�R3|に249センサにり�けられた��の�
Y、レベルSignatureシリーズテスト（_IKwレポート）が�
��I（EMAのみ） � e�&'：e�R3|に249セン
サにり�けられた��の�Y、アプリケーション、プロセス�#、
.#をごt いただけば�I � ��はユーザh�のリモートイ
ンジケータと}�できます。

)(_A

プロセス3K： �1‐ 4および|2‐ 7をj;してください。
ab3Kと]K： {�をj;してください。

^e 0~_A(1,2) �_／[`Dの
_A

�aO4

���#
-40 ～ 80�C 

(-40 ～ 176�F)
-40 ～ 85�C 

(-40 ～ 185�F)
25�C 
(77�F)

��
c:}#

0～95%
（��なきこと）

0～95%
（��なきこと）

40%

�bcK

(�2000 m（6562フィート）

de

2.7 Kg（6 lb）\]

��：�~��の��はANSI／ISAmf51.1 - プロセス�����で�Yされています。 
1. LCDメータは、-20�C（-4�F）\]では�みれない�Yがあります。 
2. L�のd#を%える�#がA�な�Yには、エマソンプロセスマネジメントn<�あるいはアプリケーションエンジニアにおoいYわせください。

%1‐ 2.EMCfgのまとめ—イミュニティ

ポート 8h O�ib jkレベル N-O4(1)(2)

エンクロージャ

����（ESD） IEC 61000‐4‐2
4 kV �� 
8 kV O�

A

����� IEC 61000‐4‐3
10V/mで80～1000 MHz（80%で1 kHz AM）

3V/mで1400～2000 MHz（80%で1 kHz AM）

1V/mで2000～2700 MHz（80%で1 kHz AM）

A

�f�Q�Z �� IEC 61000‐4‐8 50 Hzで60 A/m A

PRQ6@／�O

バースト IEC 61000‐4‐4 1 kV A

サージ IEC 61000‐4‐5 1 kV（ライン-�4のみ、±々） B

��RF IEC 61000‐4‐6 3 Vrmsで150 kHz～80 MHz A

��：RTD��は3メートル（9.8フィート）\]でなければなりません。
1. A = ���の_I�{なし。B = ���に²|(に_Iが�{するが、��a�。��d# = スパンの+/- 1%
2. HART�6は「プロセスに��なし」とみなされ、¨に��、&'、/6の:(で%�されています。

www.Fisher.com
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A1‐ 2.0~のトルクチューブ[dに�する�l;のCm3K�g

トルクレートのF�
（�i�された�N�n）

G
n

o
rm

3K（�C）

N05500

N06600

N10276

S31600

20    40      60      80      100    120    140     160    180    200    220    240     260    280    300    320    340    360     380    400    420

1.00

0.96

0.92

0.88

0.84

0.82

0.80

0.90

0.86

0.98

0.94

トルクレートのF�
（�i�された�N�n）

3K（�F）

N05500

N06600

N10276

S31600

50    100      150      200       250       300      350      400       450      500      550      600        650      700       750       800

1.00

0.96

0.92

0.88

0.84

0.82

0.80

0.90

0.86

0.98

0.94

G
n

o
rm

��：
1 260�C（500�F）oくおよびこれ�;の3Kでpこるq�g{のため、N05500は232�C

（450�F）をrえる3Kでは��できません。

1 

1 
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%1‐ 3. 249センサ�	

GHEI

s2レベルまたはs�とs�との12のレベル：
ディスプレーサの�さの0～100パーセント
s�JK：ディスプレーサ@xについて=られた�=���の
0～100パーセント — -�@xは、249Cおよび249CPセンサ
では�q980 cm3（60 in.3）、または�q�の*"Mのセンサの
�Yには1640 cm3（100 in.3）。センサのC>にMじて�の
@xも%�できます。

センサディスプレーサのtさ

�1‐ 6と1‐ 7の��をj;してください。

センサの()ZH

�1‐ 6と1‐ 7にt;されている��のセンサC>に�bする
ANSI�Q／�#に²�します。

ケージ�センサのlHスタイル

タンクに@�にり�けられるよう、ケージの��"=にはさまざま
なスタイルのものがあります。����スタイルには<@が�けら
れています。|1‐ 3をj;してください。

�り'け{�

ケージ�ディスプレーサを%�するレベルセンサの*"MにはaB
ヘッドが�いています。ヘッド"Mは360#aBし、|2‐ 5に;
す8つの=�のいずれかに��できます。

.Z[\

�1‐ 5、1‐ 6、1‐ 7をj;してください。

)(Dのab3K

�1‐ 4をj;してください。 
���#の\�、ガイドライン、オプションのヒートインシュレータの
%�については、|2‐ 7をj;してください。

オプション

� ヒートインシュレータ � ゲージのガラスは、232�Cにおいて29
バール（450�Fにおいて420 psig）までの�Qにiえられます。
�えて���や��の��のための´��ゲージもご��いた
だけます。

%1‐ 4. u4Fisher 249センサのZH�1[\の
v8プロセス3K

[\
プロセス3K

@� @c

�� -29�C (-20�F) 232�C (450�F)

�� -29�C (-20�F) 427�C (800�F)

ステンレス� -198�C (-325�F) 427�C (800�F)

N04400 -198�C (-325�F) 427�C (800�F)

グラファイトラミネート／
SST ガスケット

-198�C (-325�F) 427�C (800�F)

N04400／PTFE
ガスケット

-73�C (-100�F) 204�C (400�F)

%1‐ 5. ディスプレーサとトルクチューブの[\
�� u4[\ そのSの[\

ディスプレーサ 304ステンレス�
316ステンレス�、
N10276、N04400、
プラスチック、�~Y�

ディスプレーサステ

ム、
ドライバベアリング、
ディスプレーサロッド

およびドライバ

316ステンレス�
N10276、N04400、
その�のオーステナイトス
テンレス�、�~Y�

トルクチューブ N05500（K-Monel）(1) 316ステンレス�、
N06600、N10276

1. N05500は 232�C（450�F）を%えるスプリング��には5しません。
このd#を%える�#がA�な�Yには、エマソンプロセスマネジメントn<�
あるいはアプリケーションエンジニアにおoいYわせください。

www.Fisher.com
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%1‐ 6. ケージ�ディスプレーサセンサ(1)

トルクチューブ
の�き センサ

u4ケージ、ヘッド、トルクチュ
ーブアームの[d

w�するlH
�bZH(2)

スタイル サイズ（NPS）

トルクチューブアー

ムがaB�Iな
��

249(3) ��
ねじ 1‐1/2、2

CL125、CL250
フランジ 2

249B、249BF(4) ��

ねじまたはオプションのソケット�� 1‐1/2、2 CL600

レイズドフェイスまたはオプションのリング�
ジョイントフランジ

1‐1/2
CL150、CL300、
CL600

2
CL150、CL300、
CL600

249C(3) 316ステンレス�

ねじ 1‐1/2、2 CL600

レイズドフェイスフランジ

1‐1/2
CL150、CL300、
CL600

2
CL150、CL300、
CL600

249K ��
レイズドフェイスまたはオプションのリング�
ジョイントフランジ

1‐1/2、2 CL900、CL1500

249L �� リング�ジョイントフランジ 2(5) CL2500

1. ディスプレーサの-�(な�さは、$スタイルで（249を[き）、14、32、48、60、72、84、96、108、120インチです。249センサでは、�さが14または32インチのディスプレーサを%�します。
2. EMA（��、�Q、アフリカ）ではENフランジ��も%�できます。 
3. EMAでは%�できません。
4. 249BFはEMAでのみ%��I。ENmfの、PN10～PN100フランジ�きDN40サイズ、およびPN10～PN63フランジ�きDN50サイズも%�できます。 
5. (L"の��には、��スタイルF1とF2�のNPS 1リング�ジョイントフランジを%�します。

%1‐ 7. ケージレス�ディスプレーサセンサ(1)

�り'け センサ
u4ヘッド(2)、ウエハーボディ(6)、
トルクチューブアームの[\

フランジlH（サイズ） �bZH(3)

タンク/@�(L-
へのり�け

249BP(4) ��

NPS 4レイズドフェイスまたはオプションのリング�
ジョイント

CL150、CL300、CL600

NPS 6または8レイズドフェイス CL150、CL300

249CP 316ステンレス� NPS 3レイズドフェイス CL150、CL300、CL600

249P(5) ��、ステンレス�

NPS 4レイズドフェイスまたはオプションのリング�
ジョイント

CL900、CL1500
（EN PN 10～DIN PN 250）

NPS 6または8レイズドフェイス
CL150、CL300、CL600、
CL900、CL1500、CL2500

タンク/@��-
へのり�け

249VS

WCC（��）LCC（��）、
CF8M（316ステンレス�）

NPS 4レイズドフェイスまたはフラットフェイス�
CL125、CL150、CL250、
CL300、CL600、CL900、CL1500
（EN PN 10～DIN PN 160）

WCC、LCC、CF8M NPS 4�きYわせ��0、XXZ� CL2500

タンク/@�の(L
-またはRµt 
のケージLにり
�け

249W

WCC、CF8M NPS 3レイズドフェイス� CL150、CL300、CL600

LCC、CF8M NPS 4レイズドフェイス� CL150、CL300、CL600

1. ディスプレーサの-�(な�さは、14、32、48、60、72、84、96、108、120インチです。 
2. サイドマウント�センサとは}�できません。 
3. EMA（��、�Q、アフリカ）ではENフランジ��も%�できます。 
4. EMAでは%�できません。 
5. 249PはEMAのみで%��Iです。 
6. ウエハーボディは249Wのみに�bします。
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A1‐ 3. lHのスタイルxI

スタイル1 
@;�と��へのlH、ねじ（S-1）

またはフランジ（F-1）

スタイル2 
@;�と�2��へのlH、ねじ（S-2）

またはフランジ（F-2）

スタイル3 
�2;�と�2��へのlH、ねじ（S-3）

またはフランジ（F-3）

スタイル4 
�2;�と�2へのlH、ねじ（S-4）

またはフランジ（F-4）
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セクション2 
�2- 2- 
�セクションでは、��フローチャート（|2‐ 1）、り�け、����などのデジタルレベルコントローラの��!Gのほか、��モード�ジャン
パについて��します。

��または8pでの
�
��する�または��した,に、デジタルレベルコントローラを��してください。��を��に��しておくと、5kなEhが�wされ、�Iをよ
く Tできるので¶�です。

カップリングとフレクサの[>
   
�<

フレクサやそのSの��が52すると、y�zzの*�となります。センサとコントローラを)かす�に、��のi{に?ってください。

レバーロック
レバーロックはカップリングアクセスハンドルにu�されています。ハンドルが�いていると、レバーはカップリングに�nの=�に·�されます。この�
Iには、�F|にレバー1`が�しくEかないように��する:(もあります。

�`|、DLC3010コントローラの�0CDはz{のいずれかとなります。

1. ケージ�ディスプレーサU�がり�けられた�$1n`。ディスプレーサまたはドライバロッドは�0(にEかないように·�された��でR
3されます。この�Y、アクセスハンドル（|2‐ 4）はロックT[=�にあります。&'する�にディスプレーサをブロックしているハードウェアを
り8してください（�bするセンサ����をj;してください）。カップリングに¸が�かないように��してください。

   
�<

(@をセンサに�り'けた|�でL}するとき、レバー~�がリンク(.に*fされ、リンク(.はディスプレーサブロックによって��されて
いるp�、レバーロックをR�するとベローズ]ジョイントまたはフレクサが52するC-Nがあります。

2. ケージCDまたはその�の��によりディスプレーサを·�できない�Y、カップリングナットを�めると�F�はトルクチューブから��T[さ
れ、アクセスハンドルはロック=�になります。このCDのCBを��する�に、38ページのカップリング��をN9してください。

3. �F|にディスプレーサがトルクチューブに��されていないケージレス�U�の�Y、トルクチューブ�Fがセンサの� (ストップに�[さ
れることになるので、��されているレバーの=�を��させます。アクセスハンドルはロックT[=�になります。センサをり�け、ディスプレ
ーサをり�けてください。カップリングに¸が�かないように��してください。
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A2‐ 1.
�フローチャート

��

opL}Dに249セ
ンサに�り'けられて

いるか？

セットアップウィザードを
R�し、センサデータと�

�^eをGH

アラームジャンパ{�を
�W

デジタルレベルコントロ
ーラを�り'けてlH

デジタルレベルコン
トローラの:;を

Gれる

いいえ

はい

ヒートインシュレ
ータ~�を
�

c3アプリケーショ
ンでR�するか？

はい

いいえ

レベルオフセットをゼ
ロに
�

センサを��

デジタルレベルコン
トローラをlH

デジタルレベルコン
トローラの:;を

Gれる

タグ、メッセージ、�'をGH
し、ターゲットのアプリケーショ
ンデータを�Wまたは
�

JKをy�するか？

�b¡を
�

3KL�をR�す
るか？

3KT{を
�

Y$%を
�

Y$を
�

はい

いいえ

はい

いいえ

RTDをR�するか？

はい

RTDを
�・��

プロセス3KをGH

いいえ

1

1

�£

�き�みを��にする
��：
 1 3KL�にRTDをR�するp�、RTDもデジタルレベルコントローラ

にlHしてください 
 2 �き�みの���は、DLC3010の:;がGった|�のp�にのみ

��です

2
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4. コントローラが�FでR3された�Y、アクセスハンドルはロック=�になります。り�け、カップリング、&'のすべての��をN9するA�
があります。

|2‐ 4および2‐ 6に;すように、アクセスハンドルには�めねじがºまれます。R3�に、ハンドル1`のスプリングプレートに��するようにねじ
�めされています。これによって、R3やEh�に:(の=�でハンドルが·�されます。アクセスハンドルを「�」または「�」の=�にセットするに
は、�めねじの�がハンドルの�-とぴったり$なるようにねじを�すA�があります。

�り'け  

  !=

(�¤が¥¦をしないように、
�(�を�う�は[>�のi�、(��、[>��を§ず��してください。

プロセスZHやs�を[¨しているディスプレーサに�を�けたり、©�したり、ª�したりすることが*�で、��のZH#�、uUなs
�の'�、��、または��が��し、(�¤が¥¦したり、
4が52したりするC-Nがあります。センサをt#したりディスプレーサを
�り«したりしているときには、こうしたuUがはっきりtからないp�があります。センサをt#したりディスプレーサを�り«したりする�に、
センサの�����に��された�¬な!=を�してください。

プロセス®�からの[>に§な�©��については、プロセス¯�°��または9:¯�°��に�Wしてください。

 !"��および ��での��と「�$な%�」に�する����
 !"��および ��での��と「�$Lの%�」に�する����については、��に¤9される「DLC3010クイックスタートガイド
（D103214X012)」をj;してください。このクイックスタートガイドがA�な�Yは、(�りのエマソンプロセスマネジメントn<�におoいYわ
せいただくか、�rのウェブサイト（www.Fisher.com）をごVください。

249センサのり�け  
249センサは、センサの@	にMじて2@	のうちいずれかを%�してり�けます。センサのディスプレーサがケージ�の�Yは、| 2‐ 2 に;す
ようにセンサをタンク/@�の�-にり�けます。センサのディスプレーサがケージレス�の�Yは、| 2‐ 3 に;すようにセンサをタンク/@�の�
-またはL"にり�けます。

�L、DLC3010デジタルレベルコントローラはセンサにり�けた��でR3されます。»��の�Yは、デジタルレベルコントローラをセンサ
にり�け、A���と&'をN9してからセンサをタンク/@�に��すると¶�です。

��

ケージ�センサでは、ディスプレーサの¼0に�F���のロッドとブロックがり�けられています。ディスプレーサが'Lに�Iするように、�F
���`をり8してからセンサを��してください。

http://www.emerson.com/documents/automation/123132.pdf
www.Fisher.com
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A2‐ 2. ± Sなケージ�センサの�り'け

s2レベル

A2‐ 3. ± Sなケージレス�センサの�り'け

デジタルレベルコントローラの	1
トルクチューブシャフトのアクセスホール（|2‐ 4をj;）を{に1け、�まったsがrRされるようにデジタルレベルコントローラをり�けます。

A2‐ 4.センサlHコンパートメント（¡やすいようにアダプタリングは�り«してあります）

ここを³してアクセス
ハンドルを)かします アクセスハンドルをユニットの�2にスラ

イドさせ、アクセスホールを¢Lします

アクセスホール

�'�スタッド

シャフトクランプ

 めねじ
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��

ユーザt の¯uのrG	
が�いられ、_IがXし|ちてもかまわない�Yには、パイロットシャフト�w�の�}に90#aBさせてり�
けることもできます。LCDメータもこれにYわせて90#aBさせることができます。

|2‐ 5に;すように、デジタルレベルコントローラとトルクチューブアームをセンサのディスプレーサのq�または®�にり�けます。249センサへの
り�け1きは
�で��できます（5kなセンサの����をj;）。り�け1きを��すると、 Ehへの5+hも�わります。ディ
スプレーサの®�にユニットをり�けた�Y、トルクチューブのレベルをLげるためのaB	1は|P	1ですが、ディスプレーサのq�にユニッ
トをり�けた�Yは´|P	1です。  

すべてのケージ�249センサのヘッドはaB�です。つまり、デジタルレベルコントローラは8	1に=�を#+できます（|2‐ 5に;すようにケー
ジの1～8<）。ヘッドをaBさせるには、ヘッドのフランジボルトとナットをり8し、:(の	1にヘッドを1けます。

A2‐ 5. FIELDVUE DLC3010デジタルレベルコントローラをFisher 249センサに�り'けるp�の± Sな{�

8

2
4

6

3

7

1

5

センサ

ケージ�

ケージレス�

ディスプレーサの¶��り'けディスプレーサの·��り'け

1 1

1 NPS 2 CL300、600�に 249Cは%�できません。

8

24

6

1

3

7

5
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デジタルレベルコントローラの249センサへのり�け  
»に�Rがdり、|2‐ 4をj;してください。

1. アクセスハンドルの�めねじ（|2‐ 6）がスプリングプレートに�Pされている�Y、2mm¾�レンチを%�してねじの�がハンドルの8�-
とぴったり$なるまで�めてください。アクセスハンドルをロック=�へスライドさせ、アクセスホールが�えるようにします。|2‐ 4に;すようにハン
ドルの�-を�し、ハンドルをユニットの�-へスライドさせます。ロックハンドルがaり�めにPることをefしてください。

A2‐ 6. めねじの¸^A

 めねじ

2. アクセスホールから�Pされる10mmディープソケットを%�して、シャフトクランプを�めます（|2‐ 4）。このクランプは「A���」の「カップ
リング」��で�#�め�けます。

3. ��スタッドから¾�ナットをり8します。アダプタリングはり8さないでください。

   
�<

トルクチューブ~�が£がっていたり、
�Dに{�が�っていないp�、y�zzが��します。

4. アクセスホールが��の{�になるように、デジタルレベルコントローラの=�をYわせます。

5. デジタルレベルコントローラがセンサにぴったりYうまで、��スタッドをゆっくりとセンサの��へスライドさせます。

6. ��スタッドに¾�ナットをり�け、10 N�m（88.5 lbf�in.）のトルクで�め�けます。

��アプリケーションにおけるデジタルレベルコントローラのり�け
»に�Rがないdり、"`の »については|2‐ 8をj;してください。

�#が|2‐ 7に;す�dXを%える�Y、デジタルレベルコントローラにインシュレータ1`がA�になります。

インシュレータ1`を%�するときは、249センサのトルクチューブシャフトを��するA�があります。

   
�<

トルクチューブ~�が£がっていたり、
�Dに{�が�っていないp�、y�zzが��します。
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A2‐ 7. オプションのヒートインシュレータ~�のR�に)するガイドライン

ヒートインシュレータが
§

70

0 20 40 60 80 100 120 140 160

0 10 20-20 -10 30 40 50 60

400

300

200

100

0
0

400

800

-325

ab3K (�C)

u4º_@

ab3K (�F)

ヒートインシュレータが§


3Kが
cすぎる

��：
1 プロセス3Kが-29�C (-20�F) を�»るか、204�C (400�F) をrえるp�、

センサの[dはプロセスに�したものでなければなりません（%1‐ 4. をfK）。
2. abの¢¤がプロセス3Kをrえると¼fによって(@が¥¦したり、インシュレータ

の�gが��することがあります。

39A4070‐B 
A5494‐1

425
80

-100

-200

176-20-40

-40 -30

3Kが
�すぎる

1 

ヒートインシュレータは½

プ
ロ
セ
ス
3
K

 (
�
F
)

プ
ロ
セ
ス
3
K

 (
�
C

)

A2‐ 8. c3§�におけるセンサへのデジタルレベルコントローラの�り'け

MN28800 
20A7423‐C 
B2707

センサ デジタルレベルコントローラ

シャフト¾t 
(キー58)

シャフトカップリング 
(キー59)

 めねじ 
(キー60)

インシュレータ 
(キー57)

À¨ねじ (キー63)

�'�スタッド (キー33)

À¨ナット 
(キー34)

ワッシャ 
(キー78)

1. デジタルレベルコントローラを249センサにり�ける�Y、|2‐ 8に;すようにカップリングが�wにくるように、シャフトカップリングと�めねじで
シャフト��をセンサのトルクチューブシャフトに·�します。

2. アクセスハンドルをロック=�へスライドさせ、アクセスホールが�えるようにします。|2‐ 4に;すようにハンドルの�-を�し、ハンドルをユニット
の�-へスライドさせます。ロックハンドルがaり�めにPることをefしてください。

3. ��スタッドから¾�ナットをり8します。

4. インシュレータを��スタッドにのせて¡_ぐに、デジタルレベルコントローラをインシュレータの=�とYわせます。

5. 4°のワッシャ（キー78）をスタッドのLにり�けます。4°の¾�ナットをり�けて�め�けます。

6. アクセスホールがデジタルレベルコントローラの{�になるように、インシュレータがU¢されたデジタルレベルコントローラをゆっくりとシャフトカップリ
ングのLにスライドさせます。

7. 4�の¾�ねじでデジタルレベルコントローラとインシュレータをトルクチューブアームに·�します。

8. 10 N�m（88.5 lbf�in.）のトルクで¾�ねじを�め�けます。
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:RlH

  !=

©7またはケーブルグランドは、R�§�（uUvw、Gp[>、3Kなど）に�じたª«のものをNmしてください。�¬なª«を¨つ
©7またはケーブルグランドをR�しないp�、��または��による¥¦や
4の�5につながるおそれがあります。

すべてのuUvwWC^eについて、lH&'は8Âおよび¬Ãの^Äに4Åしたものでなければなりません。8Âおよび¬Ãの^Äを
4Åしないp�、��または��による¥¦や
4の�5につながるおそれがあります。

��ノイズによるbcをgぐため、5kな����がA�になります。フィールドコミュニケータとの0E�にループには230～600ΩのÆÇ
が§です。 ��ループ��については、|2‐ 9をj;してください。

A2‐ 9. デジタルレベルコントローラのループへのフィールドコミュニケータlH

230 � � RL � 600 �

:;

EIループはÈ<のÂ¤でlÂするか、
lÂしないままでもC。

フィールドコミュニケータは:;�«のE
Iループの�®¤でlHできます。0E
のため、EIループには230～600Ωの
¯}が§です。

��またはモニタリング
)(�O4メータ。
250ΩÆÇの:Z°
または:B°でもC。

E0363

1

��：
1 �°ループ6ÉÆÇを%します。

+ 

+ 

+ 

+ 

− 

− 

− 

− 

��  
デジタルレベルコントローラと�6するためには、17.75 VzLのDC��がA�です。�F�のターミナルに `される�Qは、「（^� `
��） - （YPループ�� + ループ��）」によって2�されます。^� `��は、リフトオフ��を{aってはなりません（リフトオフ�
�とは、��のYPループ��にA�な()「^� `��」です）。A�なリフトオフ��のÂ6については、|2‐ 10をj;してください。
YPループ��がMかる�Yは、リフトオフ��を2�できます。^� `��がMかる�Yは、(*£@ループ��を2�できます。
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A2‐ 10. :;eと¯}ÆÇ

@^¯} = 43.5 X (��dJ:Z - 12.0)

12 30

リフトオフdJ:Z (VDC)

¯
}

 (
Ω

)

0

10 20 2515

783

250

)(±w

�F�のCD�に����がリフトオフ��を{aる�Y、�F�がA¤った!GをRQする�I_があります。

DC��はリップル2%\]の�Qを `するA�があります。YP��¥3は、（6@リードの��） + （ループuのコントローラ、インジケ
ータ、または����の¥3��）です。���$バリアを%�する�Y、その��もºめるA�があることに��してください。

フィールド��

��

���$ghアプリケーションの�Y、バリアの�>メーカーがt する����をj;してください。

  !=

(�¤の¥¦や
4の�5を�ぐために、��のおそれのある²bRÊやuUvwではデジタルレベルコントローラのカバーを�り«す�
に(@の:;を¬ってください。

デジタルレベルコントローラへの$�Qは6@��を�して `されます。6@��をシールドするA�はありませんが、ツイストペアケーブルを%
�することをおÃめします。��tや���きのオープントレーの�、あるいは$��の¦くでは、シールド\� の6@��を%�しないでくだ
さい。デジタルレベルコントローラをhD_§��で%�する�Y、���$ghが:¨されていないかぎり、a2がhE�の|はデジタルレベ
ルコントローラのカバーをり8さないでください。リード�や07には��しないようにしてください。デジタルレベルコントローラに�Qを `するに
は、プラスの�Qリード�を+07に��し、マイナスの�Qリード�を-07に��します（|2‐ 11をj;）。
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A2‐ 11. デジタルレベルコントローラのターミナルボックス

4‐20 mAループlHテストlH�

7�アースlH�

1/2 NPTコンジットlH�
�2A

³2A

RTDlH�

W8041

«�アースlH�

1/2 NPTコンジットlH�

   
�<

「T」および「+」®ËEにループ:;をdJしないでください。ターミナルボックスの1Ω´LÆÇ@が¥¦するC-Nがあります。「Rs」およ
び「-」®ËEにループ:;をdJしないでください。:Ë»µモジュールの50Ω´LÆÇ@が¥¦するC-Nがあります。

ねじ07に��する�Yは、�¢07を%�することをおÃめします。��が©�になるように07ねじを�め�けます。����をª�する
A�はありません。gh�Zを]たすため、すべてのデジタルレベルコントローラのカバーは�$にはめ�まれていなければなりません。ATEX5Y
ユニットの�Y、ターミナルボックスカバーの�めねじはターミナルボックスカバーの{のターミナルボックスでいずれかのくぼみにはめ�まれていなけれ
ばなりません。

�4  

  !=

C¶NガスやuUNのあるガスがÌÍするp�は、·:Rの�:による��や��により、(�¤が¥¦したり
4が52したりするC-
Nがあります。C¶NガスやuUNのあるガスがÌÍするp�は、デジタルバルブコントローラとアースlÂのEに14 AWG（2.1 mm2）
のlÂ7�ストラップをlHしてください。lÂの§�¸については、8Âおよび¬Ãの^ÄおよびibをfKしてください。

デジタルレベルコントローラは、フローティング�または�4�の��6@ループによってhEします。ただし、フローティングシステムのÄPなノイズ
によって �くの@	の�みRしU�が5+をsけます。6@にノイズが�い、Å��な�Y、��6@ループを1«�で�4するとoがT
2する�Yがあります。ループの�4��として(も��(なのは、��のマイナス07です。あるいは、�みRしU�のどちらか�を�4してく
ださい。��6@ループは1«�zL�4しないでください。

シールド7  
�L、シールド�を�4する¬の��	
では、シールド��4�が1«�A�です。シールド�は��か、��ターミナルボックスびu"／
8"の�407に��してください（|2‐ 11をj;）。
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��／��ループ��
デジタルレベルコントローラ07Aの��は12.0 VDCを{aらないように、rMなサイズの�L~�を%�してください。|2‐ 9に;すように�
�6@リード�を��してください。��したら��のg_と��が'しいかを�efし、��をPれてください。

RTD��
プロセス�#をKRするRTDをデジタルレベルコントローラに��できます。��すると、��は�E(に�#��に:する1$を.'します。
RTDとディスプレーサとの®はできるdり¦づけることをおÃめします。EMC_Iを(5�するため、�さが3 m（9.8 ft）を%えるRTD��
�ケーブル�は%�しないでください。シールド�の²0のみを��してください。シールド�は��のターミナルボックスのu"アース��"か、
RTDサーモウェルに��してください。���りにRTDをデジタルレベルコントローラに��してください（|2‐ 11をj;）。

27ÎRTDlH
1. ターミナルボックスのRS07とR107をジャンパ�で��します。

2. R107とR207にRTDを��します。

��

�E��|には、2��RTD�����の��をh�するA�があります。250 ftの16 AWG��の��は1Ωです。

37ÎRTDlH
1. RTDの¤じ�に��された2�をターミナルボックスのRS07とR107に��します。�L、これらの��は¤じ¯です。

2. 3�:の�をR207に��します（この��からRSまたはR107に��された��のAでH�される��では、
Æの���#にc
bする��が�みられるはずです。��X���については、RTDメーカーの�#をj;してください）。�L、この��の¯は、RSおよ
びR107に��された��の¯とは°なります。

�6��

  !=

¹ÍSに��するC-Nのある²bR�やuUvwでこのlHをjみると、��や��により(�¤が¥¦したり
4が52したりする
C-Nがあります。またターミナルボックスのカバーを�ける�に、そのvwのª«と²bR^eで9:であることを�Wしてください。

フィールドコミュニケータは、4–20 mAループuの��±0�からデジタルレベルコントローラと�6します（��Aを[く）。HART�6��を
��に_���する�Y、��をターミナルボックスu"のループの+および-07に��し、��とのローカル�6をenしてください。
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テスト��

  !=

¹ÍSに��するC-Nのある²bR�やuUvwで��のi{をjみると、��や��により(�¤が¥¦したり
4が52したり
するC-Nがあります。またターミナルボックスのカバーを�ける�に、そのvwのª«と²bR^eで9:であることを�Wしてください。

ターミナルボックスuのテスト��"は、u"の1Ω���により、ループ��のH�に%�することができます。

1. ターミナルボックスのカバーをり8します。

2. 0.001～0.1 vの\�をH�するようにテストメータを#+します。

3. テストメータの「プラス」のリード�を「+」��に、「マイナス」のリード�をターミナルボックスu"の「T」��"に��します。

4. ループ��をz{のようにH�します。

（テストメータLの）�� � 1000 = mA

T：

テストメータの�� X 1000 = ループmA

0.004 X1000 = 4.0 mA

0.020 X 1000 = 20.0 mA

5. テストリード�をり8してターミナルボックスカバーをÇに�します。

マルチチャンネル��  
|2‐ 12に;すように、L の��を1つのマスター��に��できます。その�Y、��の�4はマイナス��07でのみ�Iです。マルチチ
ャンネル��では、L の��が1つの��にÈ�し、すべての��をÉ するとEhにoがDEするため、¡Ê���U�またはバックア
ップ�バッテリをごK{ください。|2‐ 12のダイオードは、バックアップ�バッテリのÅ�なË�または��をgぐ¢Ìがあります。L のループが�
w��される�Y、'Íループインピーダンスが�6を£げるレベルにHしていないことをefしてください。
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A2‐ 12. マルチチャンネルlH

RLead：

RLead：

RLead：

+

+

-

-

�©(@へ
¯}ÆÇ@がないp�
は230および600 � 

(@No. 2

+

-

(@No. 1

"みLし(@No. 2

"みLし(@No. 1

DC:;

+

E0364

バックアップ
�バッテリ

+

-

RLead：

− 

4‐20 mAアナログRQ6@をt するため、DLC3010はHARTポーリングアドレス0を%�するA�があります。したがって、マルチチャンネル�
�ですべての�F�を4‐20 mARQモードで%�する�Y、コンフィギュレーションまたは/6をする:(で°»の�F�を²³する��をt
 するA�があります。マルチチャンネル��が(も¢nつのは、��もマルチドロップモードで、すべての6@がデジタルポーリングによってN9さ
れる�Yです。

アラームジャンパ  
±デジタルレベルコントローラは、�LEh|に�´の_Iを��モニタリングします。この�E/6ルーチンは、��(に²えずµり¶される�
Kです。/6によって�7a2の��がKRされると、��のRQはアラームジャンパの=�（HI/LO）にMじて3.70 mA\]か22.5 mA
より�くなります。

デジタルレベルコントローラの��/6がエラーをKRすると、アラーム��がDEし、プロセス� H�がÅ'e、ÅeN、\�Y、またはユー
ザ�Y·X¤´とみなされます。その|�で、ユニットのアナログRQは、アラームジャンパの=�に�づいて�Lの4‐20 mAの\�のLか{の
�Yされたレベルになります。

.���7a214B5483X042、もしくはそれz�のバージョンでは、ジャンパがない�YはアラームはÅe�ですが、�LはFAIL LOWの
=EとしてEhします。.���7a214B5483X052、もしくはそれよりjしいバージョンでは、ジャンパがない�YにデフォルトはFAIL
HIGHとなります。

アラームジャンパの=�

メータり�けなしの�Y

アラームジャンパはデジタルレベルコントローラのハウジングの�7a2�の�7a2モジュールの�-にあり、ラベルはFAIL MODEです。

メータ�きの�Y

アラームジャンパはデジタルレベルコントローラのハウジングの�7a2モジュール�のLCDフェースプレートにあり、ラベルはFAIL MODEです。
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ジャンパ=�の��  

  !=

¹ÍSに��するC-Nのある²bR�やuUvwで��のi{をjみると、��や��により(�¤が¥¦したり
4が52したり
するC-Nがあります。また(@のカバーを�ける�に、そのvwのª«と²bR^eで9:であることを�Wしてください。

アラームジャンパの=�を�える�Yは、z{の��にJってください。

1. デジタルレベルコントローラがり�けられている�Yは、ループを�Eに��します。

2. �7a2�のハウジングカバーをり8します。hD_§��では、a2のhE�にカバーをり8さないでください。

3. ジャンパを:(の=�にセットします。

4. カバーをり�けます。gh�Zを]たすため、すべてのカバーは�$にはめ�まれていなければなりません。ATEX5Yユニットの�Y、トラ
ンスデューサハウジングの�めねじはカバーのいずれかのくぼみにはめ�まれていなければなりません。

ループjk   
フィールドコミュニケータ

Service Tools > Maintenance > Tests > Loop Test (3-3-1-1) または (3-3-1-2)
（LCDCDがり�けられている�Y）

ループ��は、コントローラRQ、ループの+Y_、ループに��されたレコーダなどの��のEhをefするために9われます。ループ��を�
�するには、z{の��をN9します。

1. ��メータをコントローラに��します。ターミナルボックスuのテスト��"にメータを��するか（「テスト��」の��をj;）、|2‐ 9に
;すようにループuのメータを��してください。

2. Loop Test（ループFG）にアクセスします。

3. �Oループを�Eに��したら、OKを=Eします。

フィールドコミュニケータにループ��メニューが�;されます。

4. コントローラがRQするmAレベルを¤$に=Eします。「Choose analog output（アナログRQの=E）」メッセージが�;されたら、
4 mA、20 mA、またはOther（そのH）を=Eして4-20 mAのXを�EでPQします。

5. ��メータをj;し、コントローラにRQをh;したXが�みられていることをefします。�みりXが²�しない�Y、コントローラがR
Q#+をA�としているか、メータが'Lに�Iしていません。

����を�Ïしたら、ループ��¸-に�り、»のRQXを=Eするか、��を±Ïすることができます。



����� 
D102748X0JP


�

2017$9%

27

ローズマウント� 333 HART Tri‐Loop HART-アナログEI
gh@とのlH
DLC3010デジタルレベルコントローラをローズマウント� 333 HART Tri-Loop HART‐アナログ6@���と²¹に%�すると、プロセス�
 、%レンジ、�7a2�#、プロセス�#の4‐20 mAアナログRQ6@を°»に=できます。Tri‐Loopはデジタル6@をMÌし、±�
 または$� を(*3つのºnした4‐20 mAアナログチャンネルにRQします。

��(な��に�する!Gは|2‐ 13をj;してください。また»¼な��に�する!Gは、「333 HART Tri-Loop HART-アナログ6@
コンバ���ータの�`���」をごVください。

A2‐ 13. HART Tri‐Loop
�フローチャート

��

�£

デジタルレベルコン
トローラは
�º

み？

HART
Tri-Loopを�Ñ

HART Tri-Loop
�����を�W

デジタルレベルコント
ローラのバーストオ
プションを
�

デジタルレベルコントロ
ーラのバーストモードを


�

いいえ

はい

デジタルレベルコントロ
ーラを
�

HART Tri-Loopを

�。HART Tri-Loop
�����をfK

DINレールにHART
Tri-Loopを�'け

デジタルレベルコントロー
ラとHART Tri-Loop

を©7

HART Tri-Loopから
_ÒÓへチャンネル1©

7を
�

（オプション）HART
Tri-Loopから_ÒÓへ
チャンネル2と3の©7を


�

デジタルレベルコントローラ
のバーストコマンドをÔEす
るようにHART Tri-Loop

を
�

システムのjkに
�b？

HART Tri-Loop��
���のトラブルシュー
ティングのi{を�W

いいえ

はい

E0365

http://www.emerson.com/documents/automation/76250.pdf
http://www.emerson.com/documents/automation/76250.pdf
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デジタルレベルコントローラをHART Tri‐Loopと²¹に%�して�CB
333 HART Tri-Loopと²¹にデジタルレベルコントローラを%�するには、デジタルレベルコントローラをバーストモードに��し、E(� をバ
ーストに��するA�があります。バーストモードでは、デジタルレベルコントローラからデジタル!GがHART Tri-Loop HART-アナログ6@�
��に�Hされ、HART Tri-Loopがそのデジタル!Gを4-20 mAのアナログ6@に��します。HART Tri‐Loopは、1"（PV）、2"
（SV）、3"（TV）、4"（QV）� �に6@を°»の4‐20 mAループにMÌします。=EしたバーストオプションにMじて、デジタルレベ
ルコントローラは�2‐ 1に;すように� をRQします。

DLC3010の��はHARTバーストメッセージにテキストで�;されますが、Tri‐Loopが��を_�モニタリングするように��することはできま
せん。

DLC3010デジタルレベルコントローラをHART Tri-Loopと²¹に%�して�CBするには、z{の��をN9します。

%2‐ 1. FIELDVUE DLC3010から_Eされるバーストgn
バーストオプション gn gnバースト(1) バーストコマンド

Read PV（PVの�みり） 1" プロセス� （EU） 1

Read PV mA and % Range
（PV mAと%\�で�みり）

1" プロセス� （mA）
2

2" パーセント\�（%）

Read Dynamic Vars
（E(� の�みり）

1" プロセス� （EU）

3
2" �7a2の�#（EU）

3" プロセス�#（EU）

4" Å%�

1. EU—eT�=、mA—��（ミリアンペア）、%—パーセント

バースト)(の
�
フィールドコミュニケータ Configure > Communications > Burst Option (2-4-2)

1. Burst Option（バーストオプション）にアクセスします。

2. :(のバーストオプションを=Eし、ENTERを�します。

3. Burst Mode（バーストモード）にアクセスし、On（オン）を=Eしてバーストモードを^�にします。ENTERを�します。

4. SEND（J�）を=Eし、jしい��!Gをデジタルレベルコントローラにダウンロードします。
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セクション3 �3- 3- 

Overview（�）
フィールドコミュニケータ Overview (1)

Device Status（����）
Good（KL） ��は'[�においてアクティブなアラートはありません。

Failed（MN） ¥Ð#が(�のアクティブアラートがFailed（��）カテゴリにあります。

Maintenance（OP） ¥Ð#が(�のアクティブアラートがMaintenance（�¦）カテゴリにあります。

Advisory（QR） ¥Ð#が(�のアクティブアラートがAdvisory（��）カテゴリにあります。

Comm Status（�6��）
Polled（ポーリングSみ） デジタルレベルコントローラとの�6がenされています。バーストモードは¡�です。 

Burst（バースト） デジタルレベルコントローラから½�(に�6を9うことができます。バーストモードはバーストモードデータのBFにのみ5�さ
れ、�のデータへのアクセスには5+しません。

PV is（プロセス� ）
レベル、,-（1$の°なる2つのGFの,-）、または.#（GF1$をH�）のうちいずれかのH�タイプを�;します。�;・H�され
るプロセス� は、PV Setup（プロセス� ��）の「PV is（プロセス� ）」にPQしたu@にMじて°なります。

Primary Variable（1"� ）
PV Value（プロセス�9T） プロセス� （レベル、,-、または.#）をeT�=で�;します。

% Range（パーセント=>） プロセス� をパーセント\�（LRVおよびURVによって2�される）で�;します。

AO（アナログRQ）
��の��アナログRQXをmAで�;します。
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Process Temperature（プロセス�#）
Proc Temp Source（プロセス3Kのソース）— �EまたはRTD

Proc Temp（プロセス3K）— プロセス�#を�;します。

Device Information（��!G）

Identification（»Ö）
フィールドコミュニケータの¸-のh;にJって、z{の!Gが�;されます。

�� HART Tag（HARTタグ）— � (な��を »する²�のÑ�（(*8B）。

�� Distributor（¼×Ø）— ��のQP§を »します。

�� Model（モデル）— ��モデル（DLC3010など）。

�� Device ID（(@ID） — ±��には·^の�� »7がÌりbてられています。Device ID（��ID）には、�の
��に1けたコマンドをsけ�けないようにするª�セキュリティの�Iがあります。

�� Date（�'）— �aの��または&'!Gの��を9ったp�を��するために%�するユーザ�Y� 。

�� Descriptor（�½Ë）— HARTタグに�え、��のコントローラを »するための�いユーザ�Y�7ラベル。

�� Message（メッセージ）— L のコントローラが¨Æする�2で°»のコントローラを »するユーザ�Yテキスト。

Revisions（Ù¾）
フィールドコミュニケータの¸-のh;にJって、��!Gが�;されます。

�� HART Univ Rev（HARTユニバーサルÙ¾）— ��の�6プロトコルとして%�されるHARTユニバーサルコマンドの�
�<@。

�� Field Device Revision（フィールド(@Ù¾）— ��の�Iと�6するためのプロトコルの��<@。

�� Firmware Revision（ファームウェアÙ¾）— ��にインストールされたFisherソフトウェアの��<@。

�� Hardware Revision（ハードウェアÙ¾）— Fisher��ハードウェアの��<@。

�� DD Information（デバイス�½ËÜÝ）— ��との�6�にフィールドコミュニケータによって%�されるデバイス�K
7の��レベル。
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Alarm Type（アラームタイプ）とSecurity（セキュリティ）
Alarm Type（アラームタイプ）

�� Alarm Jumper（アラームジャンパ） — ハードウェアのアラームジャンパの=�（���または���）を�;します。

�� Display Alert/Saturation Level（アラート／¿ÞKを%Q）

Security（セキュリティ）

�� Write Lock（�き�み[>） 

�� Write Lock Setup（�き�み[>の
�）

��を��・&'する¬は、�き�み��をWrites Enabled（'き(みUV）に��するA�があります（Write Lock（�き�み��）
はパワーサイクルによってリセットされます。��の��をPれると�き�みは©�で^��されます）。AMSでOverview（��）ページの
Device Information（��!G）にアクセスし、Alarms（アラーム）タブを=Eして�き�み��を��します。
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セクション4 
�と�� 4- 4- 

ßÀ
� 
e�R3|に249センサがり�けられた��でDLC3010デジタルレベルコントローラがR3される�Y、A���と&'はÅ�です。センサ
へのデータPQ、センサへの��のり�け、��とセンサを1みYわせた&'はe�で9われます。

��

センサがり�けられたデジタルレベルコントローラをsけり、ディスプレーサがブロックされているか、またはディスプレーサが��されていない�Y、
��はセンサに��され、レバー1`はT[されていません。ユニットの%�を��する¬、ディスプレーサがブロックされている�Y、ディスプレーサ
の²0にあるロッドとブロックをり8して、��の&'をefしてください（「e�&'」オプションが�された�Y、��は��に�Rされ
たプロセス/ZにYわせて��に.'され、ª�で0-100%s=PQに:するefをした�Y、&'されていないように�えます）。

ディスプレーサが��されていない�Y、ディスプレーサをトルクチューブに«けてください。

センサがり�けられたデジタルレベルコントローラをsけり、ディスプレーサがブロックされていない�Y（ZE�U�など）、��はセンサに
��されず、レバー1`はロックされています。ユニットの%�を��する�に、��をセンサに��し、レバー1`のロックをT[してください。 

センサが5kに��され、デジタルレベルコントローラに��されたら、ゼロプロセス/Zを��し、「"M&'」の5kなゼロ&'��をN9し
てください。トルクレートを�&'するA�はありません。

e�でPQされた��データをefするには、��を24 VDC��に��します（|2‐ 9をj;）。��にフィールドコミュニケータを��して
��をPれます。Configure（��）にアクセスし、Manual Setup（�E��）、Alert Setup（アラート��）、Communications
（�6）のデータをefします。 e�での����,にアプリケーションデータが��された�Y、��データの����については「Manual
Setup」をj;してください。

レベルセンサに��がり�けられていない�Y、または��を\�する�Y、センサ!GをPQしてA���を9ってください。"に、センサを
デジタルレベルコントローラに��します。デジタルレベルコントローラとセンサが��されたら、その1みYわせでの&'が�Iです。

センサ!Gにはz{のディスプレーサおよびトルクチューブの!Gがºまれます。

�� �さの�=（メートル、インチ、センチメートル）

�� Fx（@x）の�=（n	インチ、n	メートル、n	ミリメートル）

�� ��の�=（キログラム、ポンド、オンス）

�� ディスプレーサの�さ

�� ディスプレーサのFx

�� ディスプレーサの$�

�� ディスプレーサのドライブロッドの�さ（モーメントアーム）（�4‐ 1をj;） 
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�� トルクチューブの¬�

��

N05500 (K-Monel) トルクチューブのセンサでは、トルクチューブの¬�としてネームプレートにNiCu（ニッケル~）と�Rされている�Yがあり
ます。

�� ��のり�け（ディスプレーサのq�または®�）

�� H�アプリケーション（レベル、,-、または.#）


�に)する�<¤
ガイド�き��にJい、5kなEhにA�な��データのA��を9います。e�R3|の��の��では、©�
は²¾(な
Fisher 249CD�に��されています。 したがって、Å�なデータがあっても©���をsけPれてCいません。 'Ehを'しくT¿するため、
「��の=�がディスプレーサのq®いずれにあるか」をKRすることが$�になります。��をディスプレーサの®�にり�ける�Y、s=がL
がるとトルクチューブのaBは|Paりとなり、��をディスプレーサのq�にり�ける�Yは´|Paりになります。 ��するA�があるとき、
�E��にJって°々のパラメータを��・��してください。

��44

Write Lock（�き�み��）
フィールドコミュニケータ Overview > Device Information > Alarm Type and Security > Security > Write Lock（1-7-3-2-2）

��を��・&'する¬は、�き�み��をWrites Enabled（'き(みUV）に��するA�があります（Write Lock（�き�み��）
はパワーサイクルによってリセットされます。��の��をPれると�き�みは©�で^��されます。

Guided Setup（ ガイド'き
�）
フィールドコミュニケータ Configure > Guided Setup > Instrument Setup（2-1-1）

��

��または&'に��を�える�に、ループを�E?hにkりuえてください。

Instrument Setup（����）にJい、A���を9います。フィールドコミュニケータの¸-に�;されるh;にJって、ディスプレーサ、ト
ルクチューブ、デジタルH��=の!GをPQします。センサのネームプレートに�Rされる!Gの��は、|4‐ 1をj;してください。モーメント
アームはドライバロッドの^��さを�し、センサの@	にMじて°なります。249センサの�Y、�4‐ 1をj;してドライバロッドの�さを2�して
ください。�»なセンサの�Yは、|4‐ 2をj;してください。
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A4‐ 1.センサのネームプレートÄ

ディスプレーサの�bZH

1500 PSI

103 CU‐IN

316 SST

249B

76543210

PSI

2 x 32インチ

4 3/4 LBS

K MONEL/STD

285/100 F

WCB STL

MONEL

ディスプレーサの[d
ディスプレーサ
の8Á

ディスプレーサのサイズ
（6à X tさ）

トルクチューブの[d

センサの�Î
ディスプレーサのde ~�の�bZH

~�の[d

トリムの[d

23A1725‐E sht 1 
E0366

%4‐ 1.モーメントアーム（ドライバロッド）のtさ(1)

センサのÂT(2)
モーメントアーム

mm In.

249 203 8.01

249B 203 8.01

249BF 203 8.01

249BP 203 8.01

249C 169 6.64

249CP 169 6.64

249K 267 10.5

249L 229 9.01

249N 267 10.5

249P 
(CL125-CL600)

203 8.01

249P 
(CL900-CL2500)

229 9.01

249VS (�~)(1) �>カードをj; �>カードをj;

249VS (-�) 343 13.5

249W 203 8.01

1. モーメントアーム（ドライバロッド）の�さは、ディスプレーサのÒ_�w�からトルクチューブのs®�w�までのÒ_®です。|4‐ 2をj;してください。ドライバロッドの�さを2�できない�Y、
エマソンプロセスマネジメントn<�に�Àし、センサの�><@をごt ください。

2. この�の:4は、Ò_�ディスプレーサのセンサのみです。�に�Rされていないセンサの��や、s®�ディスプレーサ�センサについては、(�りのエマソンプロセスマネジメントn<�にご�ÀのL、
ドライバロッドの�さをおoいYわせください。�メーカーのセンサのり�けについては、�����をj;してください。

1. ¸-のh;にJい、ディスプレーサの�さ、@xの�=とX、ドライバロッド（モーメントアーム）の�さ（ディスプレーサの�さに=Eしたものと
¤じ�=）をPQします。

2. ��の�	
を=Eします（ディスプレーサのq�または®�。|2‐ 5をj;してください）。

3. トルクチューブの¬�を=Eします。

www.Fisher.com
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4. H�アプリケーション（レベル、,-、または.#）を=Eします。

��

,-をH�する¬、249センサがタンク/@�にり�けられていない�Y、またはケージがM®されている�Y、��、s=、またはその�の
�����Fを�いてレベルモードで��を&'してください。レベルモードで&'したら、��を,-モードにkりuえます。"に、N¬のプロ
セス�Fの1$と\�XをPQします。

249センサがり�けられており、Eh/ZでN¬のプロセス�Fを%�して&'するA�がある�Y、(±H�モードとN¬のプロセス�F
データをPQします。

A4‐ 2. «�y�からモーメントアームをÃ�する&'

トルクチューブのÄáÊâ7

ディスプレーサの
ã6Êâ7

モーメントアームのtさ

タンク/8@

a. 「Level（レベル）」または「Interface（,-）」を=Eする�Y、©�のプロセス� �=はディスプレーサの�さに=Eした�=と¤
じ�=に��されます。レベルオフセットXをPQするようUめられます。レベルオフセットとディスプレーサのサイズに�づいて\�XがA�
�されます。レベルオフセットXが0のとき、©�のLdXはディスプレーサの�さと�しくなるように��され、©�の{dXは0に��され
ます。

b. 「Density（.#）」を=Eする�Y、©�のプロセス� �=は「SGU」（1$�=）に��されます。©�のLdXは「1.0」に�
�され、©�の{dXは「0.1」に��されます。

5. :(のRQEh（'EhまたはXEh）を=Eします。

「XEh」を=Eすると、LdXと{dXの©�XがPれuわります（20 mAおよび4 mAのプロセス� X）。XEhの��では、G-が
L¯するとループ��が)さくなります。

6. プロセス� のeT�=の©�Xを��することができます。

7. また、LdX（20 mAでのPVX）および{dX（4 mAでのPVX）にPQした©�XをÁ�することもできます。

8. z{のようにアラーム� の©�Xを��します。

�)(の(@
（スパン = ;A¡ -�A¡）

アラーム� アラームの©�X

「ハイ・ハイ」アラーム LdX

「ハイ」アラーム 95%スパン + {dX

「ロー」アラーム 5%スパン + {dX

「ロー・ロー」アラーム {dX

m)(の(@
（スパン = �A¡ -;A¡）

アラーム� アラームの©�X

「ハイ・ハイ」アラーム {dX

「ハイ」アラーム 95%スパン + LdX

「ロー」アラーム 5%スパン + LdX

「ロー・ロー」アラーム LdX
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PVアラート·Xは100%、95%、5%、0%のスパンでA��されます。

PVアラートデッドバンドは0.5%スパンにA��されます。

PVアラートはすべて¡�です。�#アラートは^�です。

�� Density（.#）モードを=Eした�Y、��はこれで�Ïです。

�� Interface（,-）またはDensity（.#）モードを=Eした�Y、プロセス�Fの1$をPQするようUめられます（,-モードの�
YはL�および{�プロセス�Fの1$）。

��

&'にs=またはÂを%�する�Y、1.0 SGUの1$をPQしてください。�の���Fの�Y、%�する�Fの1$をPQしてください。

�#.'を9う�Y、Manual Setup（WX��）にアクセスします。Process Fluid（プロセス*Y）でView Fluid Tables（ZY[
を[\）を=Eします。�#.'を^�にするには、GF�にXをPQします。�#に1$.'をかけるため、��にPQ�Iなデータ�は
2つあります（�4‐ 2および4‐ 3をj;）。,-レベルのアプリケーションの�Y、¼	の�を%�します。レベルアプリケーションの�Y、{�の
1$�のみを%�します。.#アプリケーションの�Y、�は¼	とも%�されません。»¼��の¬に¼	の�をÁ�できます。

��

�Yによっては、N¬のプロセス�Fの�_を´°するために©�の�をÁ�するA�があります。

�� 
Æの�をsけPれるか、°々のPQを��するか、またはjしい�を�EでPQできます。,-H�の�Y、L�と{�のGF
�をkりuえることができます。
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Coupling（��）  
デジタルレベルコントローラがセンサに��されていない�Y、z{の��をN9してデジタルレベルコントローラをセンサに��します。

1. アクセスハンドルをロック=�へスライドさせ、アクセスホールが�えるようにします。|2‐ 4に;すようにハンドルの�-を�し、ハンドルをユニット
の�-へスライドさせます。ロックハンドルがaり�めにPっていることをefしてください。

2. ディスプレーサを�Iな(�/Zに��するか（(�s=または()1$）、(*の&'��でディスプレーサを�き�えます。

��

1$のYP��が)さな�Yのサイズになっているディスプレーサ／トルクチューブを%�して9う,-または.#アプリケーションは、ディスプレー
サがLにGFに±んだ��でEhするように�Pされています。これらのアプリケーションでは、ディスプレーサがÓくとトルクロッドがÊ�する�Y
があります。*�のGFがディスプレーサを²すまで、トルクチューブはEき�めません。この�Y、(�.#および(�プロセス�#/Zか、P
Ãされた��によってシミュレートされた¤�/ZのGFに±んだディスプレーサと��してください。

センサの*きさを#+した��、1T4が100%を%える�Y（YPÔ³aBスパンが4.4#を%える�Y）、�F�のZEを(*dに
��するため（�6�）、50%のプロセス/Zでパイロットシャフトに�F�を��してください。ゼロIQ（またはゼロIQc）/Zでもゼロ�
#+(ゼロ�#+）��をN9できます。

3. アクセスホールから10 mmのディープソケットを�Pし、トルクチューブのシャフトクランプナットにcし�みます。2.1 N�m（18 lbf�in）の(
*トルクでクランプナットを�め�けます。

4. アクセスハンドルをロックT[=�へスライドさせます（|2‐ 4に;すようにハンドルの�-を�し、ハンドルをユニットの�-へスライドさせます）。
ロックハンドルがaり�めにPっていることをefしてください。
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Manual Setup（i)
�）
DLC3010デジタルレベルコントローラには、HARTプロトコルを�して�6する�Iがあります。ここでは、フィールドコミュニケータを%�してアクセ
ス�Iなアドバンスト�Iについて��します。

��

��パラメータを��すると、フィールドコミュニケータを%�して��に�き�むことができます（Overview > Device Information >
Alarm Type and Security > Security > Write Lock Setup）。Writes Enabled（'き(みUV）を=Eして�き�み��と&
'データを^�にするか、Writes Disabled（'き(み]V）を=Eしてデータの�き�みを¡�にします。 ��をkってからPれると、
Write Lock（�き�み��）��はクリアされ、「Writes Enabled（�き�み^�）」となります。

Sensor（センサ）
フィールドコミュニケータ Configure > Manual Setup > Sensor（2-2-1）

Sensor Units（センサT{）
フィールドコミュニケータの¸-に�;されるh;にJって、:(のセンサ�=をPQします。

�� Length Units（tさT{）— ディスプレーサの�さにH��=を��できます（フィート、メートル、インチ、センチメートル）。

�� Volume Units（�Á（8Á）T{）— ディスプレーサの@xにH��=を��できます（リットル、n	インチ、n	ミリメートル、ミリリ
ットル）。

�� Weight Units（deT{）— ディスプレーサの��にH��=を��できます（グラム、キログラム、ポンド、オンス）。

�� Torque Rate Units（トルクレートT{）— トルクレート�=を��できます（lbf‐in per deg—ポンドインチ／aB�#、
newton‐m per deg—ニュートンメートル／aB�#、dyne‐cm per deg—ダインセンチメートル／aB�#）。

�� Temperature Units（3KT{）— degC（´µ）またはdegF（Äµ）を=Eし、�#�=をPQします。 degFを%�する
�Y、Temperature Alert Deadband（�#アラートデッドバンド）パラメータがバイアス32�で'しく�;されないのでご��ください。

Sensor Dimensions（センサのä'）
フィールドコミュニケータの¸-に�;されるh;にJって、センサの
をPQします。|4‐ 1に;すように、
はセンサのネームプレートに�
Rされています。

�� Displacer Length（ディスプレーサのtさ）— センサのネームプレートからディスプレーサの�さをPQします。 

�� Displacer Volume（ディスプレーサの8Á）— センサのネームプレートからディスプレーサの@xをPQします。 

�� Displacer Weight（ディスプレーサのde）— センサのネームプレートからディスプレーサの��をPQします。 
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�� Driver Rod Length（ドライバロッドのtさ） — ディスプレーサロッドの�さをPQします。ディスプレーサロッドの�さは、センサの@	

にMじて°なります。249センサの�Y、�4‐ 1またはフィールドコミュニケータのヘルプからディスプレーサロッドの�さを=します。|4‐ 2を
j;してこのXを� (にH�してください。

Torque Tube（トルクチューブ）
フィールドコミュニケータの¸-に�;されるh;にJって、トルクチューブデータをPQします。

�� Torque Rate（トルクレート）— ��に
Æ��されているトルクレートを�;します。

Change Torque Rate（トルクレートのgÅ）— ��に��されたトルクレートを��できます。

�� TT Material（トルクチューブの[d）— ��に
Æ��されているトルクチューブの¬�を�;します。

��

N05500 (K-Monel) トルクチューブのセンサでは、トルクチューブの¬�としてネームプレートにNiCu（ニッケル~）と�Rされている�Yがあり
ます。

TT Comp Selection（トルクチューブL�のNm）— ��に��されたトルクチューブの¬�を��できます。 

�� TT Comp Table（トルクチューブL�%）— トルクチューブ.'�では、¬�の�#� �きの�を�み�むことができます。

��

ファームウェアバージョン07および08では、トルクチューブ.'�データ�はNUされずに��されているだけです。!Gは、H�したトルクチュー
ブレートを�Eで��.'するために%�できます。

Instrument Mounting（(@の�り'け）
フィールドコミュニケータの¸-に�;されるh;にJって、��のり�け=�をディスプレーサの®�またはq�にh�します。|2‐ 5をj;
してください。  

Sensor Damping（センサのダンピング）
フィールドコミュニケータの¸-に�;されるh;にJって、 PQフィルタを��します。

A/DH��のPQフィルタの|A� （a�=）。フィルタは、PV� �とA/D��,に5�されます。\�は0.1aÐみで0～16aまでと
なります。©�Xは0.0aです。フィルタを¡�にするには、|A� を0aに��します。このフィルタは、PQノイズがg0な�Yにt されま
す。�L、このフィルタを%�するA�はありません。

��MM_のN�は、アナログPQフィルタとRQフィルタの1みYわせです。
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Variables（� ）

フィールドコミュニケータ Configure > Manual Setup > Variables（2-2-2）

Primary Variable（1�gn）

フィールドコミュニケータの¸-のh;にJって、1"� !Gを�;またはÁ�します。

�� PV is（1�gn）— ��に
Æ��されているPVÌりbてを�;します。 

Change PV（PVのgÅ） — ¸-のh;にJって、PVÌりbてを��します。PVがLevel（レベル）の�YはLevel Units（レベル�
=）、PVがInterface（,-）の�YはInterface Units（,-レベル）、PVがDensity（.#）の�YはDensity Units（.#�
=）を=Eします。

��

PVÌりbてがLevel（レベル）またはInterface（,-）に��される�Y、Process Fluid(s)（プロセス�F）メニューにアクセスし、ルー
プが�Eに�る�にGF.#の��データをÁ�します。

�� PV Units（PVT{）— PV�=を��できます。

.#H�の�Y：
  g/cm3—グラム／n	センチメートル 
  kg/m3—キログラム／n	メートル 
  lb/gal—ポンド／ガロン 
  lb/ft3—ポンド／n	フィート 
  g/mL—グラム／ミリリットル 
  kg/L—キログラム／リットル 
  g/L—グラム／リットル 
  lb/in3—ポンド／n	インチ 
  SGU—1$�= 

レベルおよび,-H�の�Y： 
  ft—フィート 
  m—メートル 
  in—インチ 
  cm—センチメートル 
  mm—ミリメートル

�� Level Offset（レベルオフセット）— � レベルがディスプレーサの{にHしたとき、��にGÖさせる1"� X。

Set Level Offset（レベルオフセットの
�） — レベルオフセットXをª�すると、ディスプレーサの{z8の���に�するプロセス� 
XがeT�=でGÖされます（|4‐ 3をj;）。T：プロセスタンクの{、プロセス���、¶s=など。Set Level Offset（レベルオフセッ
トの��）を%�できるのは、レベルまたは,-H�モードのみです。フィールドコミュニケータの¸-に�;されるh;にJって、オフセットXをP
Qします。レベルオフセットの�だけ\�Xとアラート·Xがシフトします。これによって、4-20 mARQはディスプレーサのL"および{"に#+
されます。ª�するオフセットXの5+を*·するように\�Xとアラート·Xをシフト¸みのため、「\�Xとアラート·Xの��にÅむ」�Yは
「No（いいえ）」を=Eします。 
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A4‐ 3. レベルオフセットのR�Ä

レベルオフセット 
(6 ft)

URV 
(10 ft)

LRV 
(6 ft)

E0368

ディスプレーサ

Sensor Limits（センサリミット）
フィールドコミュニケータの¸-のh;にJって、センサリミット!Gを�;します。

�� Upper Sensor Limit（センサリミットの;A）— LdXに%��Iな(*Xを;します。 

�� Lower Sensor Limit（センサリミットの�A）— {dXに%��Iな()Xを;します。 

�� Minimum Span（@yスパン）— ��のbcのVWが��されるLdXと{dXのc。ディスプレーサ／トルクチューブのサイズの5
+を*·するA�があります。

Primary Variable Range（1�gn�b）
フィールドコミュニケータの¸-のh;にJって、\�!Gを�;またはÁ�します。

�� Upper Range Value（;A¡）— アナログXとパーセント\�の100%のポイントを=るEhエンドポイントを�Yします。 

�� Lower Range Value（�A¡）— アナログXとパーセント\�の0%のポイントを=るEhエンドポイントを�Yします。 

View/Change AO Action（アナログLH)(の%Q／gÅ）— h;にJってRQEh（'Eh／XEh）を��します。

XEhの�Y、LdXと{dXがPれuわります。
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PV Damping（PVダンピング）
PV Damping（PVダンピング）は、PQXが¹�に�EしてもRQ�みりXがなめらかに�Eするように、コントローラのMM|Aを��し
ます。A�なMM|A、6@の��_、システムのループQTの�の�Zに�づき、5kなダンピング��を2�してください。デフォルトのダン
ピングの©�Xは0.2aです。0.1aÐみで0～16aの\�のXにリセットできます。0に��すると、ダンピング�Iは¡�になります。

��MM_のN�は、アナログPQフィルタとRQフィルタの1みYわせです。

Process Fluid（プロセス�F）
フィールドコミュニケータ Configure > Manual Setup > Process Fluid（2-2-3）

��

Process Fluid（プロセス�F）が�;されるのは、PVがLevel（レベル）またはInterface（,-）の�Yのみです。

Process Fluid（プロセスB�）
フィールドコミュニケータの¸-のh;にJって、プロセス�F!Gを�;またはÁ�します。

�� Upper Fluid Density（;�B�のJK）— L��Fの.#を;します。

��

Upper Fluid Density（L��Fの.#）が�;されるのは、PVがInterface（,-）の�Yのみです。

�� Lower Fluid Density（��B�のJK）— {��Fの.#を;します。

�� View Fluid Tables（s�%の%Q）

Upper Density Table（^_`B[）（PVがInterface（,-）の�Yにのみ�;されます）

Lower Density Table（a_`B[）

�#に1$.'をかけるため、��にPQ�Iな1$�は2つあります。レベルH�の�Y、{�1$�のみを%�します。,-H�の�
Y、L�および{��の¼	を�;・Á�できます。.#アプリケーションの�Y、1$.'�は�;されません。 �4‐ 2は�×sのPQT
です。|4‐ 4は、±Xを%�した��のº�グラフです。  
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%4‐ 2. ¿ÞÄのY$Äと3KのYÆ%

データポイント
3K

Y$
�C �F

1
2
3
4
5

26.7
93.3
176.7
248.9
304.4

80.0
200.0
350.0
480.0
580.0

0.9985
0.9655
0.8935
0.8040
0.7057

6
7
8
9

10

337.8
354.4
365.6
371.1
374.7

640.0
670.0
690.0
700.0
706.5

0.6197
0.5570
0.4940
0.4390
0.3157

A4‐ 4. %の¡をR�した¿ÞÄの£7グラフ 4‐ 2
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�には�#と1$の1みYわせを10°までPQできます。�のPQを±Ïするには、1$に0をPQします。��で1$が0に¦いÆ�などの
L»Gの�を��するときは、この�を��に�いてください。

�には1$Xを) �Ç5=までPQできます。つまり、1$の()PQXは0.00001で、Æ�の1$�の���#はÈ15.6 �C
（60 �F）でrMということになります。

�の���は�Mを��º�のLにzÉでRせることでEDしたもので、��の)#を�wするものではありません。ユーザº�の�をhD
するためのガイドラインを;すことが:(です。

1. Ô³されるEh\�のプロセス�#で%�するGFの�をhDします。これによって、(*10°のデータポイントを(*dに¼�し、Uめる
)#を=ることができます。GFの1$がEh�#\�で_�の�Y、2°のデータポイントでrMです（.'アルゴリズムによって、データ
ポイントAの�½.Aが9われ、�のエンドポイントで��がa�されます）。

2. ØFの*きい�"に¦いポイントを=Eします。

3. 'しいº�のいずれかの�でbcを�Mする�Mを=Eします。

1$�にXをPQします。
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Enter Constant Density（JK�nのGH）— � XによるGFの.#を�Yします。�#.'は5�されません。

Measure Density（JKy�）

��

Measure Density（.#H�）を%�できるのは、PVがLevel（レベル）の�Yのみです。

プロセス�Fの1$!Gをj;できない�Y、&'¸みの��とセンサを1みYわせてGF.#のH�に%�できます。レベルを?hし、それ
を8"H�して��に1$をH�させるA�があります。(Aに\GのGFのjしい���#をゼロプロセス/Zで=し、"の�¾をN9
します。N¬のプロセスH�がレベルの�Y、SGH�の¬に100%に¦い��レベルを%�します。N¬のプロセスH�が,-の�Y、(�の
SGH�cは50%の,-レベルで=されます。フィールドコミュニケータの¸-に�;されるh;とz{の��にJって、1$をH�します。

1. �E�Oに�Oループを��します。 

2. �Kの(5Xにできるdり¦づくようにGFレベルを#+します。

3. 8"H�したレベルをeT�=でPQします。

フィールドコミュニケータでOKを�すと、��が1$をPÃし�めます。このXをすべてのレベルH�の1$として%�することもできます。No
（いいえ）を=Eする�Y、��はPV Setup（PV��）にPQした1$か、または1$�のXを%�します。

4. 1$のH�を�Ïしたら、�Oループを�E�Oに�します。

�� Load Steam Tables（ÇR¯}%）

��

Load Steam Tables（Æ�¥3�）が�;されるのは、PVがInterface（,-）の�Yのみです。

�4‐ 3は、�×Æ�のPQTです。|4‐ 5は、±Xを%�した��のº�グラフです。

%4‐ 3. ¿ÞÇRのY$Äと3KのYÆ%

データポイント
3K

Y$
�C �F

1
2
3
4
5

126.7
210.0
271.1
304.4
326.7

260
410
520
580
620

0.00095
0.00850
0.02760
0.04900
0.07200

6
7
8
9
10

343.3
357.8
365.6
371.1
374.4

650
676
690
700
706

0.09800
0.13500
0.16800
0.21000
0.31570
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A4‐ 5. %4‐ 3の¡をR�した¿ÞÇRの£7グラフ

0.0 

0.05 

0.10 

0.15 

0.20 

0.25 

0.30 

0.35 

0 100 200 300 400 500 600 700 

Y
$

3K �F

-18 100 200 300 375

3K �C

E0370

Process Temperature（プロセス3K）
デジタルレベルコントローラは、ユニットに��されたH����（RTD）からプロセス�#をs6するか、またはRTDがユニットに��されていな
い�Yは、プロセス�#を_�PQできます。デジタルレベルコントローラは、プロセス�#を%�して1$を.'します。フィールドコミュニケータの
¸-のh;にJって、プロセス�#!Gを�;またはÁ�します。

�� Proc Temp Source（プロセス3K;）— �EまたはRTD 

Change Proc Temp Source（プロセス3K;のgÅ）— Keep Value（Xを�[）、Edit Value（XをÁ�）、またはInstall
RTD（RTDをり�け）を=Eします。

RTDの�� を=EするA�があります（2または3）。

2��RTDの�Y、ペアの����の��をh�するA�があります。��XがMかる�Y、Resistance（bc）を=Eして��の��
をPQします。250フィートの16 AWG��の��は1Ωです。��XがMからない�Yは、�����からXを�EでPQするか、またはケ
ーブルの²0に2�の��を²|(にÊÀさせ、もう²0の��をH�して2でÌります。

��

DD Rev 3z�の�Y、この����をPÃする��では、アルゴリズムによって16 AWGサイズの.'XがPÃされないため、�Eで��
をPÃするA�があります。このoはDD Rev 4でf'されるÔ�です。

�� Proc Temp（プロセス3K）— プロセス�#を�;します。 

�� RTD Wire Resistance（RTD©7ÆÇ）— 2��RTD��を¿�する�Y、����（リード�ごと）のユーザ��Xを�;
します。
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Device Information（��!G）
フィールドコミュニケータ Configure > Manual Setup > Device Information（2-2-4）

フィールドコミュニケータの¸-のh;にJって、z{のフィールドの!Gを�;またはÁ�します。

�� HART Tag（HARTタグ）— HARTタグをj;すると、L のコントローラが¨Æする�2でコントローラをJ�に »し、!»すること
ができます。HARTタグを%�すると、H�/ZにMじてコントローラに�7ラベルを�けることができます。ËE|にHARTベースのコミュニケ
ータがコントローラとの�6をenすると、�Yしたタグが�E(に�;されます。タグの(*B は8Bで、コントローラの1"� の�
みりXに5+は¡ぼしません。  

�� Date（�'）— p�は、�aの��または&'!Gの��を9ったp�を��するために%�するユーザ�Y� です。コントローラ
またはフィールドコミュニケータのEhに5+を¡ぼすことはありません。p�はMM/DD/YYYYの��でPQします。 

�� Descriptor（�½Ë）— HARTタグに�え、��のコントローラを »するための�いユーザ�Y�7ラベル。�K7の(*B は
16Bで、コントローラまたはHARTベースコミュニケータのEhに5+を¡ぼすことはありません。 

�� Message（メッセージ）— L のコントローラが¨Æする�2で°»のコントローラを »するユーザ�Yテキスト。(*32BまでP
Q�Iで、�のデータ��と²¹に��されます。メッセージがコントローラまたはフィールドコミュニケータのEhに5+を¡ぼすことはありませ
ん。

�� Polling Address（ポーリングアドレス）— デジタルレベルコントローラがポイントAコンフィギュレーションで%�される�Y、ポーリングアド
レスは0です。¤じループuにL のデバイスが��される�Yは、±��に²�のポーリングアドレスをÌりbてるA�があります。ポーリング
アドレスには0から15のXを��できます。ポーリングアドレスが0を%える��は、マルチドロップモードでEhし、RQ��はf'されます。マ
ルチドロップモードの��からのRQ!Gは、HART�6ÌÍで=するA�があります。 

フィールドコミュニケータでポーリングアドレスが0ではない��と�6するには、��の����またはすべての��を�E(にKRするよう�
�するA�があります。 

�� Serial Numbers（シリアルxI）— フィールドコミュニケータの¸-に�;されるh;にJって、z{のシリアル<@をPQまたは�;
します。 

Instrument Serial Number（(@シリアルxI）— このフィールドでは、��のネームプレートのシリアル<@をPQまたは�;で
きます（(*B は12B）。  

Sensor Serial Number（センサシリアルxI） — このフィールドでは、センサシリアル<@をPQまたは�;できます。センサシリアル
<@は、センサのネームプレートに�Rされています。  

Final Assembly Number（@�アセンブリxI） — ��とセンサの1みYわせを »するために%�できる<@。  

Instrument Display（��ディスプレイ）
フィールドコミュニケータ Configure > Manual Setup > Instrument Display（2-2-5）

フィールドコミュニケータの¸-に�;されるh;にJって、��のディスプレイに�;される�:を�;またはÁ�します。

�� LCD Configuration（LCD.D） — このパラメータを=Eし、メータが��されているかどうかを;します。メータが� (に��され
ている�Y、Installed（��Sみ）を=Eして��へ��をF6します。��を「Not Installed（\��）」から「Installed（��
¸み）」にkりuえると、メータディスプレイはÙÀにËEします。ただし、メータを� (にり8さずにディスプレイを¡��するためだけに�
�を「Not Installed（\��）」から「Installed（��¸み）」にkりuえる�Y、��が^�になる�に��をリセットするか、��を
kってPれ_すA�があります。ディスプレイタイプまたは) �=�を��する�に、メータを��するA�があります。
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�� Display Mode（%Qモード）— メータが��されている�Yにのみ�;されます。 

Change Display Mode（%QモードのgÅ）— 「Change Display Mode（�;モードの��）」を=Eし、メータに�;される!
Gの@	とその�;	
を=Eします。 ディスプレイにはz{の�:を=Eできます。 

PV（プロセスgn）プロセス� （レベル、,-、または.#）をeT�=で�;します。 

PV/Process Temperature（PV／プロセス3K）— eT�=のプロセス� Temp Units（AB<�）（PV Setup
（PV��））)で=Eした�=のプロセス�#、トルクチューブaB�#を\Úに�;します。 

% Range（パーセント�b）—プロセス� をスパンのパーセント（LRVおよびURVによって2�される）で�;します。 

PV/% Range（PV／パーセント�b）— eT�=によるプロセス� とスパンのパーセントによるプロセス� を\Úに�;します。 

�� Decimal Places（yn¤{�）— �;する) のÁ （(*4Á）を=Eします。Xを0に��すると、�Eスケールモードで�;
されます。"に、¸-にÛまるÎ#の) �=�が�;されます。

PV/Proc Temp（PV／プロセスAB）またはPV/% Range（PV／パーセント=>）を=Eすると、=Eした�みりXが2aごとに\
Úに�;されます。¤|に、=Eしたディスプレイの�;	
に��なく、メータのディスプレイ-の��にあるスケールkグラフのパーセントで
アナログRQ6@も�;されます（|4‐ 6をj;）。

A4‐ 6. LCDメータ%Q

%Qされているp�は、
�き�みが½-であること
をQします

プロセスgn¡

モード

プロセスgnT{

アナログLH%Q

E0371

:(のメータ��を=Eしたら、フィールドコミュニケータのSEND（J�）を�してメータ��を��にダウンロードします。
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Alert Setup（アラート
�）
Alerts（アラート）の��ではz{のメニューを%�することができます。

Primary Variable（1"� ）
フィールドコミュニケータ Configure > Alert Setup > Primary Variable（2-3-1）

フィールドコミュニケータの¸-のh;にJって、z{の1"� アラートを�;またはÁ�します。

Primary Variable Hi（1�gn「ハイ」）

�� Hi Alert（「ハイ」アラート）

PV Hi Alert Enable（PV「ハイ」アラートの���）— On（オン）またはOff（オフ）。PV High Alert Enable（PV「ハイ」アラー
トの^��）は、PV High Alert（PV「ハイ」アラート）リミットに:して1"� のefを^��します。High Alert（「ハイ」アラート）
は、1"� がPV High Alert（PV「ハイ」アラート）リミットをLaると��されます。アラートが��されると、PV Alerts Threshold 
Dead-band（PVアラート·Xデッドバンド）によって1"� がPV High Alert（PV「ハイ」アラート）リミットを{aるまで、アラートはクリ
アされません。|4‐ 7をj;してください。 

PV Hi Alert Threshold（PV「ハイ」アラートÈ¡）— 1"� 「ハイ」アラート·Xは、eT�=のプロセス� のXで、これを%え
ると1"� 「ハイ」アラートが��されます。

PV Hi Alert Threshold（PV「ハイ」アラートÈ¡）— PV Hi Alert Threshold（PV「ハイ」アラート·X）を��する	
。

�� Hi Hi Alert（「ハイ・ハイ」アラート）

PV Hi Hi Alert Enable（PV「ハイ・ハイ」アラートの���）— On（オン）またはOff（オフ）。PV High High Alert Enable
（PV「ハイ・ハイ」アラートの^��）は、PV High‐High Alert（PV「ハイ・ハイ」アラート）リミットに:して1"� のefを^��しま
す。High High Alert（「ハイ・ハイ」アラート）は、1"� がPV High High Alert（PV「ハイ・ハイ」アラート）リミットをLaると��さ
れます。アラートが��されると、PV Alerts Threshold Deadband（PVアラート·Xデッドバンド）によって1"� がPV High High
Alert（PV「ハイ・ハイ」アラート）リミットを{aるまで、アラートはクリアされません。 |4‐ 7をj;してください。 

PV HiHi Alert Threshold（PV「ハイ・ハイ」アラートÈ¡）— 1"� 「ハイ・ハイ」アラート·Xは、eT�=のプロセス� のX
で、これを%えると1"� 「ハイ・ハイ」アラートが��されます。

PV HiHi Alert Threshold（PV「ハイ・ハイ」アラートÈ¡）— PV HiHi Alert Threshold（PV「ハイ・ハイ」アラート·X）を�
�する	
。

��

「ハイ・ハイ」アラートが^��に��されると、アラームジャンパの=�にMじて、デジタルレベルコントローラのRQは3.75 mAを{aるか、
21.0 mAをLaります。

アラームの�;がプロセスに¡ぼす5+を*·し、アラームジャンパの=�を��してください。

RQEhが「'Eh」の�Y：

� 「ハイ」アラーム��は、gめて�いプロセスと²�するアラーム��RQとなります。

� 「ロー」アラーム��は、gめて�いプロセスと²�するアラーム��RQとなります。

RQEhが「XEh」の�Yは�Kの��がXBします。

マルチドロップネットワーク（��のポーリングアドレスが0ではない）では、アラーム�;は¡��され、��はエフェクタを_�Ehさせないため、
ジャンパ��を*·するA�はありません。
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Primary Variable Lo（1�gn「ロー」）

�� Lo Alert（「ロー」アラート）

PV Lo Alert Enable（PV「ロー」アラートの���）— On（オン）またはOff（オフ）。PV Lo Alert Enable（PV「ロー」アラート
の^��）は、PV Lo Alert（PV「ロー」アラート）リミットに:して1"� のefを^��します。Lo Alert（「ロー」アラート）は、
1"� がPV Lo Alert（PV「ロー」アラート）リミットをLaると��されます。アラートが��されると、PV Alerts Threshold 
Deadband（PVアラート·Xデッドバンド）によって1"� がPV Lo Alert（PV「ロー」アラート）リミットを{aるまで、アラートはクリアさ
れません。|4‐ 7をj;してください。 

PV Lo Alert Threshold（PV「ロー」アラートÈ¡）— 1"� 「ロー」アラート·Xは、eT�=の1"� のXで、これを%える
と1"� 「ロー」アラートが��されます。

PV Lo Alert Threshold（PV「ロー」アラートÈ¡）— PV Lo Alert Threshold（PV「ロー」アラート·X）を��する	
。

�� Lo Lo Alert（「ロー・ロー」アラート）

PV LoLo Alert Enable（PV「ロー・ロー」アラートの���）— On（オン）またはOff（オフ）。PV Lo Lo Alert Enable（PV「
ロー・ロー」アラートの^��）は、PV Lo Lo Alert（PV「ロー・ロー」アラート）リミットに:して1"� のefを^��します。Lo Lo Al
ert（「ロー・ロー」アラート）は、1"� がPV Lo Lo Alert（PV「ロー・ロー」アラート）リミットをLaると��されます。アラートが��さ
れると、PV Alerts Threshold Deadband（PVアラート·Xデッドバンド）によって1"� がPV Lo Lo Alert（PV「ロー・ロー」アラー
ト）リミットを{aるまで、アラートはクリアされません。|4‐ 7をj;してください。 

PV LoLo Alert Threshold（PV「ロー・ロー」アラートÈ¡）— 1"� 「ロー・ロー」アラート·Xは、eT�=の1"� のXで、
これを%えると1"� 「ロー・ロー」アラートが��されます。

PV LoLo Alert Threshold（PV「ロー・ロー」アラートÈ¡）— PV Lo Lo Alert Threshold（PV「ロー・ロー」アラート·X）を
��する	
。

��

「ロー・ロー」アラートが^��に��されると、アラームジャンパの=�にMじて、デジタルレベルコントローラのRQは3.75 mAを{aるか、
21.0 mAをLaります。

アラームの�;がプロセスに¡ぼす5+を*·し、アラームジャンパの=�を��してください。

RQEhが「'Eh」の�Y：

� 「ハイ」アラーム��は、gめて�いプロセスと²�するアラーム��RQとなります。

� 「ロー」アラーム��は、gめて�いプロセスと²�するアラーム��RQとなります。

RQEhが「XEh」の�Yは�Kの��がXBします。

マルチドロップネットワーク（��のポーリングアドレスが0ではない）では、アラーム�;は¡��され、��はエフェクタを_�Ehさせないため、
ジャンパ��を*·するA�はありません。

PV Value（プロセスgn¡）— eT�=の
Æのプロセス� （レベル、,-、.#）。

Upper Range Value（;A¡）— 4-20 mAループuでH�するためにデジタルレベルコントローラが
Æ��されている1"� の(
*X。 

Lower Range Value（�A¡）— 4-20 mAループuでH�するためにデジタルレベルコントローラが
Æ��されている1"� の(
)X。 

PV Alerts Threshold Deadband（PVアラートÈ¡デッドバンド）— 1"� アラート·Xデッドバンドは、1"� アラートが��さ
れたら、それをクリアするために��するA�があるeT�=の1"� の�です。デッドバンドはすべての1"� アラームに5�されます。
|4‐ 7をj;してください。

��

DD Rev 3z�の�Y、5�されたPVデッドバンドを��すると、インチz8の�さ�=、ポンド／n	インチz8の.#�=で5+をsけ
るXが'しく�;されない�Yがあります。パラメータをÁ�する�に、²|(にPV�=をインチ（またはポンド／n	インチ）にkりuえ、:
(のデッドバンドXをefしてから:(のPV�=に�してください。このoはDD Rev 4でf'されるÔ�です。
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A4‐ 7. プロセスgnアラートÈ¡デッドバンド（プロセスgn「ハイ」アラートのp�）

アラートがクリアされる

アラートが
�されている

プロセスgn「ハイ」アラートリミット

プロセスgnアラートÈ¡デッドバンド

E0372

プロセスgn

Temperature（�#）
フィールドコミュニケータ Configure > Alert Setup > Temperature（2-3-2）

フィールドコミュニケータの¸-に�;されるh;にJって、z{の�#アラートを��します。

Instrument Temperature（(@3K）

�� Hi Alert（「ハイ」アラート）

Inst Temp Hi Alert Enable（(@3K「ハイ」アラートの���）— On（オン）またはOff（オフ）。Inst Temp Hi Alert
Enable（���#「ハイ」アラートの^��）は、Instrument Temperature High Alert Threshold（���#「ハイ」アラート
·X）に:して���#のefを^��します。���#「ハイ」アラートは、���#が���#「ハイ」アラート·XをLaると��
されます。アラームが��されると、��が�#デッドバンドによって���#「ハイ」アラート·Xを{aるまで、アラームはクリアされません。
|4‐ 8をj;してください。 

Inst Temp Hi Alert Threshold（(@3K「ハイ」アラートÈ¡）— ���#「ハイ」アラート·Xは、�#�=の���7a
2�#で、このXを%えると、Electronics High Alert（�7a2「ハイ」アラート）が��されます。

�� Lo Alert（「ロー」アラート）

Inst Temp Lo Alert Enable（(@3K「ロー」アラートの���）— On（オン）またはOff（オフ）。Inst Temp Low Alert
Enable（���#「ロー」アラートの^��）は、Instrument Temperature Low Alert Threshold（���#「ロー」アラ
ート·X）に:して���#のefを^��します。���#「ロー」アラートは、���#が���#「ロー」アラート·XをLaると�
�されます。アラームが��されると、��が�#デッドバンドによって���#「ロー」アラート·Xを{aるまで、アラートはクリアされませ
ん。|4‐ 8をj;してください。 

Inst Temp Alert Threshold（(@3K「ロー」アラートÈ¡）— ���#「ロー」アラート·Xは、�#�=の���7a2
�#で、このXを%えると、Electronics Low Alert（�7a2「ロー」アラート）が��されます。

�� Inst Temp（(@3K）— 
Æの���#。

�� Inst Temp Offset（(@3Kオフセット）— ���#RQをºn��にYわせて#+するためのオフセットX。e�で&'¸みの
Xですが、ユーザが��することもできます。
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Process Temperature（プロセス3K）

�� Hi Alert（「ハイ」アラート）

Proc Temp Hi Alert Enable（プロセス3K「ハイ」アラートの���）— On（オン）またはOff（オフ）。Process Temp
High Alert Enable（プロセス�#「ハイ」アラートの^��）は、Process Temperature High Alert Threshold（プロセス�#
「ハイ」アラート·X）に:してプロセス�#のefを^��します。プロセス�#「ハイ」アラートは、プロセス�#がプロセス�#「ハイ」アラー
ト·XをLaると��されます。アラートが��されると、プロセス� �#が�#デッドバンドによってプロセス�#「ハイ」アラート·Xを{
aるまで、アラートはクリアされません。|4‐ 8をj;してください。 

Proc Temp Hi Alert Threshold（プロセス3K「ハイ」アラートÈ¡）— プロセス�#「ハイ」アラート·Xは、�#�=のプロセ
ス� �#で、このXを%えると、Process Temperature High Alert（プロセス�#「ハイ」アラート）が��されます。

�� Lo Alert（「ロー」アラート）

Proc Temp Lo Alert Enable（プロセス3K「ロー」アラートの���）— On（オン）またはOff（オフ）。Process 
Temperature Low Alert Enable（プロセス�#「ロー」アラートの^��）は、Process Temperature Low Alert Threshold
（プロセス�#「ロー」アラート·X）に:してプロセス�#のefを^��します。プロセス�#「ロー」アラートは、プロセス�#がプロセス
�#「ロー」アラート·XをLaると��されます。アラートが��されると、プロセス� �#が�#デッドバンドによってプロセス�#「ロー」
アラート·Xを{aるまで、アラートはクリアされません。|4‐ 8をj;してください。 

Proc Temp Lo Alert Threshold（プロセス3K「ロー」アラートÈ¡）— プロセス�#「ロー」アラート·Xは、�#�=のプロセ
ス� �#で、このXを%えると、 Temperature Low Alert（�#「ロー」アラート）が��されます。

�� Proc Temp（プロセス3K）— ��に��されたプロセス�#を�;します。 

�� Proc Temp Offset（プロセス3Kオフセット）— プロセス�#に��した.#��を.'するために%�される、（RTD）�#H

�の)#1L�バイアス。

�� Temperature Deadband（3Kデッドバンド）— �#デッドバンドは、�#アラートが��されたら、それをクリアするために�#�
=の�#が��するA�がある�です。デッドバンドはすべての�#アラートに5�されます。|4‐ 8をj;してください。ファームウェア��
が8の�Y、�=がDegF（Äµ）に��されているとTemp Alert Offset（�#アラートオフセット）が'しく�;されません（�;され
る BはN¬のデッドバンドより*きい32となります）。

��

DD Rev 3z�の�Y、このパラメータをÁ�する�に�#�=をDegC（´µ）にkりuえ、デッドバンドXをefしてから:(の�#�
=に�してください。

A4‐ 8. プロセス3KアラートÈ¡デッドバンド（3K「ハイ」アラートのp�）

アラートがクリアされる

アラートが
�されている

プロセス3K「ハイ」アラームリミット

プロセス3KアラートÈ¡デッドバンド

E0373

3K
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Communications（0E）
フィールドコミュニケータ Configure > Communications > Burst Mode（2-4-1）またはBurst Option（2-4-2）

Burst Mode（バーストモード）
バーストモードを^�にすると、デジタルレベルコントローラから½�(に�6を9うことができます。

��

�6エラーがVえるため、バーストモード�はDLC3010の��に#+を�えることは@�でありません。��を���する�Y、(Aにバース
トモードを¡�にすることをおÃめします。

=EしたバーストオプションにMじて、デジタルレベルコントローラは�2‐ 1に;すように� をRQします。

%4‐ 4. FIELDVUE DLC3010から_Eされるバーストgn
バーストオプション gn gnバースト(1) バーストコマンド

Read PV（PVの�みり） 1" プロセス� （EU） 1

Read PV mA and % Range
（PV をmAと%レンジで�みり）

1" プロセス� （mA）
2

2" パーセントレンジ（%）

Read Dynamic
Vars（E(� の�みり）

1" プロセス� （EU）

3
2" �7a2の�#（EU）

3" プロセス�#（EU）

4" Å%�

1. EU—eT�=、mA—��（ミリアンペア）、%—パーセント

Burst Option（バーストオプション）
1. Burst Mode（バーストモード）メニューでOn（オン）を=Eし、ENTERを�してバーストモードを^��します。

2. Burst Option（バーストオプション）メニューから:(のオプションを=Eし、ENTERを�します。

3. SEND（J�）を�し、jしい��!Gをデジタルレベルコントローラにダウンロードします。
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Calibration（��） 

スマート��の&'について
�L、アナログ��にはユーザが&'�Iなインターフェイスが1つのみNUされています。ゼロとスパンRQ&'は、²¾(に2つのPQ/Zに
:MしてN9されます。ゼロ／スパン&'はとても%いやすい´-、��にÜしいというÂ�があります。ユーザが0%および100%PQ/Zを
%�できない�Yでも、&'を�Ïできる�Yがありますが、ゲインおよびオフセット#+がcÚに5+する�I_が�いため、)#をLげるた
めにÝ#もµり¶すA�があります。:;(に、インテリジェント��にはユーザが&'またはスケーリング�IなインターフェイスがL NUされ
ているため、��がVえます。

ユーザが&'または���IなDLC3010に��するリストについては、�4‐ 5をj;してください。この�にはすべての��_がÃRされてい
るとはdらないのでご��ください。

%4‐ 5. ユーザが��または
�C-なFIELVUE DLC3010における)*N
トルクチューブレート H�されたパイロットシャフトaBのu"デジタル�;と、センサへの� トルクPQとのAのスケール�Ï。

ゼロ���# 
,-または.#モードでのゼロIQ/Z、あるいはレベルモードでのゼロIQc/Zに���けられたパイロットシャフトaBの�#
（PV&'のPQ�ゼロ��）。

ドライバロッドの�さ センサのドライバロッドへの��PQXと、トルクチューブへのPQXとしてÄ�されたトルクとのAのスケール�Ï（モーメントアーム）。

ディスプレーサの@x プロセス�Fの.#を、センサのドライバロッドへのPQXとしてED�Iな(*��に���けるためのスケール�Ï。

SG
��/Zでsの.#に:して-��されたプロセス�Fの.#。ディスプレーサの@xとH�されたIQを、ディスプレーサの�さに:し
て-��されたレベル6@に��するスケール�Ï。

ディスプレーサの�さ -��レベルをディスプレーサのレベル（eT�=）に��するためのスケール�Ï。

レベルオフセット ディスプレーサの{=�を�すPVPÃのRQ�ゼロ��。

URV（LdX） 20 mARQ（100%\�）がÅましい/ZでPÃされたプロセス� X。

LRV（{dX） 4 mARQ（0%\�）がÅましい/ZでPÃされたプロセス� X。

D/Aトリム RQED�のデジタルコマンドをN9するD/Aコンバータのゲインとオフセット

���#オフセット �0-������の�#.'をÆすために%�される���#H�の)#を1Lさせるためのバイアス。

プロセス�#オフセット プロセス�#��の.#��を.'するために%�される、（RTD）�#H�の)#1L�バイアス。

L�のパラメータは、249センサ�に(もよく%�されるXにe�で��されます。したがって、�Ðなレベルアプリケーション�にQPされる*�
Evユニットでは、©�Xをそのまま%�し、()／(*による&'をN9するだけでCいません。��の�#な�Iのいずれかを%�する�
Yは、&'を�める�にセンサと���Fの'eな!GをPQするA�があります。

Primary（1"）

Guided Calibration（ガイド'き��）
フィールドコミュニケータ Configure > Calibration > Primary > Guided Calibration（2-5-1-1）

ガイド�き&'は、ユーザのPQに�づき、
�またはh<Þで%�する5kな&'��をtÇするものです。プロセス/Zに�する�oに
aMすると、&'tÇにたどり¢きます。N9�Iな�Yは、5kな&'	
が��から��されます。 
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Full Calibration（フル��）
フィールドコミュニケータ Configure > Calibration > Primary > Full Calibration（2-5-1-2）

フル&'では、2つのプロセスデータポイントを°»にÑ3することで、センサのゲインとゼロ��をPÃします。これは、1aのセッションで2つのPQ
/Zが1Ò(Ê�Aにenされる�Yにも5kな	
です。

Min/Max Calibration（()／(*による&'）

z{の&'	
は、プロセスXを'eにÑ3できないときに¢nちますが、1$の()／(*XがMかっている�Fにディスプレーサを��し
て±めるA�があります（T：�KÓがなく、ケージがM®され、���FがrRしたりÈれRたりしている�Y）

この&'	
をN9する�に、'eなディスプレーサ!Gと���Fの1$をPQするA�があります。()／(*による&'をNÆする�
に、()dのIきßYが;された|�（またはL�のGにディスプレーサが�$に±んだ|�）でゼロ�#+をN9することもできます。

フィールドコミュニケータの¸-に�;されるh;にJって、��とセンサを&'します。

1. �E�Oに�Oループを��します。

2. システムuのGFの1$をPQします。

3. ディスプレーサがÓくまで（またはL�のGに�$に±むまで）GFレベルを#+します。RQを��させ、システムの()dのIきßYが
enされていることをefします。

4. ディスプレーサが{�のGに�$に±むまでGFレベルを#+します。RQを��させ、システムの(*dのIきßYがenされていることを
efします。

これでセンサは&'されました。Ld／{dXが'しいことをefし、ループを�E�Oに�してください。

Two Point Calibration（2�による&'）

この&'	
では、2つの^�なプロセス/Zを°»にÑ3し、ハードウェアの
データと1$!GをPQして、センサの^�トルクレートとゼ
ロ���#をPÃします。2つのデータポイントは、ディスプレーサにÉっているdり、()5%から100%までのスパンで!kられます。この\�u
で、データポイントのà®が*きくなるほど²¾(に&')#はLがります。また、トルクレートへの�#の5+を=する¬にプロセス�#で&
'をN9しても)#はLがります（&'を��の/ZでN9するA�がある�Y、 !Lのデータを%�してH�,のトルクレートを:-の
プロセス/Z�に��.'することができます）。

プロセス/Zの8"H�	
がA�になります。

フィールドコミュニケータの¸-に�;されるh;にJって、センサを&'します。

1. �E�Oに�Oループを��します。

2. ^�\�のLd／{dに¦いXまでプロセス/Zを#+します。

3. この8"でH�されたプロセス/Zを
ÆのPV�=でPQします。

4. ステップ2で%�される/Zにc:(な\�のX=�で、^�\�のLd／{dに¦いXまでプロセス/Zを#+します。

5. この8"でH�された2つ:のプロセス/Zを
ÆのPV�=でPQします。

これでセンサは&'されました。Ld／{d\�Xが'しいことをefし、ループを�E�Oに�してください。
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Weight Calibration（��ベースの&'）

この&'	
では、h<Þや�0Qをドライバロッドに�える�Iがある&'Êßを%�して、ディスプレーサのIきßYの��をシミュレーショ
ンします。これによって、N¬のディスプレーサのIきßYの��を%�しなくても、¤�の��または�QPQXを�いて��とセンサを&'で
きます。&'を�める�にディスプレーサ!GがPQ¸みの�Y、��は&'�にY (な��$�XをPÃできます。ただし、トルクレート
の'しい&'にA�Å�Âな��データは、&'に%�されるドライバロッドの�さのみとなります。

2つの^�なプロセス/Zでディスプレーサの'Í��に�しい��を%�するA�があります。=Eしたプロセス/Zがセンサの�ÍCE�½
\�にÛまるように、Ô³される&'�にセンサを5kなサイズに#+しておいてください。�L、&'	
にMじて、ゼロIQ$�またはゼロ
IQc��になる��で� (に��をパイロットシャフトに��してください（ただし、パイロットのÔ³されるEh\�が5#を%える�Y、
¯わりに�AZEを�す/Zで�F�をパイロットシャフトに��することをおÃめします。これによって、センサで�dする�に�F�uでÊ�
することがなくなります）。��のPQXではN¬のプロセス�Fを�$にシミュレーションすることはできないため、�Yによっては��|にゼロ
.'をXし�えるA�があります。

フィールドコミュニケータの¸-に�;されるh;にJって、センサを&'します。

1. ,-レベルまたは.#H�の�Y、A�にMじてL�のGと{�のGの1$をPQします。

2. �;されるh;のXとほぼ¤じくらいのÂをディスプレーサにり�けます。����は、GFが(�レベルにある|または�い1$のGFに
ディスプレーサが�るされている|のディスプレーサ^���にcbします。

3. システムを��させたら、ディスプレーサロッドに�るされたÂのN¬のXをPQします。

4. �;されるh;のXとほぼ¤じくらいのÂをディスプレーサにり�けます。����は、GFが(�レベルにある|または�い1$のGFに
ディスプレーサが�るされている|のディスプレーサ^���にcbします。

5. システムを��させたら、ディスプレーサロッドに�るされたÂのN¬のXをPQします。

これでセンサは&'されましたが、N¬のプロセス�Fを�Pする¬にはXしゼロのトリムを�えるA�があります。ループを'[させる�に\�
Xをefしてください。

�l;の��
PQ?hがまったくできない�Y、ハードウェアとプロセスに�するP��Iな!Gを%�して§Ô&'を��できます。り�けたトルクチュー
ブ�の !Lのトルクレートをj;し、プロセス�#�に.'できます。このXを��の��に�EでPQできます（Manual Setup（WX
��） > Sensor（センサ） > Torque Tube（トルクチューブ）メニューで「Change Torque Rate（トルクレートの��）」を%�すれ
ば、「Xを_�Á�」の¯わりに「サポートがA�」オプションを=Eした�Y、²¾(なトルクチューブ�に !LのXをj;・=Eできます）。
ディスプレーサ!Gと�Fの1$をPQします。:(の\�Xを�EでPQします。(±(に、ゼロ�#+によってプロセスの
ÆのXにYわ
せてPVがPÃされます。このおおまかな&'によってループを�Oできます。

��

り�けたトルクチューブ�の !Lのトルクレートについては、『Fisherレベルコントローラおよび�F�のプロセス/Zシミュレーション���
�.Õ�（D103066X012)』をj;してください。この����の.Õ�については、(�りのエマソンプロセスマネジメントn<�ま
でおoいYわせください。

http://www.emerson.com/documents/automation/125290.pdf
www.Fisher.com
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�KÓまたはその�のºnH�によるÑHは、|AをかけてDLC3010RQと1Òして�?されます。ºnÑHプロセスの��とDLC3010
RQ��の1Öは、��に��された !Lのトルクレートを��するためのスケール�Ïとして%�できます。±ゲインを#+したら、jしくゼ
ロ#+がA�になります。プラントの�¦のため�BをÊ�する¬は、��をM®して�Lの	
で&'を9うことができます。

Partial Calibration（�t��）
フィールドコミュニケータ Configure > Calibration > Primary > Partial Calibration（2-5-1-3）

"M&'は、1aのセッションで2つ:のデータポイントをenするまでに|Aがかかりすぎる�Yに^�な	
です。"M&'にはキャプチャとト
リムの2@	があります。「ゼロ�#+」は、
ÆH��のXにゼロ���#のPQXを��します。したがって、�Yされたゼロプロセス/Zで
のみ^�となります。トリムは、プロセスデータの1aのÑ3でゲインまたはゼロ���#を�PÃします。トリミングされていない&'パラメータは
'しいとá�されます。

Capture Zero（ゼロ�#+）

ゼロ�#+は、トルクチューブ�#の
ÆのXをゼロPQとして=します。ディスプレーサはトルクチューブにUâし、トラベルストップに�[され
ていてはなりません。トルクチューブはDLC3010に��し、��アクセスドアを�じるA�があります。レベルモードでは、=した�#はディスプレ
ーサのゼロcMIQを�し、N¬のプロセスゼロ/Zで=しなければなりません。,-および.#モードでは、=した�#はディスプレーサの
ゼロ²:IQを�し、N¬にÓいた/Zで=しなければなりません。

ディスプレーサの��が%&し、"M&'を9うA�がある�Y、Level（レベル）モードを=Eし、「ゼロ�#+」や「ゲインのトリム」にÅむ�
にcM.#をPQします。ゲインを.'したら、Density（.#）またはInterface（,-）モードに�り、（Interface（,-）モードの�
Yは°»の.#を�PQし）、「ゼロ�#+」をN9してA�なゼロIQ�#をXÃします。

ゼロ�#+では、��がトルクチューブに��され、��アクセスドアが�まっており、ディスプレーサが�$にÓいていることをefするようUめら
れます。

��

��アクセスドアのハンドルが�F�の�-	1にある�Y、��アクセスホールが�いており、レバーが「ロック」（�n=�に·�）されてい
ます。この��では、リンク�Cの�$な「Ê�」=�を'しく=できません。ハンドルを�F�の�-	1にEかすと、��アクセスホールが
�じ、レバーのロックがT[されます。

これは、プロセスH�アルゴリズム�の��PÃゼロXとして�Iします。この&'	
は�の&'	
の�,にN9できます。ただし、この	

では1つのPQ/Zのみで^�な��が¶されます（,-モードの�YはゼロIQ、レベルモードの�YはゼロcMIQ）。

&'�に、Configure > Manual Setup >Sensorメニューで、すべてのセンサと.'データが&'/Zに²�することをefしてください。

Trim Gain（ゲインのトリム）

ゲインのトリムは、プロセスデータの1aのÑHでゲインを�PÃします。

ゲインのトリムは、デジタル1"� がユーザのÑHに²�するようにトルクレートXを#+します。この&'では、センサゼロはこの|�で'eで、
ゲインbcしか�Æしないものとá�します。N¬のプロセス/Zはゼロz8で、ºnしてH�しなければなりません。��データには&'Gの
.#、ディスプレーサの@x、ドライバロッドの�さをºめなければなりません。
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&'�に、Configure（��） > Manual Setup（WX��） >Sensor（センサ）メニューで、すべてのセンサと.'データが&'/
Zに²�することをefしてください。

Trim Zero（ゼロのトリム）

ゼロのトリムは、デジタル1"� をユーザのプロセスÑHXにYわせるためにA�なPQ�#のXをPÃし、&'ゲインが'eであるとá�し
て��されたPQゼロ��を.'します。プロセス/Zをキャプチャーのためにゼロにできないが、ゲインが'しいことがMかっている（バイアスbc
のみが�Æする）�Y、この	
をNÆしてください。

&'�に、Configure（��） > Manual Setup（WX��） >Sensor（センサ）メニューで、すべてのセンサと.'データが&'/
Zに²�することをefしてください。

フィールドコミュニケータの¸-に�;されるh;にJってください。

1. ^�なÑHXにYわせてプロセス/Zまたはシミュレーションを#+します。

2. 
ÆのPV�=でH�の8"ÑHXをPQします。

Secondary（2"）

Temperature Calibration（3K��）
フィールドコミュニケータ Configure > Calibration > Secondary > Temperature Calibration（2-5-2-1）

この	
では、��によってH�されたXとして�#が�;され、:4\�の�#�みりXがN¬の�#により¦づくように#+できます
（これはオフセット#+Ë�です。ゲインの��はできません）。

この&'は、(Aにe�で9われます。
�でNÆする�Yは、��のハウジング�#またはプロセス�#を（A�にMじて）°»に'eに
H�するA�があります。&'をNÆする¬、��の�#に�する/Zを��させてください。

��

��の�7�#.'の��は、NVM（ÅÌD_メモリ）に��された�7a2�#オフセットXの)#にMじて°なります。
�7a2�#が'しくない�Y、マグネットとホールセンサに5�される�#º�はÅ+Yになり、.'ÅÕまたは.'&]となります。

Trim Instrument Temperature（���#のトリム）

フィールドコミュニケータの¸-に�;されるh;にJって、��の�#を#+します。

Trim Process Temperature（プロセス�#のトリム）

Process Temperature Source（プロセス�#�）がManual（�E）ではない�Y、プロセス�#の#+をN9できます。フィールドコミ
ュニケータの¸-のh;にJって、プロセス�#を#+します。
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Manual Entry of Process Temperature（プロセス3Kのi)GH）

フィールドコミュニケータ
Configure > Manual Setup > Process Fluid > Process Temperature > Change Proc Temp
（2-2-3-2-2）

プロセス�#センサ（RTD）がり�けられていない�Y、デジタルプロセス�#� を:-のプロセス�#に�Eで��できます。このXは、
ユーザがPQした1$.'�で%�されます。.'�が^�でない�Y、デジタルプロセス�#Xを%�して、��&'|のプロセス�#か
、または��¸みトルクレートで��.'されたプロセス�#を�?できます。

フィールドコミュニケータの¸-に�;されるh;にJって、デジタルプロセス�#をÁ�します。

Analog Output CalibratIon（アナログLHの��）

Scaled D/A Trim（スケーリング,のD/Aトリム）

フィールドコミュニケータ Configure > Calibration > Secondary > Analog Output Calibration > Scaled D/A Trim（2-5-2-2）

この	
では、デジタル-アナログ（D/A）コンバータのゲインとオフセットをトリミングし、RQがファームウェアからの4-20 mA��コマンドにJう)
#を#+できます。この��_は(Aにe�で��されるので、ユーザが�×に#+するA�はありません。この	
を�いる Íはz{がº
まれます。

�� ��が��A'[したためÌ$ã�した"`の.'を9う。

�� �#がª�/Zから*ÍにØÙしたため、�LEh�#で(5�されるようにD/A&'を#+する。

#+をµり¶すと、(±(にMTId,にHし、��を�äしようと�みても:-のいずれかでわずかな) �=�がÎ�するのみとなります。

フィールドコミュニケータの¸-に�;されるh;にJって、D/ARQを#+します。

1. RQを4-20 mAでスケーリングする�Y：��メータが「mA」�=でXしづつ��する�Y、Proceed（ef）を=Eしてステップ5へÅ
みます。���みりXがその�の�=Ú（「%」または「mm」など）で�;される�Y、Change（�g）を=Eしてステップ2へÅみま
す。

2. スケールRQXローをPQします。

3. スケールRQXハイをPQします。

4. ハイ／ローRQXが'しい�Y、Proceed（ef）を=Eしてステップ5へÅみます。Xが'しくない�Y、Change（�g）を=Eして
ステップ2に�ります。

5. ターミナルボックスのテスト��"に��メータを��します。「��」のセクションの「テスト��」をj;してください。|2‐ 9に;すように、
ループuに��メータを��することもできます。

6. ��がRQXを4 mAまたはローRQXに��するよう、フィールドコミュニケータからコマンドがF6されます。

7. ��メータから�みりXをPQします。

8. ��メータが4 mAまたはローRQXに�しい�Y、Yes（はい）を=Eしてステップ9へÅみます。�しくない�Yは、No（いいえ）を=E
してステップ7に�ります。

9. ��がRQXを20 mAまたはハイRQXに��するよう、フィールドコミュニケータからコマンドがF6されます。

10. ��メータから�みりXをPQします。

11. ��メータが20 mAまたはハイRQXに�しい�Y、Yes（はい）を=Eしてステップ12へÅみます。�しくない�Yは、No（いいえ）を
=Eしてステップ10に�ります。
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12. ��がRQXをÇのXに�すよう、フィールドコミュニケータからコマンドがF6されます。

��

#+を±Ïする�に��との��がT[されると、��は·�RQ��モードに·�される�Yがあります。�6が�enされた,、「Analog
 Output Fixed（アナログRQ·�）」アラートをefするか、PQリンク�Cを�めて、ループを�Eに�す�にRQ����をefしてくだ
さい。

&'のT

u4のディスプレーサとトルクチューブをR�した��
���IなMTIを(*dに¼�するため、�Pスパンの���#の¦くでA�&'をN9してください。その¬には、1$が1に¦い��
�Fを%�してください。&'プロセス�の��メモリuの1$Xは、&'に%�される���Fの1$に²�するA�があります。A�&'
,、��データを��するだけで、��の1$のターゲット�Fや,-H��に��を��できます。

1. Guided Setup（ガイド�き��）にJって、すべてのデータが'しいことをefします。
i{： 
PVモードをLevel（レベル）に��します。 
(�プロセス/Zで
ディスプレーサの{=�に�してPQXのÑHを9う�Y、Level Offset（レベルオフセット）Xを0.00に��し、
Specific Gravity（1$）Xを%�する���Fの1$に��します。

:(のプロセスゼロポイントで���Fレベルをe�します。DLC3010レバー1`がトルクチューブに5kに��されていることをefします
（38ページの����をj;）。レバー1`のロックをT[し、�ÍにPQをªJできるようにするには、��の��アクセスドアを�じます。
GFがディスプレーサに�れるとKRするように��のディスプレイおよび/またはアナログRQをÑHできます。そのポイントにHするまでRQはL
	にEき�めません。

Full Calibration（フル&'）メニューでMin/Max Calibration（()／(*による&'）を=Eし、¸-Lで「Min（()）」/Zが=
Eされていることをefしてください。「Min（()）」ポイントをsけPれたら、"は「Max（(*）」/ZをenするようにUめられます（「ディス
プレーサが�$にÛわれた」��は、'しくEhする100%レベル��よりもXし�いはずです。Tえば、249Bにり�けられた14インチディスプ
レーサの�Y、そのCDで�ÏされるディスプレーサのL¯�はÈ0.6インチであるため、�Lはゼロ��より15インチLであればrMとなり
ます）。 

これを「Max（(*）」/ZとしてsけPれます。���Fレベルを#+し、スパン$FにMÐしたL のポイントの8"レベルに:して��デ
ィスプレイと��RQをチェックし、レベル&'をefします。

a. バイアスのbcをf'するには、©Gの'eなプロセス/Zで「Trim Zero（ゼロのトリム）」をN9します。

b. ゲインのbcをf'するには、©Gの'eなハイレベル/Zで「Trim Gain（ゲインのトリム）」をN9します。

��

°»のPQ��を'eにÑHできる�Y、Min/Max Calibration（()／(*による&'）の¯わりにTwo-Point Calibration（2�に
よる&'）を%�できます。

Ýらかの Íで()／(*または2�による&'をNÆできない�Y、(�プロセス/Zを��してCapture Zero（ゼロ�#+）をN9し
ます。{dXをLaる()5%のプロセスレベルでTrim Gain（ゲインのトリム）をN9します。
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レベルがディスプレーサの{からかなりLになるまで、H�されたRQが��×Xにならない�Y、ディスプレーサの��が%&している�I_が
あります。リンク�Cが�EするのにrMなIQが=られるまで、$�%&のディスプレーサは{"のトラベルストップにÜまります。その�Y、{
�の$�%&ディスプレーサ�の&'��をNÆしてください。

A�&',：

レベルy�� — Sensor Compensation（センサの.'）メニューにアクセスし、「Enter constant SG（1$� のPQ）」�:を=
Eしてターゲットのプロセス�F.#�に��を��します。 

12y�のp� — PVモードをInterface（,-）に��し、Change PV（PVの��）モードで�;される\�Xをefまたは#+して、
「Enter constant SG（1$� のPQ）」を=Eし±ターゲットプロセス�Fの1$�に��を��します。 

JKy�のp� — PVモードをDensity（.#）に��し、Change PV（PVの��）モードで:(の\�Xをenします。 

ターゲットH��#が���#から*ÍにL¯または{Ýする�Y、�#.'に�する!Gについては37および66ページをj;してください。

��

この5+の'eなシミュレーションについては、『Fisherレベルコントローラおよび�F�のプロセス/Zシミュレーション����.Õ�
D103066X012)』をj;してください。この�は、(�りのエマソンプロセスマネジメントn<�またはwww.fisher.comでP�できます。

$er<ディスプレーサをR�した��
（²"の,-または.#H�で）センサハードウェアのサイズが�0ゲインに:して*きい�Y、Óいたディスプレーサの��はトルクチューブの
(*£@¥3を%えることが�くあります。そのようなリンク�CがストロークRÑない��の�Y、トルクチューブのIQaBゼロ=�を「=」
できません。 

したがって、Partial Calibration（"M&'）メニューグループの「Capture Zero（ゼロ�#+）」は、ディスプレーサの��が%&している
と、ターゲットPVモードがInterface（,-）またはDensity（.#）の�Yに'しく�Iしません。

Full Calibration（フル&'）メニューのMin/Max（()／(*）、TwoPoint（2�）、およびWeight（Â）は、,-または.#モ
ードでもすべて'しく�Iします。ゼロIQ�#を=するのではなく、その !XをXÃするからです。

ディスプレーサの$�が%&している|に"M&'をNÆするA�がある�Y、z{の��を%�できます。

,-または.#H�は、2つのプロセスのg0なXでディスプレーサをÛうGFのN¬の1$cに�しい.#を[つ1つのGFを%�する�Y
のレベルH�として T(に�すことができます。 

http://www.emerson.com/documents/automation/125290.pdf
www.Fisher.com
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&'��はz{のとおりです。

�� PVモードをLevel（レベル）に��します。 

�� Level Offset（レベルオフセット）をゼロに��します。 

�� \�Xをz{のように��します。
LRV = 0.0、
URV = ディスプレーサの�さ 

�� (�プロセス/ZでCapture Zero（ゼロ�#+）をN9します（つまり、.#が(�のGFにディスプレーサを�$に±めた�� 
Óいていない��）。 

�� Specific Gravity（1$）を2つのGFの1$cに��します（Tえば、SG_upper = 0.87でSG_lower = 1.0の�Y、1$
Xには0.13とPQします）。 

�� ()プロセス/Zより5%zLのスパンで2つ:のプロセス/Zを��し、その/ZでTrim Gain（ゲインのトリム）をN9します。これ
でゲインが'しくA��されます（,-H�の�Yはこの��で��が'Lに�Iします。ただし、.#H�の�Yは、この|�で�
�&'を9わないとPVがeT�=で'しくGÖされません）。

^�なゲインXが=られたので、z{をN9します。

�� PVモードをInterface（,-）またはDensity（.#）に��し、 

�� N¬のGFXまたはgXにYわせてGFの1$または\�Xを���し、 

�� Partial Calibration（"M&'）メニューのTrim Zero（ゼロのトリム）を=Eし、 !LのゼロIQ�#をXÃします。 

�Kの(,のステップによって、ºnしたÑHにYわせてPVのXがeT�=で#+されます。

��

プロセス/Zのシミュレーションについては、『Fisherレベルコントローラおよび�F�のプロセス/Zシミュレーション����.Õ�
（D103066X012)』をj;してください。この�は、(�りのエマソンプロセスマネジメントn<�またはwww.fisher.comでP�できます。

$�を%&したディスプレーサを%�してH�する¬の、センサの±@&'	
に�するガイドラインをz{に�します。

deベースによるp�： IきßY（=�）の()/Zから(*/ZのAで'eにefした2つのÂを%�します。ディスプレーサの$��
を%�すると、リンク�CがEかなくなるため¡�です。

@y／@^によるp�：()は、ディスプレーサが(も1$の)さい（Þい）GFに±んでいることを;し、(*は(も1$の*きい（$い）
GFに±んでいることを�Íします。

2¤によるp�：ディスプレーサにN¬に�れる2つの,-レベルを%�します。,-レベルのM®が*きいほど)#がLがります。レベルを10%
もEかせば��は¦づきます。

�l;によるp�：レベルをまったく��できない�Y、トルクチューブレートに !LのXを�EでPQし、Trim Zero（ゼロのトリム）をN
9してプロセス/Zの
ÆのºnしてÑHしたXにYわせてRQを#+します。この	
ではゲインとバイアスのbcがÉりますが、Ñ:Lの�
O�Iをt してくれます。�,のN¬のプロセスÑHXと��のRQおよびさまざまな/Zとを1Òして�?し、プロセスと��のXの�EÖ
を%�してトルクレートXをスケーリングします。±ゲインの��,にゼロ#+をµり¶します。

http://www.emerson.com/documents/automation/125290.pdf
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u4ディスプレーサとトルクチューブをR�したJKアプリケーション

��

「PV is（プロセス� ）」をレベルまたは,-から.#に��すると、\�Xは0.1にA��され、1$も1.0となります。A��,に\�X
と.#をÁ�できます。.#�=へY (に��ÅIな�さ
から¡��の§ÔXをÒåするため、A��が9われます。

.#モードではセンサのフル&'（()／(*による、2�による、および��ベースによる）のいずれかを%�できます。

@y／@^による：()／(*による&'では、(Aに().#���Fの1$のPQをUめられます（ディスプレーサが$�%&の�
Yは0）。"に、その�Fにディスプレーサを�$に±めた�Yの/Zを��します。(*.#���Fの1$をPQしたら、そのGFにディス
プレーサを�$に±めます。Dæした�Yは、PÃ,のトルクレートとゼロ���#がj;�に�;されます。

2¤による：2�による&'では、できるだけかけ®れた2つの°なるプロセス/Zを��するA�があります。.#がÂ�している2つの-��F
を%�し、ディスプレーサをそれぞれの�Fに\Úに±めます。���のsを�いて�Fをシミュレーションする�Yは、ケージの�の�ではなく、s
にÛわれるディスプレーサの�をÓれないでください。ディスプレーサがEくため、ケージuの�はLにXし�めにA�です。Dæした�Yは、PÃ,
のトルクレートとゼロ���#がj;�に�;されます。

deベースによる：��ベースによる&'では、&'�に%�する()/(*の.#をPQすると、Uめる$�XがPÃされます。Uめられた
Xを'eにÔÕできない�Yは、N¬に%�したÂを;すXをÁ�できます。Dæした�Yは、PÃ,のトルクレートとゼロ���#がj;
�に�;されます。

GH¡をgÅできないp�のプロセス^e（プラントをÉåさせたまま(@をæh）でのセンサ��
センサへのPQXを&'�に��できない�Yは、 !Lの!Gを%�して��のゲインを��し、ゼロのトリムを9って
Æのプロセス/Z
にYわせてRQを#+します。 これによって、コントローラを?hし、���の��でレベルを�Oできます。"に、|AをかけてPQ��とR
Q��を1Òし、ゲイン��Xをßり�みます。±ゲインを#+したら、jしくゼロのトリムがA�になります。オーバーフローやG�りのÓÖ��
をgぐためにレベルを'eにÔÕするA�がある�$��の��では、この	
をおÃめできません。ただし、�Aの���からの*きなØÙを
£@�Iな®çレベルÑHではかなり^�な	
です。

DLC3010デバイス�K!Gでは、 �くの&'	
を%�できます。2�による&'を9うと、H�された,-をディスプレーサに��する2つ
のPQ/Zを%�し、トルクチューブを#+できます。この	
では、2�の®が®れるほど)#がLがりますが、PÃを9うには()5%のス
パンでレベルをL{に#+するだけでrMです。ほとんどのレベルプロセスは、この_�の)さな�E#+をsけPれます。プロセスでsけPれら
れない�Y、 !LのXを�いる	
しかN9できません。

1. 249センサに�するすべての!G（249タイプ、り�け	1（コントローラをディスプレーサのq®どちらにり�けるか）、トルクチューブの
¬�と×è、ディスプレーサの@x、$�、�さ、ドライバロッドの�さ）を2�します（ドライバロッドの�さは�り{げるロッドの�さではなく、
ディスプレーサの�w�からトルクチューブの�w�までのAのs®®です）。プロセス!G（GF.#、プロセス�#、�Q）も=し
ます（L�»の.#は��Qで$*_が�くなるので、それを*·する¬には�Qに��します）。
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2. ��の��をN9し、Manual Setup（�E��）で�Uされる±@データをできるだけ'eにPQします。Range Values（=>T）
（LRV、URV）をPVXに��します。±Xは4 mAおよび20 mARQで�;されます。14インチのディスプレーサの�Yは、0および14イン
チです。

3. 
Æのプロセス/Zでり�け・��を9います。ゼロ�#+は'eにならないのでN9しないでください。

4. トルクチューブの@	と¬�!Gと²¹に、LYまたは^�なトルクチューブレートの !LのXを��のメモリにPQします（�セクションの
「 !Lのトルクチューブ（TT）レートのPQ」をj;してください）。Xをj;するには、
Configure（��） > Manual Setup（WX��） > Sensor（センサ） > Torque Tube（トルクチューブ） > Change
Torque Rate（トルクチューブレートの�g）（2-2-1-3-2）のhにijします。
「Xを_�Á�」しないで「サポートがA�」オプションを=Eする�Y、²¾(なトルクチューブ�のXをj;できます。

5. プロセス�#がª�から*Íにà®している�Y、 !Lの-��されたé_� �から.Aされた.'� を%�します。データをPQ
する�に !Lのレートと.'� をêÃします。これで、-�zèで�さがÊいトルクチューブのゲイン.'はXなくとも10%zuになるは
ずです（yzで�いトルクチューブ（249K、L、N）とヒートインシュレータ��の�Y、�0Ì2は�½ !から*Íにà®するため、 
!LのXは)#がかなり{がります）。

��

トルクチューブに¡ぼす�#5+に�する!Gが�Rされた�については、『Fisherレベルコントローラおよび�F�のプロセス/Zシミュレ
ーション����.Õ�（D103066X012)』をj;してください。この�は、(�りのエマソンプロセスマネジメントn<�またはw
ww.fisher.comでP�できます。この�は、²"のホストアプリケーションのGUIにリンクされた��のヘルプファイルでもj;できます。

6. �KÓまたはサンプリングポートを%�して、
Æのプロセス/Zの��Xを=します。ゼロのトリムをN9し、PVeT�=でN¬のプロセ
スXをGÖします。

7. これで�E�OにZ9できるはずです。²��AのÑHXが��のRQからのØÙを;す�Y（Tえば�KÓのPQXに1べて1.2
など）、��されたトルクレートを1.2でÌり、jしいXを��にF6できます。"に、ゼロ#+をN9し、»の���Aの��をÑHしてµ
り¶しがA�であるかefします。

�l;のトルクチューブ（TT）レートのGH
DLC3010コントローラをり�けた249センサの !LのLYトルクチューブ（TT）レートについては、『Fisherレベルコントローラおよび�F�の
プロセス/Zシミュレーション����.Õ�（D103066X012）』をj;してください。�Rされる Xは§ÔXで、センサ&'のN9
|に��がPÃするXの10%zuにします。�いトルクチューブの�Y（249K、L、N、VS、P）（�にyzの�Y）には)#が�{します。

���にセンサ&'をN9できない�Y、フィールドコミュニケータでz{のメニュー�:の�に=Eし、��にXをPQできます。  
Configure（��） > Manual Setup（WX��） > Sensor（センサ） > Torque Tube（トルクチューブ） > Change Torque
Rate（トルクチューブレートの�g）（2-2-1-3-2）
「Xを_�Á�」しないで「サポートがA�」オプションを=Eする�Y、²¾(なトルクチューブ�のXをj;できます。

"に、4および20 mARQにUめるPVXにそれぞれLRVとURVを��します。 
Configure（��） > Manual Setup（WX��） > Variables（�9） > Primary Variable Range（1k�9=>） >
Upper（^lT） またはLower Range Value（alT）（2-2-2-3-1または-2）

"に、Trim Zero（ゼロのトリム）をN9して��RQを�KÓの�みりXにYわせて#+します。 
Configure（��） > Calibration（��） > Primary（1k） > Partial Calibration（mn��） > Trim Zero（ゼロのトリ
ム）（2-5-1-3-3）

L�の��によりおおまかな&'が�Ïし、システムが'[できる��になります。レベルと��RQを?h・ÑHすることができる�Y、さらに
»¼な&'を9うことができます。

http://www.emerson.com/documents/automation/125290.pdf
www.Fisher.com
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<çな(ÊSなゲイン
ディスプレーサ／トルクチューブのサイズ#+によって、プロセスPQの$\���に:してトルクチューブのaB�#が4.4#を%える�Y、�L
の����で^�な&'Xを=できます。その�Y、(�プロセス/Zではなく50%のZE/Zで��をトルクチューブに��することで、
DLC3010の$�0(スパンを¼�できます。50%のZE/Zで��すると、249センサのZE�dは�È�ëになります。$プロセスPQ
ZEが�Ïするまでに249センサのZE�dにHすると、センサのサイズがH�にÅ5kか、1みnてがÅ5kか、あるいはセンサが��してい
ます。 

B�がtからないp�のY$Ã�
Âや1$のMかる���Fを�いて��を&'した�Y、��を%�してMからない�Fの1$や、2つのGFの1$cをH�できます。
「Measure Density（.#H�）」は、レベルH�モード|のManual Setup（�E��）  Process Fluid（プロセス�F）メニュー
の�:です。この	
はH�Xを�;しますが、�E(に����にZEしたり、,で%�するように�Eで�?したりすることができます。

)#の*3

YÄèのY9
�1T4 [PB = 100% x ($スパントルクチューブaB) / (4.4#)] でCBする�Y、�F�の)#��でÈ (100%)/(PB%)
のMTIが�Ïできます。

��

この �は、1Ò(にØFが*きい�½bcの*"Mを.'します。_�_bcº�のØFが1Ò(�やかな�Y、スパンの'ÍWX
��は�{します。É�する�0(または��(à_�_をWXさせる.'	
を%�するDLC3010などの��では、²¾(に'Íb
cº�はLáな½�となります。

ã�がâしい�Yは、yzのトルクチューブを%�して2.0の�äをすることができます。ディスプレーサの_zを*きくすると、ゲインをª�でき
ます。ケージuのクリアランスが���Iで、%��Iなトルクチューブ／ドライバロッドの1みYわせの\�uで'Íディスプレーサ$�を(�
および(�のプロセス/Zに^[するA�がある�Y、サイズ#+�にN�(な�dを�けてください。

$�が%&したディスプレーサの�Y、&'プロセスはよりLáになります（リンク�Cが�0(にEけなくなり、ゼロIQ/ZがDEするため）
。,-H�モードでは、 ゼロ�#+をN9できなくなります。J�で��(なT2¨は、レベルH�モードにkりuえることです。ゼロIQの¯
わりに(�プロセス/Zでゼロ�#+をN9し、1$c = (Sglowerfluid - SGupperfluid) をPQします。レベルが'eに�EPÃされ
ます。

12アプリケーションにおけるJKg)
²"の,-H�では、GF.#がMかっていてもbcがRやすくなります。Tえば、$FPQスパンが1$0.18の^���で�されるとしま
す。N¬にL»Gの1$が0.8～0.81に��すると、(�,-レベルでスパンの5.6%のH�bcがDEします。GF.#のd#は、GF
がディスプレーサ$FをÛうプロセス/Zで(*となり、´:のプロセス/ZgXではゼロとなり、¼ポイントAでは�½�Eします。 
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GF.#の�Eが²Ø� によるものか、あるいはÅ9�Ùがgめてãい�Y、GFの1$を�?し、N¬のプロセス/Zに²�するように
�F�のメモリを��(に���することをおÃめします。����のNVMへのÔ³(*�き�みa は10,000aなので、この�Eに:し
て�×に�E�jを9うことはおÃめできません。�Eが�#のみによるものであれば、GFの�_がNVM�と、プロセス�#H��に��さ
れたRTDに�み�まれ、.'�が�jされます。�#による5+がない�Yは、�Iなdり(*dの1$cの&'を9うことをÚくおÃめしま
す（これによって、&'¸みのスパンのÌYと¤じÎ#に�Eを�Iなdり)さく�さえられます）。"に、(Ûの��の¬にタンクのオーバー／
アンダーフローをaえるアラーム·XをPÃします。

プロセス3Kのr< 
g0な�#�2でN9されるアプリケーションの�Y、トルクチューブに¡ぼすプロセス�#の5+を*·するA�があります。N¬のプロセス�
#でトルクチューブの&'を9うと、(�の��が=られます。ただし、ª�&'�にトルクチューブにかける¥3をV�すると、ª�|のスプリン
グレート�{をシミュレーションできます。これによって、N¬のプロセス/ZでDEする�I_がある¤�の�=が;されます。この.'は !
Lなので�äではありませんが、.'を9わない�Yの���#&'をLaる�äが�られます。

��

»¼については、『Fisherレベルコントローラおよび�F�のプロセス/Zシミュレーション����.Õ�（D103066X012)』をj;し
てください。この�は、(�りのエマソンプロセスマネジメントn<�またはwww.fisher.comでP�できます。

3KL�

プロセス�#が&'�#から*Íにà®している�Y、.'� を5�するA�があります。『 Fisherレベルコントローラおよび�F�のプロセ
ス/Zシミュレーション����.Õ�』をj;し、¬��^の !L-��されたé_� と�#の1Ò�から.'� を.Aしま
す。H�されたトルクチューブレート（e���のefメニューでÁ��I）を.'� とêÃし、jしいXをPQします。プロセス�#で&'
できないとき、この	
によってプロセス�#|のN¬のトルクチューブÜEに¦い.'が�Iになります。

http://www.emerson.com/documents/automation/125290.pdf
www.Fisher.com
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セクション5  Service Tools（サービスツール）5- 5- 

Active Alerts（アクティブアラート）
フィールドコミュニケータ Service Tools > Active Alerts（3-1）

アラートがアクティブではないp�に%Q
No Active Alerts（アクティブアラートなし）

アラートがアクティブなp�に%Q
Refresh Alerts（アラートを�j）— GÖされた��!Gを�jして�;するように��へリクエストをD9します。この�Iは、Ý'Þ�
をNÆした,も�;されるアラートをクリアする¬に%�します。z{の�:は、��するアラートがアクティブな�Yにのみ�;されます。

�� F: Process Temperature Signal Failed（プロセス3KEIのË~）— アクティブなとき、プロセス�#センサ（RTD）�

みりXがプログラムの�dX（10Ω\]または320ΩzL）を%&したことを;します。
この��メッセージが�;される�Y： 
1. RTDとその��の��をefします。RTDが��されていることをefします。 
2. ²|(なÝ'Þ�の�Y、「Process Temperature Source（プロセス�#�）」を「Manual Entry（�EPQ）」にkり
uえ、
Æのプロセス�#の(�Ô³XをPQします。
3. RTDa2をf したらÇに�します。

�� F: Sensor Drive Failed（センサドライブのË~）— ホールセンサドライブの��リードバックは、プログラムの�dXの\�8
です。
このメッセージが�;される�Y： 
1. �7a2モジュールと���ボードとのAの��の+Y_をefします。 
2. ホールセンサ��が©�な�Y、�7a2モジュールを\�してください。 
3. ©�ではない�Y、��を\�してください（�wu@をefしてください）。

�� F: Sensor Signal Failed（センサEIのË~）— トルクチューブ=�の��VÍ�が\�8です。
このメッセージが�;される�Y： 
1. ��のレバー1`がセンサリンク�Cによって�0(にÊ�することをefします。 
2. oなければカップリングの=�をf'します。 
3. oがあれば、A�にMじて��または�7a2モジュールを\�してください。

�� M: Non‐Primary Variable Out of Limits（1�gn�«が_A«）— アクティブなとき、1"� z8のセンサに5�され
るプロセスが��のEh�dXを%えていることを;します。これは、�7a2またはプロセス�#が���けられた�#アラート�dX
にHしたか、それを%えたことを�Íします。 ��を;すアラートなので、��Xについては�bする»¼アラートをefしてください。

�� M: Analog Output Saturated（アナログLH¿Þ）— ��からGÖされたアナログRQXが�dX（3.8または20.5 mA）を
%えており、'しいプロセスに5�できません。
このメッセージが�;される�Y： 
1. PV\�X（および�bする�Yはレベルオフセット）が5kに��されていることをefします。
2. PVが� プロセスをªJしていることをefします。&'を�Kしてください。 
3. �F.#パラメータで�#.'が%�されている�Y、プロセス�#6@の`�（または�EX）および.'�の)#をefします。
4. ハードウェアとデータ��がアプリケーションに5していることをefします。 
5. �0(なハードウェアにß¸がないかefします。
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�� M: Processor Free Time Depleted（プロセッサÌきDE½Í）— ��(なタスクを�ÏするまでのN9�AのÉりOき|
AがÅÕしています。
このメッセージが�;される�Y： 
1. プロセッサをリセットするか、��の��をkってからPれ_します。
2. このエラー��がµり¶される�Yは、�7a2モジュールを\�してください（�wu@をefしてください）。

�� M: NVM Write Limit Exceeded（NVM�き�み_Aのr<）— アクティブなとき、NVMの3つの�"のいずれかへのYP�き
�みa がプログラムの�dXを%えたことを;します。��の��をkってからPれ_し、エラー��がTÒされることをefしてくださ
い。エラーが��がTÒされない�Y： 
1. コンフィギュレーションNVMカウントが0の�Yは、�7a2モジュールを\�してください。��データへの�E�き�みが�×に9われ
るìëの�I_があるシステム��をefしてください。
2. ���NVMカウントが0の�Yは、���ボードでa2にÅßYがDEしている�I_があります。��を\�し、�w5�をK{
するため��を¶íしてください。

��

バッファNVMは、ファームウェアのロード|にのみ%�されます。Éりの�き�みa がWることはありません。

�� A: Analog Output Fixed（アナログLH��）— アナログRQが·���モードです。
このメッセージが�;される�Y： 
1. ��がマルチドロップモード（ポーリングアドレスが0z8）か、ループ��がÅ9�の�Y、これは�|されている��です。 
2. ポイントツーポイントネットワークトポロジがUめられる�Yは、ポーリングアドレスを0に�します。 
3. ループ��で��をbって��した�Y、·���モードを±Ïしてください。

�� A: Cold Start（コールドスタート）— パワーサイクルまたは��リセットがDEしました。
このメッセージが�;される�Y： 
1. Ô�しないイベントだった�Y、ループ��と��の��をefしてください。
2. エラーがDEした�2/Zの\�$Fでターミナルボックスの+Y_と��の�Iをefしてください。

�� A: Instrument Temperature Too Low（(@の3Kが�い）— アクティブなとき、��の�#が����アラートの·X
を%えたことを;します。

�� A: Instrument Temperature Too High（(@の3Kがcい）— アクティブなとき、��の�#が����アラートの·X
を%えたことを;します。

���#アラートのメッセージが�;される�Y：

1. �#6@の)#をefしてください。 
2. Eh�#を�dXuに�つため、��のり�け／��を��します。
3. �Iをefします。ã�した�Yは��を\�してください。
4. アラートの·Xが5kであることをefしてください。

�� A: Process Temperature Too Low（プロセスの3Kが�い）— アクティブなとき、プロセス�#がプロセス��アラートの·
Xを%えたことを;します。

�� A: Process Temperature Too High（プロセスの3Kがcい）— アクティブなとき、プロセス�#がプロセス��アラートの·
Xを%えたことを;します。
 
プロセス�#アラートのメッセージが�;される�Y：

1. �#6@の)#をefしてください。 
2. プロセス�#を�dXuで#+してください。 
3. g0な�#/Zによって、センサハードウェアがß¸していないか�Kします。A�にMじて"`をf または\�してください。 
4. アラートの·Xが5kであることをefしてください。
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�� A: PV LoLo Alert（プロセスgn「ローロー」アラート）— アクティブなとき、プロセス� がプロセス� 「ローロー」アラートの·Xを
%えたことを;します。（ポイントツーポイントネットワークの�Yは）ジャンパによって=Eされたアラーム��に��されたアナログRQ
です。
1. _ちにÞ�をåじてプロセス�d¤´をTÒしてください。 
2. プロセス�Fの`��{やドレンlmがDEしている�YはÝ'Þ�をNÆしてください。 
3. ��の&'をefしてください。 
4. アラートの·Xが5kであることをefしてください。

�� A: PV Lo Alert（プロセスgn「ロー」アラート）— アクティブなとき、プロセス� がプロセス� 「ロー」アラートの·Xを%えたこと
を;します。
このメッセージが�;される�Y： 
1. �d8のプロセス��をf'してください。
2. ��の&'をefしてください。 
3. アラートの·Xが5kであることをefしてください。

�� A: PV HiHi Alert（プロセスgn「ハイハイ」アラート）— アクティブなとき、プロセス� がプロセス� 「ハイハイ」アラートの·Xを
%えたことを;します。（ポイントツーポイントネットワークの�Yは）ジャンパによって=Eされたアラーム��に��されたアナログRQ
です。
1. _ちにÞ�をåじてプロセス�d¤´をTÒしてください。 
2. プロセス�Fの`��{やオーバーフローがDEしている�YはÝ'Þ�をNÆしてください。 
3. ��の&'をefしてください。 
4. アラートの·Xが5kであることをefしてください。

�� A: PV Hi Alert（プロセスgn「ハイ」アラート）— アクティブなとき、プロセス� がプロセス� 「ハイ」アラートの·Xを%えたことを
;します。
このメッセージが�;される�Y： 
1. �d8のプロセス��をf'してください。
2. ��の&'をefしてください。 
3. アラートの·Xが5kであることをefしてください。

�� A: PV Out of Limits（1�gn�b«）— 1"� のXがEh\�を%えています。

Variables（� ）
フィールドコミュニケータ Service Tools > Variables（3-2）

フィールドコミュニケータの¸-のh;にJって、z{のアナログRQ� が�;されます。

PV is（プロセスgn）— レベル、,-（1$の°なる2つのGFの,-）、または.#（GF1$をH�）のうちいずれかのH�タイプを
�;します。�;・H�されるプロセス� は、PV Setup（プロセス� ��）の「PV is（プロセス� ）」にPQしたu@にMじて°なり
ます。 

Primary Variable（1�gn）

�� PV Value（プロセス� X）— プロセス� （レベル、,-、または.#）をeT�=で�;します。

�� % Range（パーセント\�）— 
Æのプロセス� を、LdXと{dXによって2�された\�のÌY（%）で;します。

|5‐ 1をj;してください。デジタルレベルコントローラが'Ehに��されている�Y、{dXはLdXを{aります。デジタルレベルコントロー
ラがXEhに��されている�Y、{dXはLdXをLaります。パーセント\�XのPÃにはz{の�を%�します。

PV(%range) �
�PVEU � LRV�

(URV� LRV)
� 100
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ここで、
  PVEU = eT�=で�されたプロセス� 

LRVはLに0%\�Xを�し、URVはLに100%\�Xを�します。

A5‐ 1. 32インチディスプレーサをR�して8～24インチの�bでの�)(／m)(がQすプロセスgn�b（%）
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E0383

AO（アナログLH）— ��の��アナログRQXをmAで�;します。 

Inst Temp（(@3K）— 
Æの���#を;します。

Process Temperature（プロセス3K）

�� Proc Temp Source（プロセス�#�）— プロセス�#のH��。

�� Proc Temp（プロセス�#）— 
Æのプロセス�#を;します。

Torque Rate（トルクレート）— プロセス� H�に5�されるトルクチューブのトルクレート。

Upper Fluid Density（;�B�JK）— PVH�に5�されるL��Fの.#。

��

Upper Fluid Density（L��F.#）が�;されるのは、PVがInterface（,-）の�Yのみです

Lower Fluid Density（��B�JK）— PVH�に5�される{��Fの.#。

��

Lower Fluid Density（{��F.#）が�;されるのは、PVがLevel（レベル）またはInterface（,-）の�Yのみです
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Maintenance（メンテナンス）

Tests（jk）
フィールドコミュニケータ Service Tools > Maintenance > Tests（3-3-1-1）

LCDjk — LCDがり�けられている�Yにのみ�;されます 

��àP_,、デジタルレベルコントローラの��テスト�、またはHART�6:MホストからマスターリセットがF6された|、メータはすべてのセ
グメントを^��します。Turn Cells On（セルオン）を=Eしてすべての�;セグメント（アナログRQkグラフをºむ）をオンにするか、Turn
Cells Off（セルオフ）を=Eしてすべてのセグメント�;をオフにしても、メータを��することができます。��が�Ïしたら、OKを�してメータ
を�L�;モードに�してください。 

Loop Test（ループjk）— コントローラRQ、ループの+Y_、ループに��されたレコーダなどの��のEhをefするために9われます。
ループ��を��するには、z{の��をN9してください。

1. ��メータをコントローラに��します。ターミナルボックスuのテスト��"にメータを��するか（「テスト��"」の��をj;）、|2‐ 9
に;すようにループuのメータを��してください。

2. Loop Test（ループFG）にアクセスしてください。

3. �Oループを�Eに��したら、OKを=Eしてください。

フィールドコミュニケータにループ��メニューが�;されます。

4. コントローラがRQするmAレベルを¤$に=Eしてください。「Choose analog output（アナログRQの=E）」メッセージが�;されたら、
4 mA、 20 mA、またはOther（そのH）を=Eして4-20 mAのXを�EでPQしてください。

5. ��メータをj;し、コントローラにRQをh;したXが�みられていることをefしてください。�みりXが²�しない�Y、コントローラ
がRQトリムをA�としているか、メータが'Lに�Iしていません。

����を�Ïしたら、�;がループ��¸-に�り、»のRQXを=Eするか、��を±Ïすることができます。

Reset/Restore（リセット／éÎ）
フィールドコミュニケータ Service Tools > Mainentance > Reset/Restore（3-3-2）

Restore Factory Defaults（e�R3|の��に�á）

�� Restore Factory Configuration（op
�データにéÎ）— フィールドコミュニケータに�;されるメッセージにJい、デジタル
レベルコントローラをe���に�します。

�� Restore Factory Compensation（opL�データにéÎ）— すべての&'・.'データをe�R3|の��データに�き
�えます。 

Restore Factory Configuration（e���データに�á）およびRestore Factory Compensation（e�.'データに�á）
は、��を*Íに��する?hなので、(,の��としてのみ%�してください。 

Reset Device（��のリセット）— DLC3010のプロセッサへマスターリセットリクエストをF6します。
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セクション6  メンテナンスおよびトラブルシューティング6‐ 6‐ 

DLC3010デジタルレベルコントローラは、モジュール�Pを¿�しているのでメンテナンスがJ�に9えます。��がæわれる�Y、�セクションに
�Rされる/6をNÆする�に8"のìëをefしてください。

センサ"`は�LçèがDEするため、�KしてA�にMじて\�するA�があります。センサのメンテナンスに�する!Gは、5kなセンサ
����をj;してください。

  !=

メンテナンス(�を�う�は、(�¤の¥¦を�ぐために[>�のi�、(��、[>��を~に��してください。

プロセスZHやs�を[¨しているディスプレーサに�を�けたり、©�したり、ª�したりすることが*�で、��のZH#�、uUなs
�の'�、��、または��が��し、(�¤が¥¦したり、
4が52したりするC-Nがあります。センサをt#したりディスプレーサを
�り«したりしているときは、こうしたuUの��がはっきりtからないp�があります。センサをt#したりディスプレーサを�り«したりする
�に、センサの�����に��された�¬な!=を�してください。

プロセス®�からの[>に§な�©��については、プロセス¯�°��または9:¯�°��に�Wしてください。

   
�<

��をæhするp�、opでê�した��だけをR�してください。������に��した�しい��æhi{に~に?ってください。
%1‐ 1にQすように、½�なi{や��Nmにより��W�や���	が��になることがあります。(@の)(や(-を5なうおそれ
もあります。

OPメッセージ  
RQXのほか、LCDメータにはJé�した/6メッセージが�;され、これをj;するとデジタルレベルコントローラのトラブルシューティングに¢n
ちます。2��のメッセージでも�;できるように、LCDメータのディスプレイには(Aの��と2<:の��が\Úに�;されます。¤|に、メー
タには、プロセス� とプロセス� �=に�するメッセージも�;されます（|6‐ 1をj;）。プロセス� に�するメッセージは²¾(に�
�の��を�し、プロセス� �=に�するメッセージは±��の��のìëを�します。±/6メッセージの��をz{に�します。

�� [ÌÏ] — メータが�Iしていないように�えるにもかかわらず、��は'Lに�Iしている�Yは、デジタルレベルコントローラがLCDメータ�
に��されていることをefしてください。LCD Configuration（LCD��）�:が「Not Installed（\��）」の�Yにメータは�Iし
ません。この�Iをefするには、フィールドコミュニケータをデジタルレベルコントローラに��して��をPれます。オンラインメニューでz{の�

に=Eします。
Configure（��） > Manual Setup（WX��） > Instrument Display（4�ディスプレイ） > LCD Configuration
（LCD��）（2-2-5-1） 
LCDメータの��に�する»¼は、47ページをj;してください。 �セクションの,îでも、メータ�Iの/6テストについて»しく��します。
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A6‐ 1. LCDメータOPディスプレイ

OPメッセージ

プロセスgn¡

モード

LHのアナログ%Q 

E0380

�� FAIL HDWR（ハードウェアのË~）— このメッセージは、z{の��が1つzL�Æすることを;します。 

—¨センサPQ��が\�8 

—¨センサドライブ��が\�8 

—ループ���O�のu"����が\�8

�セクションで,Kする/6��をN9し、��な°Lを »してください。/6によって��のモジュールの°LがÂ�した�Y、b�モジュ
ールをj`と\�してください。さもなければ、メッセージをクリアして�0(なPQ��を'しくしてください。

�� OFLOW（Ðn½Í）— メータ��でh�した) �のÁが、メータに�;されるXと5Yしません。Tえば、メータが99.999 mmを%
えるレベルをH�し、メータの) �)#が3Áに��されている�Y、メータには「OFLOW」（「Á ÅÕ」）メッセージが�;されます。こ
れは、3Áの��)#の�Y、(*でも99.999までしか�;できないからです。フィールドコミュニケータを%�すると、) �の=�を#+
できます。オンラインメニューでz{の�に=Eします。 
Configure（��） > Manual Setup（WX��） > Instrument Display（4�ディスプレイ） > Decimal Places（o9p
��）（2-2-5-4）. 
「0」を=Eすると�Eスケールモードで�;されます（�;される) �=�のÁ は、PVの
ÆX�に�;フィールドにÉっている(*が
�;されます）。

ハードウェアOP  
フィールドコミュニケータのディスプレイに/6メッセージが�;されていないにもかかわらず、��の��がæわれる�Yは、�6‐ 1に�Rされた�
�にJい、デジタルレベルコントローラのハードウェアとプロセスの��が'Lに�Iしていることをefしてください。それぞれの¨�なê�により、
oをT2するためのßF(なtÇがt されます。Lに、(も�I_が�くefしやすい��から(Aにefしてください。
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%6‐ 1. トラブルシューティング
ëì Ñえられる*� Ò�í�

アナログRQが^�な\�u
にあるが、��はフィールドコミュ
ニケータと�6していない

ループ��

1. ��とフィールドコミュニケータの��とのAの��Xをefしてください。HART�6の�Y、ループuの��は
230～1100Ωでなければなりません。
2. デジタルレベルコントローラへの��が5kであるかefしてください。A�/Zについては、|2‐ 10をj;してください。
²"の�@のバッテリ�E�フィールド&'�は、RQ��\�$FにわたってDLC3010をEhさせる��がrMではあ
りません。
3. フィールド��の��@�が&#でないかefしてください（��をフィールド��からM®し、
�で�6を�してくださ
い）。

ターミナルボックス
4.ターミナルボックスのu"の{0に4Áのp�コードステッカーがëられている�Yは、u"��が�く�Pされている�I
_があります。jしいターミナルボックスに\�してください。

�7a2モジュール 5.�7a2モジュールを©�な"`と\�してください。

���モジュール
6. �7a2モジュールとターミナルボックスが©�な���モジュールでEhする�Y、ïい���モジュールを\�してくだ
さい。

RQ � 0 mA

ループ��

7.�a2をefしてください。 
8.6@07でg_が5kであるかefしてください。 
— L�の�:2.をj;してください。 

ターミナルボックス

9.ターミナルボックスの「ループ+」と「T」07Aの��をefしてください。1.1Ωを%える�Y、u"KR���がß¸する
�I_があります。²|(なf のため、8"ジャンパをª�できます。��AでのT2のため「T」および「ループ+」Aにル
ープ��を5�しないで、ターミナルボックスを\�してください。 
— L�の�:4.をj;してください。 

�7a2モジュール — L�の�:5.をj;してください。 

���モジュール — L�の�:6.をj;してください。 

·�RQ � 3.7 mA
アラーム��

（Fail‐low��）

フィールドコミュニケータを��し、
10. LCD Test（LCDFG）（3-3-1-1）を=Eし、モジュールの��をkりMけます。
11. アラームが^�な�Y、ハイ‐ハイおよびロー‐ローアラーム·XおよびPVアラームデッドバンド��に:するPVをefしてく
ださい。

·�RQ = 3.8 mA ��×#
フィールドコミュニケータを��し、 
12. LdXと{dXに:するPVをefしてください。N¬のプロセス��と#+をefしてください。

·�RQ = 20.5 mA ��×#
フィールドコミュニケータを��し、 
— L�の�:12.をj;してください。 

·�RQ � 22.5 mA
アラーム��

（Fail‐high��）

フィールドコミュニケータを��し、 
— L�の�:10.および11.をj;してください。 

·�RQ > 22.5 mA

ループ�� 13.a2のÊÀをefしてください。 

ターミナルボックス
14.��からターミナルボックスをり8し、ループ+とループ-07Aに24Vの��を5�してください（��を��するために
È1200Ωの_w��が�いています）。��が�れる�Y、ターミナルボックスを\�してください。 

�7a2モジュール — L�の�:5.をj;してください。 

RQが4-20 mAの\�uに
あるが、�;されるPVXがª
ìされない（T：

a) ゲインエラー 
b) 3.8 mAよりも�いXで
��×#がDEする 
c) 20.5 mAよりも�いXで
��×#が DEする  ）

�7a2モジュール

フィールドコミュニケータを��し、
15. ループ/6��をN9してください（3-3-1-1）[LCD��がり�けられている�Yは（3-3-1-2）]。Ú�RQが
コマンドをªìしない�Y、Scaled D/A Trim（スケーリングされたD/Aトリム）��（2‐5-2-2-1）を�してください。D/
Aの&'が�áできない�Y、�7a2モジュールを\�してください。

プロセスPQが·��にRQ
がドリフトする

センサ
16. |1‐ 2にJってトルクチューブのスプリングレートの��とプロセス�#を1Òしてefしてください。プロセス�#に5kな
¬âを%�してください。 ターゲットのプロセス/Zの&'を��に.'してください。

���モジュール

フィールドコミュニケータを��し、
17. DLC3010の�#を°»にH�してInstrument Temperature（4�AB） (3‐2-4) をefしてください。
 a) Å'eな�Yは、���#H�（2-5-2-1-1）をトリムして���#.'のパフォーマンスを�äしてください。 
 b) Instrument Temperature（4�AB）のXがg0にずれている�Y、���モジュールを\�してください。

�7a2モジュール

フィールドコミュニケータを��し、
18. ループ/6��をN9してください（3-3-1-1）[LCD��が��されている�Yは（3-3-1-2）]。12 mAコマンド
の·���モードで��を��し、���#でアナログRQ�EをÑHしてください。 ドリフト が��Xを%える�Y、
�7a2 モジュールを\�してください。

��データ

フィールドコミュニケータを��し、
19. プロセス.#の°»H�Xに:し、��されたSpecific Gravity（12）X（2-2-3-1）をefしてください。プロ
セスSGが&'Xから��した�Y、プロセスに²�するように��データをf'してください

RQがÅ�� ループ��
レベルが²"のt�のLd·XにHし、RQ��が0から4-20 mA\�uでリミットサイクルする�Y、
20. ループ��が�いまたはコンプライアンス��が�くないかefしてください（L�の�:2.および4.をj;してください）。

LCDの�;が��しない

ループ�� — L�の�:20.をj;してください（ディスプレイのEhにrMな��がありません）。

LCD1` 21.LCD1`を©�な"`と\�してください。

�7a2モジュール 22.�7a2モジュールのコネクタのはんだ�YにÅßYがあります。モジュールを\�してください。
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テスト®Ë  
ターミナルボックスu"のテスト��"は、ループ��のH�に%�されます。これらの07は、ループに1Ωのu"��が_wしています。

1. ターミナルボックスのカバーをり8します。

2. 0.001～0.1 vの\�をH�するようにテストメータを#+します。

3. テストメータの+のリード�を+に、-のリード�をターミナルボックスu"のTに��します。

4. ループ��はz{のようにH�します。

（テストメータLの）�� � 1000 = mA

T：

テストメータの�� X 1000 = ループmA

0.004 X1000 = 4.0 mA

0.020 X 1000 = 20.0 mA

5. テストリード�をり8してターミナルボックスカバーを\�します。

センサからデジタルレベルコントローラの�り«し
モジュール�の�Pなので、デジタルレベルコントローラのメンテナンス�Kの*"Mはセンサからり8さずに9うことができます。ただし、センサを
��のはめYい"`または���のハウジングuの"`をりuえたり、ベンチメンテナンスを9ったりするA�がある�Y、z{の��をN9
してデジタルレベルコントローラをセンサからり8してください。

  !=

��(@(@のp�、uUvwで(@カバーを�り«す�に:;を¬ってください。カバーが�り«された(@に:RがBれると、��や
��により(�¤が¥¦をしたり
4を52するC-Nがあります。

A�なeß
�6‐ 2は、DLC3010デジタルレベルコントローラのメンテナンスにA�なeßの²Vです。
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%6‐ 2.§なoî
oî サイズ �Ó キー

¾�レンチ 2 mm
ハンドル
カバーロック�めねじ

31 
20

¾�レンチ 2.5 mm )�ねじ 13

¾�レンチ 4 mm レバー1`のり�けねじ 14

¾�レンチ 5 mm ターミナルボックスのり�けねじ 7

¾�ソケットレンチ 10 mm カップリングナット 76

スパナ 13 mm �F�のり�けナット 34

プラスドライバ
07ねじ 
�7a2モジュールのり�けねじ

25 
36

)�マイナスドライバ LCD1`り�けねじ 40

ストラップレンチ �め�け&ぎた�Yのディスプレイカバーのり8し.ð� 3

*�マイナスドライバ(1) フレックスa2�り�けねじ 19

ラジオペンチ(1) #+／クランプリングãä 17

1. �wのためにp�コード<@の!Gをt するA�がある�Y、フレックスa2をり8すA�があります。

249センサからDLC3010デジタルレベルコントローラのり8し

u43Kアプリケーションにおける249センサ
1. ターミナルボックスのカバー1`（キー6）の�めねじ（キー31）を�め、カバーをターミナルボックスからり8します。

2. カバー（キー6）をり8した,、フィールド����の=�をefし、フィールド��を��ターミナルからり8します。

3. |2‐ 4に;すように、���ハウジングの{"のアクセスハンドルがあります。2 mmの¾�レンチを%�して、アクセスハンドルのñ"にある
�めネジをハンドルの�-と¤じ�さになるまで�します。ハンドルの�-を�し、|に;すようにハンドルをユニットの�-へスライドさせ、アク
セスホールを�Rさせます。ロックハンドルがaり�めに|ち�んでいることをefしてください。

��

アクセスハンドルがスライドしない�Y、センサリンク�Cがg0な=�にある�I_があります。レバー1`がハウジングuでEかないとき、アクセ
スドアのロックピンはレバー1`uのはめ�みスロットにはめ�まれない�Yがあります。この��は、ディスプレーサがり8されていたり、センサが
í�に�っていたり、ディスプレーサが��されていないにもかかわらず��がセンサに��されている�YにDEします。この��をf'するに
は、センサリンク�Cを?hしてレバー1`をÈ4#のニュートラル=�に�してから、ハンドルをスライドさせてください。249ヘッドのL�のベント
を�して�Pされたプローブは、レバー1`が�ÍにEく=�までドライバロッドをたわませるA�がある�Yもあります。

4. アクセスホールから�Pされる10 mmのディープソケットを%�して、シャフトクランプを�めます（|2‐ 4）。

5. ¾�ナット（キー34）を�め、��スタッド（キー33）からり8します。

6. デジタルレベルコントローラを¤$にセンサのトルクチューブから¡っ_ぐにåきRします。

   
�<

センサのトルクチューブからïきLすとき、(@をðけるとトルクチューブシャフトが£がります。トルクチューブシャフトの52を�ぐため、セン
サのトルクチューブからïきLす�にデジタルレベルコントローラがÄáになっていることを�Wしてください。
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7. デジタルレベルコントローラをり�け_すときは、「��」のセクションに�Rされた5kな��にJいます。また、「A���」に�Rされた�
りにデジタルレベルコントローラを��します。

c3アプリケーションにおける249センサ
1. ターミナルボックスのカバー1`（キー6）の�めねじ（キー31）を�め、カバーをターミナルボックスからり8します。

2. カバー（キー6）をり8した,、フィールド����の=�をefし、フィールド��を��ターミナルからり8します。

3. |2‐ 4に;すように、���のハウジング{"にアクセスハンドルがあります。2 mmの¾�レンチを%�して、アクセスハンドルのñ"にある
�めネジをハンドルの�-と¤じ�さになるまで�します。ハンドルの�-を�し、|に;すようにハンドルをユニットの�-へスライドさせ、アク
セスホールを�Rさせます。ロックハンドルがaり�めに|ち�んでいることをefしてください。

��

アクセスハンドルがスライドしない�Y、センサリンク�Cがg0な=�にある�I_があります。レバー1`がハウジングuでEかないとき、アクセ
スドアのロックピンはレバー1`uのはめ�みスロットにはめ�まれない�Yがあります。この��は、ディスプレーサがり8されていたり、センサが
í�に�っていたり、ディスプレーサが��されていないにもかかわらず��がセンサに��されている�YにDEします。この��をf'するに
は、センサリンク�Cを?hしてレバー1`をÈ4#のニュートラル=�に�してから、ハンドルをスライドさせてください。249ヘッドのL�のベント
を�して�Pされたプローブは、レバー1`が�ÍにEく=�までドライバロッドをたわませるA�がある�Yもあります。

4. 10 mmのディープソケットを%�して、アクセスホールから�Pし、シャフトクランプを�めます（|2‐ 4）。

5. ��をæえながら、�さえねじ（キー63）を�めてり8します。

6. デジタルレベルコントローラをゆっくりとセンサのトルクチューブシャフトエクステンション（キー58）からåきRします。

   
�<

センサのトルクチューブからïきLすとき、(@をðけるとトルクチューブシャフトが£がります。トルクチューブシャフトへの52を�ぐため、セ
ンサのトルクチューブからïきLす�にデジタルレベルコントローラがÄáになっていることを�Wしてください。

7. ¾�ナット（キー34）を�め、��スタッド（キー33）からり8します。

8. ヒートインシュレータ（キー57）を��スタッドからåきRします。

9. デジタルレベルコントローラをり�け_すときは、「��」のセクションに�Rされた5kな��にJいます。また、「��と&'」に�Rされた
�りにデジタルレベルコントローラを��します。

LCDメータ ~�

  !=

ÔZ��§�のp�、uUvwで(@カバーを�り«す�に:;を¬ってください。カバーが�り«された(@に:RがBれると、��や
��により(�¤が¥¦をしたり
4を52するC-Nがあります。
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デジタルレベルコントローラはòつの"Mからなるハウジングを^する�Pとなっており、²	にはLCDメータと�7a2モジュールがÛまり、もう²
	にはすべての��07と�6�コネクターがÛまります。|6‐ 2に;すように、LCDメータは��07の´:�にあります。

E1472-1

A6‐ 2. DLC3010デジタルレベルコントローラアセンブリ

カバー
（キー3）

LCDメータ~�
（キー4）

:Ë»µモジュール
（キー2）

gh@~�

ターミナルボックス
（キー5）

ターミナルボックスのカバー
（キー6）

レバー~�

アダプタリング（キー32）

À¨ナット（キー34）

スタッド（キー33）

LCDメータのり8し
LCDメータをり8すには、z{の��をN9します。

1. デジタルレベルコントローラの��をkってください。

2. ���のハウジングからカバーをり8します。gh§��の�Y、���$ghの��でないかぎり、a2がhE�の|は��のカバー
をり8さないでください。

3. LCDメータを�7a2モジュールに·�している2�のねじを�めます。これらのねじは·�されているため、り8さないでください。

4. LCDメータをしっかりとçみ、�7a2モジュールからåきRします。,で�り�けするために6ピンデュアルヘッドを�tしておきます。

LCDメータの\�  
LCDメータを\�するには、z{の��をN9します。

1. �7a2モジュールの�-にある6ピンソケットにcÚ��ヘッダがあることをefします。�い	のピンは、�7a2モジュールソケットに�P
してください。

2. メータの1きを2�します。メータは�やすいように90#ÐみでaBできます。メータ�-の4°の6ピンソケットの1つがcÚ��ヘッダをsけ
Pれるように=�を#+し、�7a2モジュールの5kな�に²�するようにメータの2つの�に�いメータ�ねじをcし�みます。
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3. メータをcÚ��ピンにり�けます。�いメータ�ねじを�7a2モジュールの�にcし�み、ねじ�めしてメータを·�します。

4. デジタルレベルコントローラからり8したLCDメータのアラームジャンパの=�に��してください。アラームジャンパをり8し、それを\��メ
ータの¤じ=�にり�けます。

5. LCDメータに6ピンデュアルヘッドをり�けます。�7a2モジュールのレセプタクルにcÚ��ピンがはめ�まれるように、LCDメータをゆっくり
とcし�みます。

   
�<

LCDメータを�り'ける�にwñlHピンが52をÔけないように、ガイドピンをR�してLCDメータを:Ë»µモジュールにÕっ6ぐzし
�みます。ねじったり、»Öしたりしないようにご�<ください。

6. カバーを�#り�けます。カバーがOリングを�îし�めたら、1/3aB�め�けます。ghまたはi�ghの�Zを]たすため、��のカ
バーは¼	とも�$にはめ�まれていなければなりません。

:Ë»µモジュール

�7a2モジュールのり8し  
�7a2モジュールをり8すには、z{の��をN9します。

��

�7a2は、�7a2モジュールとóばれるgsプラスチックエンクロージャuに.xされています。この1`は\�ÅIなユニットです。��し
た�Yは、ユニット$Fを\�するA�があります。

  !=

��(@のp�、uUvwで(@カバーを�り«す�に:;を¬ってください。カバーが�り«された(@に:RがBれると、��や��
により(�¤が¥¦をしたり
4を52するC-Nがあります。

1. デジタルレベルコントローラの��をkってください。

2. ���のハウジングからカバーをり8します。gh§��では、���$ghの��でないかぎり、a2がhE�の|は��のカバーを
り8さないでください。LCDメータ1`をり8します。

3. �7a2モジュールを���のハウジングに·�している2�のねじを�めます。これらのねじは·�されているため、り8さないでください。

4. �7a2モジュールをしっかりとçみ、ハウジングからåきRします。

�7a2モジュールの\�  
�7a2モジュールを\�するには、z{の��をN9します。
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1. ���のハウジング@�にcÚ��ピンがはめ�まれるように、�7a2モジュールをゆっくりとcし�みます。

   
�<

:Ë»µモジュールを�り'ける�にwñlHピンが52をÔけないように、ガイドピンをR�して:Ë»µモジュールをgh@のハウジン
グにÕっ6ぐzし�みます。ねじったり、»Öしたりしないようにご�<ください。

2. 2�の��ねじを�め�けます。LCDメータ1`を\�します。

3. カバーを�#り�けます。カバーがOリングを�îし�めたら、1/3aB�め�けます。gh�Zを]たすため、��のカバーは¼	とも�
$にはめ�まれていなければなりません。

ターミナルボックス
ターミナルボックスはハウジングにり�けられており、フィールド�����の07Þ1`がºまれています。»に�Rがないdり、|7‐ 3をj
;してください。

  !=

��(@のp�、uUvwで(@カバーを�り«す�に:;を¬ってください。カバーが�り«された(@に:RがBれると、��や��
により(�¤が¥¦をしたり
4を52するC-Nがあります。

ターミナルボックスのり8し
1. ターミナルボックスのカバー1`（キー6）の�めねじ（キー31）を�め、カバーをターミナルボックスからり8します。

2. カバー（キー6）をり8した,、フィールド����の=�をefし、フィールド��を��ターミナルからり8します。

3. ねじ（キー7）をり8し、ターミナルボックス1`をåきRします。

   
�<

ターミナルボックス~�のコネクタが52をÔけないように、ターミナルボックス~�をハウジングからÕっ6ぐïきLします。ねじったり、»Ö
したりしないようにご�<ください。

ターミナルボックスの\�

��

すべてのOリングのçèをKèし、A�にMじて\�します。
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1. Oリング（キー27）にシールôをõり、ターミナルボックスのステムにOリングをり�けます（|7‐ 3をj;）。

2. コネクタが5kにはめ�まれるようにターミナルボックスの	1を#+し、Oリングが·�されるまで、ターミナルボックスを���のハウジングにゆ
っくりとcし�みます。

   
�<

gh@のハウジングのはめ�みピンが52をÔけないように、Hを©える�にガイド(.が�¬にはめ�まれていることを�Wしてください。

3. ねじ（キー7）を�めてターミナルボックスを���のハウジングにり�けます。6 N�m（53 lbf�in.）のトルクで、ねじを�め�けます。

4. Oリング（キー26）にシールôをõり、ターミナルボックスのカバーねじにOリングをり�けます。ねじにOリングをり�ける¬、Oリングを¸つ
けないようにeßを%�してください。

5. ターミナルボックスのり8し	の��2にJって、フィールド��を���します。

6. ターミナルボックスカバーをり�ける¬、·¢やéèをgぐためêëôをターミナルボックスのねじìにõíします。

7. ターミナルボックスカバー1`（キー6）を�$にターミナルボックスにねじ�めし、Oリング（キー26）を·�します。�めねじ（キー31）がカ
バーの{のターミナルボックスのくぼみのいずれかにかみYうまで、カバーを�めます（1aB\]）。くぼみがはめ�まれるまで�めねじを�め
�けます。ただし、トルクは0.88 N�m（7.8 lbf�in.）を%えないように��してください。

8. êëôを��tPöプラグ（キー28）にõíし、\%�の��tPöにり�けます。

インナーガイドとアクセスハンドル~�の�り«しとæh
���のハウジングには、アクセスハンドルとインナーガイドがり�けられています。»に�Rがないdり、|7‐ 2をj;してください。

1. 「センサからのデジタルレベルコントローラのり8し」の�RにJい、デジタルレベルコントローラをセンサからり8します。
 

2. ¾�ナット（キー34）を�めてスタッド（キー33）からり8し、アダプタリング（キー32）をり8します。

��

"の��では、ねじ（キー13）がレバー1`の�sによってåき�けられます。カップリングシールドの{にねじが|{しないように��してくださ
い。

3. 2�のねじ（キー13）をり8し、カップリングシールド（キー16）をり8します。レバー1`のコンパートメントuには�sがあるので、ねじ
が�Qでåき�けられて|{しないように��してください。

4. ハンドル1`（キー12）uの2�のねじ（キー13）を�めてり8します。ハンドル1`とインナーガイド（キー11）をり8します。

5. \��インナーガイドのu"ねじìに�み�めôをõíします。また、|6‐ 3に;すように、インナーガイドのゼロロックピンとゼロロックピンの´
:�の�-のゼロロックピンにÞ#のグリースをyくõíします（この�-はり�けられた|�で���のハウジングに��します）。
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A6‐ 3. インナーガイドとアクセスハンドル~�の�り'け

ゼロロックピン
インナーガイド
（キー11）

hRò

この%2に�×

hRò

ハンドル~�
（キー12）

ねじ（キー13）

この%2に�×

gh@のハウジング

アクセスホールE0381

6. インナーガイドの��î（インナーガイドの��スロット、|6‐ 3をj;）がハウジングの8Uに-し、アクセスホールのLになるように���
のハウジングのu"スロットにインナーガイドを��します。

7. ���のハウジングに�する\��ハンドル1`（|6‐ 3をj;）の�-にÞ#のグリースをyくõíします。

8. ハンドル1`の��îがアクセスホールのLにくるように、インナーガイド（キー11）のLにくる���のハウジングのスロットにハンドル1`
（キー12）をり�けます。

9. 2�のねじ（キー13）をり�けてハンドル1`（キー12）をインナーガイド（キー11）に·�します。0.48 N�m（4.2 lbf�in.）のトル
クでねじを�め�けます。

10. |2‐ 4に;すようにハンドルを�し{げ、スムーズにEhしてゼロロックピンがレバー1`にはめ�まれるように�へスライドさせます。また、ハン
ドルがロックT[=�にあるとき、レバー1`が�ÍにEくことをefしてください。

11. カップリングシールド（キー16）をり�け、2�のねじ（キー13）で·�します。0.48 N�m（4.2 lbf�in.）のトルクでねじを�め�けま
す。

12. |7‐ 1をj;してください。スタッド（キー33）にアダプタリング（キー32）をり�け、¾�ナット（キー34）で·�します。

13. デジタルレベルコントローラをり�け_すときは、「��」のセクションに�Rされた5kな��にJいます。また、「��と&'」に�Rされた
�りにデジタルレベルコントローラを��します。

レバー~�

レバー1`のり8し
���のハウジングには、レバー1`がり�けられています。»に�Rがないdり、|7‐ 2をj;してください。

1. 「センサからのデジタルレベルコントローラのり8し」の�RにJい、デジタルレベルコントローラをセンサからり8します。
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2. ¾�ナット（キー34）を�めてスタッド（キー33）からり8し、アダプタリング（キー32）をり8します。

3. 2�のねじ（キー13）をり8し、カップリングシールド（キー16）をり8します。レバー1`のコンパートメントuには�sがあるので、ねじ
が�Qでåき�けられて|{しないように��してください。

4. レバー1`の=�がハウジングにYっていることを�Kします。�wから8れていたり、メインハウジングと¤ïにない�Y、り8し��を�
けてください。

5. �ねじ（キー14）を�め、レバー1`からり8します。

6. スムーズツールを�ねじ�の�に�Pし、ハウジングuの�0�eポケットからフレクサブロックを�め、���がり�けられていた�Yは
ðïになるようにゆっくりと�,にïりEかします。

7. レバー1`をハウジングから[ちLげます。

フレクサにß¸がないか�Kします。フレクサがðºまたはéèしている�Yは、レバー1`を\�してください。

レバー1`の\�
e�R3|に���モジュール$Fを1つのユニットとしてhEすることを�_としているため、
�でレバー1`を\�すると、リニリティ_Iが
ññ�{する�I_があります。ほとんどの��では、この_I�{による5+はありません。（e�R3|の��に�すA�がある�Yは、
���モジュール$Fを\�してください）。

1. ゼロピンをスライドさせてロック=�へEかします。

2. レバー�ボルト�の�のu"ねじìにÞ#のグリースをyくõíします。

3. カップリングブロックでレバー1`を·�し、レバー1`のスプリング�き"`に{	1のQを�えないで、フレクサブロックをハウジングuの²�
するブロックにcし�みます。

   
�<

フレクサブロックをハウジング7の±Øするブロックにzし�むとき、フレクサを52しないように、Hを©えるのはフレクサブロックのみにしてく
ださい。

フレクサブロックuのボルト�にcし�まれた�いピンは、²�するスロットのu"コーナーに:してåきRすために%�できます。

4. M5x20ソケット��さえねじ（キー14）をり�け_し、ブロックを·�します。2.8 N�m (25 lbf�in.) �10%のトルクを�えます。

5. ZEKRシールôを%�してボルトヘッドとブロックにマーキングします。

6. カップリングシールド（キー16）をり�け、2�のねじ（キー13）で·�します。0.48 N�m（4.2 lbf�in.）のトルクでねじを�め�けます。

7. |7‐ 1をj;してください。スタッド（キー33）にアダプタリング（キー32）をり�け、¾�ナット（キー34）で·�します。デジタルレベル
コントローラをり�け_すときは、「��」のセクションに�Rされた5kな��にJいます。「��と&'」に�Rされた�りにデジタルレベル
コントローラを��します。
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L}�のÙó

f や/6のためにユニットを¶íするA�がある�Y、¶í`の!Gについてはエマソンプロセスマネジメントn<�までおoいYわせください。

   
�<

フレクサを52しないように、T�で(@をL}するp�はレバー~�をロックしてください。

できるAりôのL}ÚをR�してください。

www.Fisher.com
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セクション7 ��7‐ 7‐ 

��の��  
���に�してエマソンプロセスマネジメントn<�にご�Àいただく¬は、コントローラのシリアル<@をAずお�えください。

  !=

Fisherのæh�Û���のみをR�してください。いかなる|Üでも、エマソンプロセスマネジメントによるdJ���«はFisher�(
@にR�しないでください。エマソンプロセスマネジメント�«のメーカー���をR�したp�、��の[XサービスをÔけられなくなるほ
か、(@のN-にY9をõぼし、¥¦や
4の52につながるおそれがあります。

�り'けキット  
z{のDLC3010��キットについては、エマソンプロセスマネジ
メントn<�におoいYわせください。

�� Fisher 249センサ - DLC3010のフィールドマウント�ヒートイ
ンシュレータ

�� Masoneilan 12100、12800シリーズ

�� Masoneilan 12100、12800シリーズ（ヒートインシュレータ
�き）

�� Masoneilan 12200、12300シリーズ

�� Masoneilan 12200、12300シリーズ（ヒートインシュレータ
�き）

�� Yamatake Honeywell�タイプNQP

�� Yamatake HoneywellタイプNQP（ヒートインシュレータ
�き）

�� Foxboro‐Eckardt 134LDおよび144LD

�� Foxboro‐Eckardt 134LDおよび144LD（ヒートインシュレ

ータ�き）

�� Foxboro‐Eckardt LP167

�� Foxboro‐Eckardt LP167（ヒートインシュレータ�き）

��

ª�の��キットのÆòについては、エマソンプロセスマネジメン
トn<�までおoいYわせください。

��キット  
�� ��xI

��1* Small Hardware Spare Parts Kit 19B1643X052

 Includes Qty/kit
  Screw (key 7) 1
  Screw, hex socket (key 13) 6
  Screw, cap, hex socket (key 14) 1
  Set Screw (key 20) 2
  Set Screw (key 31) 2
  Test Terminal (key 24) 4
  Wire Retainer (key 25) 8
  Nut (key 34) 4
  Alarm Jumper (key 35) 2
  Header Assembly (key 38) 2

2* Spare O‐Rings Kit
Includes three each of keys 21, 26 and 27 19B1643X022

��3* Coupling Hardware Spare Parts Kit 19B1643X042

 Includes Qty/kit 
  Clamp Nut (key 76) 1
  Washer, Lock, Spring (key 77) 1
  Bolt, lock, coupling block(key 82) 1

*��ÔB`

www.Fisher.com
www.Fisher.com
www.Fisher.com
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��リスト

��

"`�の!Gについては、(�りのエマソンプロセスマネジメントn<�までお
oいYわせください。

DLC3010デジタルレベルコントローラ
（|7‐ 1）
キー ��

�1 Transducer Module(1)

�2* Electronics Ass'y(1)

キー �� ��xI

�3 Cover Assy, includes O‐ring (key 21)
�4 LCD Meter Ass'y, includes alarm jumper 

(key 35), header ass'y (key 38) and captive screws
(key 40), and LCD Meter ass'y 28B5738X012

�5* Terminal Box Ass'y 28B5740X022

�6 Terminal Box Cover Ass'y, includes labels 
 (key 30 and 64) and set screw (key 31)

�7 Screw, hex socket(2)

�8 Nameplate
�9 Drive Screw
21* O‐ring(3)

32 Adaptor Ring
33 Stud (4 req'd)
34 Hex Nut (4 req'd)
35 Alarm Jumper(2)(4)(5)

36 Screw, captive 
 For electronics ass'y (2 req'd)(4)

38 Header Assembly, dual row (not shown)(2)(4)(5)

40 Screw, captive
 For LCD meter (2 req'd)(5)

66 Anti‐Seize Sealant  (not furnished with instrument)
67 Thread locking adhesive (medium strength) 

 (not furnished with instrument)
70 Lithium grease (not furnished with instrument)

��：
1 LCDメータ（キー4）が�り'けられていないときは、:Ë»µ~�（キー2）にアラームジャンパ（キー35）を�り'けてください。
2 LCDメータ（キー4）が�り'けられているときのアラームジャンパ（キー35）のpö。

1

2

58B5510‐E

ÝÞ÷／ねじゆるみ め÷をøù 

A7‐ 1. DLC3010デジタルレベルコントローラ~�

*��ÔB`
1.<@をóって�ôをõえるA�があるため、L�の"`は
�で\�しないでください。
\�は、òfを[つサービスセンターか、ネームプレートをD9�IなFisherf�サービスプ
ロバイダ（FASP）で9われます。ª�!Gについては、(�りのエマソンプロセスマネジメン
トn<�までおoいYわせください。

2.)�ハードウェアÔB`キットにºまれます。
3.ÔBOリングキットにºまれます。
4.�7a21`にºまれます（キー2）。
5. LCDメータ1`にºまれます（キー4）。

www.Fisher.com
www.Fisher.com
www.Fisher.com
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キー �� ��xI

���1`（|7‐ 2）
11 Inner Guide
12 Handle Ass'y
13 Screw, hex socket (4 req'd)
14 Screw, cap
15* Lever Assembly 38B5509X042
16 Coupling Shield
17 Ring, align/clamp

キー ��

19 Machine Screw, pan head
20 Set Screw(2)

31 Set Screw, hex socket(2)

67 Thread Locking adhesive (medium strength) 
 (not furnished with instrument)

68 Sealant
76 Clamp Nut(2)(6)

77 Spring Lock Washer(2)(6)

79 Transducer Board Assembly(1)

80 Hall Guard
81 Compound, silicone
82 Bolt, lock, coupling block(6)

A7‐ 2. DLC3010デジタルレベルコントローラgh@~�

GE18497 31

77

76

82

*��ÔB`

1.<@をóって�ôをõえるA�があるため、L�の"`は
�で\�しないでください。
\�は、òfを[つサービスセンターか、ネームプレートをD9�IなFisherf�サービス
プロバイダ（FASP）で9われます。ª�!Gについては、(�りのエマソンプロセスマネジ
メントn<�までおoいYわせください。

2.)�ハードウェアÔB`キットにºまれます。
6.カップリングハードウェアÔB`キットにºまれます。
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A7‐ 3. ターミナルボックス~�

28B5740-B

ÝÞ÷のøù 

P2A-AA

A

キー ��

ターミナルボックス1`
（|7‐ 3）
24 Test Terminal (2 req'd)(2)

25 Wire Retainer (8 req'd)(2)

26* O‐Ring(3)

27* O‐Ring(3)

28 Pipe Plug
65 Lubricant, Silicone (not furnished with instrument)
66 Anti‐Seize Sealant (not furnished with instrument)

ターミナルボックスカバー1`
（|7‐ 4）
30 Label, internal
31* Set Screw, hex socket(2)

64 Label, external

A7‐ 4. ターミナルボックスカバー~�

28B5531‐C

*��ÔB`
2. )�ハードウェアÔB`キットにºまれます。
3. ÔBOリングキットにºまれます。
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A7‐ 5. 249センサ（ヒートインシュレータ'き）��'キット

28B5741‐A

り�け�"`

これらの"`は、「�キット」に�Rされたキットとしてt されま
す。これらのマウントオプションについては、エマソンプロセスマネジメン
トn<�におoいYわせください。

キー ��

249センサ（ヒートインシュレータ'き）
（A7‐ 5）
57 Heat Insulator
58 Shaft Extension
59 Shaft Coupling
60 Set Screw, hex socket (2 req'd)
61 Screw, hex hd (4 req'd)
78 Washer, plain (4 req'd)

キー ��

Masoneilanセンサ（A7‐ 6および7‐ 7）
12100または12800（ヒートインシュレータなし）

58 Shaft Extension
59 Shaft Coupling
60 Set Screw, hex socket (2 req'd)
61 Screw, hex hd (4 req'd)
62 Mounting Adapter
63 Screw, hex socket, (4 req'd)

12100または12800（ヒートインシュレータ'き）

57 Heat Insulator
58 Shaft Extension
59 Shaft Coupling
60 Set Screw, hex socket (2 req'd)
61 Screw, hex hd (4 req'd)
62 Mounting Adapter
63 Screw, hex socket (4 req'd)
78 Washer, plain (4 req'd)

www.Fisher.com
www.Fisher.com
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A7‐ 6. Masoneilan 12200および12300センサ（ヒートインシュレータなし）��'キット

29B8444‐A

A7‐ 7. Masoneilan 12200および12300センサ（ヒートインシュレータ'き）��'キット

29B8445‐A

キー ��

12200または12300（ヒートインシュレータなし）

58 Shaft Extension
59 Shaft Coupling
60 Hex Socket Screw (2 req'd)
62 Mounting Adaptor
74 Hex Nut (4 req'd)
75 Hex Cap Screw (4 req'd)

キー ��

12200または12300（ヒートインシュレータ'き）

57 Heat Insulator
58 Shaft Extension
59 Shaft Coupling
61 Hex Cap Screw (4 req'd)
60 Hex Socket Screw (2 req'd)
62 Mounting Adaptor
74 Hex Nut (4 req'd)
75 Hex Cap Screw (4 req'd)
78 Washer, plain (4 req'd) not shown
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キー ��

Yamatake NQPセンサ

ヒートインシュレータなし

58 Shaft Extension
59 Shaft Retainer
60 Hex Socket Screw
62 Mounting Adaptor
63 Hex Socket Screw (3 req'd)
71 Hex Socket Screw (3 req'd)
72 Shaft Adapter
73 Hex Socket Screw (2 req'd)

ヒートインシュレータ'き

57 Heat Insulator
58 Shaft Extension
59 Shaft Retainer
60 Hex Socket Screw
61 Hex Cap Screw (4 req'd)
62 Mounting Adaptor
63 Hex Socket Screw (3 req'd)
71 Hex Socket Screw (3 req'd)
72 Shaft Adapter
73 Hex Socket Screw (2 req'd)
78 Washer, plain (4 req'd)

キー ��

Foxboro‐Eckardtセンサ
144LD（ヒートインシュレータなし）

58 Shaft Extension
59 Shaft Coupling
60 Set Screw, hex socket (2 req'd)
62 Mounting Adapter
74 Hex Nut (4 req'd)
75 Hex Cap Screw (4 req'd)

144LD（ヒートインシュレータ'き）

57 Heat Insulator
58 Shaft Extension
59 Shaft Coupling
60 Set Screw, hex socket (2 req'd)
61 Screw, hex hd (4 req'd)
62 Mounting Adapter
74 Hex Nut (4 req'd)
75 Hex Cap Screw (4 req'd)
78 Washer, plain (4 req'd)

LP167（ヒートインシュレータなし）

58 Shaft Extension
59 Shaft Coupling
60 Set Screw, hex socket (2 req'd)
62 Mounting Adapter
63 Screw, hex socket (4 req'd)
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'�A ()*�A‐ 

HART�6  
HART（Highway Addressable Remote Transducer）プロトコルは、フィールドデバイスにデジタル	�で��との�6�Iとプロセスデ
ータをt します。このデジタル�6は、4-20 mAのプロセス�O6@を�6せずに、この6@に%われる2�の��と¤じ��を�してN9
されます。これにより、よりóい�jó#でアナログプロセス6@を�Oに%�できます。�えて、HARTプロトコルによりデジタル/6、メンテナン
スおよびª�プロセスデータの��も�Iとなります。このプロトコルによりホストデバイスを�した$F(なシステムのNYをN
できます。

HARTプロトコルは、Bell 202�6mfに�づき、�Z �#（FSK）SSを%�します。4-20 mAの��にこの�Z 6@を$ねYわせ
ることにより、デジタル�6がenされます。1200および2200 Hzの2つの�Z が、4-20 mA��ループのLに'öZとして$ねられます。こ
れらの�Z は Bの0と1を�します（|A‐ 1をj;）。この'öZの®çXはゼロであるため、4-20 mAの6@にDCXがª�されること
はありません。したがって、プロセス6@をô÷せずに¤|�6をN
することができます。

AA‐ 1. HARTa?ngß°�

-0.5 mA

+0.5 mA

1200 Hz 

“1”

2200 Hz 

“0”

0EÊのáú:Bg� = 0

アナログE
I

0

A6174

HARTプロトコルはマルチドロップ�Iに:Mしているので、1�の�6ラインでL の��をネットワーク��することができます。このプロセスはパ
イプライン、�Ft 、タンク�などのõöh<��でのモニタリングに(5です。

マルチドロップ�6  
「マルチドロップ�6」とは、L のデジタルレベルコントローラまたは�F�を1�の�6BFラインに��することを�Íします。ホストとフィールド
��Aの�6はデジタルで� され、��のアナログRQは¡��されます。HART�6プロトコルの%�により、(*15Þのフィールド��
を1�のツイストペアケーブルまたは²¾�Wa�に��できます。���$ghがA�な�2では、マルチドロップ��をおÃめしません。

マルチドロップ��を9う¬は、±��からA�な�jó#、��の�@の1みYわせ、BFケーブルの�さを*·するA�があります。フィー
ルド��との�6は、øQ`のBell 202 モデムとHARTプロトコル:Mホストを�いてenされます。±��は²�のアドレス（1-15）によっ
て »され、HARTプロトコルで�YされるコマンドにMMします。

|A‐ 2は²¾(なマルチドロップ��ネットワークを;しています。この|を��|として%�しないでください。マルチドロップ��Ë�の�Zに
ついては、(�りのエマソンプロセスマネジメントn<�におoいYわせください。
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AA‐ 2. ± SなマルチドロップlHネットワーク

ホスト

BELL
202モデム

:;

¯}

フィールドコミュニケータは、-�(なポイントツーポイント��と¤�に、DLC3010デジタルレベルコントローラの��、��、フォーマットを9うこ
とができます。ただし、L のポーリングアドレスをスキャンできるようにCDされていることを/Zとします。

��

DLC3010デジタルレベルコントローラは、e�R3|にアドレス0に��され、4-20 mARQ6@による-�(なポイントツーポイント	�で
Ehします。マルチドロップ�6をËEするには、アドレスを1～15のAの Bに��するA�があります。この��により、4-20 mAアナログR
Qが¡��され、4 mAにF6されます。��モード��も¡�になります。

デジタルレベルコントローラのhE  
DLC3010デジタルレベルコントローラは、G-レベル、2@	のGFAの,-レベル、またはGFの.#の��をH�するループ�Q��です
。タンクuに�るされたディスプレーサのIきßYの��により、トルクチューブにかかる¥3が��します。�0センサ�Fは、ディスプレーサとトル
クチューブ1`からCDされます。トルクチューブの�#�=は、�����（ホール����LをZEするマグネットシステムからCDされる）
によってH�されます。Gùディスプレイ（LCD）メータには、アナログRQ、プロセス� （レベル、,-レベル、または.#）、プロセス�#
（RTD（H���F）がり�けられている�Y）、トルクチューブaB�#、パーセント\�が�;されます。

��は、マイクロコントローラと���7a2を%�してプロセス� をH�し、��RQをt し、LCDメータをhEさせ、HART�6�Iを
t します。|A‐ 3は、デジタルレベルコントローラの1`を;しています。|A‐ 4は���7a2の¨�"`のMT1n|です（LCDメー
タ、プロセッサモジュール、���ボード、ターミナルボード）。プロセッサモジュールには、マイクロプロセッサ、アナログ‐デジタル（A/D）���、ル
ープインターフェイス、6@#+�I、デジタル‐アナログ（D/A）RQ、��、�のボードへのインターフェイスなどがºまれます。
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AA‐ 3. FIELDVUE DLC3010デジタルレベルコントローラアセンブリ

LCDメータ~�

:Ë»µ~�

レバー~�

ターミナルボックス

ターミナルボックスのカバー

ハウジング

カバー

アダプタリング

gh@ボード

AA‐ 4. FIELDVUE DLC3010デジタルレベルコントローラの()*�

LCDメータ 

gh@モジュール 

プロセッサ 
モジュール 

トルクチューブ 
»Ö 

NVMにある 
7]�データ 

ターミナル 
ボックス 

RTD 
プロセス 
3K 

インターフェイス 

ループ／HART 
インターフェイス 

:Ë»µ 
3K 

シャフト{� 
gh@ 

センサ 

E0378
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���ボードは、ホールセンサ、ホールセンサ÷ø�の�#センサ、ホールセンサに��する.'���のEEPROMからCDされます。ターミナ
ルボードは、EMIフィルタ、ループ��07、プロセス�#H��のオプションRTD��からCDされます。

H�:4のGFのレベル、.#、または,-レベルが��すると、ディスプレーサの=�が��し（|A‐ 5）、この��がトルクチューブ1`に
�Hされます。H�されたGFが��すると、249センサのトルクチューブ1`は4.4#aBし、デジタルレベルコントローラRQが4-20 mAの
\�で��します。

AA‐ 5. 0~のセンサ)(

トルクチューブ

ディスプレーサ

249センサ（�2A）W1389‐1

トルクチューブのaBCEは、デジタルレベルコントローラのレバー1`に�Hされます。このaBCEによってレバー1`についている�sがEき、
��が��します。この��がホール��センサによりKRされます。センサは��6@を�76@に��します。

マイクロコントローラは、���#が.'・�½�された�76@をs6します。また、マイクロコントローラは、HARTプロトコルまたはオプションの
RTD（��されている�Y）を�したPQに�づき、プロセス�#の��によるGF1$の��もIE(に.'します。D/ARQa2はマ
イクロコントローラRQをs6し、4-20 mA��RQ6@をF6します。

�LEh�、PQが{d\�XからLd\�Xまでにºまれる�Y、デジタルレベルコントローラRQ6@の\�は4-20 mAとなり、PQX
に1Tします。|A‐ 6をj;してください。PQXが{d\�XおよびLd\�Xを%えた�Y、RQXが3.8または20.5 mAにHするまで
、RQXはPQXに1Tし�けます。その|�でRQXは�×したとみなされ、PQXが�LEh\�に�るまでそのXで·�されます。た
だし、アラームがDEした�Y、アラームジャンパの=�にMじてRQXは3.7または22.5 mAになります。
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AA‐ 6. デジタルレベルコントローラのアナログLHEI

2 

4 

6 

8 

10 

12 

14 

16 

18 

20 

22 

24 

-20% 0% 20% 40% 60% 80% 100% 120% 

アラームジャンパの{�がHiの
アラームÊのLH

LH¿Þ
（3.8 mA）

（22.5 mA）

アラームジャンパの{�がLoのア
ラームÊのLH
（3.7 mA）

LH¿Þ
（20.5 mA）

0~)(

L
H
（

m
A
）

PV�b

E0379

��

LdアラームXはNAMUR NE‐43に�Yしていますが、{dアラームXは�Yしていません。

NAMUR NE‐43に�Yしたシステムで%�する�Y、「�」アラームXを=EすることをおÃめします。

デジタルレベルコントローラの�のa2は、Xg_��、&`����、��£÷（EMI）��をt します。
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'� B ショートカットキーû(とフィールドコミュニケータのメニ
ューツリーB‐ B‐ 0
よく%�するDLC3010デジタルレベルコントローラの�Iには、ショートカットキーがÌりbてられています。ここではその?h²VをÃRします。ま
た、フィールドコミュニケータのメニューツリーもj;してください。

�  ショートカットキー?hのj;�： B‐ 1

�  Hot Key（ホットキー）メニューのj;|： B‐ 1

�  Overview（��）メニューのj;|： B‐ 2

�  Guided Setup（ガイド�き��）メニューのj;|： B‐ 3

�  Manual Setup（�E��）メニューのj;|： B‐ 4

�  Alert Setup（アラート��）メニューのj;|： B‐ 5

�  Communications（�6）メニューのj;|： B‐ 6

�  Calibration（��）メニューのj;|： B‐ 7

�  Service Tools（サービスツール）メニューのj;|： B‐ 8
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%B‐ 1. ショートカットキーû(

(-
ショートカットキーû

(
fKA

Active Alerts 3-1 B‐ 8

Alarm Jumper 1-7-3-1-1 B‐ 2

Analog Output
1-5 B‐ 2

3-2-3 B‐ 8

Burst Mode 2-4-1 B‐ 6

Burst Option 2-4-2 B‐ 6

Calibration, Full 2-5-1-2 B‐ 7

Calibration, Partial 2-5-1-3 B‐ 7

Calibration, Temperature 2-5-2-1 B‐ 7

Change Process
Temperature

2-2-3-2(1) B‐ 4

2-2-3-2-2(2) B‐ 4

Change Primary Variable 2-2-2-1-2 B‐ 1

Change Torque Rate 2-2-1-3-2 B‐ 4

Comm Status 1-2 B‐ 2

Date
1-7-1-8 B‐ 2

2-2-4-2 B‐ 4

DD Information 1-7-2-5 B‐ 2

Decimal Places 2-2-5-4 B‐ 4

Descriptor
1-7-1-9 B‐ 2

2-2-4-3 B‐ 4

Device ID 1-7-1-4 B‐ 2

Device Status 1-1 B‐ 2

Display Alert/Saturation
Level

1-7-3-1-2 B‐ 2

Display Mode 2-2-5-2 B‐ 4

Distributor 1-7-1-2 B‐ 2

Enter Constant Density 2-2-3-1-4(2) B‐ 1

Field Device Revision 1-7-2-2 B‐ 2

Final Assembly Number
1-7-1-7 B‐ 2

2-2-4-8-3 B‐ 4

Firmware Revision 1-7-2-3 B‐ 2

Guided Setup 2-1 B‐ 3

Hardware Revision 1-7-2-4 B‐ 2

HART Tag
1-7-1-1 B‐ 2

2-2-4-1 B‐ 4

HART Universal Revision 1-7-2-1 B‐ 2

Instrument Mounting 2-2-1-4 B‐ 4

Instrument Serial Number
1-7-1-5 B‐ 2

2-2-4-8-1 B‐ 4

Instrument Temperature 3-2-4 B‐ 8

Instrument Temperature
Alerts

2-3-2-1 B‐ 5

LCD Configuration 2-2-5-1 B‐ 4

LCD Test 3-3-1-1(3) B‐ 8

Level Offset 2-2-2-1-4 B‐ 4

Loop Test
3-3-1-1 B‐ 8

3-3-1-2(3) B‐ 8

Lower Density Table
2-2-3-1-3-1(4) B‐ 4

2-2-3-1-3-2(5) B‐ 4

Lower Fluid Density

2-2-3-1-1 or
3-2-7(4) B‐ 4

2-2-3-1-2 or
3-2-8(5) B‐ 4

Lower Range Value
2-2-2-3-2 B‐ 4

2-3-1-4 B‐ 5

(-
ショートカットキーû

(
fKA

Lower Sensor Limit 2-2-2-2-2 B‐ 4

Measure Density 2-2-3-1-4(4) B‐ 4

Message 2-2-4-4 B‐ 4

Minimum Span 2-2-2-2-3 B‐ 4

Model 1-7-1-3 B‐ 2

Number of Request
Preambles

2-2-4-7 B‐ 4

Percent Range
1-4-2 B‐ 2

3-2-2-2 B‐ 8

Physical Signalling Code 2-2-4-6 B‐ 4

Polling Address 2-2-4-5 B‐ 4

Primary Variable Hi Alerts 2-3-1-1 B‐ 5

Primary Variable Lo Alerts 2-3-1-2 B‐ 5

Process Temperature

1-6-2 B‐ 2

2-2-3-2-3(2) B‐ 4

2-2-3-3(1) B‐ 4

3-2-5-2 B‐ 8

Process Temperature Alerts 2-3-2-2 B‐ 5

Process Temperature Source

1-6-1 B‐ 4

2-2-3-2-1(2) B‐ 4

2-2-3-(1) B‐ 2

3-2-5-1 B‐ 8

PV Alerts Threshold
Deadband

2-3-1-6 B‐ 5

PV is
1-3 B‐ 2

2-2-2-1-1 B‐ 4

PV Units 2-2-2-1-3 B‐ 4

PV Value
1-4-1 B‐ 2

3-2-2-1 B‐ 8

Reset Device 3-3-2-2 B‐ 8

Restore Factory Defaults 3-3-2-1 B‐ 8

RTD Wire Resistance
2-2-3-2-4(2) B‐ 4

2-2-3-4(1) B‐ 4

Scaled D/A Trim 2-5-2-2-1 B‐ 7

Sensor Damping 2-2-1-5 B‐ 4

Sensor Serial Number
1-7-1-6 B‐ 2

2-2-4-8-2 B‐ 4

Sensor Units
2-2-1-1 B‐ 4

2-2-1-2 B‐ 4

Set Level Offset 2-2-2-1-5 B‐ 4

Temperature Deadband 2-3-2-3 B‐ 5

Torque Rate
2-2-1-3-1 B‐ 4

3-2-6 B‐ 8

Torque Tube Compensation
Selection

2-2-1-3-4 B‐ 4

Torque Tube Compensation
Table

2-2-1-3-5 B‐ 4

Torque Tube Material 2-2-1-3-3 B‐ 4

Upper Density Table 2-2-3-1-3-1(4) B‐ 4

Upper Fluid Density
2-2-3-1-1(4) B‐ 4

3-2-7(4) B‐ 8

Upper Range Value
2-2-2-3-1 B‐ 4

2-3-1-3 B‐ 5

Upper Sensor Limit 2-2-2-2-1 B‐ 4

Write Lock 1-7-3-2-1 B‐ 1

Write Lock Setup 1-7-3-2-2 B‐ 1
1. PVがú#の�Y
2. PVがレベルまたは,-の�Y 
3. LCDCDがり�けられている�Y 
4. PVがレベルの�Y 
5. PVが,-の�Y 
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A B‐ 1. Hot Key（ホットキー）

Hot Key

1 Write Lock
2 Write Lock Setup
3 Change PV
4 Enter Contstant Density

A B‐ 2. Overview（�）

Overview

1 Device Status
2 Comm Status
3 PV is
4 Primary Variable
5 AO
6 Process Temperature
7 Device Information

Device Information

1 Identification
2 Revisions
3 Alarm Type and Security

Identification

1 HART Tag
2 Distributor
3 Model
4 Device ID
5 Instrument Serial Number
6 Sensor Serial Number
7 Final Assembly Number
8 Date
9 Descriptor
9 Message

Primary Variable

1 PV Value
2 % Range

1‐4

1‐7-1

1-7

Revisions

1 HART Universal Revision
2 Field Device Revision
3 Firmware Revision
4 Hardware Revision
5 DD Information

Process Temperature

1 Proc Temp Source
2 Proc Temp

1‐6

1‐7-2
Alarm Type and Security

1 Alarm Type
2 Security

1‐7-3

Alarm Types

1 Alarm Jumper
2 Display Alert/Saturation Level

Security

1 Write Lock
2 Write Lock Setup

1‐7-3-1

1‐7-3-2

Device Status

1 Refresh Alerts
2 No Active Alerts

1‐1

1

A B‐ 3. Configure（
�） > Guided Setup（ガイド'き
�）

Configure

1 Guided Setup
2 Manual Setup
3 Alert Setup
4 Communications
5 Calibration

Guided Setup

1 Instrument Setup

2‐1
2
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A B‐ 4. Configure（
�） > Manual Setup（i)
�）

Sensor Units

1 Length Units 
2 Volume Units
3 Weight Units
4 Torque Rate Units
5 Temperature Units

Manual Setup

1 Sensor
2 Variables
3 Process Fluid
4 Device Information
5 Instrument Display

2‐2‐1

Variables

1 Primary Variables
2 Sensor Limits
3 Primary Variable Range
4 PV Damping

Device Information

1 HART Tag
2 Date
3 Descriptor
4 Message
5 Polling Address
6 Physical Signaling Code
7 Number of Request Preambles
8 Serial Numbers

Sensor

1 Sensor Units
2 Sensor Dimensions
3 Torque Tube
4 Instrument Mounting
5 Sensor Damping

Sensor Dimensions

1 Displacer Length
2 Displacer Volume
3 Displacer Weight
4 Driver Rod Length

Torque Tube

1 Torque Rate
2 Change Torque Rate
3 TT Material
4 TT Comp Selection
5 TT Comp Table

2‐2‐1-1

2‐2‐1-22‐2‐1-3

Primary Variables

1 PV is
2 Change PV
3 PV Units
4 Level Offset
5 Set Level Offset

Instrument Display

1 LCD Configuration
2 Display Mode
3 Change Display Mode
4 Decimal Places

2‐2‐5

Sensor Limits

1 Upper Sensor Limit
2 Lower Sensor Limit
3 Minimum Span

Primary Variable Range

1 Upper Range Value
2 Lower Range Value
3 View/Change AO Action

2‐2‐2

2‐2‐2-1

2‐2‐2-2

2‐2‐2-3

Process Fluid (if PV is Level)

1 Process Fluid
2 Process Temperature

Process Fluid

1 Lower Fluid Density
2 View Fluid Tables
3 Enter Constant Density
4 Measure Density

Process Temperature

1 Proc Temp Source
2 Change Proc Temp
3 Proc Temp
4 RTD Wire Resistance

Serial Numbers

1 Instrument Serial Number
2 Sensor Serial Number
3 Final Assembly Number

2‐2‐4

2‐2‐4-8

2‐2‐3

2‐2‐3
Process Fluid (if PV is Interface)

1 Process Fluids
2 Process Temperature

Process Fluids

1 Upper Fluid Density
2 Lower Fluid Density
3 View Fluid Tables
4 Enter Constant Density
5 Load Steam Tables

2‐2‐3
Process Fluid (if PV is Density)

1 Proc Temp Source
2 Change Proc Temp
3 Proc Temp
4 RTD Wire Resistance

If
 P
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Process Temperature

1 Proc Temp Source
2 Change Proc Temp
3 Proc Temp
4 RTD Wire Resistance

2‐2‐3-1

2‐2‐3-2

View Fluid Tables

1 Lower Density Table

2‐2‐3-1-2

View Fluid Tables

1 Upper Density Table
2 Lower Density Table

2‐2‐3-1-3

2‐2‐3-1

2‐2‐3-2

Configure

1 Guided Setup
2 Manual Setup
3 Alert Setup
4 Communications
5 Calibration

2‐2

2
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A B‐ 5. Configure（
�） > Alert Setup（アラート
�）

Alert Setup

1 Primary Variable
2 Temperature

2‐3-1
Primary Variable

1 Primary Variable Hi
2 Primary Variable Lo
3 Upper Range Value
4 Lower Range Value
5 PV Alerts Threshold Deadband

   Hi Alert

1 PV Hi Alert Enable
2 PV Hi Alert Threshold
3 PV Hi Alert Threshold (Method)

HiHi Alert

1 PV HiHi Alert Enable
2 PV HiHi Alert Threshold
3 PV HiHi Alert Threshold (Method)

Primary Variable Hi

1 Hi Alert
2 HiHi Alert

Lo Alert

1 PV Lo Alert Enable
2 PV Lo Alert Threshold
3 PV Lo Alert Threshold (Method)

LoLo Alert

1 PV LoLo Alert Enable
2 PV LoLo Alert Threshold
3 PV LoLo Alert Threshold (Method)

Primary Variable Lo

1 Lo Alert
2 LoLo Alert

Temperature

1 Instrument Temperature
2 Process Temperature
3 Temperature Deadband Instrument Temperature

1 Hi Alert
2 Lo Alert
3 Inst Temp
4 Inst Temp Offset

Process Temperature

1 Hi Alert
2 Lo Alert
3 Proc Temp
4 Proc Temp Offset

Hi Alert

1 Inst Temp Hi Alert Enable
2 Inst Temp Hi Alert Threshold

Lo Alert

1 Inst Temp Lo Alert Enable
2 Inst Temp Lo Alert Threshold

Hi Alert

1 Proc Temp Hi Alert Enable
2 Proc Temp Hi Alert Threshold

Lo Alert

1 Proc Temp Lo Alert Enable
2 Proc Temp Lo Alert Threshold

2‐3-1-1

2‐3-1-1-1

2‐3-1-1-2

2‐3-1-2

2‐3-1-2-1

2‐3-1-2-2

2‐3-2

2‐3-2-1

2‐3-2-1-2

2‐3-2-1-1

2‐3-2-2

2‐3-2-2-2

2‐3-2-2-1

Configure

1 Guided Setup
2 Manual Setup
3 Alert Setup
4 Communications
5 Calibration

2

2‐3

A B‐ 6. フィールドコミュニケータのメニューツリー—Configure（
�） > Communications（0E）

Communications

1 Burst Mode
2 Burst Option

Configure

1 Guided Setup
2 Manual Setup
3 Alert Setup
4 Communications
5 Calibration

2

2‐4
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A B‐ 7. Configure（
�） > Calibration（��）

Calibration

1 Primary
2 Secondary

2‐5-1
Primary

1 Guided Calibration
2 Full Calibration
3 Partial Calibration

Full Calibration

1 Min/Max Calibration
2 Two Point Calibration
3 Weight Calibration

Partial Calibration

1 Capture Zero
2 Trim Gain
3 Trim Zero

Secondary

1 Temperature Calibration
2 Analog Output Calibration

Temperature Calibration

1 Trim Instrument Temperature
2 Trim Processs Temperature
2 (Visible if Process Temperature
2 is not Manual)Analog Output Calibration

1 Scaled D/A/ Trim

2‐5-1-2

2‐5-1-3

2‐5-2

2‐5-2-2

2‐5-2-1

Configure

1 Guided Setup
2 Manual Setup
3 Alert Setup
4 Communications
5 Calibration

2 2‐5

A B‐ 8. Service Tools（サービスツール）

1. LCD.Dが�り'けられているp�、LCD Test（LCDjk）が%Qされます。

Service Tools

1 Active Alerts
2 Variables
3 Maintenance

Primary Variable

1 PV Value
2 % Range

Active Alerts

1 No Active Alerts
1 (Visible if there are no active alerts)

1 Refresh Alerts
1 (Visible if an alert is active -- alert name plus
1 description will be visible if the associated
1 alert is active)

3-2
Variables (if PV is Density)

1 PV is
2 Primary Variable
3 AO
4 Inst Temp
5 Process Temperature
6 Torque Rate

If
 P

V
 i
s 

D
e
n

si
ty

If
 P

V
 i
s 

In
te

rf
a
ce

If
 P

V
 i
s 

L
e
v
e
l

3-1

Process Temperature

1 Proc Temp Source
2 Proc Temp

3-2-2

3-2-5

3-2
Variables (if PV is Interface)

1 PV is
2 Primary Variable
3 AO
4 Inst Temp
5 Process Temperature
6 Torque Rate
7 Upper Fluid Density
8 Lower Fluid Density

3-2-2

3-2-5

Primary Variable

1 PV Value
2 % Range

Process Temperature

1 Proc Temp Source
2 Proc Temp

Primary Variable

1 PV Value
2 % Range

Process Temperature

1 Proc Temp Source
2 Proc Temp

Variables (if PV is Level)

1 PV is
2 Primary Variable
3 AO
4 Inst Temp
5 Process Temperature
6 Torque Rate
7 Lower Fluid Density

3-2-2

3-2-5

3-2

Maintenance

1 Tests
2 Reset/Restore

Tests

1 LCD Test(1)

2 Loop Test

Reset/Restore

1 Restore Factory Defaults
2 Reset Device

Restore Factory Defaults

1 Restore Factory Configuration
2 Restore Factory Compensation

3-3-1

3-3-2

3-3

3-3-2-1

3
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'�  C　 TIIS��(@R�&'õびR�;の�
<¤C‐ 
�１. �����	－TIIS

�� � ���� ���� その�

TIIS DLC3010
������

Exd ⅡC T5

(��!"#$：&TC21354$)

-20～60℃
+,-./:G 1/2

(��パッキン=ケーブルグランド)

|1.ùy |2.JKラベル

i�ghC>i�パッキン�ケーブルグランド

����

1.gh_Iが�[できなくなるので、²:に�>・f は9わないでください。

2.ねじ"には、²:に¸をつけない�に��してください。

3.パッキンが�½、ß¸した�Yは\�してください。

���

1.`<�を����、��úに�め�けeß（スパナ）でûじ�み、`<�を¾�スパナを�いて��ける。

2.����e�に%�するケーブルを`<�、�、�、�、�に�す。

3.`<�をスパナでûじ�み、パッキンを��トルク（3.6 N･m）で�め�ける。

4.`<�、	により、ケーブルをÚ·に·�する。この¬の`<	の��けトルクは0.4 N･mとする。

5.`<�をûじ�み、`<
を¾�レンチを�いて��ける。

�2. ケーブルグランド
　　　　　　　　　  　(mm)
�� パッキンuz ケーブル8z

EXPC-16B
Φ8 Φ6～Φ8
Φ10 Φ8～Φ10
Φ12 Φ10～Φ12
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���

アラームデッドバンド
アラームがクリアされるまで、�L�dXuでプロセス� が
�る�。

アラーム_A
#+�Iな Xで、これを%えるとアラートがアクティブになり
ます。

アルゴリズム
oをT2し、タスクをHDするための²�の! ステップ
です。コンピュータプログラムには1つまたはL のアルゴリズム
がºまれています。

àný
ûBおよび B。

ANSI（á�）
ANSIはAmerican National Standards Institute
を�すé�です。

バースト
バーストモードはHARTプロトコルのãä�I。フィールド�
�からの-�HARTコマンドMMを��F6します。

バイト
バイナリディジット（ビット）の�=です。1バイトは8ビットで
す。

jâÖ
��の��、コントローラ��データのループとKwを9うた
め、フィールドコミュニケータとデジタルレベルコントローラがN9
する�I。

コンフィギュレーション
FIELDVUE��に��されたh÷およびEhパラメータで
す。

_Òループ
プロセス�Oにおける� (および�7(コンポーネントの
�wです。ループの�7コンポーネントはプロセスの1つまたは
L の��を½�(にH�し、üÅするプロセス/Zを=
るのにA�な��にそれらを��します。�Ðな�Oループ
では1つの� のみをH�します。�#な�Oループでは�
くの� をH�し、それらの� Aの��をh;�りに^
[します。

ダンピング
PQXが¹�に�EするときにRQをøëにするため、デジ
タルレベルコントローラRQの|A� をV�させるRQ�
 。

�½Ë
デジタルレベルコントローラ、その%�、または��のª� 
»�の16Bのフィールド。�K7は��に��され、フィ
ールドコミュニケータとデバイス!G� を%�して��でき
ます。

(@ID
e�で��にùめ�まれる·^の »7です。

(@Ù¾
フィールドコミュニケータと��のAの�6を�Iにするインタ
ーフェースソフトウェアの��<@です。

ファームウェアÙ¾
��のファームウェアの��<@です。ファームウェアは�>
|に��に1み�まれるもので、ユーザーが��することは
できません。

ÌきDE
マイクロプロセッサがアイドルになる|AのÌY。�LのXは
25%です。N¬のXは��uで%�している�Iの と、

ÆÅ9している�6�により��します。
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ゲイン
RQ���とPQ���の1Öです。

ハードウェアÙ¾
Fisher��ハードウェアの��<@です。��の� コン
ポーネントはハードウェアとして�Yされます。

HART（á�）
HARTはHighway Addressable Remote Transducer
を�すé�です。�Oªからフィールド��までの¤|アナロ
グ/デジタル6@BFをt する�6mf。

HARTタグ
デジタルレベルコントローラ »�の8Bのフィールド。HART
タグは��に��され、フィールドコミュニケータとデバイス!G
� を%�して��できます。

HARTユニバーサルÙ¾
��の�6プロトコルとして%�するHARTユニバーサルコマ
ンドの��<@です。

(@シリアルxI
��にÌりbてられたシリアル<@です。

�A¡（LRV）
4-20 mAループuでH�するためにデジタルレベルコントロ
ーラが
Æ��されているプロセス� の()X。

センサ�A¡（LSL）
H��にデジタルレベルコントローラが���Iなプロセス�
 の()X。

メモリ
プログラムやデータを��するために%�されるî�Fの²
@です。FIELDVUE��が%�するメモリの@	は、ランダ
ムアクセスメモリ（RAM）、リードオンリーメモリ（ROM）お
よびÅÌD_メモリ（NVM）の3@	です。±メモリの��
は����をごVください。

メニュー
プログラム、コマンドまたはその�のアクションのリスト。±�:
を=Eするには、üúキーを%って�:をハイライトしてEnt
erキーを�すか、メニュー�:にÌりbてられた BをPQ
します。

メッセージ
ユーザーがª�!GをPQできる32Bのフィールド。

マルチドロッピング
L のフィールド��から1�の�6BFラインへの��。

Non-Volatile Memory (NVM)
（½��Nメモリ）
��がk6されてもそのu@を�[するî�Fメモリの²
@です。��の�>|にのみ��できるROMとは°なり、
NVMは���にu@を��することができます。ÅÌD_
メモリには��データがf�されます。

オンラインコンフィギュレーション
��に��されたフィールドコミュニケータを%�するデジタル
レベルコントローラEhパラメータの��。

パラレル
2つzLのチャンネルのデータBFを¤|に9うこと。

ポーリングアドレス
��のアドレスを�します。デジタルレベルコントローラがポイン
トAコンフィギュレーションで%�される�Y、ポーリングアドレ
スを0に��してください。マルチドロップ��またはスプリット\
�H�で%�される�Yは、ポーリングアドレスを0～15のX
に��してください。

プロセスgn（PV）
�Oýéの²"として÷øされる� (`�または �。
デジタルレベルコントローラは、レベル、1$が°なる2@	の
GFの,-レベル、GF.#をH�できます。

プロトコル
�7��Aの�6�のデータフォーマットとBFルールのセッ
ト。¤じプロトコルに5Yする��は'eに�6できます。
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Random Access Memory (RAM)
（ランダムアクセスメモリ）
プログラムおよびデータの�óな�Rしと��みを9うために
マイクロプロセッサで%�されるî�Fメモリの²@です。リー
ドオンリーメモリ（ROM）およびÅÌD_メモリ（NVM）の
��もj;してください。

Read-Only Memory (ROM)
（リードオンリーメモリ）
��の�>|に!Gがf�されるメモリです。ユーザーはROM
のu@をefすることはできますが、��することはできません。

Vy��b
デジタルレベルコントローラを4-20 mA��に��する��
�I。

RTD
Resistance Temperature Detector（H���F）

のé�。RTDは、RTDÏ7の��Xを�#と���ける
ことで�#をH�します。

データ_E
フィールドコミュニケータのh<�レジスタからデジタルレベルコ
ントローラのメモリへ��データをBFするフィールドコミュニケ
ータのコマンドです。

SIT{
¦¬�=Ú。 アンペア（A）、メートル（m）、キログラム
（kg）、ケルビン（K）、a（s）などのメートル
�=です。

ソフトウェア
���>|にメモリ（�LはROM）に�Kされるプログラ
ムおよびルーチンからなるファームウェアとは°なり、マイクロプロ
セッサまたは��え�Iメモリ（�LはRAM）にf�され
るコンピュータプログラムおよびルーチンをhします。ソフトウェア
は�LのEh|に?hできますが、ファームウェアは?hでき
ません。

スパン
LdXと{dXとの¯ (cM。

3Kセンサ
��uで��のu"�#をH�するデバイスをhします。

;A¡（URV）
4-20 mAループuでH�するためにデジタルレベルコントロ
ーラが
Æ��されているプロセス� の(*X。

センサ;A¡（USL）
H��にデジタルレベルコントローラが���Iなプロセス�
 の(*X。

(��レジスタ
PQ|にデータを²|(に��するフィールドコミュニケータ
uのメモリ=�。
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インデックス

A
アクセスハンドル, 15

アクセスハンドル1`、り8しと\�, 82

Active Alerts（アクティブアラート）、Service Tools
（サービスツール）, 67

Advisory（��）、Device Status（����）, 29

アラームジャンパ, 25, 31 
=�の��, 26

Alarm Type（アラームタイプ）, 31

アラーム� 、©�X, 36

Alert Setup（アラート��）, 49 
Primary Variable（1"� ）, 49 
Temperature（�#）, 51

�f�#, 8

���#、Eh, 249, 10

AMS Suite: Intelligent Device Manager（AMSデバイスマ
ネージャ）, 3

アナログRQ&', 59

アナログRQ6@、デジタルレベルコントローラ, 99

AO, 29 
Service Tools（サービスツール）, 
Variables（� ）, 70

1`, LCDメータ, 78

ATEX5Yユニット, 22, 26

���Iなコンフィギュレーション, 6

B
Bell 202�6mf, 95

[Oý], /6メッセージ, 73

バースト, 29

Burst Mode（バーストモード）、Communications
（�6）, 53

バーストEh, 28

Burst Option（バーストオプション）、Communications
（�6）, 53

バースト� , 28, 53

C
Calibration（&'） 

Analog Output（アナログRQ）, 59 
Full（$F）, 55 
Guided（ガイド�き）, 54 
Min/Max（()／(*）, 55 
Partial（²"）, 57 

Capture Zero（ゼロ�#+）, 57 
Trim Gain（ゲインのトリム）, 57 
Trim Zero（ゼロのトリム）, 58 

Scaled D/A Trim（スケーリング,のD/Aのトリム）, 59 
Temperature（�#）, 58 
 !L, 56 
Trim Instrument Temperature
（���#のトリム）, 58 
Trim Process Temperature
（プロセス�#のトリム）, 58 
2�, 55 
$�, 56

&', 54

&'T, 60 
-�(なディスプレーサとトルクチューブによる.#H�, 63 
PQXを��できない�Yのプロセス/Z（プラントをÊ�
せずに��を\�）での&', 63 
$�%&ディスプレーサを%�した, 61 
-�ディスプレーサとトルクチューブを%�した, 60

Capture Zero（ゼロ�#+）、Calibration（&'）、
Partial （²"）, 57

Change Display Mode（�;モードの��）, 48

Change Proc Temp Source（プロセス�#�の��）、
プロセス�#, 46

Change PV（PVの��）, 41

M	／fw, 7 
CUTR, 7 
INMETRO, 7 
KGS, 7 
NEPSI, 7 
PESO CCOE, 7 
TIIS, 7

Comm Status（�6��）, 29

Communications（�6） 
Burst Mode（バーストモード）, 53 
Burst Option（バーストオプション）, 53

.' 
.#パラメータ, 7 
�E, 7 
���, 7

��、デジタルレベルコントローラ, 13

��データ、e�, 33

��スタイル、ケージ�センサ, 10

��
�6, 23 
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��ループ, 20 
��, 20 
�Q／��ループ, 23 
RTD, 23 
��, 24

C>¬â, 8 
249センサ, 10

カップリング, 38 
��, 13

CUTR（ユーラシア�k¤lSSm¥）、ロシア、カザフスタン、
ベラルーシ、アルメニア, 7

D
D/A#+, 54

Date（p�）, 30 
Device Information（��!G）, 47

DD Information（デバイス�K7!G）, 30

デッドバンド, 6

) =、��ディスプレイ, 48

.#、プロセス、DLC3010, 6

Descriptor（�K7）, 30 
Device Information（��!G）, 47

Device ID（��ID）, 30

Device Information（��!G）, 30, 47

Device Revision（����）, 30

Device Status（����）, 29

/6メッセージ、LCDメータ, 73

/6, 7

デジタルモニタ, 7

デジタル‐アナログ（D/A）RQ, 96

ディスプレーサ
�さ, 39 
@x, 39 
$�, 39

ディスプレーサデータ 
シリアル<@, 47 
$�, 39

ディスプレーサの�さ, 54

ディスプレーサの�さ、センサ, 10

ディスプレーサセンサ 
ケージ�, 11 
ケージレス�, 11

ディスプレーサシリアル<@, 47

ディスプレーサの@x, 54

Display Alert/Saturation
Level（アラート／�×#を�;）, 31

Display Mode（�;モード）, 48 
��, 48

Distributor（ディストリビュータ）, 30

Driver Rod Length（ドライバロッドの�さ）, 40, 54

E
�	サービス, 5

EEPROM, 98

��(��, 7 
 !" 

ATEX, 7 
CSA, 7 
FM, 7 
IECEx, 7

����, 8, 20

��ハウジング, 7

��¼n_, 7

��£÷（EMI）��, 99

�7a2、.��, 25

�7a2モジュール 
り8し, 80 
\�, 80

EMIフィルタ, 98

EN 61326‐1:2013、��¼n_, 7

EN 61326‐2‐3:2006、��¼n_, 7

Enter Constant Density（.#� のPQ）、
プロセス�F, 45

����, 12

F
FAIL HDWR、/6メッセージ, 74

Failed（°L）、Device Status（����）, 29

ショートカットキー?h, 101

フィールドコミュニケータのメニューツリー, 101

Field Device Revision（フィールド����）, 30

フィールド��, 21

Final Assembly Number（(±1`<@）, 47

Firmware Revision（ファームウェア��）, 30

フレクサ、��, 13

Full Calibration（フル&'）, 55

G
Good（©�）, Device Status（����）, 29

�4�, 22

�4, 22 
シールド�, 22

Guided Calibration（ガイド�き&'）, 54

Guided Setup（ガイド�き��）, 34
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H
ホールセンサ, 98

ハードウェア/6, 74

Hardware Revision（ハードウェア��）, 30

HART�6, 7 
hEì , 95

HARTプロトコル, 95

HART Tag（HARTタグ）, 30, 47 
Device Information（��!G）, 47

HART Universal Revision
（HARTユニバーサル��）, 30

 !"��, 15

ヒートインシュレータ、り�け, 18

Hi Alert（「ハイ」アラート）, 49 
Instrument Temperature（���#）, 51 
Process Temperature（プロセス�#）, 52

Hi Hi Alert（「ハイ-ハイ」アラート）, 49

High High Alarm（「ハイ-ハイ」アラーム）, 49

���2, 18

ヒステリシス, 6

ヒステリシス + デッドバンド, 6

I
イミュニティ_I, 8

�º_�_, 6

A���, 33

INMETRO、¦ne<#�o・`�mfp（ブラジル）, 7

インナーガイドとアクセスハンドル1`、り8しと\�, 82

PQ6@ 
249, 10 
DLC3010, 6

Inst Temp（���#）, 51

Inst Temp Hi Alert
Enable（���#「ハイ」アラートの^��）, 51

Inst Temp Hi Alert
Threshold（���#「ハイ」アラート·X）, 51

Inst Temp Lo Alert
Enable（���#「ロー」アラートの^��）, 51

Inst Temp Lo Alert
Threshold（���#「ロー」アラート·X）, 51

Inst Temp Offset（���#オフセット）, 51

��, 13 
249センサ, 15 
249センサにり�けたDLC3010, 18 
��, 20 
フィールド��, 21 

ヒートインシュレータ, 18 
マルチチャンネル, 24 
�Q／��ループ��, 23 
RTD��, 23

��フローチャート, 14

Instrument Display（��ディスプレイ）、Manual Setup
（�E��）, 47

��のり�け、h�, 40

Instrument Serial Number（��シリアル<@）, 47

Instrument Temperature（���#） 
Alert Setup（アラート��）, 51 
Service Tools（サービスツール）、
Variables（� ）, 70

Instrument Temperature Offset
（���#オフセット）, 54

,-H�、.#�E, 65

,-レベルH�, 37

���$gh、マルチドロップ��, 95

���$アプリケーション, 21

K
KGS、q¦ガス�$§r（q¦）, 7

L
LCD��、��ディスプレイ, 47

LCDメータ, 17, 96 
1`, 78 
/6メッセージ, 73 

[Oý], 73 
FAIL HDWR, 74 
OFLOW, 74 

り8し, 79 
\�, 79

LCDメータインジケータ, 7

LCD Test（LCD��）、Maintenance（メンテナンス）, 71

Length Units（�さ�=）、Sensor（センサ）, 39

レベルH�, 37

Level Offset（レベルオフセット）, 41, 54

レベルSignatureシリーズテスト, 8

レバー1` 
り8し, 83 
\�, 84

レバーロック, 13

リフトオフ��, 20

Lo Alert（「ロー」アラート）, 50 
Instrument Temperature（���#）, 51 
Process Temperature（プロセス�#）, 52

Lo Lo Alert（「ロー-ロー」アラート）, 50

Load Steam Tables（¥3Æ��）、プロセス�F, 45
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ループ��07, 98

ループインターフェイス, 96

Loop Test（ループ��）, 26 
Maintenance（メンテナンス）, 71

Lower Density Table（{�.#�）, 43

Lower Fluid Density（{�の�F.#） 
Process fluid（プロセス�F）, 43 
Service Tools（サービスツール）、
Variables（� ）, 70

Lower Range Value（{dX）、1"� , 42, 50

Lower Sensor Limit（{dセンサリミット）, 42

LRV（{dX）, 54

M
Maintenance（メンテナンス） 

Device Status（����）, 29 
249センサからのDLC3010のり8し 
���2, 78 
-��#�2, 77 
リセット／�á, 71 
Service Tools（サービスツール）, 71 
Tests（��）, 71 

LCD, 71 
Loop（ループ）, 71

メンテナンスおよびトラブルシューティング, 73

Manual Setup（�E��）, 39 
Device Information（��!G）, 47 
Instrument Display（��ディスプレイ）, 47

Materials
249の¬�, 10 
プロセス�#, 10 
ディスプレーサとトルクチューブ, 10

.#H�, 65 
プロセス�F, 45

�0ゲイン、&], 65

Message（メッセージ）, 30 
Device Information（��!G）, 47

マイクロプロセッサ, 96

Min/Max Calibration（()／(*による&'）, 55

()1$c、DLC3010, 7, 8

Minimum Span（()スパン）、センサリミット, 42

Model（モデル）, 30

Model 375フィールドコミュニケータ, 3

モデム、Bell 202, 95

モーメントアーム, 34

モーメントアーム（ドライバロッド）の�さ, 35

り�け
249センサ, 15 
デジタルレベルコントローラの	1, 17 
DLC3010, 15 

249センサ, 18 
²¾(なケージ�センサ, 16 
²¾(なケージレス�センサ, 16

�キット, 87

��"`, 91

り�け=� 
249シリーズ, 10 
DLC3010, 8 
²¾(、249センサにり�けられたDLC3010デジタルレベ
ルコントローラ, 17

マルチチャンネル��, 24

マルチドロップ�6 
^��, 96 
hEì , 95

マルチドロップ��、���$gh, 95

マルチドロップ�6、²¾(なマルチドロップネットワーク, 95

N
NAMUR NE‐43, 99

NEPSI、¦ngh����K���（�¦）, 7

NVM（ÅÌD_メモリ）, 58

O
OFLOW、/6メッセージ, 74

RQ6@、DLC3010, 6

Overview（��）, 29 
AO, 29 
Comm Status（�6��）, 29 
Device Information（��!G）, 30 

Alarm Type and Security
（アラームタイプとセキュリティ）, 31 

Identification（ »）, 30 
Revisions（��）, 30 

Device Status（����）, 29 
Primary Variable（1"� ）, 29 
Process Temperature（プロセス�#）, 30 
PV is（プロセス� ）, 29
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"`、�, 87

"`キット, 87

"`リスト, 88

(Percent) % Range（パーセント\�）, 29

Percent (%) Range Only（パーセント\�のみ）、Display
Mode（�;モード）, 48

PESO CCOE、sogh�$�C－gh¨�t ��
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Polled（ポーリング¸み）, 29

ポーリングアドレス, 25, 96 
Device Information（��!G）, 47
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Alert Setup（アラート��）, 49 
Service Tools（サービスツール）、
Variables（� ）, 69

Primary Variable Hi（1"� 「ハイ」）、Alert Setup
（アラート��）, 49
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PV Damping（PVダンピング）, 43 
Sensor Limits（センサリミット）, 42
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Sensor Limits（センサリミット）, 42

センサのネームプレート、T, 35
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Sensor（センサ）, 47

Serial Numbers（シリアル<@）、Device Information
（��!G）, 47

Service Tools（サービスツール）, 67 
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Temperature Deadband（�#デッドバンド）, 51, 52
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���ボード, 96, 98
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Process fluid（プロセス�F）, 43 
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