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1	 Om det här dokumentet

1.1	 Dokumentets funktion

Bruksanvisningen innehåller all väsentlig information från godkännande 
av leverans till första driftsättning.

1.2	 Symboler

1.2.1	 Säkerhetssymboler

FARA 
Varnar för en farlig situation. Om denna situation inte undviks kommer 
det att leda till personskador med allvarlig eller dödlig utgång.

VARNING 
Varnar för en potentiellt farlig situation. Om denna situation inte undviks 
kan det leda till personskador med allvarlig eller dödlig utgång.

OBSERVERA 
Varnar för en potentiellt farlig situation. Om denna situation inte undviks 
kan det leda till mindre eller måttligt allvarliga personskador.

OBS 
Varnar för en potentiellt skadlig situation. Om situationen inte undviks 
kan det leda till skador på produkten eller föremål i dess närhet.

1.2.2	 Kommunikationsspecifika symboler

Bluetooth®:

Trådlös dataöverföring mellan enheter över korta avstånd.

1.2.3	 Symboler för särskilda typer av information

Tillåtet: 
Procedurer, processer eller åtgärder som är tillåtna.

Förbjudet: 
Procedurer, processer eller åtgärder som är förbjudna.

Tilläggsinformation: 
Referens till dokumentation:
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Sidhänvisning: 
Stegföljd: 1. , 2. , 3.

Resultat av ett individuellt arbetsmoment:

1.2.4	 Symboler i bilder

Objektsnummer: 1, 2, 3 ...

Stegföljd: 1. , 2. , 3.

Vyer: A, B, C, ...

2	 Allmänna säkerhetsinstruktioner

2.1	 Krav på personal

Personalen måste uppfylla följande krav för relevant uppgift:

•	 De ska vara utbildade, kvalificerade specialister som är behöriga 
för den här specifika funktionen och uppgiften.

•	 De ska vara auktoriserade av anläggningens ägare/operatör.

•	 De ska ha god kännedom om lokala/nationella förordningar.

•	 Innan arbetet startas ska de ha läst och förstått instruktionerna i 
manualen och tilläggsdokumentationen, liksom certifikaten (bero-
ende på applikation).

•	 De ska följa anvisningarna och efterleva grundläggande villkor.

2.2	 Avsedd användning

Applikation och medium

Enhet för kontinuerlig, trådlös nivåmätning av vätskor, pastor, slam 
och fasta substanser. På grund av dess driftfrekvens på ca 80 GHz, 
högsta utstrålad pulseffekt på <1,5 mW och genomsnittligt uteffekt på 
<70 μW, medges även obegränsad användning utanför slutna metallkärl 
(t.ex. över bassänger eller öppna kanaler). Användningen är helt ofarlig 
för människor och djur.
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Om gränsvärdena som anges i Teknisk information och villkoren 
som anges i anvisningarna och i ytterligare dokumentation följs, kan 
mätinstrumentet användas uteslutande för följande mätningar:

•	 Processvariabler som mäts: nivå, avstånd, signalstyrka

•	 Beräknade processvariabler: volym eller massa i kärl oavsett 
form, flöde genom mätrännor eller mätkanaler (beräknat utifrån 
nivån med hjälp av linjäriseringsfunktionen)

Tänk på följande så att enheten förblir i gott skick under drift:

•	 Använd endast enheten till medier som de vätskeberörda delarna 
är tillräckligt resistenta mot.

•	 Följ gränsvärdena i Teknisk information.

Felaktig användning 
Tillverkaren har inget ansvar för skador som beror på felaktig eller ej 
avsedd användning.

Undvik mekaniska skador:

•	 Vidrör eller rengör inte enhetens ytor med spetsiga eller hårda 
föremål.

Förtydligande av gränsfall:

•	 För specialvätskor och rengöringsvätskor hjälper MJK gärna till 
att verifiera korrosionståligheten hos medieberörda material, men 
lämnar inga garantier och godkänner inget ansvar.

Kvarvarande risker

På grund av värmeöverföring från processen samt förluster i 
elektroniken kan temperaturen i instrumentet stiga till 80 °C. Under drift 
kan sensorn uppnå en temperatur som närmar sig medietemperaturen.

Risk för brännskador vid kontakt med varma ytor!

•	 I händelse av förhöjda vätsketemperaturer, se till att det finns 
kontaktskydd för att undvika brännskador.

2.3	 Arbetssäkerhet

Vid arbete på och med enheten:

•	 Bär personlig skyddsutrustning enligt föreskrifter.

•	 Stäng av matningsspänningen innan enheten ansluts.



Manual Radarnivågivare FMR10B / FMR20B 2601Manual Radarnivågivare FMR10B / FMR20B 26016

2.4	 Driftsäkerhet

Risk för personskada!

•	 Använd endast enheten om den är i gott skick, utan fel och 
problem.

•	 Driftansvarig ska säkerställa att enheten är i gott skick.

Ändringar av enheten 
Obehöriga ändringar på enheten är inte tillåtna och kan leda till 
oförutsedda faror:

•	 Konsultera MJK om ändringar ändå skulle krävas.

2.5	 Produktsäkerhet

Denna moderna och avancerade enhet har konstruerats och testats i 
enlighet med god teknisk praxis för att uppfylla driftsäkerhetsmässiga 
standarder.

Enheten uppfyller allmänna och lagstadgade säkerhetskrav. Den 
uppfyller också de EU-direktiv som står på den enhetsspecifika EU-
försäkran om överensstämmelse. Detta bekräftas av CE-märkningen.

3	 Godkännande av leverans och 
produktidentifikation

3.1	 Godkännande av leverans

Kontrollera följande vid godkännande av leverans:

•	 Överensstämmer orderkoden på följesedeln (1) med orderkoden 
på produktetiketten (2)?
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•	 Är artiklarna intakta?

•	 Stämmer informationen på märkskylten överens med order
specifikationerna och följesedeln?

•	 Finns medföljande dokumentation?

Om något av dessa villkor inte är uppfyllt ska MJK kontaktas.

3.1.1	 Märkskylt

Information som krävs enligt lag och är relevant för enheten finns på 
märkskylten, t.ex.:

•	 Tillverkaridentifikation

•	 Beställningsnummer, utökad orderkod, serienummer

•	 Teknisk information, kapslingsklass

•	 Firmware-version, maskinvaruversion

•	 Information relaterad till godkännande

•	 Datamatriskod/QR-kod (information om enheten)

Jämför informationen på märkskylten med din order.

3.2	 Förvaring och transport

3.2.1	 Förvaringsförhållanden
•	 Använd originalförpackningen

•	 Förvara enheten rent och torrt och skydda den från stötar som 
kan orsaka skador

Förvaringstemperatur –40 — +80 °C.

3.2.2	 Transport av produkten till mätpunkten

VARNING

Felaktig transport! 
Huset eller sensorn kan skadas eller slitas av. Risk för personskada!

•	 Transportera enheten till mätpunkten i dess originalförpackning.
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4	 Funktion och systemutformning

4.1	 Mätprincip

FMR10B / FMR20B är nedåtriktade mätsystem som använder frekvens
modulerad kontinuerlig våg (FMCW). Antennen sänder en elektro
magnetisk våg med kontinuerligt varierande frekvens. Vågen reflekteras 
av t.ex. en vattenyta och registreras av antennen.

FMCW princip: Sändning och reflektion av kontinuerlig våg.

R Referensplan för nivåmätningen

D Avstånd från referensplan till medieytan

Frekvensen hos vågen moduleras till en sågtandad signal mellan två 
gränsfrekvenser f1 och f2.

FMCW princip: Resultat av fekvensmodulering.

1 Utsänd signal

2 Mottagen signal
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Detta resulterar i kontinuerlig skillnad i frekvens mellan den utsända och 
mottagna signalen.

∆f = k ∆t 

där ∆t är löptiden och k är specificerad ökning av frekvens
modulationen.

∆t ges av avståndet D mellan referensytan R och medieytan 
(t.ex. vattenytan):

D = (c ∆t) / 2 

där c är vågens utbredningshastighet.

Avståndet D kan alltså beräknas med hjälp av den uppmätta skillnaden 
i frekvens ∆f. D används sedan för att bestämma nivå eller flöde.

4.2	 Maximalt mätavstånd

Det maximala mätavståndet beror på antennstorleken.

Antenn
Max mätavstånd

FMR10B FMR20B

40 mm 10 m 20 m

80 mm — 30 m

4.2.1	 Användbart mätområde.

Användbart mätområde beror på antennstorlek, egenskaper hos 
medium som reflekterar, givarens placering och eventuella störande 
reflektioner.

I princip kan mätning ske ända upp till antennens yta.

Beroende hur enheten monterats och för att undvika skador från 
korrosiva och aggressiva medier eller avlagringar på antennen, bör 
mätområdets övre gräns sättas 10 mm under antennens undre yta.



Manual Radarnivågivare FMR10B / FMR20B 2601Manual Radarnivågivare FMR10B / FMR20B 260110

A Antennens undre yta + 10 mm

B Användbart mätområde

C 50 till 80 mm, media εr ≤2

H Behållarens höjd

R Referensplan för nivåmätningen

A Antennens undre yta + 10 mm

B Användbart mätområde

H Behållarens höjd
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R Referensplan för nivåmätningen

För media med låg dielektriskkonstant εr ≤ 2 kan tankens botten 
vara ”synlig” genom mediat när nivån är väldigt låg (lägre än nivå C). 
Minskad noggrannhet gäller i detta område. Kan inte detta accepteras 
måste nollnivån sättas till ett avstånd C över tankens botten.

Mätområdet som en funktion av applikation och mediegrupp beskrivs i 
följande avsnitt. Om mediets relativa permittivitet inte är känd, anta att 
mediet tillhör grupp B för att säkerställa en tillförlitlig mätning.

4.2.2	 Media grupper
•	 A (εr 1,4 - 1,9) 

Icke ledande vätskor t.ex. flytande gas

•	 B (εr 1,9 - 4) 
Icke ledande vätskor, t.ex. bensin, olja, toluen etc. 

•	 C (εr 4 - 10) 
T.ex. koncentrerad syra, organiska lösningsmedel, estrar, anilin, 
etc.

•	 D (εr >10) 
Ledande vätskor, vattenlösningar, utspädda syror, baser och 
alkohol

För permittivitetsvärdena (εr-värden) för många medier som används 
inom industrin se:

Permittivitetsvärdena (εr-värden), Kompendium CP01076F

•	 The Endress+Hauser ”DC Values app” (finns för Android och iOS)
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4.2.3	 Mätning i förvaringstank

Lugn medieyta (t.ex. fyllning från botten, fyllning via invändigt rör eller 
sällsynta fyllningar uppifrån)

40 mm givare i lagringstank Media grupp
Mätområde

FMR10B FMR20B
A (εr 1,4 — 1,9) 10 m 10 m
B (εr 1,9 — 4) 10 m 20 m
C (εr 4 — 10) 10 m 20 m
D (εr >10) 10 m 20 m

80 mm givare i lagringstank Media grupp
Mätområde

FMR20B
A (εr 1,4 — 1,9) 12 m
B (εr 1,9 — 4) 23 m
C (εr 4 — 10) 30 m
D (εr >10) 30 m
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4.2.4	 Mätning i bufferttank

Rörlig medieyta (t.ex. permanent fri fyllning uppifrån)

40 mm givare i bufferttank Media grupp
Mätområde

FMR10B FMR20B
A (εr 1,4 — 1,9) 7 m 7 m
B (εr 1,9 — 4) 10 m 13 m
C (εr 4 — 10) 10 m 20 m
D (εr >10) 10 m 20 m

80 mm givare i bufferttank Media grupp
Mätområde

FMR20B
A (εr 1,4 — 1,9) 7,5 m
B (εr 1,9 — 4) 15 m
C (εr 4 — 10) 28 m
D (εr >10) 30 m
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4.2.5	 Mätning i tank med omrörare

Turbulent medieyta (t.ex. fyllning uppifrån, omrörare och bafflar)

40 mm givare i tank med 
omrörare Media grupp

Mätområde

FMR10B FMR20B
A (εr 1,4 — 1,9) 4 m 4 m
B (εr 1,9 — 4) 5 m 5 m

C (εr 4 — 10) 10 m 13 m
D (εr >10) 10 m 20 m

80 mm givare i tank med omrörare Media grupp
Mätområde

FMR20B
A (εr 1,4 — 1,9) 4 m
B (εr 1,9 — 4) 7 m
C (εr 4 — 10) 15 m
D (εr >10) 25 m
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Sändningsfrekvens cirka 80 GHz: 
Upp till 8 enheter kan monteras i en tank utan att de kommer att 
påverka varandra.

Sändningseffekt: 
Max. effekt : <1,5 mW

Medeleffekt: < 70 μW

4.3	 Utsignal

4.3.1	 Utsignal

4 - 20 mA, 2-tråd. För FMR20B har denna signal också överlagrat 
digitalt kommunikations protokoll HART.

För strömsignalen kan ett av tre olika funktionslägen väljas:

•	 4 — 20,5 mA

•	 NAMUR NE 43: 3.8 — 20.5 mA (fabriksinställning)

•	 US mod: 3,9 — 20,5 mA

4.3.2	 Larmsignal för enhet med strömutgång

Strömutgång

Larmsignal i enlighet med NAMUR rekommendation NE43

•	 Max. larm: kan sättas 21,5 — 23 mA

•	 Min. larm: < 3,6 mA (fabriksinställning)

Inställningar via digital kommunikation

Statussignal (enligt NAMUR rekommendation NE 107)

Textdisplay

För att garantera tillräcklig spänning till enheten får maximal belastning 
i mA-slingan (RL) inte överskridas, max. belastning beror på matnings-
spänningen U.
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1 Spänningsmatning 12 - 30 V

2 RLmax maximalt motstånd i mA-slingan

U Matningsspänning

Om belastningen (motståndet) är för stort:

•	 Felström indikeras och felmeddelande i ev. display (MIN. larm 
ström)

•	 Periodisk kontroll för att undersöka möjligheten att lämna 
felläget.

Inställning med handenheter eller PC med inställningsprogram, kräver 
minst 250 Ω motstånd vilket måste räknas med i totala belastningen i 
slingan.

4.3.3	 Dämpning

Dämpningen påverkar den kontinuerliga utsignalen.

Fabriksinställning: 0 s (kan sättas 0 - 999 s)

4.3.4	 Linjärisering 

Enhetens linjäriseringsfunktion möjliggör omvandling av det uppmätta 
värdet till valfri enhet för längd, vikt, flöde eller volym.

Förprogrammerade linjäriseringskurvor

Linjäriseringstabeller för beräkning av volym i följande behållare finns 
förprogrammerade i enheten:

•	 Pyramidformad botten

•	 Konisk botten

•	 Vinklad botten
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•	 Horisontell cylinder

•	 Sfär

Linjäriseringstabeller för beräkning av flöde finns förprogrammerade i 
enheten och omfattar följande:

Rännor
•	 Khafagi-Venturi ränna

•	 Venturi ränna

•	 Parshall ränna

•	 Palmer-Bowlus ränna

•	 Trapetsformad ränna (ISO 4359)

•	 Rektangulär ränna (ISO 4359)

•	 U-formad ränna (ISO 4359)

Mätöverfall
•	 Trapetsformat överfall

•	 Rektangulärt bred kantat överfall (ISO 3846)

•	 Rektangulärt överfall (ISO 1438)

•	 V-format överfall (ISO 1438)

Standardformel

Egen linjäriseringstabell upp till 32 värden kan anges manuellt.

Summaräknare

Enheten har summaräknare för att registrera totala flödet. Summa
räknaren kan inte nollställas

Protokoll specifika data FMR20B

Tillverkar ID: 17 (0x0011) 

Enhets typ ID: 0x11DE 

Enhetsversion: 1 

HART specifikation: 7.6 

DD version: 1 

Enhetsbeskrivningar (DTM, DD)

Information och filer finns tillgängliga här:  www.endress.com 
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På enhetens produktsidor: Documents/Software -> Device drivers 
www.fieldcommgroup.org 

HART belastning: Min. 250 Ω 

Följande mätvärden är kopplade till enhetens variabler från fabrik:

Enhetens variabel Mätvärde

Första variabel (PV) 1) Linjäriserad nivå

Andra variabel (SV) Avstånd

Tredje variabel (TV) Absolut ekoamplitud

Fjärde variabel (QV) Relativ ekoamplitud

1) Första variabeln är alltid kopplad till mA-signalen

Val av HART enhets variabler
•	 Linjäriserad nivå

•	 Avstånd

•	 Elektronikens temperatur

•	 Sensor temperatur

•	 Absolut ekoamplitud

•	 Relativ ekoamplitud

•	 Område för inkoppling

•	 Procent av nätområde

•	 Loopström

•	 Flöde

•	 Totalräknare

•	 Ej använd

Funktioner som stöds

•	 Burst mode

•	 Övrig sändarstatus

•	 Enhetslås



©MJK Automation AB 202619 ©MJK Automation AB 2026

4.4	 Prestandaegenskaper

4.4.1	 Referensvillkor
•	 Enligt IEC 62828-2

•	 Omgivningstemperatur TA = konstant, i området +21 — +33 °C

•	 Luftfuktihet j = konstant, i området 5 — 80 % RH ± 5 %

•	 Atmosfärstryck pA = konstant, i området 860 — 1060 mbar

•	 Last med HART: 250 Ω 

•	 Spänningsmatning: 24 V DC ±3 V DC

•	 Reflektor: metallplatta med diameter ≥ 1 m

•	 Inga större störande reflektioner inom mätstrålen.

4.4.2	 Responstid
•	 HART: acyklisk: min. 330 ms, typiskt 590 ms (beroende på 

komandon och indata).

•	 HART: cyklisk: min. 160 ms, typiskt 350 ms (beroende på 
komandon och indata).

4.4.3	 Upplösning

Utsinal ström: < 1 μA

Digitalt: 1 mm

4.4.4	 Maximalt mätfel

Noggrannhet

Noggrannheten är summan av olinjäritet, bristande repeterbarhet och 
hysteres.

För vätskor:

•	 Mätavstånd upp till 0,25 m: max. ±10 mm 

•	 Mätavstånd > 0,25 m: ±2 mm

För fasta materiel:

•	 Mätavstånd upp till 0,8 m: max. ±20 mm 

•	 Mätavstånd > 0,8 m: ±4 mm

Bristande repeterbarhet

Bristande repeterbarhet är redan inkluderad i noggrannheten. ≤ 1 mm 
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Om installationen avviker från referensförhållandena kan detta resultera 
i ett fel på upp till ±4 mm hos offset-/nollpunkt. Detta fel hos offset/
nollpunkt kan elimineras genom att ange en korrektion (Level correction 
parameter) vid driftsättningen.

Minskad noggrannhet vid korta mätavstånd för vätskor.

Maximalt mätfel vid korta mätavstånd.

∆ Maximalt mätfel

R Referensplan för avståndsmätningen.

D Avstånd från enhetens referensplan
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Minskad noggrannhet vid korta mätavstånd för fasta ämnen.

Maximalt mätfel vid korta mätavstånd.

∆ Maximalt mätfel

R Referensplan för avståndsmätningen.

D Avstånd från enhetens referensplan

4.4.5	 Omgivningstemperaturens påverkan.

Förändring av utsignal på grund av omgivningstemperaturen.

Mätningarna gjorda enligt DIN EN IEC 61298-3 / DIN EN IEC 60770-1.

Digital utdata (HART)

Medelvärde TC = ±2 mm/10 K

Analog (mA-utgång)
•	 Nollpunkt (4 mA): medelvärde TC = 0,02 %/10 K

•	 Spann (20 mA): medelvärde TC = 0,05 %/10 K

4.4.6	 Responstid

Enligt DIN EN IEC 61298-2 / DIN EN IEC 60770-1 är stegsvaret den tid 
det tar för utsignalen att nå 90% av slutvärdet för första gången efter en 
stegformad ändring av insignal.

Responstiden kan konfigureras.

Följande tid för stegsvar när dämpning är avstängd:

•	 Mäthastighet ≤ 250 ms vid driftspänning 24 V
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•	 Stegsvar < 1 s

4.4.7	 Uppstartstid

Uppstartstid indikerar den tid som krävs för att nå maximal 
noggrannhet efter att matningsspänningen slagits på.

Uppstartstid: ≤ 30 s

4.5	 Monteringskrav

4.5.1	 Monteringsanvisningar

Vid installation:

Tätningselementet som används måste ha en kontinuerlig arbets
temperatur som motsvarar den maximala processtemperaturen.

•	 Enheterna passar för användning i våta omgivningar enligt IEC/
EN 61010-1

•	 Skydda huset mot stötar

4.5.2	 Mätområde för omgivningstemperatur

–40 — +80 °C)

Om drift sker utomhus i starkt solljus:

•	 Montera enheten i skuggan.

•	 Undvik direkt solljus, särskilt i varmare klimat.

•	 Använd ett väderskydd.

4.5.3	 Skyddsklass

Testad enligt IEC 60529 upplaga 2.2 2013-08/DIN EN 60529 2014-09 
och NEMA 250-2014:

•	 IP66, NEMA Typ 4x

•	 IP68, NEMA Typ 6P (24 h vid 1,8 m under vatten)
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4.5.4	 Monteringsställe

1 Använd väderskydd; skydda från direkt solljus och regn

2 Installationen ej centrerad: Störningar kan leda till inkorrekt signalanalys

3 Installera ej ovanför påfyllningen

4.5.5	 Invändiga infästningar i kärl

Placera inte invändiga infästningar (nivåvakter, temperatursensorer, 
stag, vakuumringar, värmeslingor, bafflar etc.) i signalstrålen. Var upp-
märksam på strålvinkeln.
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4.6	 Montera enheten

Lämpliga konsoler

Artikel-
nummer

Beteckning
Passar givare 
med diameter

8219-1 Montagebeslag kort 1” 1”

8219-1,5 Montagebeslag kort 1½ 1½”

8220 Montagebeslag lång ¾”; 1”; 1½” ¾”; 1”; 1½”

8205 Räckfäste till montagebeslag —

8210 Murfäste till beslag —

8200 Montagekonsol med referensplåt 
(nollställningsplatta) —

8219-1 	 8219-1,5 	 8220

•	 Sensorkablarna är inte konstruerade för upphängning.

•	 Vid linmontering ska linan tillhandahållas av kunden.

•	 Använd alltid enheten i vertikal position i applikationer med fritt 
utrymme.

4.6.1	 Installationsanvisningar

För att säkerställa optimal mätning ska antennen sticka ut från stosen. 
Stosens insida måste vara slät och får inte ha några kanter eller svets-
fogar. Om möjligt, runda stosens kanter.



©MJK Automation AB 202625 ©MJK Automation AB 2026

Installation av stos

A 40 mm (1,5 in) antenn

B 80 mm (3 in) antenn

Den maximala stoslängden L beror på stosens diameter D.

Observera gränserna för stosens diameter och längd.

40 mm antenn, installation på stosens utsida 
D: min. 40 mm

•	 L: max. (D–30 mm) × 7,5

40 mm antenn, installation på stosens insida 
D: min. 80 mm

•	 L: max. 100 mm + (D–30 mm) × 7,5

80 mm antenn, installation på stosens insida 
D: min. 120 mm

•	 L: max. 140 mm + (D–50 mm) × 12

80 mm antenn, installation på stosens utsida 
D: min. 80 mm

•	 L: max. (D–50 mm) × 12

4.6.2	 Väderskydd

Vid utomhusbruk rekommenderas ett väderskydd.

Väderskyddet kan beställas som tillbehör.
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Väderskydd

Kabelingång från ovansidan

Sensorn täcks inte helt av väderskyddet.

4.6.3	 Skyddsrör mot översvämning

Översvämningsskyddet gör att sensorn mäter nivå upp till skyddets 
underkant och sensorns yta kommer inte i kontakt med mediat.

Översvämningskyddet kan beställas som tillbehör.

Översvämningsskyddets funktion

1 Luftficka

2 O-ringstätning (EPDM)

3 Max. mätbar nivå
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Röret skruvas fast direkt på sensorn och tätar systemet genom en 
O‑ring vilket gör det lufttätt. I händelse av översvämning ger luftkudden 
som formas i hylsan den maximalt mätbara nivån lika med hylsans 
underkant.

OBS

Det finns ingen ledande koppling mellan monteringsfästet och 
transmitterhuset.

Elektrostatisk uppladdning är möjlig.

•	 Integrera monteringsfästet i det lokala potentialutjämnings
systemet.

4.7	 Kontroll efter montering

□□ Är enheten och kabeln oskadda (okulär kontroll)?

□□ Är identifieringen och märkningen av mätpunkten korrekt (okulär 
besiktning)?

□□ Är enheten skyddad från nederbörd och direkt solljus?

□□ Är enheten ordentligt fastsatt?

□□ Uppfyller enheten mätpunktsspecifikationerna?

Till exempel:

□□ Processtemperatur

□□ Processtryck

□□ Omgivningstemperatur

□□ Mätområde

5	 Elanslutning

5.1	 Ansluta enheten

5.1.1	 Potentialutjämning

Det krävs inga särskilda åtgärder för potentialutjämning.
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5.1.2	 Anslutningskablar

1+ - 2

Kabelingång från ovansidan

1 Plus, brun kabel

2 Minus, blå kabel

5.1.3	 Matningsspänning

12 — 30 V DC.

Enheten har inbyggt skydd mot felaktig polaritet, påverkan från höga 
frekvenser samt överspänningstoppar.

5.1.4	 Effektförbrukning
•	 Icke explosionsfarligt område: För att uppfylla enhetens 

säkerhetsspecifikationer enligt standarden IEC/EN 61010 måste 
installationen säkerställa att den maximala strömmen begränsas 
till 500 mA.

5.1.5	 Ansluta enheten

Funktionsdiagram över 4 — 20 mA HART

Enhetens anslutning med HART-kommunikation, strömkälla och 
4 — 20 mA enhet.

Funktionsdiagram över HART-
anslutningen

1 Enhet med HART-kommunikation

2 HART-motstånd

3 Strömförsörjning

Funktionsdiagram över HART-anslutningen
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1 Enhet med HART-kommunikation

2 HART-motstånd

3 Strömförsörjning

HART-kommunikationsmotståndet på 250 Ω i signalledningen krävs 
alltid om strömförsörjningen har låg impedans.

Det aktuella spänningsfallet blir då:

Max. 6 V för 250 Ω kommunikationsmotstånd

5.1.6	 Kabelspecifikationer

Oskärmad kabel, ledararea 0,5 mm2

•	 UV- och väderbeständig enligt ISO 4892-2

•	 Flammtålig enligt IEC 60332-1-2

Enligt IEC 60079-11 avsnitt 9.4.4 är kabeln konstruerad för en draghåll-
fasthet på 30 N (över en period på 1 h).

Enheten finns tillgänglig med kabellängder på 10 m och 50 m eller 
längre längder i steg om 1 m med maximal längd på 300 m.

5.1.7	 Överspänningsskydd

Enheten uppfyller produktstandarden IEC/DIN EN 61326-1 (Tabell 2, 
industriell omgivning).

Beroende på anslutningstyp (likströmsförsörjning, ingångskabel, ut-
gångskabel), används olika testnivåer för att förhindra transient över-
spänning (IEC/DIN EN 61000-4-5 stötpuls) enligt IEC/DIN EN 61326-1: 
Testnivå för likströmsförsörjningslinjer och IO-linjer: 1 000 V kabel till 
jordning.

Enheter med ”skydd genom kapsling” som explosionsskydd är utrus-
tade med ett inbyggt överspänningsskydd.

Överspänningskategori

Enheten är avsedd för användning i nätverk med överspänningsskydd-
skategori II enligt IEC/DIN EN 61010-1.

5.2	 Kontroll efter anslutning

□□ Är enheten och kabeln oskadda (okulär kontroll)?

□□ Uppfyller kabeln som används kraven?
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□□ Är den monterade kabeln dragavlastad?

□□ Är skruvanslutningen korrekt monterad?

□□ Stämmer matningsspänningen överens med specifikationerna på 
märkskylten?

□□ Ingen polomkastning, är plintadresseringen korrekt?

□□ Om ström har tillkopplats: är enheten redo för drift och lyser lys-
dioden grönt för driftstatus?

6	 Driftsättning

6.1	 Förberedelser

VARNING

Inställningarna på strömutgången kan resultera i ett säkerhetsrelaterat 
tillstånd (t.ex. överfyllnad)!

•	 Kontrollera inställningarna för strömutgången.

•	 Inställningen för strömutgången beror på inställningen i 
parameter Ange PV.

6.2	 Installation och funktionskontroll

Innan mätenheten tas i drift ska kontroll efter installation och kontroll 
efter anslutning har utförts.

•	 Kontroll efter montering

•	 Kontroll efter anslutning

6.3	 Översikt över driftsättningsalternativ

•	 Driftsättning med appen Field Device Configurator.
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6.4	 Driftsättning via appen Field Device Configurator

6.4.1	 Enhetskrav

Driftsättning via Field Device Configurator är endast möjligt om enheten 
har Bluetooth-kapacitet (Bluetoothmodul är installerad på fabriken eller 
är efterinstallerad).

6.4.2	 Enhetsspecifik IT-säkerhet

Åtkomst via Bluetooth® teknik

Säker signalöverföring med Bluetooth® teknik använder krypterings
metod som är testad av Fraunhofer Institute. 

•	 Utan appen Field Device Configurator är enheten inte synlig via 
Bluetooth®.

•	 Bara en punkt-till-punkt anslutning kan etableras mellan enheten 
och en smart telefon eller surfplatta.

•	 Bluetooth® gränssnittet kan stängas av med appen Field Device 
Configurator eller med kabelanslutna verktyg.

6.4.3	 Field Device Configurator-appen
1)	 Skanna QR-koden eller ange ” Field Device Configurator” i 

sökfältet på App Store / Google Play.
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2)	 Starta Field Device Configurator.

3)	 Välj en enhet från den livelista som visas.

4)	 Ange inloggningsinformation: 
Användarnamn: admin 
Lösenord: enhetens serienummer

5)	 Tryck på symbolerna för mer information

6.5	 Anmärkningar för guide ”Idrifttagning”

Guide Idrifttagning tillåter en enkel och guidad driftsättning.

1)	 Efter att guidad drifttagning startats anger du ett lämpligt 
värde för varje parameter eller välj lämpligt alternativ. Dessa 
värden skrivs direkt till enheten.

2)	 Klicka på ”Next” för att gå till nästa sida.

3)	 När alla sidor har slutförts klickar du på ”End” för att stänga 
guidad drifttagning.

Om guidad drifttagning avbryts innan alla nödvändiga parametrar har 
konfigurerats kan enheten få en odefinierad status. I sådana situationer 
bör du återställa enheten till fabriksinställningarna.

6.6	 Konfigurera enhetsadressen via programvara

Se parameter ”HART adress”

Ange adressen för datautbyte via HART-protokollet.

•	 Vägledning -> Idrifttagning -> HART adress

•	 Applikation -> HART utgång -> Konfiguration -> HART adress
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•	 Standardinställning HART-adress: 0

6.7	 Konfigurera enheten

Driftsättning via driftsättningsguiden rekommenderas.

Se avsnittet ”Driftsättning via Field Device Configurator”.

6.7.1	 Nivåmätning i vätskor

Konfigurationsparameter för nivåmätning hos vätskor

R Referensplan för mätning

A Antennlängd + 10 mm

C 50 — 80 mm; medium εr < 2

D Avstånd

L Nivå

E Parameter ”Tomkalibrering” (= 0 %)

F Parameter ”Fullkalibrering” (= 100 %)

Om ett medium har en låg dielektricitet, εr < 2 , kan tankbotten bli 
synligt genom mediet på mycket låga nivåer (lägre än nivå C). Räkna 
med lägre noggrannhet i det här området. Om detta inte är acceptabelt 
bör nollpunkten placeras på avståndet C ovanför tankbotten för dessa 
applikationer (se bild).
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6.7.2	 Nivåmätning i bulkmaterial

Konfigurationsparameter för nivåmätning i bulkmaterial

R Referensplan för mätning

A Antennlängd + 10 mm

D Avstånd

L Nivå

E Parameter ”Tomkalibrering” (= 0 %)

F Parameter ”Fullkalibrering” (= 100 %)

6.7.3	 Konfigurera flödesmätning via styrprogram

Installationsbetingelser för flödesmätning

•	 En kanal eller en ränna krävs för flödesmätning

•	 Positionera sensorn i mitten av kanalen eller rännan

•	 Rikta in sensorn så att den är vinkelrät mot vattenytan

•	 Använd ett väderskydd för att skydda enheten mot sol och regn
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Konfigurationsparameter för flödesmätning av vätskor

D Avstånd

Q Flödesområde vid mätning av rännor eller kanaler (beräknas från nivån som använder linjärisering)

Flödesmätningskonfigurering

Exempel: Khafagi-Venturi-mätränna

E Tomkalibrering (= nollpunkt)

D Avstånd

L Nivå
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Exempel: Triangulär ränna

E Tomkalibrering (= nollpunkt)

D Avstånd

L Nivå

6.8	 Konfigurering parameter ”Frekvensläge”

Parameter Frekvensläge används för att bestämma lands- eller regions-
pecifika inställningar för radarsignalerna.

Parameter Frekvensläge ska konfigureras i driftmenyn med hjälp av 
lämplig konfigureringsprogramvara i driftsättningens början.

Applikation -> Sensor -> Avancerade inställningar -> Frekvensläge

Driftfrekvens 80 GHz:

•	 Alternativ Läge 2: Kontinenten Europa, USA, Australien, Nya Zee-
land, Kanada, Brasilien, Japan, Sydkorea, Taiwan, Thailand

•	 Alternativ Läge 3: Ryssland, Kazakstan

•	 Alternativ Läge 4: Mexiko

•	 Alternativ Läge 5: Indien, Malaysia, Sydafrika, Indonesien

Enhetens metrologiska egenskaper kan variera beroende på det valda 
läget. De valda metrologiska egenskaperna hänvisar till enheten så som 
den levererades till kunden (alternativ Läge 2).
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6.9	 Undermeny ”Simulering”

Processvariabel och diagnoshändelser kan simuleras med undermeny 
Simulering.

Navigering: Diagnostik -> Simulering

Under simulering av kontaktutgången eller strömutgången skickar 
enheten ut ett varningsmeddelande under tiden simuleringen pågår.
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Denna sida är blank.
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Appendix

FMR10B / FMR20B     Guide flödesmätning

•	 Börja med att installera appen ”Field Device” från valfri app store 
(Android / Apple).

Öppna appen och den skall automatiskt söka efter tillgängliga enheter. 
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•	 Klicka på önskad enhet. När appen har anslutit ange användar-
namn (admin) och lösenord (standard är enhetens serienummer). 
Fyll i och klicka ”Login”
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•	 Om inloggning lyckas kommer skärm ”Enhetsinformation” 
att visas. Tryck på meny-knappen(de tre liggande stecken 
uppe till vänster) nu visas flera valbara alternativ. Gå tillbaka 
till startskärmen. Längst ner på startskärmen står det nu 
”Idrifttagning för den här enheten har ännu inte ägt rum….” (om 
enheten är helt ny eller fabriksåterställd). Tryck på ”Starta” för 
att komma igång med den inbyggda grundinställningsguiden. 
Om inte detta meddelande visas längst ner på skärmen, 
tryck på meny-knappen och välj ”Vägledning”. I den nya 
skärmen som visas klicka på ”Idrifttagning”, detta startar 
grundinställningsguiden.
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•	 Skärmen ”Idrifttagning” visas nu. Var noga med att avsluta guiden 
för att givaren skall fungera som det är tänkt. Om guiden avbryts kom-
mer givaren att hamna i ett felläge, börja om. 
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•	 Nu visas en del enhetsinformation på skärmen, klicka vidare, 
observera att informationen kan variera något beroende på 
givartyp och konfiguration. Klicka ”Nästa”, det är inget som skall 
ändras här. 
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•	 Nu visas skärmen ”Mätjusteringar”. Fyll i önskad enhet på 
”Längdenhet” + ”Nivåenhet” Normalt välj ”m” och/eller ”mm” 
(valfritt).
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•	 På nästa skärm, välj ”Driftläge”. Välj driftläge ”Flöde” i stället 
för ”Linjäriserad nivå”. Efter detta är gjort ställ in tomkalibrering 
(avstånd ner till noll flöde) och fullkalibrering (max nivå ränna/
skibord). Mät noga avståndet från givaren ner till nollflödesnivån. 
I detta exempel är avståndet från givaren ner till nollflöde 
1,100 m. Max mäthöjd i skibordet är 0,500 m. 
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•	 Denna skärm visar aktuella nivå/avståndsvärden. Bekräfta att 
de stämmer med verkligheten och välj alternativ ”Ja”. Klicka på 
”Nästa”. Låt givaren avsluta sin mappning av mätpunkten, när 
den är klar kommer knappen ”Nästa” att visas, klicka vidare. 
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•	 Välja typ av ränna/överfall/tabellvärde. 
I detta exempel är det ett rektangulärt överfall med 
sidokontraktion. Kanalen är 1,2 m bred och överfallet är 1 m 
brett, djup före kant är 0,5 m. 
Ställ in kanalbredden (närmandebredd), överfallsbredd (krön 
bredd) och djup före kant (krön höjd). Om alla parametrar som 
angetts är inom standarden för valt överfall kommer texten 
”Validering godkänd” visas. På nästa skärm kommer ett ”Max 
flöde” baserat på valda parametrar och överfallstyp att visas.
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•	  Max Flöde, detta är det största flöde denna typ/storlek av 
överfall kan hantera. 
Det går nu att ändra maxflödet till ett annat värde, detta 
motsvarar en utsignal på 20 mA (max). Om systemet vi kopplat 
enheten mot t.ex. förväntar sig att max signal skall vara 
1500 m³/h, skriv in värdet här. Om värdet är okänt kan denna 
inställning ändras senare.
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•	  Aktivera den inbyggda totalisatorn (summaräknaren) för flödet. 
Det är valfritt att göra men normalt rekommenderas det. Värdet 
går att läsa ut via appen. Ställ in önskade enheter och decimaler. 
Det gåt även att lägga in en lågflödesgräns som ser till att 
utsignalen lägger sig fast på 4 mA om flödet går under en viss 
procent av maxflödet. Detta kan vara bra om vatten riskerar bli 
ståendes under givaren (som då registreras som ett litet flöde) 
eller om det konstant är ett litet flöde som ej skall registrera. Går 
nivån/flödet över detta procentvärde kommer givaren att börja 
räkna hela aktuella flödet. 
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•	 Klicka nästa för att komma till den sista skärmen i inställnings
guiden, ”Utgångsinställningar”. Här ändras hur utgången skall 
bete sig vid eventuella fel och även vilket flöde 4-20 mA-signalen 
skall motsvara. 
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•	 Klicka på nästa, appen visar en text att guiden avslutats och att 
den genomförts framgångsrikt. Klicka på knappen ”Avslutad” 
för att komma tillbaka till startskärmen. Nu visas ett par olika 
mätvärden och statussymboler som bekräftar att mätningen 
fungerar. Parametern PV är ”primär variabel” (flöde). SV är 
”sekundär variabel” (avstånd från givare ner till aktuell nivå). För 
att manuellt kontrollera detta avstånd, konsultera transmitterns 
manual.  
Det finns lite mer parametrar som bör ändras/kontrolleras för att 
flödesmätningen skall bli korrekt. Se nästa sida. 
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•	 Öppna menyn i appen och klicka på ”applikation”. Klicka sedan 
på ”Sensor” -> ”Avancerade inställningar” -> ”Justering”. För att 
givaren skall kunna hantera de snabba nivåförändringar som ofta 
uppstår i en kanal eller ränna behöver ett par parametrar ändras. 
Se nästa sida. 
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•	 Ändra de första två parametrarna ”Max tömmning…” och ”Max 
fyllning…” från standard till mycket snabb. Vid behov kan en 
dämpning på mätningen anges, bra att göra om värdet är väldigt 
hoppigt, det är mycket vågor på vattenytan eller korta tillfälliga 
förändringar i nivån.
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•	 Grundinställning för flödesmätning är klar. Öppna meny 
”Applikation” -> ”Mätvärde”, för att få fram en översikt på några 
av de viktigaste parametrarna. 
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•	 För att kunna se aktuell signalkvalité / styrka, öppna meny 
”Applikation” -> ”Sensor” -> ”Signalinformation”. Om något 
gått fel vid inställning av transmittern kan en återställning 
genomföras. Gå in i meny ”System” -> ”Enhetshantering” -> 
och klicka på Återställ enheten, välj Till fabriksinställningar eller 
Återstarta enheten. OBS! Valt lösenord för inloggning kommer 
inte att ändras vid återställningen. Detta görs i en egen meny 
”System” -> ”Användarhantering”, klicka på Definiera lösenord 
för att välja ett nytt. Det går även att ändra lösenord på specifika 
användarroller, t.ex. om justering av transmittern parametrar skall 
vara låst för obehörig personal. 
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•	 Återställningsmeny, användarhantering.
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