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Stellungsregler Typ 373x-5 Rev.1
- FDT/DTM Geréteintagration in Yokogawa PRM

Die nachfolgend beschriebene Vorgehensweise versteht sich als Leitfaden fiir die Integration des
Stellungsregler Typ 373x-5 in das Plant Asset Management Tool (PRM — Plant Ressource Manager) von
Yokogawa .

Die Integration schlieRt die Installation des Device Type Managers (DTM), die Inbetriebnahme/Initialisierung
des Gerats und die Beschreibung der wichtigsten Gerateparameter ein.

Hinweis: Der mechanische Anbau an das Ventil, Zuluftanschluss und elektrische Anschliisse des
Stellungsreglers an den Feldbus sind nicht Teil dieses Dokumentes. Eine genaue Beschreibung hierzu ist in der
Einbau- und Bedienungsanleitung EB8384-5 zu finden (http://www.samson.de/pdf de/t83845de.pdf).
Weiterhin sind der Umgang und die Bedienung mit Yokogawa PRM nicht Teil dieser Beschreibung.
Informationen hierzu entnehmen Sie bitte den von Yokogawa zur Verfiigung gestellten Dokumenten.
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1. DTM Installation

= Laden Sie die neueste Version des Gerdate DTMs (Device Type Manager) von der SAMSON
Internetprasenz (http://www.samson.de/support/deser018.htm) herunter.

= Entpacken Sie das Zip-Archiv

= Starten Sie die Installation der selbstausfiihrenden Datei setup.exe und folgen Sie der

Installationsanweisung im Installations-Fenster.

= Nach erfolgreicher Installation wird der DTM im Softwarekatalog von Microsoft Windows

gefiihrt (siehe Abb. 1).

B Add or Remove Programs

=10l
Currently installed programs: [T show updates Sark by |Name vI

"'igl TICTOS0N T VTS0 AT - SO0 RS T OO g oe= 20 3 O, S S5 F IO
‘% Microsoft Yisual Studio 2008 Shell {inkegrated mode) - EMU

@ Microsoft Visual Studio Tools For pplications 2.0 - EMU

15 MsML 4.0 5P3 Parser

5! MVIDIA Drivers
i5 sAMSON 3730-3 DTM

]lg-'l SAMSON 3730-5DTM
 suppart information.

To remove this program from your computer, clic

ﬁl SAMSON 3730-6 DTM

'EEI SAMSON DTM 3780 FDT 1.2

& SoundrMas

i_—'j SGL Server System CLR Types

{8 Uravc 1082

5/ vokogawa Buik-in DTM

ﬁ%’ Yokogawa DTMLErary FF 2010-1
‘ﬂ’_;’;l ‘okogawa DTMLErary HART 2010-1

lEl ‘okngawa DTMLbrary PROFIEUS 2010-1

oize T T9ME ;I

Size  Z23.00MEB
Size  Z11.00MB

Size 2.87MB

Size  25.50MB

Remayve

Size 17.18MBE
Size 3.33ME
Size 0.19ME
Siee 0.57ME
Size 4, 70ME
Size 29.55ME

Size  183.00ME

Size  227.00ME

Size 42.66ME ;I

Abb. 1: Installiertes DTM gelistet in den Windows Softwarekomponenten
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2. DTM in Yokogawa PRM einbinden / zuweisen

Nach erfolgreicher Installation des Gerdate DTMs, muss dieses im Geratekatalog von PRM
eingebunden bzw. zugewiesen werden.

= Starten Sie das PRM Setup Tool

= Starten Sie die DTM Setup- Routine und aktualisieren Sie den DTM Geratekatalog tiber den
Link ,Start DTM Setup’ (siehe Abb. 2). Hierbei werden alle (neu)installierten DTMs
automatisch in den Geratekatalog aufgenommen.

» Wechseln Sie auf den Reiter ,Foundation Fieldbus’. Hier erhalten Sie eine Ubersicht tiber
alle verfuigbaren Geradte DTMs. Wie in Abb. 3 zu sehen, sind die Felder ,Vendor’, ,Model’
und ,Device Revision’ noch zu erganzen. Tragen Sie in diese Felder die Werte
entsprechend Abb. 4 ein und bestatigen Sie die Eingabe mit ,0k’.

5§ PrM Setup Tool o ] 3

File  Action Wiew Help

+ = | &)
‘r'okogawaPRM

-6 PRM Server DTM Setup
F_!%[] PRM Client

£ % Connection
Appearance

DT Setup

e DTM Setup enables you to aszociate aninztalled DT M with & certain clagze of FF-H1, HART.
- Field Communication FROFIBUS or 54100 device, Doing g0 enables you to start the DT from PR Client to configure
a device of the appropriate class.

Thiz tool iz used when you need to switch between uzing several DT s that are applicable for the
same device class or separately install a vendor-provided DTM not included in the PRM
irstallation media.

Start DTM Setup

|
Abb. 2: DTM Integration (iber das PRM Setup Tool

-
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_inix

HART Foundation Fisldbus | PROFIBUS | 134100 |

DTM Bewvision | DT Vendor “Yandor Device Revision

N
ROTAMASSI FF DT 3.1.0020 YOROGAW A, YOROGAWA, ROTAMASS 2
ANEEDG YT 1.2.81.108 YOKDGAWA YORDGAWA ANEROG 1
AxFY1.2 1.2.81.108 YOROGAWA SOKOGAWA, AXF
Edxviz 1.2.81.108 FOKOGAWS
EJ<V33 1.2.81.108 YOROGAWA, YOROGAWA, EJx 3
EJx910%1.2 1.2.81.108 YOROGAWMA, YOROGAWA, EJ<910 1
EJx910%2.1 1.2.81.108 YOROGAWS YOROGAWA EJ<910 2
PH202 %31 1.2.81.108 YOROGAWA, SOROGAWA, PHz202-F K]
Sc202 il 1.2.81.108 YOROGAWA, YOROGAWA, Scaoz-F 3
I1SC202 %31 1.2.81.108 YOROGAWMA SOROGAWA, 1SC202-F 3
Doz02 %31 1.2.81.108 YOROGAWA YOKOGAWA, Dozoz-F 3
Y TAB0Y1 1 1.2.81.108 YOROGAWS, SOROGAWA, Y TAS0 1
EJAN2H 1.2.81.108 YOROGAWMA, SOROGAWA, Elda 2
YTANES 1.2.81.108 YOROGAWA, YOROGAWA, YTAIZ0 2
YTANWI 1.2.81.108 YOROGAWMS, YOROGAWA Y TAIZ0 3
OYF 1.1 1.2.81.108 YOROGAWA, SOROGAWA, DYF 1
EJA[SofDL) V1.5 1.2.81.108 YOROGAW A, YOROGAWA, EJA (Software D... 1
CYF{SoftDL) Y31 1.2.81.108 YOROGAWMA YOROGAWA, OYF (Software D... 3
Ailel | Defete | OK Cancel Apphy

Abb. 3: Ubersicht aller installierten Gerite DTMs — Offene Angaben beim SAMSON DTM

_inix

HART Foundation Fieldbus | PROFIBUS | 1SA100 |

DT Name | DTM Revision | DTM Wendor Yandor | todel Dievice Revision
SAMSON 3730-5 (B1.44-1.49 K1.21-.. K1.29 SAMSOMN AG SAMSON AG Positioner 3735 1
ROTAMASS3 FF DTHM 310120 YOKOGAWA OROGAWA BOTAMASS 2
AVBER0G YT 1.2.81.108 YOROGAWA SORDGAMWMA ANBROG 1
AxXFN1.2 1.2.81.108 YOKOGAWA YOKOGAWA AxF 1
Edxiv3.2 1.2.81.108 YOKDGAMA,

EJ<%3.3 1.2.81.108 YOKOGAWA YOKOGAWA EJx 3
El=910%1.2 1.2.81.108 YOKOGAWAS, YORDGAMA EJ<910 1
EJ=<310%21 1.2.81.108 YOKODGAWA YOROGAWA EJ<5910 2
PH202 %31 1.2.81.108 YOROGAW A SORDGAWMA PHz202-F 3
Sc202 w3l 1.2.81.108 YOROGAW A YORDGAWA Sc20z-F 3
15202 %30 1.2.81.108 YOROGAWA SORDGAMWMA, 1SC202-F 3
DOz02 %31 1.2.81.108 YOROGAW A YORDGAWMA Dozoz-F 3
Y TAS0YT 1 1.2.81.108 YOROGAW A, YORDGAWA Y TAS0 1
EJAN2E 1.2.81.108 YOROGAW A YORDGAWA, Eda 2
YWTANWES 1.2.81.108 WOKOGAWA WO OGAWA YTA320 2
YTANMI 1.2.81.108 YOROGAWA, YORDGAWA YTAIZ0 3
OvF 1.1 1.2.81.108 YOKDGAWA YOROGAWA OvF 1
EJA[SofDL) Y15 1.2.81.108 SOROGAWA YORDGAWA EJA (Software D... 1
DYF(SoftDL) w3l 1.2.81.108 YOKOGAWA YOROGAWA DYF (Software D... 3

Add | Delete | oK | Cancel Apply

Abb. 4: Ubersicht aller installierten Gerdte DTMs — Vollstindige Angaben beim SAMSON DTM
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Wichtig:

Bei ,Device Revision’ ist der Wert 1 fiir die Stellungsregler mit Firmware R1.44 — R1.49 und

K1.21 - K1.29 einzutragen.

3. Benutzeroberflache des SAMSON DTMs

Nachdem der DTM erfolgreich installiert und zugewiesen wurde, kann in PRM {ber das Kontext-
Men der einzelnen Gerdte (rechte Maustaste auf das jeweilige Gerat) DTM Works gestartet

werden (siehe Abb. 5).

4 Plant Resource Manager - [User Name : ADMINISTRATOR]

L3 File Edit View Register Option Window Help

% 88 2L B (2|8

L%} Network ‘ @Back ~ ‘ @Ev”’r Hismry H@Detans |‘@Diagnnsws ‘ %Paramemr ‘@Schedula ‘ @Memn ‘ @PBI’E |Dnc |

ﬁﬁ PLANT |Foundation Fieldhus j

[ -(Jmm CENTUM
=] O@ SAMSON
=0 Fesoio1
FS O@ Mode 01
= O@ Slot 01 - ALF11L
=08 oo

CVFO12_FO_TEST (Sig

Device Tag
Device ID
Device Tag Comment

Communication Type

[vro12_Po_TEST

PUEUQQUUUZ 2042604

[VFD12_PD_TEST

Fuumdatlun Fieldbus

Enmmnnl Detail | Block | Setting | Mk |

DTM ‘Works. ..
Parameter Manager...

Deviceviewer ..,
DD Merw...
Diagnosis Mavigator...

i G|
Copy. G|
Paste

(e

Add Alarm..,
Maintenance Mark.

Plug & Play...

Read Dewice Details...
Save all parameters. .. agory
It st Fls o

Send To Custom Wiew. ., ChHE

Bluck Settings...

Date
Set Device Security...

Update Device Status
Update Mainteranze Mark

Refresh Data F5
Expand Folder

AUX 3

Update Date
Update User
Registered By

Abb. 5: Start DTM Works des Stellungsregler 373x-5

BaMECN AG

Fosmuner 7S

I

#SAMEON-D 101-10111-1

L=

Pz 07

[ e

B/24/2011 08:53:14

BOMIMISTRATOR

[EOMINISTRATOR
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Der Aufbau des Stellungsregler DTM ist wie folgt aufgeteilt (siehe Abb. 6):

= Allgemeine Gerdteinformationen
= Model - Device name
= DTM Version - Description
= Anzeige des Gerdtestatus nach NE 107 - Condensed State

=  Funktionsleiste
= Allgemeine Gerateinformationen ein-/ausblenden E|

= Navigationsbereich ein-/ausblenden @

= Geritedaten lesen £~
Wird das Symbol gedriickt, werden alle Gerdteparameter aus dem Gerdt gelesen.
Uber das neben dem Symbol platzierte Auswahlmenii sind zusétzlich die Modi
,Aktuelles Verzeichnis lesen’ und ,Aktuelles Verzeichnis mitsamt Unterverzeichnissen
lesen’ auswdhlbar (siehe Abb. 7).

= Geratedaten schreiben i -

Wird das Symbol gedriickt, werden alle Gerdteparameter in das Gerdt geschrieben.
Uber das neben dem Symbol platzierte Auswahlmenii sind zusétzlich die Modi
,Aktuelles Verzeichnis schreiben’ und ,Aktuelles Verzeichnis mitsamt
Unterverzeichnissen schreiben’ auswdhlbar.

= Daten zyklisch auslesen ein-/ausschalten (!
Ist das zyklische Auslesen der Daten eingeschaltet, erscheint neben den Parametern
im Feld Status Symbol, in dem sich die beiden Pfeile drehen (siehe Abb. 6). Die Daten
werden nur gelesen!

* Hilfe Informationen (Handbiicher) € =

» Drucken der Geriteparameter ‘= ~

= Navigationsfenster — Im Navigationsbereich werden die Ordner logisch, anhand der
Funktion der beinhaltenden Parametern in einer Baumstruktur dargestellt.

= Parameterfenster — Im Parameterfenster sind die Parameter des jeweils ausgewahlten
Ordners gelistet und kénnen editiert, bzw. Funktionen gestartet werden.

///

e
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% DTM Works - [(747 : C¥F012_PD_TEST) SAMSON 3730-5 (R1.44-1.49 K1.21-1.29) <0ffline Parameber=]
g File Wiew Device® Tool ‘Window

-iojx|
s

T BBEB TR T~ o

Ewpert+  Device name: SAMSON 3730-5 (R1.44-1,43 K1.21-1.23)
M Description: [3730-5 DTH (v.1.0.0) Allg. Geriteinformationen SAMSON

Condensed state im No message MESS: LIND REGEITECHNIK

@

2 -8 CQe- G-

ositoner Type: arameter | Glatus | Value | Walue 1] Unit |

f:J E SEtt:’;Q;tmahm ositioner Type 37305 Parameterfenster
[ Operation unit [RES] e EQ W

© @ Pasiioner (A0, TRD) \

. [ Process contraller [FID) —Zyklischer Datenaustausch aktiv

g g:::g ::E:i ; Eg:; lgg} Before wiiting the configuration data into the device:

Start-up et all targ.. Execute I

- Diagnosiz
e Status messages
Statistical infarmation AUTO
e Tests MAMN
- Dperation

fter configuration data waswritten to the device:

Execute I

estore al

EEE:

Process data
- Dperating mode
- Reset
Mairtenance

Mavigationsfenster

ok, Cancel pply |
? Connected ’@ |£ Device ,_| |_| |Adm\nist|ator |
‘_‘y‘ Connected e | Ji] & I 7
Abb. 6: Benutzeroberfléche des Stellungsregler DTMs
EX[:IEFH’ Device name: SAMSOM 3730-5 (R1.44-1.49 K1.21-1.29)

Diescription: 37305 DTM (v, 1.0.00
Caondensed state iﬂ Mo message

B e

B0

(=8

Read directory only
Read directory and subdirectories only
e U peration unit [HES]
Positioner [40. TRD)
Process controller [PIDY)
Binary input 1 (D11, TRD]
Binary input 2 (D12, TRD]
] Operation unit (RES) Set all target modes to 'Out of Service 0/5!

Abb'. 7: Auswahlmenii Gerdtedaten schreiben

ner Type 37305

Condenzed state

B efore writing the configuration data into the dewice:

1\
0
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- FDT/DTM Geréteintagration in Yokogawa PRM

3.1.

Eine Parameterbeschreibung bzw. ein Hilfetext zu den einzelnen Parametern wird angezeigt, wenn

Hilfetext / Parameterbeschreibung im DTM

man mit dem Mauszeiger (iber diesen fahrt (siehe Abb. 8 und Abb. 9).

Settings
- Start-up
- Dliagnosis
Operation

Abb. 8: Parameterbeschreibung / Hilfetext — Condensed State

[l Positioner Type 37305
4] Getings
Start-up

Substitution
Diagnosziz
+] Cperation

Parameter ‘ Status : Valug |Value Ii Unit
Positioner Type 37305
Condensed state i !Nn messans =
—
Code 43 d6 " |
Before writh sondensed state based on NAMUR recommendation NE 107,
Set all target modes to 'Out of Service 075 Execute |
After configuration data waswritten to the device:
Restare all target modes Execute |
Farameter | Status |Value |Va|ua \| Linit
Start-up - Initialization
Iritialization mode i INUminaI range [Mom) j
Device is iniialized 8 IYBS
Test or calibration running i INU =
Initizlization Execute I
Status initialization i INol aclive
Abort initislization Execute I
Positioner [TRD]
Current operating made i IAutomatic [aUTO)
Status transducer i INolmaI operation

Initialization errors

# > 1ange

—

P =2

INo

Delta i
Code 50 (XD_ERROR_EXT)

- pin position incorrectly

- Follower plate incorrecty attachment

Attachi The value supplied by the measuring signal is too highylow; the measuring sensor is located near its mechanical fmit,

Iritializd~ MAMUR.: slipped bracked or positioner not central

Pin position

H E B EER &

Travel time too shaort i IND
8 W
Mo emergency mode i |N0
Reference test aborted L B T [

Abb. 9: Parameterbeschreibung / Hilfetext — Condensed State

Im Falle von Fehlermeldungen sind in dem Hilfetext zusatzlich moégliche Ursachen fiir das auftreten

dieses Fehlers gelistet (siehe Abb. 9).

-
e
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Stellungsregler Typ 373x-5 Rev.1
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4. Parameterverzeichnisse - Konfiguration und Inbetriebnahme

Das Hauptverzeichnis ,Positioner Type 373x-5’ zeigt den Geratestatus und zwei ausfiihrbaren
Funktionen an.

= Set all target modes to Out of Service O/S
= Restore all target modes

Die beiden Funktionen dienen bei der Nutzung des DTMs zur Umstellung aller FOUNDATION™
Fieldbus Funktions- und Transducerbldcke in den Modus O/S (Out of Service) und zurick in die
Ausgangsmodi und sollen wahrend der Konfigurationsphase des Gerates die Bedienung erleichtern.
Hintergrund hierbei ist, dass bestimmte Parameter nur in dem Mode O/S verdndert werden konnen
und dazu der jeweilig zugehorige FF Block Out of Service genommen werden muss.

Hinweis:

Nachfolgend werden die gdngigsten verwendeten Parameter beschrieben. Nicht beschriebene
Parameter, wie auch weitere Informationen zu den hier aufgefiihrten Parametern sind der Einbau-
und Bedienungsanleitung EB8384-5 zu entnehmen.

4.1. Konfiguration der Identifikationsdaten

In den hier beschriebenen Verzeichnissen sind Parameter zur Beschreibung des verwendeten
Stellungsreglers, Ventiltyps und Antriebes hinterlegt. Im Hauptverzeichnis ,Identifications’ konnen
der verwendete PD_TAG und die Busadresse eingesehen werden (siehe Abb. 10).

BE DTM Works - [(247 : CYFO12_PD_TEST) SAMSON 3730-5 (R1.44-1.49 K1.21-1.29) <Offline Parameter-::_i]_ =0 5’
g File. Wiew Device Tuh ‘Window = x|

T BBB ETE T S

Spertt  Devicename: SAMSON 3730-5 (R1.44-1,49 K1.21-1.29)
% Description: 3730-5 DTM (v.1.0.0) SAMSON @
Condensed state i Mo message MESS D REGELTECHIIK

Eng-9-fe- -

&l Positioner Type 37305 Parameter | Status | Value | Value 1| Uni |
Settings

B

Settings - Identification

Operation unit [RES] Device tag |CvFO12_PD_TEST
[l Positioner (A0, TRD]
e ActiatOr Bus address a | 247

Abb. 10: Device TAG / PD_TAG und die eingestellte Busadresse

;// ‘@

\{
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4.1.1. Informationen zum Stellungsregler

Im Verzeichnis ,Operation Unit’ sind die allgemeinen Informationen zum verwendeten
Stellungsregler hinterlegt (siehe Abb. 11).

TAG (RES) [RES - TAG_DESC]

Anwenderspezifischer Text zur eindeutigen Identifizierung und Zuordnung des Resource Block
Description [RES Block - DESCRIPTOR]

Frei verfigbares Textfeld zur Beschreibung der Applikation
Message [RES Block - DEVICE_MESSAGE]

Frei verfiigbares Textfeld

Serial number positioner [RES Block - DEVICE_SER_NUM]
Serien-Nummer des Stellungsreglers

Product number positioner [RES Block - DEVICE_PRODUCT_NUM]
Hersteller-Artikelcode des Stellungsreglers

Firmware revision control [RES Block - FIRMWARE_REVISION]
Firmware-Version der Regelung R1.xx

Firmware revision communication [RES Block - FIRMWARE_REVISION]
Firmware-Version der Kommunikation K1.xx

Diagnosis level [AO TRD Block — DIAG_LEVEL]

Vorhander Diagnoselevel

Device ID [RES — DEV_TYPE]

Typ-Nummer Gerat (hier 2 fiir Typ 3730-5)

Device revision number [RES — DEV_REV]

Revisionsnummer des Gerates (hier 1 fiir Typ 3730-5 K1.xx/R1.xx)
Revision number device description [RES— DD_REV]
Revisionsnummer der Geratebeschreibung
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% DTM Works - [(247 : CYFO12Z_PD_TEST) SAMSDN 3730-5 (R1.44-1.49 K1.21-1.29) <0ffline Parameter:] - o] x|
5, Fle Wiew Device Tool Window - 18] %]
Ceds TR 1Mo
R Esperts  Deviee name: SAMSON 3730-5 (R1.44-1.49 |<1‘21—1‘2ﬁ)g
% Description: 3730-5 DTM (v.1.0.0) SAMSON @
Condensed state B [ No message HERR MG R
T X
SDe-4-0e-s-
=~ Positioner Type 37305 Parameter | Status | Value | Value ] Unit |
= Setlings = Er— o
\dortiication Settings - Identification - O perabion uk
Operation unit (RES) TAG [RES) a |
Posttiorer (A0, TRD) =
e Bictuatar Diescription i ISAMSUN Type 37346
Valve Message 8 [The Sman Salution - 11735
Additional component -
Pracess controller (PID) Text field 1 a [+
- Binamy input 1 (017, TRD]
Binary input 2 (D12, TRD) Lo 2 a I
v- Oiperation unit (RES) Text field 3 a [+
- Positionsr (80, TRD] = o
o Process contioller (PI0] Test field 4 == I""'
Binary input 1 (D11, TRO] Textfield 5 a [+
i - Binary input 2 [DI2, TRD)
i Stattup Serial rumber positioner g | BO42604
ey Dlagrosis Praduct number positioner 2 [373152100110000
Shatus messages =
o e Stafistical information AUTO Fimware 1evision contral 8 [ri4s
L Fie: Todshioh Firmware tevision communication B [Ks
=~ Operation -
& Process data Diagriasis level 8 [expents
[ Dperating mods .
I w Floset Certification g |Fresent
Maintenance 1D-Mo. pat of plant g | 1
Device manufacturer 8 [samsoNaG
Device ID a | 2
Device revision number 8 | i
Revision number device description a | 1
Dievice desciiplion in device a |
Revision intsroperability test spstem i I 4
oK | Cancel sy |
|<al= Disconnected | L Device Il [ |Administratar
= Disconnected I | o] A

Abb. 11: Informationsangaben zum Stellungsregler

4.1.2. Informationen zum Antrieb

Im Verzeichnis ,Positioner (AO,TRD) / Actuator’ ist es moglich Angaben zum verwendeten Antrieb
zu hinterlegen (siehe Abb. 12).

Hinweis:

Die Parameter ,Model’ und ,Booster’ nehmen Einfluss auf die Diagnosefunktionalitdt von Expert+,
daher sind diese Angaben zur korrekten Auswertung der Diagnosedaten vor der Inbetriebnahme
einzustellen. Weitere Angaben sind der Bedienungsanleitung EB 8388-5 ,Expert+ mit Teilhubtest
(PST)’ zu entnehmen.
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Model [AO TRD Block — DEVICE_CHARACTERISTIC]

Angabe zur Bauart des Antriebes (einfach- oder doppeltwirkend)

Booster [AO TRD Block — DEVICE_CHARACTERISTIC]

Angabe ob ein Volumenstromverstarker zum Einsatz kommt

S0 DTM Works - [(247 : CYFO12_PD_TEST) SAMSON 3730-5 (R1.44-1.49 K1.21-1.29) <0ffline Parameter=]

1o, Fle Yiew Device Tool ‘Window

=10l
=18 x]

> Bas

gE 1Mo

SAMSOM 3730-5 (R1.44-1,49K1.21-1.29)

EX}J +  Device name;
Description:
Condensed state i Mo message

3730-50TM (v.1.0.0)

SAMSON

MESS. UND REGELTECHNIK

e

gole-8-e- -

| @ Status messages

Actuator model

Abb. 12: Informationsangaben zum Antrieb

4.1.3. Informationen zum Ventil

&l Postioner Type 37305 Parameter | Status | Value | Value || Unit |
- Settings - — -
- \dentification Settings - Identification - Positiones - Actuator
Operation urit (RES) Type idertification actuator g
o Positioner (A0, TRD]
Lo Pkliabor Made| i Single acting g-l
Valve ;
e dlional component Attachment i Integrated El
-~ Process controller [FID] Booster i Mot present ﬂ
- Binary input 1[0, TRD] —
Binary input 2 (012, TRD) Artuator size g 240 s
Operation unit (AES) Signal pressure lower value g I 0.z bar
- Pozitioner [40, TRD] .
Process controller (PID) Signal prassure upper value & I 1.0 bar
- Binary input 1 [D17. TRD] EirlinEssie o oo i
{5 Binaty input 2 D12, TRD] i 2 | :
Start-up Actuator manufacturer i ISAMSDN AG LI
bi i
iagnosis i I e

Im Verzeichnis ,Positioner (AO,TRD) / Valve’ ist es moglich Angaben zum verwendeten Ventil zu

hinterlegen (siehe Abb. 13).

Hinweis:

Der Parameter ,Stuffing box’ nimmt Einfluss auf die Diagnosefunktionalitéit von Expert+, daher ist
diese Angaben zur korrekten Auswertung der Diagnosedaten vor der Inbetriebnahme einzustellen.
Weitere Angaben sind der Bedienungsanleitung EB 8388-5 ,Expert+ mit Teilhubtest (PST) zu

entnehmen.

Valve type [AO TRD - VALVE_TYPE]
Angabe der Ventilart (Hub- bzw. Schwenkarmatur)

Stuffing Box [AO TRD Block — DEVICE_CHARACTERISTIC]

Angabe zur Stangenabdichtung des Ventils

2011-05-27 / V42 / BGO

Seite 14/35




Stellungsregler Typ 373x-5 Rev.1
- FDT/DTM Geréteintagration in Yokogawa PRM

=)~ Posifioner Type 3730-5 Patameter | tatus | Value | Value 1] Urit
Settings " — —
\dertification Settings - Identification - Positioner - Valve
Operation unit (RES] Yalve: manufacturer SAMSON AG =
Fositioner (40, TRD] i l J
Actuator Tupe identification valve a2 |
Walva
Wl del 241
we Additional companent Bt g l
Process controller [FID) Walve type g |Linaar actuator LI
Binary input 1 (011, TRD)
- Binawinput 2 (D12, TRO] Flow direction i Walve opening (FTO) j
- Dperation unit [AES) Stuffing box Self-adiusting t I
& Pasitioner (40, TRD] g j
B Process contraller [FID] Sealing edga (leakage class] 0 Metabomsled =]
b Binary input 1 (D1, TRO) ;
-~ Binary input 2 (D12, TRD) Pressure balancing g |None LI
[ Btartup Flow charaoteristic 8 |Linear 501 =
[ Diagnasis
b Shatus messages MNominal diameter g |D\N j
2 Statistical information AUTO Nl diavere GN 8 J0.00
[ Tests MAN -
[l Operation Kvs valug g | 160000 K
[ Process data
li: Operating mode sl i |KV LI
i Reset Seat diameter valve g | 30 mm
Lo Maintenance

Abb. 13: Informationsangaben zum Ventil

4.1.4. Informationen zu eingebauten Stellungsregler-Optionen

Im Verzeichnis ,Positioner (AO,TRD) / Additional component’ werden die eingebauten
Stellungsregleroptionen, wie z.B. das interne Magnetventil angezeigt (siehe Abb. 14).

Hinweis:
Bei nachtrdglichem Einbau des induktiven Grenzkontaktes ist hier die nachtrégliche
Implementierung bekannt zu machen.

-+~ Pasitioner Type 3730-5 Parameter | Status | Value |Valua 1| urit
[ Settings N — = =
e |dentification Settings - | dentification - Positioner - Additional component
++ Operation urit (AES] Internal solennid valve / forzed venting i INnt implemented
[ Positioner (A0, TRD) 5
e Bctuatar Binary input 2 i INnt implemented
e Valve . o =
e R Inductive limit switch 2 INot implemented
- Process controller [FID] Inductive limit switch g INot implemented b
~ Binam input 1 (D11, TRD]
- Binary input 2 (D12, TRD] Implemented

- Operation unit [RES)

- Positioner 40, TRD]

- Process controller [PID)]

- Binary input 1 [D11. TRD]
- Binary input 2 [DI12. TRD]
[ Shart-up

Abb. 14: Informationsangaben zu den eingebauten Stellungsregler-Optionen

T
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4.2. Initialisierung / Inbetriebnahme des Stellungsreglers

Hinweis:

Bei der Inbetriebnahme des Stellungsreglers ist das entsprechende Kapitel aus der Einbau- und
Bedienungsanleitung EB 8384-5 zu beachten!

Nachfolgend sind lediglich die Parameter, die Einfluss auf die hier beschriebenen
Initialisierungsarten haben, aufgelistet. Nicht beschrieben sind der Anbau, der pneumatische und
elektrische Anschluss, sowie die Stellungsregler einzustellende Volumendrossel Q und der Stellung
des Schiebeschalters fiir die mechanische Sicherheitsstellung des Ventils.

Hinweis:

Bei Stellungsreglern mit Diagnoselevel Expert+ werden nach der Initialisierung automatisch die
Diagnose-Referenzliiufe gestartet. Zur korrekten Auswertung der Diagnose sind die Kenndaten
,Model’ und ,Booster’ in den Antriebskenndaten und ,Stuffing box’ in den Ventilkenndaten korrekt
einzustellen. Weitere Angaben sind der Bedienungsanleitung EB 8388-5 ,Expert+ mit Teilhubtest
(PST)’ zu entnehmen.

Achtung:
Wéihrend der Initialisierung und der Aufnahme der Referenziédufe durchféihrt das Ventil den

gesamten Hub-/Drehbereich!

4.2.1. MAX Initialisierung — Einfachste Methode

Die einfachste Initialisierung ist die MAX Initialisierung. Hierbei adaptiert sich der Stellungsregler
vollautomatisch auf den maximalen Hub-/Drehwinkelbereich des Stellventils.

Im Verzeichnis ,Start-up / Initialization’ ist der Parameter ,Initialization mode’ auf den Wert
,Maximum range (Max)’ zu stellen. Danach kann Uber die Schaltflache ,Execute’ die Initialisierung
gestartet werden (siehe Abb. 15).
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'MDTM Works - [(247 : CYFO12_PD_TEST) SAMSDN 3730-5 (R1.44-1.49 K1.21-1.29) <Dffline Parameter::_i]_ = IEI 5’
"" File. Wiew Device Tool ‘Window =1

T gg\u’ﬂ@

Xper‘H Device name! SAMION 3730-5 (R1.94-1.49 K1,21-1.29)
% Description: 5730-5 DTM (v.1,0.0) SAMSON @
Cordensed state [ @@ Maintenarce slam MESS- UND REGELTECHNIK
I .
EDfe-8-0)e-
Bl Pasitioner Type 3730-5 Parameter | Status | Value |Va|ue|| Unit ‘
B Seftings e
= \dentification Start-up - Initialization
&l Operation unit (RES) | Initialization made B [Masimum range (Max] &l I
= Pasitioner (40, TRD]
ez Process controller (PID] Device is iniialized & |Nu ®
B Binary input 1 (DI1, TRD)
& Binary input 2 (D12, TRD) Testor calibration running i |Nu =
= Shart up Intislization Execute
3 ization o
Subst\lullon Status intialization s Nol active
- D\agnos\s sbiort initialization Exarcute |
[ Dperation
Positioner [TRD]
Current operating mode: i |Luca| overnde [Dut)
Status hiansducer i |End position < active

Abb. 15: MAX Initialisierung — Die einfachste Methode

4.2.2. NOM Initialisierung — Exakte Methode

Die Initialisierungsmethode NOM (Nominal range) adaptiert den Stellungsregler exakt auf den
vorgegebenen Nennhub/-winkel des Stellventils.

Die fur die NOM Initialisierung notwendigen Parameter befinden sich im Verzeichnis ,Start-up’ und
sind wie folgt (Parameterbeschreibung siehe Kapitel 4.2.3):

* |nitialization mode
= Pin position
= Required nominal range’

Nach Eingabe der Parameter kann die Initialisierung tber die zugehorige Schaltflaiche im
Verzeichnis ,Start-up / Initialization’ gestartet werden.

L hur bei Erstinbetriebnahme oder nach Riicksetzen der Inbetriebnahmeparameter
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4.2.3. Inbetriebnahmeparameter — Verzeichnis Start-up

Im Verzeichnis ,Start up’ (siehe Abb. 16) sind die fir die Initialisierung notwendigen Parameter
beschrieben.

6% DTM Works - [(247 : C¥FO12_PD_TEST) SRMKSUN 3730-5 (R1.44-1.49 K1.21-1.29) <0ffline Parameter=] 0 — ol x|
5 File View Device Tool Window |2 x|
T BEE TR IS
d pert+ Device name; SAMSON 3730-5 (R1.44-1,49K1.21-1.29)
% Description: 37305 DTM (v.1.0.0 SAMSON @
Condensed state i. Maintenance alarm MESE- G RECELECHIIK
[ .
Sole-8-0e-s-
Bl Postioner Type 373015 Paramster | Status | Value | alue || Uni |
ettings
- |dentification Stk
G DDE'?“D” unit [RES] Aeading direction g IF‘neumalic connection right :I
Pasitioner (A0, TRD]
Pracess contraler (PID)] Fin pasition 8 |xwm =
- Binaryinput 1 (D11, TRD] -
- Binary input 2 (D12, TRD) Initislization made: i INnmmaI range [Nom| LI
Up Pressuie lmit 8 Jor -
- |nitialization
Suhstitution Required nominal range 8 | 75 mm
H,'] R Diagnn.sis Determined nominal range i I 100.0 mm
[#e Operation
Pinimum tranzit ime open g I oo £
Iinimun transit time close g I on s
Fail-safe position g IAu to open
Date of last calibration: day g I 1
maonth i I.Januar_l,l Li
year g I 2007 :I
hiout 2 | 12 h
minute a2 | 0 min
Person of last calibration g2 |
Location of last calbration 2 |

Abb. 16: Inbetriebnahmeparameter — Verzeichnis Start-up

Pin position [AO TRD - TRANSM_PIN_POS]

Der Abtaststift am Hebel des Stellungsreglers muss entsprechend des Ventilhubes/-winkels in die
richtige Stiftposition eingesetzt werden (siehe Hinweis Kap. 4.2)

Initialization mode [AO TRD - INIT_METHOD]

Auswahl der Initialisierungsmethode

Pressure limit [AO TRD - PRESSURE_LIMIT]

Auswahl der Eingangsdruckbegrenzung

Required nominal range [AO TRD - RATED_TRAVEL]

Angabe des Nennhubes/-winkels. Die Einheit mm bzw. ° ist abhangig von der Ventilart (siehe
Parameter Valve Type, Kap. 4.1.3).

T
\QOU P
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Minimum transit time open [AO TRD - ACT_STROKE_TIME_DEC]

Minimale Laufzeit ZU (in Richtung 0%-Position). Tatsachliche, wahrend der Initialisierung
gemessene Zeit, die das Ventil benétigt, um den Nennhub/-winkel in Richtung des zu schlieBRenden
Ventils zu durchfahren.

Minimum transit time close [AO TRD - ACT_STROKE_TIME_INC]

Minimale Laufzeit AUF (in Richtung 100%-Position). Tatsachliche, wahrend der Initialisierung
gemessene Zeit, die das Ventil benétigt, um den Nennhub/-winkel in Richtung des zu 6ffnenden
Ventils zu durchfahren.

Fail safe position [AO TRD - SIGNAL_PRESSUR_ACTION]

Dieser Parameter wird bei der Initialisierung ermittelt und gibt die Stellung des Schiebeschalters
(Air to Open / Air to Close) wieder. Eine Anderung ist nur durch eine erneute Initialisierung moglich.

n‘j DTM Works - [(247 : CYFO12_PD_TEST) SAMSON 3730-5 (R1.44-1.49 K1.21-1.29) <0ffline Parameter{_:_’;]_ i ;[gjzi
5, File View Device Tool Window [} == xi
viedan IR NS
4 wpert+ Device name: SAMSON 3730-5 (R 1.44-1,49 K1.21-1,29)
% Description: F730-5 DTM (v.1,0.0) SAMSON @
Condensed state i@ Mo message MESS- UND REGELTECHNIK
O -8 -0e- -
Bl Positioner Tppe 3730-5 Paramnster | status | Value | Value 1| Unit |
[ Settings
B Statup Start-up - Initializ ation
oo Initiahization mode i |Numma| range [Mom] j
[ Diagnosis Device is iniializad i |Yes
Elmmslperaion Test or calibration running i |No
Initislization Execute |
Status initialization 8 [Notadive
Abort initislization Execute |
Positioner [TRD)
Current operating mode i |Automalic [AUTO)
Status hansducer i |N0|ma\ operation
Initialization errors
#¥ [ange g |Nﬂ
Delta & € range g |Nﬂ (]
Attachment i | Mo =]
Initialization time exceeded i |No
Travel time oo shart i |No =
Fin pasition i |Nu =
Mo emergency mode i |Nu =
Relerence test aborted B [N =

Abb. 17: Inbetriebnahmeparameter — Verzeichnis Start up / Initialization
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4.2.4. Inbetriebnahmeparameter — Verzeichnis Start-up / Initialization

Im Verzeichnis ,Start up / Initialization’ (siehe Abb. 17) kann die Initialisierung tGber dafiir definierte
Schaltflachen (,Execute’) gestartet bzw. abgebrochen werden. Weiterhin kann im Online Modus des
DTMs der Status der Initialisierung Gberwacht werden (siehe Abb. 18). Im Falle einer nicht
erfolgreich durchgefiihrten Initialisierung (Parameter ,Status initialization’ entspricht der
Textmeldung ,Abbruch’) geben die aufgefiihrten Fehler eine Hilfestellung zur Behebung des
Problems.

b Positianer Type 37305 Parameter [ Status | Value ke [ Unit
ez} Settings
[ Startup

Start-up - I nitializaton

< Initialization mode g | Mominal range [Mam) L!
Substitution
[ Diaghosis Device is initialized = |Nu ®
i Operal >
E petauan Test or calibration runting 2 [ites T ]

Initialization Execute |

(!

Statuz initialization IControIIel optimization ]

Abort initislization Execute |

Abb. 18: Inbetriebnahmeparameter — Verzeichnis Initialization — laufende Initialisierung

X > range [AO TRD — XD_ERROR_EXT]

Das Messsignal liefert einen zu groRBen oder zu kleinen Wert, der Hebel befindet sich in der Nahe
seiner mechanischen Grenze (siehe auch Hilfetext fiir eine mégliche Ursache).

Delta x < range [AO TRD — XD_ERROR_EXT]

Die Messspanne des Hebels ist zu gering (siehe auch Hilfetext fiir eine mégliche Ursache).
Attachment [AO TRD — XD_ERROR_EXT]

Falscher Gerdteanbau (siehe auch Hilfetext fiir eine mégliche Ursache).

Initialization time exceeded [AO TRD — XD_ERROR_EXT]

Der Initialisierungslauf dauerte zu lange (siehe auch Hilfetext fiir eine mégliche Ursache).

Travel time too short [AO TRD — XD_ERROR_EXT]

Die bei der Initialisierung ermittelten Laufzeiten des Antriebs sind so gering, dass der Regler sich
nicht optimal einstellen kann (siehe auch Hilfetext fiir eine mégliche Ursache).

Pin position [AO TRD — XD_ERROR_EXT]

Die Initialisierung wurde abgebrochen, weil die Eingabe der Stiftposition notwendig ist (NOM Init)
(siehe auch Hilfetext fiir eine mégliche Ursache).

No emergency mode [AO TRD — XD_ERROR_EXT]

Kein gesteuerter Not-Modus bei Ausfall des Wegmesssytems moglich (siehe auch Hilfetext fiir eine
mégliche Ursache).
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Reference test aborted [AO TRD — XD_ERROR_EXT]
Fehler bei der Aufnahme der Referenzldufe fiir die Diagnose (siehe auch Hilfetext fiir eine mégliche
Ursache).

4.3. Konfiguration des Sicherheitsverhalten

In dem Verzeichnis ,Settings / Positioner (AO, TRD) / Fail-safe action’ (siehe Abb. 19) kann das
Sicherheitsverhalten (Fault State) des AO Funktionsblocks eingestellt werden. Dieses Verhalten wird
aktiviert, wenn eine Fehlerbedingung des jeweils giiltigen Sollwertes die Dauer einer festegelegt en
Zeitgrenze Uberschreitet.

[l Positioner Type 3730-5 Parameter | Statuz | Value Walue || Unit
[E Setlings
- |dentific:ation
Operation unit (RES) Fail-safe paosition IAlr ta open
- Positioner (40, TAD)]
Selection 1/0-handling
Statug handling

Settings - Positioner -Fail-safe acbon

Fail-safe action enablzd IYes

Supported features
Reference varishle
“Working range
Characteristic
Performance characteristics
Fail-safe action

[l Error control

- Process controller [PID]

- Binary input 1 (D11, TRD]

Binary input 2 [DI2. TRD]

Fail-safe time |

Fail-safe value

Use FSTATE_WAL on FAULT STATE
Use FSTATE_WAL on restart

Action at exceeding supervision time
Activation fail-safe action

Deactivation fail-safe action

lNﬂ

iNﬂ

Lel el sl E] of Led

INot initialized

Execute

Execute

Start-up

Abb. 19: Konfiguration des Sicherheitsverhalten

Fail safe position [AO TRD - SIGNAL_PRESSUR_ACTION]

Dieser Parameter wird bei der Initialisierung ermittelt und gibt die Stellung des Schiebeschalters
(Air to Open / Air to Close) wieder. Eine Anderung ist nur durch eine erneute Initialisierung méglich.
Fail safe action enabled [RES — FEATURES_SEL]

Aktivierung / Deaktivierung des Sicherheitsverhaltens, so dass dieses ausgelost werden kann.

Fail safe time [AO FB — FSTATE_TIME]

Vorgabe der Zeit in Sekunden von der Erkennung eines Fehlers des fir den AO FB in der aktuellen
Betriebsart giltigen Sollwertes bis zum Auslosen des Sicherheitsverhaltens. Wenn nach Ablauf
dieses Zeitintervalls der Fehler weiterhin anliegt, wird das Sicherheitsverhalten ausgeldst.

Fail safe value [AO FB — FSTATE_VAL]

Sollwertvorgabe flir den AO FB bei ausgeldstem Sicherheitsverhalten.

Use FSTATE_VAL on FAULT STATE [AO FB — I0_OPTS]

Aktivierung / Deaktivierung der Verwendung von FSTATE_VAL als Sollwert bei ausgelostem
Sicherheitsverhalten.

e
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Use FSTATE_VAL on restart [AO FB — 10_OPTS]

Bei Anlauf des Gerates wird FSTATE_VAL als Sollwertvorgabe verwendet bis ein giiltiger Wert
anliegt.

Action at exceeding supervision time [AO FB — SHED_OPT]

Auswahl des Verhaltens bei einer Zeitiiberschreitung der Uberwachungszeit (siehe SHED_RCAS im
RB) wihrend der Uberpriifung der Verbindung zwischen dem Feldbus-Host System und dem AO FB
im Betriebsmodus RCAS. Nach Ablauf der Uberwachungszeit wechselt der AO FB vom
Betriebsmodus RCAS in den hier ausgewahlten Betriebsmodus. Es wird zuséatzlich auch das
Verhalten nach Beendigung des Fehlzustandes festgelegt.

Activation fail safe action [AO TRD — SET_FAIL_SAFE_PQS]

Mit Betatigung der Funktionen ,Execute’ wird das Ventil direkt in die mech. Sicherheitsstellung
gefahren bzw. diese deaktiviert — Deactivation fail safe action [AO TRD — SET_FAIL_SAFE_PQS]

Hinweis:
Eine aktive Sicherheitsstellung ausgeldst durch den AO bzw. AO TRD wird im Display des
Stellungsreglers mit einem blinkenden ,S’ dargestellt.

Hinweis:
Weitere Informationen zu den einzelnen Parametern sind den Parameterlisten der EB 8384-5 zu
entnehmen!

Weiterhin kann im Verzeichnis ,Settings / Positioner (AO, TRD) / Selection 10-handling’ mit dem
Parameter ,Target to MAN if FAULT STAT activated’ (siehe Abb. 21) festgelegt werden, dass bei
Ausldsen des Sicherheitsverhaltens der TARGET _MODE auf MAN gesetzt wird und die urspriingliche
Zielbetriebsart verloren geht. Nach Verlassen des Sicherheitsverhaltens verbleibt der AO FB somit
in MAN und muss vom Anwender in die gewlinschte Betriebsart gebracht werden.

[=lp- Positioner Type 3730-5 Parameter | Bistie ! it | Value || Unit
= Settings - = =
- |dentiication Settings - Positioner -5 election 1 /0-handing
[+~ Operation unit (RES) SP-PV track in MAN IND LI
[l Positioner (30, TRD]
Selection [/0-handling SP-FY track in LO INU Lj
Status handling .
Siprarted featiiss 5P track retained target INo :_i
Reference variable Maving direction Ilncreasing /increasing > ﬂ
e \Wfrking range
- Characteristic Use FSTATE_MAL on FAULT STATE IND LI
- F'e.rformanc:PT characteristics s FSTATE VAL on restart Mo j
- Fai-safe action
i [ Eror contol Target to MAN if FAULT STATE activated No :_i]
B Process cantroller [PID)
- Binatwinput 1 (D11, TRD] Use PV for BKCAL_OUT No =
[ Binary input 2 (D12, TRD)

Abb. 21: Konfiguration des DI 1 Funktionsblockes

/'//

e
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4.4. Konfiguration der DI Funktionsbldcke (Binary Inputs)

In den Verzeichnissen ,Settings / Binary Input 1 (DI1, TRD)’ und ,Settings / Binary Input 2 (DI2, TRD)’
(siehe Abb. 21 und Abb. 22) kann das Verhalten der DI Funktionsblécke konfiguriert werden. Uber
die Parameter ,Selection binary input 1/2’ stehen dabei folgende Optionen zur Auswahl:

[ Positioner Type 3730-5

= Settings
|dentification
Operation unit [RES]
Pogitioner (0. TRD)

Frocess controller PID]
o Biaty input 1 (D11, TAD)
= Selection |/0-handling
Status handing
e Blatm configuration
- Binary input 2 (012, TAD]
Selection |/0-handling
- Status handing
e Bl configuration

Parameter [ Status | Value [Walue || Unit
5 ettings - Binaryinput1

Static revision number [D11] | 1]

Static revision number [TRD) | 0

Selection binany input 1 5-30vDC j

Azsignation TRD / DI

Filter time: constant

Abb. 21: Konfiguration des DI 1 Funktionsblockes

Intemal solenoid valve
Discrete final valve position
Condenzed state

[=)--+ Positioner Type 3730:5

oy Settings
+ Identification
Operation unit [RES]
Fositioner (40, TRD]

Process controller [PID)
[ Binarinput 1 (D1, TRD]
[Eb-- Binaminput 2 (D12, TRD]

L Selection 1/0-handling
Status handling
L. Mlarm configuration
E Shartup
[l Diagnosis

Parameter

| Status 1 Yalue Walue

Settings - Binary input 2
Static revision number [D12]
Static revizion number [TRD]
Configuration binary input 2
Assignation TRD 2 DI

Filter time: constant

Abb. 22: Konfiguration des DI 2 Funktionsblockes

[ [
| ]

Floating contact

Intemal solenoid valve
Discrete final valve position
Condensed state
Condensed state and VST

=  5-30VDC [RES—SELECT_BINARY_INPUT1] nur fiir DI1 méglich!
Der Stellungsregler besitzt standardmaRig einen Kontakteingang zur Auswertung binarer
Spannungssignale (Anschlussklemmen 87 und 88). Der DI1 wertet den Zustand des Kontaktes
aus und stellt diesen (iber den Parameter OUT_D zur Verfligung.

* Floating contact [RES — SELECT_BINARY_INPUT2] nur fiir DI2 méglich!
Der Stellungsregler besitzt optional einen Binareingang zur Auswertung eines potentialfreien
Kontaktes (Anschlussklemmen 85 und 86). Der DI2 wertet den Zustand des Kontaktes aus und
stellt diesen iber OUT_D zur Verfiigung.
Bei angeschlossenem Drucksensor (Leckagesensor) an dem Priifanschluss des Balgs, wird
dessen Schaltzustand als Diagnosemeldung in der erweiterten Diagnose signalisiert und in die
Protokollierung Gbernommen. Hierzu muss im Parameter ,Configuration binary input 2’ (siehe
Abb. 23) die Option ,Actively open — leakage detection’ oder ,Actively closed — leakage
detection’ angewahlt werden.

/'//
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[=1-~+- Positioner Type 3730-5 Parameter | e !Value TS |=
e Settings

L e |dentification

Operation unit (RES] Static revision number [DI12] |

- Positioner (40, TRD

- Process controller (PID) Static revision number [TRD] |

) g::::i :22:: ; %B:; ¥EB% Selection binary input 2 IFIﬂat\ng contact

[ Selection 1/0-handling Configuration binary input 2 | Mot evaluated

Status handling T
e Alam configuration Assignation TRD /DI

My St.arl-up. Filter time constant
Bl Diagnasis
i [ Status messages

Settings - Binary input2

Ll ol =

Actively open
Actively clozed

Actively open - leakage detection
Actively clozed - leakage detection

Abb. 23: Konfiguration des DI 2 Funktionsblockes — Druckiiberwachung am Balg-Priifanschluss

Internal solenoid valve [RES — SELECT_BINARY_INPUT1/2]

In dieser Einstellung wird der aktuelle Schaltzustand des optionalen internen Magnetventils
abgefragt und Gber OUT_D zur Verfligung gestellt. Dabei entspricht der Wert 0 einem nicht
geschalteten Magnetventil (U<15VDC) und der Wert 1 einem geschaltetem Magnetventil
(U>19VDC).

Discrete final valve position [RES — SELECT_BINARY_INPUT1/2]
In dieser Einstellung wird die aktuelle diskrete Ventilstellung Glber OUT_D zur Verfligung
gestellt. Die Zuordnung der Werte ist dabei wie folgt:

=  0-—Gerat nicht initialisiert

= 1 -Ventil geschlossen

= 2 —Ventil gedffnet

= 3 -Ventil in Zwischenstellung

Condensed state [RES — SELECT_BINARY_INPUT1/2]
In dieser Einstellung wird der aktuelle Sammelstatus nach NAMUR Empfehlung NE 107 tber
OUT_D zur Verfugung gestellt. Die Zuordnung der Werte ist dabei wie folgt:

= 0-Keine Meldung

= 1-Wartungsbedarf

= 2 —Wartungsanforderung

= 3 -—Ausfall

= 7 —Funktionskontrolle

Condensed state and VST [RES — SELECT_BINARY_INPUT2] nur fiir DI1 méglich!

In dieser Einstellung kann zusatzlich zur Ausgabe des Sammelstatus der Partial Stroke Test der
erweiterten Diagnose gestartet werden. Hierzu muss tUber den Parameter ,SIMULATE_D’ des DI
2 FB der Wert ,7’ simuliert werden.
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Die weitere Parameter in den Verzeichnissen ,Settings / Binary Input 1 (DI1, TRD)’ und ,Settings /
Binary Input 2 (DI2, TRD)’ sind wie folgt:

Assignation TRD/DI [DI FB — CHANNEL]
Festlegung welcher Transducer Block dem DI Block zugeordnet ist. Die Zuordnung fiir den
Stellungsregler 3730-5 Revision 1 ist hierbei:

= DI 1FB lber Channel 1 mit DI 1 TRD verbunden

= DI 2 FB Uber Channel 2 mit DI 2 TRD verbunden

Filter time constant [DI FB — PV_TIME]

Eingabe der Filterzeitkonstante des digitalen Filters bis ein bindrer Zustand am Eingang des
Funktionsblocks in den Parameter PV_D Gbernommen wird. PV_D ist in der Betriebsart AUTO
identisch mit dem Ausgang OUT_D.

5. Parameterverzeichnisse — Operativer Betrieb

Hinweis:
Nachfolgend werden nur die Verzeichnisse beschrieben. Weitere Informationen zu den dort
aufgefiihrten Parametern sind der Einbau- und Bedienungsanleitung EB8384-5 zu entnehmen.

5.1. Prozesswerte der Funktionsblocke

Die Prozesswerte der einzelnen Funktionsblocke sind im Hauptverzeichnis ,Operation / Process
Data’ zu finden. Zusatzlich zu den Prozesswerten und ihrem Status, werden die aktuellen Status des
Funktionsblockes und des zugehdérigen Transducer Blockes abgebildet (siehe Abb. 24).

Im unteren Teil des Parameterfensters befindet sich ein Balkendiagramm, in dem der Referenzwert,
die aktuelle Ventilposition und die Regelabweichung angezeigt werden. Zur zyklischen Auslesung
der Daten empfiehlt es sich in diesem Fenster den Online-Modus des DTMs zu aktivieren.
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Bl Pasiianer Type 37305 Parsmeter | Status | Value | Walue 1| Unit 2
®e Settings . =
e Stattup Operation - Process data- Positioner (AD. TRD)
(£l Diagnosis Fleferance variable w | 00 o
[l Dperation
- Process data Status: quality B8 [Good (C1- Nor-specific =l
B ositioner (4.0, THD) . -
Process contraller (PID) Status: fimit EQ |L\m|l value [not limited) _I
e Binaty input 1 (D11, TRD] Reference variable CAS_IN | 00 %
Binary input 2 (D12, TRD)
g Diisrativ ke Status: quality €3 [Bad-Dutofsemice =l
- Peset Statu: limit T3 [Uimit value [rot Imited) |
Maintenance
Peferance varisble ACAS_IN V| 0.0 %
Stalus: quality £ [Bad- Dutat sewvice =]
Status: fimit B3 [Limit value fnot mited) =1
[ i W A% T oL 3 z
il | _’IJ
Fositioning value TRD 0.0 20.0 40.0 60.0 80.0 100.0
| | | | | | | | |
w (final value) %
Current valve position -20.0 0.0 200 40.0 600 80.0 100.0 120.0
Prozesswerte
| | | | | | | | | | | | | |
¥ {final position) },‘ %
Setpaint deviation -10.0 -5.0 a.0 a0 10.0
| | | | | |
& (deviation) %

Abb. 24: Prozesswerte des AO und AO TRD Blockes

5.2. Operating Modes der Funktions- und Transducerblocke

Die aktuellen, erlaubten und einzustellende Betriebsmodi der Funktions- und Transducerbldcke
kénnen im Verzeichnis ,Operation / Operation Mode’ eingestellt bzw. eingesehen werden. Hierbei
wird die Auswahl fir den Ziel-Betriebsmodus (iber die Schaltflache Fade-In gedffnet (siehe Abb. 25).

5.3. Riicksetzen einzelner Fehlermeldungen

Im Verzeichnis ,Operation / Reset’ ist es moglich auftretende Fehlermeldungen zuriick zusetzen
(siehe Abb. 26). Weitere Hinweise zu den einzelnen Fehlern entnehmen Sie bitte der EB 8388-5
,Expert+ mit Teilhubtest (PST)".

5.4. Nullpunktabgleich

Im Verzeichnis ,Operation / Maintenance’ kann tber die ausfiihrbare Schaltflache ein
Nullpunktabgleich gestartet werden (siehe Abb. 27).

™™
0
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B Positioner Type 37305

2] Settings
[ Startup
G- Diaghosis
- Dperation

Piocess dala

Operating mode

-~ Dperation urit (RES)
Positionet (40, TRD)
Procsss contoller [FID]
Binary input 11011, TRD)

. Binaiy input 2 1012, TRD)

Reset

Maintenance

Parameler | Status | Value

| Value 1| Unit

Dperation- Dperating mode- Positioner (A0. TRD)
Positioner (A0)
Required operating mode

Target mode

Current operating mode
Current operating mode
Permitted operaling mode
Dut of sevice (0/5)
Manual [MAN)

Automatic [AUT0)
Cascade (CAS)

Female cascade (ACAS)
Normal operating mode
Dut of service (0/5)
Manual (MAN)

Automatic [AUTO)
Cascade [CAS]

Remote cascads (ACAS)

Pasitioner (TRD)

Required operating mode

=

2

w ek e

© el e e

-
=
=
=
o2

Dut of service [0/5)

Fadeout &

[t of service (/5]

[ves

[ves

[ves

[rves

[ves

[mo

[Ho

[ves

[ves

[Ma

Tarmet mars a
J

Abb. 25: Wechseln des aktuellen Betriebsmodus

[ Piositioner Type 3730-5

[ Settings
[} Startup
2] Diagnosie
B Dperation

Process data
Operating mode

« Operation unit (RES)

- Pasitioner (A0, TRD]
Process controller [PID)
Binary input 1 (D11, TRD)
Binary input 2 (D12, TRD)

Maintenance

Parameter

‘ Eitatusy?\f'alue

oK ] Cancel Apply

| Walue Ii Unit

DOperation - Reset

Reset total valve travel’

Reset initialization emors

Resst ' » range’

Reset 'delta < range!

Rsset 'attachment’

Fieset 'initialization time exceeded’

Reset ‘infialization / int. solencid valve / forced ve.
Reset ravel time too short'

Reset'pin position'

Execute

Execute

Execute

Execute

Execute

Execute

Execute

Execute

Abb. 26: Riicksetzen von einzelnen Fehlermeldungen

o Positioner Type 37305

=] Settings
[ Startup
o Diagnosis
B¢ Operation

- Process dats

- Dperating mode
Operation unit (RES]

- Positiorier (A0, TRD)
Pracess contraller [FID)
Binary input 1 (D11, TRD)

. Binaty input 2 (D12, TRD)
Peset

Parameter |

Status | Value

| Value 1] Uit

Operation - Maintenance
Start zero point adjustment
Zero point adjustment

Status zero point adjustment
Abort zero point adjustment
Positioner [TRD)

Cunent operating mode

Curtent operating made

Abb. 27: Nullpunktabgleich starten

Execute

Mot active

Execute

8 [Auematic [AUTO]
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6. Parameterverzeichnisse — Stellungsreglerintegrierte Diagnose

Hinweis:

Nachfolgend werden nur die géingigsten Verzeichnisse beschrieben. Weitere Informationen zu den
dort aufgefiihrten Parametern und Funktionen sind der Einbau- und Bedienungsanleitung EB8384-5,
sowie der EB 8388-5 ,Expert+ mit Teilhubtest (PST)’ zu entnehmen.

6.1. Klassifizierung der Diagnosemeldungen

Der groflite Teil der Fehlermeldungen kann im Stellungsregler klassifiziert werden. Hierbei wird
unterschieden in die standardméaBige FF Fehlerbenachrichtigung den Block Errors und in die
Klassifizierung des Sammelstatus nach NE107 ,Selbstiiberwachung und Diagnose von Feldgeraten’,
welcher liber einen der DI Funktionsblocke ausgelesen werden kann (siehe Kapitel 4.4). Die
unterschiedlichen Meldetexte fiir die jeweilige Benachrichtigungsform sind in den Tabellen 1 und 2
aufgelistet.

No message

Device needs maintenance soon

Device needs maintenance now

Tabelle 1: Klassifizierung der FF Block Errors

Keine Meldung / No message

Wartungsbedarf / Maintenance demanded

Wartungsanforderung / Maintenance required

Ausfall / Maintenance alarm

<®ooom

Funktionskontrolle / Function check

Tabelle 2: Klassifizierung nach NE 107 (Sammelstatus)
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Die Klassifizierung der moglichen anstehenden Fehlermeldungen erfolgt im Verzeichnis ,Settings /
Positioner (AO,TRD) / Error control / Classification report’ (siehe Abb. 28 und 29).

[=)e Pogitioner Type 37305
- Settings
Identification
Operation unit [RES]
Positioner (40, TRD]
- Selection 1/0-handing
- Status handling
- Supported features
- Reference variable
- Woiking range
- Characteristic
Performance characteristice

- Fail-zafe action
- Emar control
- Classification report

- Extended
Process controller [PICY)
Binary input 1 (D11, TRD)
- Binamyinput 2 [DIZ, TRD]
[ Start-up
el Diagnosiz
[ Operation

=]

Parameter

‘ Statuz | Walue

[ alue 1] Uit

[l:lassiﬁcation repork errol messages ]

Initialization erars

Test or calibration running
Intemnal solenoid valve active
Total valve travel exceeded
Control loop

Zera paint errar
Autacorection

#-sighal

Control parameters

Pati parameter

Adjustment parameter

Gieneral parameter

Abb. 28: Klassifizierung des Sammelstatus

=2+ Positioner Type 3730-5
-2+ Settings
- |dentification
Operation unit [RES)
- Pozitioner [40, TRD)]
e Selection [/0-handing
- Status handling
Supported features
- Reference variable
- wiorking range
- Characteristic
- Performance characteristics
- Fail-safe action
- Errar cantrol
- Classification report
&3] Extended
- Process contoller (PID)
- Binary input 1 (DN, TRD)
- Binam input 2 (D12, TRD)

[ Start-up
[#- Diagnosis
[#- Dperation

Barameter

i IMaintenance required

=zl ®

i IFuncliUn check

=%

& IND message

=

L_l IMaintanance required

=l &

g IMaintanance required

e

g - I Maintenance required

@

i IMaintenance required

& IMainlanance required

i IMaintanance requined

| Status |Va|ue

| Yalue Ii Unit

Min. temperature

Max. temperature

Claszsification report block emor l

Initialization erors

Internal solenoid valve active
Total valve travel exceeded
Control loop

Zera point error
Avtocorection

w-signal

Control parameters

Paoti parameter

Adjustment parameter

Abb. 29: Klassifizierung der Block Error

& i Mo message

&

i | Mo message

= &

8 |Dewce needs maintenance soon

e

i |N0 message

-l ®

o |Dewce needs maintenance soon

e

i |Dewce needs maintenance soon

He

o |Dewce nieeds maintenance goon

e

i | Mo meszage

i

e

= e

e

_@.F |Dewce needs maintenance soon
i |Dewce needs maintenance soon
i |Dewce nieeds maintenance soon
i |Dewce needs maintenance soon

=l &

6.2. Standard Diagnose — EXPERT

Die in der Standard Diagnose iberwachten Zustdande, wie Regelabweichung, Nullpunktfehler usw.
werden im Verzeichnis ,Diagnosis / Status messages’ angezeigt (siehe Abb. 30). Dieses Verzeichnis
liefert somit eine Ubersicht {iber den Zustand des Gerates. Nachfolgend sind die aufgefiihrten

-

T
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Parameter bzw. Fehlergruppen des Verzeichnisses aufgelistet. Zur zyklischen Auslesung der Daten
empfiehlt es sich in diesem Fenster den Online-Modus des DTMs zu aktivieren.

Bl Positioner Type 37306 Parameter | Status | Yaluz |Walue | Uni 5]
[ -%5&! ings = =
it Diagnosis - Status messages
Status
i
inl Condensed state g lNU message
Tests AN Elapsed hours meter 8 [enzzoom dhmirisec
Operation Lo
Device in closed loop g !295 08:00:00 d h:min:sec
Device switched on since initialization 8 [21zooo d h:min:sec
Device in closed lnop since initialization B [27zd000 d.h:min:sec
Device is initialized g i‘(es
Humber of zero point adiustments a o i
Number of initializations a 24
Zero point firit a 50 %
Current status fail-safe action a INut active
Status ransducer g INormaI operation
Eror messages (D11, TRD] i INUne
Errar messages [DI2, TRD] g lNonE
Errar messages [TROD) 8 [none
Operation
Contral loop i INo
Zero point g |NU
Autoconection 8 [N
Fatal error i lNU
Entended diagnosis g lNcl ()
Topal viahe travel svemsdar [ R [YPS =] T
R | »
oK I Cancel | Apply |

Abb. 30: Riicksetzen der Gerdtedaten / Neustart

Condensed state [RB— CONDENSED_STATE]

Aktueller Sammelstatus des Gerates.

Elapsed hours meter [AO TRD — ELAPSED_HOURS_METER]
Betriebsstundenzdhler — Gerat eingeschaltet

Device in closed loop [AO TRD — ELAPSED_HOURS_METER]
Betriebsstundenzdhler — Gerat in Regelung

Device switched on since installation [AO TRD — ELAPSED_HOURS_METER]
Betriebsstundenzahler — Geréat eingeschaltet seit letzter Initialisierung
Device in closed loop since installation [AO TRD — ELAPSED_HOURS_METER]
Betriebsstundenzahler — Gerat in Regelung seit letzter Initialisierung
Device is initialized [AO TRD — DEVICE_INIT_STATE]

Gibt an, ob das Gerat initialisiert wurde

Number of zero point adjustments [AO TRD — NO_OF_ZERO_POINT_ADJ]
Anzahl der Nullpunktabgleiche seit der letzten Initialisierung

e
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Number of initializations [AO TRD — COUNTER_INIT_START]
Anzahl der durchgefiihrten Initialisierungen

Zero point limit [AO TRD — ZERO_POINT_LIMIT]

Angabe der Nullpunktgrenze in %

Current status fail safe action [RB — FAULT_STATE]
Aktuelle Statusanzeige des Sicherheitsverhaltens des AO FB
Status transducer [AO TRD — TRANSDUCER_STATE]

Zustand des Transducer Blocks

Error messages DI1,TRD / DI2,TRD / AO TRD
Fehlermeldung des jeweiligen Transducer Blocks

Unter den Uberschriften ,Operation’ / ,Hardware’ / ,Initialization’ / ,Data memory’ sind die sind
die entsprechend der Kategorie zugeordneten Fehler gelistet. Tritt einer dieser Fehler auf, so wird
dies hier mit ,Yes’ angezeigt. Zusatzlich dazu wird rechts daneben entsprechend der Klassifizierung
das jeweilige Symbol angezeigt.

Min. temperature [AO TRD — HIS_TEMPERATURE]
Anzeige der minimalen Temperatur

Max. temperature [AO TRD — HIS_TEMPERATURE]
Anzeige der maximalen Temperatur

Min. temperature (time) [AO TRD — HIS_TEMPERATURE]
Anzeige der Dauer der minimalen Temperatur

Max. temperature (time) [AO TRD — HIS_TEMPERATURE]
Anzeige der Dauer der maximalen Temperatur

Period (time < -40°/-40F) [AO TRD — HIS_TEMPERATURE]
Anzeige der Verweildauer der Temperatur unterhalb von -40°C
Period (time > 80°/80F) [AO TRD — HIS_TEMPERATURE]
Anzeige der Verweildauer der Temperatur oberhalb von 80°C

6.2.1. Verzeichnis ,Alarm State’
Die Unterorder zu den einzelnen Blocken des Verzeichnisses ,Diagnosis / Status messages / Alarm

state’ enthalten den Parameter BLOCK_ALARM. Dieser Parameter zeigt den aktuellen Status des
Blockes an und liefert eine Aussage zu Konfigurations-, Hardware- oder Systemfehler.

e
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6.2.2. Verzeichnis ,Block errors’

Die Unterorder zu den einzelnen Blécken des Verzeichnisses ,Diagnosis / Status messages / Block
errors’ enthalten den Parameter BLOCK_ERR, welcher aktive Blockfehler anzeigt (siehe Abb. 31).

Sy Positioner Type 37305 Parameter | Status |Value | Walue I| Unit
[#]- Settings
- Startup Diagnosis - 5tatus messages- Block errors - Positioner (A0 . TRD)
- Diagnogis Positioner [A0]
- Statuz messages
Alarm state Configuration errar i IYEs
EIDCk i Input failure / PV status=BAD i INn
i) Dutput failurs o INo
. [ ;
Birary input 1 (DN, TRD] Mode: out of service 4 IYes
- Binary input 2 (D12, TRD] Positioner (TRD)
- Logger
- Extended Local averide active g an
- Reset : : £
. ¢ Device needs maintenance soon i INn
- Simulation
- Statistical information AUTO Imput Failure / P status=BAD 0 iN°
- Tests MAN
[ Operation Output failure i INU
Memary faillre i an
Lost static data & INn
Device needs maintenance now i INU
lode: out of service a INU

Abb. 31: Anzeige der Block Error

6.2.3. Verzeichnis ,Logger

Das Verzeichnis ,Diagnosis / Status messages / Logger’ zeigt die letzen 30 Statusmeldungen des
Gerétes an (siehe Abb. 32).

[l Positioner Type 3730-5 Parameter | Status |Va\ue |Va\ue Ii Uit
[#: Setings
I Statup Diagnosis - Status messages- Logger
L:% - Diagnosis Message (1] i |Air supply: Perhaps not enough
i »- Status messages
Bl Alarm state Elapsed hours since first start-up i |53E.12:DU:UU d.hmin:zec
El Block eror:
{0 e Operation unit (RES)
- Pozitioner [40, TRD] Message [2] i |Leakage preumatic: Perhaps existing
-+ Process controller (P1D] o 8 e s
. Binaryirput 1 (D17, TRD) Elapsed hours since first start-up L1 |535.12.UU.EIU d.h:min:sec
Binary input 2 (D12, TRD]
Eed Message (3] i |Limit range: Lp
i ; Elapsed hours since first start-up 2 |538.12:DU:UU d.hmin:zec
H Sirulation -
- Statistical information AUTO
L[ Tests MAN i -
[ Operation Message (4] i |Dperatlng eror; Cantrol loop
Elapsed hours since first start-up 8 |53E.12.UU.EIU d.hmin;zec

Abb. 32: Anzeige der letzten 30 Statusmeldungen (Logger)

: @
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6.2.4. Verzeichnis ,Extended

Das Verzeichnis ,Diagnosis / Status messages / Extended’ zeigt die Klartext-Fehlermeldung der
erweiterten Diagnose EXPERT+ an (siehe Abb. 33).

[l Positioner Type 3730-5 Parameter ‘ Status | Value Walue Ii Liriit
Bl Settings . . s
B Startup D -Status E

|oK
|oK

Extemnal leakage

El-o Diagnosis Air supply i IDK
- Status messages
- flarm state Shifting working range i IDK
lock emors .
Dperation urit [RES] Leakage pheumatics i I Ok
Positioner (40. TRD] Lirnit working range i IDK
Process controller [PIDY] »
Binary input 1 (D11, TRD] Observing end position i IDK
Biviah npnt 2012 THL] Connection positianer - valve Q IDK
Warking range g I 1]:8
..o Gimulation Friction i IDK
- Statigtical information AUTO Actuater springs ich IDK
o e Tests MAN =
[ Operation Inner leakage i |DK
a
158

PST

Abb. 33: Diagnosemeldungen der erweiterten Diagnose EXPERT+

6.2.5. Verzeichnis ,Reset

Hier konnen die einzelnen Diagnosemeldungen, wie auch die gesammelten Daten der erweiterten
Diagnose zuriickgesetzt werden (siehe auch Kapitel 5.3).

6.3. Erweiterte Diagnose - EXPERT+

Hinweis:

Genaue Informationen zur Diagnose EXPERT+ sind der EB 8388-5 ,Expert+ mit Teilhubtest (PST)’ zu
entnehmen.

Die erweiterten Diagnosefunktionalitaten von EXPERT+ befinden sind in den Verzeichnissen
,Diagnosis / Statistical information AUTO’ (Beobachterfunktionen, welche im Hintergrund des
laufenden Betriebes mitlaufen) und ,Diagnosis / Tests MAN’ (zusatzliche Test, wie z.B. der Partial
Stroke Test).

/'//

e
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Zur Nutzung von EXPERT+ ist es erforderlich nach der Initialisierung die Referenzkurven (Valve
Signature) der Armatur aufzunehmen. Diese aufgenommen Referenzkurven benétigt der
Stellungsregler zum sténdigen Vergleich des aktuellen Zustandes mit dem Ausgangszustand der
Armatur. Die Referenzkurven kdnnen im Verzeichnis ,Diagnosis’ Gber die dafiir vorgesehene
Schaltflache gestartet werden (siehe Abb. 34).

Sl Posiioner Type 37305 Parameter | Status | alue [ Value | Unit
Settings s "
Start-up Diagnosis
Diaghosis % Start reference test Execute }
Status messages

- Statistical infarmatian AUTD Shop reference test Exgrute

L B T Diagnssis level 8 [exreEAT-

ez} Operation =1

Abb. 34: Starten der Referenzldufe fiir die Diagnose EXPERT+

7. Rlicksetzen der Gerdtedaten / Warmstart des Stellungsreglers

Im Verzeichnis ,Settings / Operation unit (RES)’ (siehe Abb. 35) kann der Stellungsregler neu
gestartet (Warmstart) bzw. kénnen die verschiedenen Gerateparameter zuriick gesetzt werden.
Nachfolgend sind die davor vorhanden ausfiihrbaren Funktionen beschrieben:

=y Positioner Tupe 3730-5 Parameter | Status iVaIue |Valuel| Urit
- Settings . .
|dentification Settings - Dperation unk
Operation urit (RES] Delete block configuration [RES A0 PID) Execute I
Positioner (&0, TRD)
- Pracess controller [FID] Reset processor Execute I
- Binary input 1 (D1, TRD) e T . :
t-up and diagnosis data E 1t
- Binary input 2 (D12, TRD] £ = sl |
Static revision number | i}
Execution method blacks ! Scheduled
Supervision ime FID [RCAS) | E40000 1432 ms
Supervision time PID [ROUT) I B40000 1432 me
Enable local operation IEnab\ed L‘
Shartest cpele time of device | i} 1432 mz
Current mode. IStandald operating mode (SUTO)
Status write pratection switch |Not active

Abb.35 : Riicksetzen der Gerdtedaten / Neustart

Delete block configuration (RES, AO, PID) [RES — RESTART/DEFAULTS]
Die Geratedaten und die die Verschaltung der Funktionsblocke werden auf die in der Spezifikation
festgelegten Werte zuriickgesetzt.

Reset processor [RES — RESTART/PROCESSOR]
Neustart des Prozessors / Stellungsregler (Warmstart)

Reset of the start-up and diagnosis data [AO TRD — SELF_CALIB_CMD]
Riicksetzen der Inbetriebnahme- und Diagnosedaten auf die Werkseinstellung (Code 36)
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