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Veuillez vous référer aux consignes de sécurité mises & jour en annexe.

ATTENTION

I_'appqrei| ne peut étre monté et mis en service que par du personne|
habilité & effectuer le montage et la mise en service de ce produit.

Le personnel spécialisé est capable, de par la formation qu'il a regue et
ses connaissances sur les normes, de juger des opérations & effectuer et
de prévenir les risques encourus.

Pour les appareils "sécurité intrinséque", le personnel doit avoir regu une
formation spécialisée et avoir des instructions pour mettre en service les
appareils dans les zones explosibles.

Des précautions sont & prendre pour éviter que I'air d'alimentation, la
pression de commande et une mauvaise manipulation des éléments mo-
biles n’endommagent |'appareil.

Si, par suite d’une trop forte pression d’alimentation dans le servomoteur
pneumatique, il se produit des réactions indésirables, il est nécessaire de
limiter la pression en utilisant un poste de réduction d’air comprimé.

Il est impératif d’apporter une attention particuliere au stockage et au
transport.

Nota de modification

Les appareils & partir du modéle index 3767-x...x. 03 ont un couvercle d
charniére sans échappement d'air.

L'évacuation d'air s’effectue par un évent sur les piéces intermédiaires de
montage.

Si ces exécutions de positionneurs sont montées sur d’anciens servomo-
teurs, il sera nécessaire de prévoir un évent ou de changer les accessoires
de montage.



Caractéristiques techniques [Les pressions sont indiquées en bars rel.

Positionneur

Course réglable

Déplacement angulaire

de 7,5 & 30 mm pour montage direct sur servomoteur type 3277,
de 7,5 & 120 mm pour montage selon DIN IEC 534 (NAMUR) ou
30 & 120° selon la came

Grandeur directrice

Signal :

Echelle :

Résistance bobine R; & 20 °C

4(0) & 20 mA TasmA
8 a 20 mA 2a4mA
200 Q 880 Q

Alimentation

Air propre, sec, déshuilé 1,4 ... 6 bars (20 ... 90 psi)

Pression de sortie (ps)

Limitation possible entre env. 2,5 et 6 bars (38 et 90 psi)

Caractéristique Linéaire
Ecart de linéarité au point fixe préréglé: <1%
Hystérésis <0,3%
Sensibilité <0,1%
Sens d'action Réversible

Bande proportionnelle X,

<1 & 2,5 % (gain proportionnel Kp : >100 & 40)

Consommation d'air

Pour alim. = 6 bars
< 280 In/h pour régulateur de
pression réglé au minimum

Pour alim. = 1,4 bar
<280 In/h

Débit d'air

Al'admission: 3,0 m:3/h 8,5 mn3/h
A I'échappement : 4,5 my3/h 14,0 ma3/h

Température ambiante admissible

-20 & +80 °C (exéc. spéciale jusqu’ & -40 °C), pour les appareils Ex,
voir certificat de conformité

Influences

Température : < 0,3 %/10 K CAlimentation : <1 % entre 1,4 et 6 bars
Tenue aux vibrations : Aucune influence entre 10 3 150 Hz et 4 g

Protection séc. intrinseque

EEx ia IIC T, voir certificat de conformité

Mode de protection du boitier

IP 54 (exéc. spéciale IP 65)

Compudtibilité électromagnétique

Selon les exigences des normes EN 50081/50082

Poids env. 1 kg

Contacts inductifs

2 initiateurs inductifs Type SJ 2-SN

Circuit Valeurs correspondant au relais transistorisé
Différ. de commutation pour course nominale <1%

Electrovanne

Entrée

Signal tension continue binaire

Signal nominal

6V DC 12V DC 24V DC

Signal "0" (enclenchement sor), signal DC pour —25 °C <1,2V <2,4V <4, 7V

Signal "1" (déclenchement str), signal DC pour +80 °C =54V >9,6 V =18V

Signal max. admissible

28V 25V 32V

Résistance bobine R; & 20 °C

2909 Q 5832 Q 11714 Q

Consommation d'air & I'état d'équilibre,

en plus du positionneur : "arrét" <60 In/h ;

Kvs=0,14m3/h "marche" <10 |,/h
Temps de fermeture pour  servomoteur type 3277 cm? 120 240 350 700
oot 0,2a 1 bar <ls <1,5s <4s
pour course nominale e N
plage de pression de cde 0,4 &2 bars <0,5s <2s <25s <8s
0,6 & 3 bars <ls <1,5s <5s
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Recopieur de position

— Circuit de sortie & sécurité intrinséque

Signal de sortie

Montage 2 fils 4 & 20 mA, sens d'action réversible

Charge admissible Re = Us-12V
®T 20mA
Alimentation Plage de tension 12 & 45V DC | Seulement en licison avec circuit séc. intrinséque

Caractéristique

Sortie linéaire par rapport & I'entrée, déviation de la caractéristique : <1 %

Hystérésis

<0,6 %

Sensibilité

<0,1 %

Influence de I"alimentation

<1 % pour modification de tension & l'intérieur de limites données

Influence HF <0,1 %, f = 150 MHz, puissance d’émission 1 W, distance 0,5 m
Influence de la charge <0,1%
Température amb. adm. -25a+70°C -25 & ... [voir certificat de conformité)

Influence de la température
ambiante

<0,4 % par rapport au début de mesure,
<0,2 % par rapport & I'échelle de mesure

Ondulation du signal de sortie

<0,3%

Ces données sont basées sur un ressort standard (course 15 mm pour servomoteur type 3277) et une amplification de 100

Exécutions

Positionneur électropneumatique  type 3767-0J J L1 0 D OO0 0 I

Protection Ex
sans
EEx ia IC T6
CSA/FM

Equipement complémentaire
Détecteurs de proximité

sans

avec 2 détecteurs type SJ 2-SN 2

Electrovanne
sans

6V DC
12V DC
24V DC

Recopieur de position analogique 6

Ressort de mesure 1
Ressort de mesure 2

Raccordement pneumatique

1/4-NPT

ISO 288/1-G 1/4
Raccordement électrique

PG 13,5 bleu

PG 13,5 noir

Connecteur coudé HAN 7D (non
valable avec protection CSA/FM)

Grandeur directrice
4420 mA
0420 mA

0
1
3
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1. Conception et fonctionnement

Le positionneur électropneumatique déter-
mine une position bien précise de la vanne
(grandeur réglée) correspondant au signal
de commande (grandeur directrice). Il com-
pare le signal de commande venant d'un
dispositif de réglage avec la course de la
vanne de réglage, et émet comme grandeur
de sortie une pression d’air de commande du
servomoteur.

Ce positionneur comprend un convertisseur
électropneumatique i/p, une partie pneuma-
tique avec levier pour la détection de course,
une membrane de mesure et un systéme
pneumatique buse-palette-amplificateur.

Il est prévu pour le montage direct sur le
servomoteur Samson type 3277 ou pour le
montage avec adaptateur selon NAMUR
(DIN/IEC 534) pour les autres servomoteurs.

Les appareils peuvent étre équipés soit de
contacts inductifs et/ou d’une électrovanne
ou d'un recopieur de position.

Le signal courant continu venant du dispositif
de réglage, par exemple 4 & 20 mA, est
transmis au convertisseur électropneumati-
que (13) ou il est transformé en un signal de
pression proportionnel pe.

Ce positionneur fonctionne selon le principe
d'équilibre des forces. La course (ou position
de vanne), transmise au levier (1) par le
palpeur (1.1), détermine la force du ressort
de mesure (4). Cette derniére est comparée
avec celle crée par la pression pe sur la
membrane de mesure (5).

Lorsque le signal de commande ou la posi-
tion de vanne varie, la palette (3) se rap-
proche plus ou moins de la buse (2.1) ou
(2.2) selon le sens d’action préréglé. Lair
d’entrée alimente I'amplificateur pneumati-
que (10) et le régulateur de pression (9). Il
passe par la restriction X, (8) et la buse (2.1,
2.2) ou son débit est modifié par le levier (3)
agissant comme une palette.

Les modifications du signal de commande ou
de la position de vanne entrainent une modi-
fication de la pression en amont et en aval de
I'amplificateur. La pression de sortie pst de
I'amplificateur passe par la restriction de dé-
bit (11) pour arriver au servomoteur pneu-
matique de telle sorte que la tige de clapet
prenne une position correspondant & la
grandeur directrice.

Les restrictions réglables X, (8) et Q (11)
servent au réglage optimum de la boucle de
positionnement.

Le levier (1) et le ressort de mesure (4) sont
choisis en fonction de la course nominale de
la vanne et de I'échelle de grandeur direc-
trice.

Positionneur avec contacts inductifs

Sur cette exécution, |'axe du positionneur com-
porte deux drapeaux de commande régla-
bles, détectés par des initiateurs incorporés.

Positionneur avec électrovanne

Gréce a |'électrovanne, la vanne de réglage
peut revenir en position de sécurité indépen-
damment du signal de sortie du positionneur.
Lorsque le signal de pilotage correspond au
signal binaire "0", la pression de sortie pst est
verrouillée et le servomoteur purgé. La vanne
de réglage est amenée en position de ferme-
ture grdice & la force des ressorts du servomo-
teur.

Lorsque le signal de pilotage correspond au
signal binaire "1", la pression de sortie pstest
amenée au servomoteur. La vanne de ré-
glage est en fonction de régulation.

Positionneur avec recopieur de position
Etant donné I'encombrement du recopieur de
position, celui-ci ne peut pas étre monté en
méme temps que les contacts de position
inductifs ou I'électrovanne.

Le recopieur de position permet de transfor-
mer la position du clapet de la vanne, c’est-
a-dire la course de vanne, en un signal de
sortie 4 & 20 mA.



Ainsi, les positions intermédiaires entre début Il est ainsi possible de connaitre la position
etfin d’ouverture peuvent étre signalées indé-  réelle de la vanne

pendamment du signal d’entrée du position-

neur.
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Fig. 2 [Positionneur ouvert




2. Montage sur les vannes de réglage

Le positionneur peut étre monté directement
sur le servomoteur Samson type 3277 ou sur
un adaptateur NAMUR (DIN IEC 534) pour
les vannes & arcade moulée ou & colonnes.
Un jeu de piéces intermédiaires permet le
montage de ce positionneur sur des servomo-
teurs rotatifs.

Etant donné que le positionneur est livré
comme unité de base sans accessoires, les
pieces de montage nécessaires ainsi que
leurs numéros de référence sont répertoriés
dans les tableaux suivants.

La sécurité pour le transport se trouvant &
I'arriére du positionneur doit étre enlevée
juste avant le montage.

Position de montage et sens d’action

Le sens d’action du positionneur définit éga-
lement sa position de montage sur le servo-
moteur (voir fig. 3, 4 et 6).

Il est déterminé par le sélecteur (7).

Pour un signal d’entrée croissant (grandeur
directrice), la pression de sortie pst peut aug-
menter (sens d’action direct >>) ou diminuer
(sens d’action inverse <>). De méme, lorsque
le signal d’entrée pe diminue, la pression de
sortie pst peut diminuer (sens d’action direct
>>) ou augmenter (sens d’action inverse <>).
Le sélecteur (7) comporte les indications >>
(direct) ou <> (inverse). Selon sa position,
I'une des deux indications restant visible
donne le sens d’action réglé.

Si le sens d’action souhaité ne correspond
pas & celui indiqué ou s'il doit étre modifié,
défaire la vis de fixation du sélecteur, tourner
le sélecteur de 180° et revisser.

Attention & ne pas perdre les trois joints en
caoutchouc !

Toute intervention ultérieure, par exemple
I'inversion du sens d’action de la boucle de
positionnement ou la transformation d'un
servomoteur "Tige sort par ressorts" en ser-
vomoteur "Tige entre par ressorts", entraine
obligatoirement la modification de la posi-
tion de montage du positionneur.

Servomoteur tige sort
par ressorts

1 Bloc de ligison
)

14

>>Sens d'action<> C__J
Montage Montage
& gauche a droite

Liaison de pression de commande interne

Liaison de pression de commande par tube
Servomoteur fige entre
par ressorts

Plaque de
commutation -

Entrée de pression le %,
de commande pour % %

montage & gauche

Repére +4+—>"°

Entrée de pression de commande pour montage & droite

<>Sens d'action>>

-.i Monia?.le
& gauche

Montage
a droite

Tige de
riﬁ_‘ég> servomoteur %
"sort par ressorts"
v

>>Sensd’action<> ¥

Montage & gauche Montage a droite

Tige de
@ servomoteur ‘%
"entre par ressorts"
v

<>Sensd’action>> ¥

Montage a gauche Montage a droite

Fig. 3 [Possibilités de montage et raccords de pression de commande sur servomoteurs
type 3277 (& gauche) et type 3277-5 (a droite)




2.1 Montage direct sur le servomoteur type
3277

Positionneur et servomoteur peuvent étre ré-
glés & la livraison selon les prescriptions de
la commande et étre ainsi montés directe-
ment sur la vanne de réglage (voir § 4.1.1).

Dans le cas du montage ultérieur du position-
neur, de changement de servomoteur ou de
sens d’action, il est nécessaire dutiliser dans
I'ordre les piéces de montage nécessaires
(voir fig. 3 et 4 ainsi que les tableaux 1 & 4).
Le montage - & gauche ou & droite - est défini
par le sens d’action >> (direct) ou <> (in-
verse) du positionneur.

Tout d’abord, visser I'étrier (1.2) sur la tige de
servomoteur. La vis de fixation doit se trouver
dans la rainure de la tige. Visser le levier
correspondant D1 ou D2 sur le levier de
transmission du positionneur.

Monter la plaque intermédiaire (15) avec le
joint sur I'arcade du servomoteur.

Placer le positionneur de telle sorte que le
levier D1 ou D2 appuie bien sur le palpeur,
puis le fixer sur la plaque intermédiaire (15).

Placer le couvercle (16).

Pour les servomoteurs de 240 a 700 cm?,
repérer le dessin représentant |'exécution uti-
lisée ("Tige sort par ressorts " ou "Tige entre
par ressorts") sur la plaque de commutation
latérale (voir fig. 4) et positionner la fleche
en direction du repére placé sur 'arcade du
servomoteur. Eventuellement, défaire les vis
et tourner la plaque de commutation de
180°.

Placer le bloc de liaison avec ses joints sur le
positionneur et I'arcade de servomoteur. Ser-
rer avec la vis.

Pour les servomoteurs "Tige entre par res-
sorts", prévoir une conduite de pression de
commande entre le bloc de licison et le ser-
vomoteur.

Accrocher le ressort de mesure nécessaire
(tableau 5) entre le levier de membrane (3) et
la vis de réglage de course (6.1) (utiliser la
rainure d’accrochage extérieure).

Pour les servomoteurs de 120 cm? (type
3277-5) le percage de la plaque intermé-
diaire doit coincider avec celui de I'arcade
de servomoteur.

Type 3277 surface 240 & 700 cm?
Purge

i
|

TN ez

Type 3277-5 surface de 120 cm?

COI'd de pression de commande)

Plaque de commutation

Repére

Fig. 4 TMontage de Iétrier de fixation

T — —T
N Montage @ gauche  Montage a droite
(en regardant le positionneur du cété du rac-

Orifice de pression

d d
le commande Plague de

| Tige de servomoteur commutation

"entre par ressorts"

Tige de servomoteur

"sort par ressorts"




Létanchéité de la liaison a lieu par le joint.
Enlever la vis de fermeture & l'arriére du
boitier du positionneur (fig. 5) et obturer la
sortie latérale de pression de commande
"output" par le bouchon fourni en accessoire.
Sur les servomoteurs de 120 cm2, la pression
de commande est amenée & la chambre de
membrane par l'intermédiaire de la plaque
de commutation (fig. 4, & droite) et non par
le bloc de liaison.

Fixer la plaque de commutation en I'orientant
selon le symbole correspondant.

Important : Si, en plus du positionneur, une
électrovanne ou un autre accessoire est mon-
té(e) entre le positionneur et le servomoteur,
la vis de fermeture qui se trouve a I'arriére ne
doit pas étre enlevée. La pression de com-
mande doit dans ce cas é&tre amenée au
servomoteur par la sortie "output" et par
I'intermédiaire d'une plaque de raccorde-

ment taraudée (voir tableau 2) qui remplace
la plagque de commutation noire du servo-
moteur.

Balayage : Lair d’échappement du position-
neur peut balayer la chambre des ressorts du
servomoteur "Tige sort par ressorts" en re-
liant par un tube (voir tableau 3) cette cham-
bre avec le bloc de liaison aprés avoir retiré
le bouchon.

Sur l'exécution type 3277-5 "Tige entre par
ressorts" avec une surface de 120 cm2, le
balayage de la chambre des ressorts est
effectué simplement par un pergage interne.
Important : Aprés fixation du positionneur, la
plaque latérale du servomoteur doit étre
montée de telle sorte que le bouchon de
purge se frouve en bas.

Tableau 1 Servomoteur Jeu de montage
Levier nécessaire avec étrier correspondant et plaque intermédiaire cm? Réf. n°
D1 (33 mm de long avec éfrier de 17 mm de haut) 120 (G1/4) 1400-6790
120 (NPT 1/4) 1400-6791
D1 (33 mm de long avec éfrier de 17 mm de haut) 240 et 350 1400-6370
D2 (44 mm de long avec étrier de 13 mm de haut) 700 1400-6371
Tableau 2 Réf. n°
Plaque de commutation nécessaire pour servomoteur 120 cm? 1400-6819
ou plaque de raccordement nécessaire pour montage d’une G1/8 1400-6820
électrovanne extérieure NPT 1/8 1400-6821
Bloc de liaison nécessaire pour servomoteurs 240, 350 et 700 cm?2 Raccord fileté G 1400-6955
(y compris joints et vis de fixation) Raccord filete NPT 1400-6956
Tableau 3 Servomoteur cm? Matériau Réf. n°
Tube de ligison nécess. y compris raccords 240 Acier 1400-6444
Pour servomoteur : 240 Inox 1400-6445
Tige entre par ressorts ou pour 350 Acier 1400-6446
balayage de la chambre supérieure de membrane 350 Inox 1400-6447
700 Acier 1400-6448
700 Inox 1400-6449
Tableau 4 Ressorts nécessaires Pour servom. cm? Course mm Réf. n°
2 (4,5 spires) 120, 240 7.5 1400-6443
1(9,5 spires) 120, 240 et 350 10415 1400-6442
2 700 15 1400-6443
1 700 30 1400-6442
Accessoires Bloc manométres (seulement pour 120 cm?) G1/4 1400-7106 | NPT1/4 1400-7107
Jeu de manométres pour alim. et pression Inox laiton : Inox / inox :
de commande 1400-6950 1400-6951
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2.2 Montage NAMUR (DIN/IEC 534)
Le montage NAMUR a lieu & l'aide d'un ]T T

boitier d’adaptation. La course de I'organe
de réglage transmise & la fourchette (28) de
I'adaptateur par l'intermédiaire du levier _XH
(18) fixé sur I'axe (22) est transmise au doigt -

de palpage (27) du levier du positionneur.

Le ressort (fig. 5) faisant partie des acces-

soires doit étre accroché d I'arriére du boitier N—
de positionneur pour assurer une position Ressort Vis d'obturation
juste du doigt de palpage (27) dans la four- Fig 5 DVue arriére de I'appareil
chette (28).

Montage & gauche ‘ Montage & droite

Position de montage : en regardant la plaque de détection de course (20), servomoteur en haut (voir également fig. 7)

Servomoteur "Tige sort par ressorts TS"

Sens d'action direct >> Sens d'action inverse <> ‘ Sens d’action direct >> ‘ Sens d’action inverse <>
20
Raccord air : & I'arriére devant devant a l'arriére

Servomoteur "Tige entre par ressorts TS"

Sens d'action direct >> Sens d'action inverse <> ‘ Sens d’action direct >> ‘ Sens d’action inverse <>

20

®

®

Raccord air : devant a l'arriére a l'arriére devant

Fig.6 [Diverses possibilités de montages NAMUR

Tableau 5 Vanne de réglage Course mm Avec levier Réf. n°
7,5a60 N1 (125 mm) = 1400-6787
Jeu de montage NAMUR 22,5a120 | N2(212mm) | 1400-6788

Vanne & arcade moulée

-\ s Pour

Pigces, voir fig. 7 servo(r’:oieur N2 1400-6789

2800 cm?
20425 N1 1400-6436
‘ol 20425 N2 1400-6437
Vonne & calone 55 6 30 N 1400-6438
diameétre de col. 25430 N2 1400-6439
mm 30435 N1 1400-6440
30435 N2 1400-6441
Ressorts de mesure selon le tableau 6 Ressort 1 (9,5 spires) 1400-6442
Ressort 2 (4,5 spires) 1400-6443
Accessoires Bloc manométres G1/4 1400-7106 NPT 1/4 1400-7107
Jeu de manométres Inox/laiton 1400-6950 | Inox/laiton 1400-6951
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Les piéces décrites dans le tableau 5 sont
nécessaires au montage du positionneur. La
course nominale de I'organe de réglage dé-
termine le levier correspondant et le ressort
nécessaire (tableau 4).

Avec le boitier d’adaptation, le positionneur
peut étre monté & gauche ou & droite de
I'organe de réglage (fig. 6 et 7). La rotation
de 180° du positionneur sur son support
modifie le sens d’action.

2.2.1 Description des opérations du montage

Rechercher les piéces de fixation nécessaires
dans les tableaux 4 et 5.

Important : Avant le montage des piéces de
fixation, soumettre le servomoteur & une
pression telle que la vanne reste en position
a 50 % de sa course. Ainsi, le levier (18) et
la fourchette (28) peuvent étre correctement
positionnés.

Vannes de réglage avec arcade moulée :
Visser la plaque (20) sur I'accouplement tige
servomoteur/tige de clapet. Pour les servo-
moteurs de 2800 cm?, utiliser en plus I'é-
querre de montage (32). Retirer le bouchon
caoutchouc du boitier de |'adaptateur et fixer
ce dernier dans la rainure NAMUR par la
vis 6 pans (voir fig. 6).

Vannes de réglage a colonnes : Visser la
plaque (20) sur I'entrainement de la tige de
clapet et les goujons (29) dans le boitier de
I'adaptateur. Placer le boitier avec la plaque
de fixation (30) & droite ou & gauche (fig. 6)
de la tige de vanne et visser avec les écrous
(31). Régler la hauteur de telle sorte que le
levier (18) soit horizontal & mi-course de la
vanne.

Visser et bloquer le palpeur (19) dans le
percage médian de la plaque (20) de telle
sorte qu'il soit & peu prés au-dessus de la
graduation correspondante du levier (1 & 2)
en fonction de la course (voir tableau 6).

Engager le ressort (21) sur le levier (18) selon
la fig. 7. Dans le cas de montage de position-
neur avec raccord-air sur Iavant (voir fig. 6),
le ressort doit étre placé en bas du levier (18).
Engager le levier (18) avec |'étrier de blo-
cage (25) sur 'axe (22). Le palpeur (19) doit
&tre maintenu en contact avec le levier (18) &
I'aide du ressort (21).

2.2.2 Préréglage de la course
Positionner la vanne & 50 % de sa course.

Tourner I'axe (22) de I'adaptateur de telle
sorte que la fléche noire (24) corresponde
avec le repére moulé du boitier. Dans cette
position, serrer |'étrier (25) avec la vis (23).
Visser le doigt de palpage (27) sur le levier
de positionneur (26) du coté opposé aux
écrous et bloquer par I'écrou 6 pans fout en
vérifiant la bonne position A ou B, fonction
du tableau 6 et de la fig. 7.

Placer le positionneur sur I'adaptateur en
vérifiant le sens de montage de telle sorte que
le doigt de palpage (27a) se trouve dans la
fourchette (28) (voir fig. 7).

Visser le positionneur sur |'adaptateur. Atten-
tion — le doigt de palpage ne doit pas sortir
de la fourchette.

Accrocher le ressort de mesure nécessaire
(tableau 6) entre le levier de membrane (3) et
la vis de réglage de course (6.1) (utiliser la
rainure d’accrochage extérieure).

Régler le positionneur selon le paragraphe
4.2.

Tableau 6

Course mm 75a15 15430 30460 30 a 60 60a120
Palpeur (19) sur repére 1a2 142 1a2 1a2 1a2
Distance palpeur/axe du levier 42 6 84 mm 844168 mm

Avec levier N1 (125 mm de long) N2 (212 mm de long)
Doigt de palpage (27) sur position A B A B
Ressort de mesure nécessaire 2 1 1 1 1
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2.3 Montage sur servomoteurs rotatifs (fig. 8)
Le positionneur peut éfre également monté sur
des servomoteurs rotatifs selon VDI/VDE 3845
& l'aide des pigces énumérées dans les tableaux
ci-apreés. La rotafion du servomoteur est conver-
tie en un déplacement linéaire nécessaire au
systéme inductif par I'intermédiaire de la came
placée sur l'arbre et du levier & galet.

Attention :

Contrdler al'aide du tableau ci-dessous I'utilisa-
tion juste du ressort nécessaire (1 ou 2) !

Sur les servomoteurs rotatifs & double effet,
un amplificateur inverseur doit étre fixé coté
raccordement du positionneur pneumatique.
Si un amplificateur inverseur est utilisé, il doit
étre noté que le régulateur de pression doit
étre tourné vers la butée & droite (sens des
aiguilles d’une montre). Voir également le
paragraphe 3.1.2.

Pour montage sur le servomoteur rotatif Sam-
son type 3278 selon la fig. 8.1, la chambre
coté ressorts du servomoteur est purgée di-
rectement avec I'air d’échappement du posi-
tionneur sans tube supplémentaire. Lorsque
le positionneur est monté sur des servomo-
teurs hors fabrication Samson (voir fig. 8.2),

la chambre cété ressorts peut étre purgée par
un raccord placé entre le servomoteur et la
piéce infermédiaire.

2.3.1 Montage du levier a galet

Placer ce levier (35) sur le levier du positionneur
(37) de l'autre c6té des écrous encastrés, et le
fixer & l'aide des vis (38) et rondelles de sécurité
faisant partie de la livraison.

Important : Pour que le galet soit bien en contact
permanent avec la came, il est nécessaire d'ac-
crocher le ressort fourni avec les accessoires
1400-6660 (fig. 5) & larriere du boitier du

positionneur.

3.2 Montage de la piéce intermédiaire
Servomoteur Samson type 3278 :

Fixer d'abord I'adaptateur (36) sur 'embout
d'arbre du servomoteur rotafif & I'cide des 2 vis
prévues, puis la pigce intermédiaire (34) sur la
coupelle du servomoteur & |'cide de deux vis. La
piéce intermédiaire doit &tre placée de felle sorte
que les raccords-air du positionneur se trouvent
du coté du servomoteur (pour faciliter le rac-
cordement pneumatique).

Ajuster et bloquer la came (40) et son cadran
(39) selon le paragraphe 2.3.3.

Tableau 7 Pieces de montage (cames non incluses)

Servomoteur SAMSON type 3278 Autre servomoteur (VDI/VDE 3845)

Surface de membrane 160 cm? 320 cm?

Référence n° 1400-7103 1400-7104 1400-7105

Jeu de tubulures  Raccord filete G 1400-6670 1400-6672

fnox 8 x 1 Raccord filete NPT | 1400-6669 1400-6671

Ressorts de mesure Réf. n°

pour fonctionnement normal de la grandeur directrice, ressort 2 (4,5 spires) 1400-6443

pour fonctionnement cascade, ressort 1 (9,5 spires) 1400-6442

Amplificateur inverseur pour servomoteurs & double effet sans ressorts

Raccord fileté G 1079-1118

Raccord NPT 1079-1119

Cames avec accessoires

Came linéaire (0050-0080) de 0 & 70° pour papillons de régulation 1400-6774

Came exponentielle (0050-0081) de 0 & 70° pour papillons de régulation 1400-6775

Came linéaire (0050-0072) de 0 & 90° 1388‘2222

Came exponentielle (0050-0073) de 0 & 90° 1400:6666

Came linéaire (0050-0074, Vetec) de 0 & 56° & 0 & 75° 1400-6667

Came exponentielle (0050-0075, Vetec) de 0 & 44° a 0 a 75°

Accessoires Bloc manométres G1/4 1400-7106 NPT 1/4 1400-7107
Jeu de manométres Inox/laiton 1400-6950 Inox/inox 1400-6951
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Servomoteurs hors fabrication SAMSON :

Visser la plaque de base (42) sur I'étrier (43),
mettre en place la piéce intermédiaire et la
fixer avec les 2 vis fournies. Placer I'accou-
plement (44) muni de ses joints sur I'arbre du
servomoteur.

Ajuster et bloquer la came (40) et son cadran
(39) selon le paragraphe 2.3.3.

Pour les servomoteurs sans ressorts & double
effet, I'amplificateur inverseur (45) doit étre
vissé sur le coté du raccordement pneumati-
que du boitier du positionneur.

Visser les écrous avec double filetage dans
les taraudages du positionneur. Fixer I'ampli-
ficateur inverseur avec les vis creuses et le
joint sur le positionneur de telle sorte que
I'orifice de purge de la piéce intermédiaire
soit couvert.

Raccorder les chambres du servomoteur aux
sorties Al et A2 selon le sens de la rotation.
La sortie A1 provoque un déplacement vers
100 %, et la sortie A2 le retour vers 0 %.



2.3.3 Réglage de base de la came

Le réglage de base de la came dépend de
I'exécution de la vanne de réglage. Sur les
fig. 9.1 & 9.8 est donné I'exemple d'une
came linéaire. Les fig. 9.1 & 9.4 concernent
une vanne de réglage commandée par un
servomoteur rotatif avec refour & zéro qui
s’ouvre par rotation & gauche. Les ressorts du
servomoteur déterminent la position de sécu-
rité de la vanne de réglage.

Les fig. 9.5 & 9.8 montrent le réglage sur un
servomoteur rotatif & double effet sans res-
sorts. La rotation, & droite ou & gauche, est
fonction du servomoteur utilisé et de I'exécu-
tion de la vanne de réglage. La position de
sécurité est la fermeture de la vanne.

Le fonctionnement du positionneur — ouver-
ture ou fermeture de la vanne par grandeur
directrice croissante — doit &tre défini sur le
sélecteur (7) (sens d’action direct >> ou in-
verse <>).

Chaque came comporte deux segments dont
les points de départ sont marqués par de
petits frous. Selon le mode de fonctionnement
du servomoteur rotatif — pression de com-
mande ouvre ou ferme — le point de départ
de la courbe marqué par N (caractéristique
normale) ou | (caractéristique inverse) doit
étre tourné vers le galet.
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Le point de départ peut étre également étre
de l'autre c6té ; dans ce cas, retourner la
came.

Le point de départ (trou) de la came choisie
doit étre orienté de telle sorte qu’il soit
aligné avec I'axe de rotation de la came,
I'indication 0° et la fleche du cadran (vanne
en position de fermeture).

Lors de 'ajustage de la came, le cadran
gradué réversible doit &tre fixé de felle sorte
que la valeur déchelle coincide avec la rota-
tion de la vanne de réglage.

Important : La position 0° de I'échelle doit
toujours correspondre d la position de ferme-
ture.

Sur les servomoteurs sans ressorts et avec
position de sécurité "Ouverture de la vanne",
il est nécessaire de soumettre le servomoteur
d une pression de commande max. afin de le
positionner en fermeture avant |'ajustage de
la came.

Blocage du réglage de la came

Pour bloquer la position de la came, percer
I'adaptateur (36) ou 'accouplement (44) et
introduire dans les pergcages une goupille de
2 mm. Pour cela, sélectionner 'un des quatre
trous se trouvant autour de I'axe de la came.

Positionner le cadran sur la came comme
indiqué sur la fig. 7. Placer la came avec le
cadran sur I'adaptateur (36) ou sur 'accou-
plement (44). Bloquer par la vis de fixation.



Servomoteur rotatif a simple effet avec retour a zéro (fig. 9.1 & 9.4)

Came linéaire

Came exponentielle représentée en pointillés

Vanne de réglage ouverte par rotation a gauche

(pour les vannes de réglage ouvertes par rotation & droite, tourner la came de telle sorte que

les mémes segments soient positionnés comme dans les fig. 9.1 & 9.4, cependant pour une
rotation & droite de la came).

Position de sécurité :

Vanne de réglage fermée par manque d'air

Sens d’action direct >> Sens d’action inverse <>
Grand. Pression de | Vannede | Caractéris- Grand. Pression de | Vanne de | Caractéris-
directrice cde réglage tique directrice cde réglage tique
augmente augmente ouvre N diminue augmente ouvre |

Galet
Point de départ N

Point de départ |

Fig. 9.1 9.2

Position de sécurité :

Vanne de réglage ouverte par manque d’air

Sens d’action direct >> Sens d’action inverse <>
Grand. Pression Vannede | Caractéris- Grand. Pressionde = Vannede | Caractéris-
directrice de cde réglage tique directrice cde réglage tique
diminue diminue ouvre | augmente diminue ouvre N

Galet

Point de départ I
Point de départ N

S

Ajustage pour pression
QB de commande max. QB




Servomoteur rotatif @ double effet sans ressorts avec amplificateur d’inversion
(fig. 9.5 4 9.8)

Came linéaire

Came exponentielle représentée en pointillés

Arbre du servomoteur vu du positionneur

Vanne de réglage ouverte par rotation & gauche
Position de sécurité : fermeture par manque d'air

Sens d’action direct >> Sens d’action inverse <>
Grand. Pressionde | Vannede | Caractéris- Grand. Pression de = Vanne de | Caractéris-
directrice cde réglage tique directrice cde réglage tique
augmente Alaugmente ouvre N diminue Alaugmente ouvre |
A2 diminue A2 diminue

Galet
Point de départ N

Point de départ I

Arbre du servomoteur vu du positionneur

Vanne de réglage ouverte par rotation a droite
Position de sécurité : fermeture par manque d'air

Sens d’action direct >> Sens d’action inverse <>
Grand. Pressionde | Vannede | Caractéris- Grand. Pression de | Vanne de | Caractéris-
directrice cde réglage tique directrice cde réglage tique
augmente Alaugmente ouvre N diminue Alaugmente ouvre |
A2 diminue A2 diminue

Galet
Point de départ N

Point de départ I
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Veuillez vous référer aux consignes de sécurité mises & jour en annexe.

3. Raccordements
3.1 Raccordement pneumatique

Les raccords-air sont des taraudages NPT 1/4
ou G 1/4 utilisés généralement pour les tubes
métalliques ou plastiques. Important - Les
positionneurs doivent étre alimentés en air
propre et sec. La fiabilité des appareils dé-
pend de la qualité de I'air. Les prescriptions
d'entretien des postes de préparation d'air
doivent &tre absolument respectées. Avant le
branchement, les conduites dair doivent étre
nettoyées & fond.

Le raccord de pression de commande est
bien défini pour le montage direct sur le
servomoteur ftype 3277. Toutefois, pour le
montage selon NAMUR, son emplacement
sur la coquille supérieure ou inférieure du
servomoteur dépend de la position de sécu-
rité "Tige entre ou sort par ressorts".

Purge d’air :

Sur les nouvelles exécutions & partir du mo-
déle index 3767-x...x 03, le couvercle des
appareils ne comporte pas d’orifice de purge.
L'évacuation d'air s'effectue par un évent sur
les piéces intermédiaires de montage.

Pour le montage direct, le bouchon de purge
se trouve sur le couvercle du servomoteur,
pour le montage Namur il se trouve sur I'a-
daptateur et pour le montage sur les servo-
moteurs rotatifs sur la piéce intermédiaire ou
I'amplificateur inverseur.

Important : dans le cas d'utilisation d’an-
ciens appareils jusqu'au modéle index
3767-x...x.02, il sera nécessaire de prévoir
un évent ou de changer les accessoires de
montage.

3.1.1 Manomeétres

Il est recommandé de monter un manométre
(montage direct) ou un bloc manométres
(montage NAMUR) pour un réglage exact du
positionneur. Les piéces sont indiquées en
accessoires dans les tableaux 4, 5 et 7.

3.1.2 Pression d’alimentation

La pression d’alimentation nécessaire dé-
p
pend de I'exécution du servomoteur. Dans le

cas d'un servomoteur "Tige sort par ressorts
(TS)" elle doit étre d’environ 0,4 bar au-
dessus de la valeur finale de la pression de
commande  (voir plaque signalétique) et
dans le cas d’un servomoteur "Tige entre par
ressorts (TE)" elle doit &tre d’environ 0,4 bar
au-dessus de la pression de commande né-
cessaire (valeur calculée dans le paragraphe
4.2.3). Cette pression doit étre suffisamment
importante pour que la vanne de réglage soit
complétement fermée.

Le régulateur de pression (9) peut &tre réglé
sans discontinuité aprés retrait du couvercle.
Pour un réglage & gauche, les pressions de
commande sont prévues pour des plages de
ressort jusqu’d 2,5 bars et pour un réglage &
droite jusqu’a 6 bars. Si la pression de com-
mande ne doit pas dépasser une valeur dé-
terminée, la valeur limite peut &tre controlée
par un manométre (accessoire).

3.2 Raccordement électrique

Pour le raccordement électri-
que, il est nécessaire de respec-
ter les prescriptions relatives
aux installations électriques
dans le pays de l'installation.
Pour les appareils devant fonc-
tionner en zones explosibles, il
est nécessaire de respecter les
recommandations en vigueur.
Les circuits "sécurité intrinsé-
que" doivent étre déterminés
selon les indications du certifi-
cat de conformité.

Une erreur de branchement des cébles élec-

triques peut favoriser les risques d’explo-

sion.
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Les fils électriques pour la grandeur directrice
sont raccordés aux bornes 11 et 12. Il n’est
pas nécessaire de raccorder I'ensemble a
une ligne "Potentiel de référence". Si toute-
fois ceci est nécessaire, le raccordement &
cette ligne est réalisé & l'extérieur ou a l'inté-
rieur de |'appareil. Pour les installations en
zones explosibles, il est nécessaire de respec-
ter les recommandations CENELEC ou VDE
0165 (paragraphe 5.3.3).

Selon I'exécution, le positionneur est équipé
de contacts inductifs et / ou d'une électro-
vanne de purge.

Les exécutions avec recopie de position ne
peuvent pas étre munies de ce dernier équi-
pement. Le recopieur de position fonctionne
en systéme deux fils. La tension d’alimenta-
tion est en général de 24 V DC. La tension
présente sur les bornes du recopieur de posi-
tion doit &tre dans la plage de 12 & 45V DC
tout en tenant compte des valeurs des résis-
tances.

Le schéma de raccordement est représenté
sur la fig. 10 et sur la plaque du bornier.

Nota pour le choix des cébles et fils conduc-
teurs : Si plusieurs circuits & sécurité intrinsé-
que doivent étre placés dans un cable multi-
conducteur, bien respecter les paragraphes
6.1.3.2. de la prescription VDE 0165 ou le
paragraphe 5 de la norme EN 50039.

Uépaisseur radiale de lisolant d'un fil
conducteur (par ex. polyéthyléne) doit étre au
minimum de 0,2 mm. Le diamétre de chaque
fil ne doit pas étre inférieur & 0,1 mm. Les
extrémités des fils doivent éventuellement étre
munies d’embouts afin d’assurer un bon
contact. Les passages de cable non utilisés de
I'appareil doivent &tre obturés par des bou-
chons.

Passages de cdble PG 13,5 :

noir: réf. n° 1400-6781

bleu: réf.n°1400-6782

3.2.1 Ampliséparateurs

Pour le fonctionnement des contacts de posi-
tion inductifs, il est nécessaire d'intercaler
dans le circuit de sortie des amplisépara-
teurs. Ceux-ci doivent, pour garantir le fonc-
tionnement correct du positionneur, posséder
les caractéristiques selon NAMUR. Pour utili-
sation en zones explosibles, il est recomman-
dé de bien respecter les prescriptions indi-
quées.

Nous recommandons les relais de la société
Pepperl et Fuchs.

Al'arriére

Fig. 10 [Raccordements électriques

Bl ey i || B
R e e e e T Likiz] [e3i]-32
[ ] [ ] [ ] [ ]
=N 1 1 T "
Signal de Ampliséparateur selon 6a24VDC Signal de
ode DIN 19234 Electrovanne ode
o0

Module dalimentation
Exécution avec recopie de position
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4. Mise en service

4.1 Préréglage de I'ensemble positionneur/
servomoteur type 3277 (montage direct)

Si le réglage de I'ensemble positionneur/ser-
vomoteur doit &tre contrdlé ou modifié apres
changement de la grandeur directrice ou de
la plage de pression de commande, la mise
en route est différente sur les servomoteurs
avec position de sécurité "Tige sort par res-
sorts TS" ou "Tige entre par ressorts TE".
Procéder comme suit :

Raccorder I'entrée du signal de commande a
un émetteur de courant, la pression de com-
mande du bloc de liaison & un manométre
(éventuellement accessoire du tableau 4) et
brancher l'alimentation (voir paragraphe
3.1.2).

Pour mesure la course, utiliser le gabarit de
réglage joint & I'appareil. Le gabarit sera
placé sur le raccord fileté du servomoteur
comme indiqué sur la fig. 11.

Lire la plage de pression de commande et la
course nomindle sur la plaque signalétique.
Exemple : A une grandeur directrice de 4 &
20 mA pour un sens direct >>, ou de 20 & 4
mA pour un sens inverse <>, correspond la
course 0 & 100 % = 15 mm pour une plage
de pression de commande de 0,2 & 1 bar.

L
[

Fig. 11 DAjustage avec gabarit

La restriction de débit Q (11) doit étre placée
& une valeur moyenne (4 rotations & partir de
la position fermée) et complétement ouverte
pour les gros servomoteurs.

Régler la restriction Xp sur la valeur moyenne
(1/2 rotation).

Contréler la tendance a I'oscillation du servo-
moteur par de courtes pressions sur le levier
de membrane (3). Eventuellement ouvrir un
peu plus la restriction.

"Tige sort par ressorts TS"

Sens d’action direct >> :

A l'aide de I'émetteur de courant, régler le
signal d’entrée a 4 mA. Tourner la vis de zéro
(6.2) jusqu’a ce que la tige soit complétement
sortie et commence juste a rentrer.

Placer le gabarit de réglage (fig. 11) de telle
sorte que le repére du début de course soit en
face de I'extrémité de la tige de servomoteur.
Régler le signal d’entrée & 20 mA. Tourner la
vis d’échelle (6.1) jusqu’a ce que l'extrémité
de la tige de servomoteur soit en face du
repére de fin de course.

Remettre le signal d’entrée & 4 mA et tourner
& nouveau la vis de zéro (6.2) jusqu’a ce que
le manométre indique la valeur inférieure de
la plage de pression de commande.

Monter le servomoteur sur la vanne comme
indiqué dans le paragraphe 4.1.1 et le régler
selon le paragraphe 4.2.

"Tige sort par ressorts TS"

Sens d’action inverse <>

A l'aide de I'émetteur de courant, régler le
signal d’entrée a 4 mA. Tourner la vis de zéro
(6.2) jusqu’a ce que la tige soit complétement
entrée et commence juste a sortir.

Placer le gabarit de réglage (fig. 11) de telle
sorte que le repére du début de course soit en
face de I'extrémité de la tige de servomoteur.
Régler le signal d’entrée & 20 mA. Tourner la
vis d’échelle (6.1) jusqu’a ce que I'extrémité
de la tige de servomoteur soit en face du
repére de fin de course.

Laisser le signal d’entrée & 20 mA et tourner
la vis de zéro (6.2) jusqu’a ce que le mano-
métre indique la valeur inférieure de la plage
de pression de commande.
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Monter le servomoteur sur la vanne comme
indiqué dans le paragraphe 4.1.1 et le ré-
gler. Voir paragraphe 4.2.

"Tige entre par ressorts TE"
Sens d'action direct >> :

A l'aide de I'émetteur de courant, régler le
signal d’entrée a 4 mA. Tourner la vis de zéro
(6.2) jusqu’a ce que la tige soit complétement
entrée et commence juste & sortir.

Placer le gabarit de réglage (fig. 11) de telle
sorte que le repére du début de course soit en
face de I'extrémité de la tige de servomoteur.
Régler le signal d’entrée & 20 mA. Tourner la
vis d’échelle (6.1) jusqu’a ce que I'extrémité
de la tige de servomoteur soit en face du
repére de fin de course.

Laisser le signal d’entrée & 20 mA et tourner
la vis de zéro (6.2) jusqu’a ce que le mano-
métre indique la valeur finale de la plage de
pression de commande.

Monter le servomoteur sur la vanne comme
indiqué dans le paragraphe 4.1.1 et le régler
selon le paragraphe 4.2.

"Tige entre par ressorts TE"

Sens d’action inverse <> :

A l'dide de I'émetteur de courant, régler le
signal d’entrée & 4 mA. Tourner la vis de zéro
(6.2) jusqu’a ce que la tige soit complétement
sortie et commence juste & rentrer.

Placer le gabarit de réglage (fig. 11) de telle
sorte que le repére du début de course soit en
face de I'extrémité de la tige de servomoteur.
Régler le signal d’entrée & 20 mA. Tourner la
vis d'échelle (6.1) jusqu’a ce que I'extrémité
de la tige de servomoteur soit en face du
repére de fin de course.

Remettre le signal d’entrée & 4 mA et tourner
la vis de zéro (6.2) jusqu’d ce que le mano-
métre indique la valeur findle de la plage de
pression de commande.

Monter le servomoteur sur la vanne comme
indiqué dans le paragraphe 4.1.1 et le régler
selon le paragraphe 4.2.
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4.1.1 Montage du servomoteur sur la vanne
de réglage

Défaire I'écrou d’accouplement (48) et le
contre-écrou (49) sur la tige de clapet et
pousser cette derniére dans le siége jusqu’a
la butée. Visser en dessous I'écrou d’accou-
plement et le contre-écrou.

Placer le servomoteur sur la superstructure de
la vanne et visser fermement avec I'écrou (46).
Raccorder I'alimentation et le signal de com-
mande sur le bloc de licison.

Sur un servomoteur "Tige sort par ressorts
TS" sens d'action >> ou "Tige entre par res-
sorts TE" sens d'action <>, régler le signal
d’entrée & la valeur la plus basse de la gran-
deur directrice (4 mA). Sur un servomoteur
"Tige sort par ressorts TS" sens d’action <>
ou "Tige entre par ressorts TE" sens d'action
>>, régler le signal d’entrée & la valeur la
plus haute de la grandeur directrice (20 mA).
Tourner vers le haut I'écrou d’accouplement
jusqu’ ce qu'il soit en contact avec la tige de
servomoteur. Serrer le contre-écrou (49).
Placer les plaquettes d’accouplement (47) et
visser fermement.

4.2 Réglage du positionneur sur la vanne de
réglage

Début d’action et grandeur direcirice

Si le réglage est effectué sur la vanne de
réglage, la course (ou déplacement angu-
|aire) doit étre adapté(e) & la grandeur direc-
trice.

Pour une grandeur directrice de 4 & 20 mA,
par exemple, la course doit étre de 0 & 100 %
(fig. 13).

Pour les positionneurs rotatifs, le déplace-
ment angulaire de 0 & 70°, par exemple, doit
correspondre & la grandeur directrice.

Le début d’action est & considérer & partir de
la position de repos de la vanne de réglage.
Selon I'exécution du servomoteur (TS ou TE) et
le sens d’action du positionneur (>> ou <>),
le début d’action peut étre la valeur finale
inférieure ou supérieure de la grandeur di-
rectrice (4 ou 20 mA).

La course de la vanne de réglage correspond
a l'échelle de grandeur directrice.

En fonctionnement cascade (fig. 13), les
vannes de réglage fonctionnent avec des
grandeurs directrices faibles. Ceci permet au
signal du régulateur de piloter deux vannes
de réglage ayant chacune la moitié du signal
d’entrée pour leur course compléte (par
exemple : la premiére vanne est pilotée entre
4 et 12 mA et la seconde entre 12 et 20 mA).
Pour éviter le chevauchement, il est néces-
saire de prendre en considération la zone
neutre de + 0,5 mA selon la fig. 13.

Le début d’action (point zéro) se régle par la
vis (6.2) I'échelle de grandeur directrice ou
valeur finale par la vis (6.1).

Pour le réglage, insérer un milliampéremétre
dans le circuit et brancher I'alimentation en
air.

Important :

Lorsque le positionneur est piloté par un cal-
culateur dont le signal est limité entre 4 et 20
mA, il est recommandé de régler le position-
neur sur la plage 4,5 & 20 mA. Ceci permet
de purger le servomoteur et de garantir une
fermeture compléte de la vanne de réglage
pour un signal de 4 mA du calculateur.

(Pour un sens d’action <>, régler la plage sur
4419,5mA)

4.2.1 Réglage de la bande proportionnelle X,
et du débit d'air Q

Premiérement, régler la grandeur directrice
en entrée sur env. 50 % de |'échelle. Tourner
la vis de zéro (6.2) pour ajuster la course de
la vanne sur environ 50 %.

Pour les gros servomoteurs, ouvrir compléte-
ment la restriction de débit Q (11). Sur les
autres servomoteurs, celle-ci est & régler sur
une valeur moyenne.

Régler la bande proportionnelle X, sur le
potentiométre (8) & une valeur moyenne (1/2
tour).

Vérifier le bon comportement de la vanne
(tendance au pompage et vitesse de réglage)
en tapotant un court instant sur la palette (3),
réajuster éventuellement la restriction Xp.
Important : la restriction X, doit &tre toujours
réglée avant le début d'action. Sinon, un
décalage du point zéro se produit.
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4.2.2 Réglages sur servomoteur
"Tige sort par ressorts TS"

Début d’action (par exemple 4 mA)

Al'aide du milliampéremétre, régler le signal
d’entrée & 4 mA.

Tourner la vis du point zéro (6.2) jusqu’d ce
que la tige de clapet commence & se dépla-
cer. Diminuer le courant d’entrée et I'aug-
menter lentement. La tige de clapet doit com-
mencer & se déplacer & exactement 4 mA.
Eventuellement corriger par la vis (6.2).

Valeur findle (plage) (par exemple 20 mA)
Lorsque le début d’action est réglé, augmen-
ter le courant d’entrée & 20 mA & l'aide du
milliampéremétre. Pour une valeur finale
d’exactement 20 mA, la, tige de clapet doit
s'arréter aprés avoir parcouru 100 % de la
course. Si la valeur finale ne concorde pas,
la vis d'échelle (course) doit étre déplacée (4
rotations correspondent & une variation de
course de 10 % pour un réglage normal et &
une variation de 5 % pour un réglage en
cascade).

Une rotation vers la droite diminue la course,
vers la gauche augmente la course. Apres
correction, diminuer le courant d’entrée et
I'augmenter & nouveau. Vérifier premiére-
ment le début d’action, puis la valeur finale.
Corriger jusqu'a ce que les deux valeurs
soient correctes.

Important : Lors du réglage de la vis de zéro
(6.2), vérifier que la pression dans le servo-
moteur est bien nulle. Pour un signal d’entrée
de 4 mA et un sens d'action >> ainsi que pour
un signal de 20 mA et un sens d’action <>,
le manométre doit indiquer O bar. Eventuelle-
ment corriger le point zéro |

4.2.3 Réglages sur servomoteur
"Tige entre par ressorts TE"

Important : Sur un servomoteur TE, pour une
valeur finale de grandeur directrice de 20
mA et un sens d’action >> ainsi que pour une
valeur finale de 4 mA et un sens d’action <>,
admettre une pression de commande suffi-
samment importante pour que la vanne de
réglage soit complétement fermée.
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(La pression de commande nécessaire est
indiquée sur |'étiquette du positionneur).

La pression de commande nécessaire est
calculée comme suit :

press. de cde nécessaire
[bars] = o|24n7AAp +Fhe+0,4
d  =diamétre de siége [cm]

Ap = pression différentielle p1 - p2 [bars]

A =surface de membrane [cm?2]

Fbe =plage de ressorts du servomoteur [bars]

En I'absence de toute indication, procéder
comme suit :

pression de commande nécessaire = valeur
finale de la plage de ressorts + 1 bar

Début d’action (Point zéro)

(par exemple 20 mA)

Régler le signal d’entrée & 20 mA & I'aide du
milliampéremétre. Tourner la vis de zéro
(6.2) jusqu’a ce que la tige de clapet com-
mence & se déplacer. Augmenter le signal
d'entrée et le remettre lentement & 20 mA. La
tige de clapet doit commencer & se déplacer
& exactement 20 mA. Corriger |'écart sur la
vis de zéro (6.2). Le déplacement de la tige
de clapet est avancé pour une rotation &
gauche ; il est retardé pour une rotation &
droite.

Valeur finale (course), par exemple 4 mA
Apres le réglage du début d'action, régler le
signal d’entrée sur 4 mA a |'aide du milliam-
peremétre. Pour une valeur finale d’exacte-
ment 4 mA, la tige de clapet doit s’arréter
aprés avoir parcouru 100 % de la course
(contréler sur l'indicateur de course de la
vanne). Si ce n’est pas le cas, corriger par la
vis de réglage d’échelle (course). (4 rota-
tions correspondent & une variation de
course de 10 % pour le cas standard, et & une
variation de 5 % dans le cas de fonctionne-
ment en cascade).

Une rotation vers la droite diminue la course,
vers la gauche I'augmente.



Apreés correction, régler & nouveau le signal
d’entrée a 20 mA. Tourner la vis de zéro (6.2)
jusqu’c ce que le manométre indique la pres-
sion de commande nécessaire pour la fer-
meture.

Important : Aprés montage et réglage du
positionneur, vérifier que le bouchon de
purge du couvercle est bien en bas lorsque la
vanne est en place.

4.3 Modification du sens d’action

Si le sens d’action doit &tre modifié - dans le
cas de montage direct (fig.3) - il est néces-
saire de tourner le sélecteur (7) et de modifier
la position du bloc de liaison et du position-
neur ainsi que Iétrier de fixation (1.2).

Dans le cas de montage NAMUR, le position-
neur doit étre fourné sur 'adaptateur (fig. 6).
Pour les positionneurs rotatifs la came doit
étre de nouveau ajustée selon la fig. 9.

Voir paragraphe 2 "Position de montage et
sens d'action" pour le changement de posi-
tion du sélecteur (7).
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4.4 Réglage des contacts inductifs

Sur |'exécution avec contacts inductifs, I'ar-
bre du levier de transmission du positionneur
comporte deux drapeaux de commande ré-
glables qui actionnent les initiateurs corre-
spondants (50).

Pour le fonctionnement des contacts inductifs,
il est obligatoire de placer dans le circuit de
sortie des ampliséparateurs (voir para-
graphe 3.2.1). Lorsque le drapeau de com-
mande (51) se trouve dans le champ de
Iinitiateur, celui-ci prend une valeur ohmique
élevée. Lorsque le drapeau de commande est
dégagé, I'initiateur prend une valeur ohmi-
que faible.

Les contacts de position sont normalement
réglés de telle sorte qu’ils émettent un signal
en fin de course de I'organe de réglage. Les
points de commutation sont toutefois régla-
bles également lorsqu’une position intermé-
diaire doit étre signalée.

La correspondance des contacts A et B doit
&tre définie en fonction du sens d’action, de
la position de montage du positionneur et de
la position de sécurité de la vanne (ouverte
ou fermée). Voir tableaux 8 et 9.

La correspondance des bornes 41/42 et
51/52 par rapport aux contacts A et B peut
avoir lieu par refournement de I'étiquette sur
le bornier (voir également fig. 10).
Important : Etant donné que les drapeaux de
commande des contacts ne peuvent pas étre
tournés de 360°, il est absolument nécessaire
— pour le raccordement des circuits de sécu-
ritt — de vérifier la correspondance des
confacts A et B par rapport aux positions
(ouverture ou fermeture) de la vanne.

La fonction de commutation désirée (relais
excité ou en repos), lorsque le drapeau est
entré dans l'initiateur, est & déterminer par un
pontet sur 'ampliséparateur pour le courant
travail ou le courant repos.

Fig. 14 [Contact de position
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Tableau 8 Montage direct sur servomoteur type 3277 (fig. 3)

Montage & gauche

Montage & droite

Contact de position

Positon de vanne Initiateur sorti Initiateur rentré Initiateur sorti Initiateur rentré
Fermée B A A B
Ouverte A B B A

Tableau 9 Montage NAMUR & droite ou & gauche (fig. 6)
Tige sort par ressorts TS Tige entre par ressorts TE
Contact de position Contact de position
Sens d’action | Pos. de vanne Initiateur Sens d’action | Pos. de vanne Initiateur
Sorti Fermé Sorti Fermé
>> Fermée B A >> Fermée A B
Ouverte A B Ouverte B A
<> Fermée A B < Fermée B A
QOuverte B A Ouverte A B

Réglage du point de commutation :

Mettre la vanne de réglage dans la position de
commutation désirée. Régler le drapeau de com-
mande par rotation de la vis (53) jusqu’a ce que
le point de commutation soit atteint et signalé par
un voyant du relais transistorisé.

Le front du drapeau jaune est dans le prolonge-
ment de la ligne blanche horizontale sur le cou-
vercle noir du boitier. Ceci montre de quel coté le
drapeau est entré dans l'initiateur.

Afin de garantir une commutation fiable pour
toutes les conditions ambiantes, le point de com-
mutation doit &tre réglé & env. 2 % avant la butée
mécanique (Ouv.-Fermet.).
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4.5 Réglage du recopieur de position
Important : Le début d’action (point zéro) et
la valeur finale (échelle) du positionneur
doivent étre ajustés avant le réglage du
recopieur de position.

Pour une course de 0 ...100 %, le sens d’ac-
tion du signal de recopie peut avoir la plage
de 4 ... 20 mA ou de 20 ... 4 mA. Le sens
d’action souhaité est déterminé par le con-
necteur & 7 pdles et par le symbole >> ou <>.

Point zéro (ZERO)

Agir sur les commutateurs 1 et 2 pour obtenir
une valeur proche de 4 mA. Le réglage fin a
liev avec le potentiométre ZERO.

Echelle (SPAN)

Agir sur les commutateurs 3 et 4 pour obtenir
une valeur proche de 20 mA. Le réglage fin
a lieu avec le potentiométre SPAN.

ZERO
: mES) .
Hb-
b~
O pw
} O P~ O
| SPAN
SPAN
ZERO J

Fig. 15 [Recopieur de position

Exemple :

Mettre la vanne en position de départ et faire
évoluer le signal de recopie.

Si le signal de recopie ne réagit pas dans le
sens souhaité, tourner le connecteur de 180°.
Ajuster avec le potentiométre "zéro" la valeur
de 4 mA et avec le potentiométre "échelle" la
valeur de 20 mA en fonction de la position
de vanne. Voir le tableau 10.

Controler le zéro, et éventuellement corriger
jusqu’a obtention des valeurs correctes.

Réglage du point zéro

Positionner la vanne en fermeture & I'aide du
signal d’entrée du positionneur (vanne fer-
mée - course 0 %).

Le milliampéremétre doit indiquer 4 mA.
Corriger éventuellement par le potentiométre
ZERO.

Si le potentiométre n’a pas d’action apreés
20 rotations, les commutateurs 1 et 2 doivent
étre placés de telle sorte qu’une valeur en mA
proche de la plage du potentiométre ZERO
s'affiche. Enfin régler le point zéro avec le
potentiométre ZERO & exactement 4 mA.

Réglage d'échelle

Positionner la vanne en ouverture & |'aide du
signal d’entrée du positionneur (vanne ou-
verte - course 100 %).

Le milliampéremétre doit indiquer 20 mA.
Corriger éventuellement par le potentiométre
SPAN.

Si le potentiométre n’a pas d’action, les sélec-
teurs 3 et 4 doivent étre placés de telle sorte
qu’une valeur en mA proche de la plage du
potentiomeétre SPAN s’affiche. Enfin régler la

Tableau 10 Recopieur de position
Déplacement de la . , . . N .
P vanne Signal observé Sens du signal Ajuster point zéro/échelle &
20 mA pour vanne ouverte
4 mA pour vanne fermée
Ouvert Courant 1
uverture non ok. 4 mA pour vanne ouverte
- Tourner connecteur 20 mA pour vanne fermée
4 mA pour vanne ouverte
20 mA pour vanne fermée
Fermeture Courant |
non ok. 20 mA pour vanne ouverte
- Tourner connecteur 4 mA pour vanne fermée
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valeur d’échelle avec le potentiométre SPAN
a exactement 20 mA.

Etant donné que les réglages de point zéro et
d’échelle ont une influence réciproque, il est
conseillé de recommencer la correction sur
les potentiométres jusqu’d ce que les deux
valeurs soient correctes.

5. Transformation du positionneur électro-
pneumatique en positionneur pneumatique
(fig. 16)

Le positionneur électropneumatique peut étre
modifié en positionneur pneumatique type
3766 par I'utilisation d’un kit de transforma-
tion.

Les kits nécessaires sont les suivants :
réf. 1400-6779 pour le raccordement en G
réf. 1400-6780 pour le raccordement en NPT

Dévisser la plaque-support comportant le
bornier, dégager le cdble de licison de I'élé-
ment i/p.

Défaire les vis de fixation pour refirer le
module i/p (6) avec les joints (7, 8).

Visser la plaque de raccordement pneumati-
que (3) avec le joint double sur le boitier de
telle sorte que la restriction soit placée du
coté droit.

A la place du passage de cable (5), visser le
connecteur pneumatique (1).

Insérer dans le boitier le tube en silicone (2)
ainsi que la plaque de séparation (4).

Dans le cas d’équipement électrique (électro-
vanne, contact inductif, etc...) remonter la
plaque-support avec le bornier.

Sur la plaque signalétique de I'appoareil
transformé, porter |'indication type 3766.
Pour le positionneur transformé en type

3766, consulter la notice de montage EB
8355-1 FR.

&
,@,

Fig. 16 Oransformation du positionneur i/p en positionneur pneumatique
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6. Certificat de conformité PTB pour le positionneur type 3767-11)
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7. Cotes d’encombrement en mm

| ! h Raccords pneumatiques
| ! A N G V4 0u NPT /4

19,5 ——14 Sortie (36)
Kisire
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(321 T =N
182\
* e [\ @
Alim. (9)
Relais inverseur Montage avec adaprateur

2110 —=

4—1;
19,541» ,—é
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Point de rotation Sortie 1 (A1)

— 28,5 <a—

Lk
&
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—— 56\ F-—

— it 28, 5—
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0
0
T 164 4—J % Sortie 2 (A2)

Alimentation (Z)

Raccordement pneumatique
du relais inverseur
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Consignes de sécurité pour le montage de
positionneurs avec homologations ATEX

Consignes de sécurité selon le paragraphe 30 de la norme EN 60079-0:2009

1 Consignes de sécurité importantes

L'appareil doit &tre monté et mis en service unique-
ment par du personnel compétent et familiarisé avec
le montage, la mise en service et le fonctionnement de
I'appareil. Le terme "personnel compétent” désigne les
personnes qui, en raison de leur formation technique,
de leur expérience et de leur connaissance des normes
en vigueur pour les travaux qui leur sont confiés, sont
& méme d'évaluer le travail qu'elles doivent effectuer
et de repérer les dangers éventuels.

Pour les appareils exécution antidéflagration, les per-
sonnes doivent avoir recu une formation ou des ins-
tructions spécifiques ou étre habilitées & travailler avec
des appareils antidéflagration sur des installations en
zones dangereuses explosibles.

Des mesures appropriées doivent étre prises pour évi-
ter les risques provenant du fluide process, de la pres-
sion de commande et des piéces en mouvement.

Si le niveau élevé de la pression d'alimentation pro-
voque des déplacements ou des forces inadmissibles
dans le servomoteur pneumatique, la pression d'ali-
mentation doit étre limitée & |'aide d'un détendeur
pneumatique approprié.

Il est impératif d'apporter une attention particuliére au
stockoge, au transport, ainsi qu'au montage et & la
mise en service du positionneur.

2 Raccordements électriques

Pour les installations électriques, veillez & respecter les
réglementations électrotechniques et les prescriptions
relatives & la prévention des accidents du pays ou le
produit est utilisé.

Les normes suivantes s'appliquent pour le mon-
tage et l'installation dans des zones explosibles:
EN 60079-14:2008 VDE 0165-1-Atmosphéres explo-
sibles — Conception, sélection et construction des ins-
tallations électriques.

ATTENTION!
Respecter impérativement I'assignation des bornes.

Une inversion des raccordements électriques peut
rendre la protection contre I'explosion inefficace.

Les vis vernies dans ou sur |'appareil ne doivent pas
étre refirées.

Les valeurs maximum admissibles de la déclaration CE
de conformité s'appliquent pour 'interconnexion des
appareils électriques & sécurité intrinséque (U; ou Uy, |;
oul, P,ouP,, CiouC,etlouly).

3 Choix des cables et fils

Pour l'installation des circuits électriques & sécurité
intrinséque, veillez & respecter le paragraphe 12 de la

EN 60079-14:2008 VDE 0165-1.

le paragraphe 12.2.2.7 s'applique pour la pose de
cdbles multifilaires avec au moins un circuit électrique
4 sécurité intrinséque. L'épaisseur radiale de |'isolation
d'un fil pour les matiéres isolantes communément utili-
sées, comme par exemple le polyéthyléne, ne doit pas
étre inférieure & 0,2 mm. Le diamétre d'un fil simple
d'un conducteur & faible diamétre ne doit pas étre
inférieur & 0,1 mm. Protéger les extrémités du conduc-
teur, par exemple avec des cosses & sertir.Lorsque deux
cables ou fils séparés sont utilisés pour le raccorde-
ment, un passage de cdble supplémentaire peut étre
installé. Les entrées de cables non utilisées doivent &tre
obturées par des bouchons borgnes.

Les appareils utilisés dans des températures ambiantes
en dessous de —20°C doivent &tre équipés de presse-
étoupes électriques métalliques.

4 Equipement pour les zones 2/zones 22

Pour les équipements qui fonctionnent selon le type de
protection Ex nA Il (équipement ne provoquant pas
d'étincelles) selon EN 60079-15:2003, les circuits
électriques ne peuvent &tre branchés, débranchés ou
commutés que lors de la mise sous tension de I'instal-
lation, lors de la maintenance ou lors de la réparation.
Les équipements reliés & des circuits électriques limités
en énergie du type de protection Ex nl (équipement

limité en énergie) selon EN 60079-15:2003 peuvent
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&tre commutés dans des conditions de fonctionnement
normales

Les valeurs max.admissibles indiquées dans la décla-
ration de conformité ou ses compléments s'appliquent
lors de I'interconnexion d'équipement avec des circuits
limités en énergie du type de protection Ex nL IIC.

5 Maintenance des appareils Ex

Si une partie de I'appareil dont dépend la protection
contre |'explosion doit &tre réparée,|'appareil ne doit
pas étre remis en service avant qu'un responsable
qualifié n'ait vérifié I'appareil selon les exigences de
la protection contre I'explosion,et qu'il n'ait établi une
attestation ou apposé son tampon de contréle sur I'ap-
pareil. Le contréle par un inspecteur qualifié n'est pas
nécessaire, si le constructeur effectue une procédure de
test complet sur I'appareil avant de le remettre en ser-
vice. La procédure de test complet réalisée avec succés
doit étre confirmée par I'apposition d'un tampon de
contrdle sur l'appareil. L'échange de composants Ex
doit s'effectuer uniquement avec les composants testés
du constructeur.

Les appareils qui ont déja été utilisés en dehors de
zones dangereuses explosibles et qui devront étre ulté-
rieurement utilisés dans des zones dangereuses explo-
sibles doivent étre en conformité avec les dispositions
prévues pour les appareils en maintenance. Avant leur
utilisation dans les zones dangereuses explosibles,
les appareils doivent étre soumis & des tests selon les
conditions applicables pour la "maintenance d'appa-
reils Ex".

6 Remarques sur la maintenance, le calibrage et
les travaux sur I'appareil

L'interconnexion avec des circuits électriques & sécurité
intrinséque pour le contréle, le calibrage et le réglage
& l'intérieur ou & I'extérieur des zones explosibles doit
étre effectué uniquement avec des émetteurs de cou-
rant ou de tension et des instruments de mesure & sé-
curité intrinséque, afin d'éviter tout dommage sur des
composants relatifs & la protection contre |'explosion.

Respecter les valeurs max. admissibles indiquées sur
les certificats des circuits électriques & sécurité intrin-
seque.
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