Posicionador PROFIBUS
Tipo 3785

ording to EN 611582

Gic
Binary input

= i

) Limit switches, inductive
";l

Fig. 1 - Tipo 3785

Instrucciones de montaje
y servicio

EB 8382-1 ES
Versién R 1.31/K 1.41

Edicion Abril 2001




Indice

indice

4.3.1
4.3.2
4.4

Pagina
Instrucciones de seguridad . . . . . . ..o 4
Modificaciones en las versiones . . . . . . . ... ... oL 5
Datos técnicos . . . . . .. ... 6
Ejecuciones . . . . . . . ... 7
Construccién y principio de funcionamiento . . . . . . . . ... ... . 8
Opciones . . . . . . . 8
Comunicacion . . . . . ... 8
Montgjealavalvula . . . . . . . . ..o 10
Montaije directo a actuador tipo 3277 . . . ... L 10
Montaje segin DINIEC 534 (NAMUR) . . . . . . . . ... ... ... ... 14
Procedimientode montaje . . . . . . .. ... 14
Ajuste previode lacarrera . . . . . ... 16
Montaje en actuadores rotativos . . . . . .. .. 18
Montaije de la palanca del rodillo palpador . . . . . .. . ... 18
Montaje de la pieza intermedia . . . . ... 18
Ajuste y montaje del discodeleva . . . . . . ... L 20
Posicion de seguridad del actuador . . . . . . . ... 21
Conexiones . . . . . . . .. ... ... 22
Conexiones neumdticas . . . . . . ... Lo 22
Indicacion de la presiondemando . . . . ..o 22
Airededlimentacion . . . . . ... 22
Conexiones eléctricas . . . . . . . .. ... 23
Findlesdecarrera . . . . . . . . ... ... 24
Electrovalvula . . . . . . . . 24
Conexionado para la comunicacion . . . . ... oL 24
Manejo . . . . . .. L 26
LEDdecontrol . . . . . . ... 26
Proteccion dedatos . . . . . ... 27
Configuracién inicial . . . . . . ... 27
Ajuste del ceromecénico . . . . . . ... L 27
Inicializacion . . .. L 28
Ajuste de los finales de carrerainductivos . . . . . . ... 29

2 EB8382-1ES



7.1
7.2
7.3
7.4
7.5

9.1
9.2
93
9.4

Indice

Mantenimiento . . . . . ..o oL 30
ReparaciondeequiposEx . . . . . . . . .. ... ... ... ... ... 30
Dimensiones . . . . . . . . .. ... 31
Implementacién del PROFIBUS MasterClass 1 . . . . . . . . ... .. .. 32
Archivo de datos del equipo (GSD) . . . . . . . ... ... L. 32
Intercambio de datos DATAEXCHANGE . . . . . . ... .. ... .. .. 32
Descripcion de pardmetros . . . . . . .. ... 36
Cédigos de estado de los datos de medicién . . . . . .. ... ... 38
Modosde operacién . . . . . ... 39
Lista de pardmetros . . . . . . . . ... 42
Mensajes y diagnéstico . . . . . .. ... 55
Mensajes de diagnéstico . . . . . ... 55
Mensajes de la ampliaciéon de diagnéstico . . . . . ... ... 57
Mensajes "CHECK-BACK" . . . . . . . . . . ... ... 58
Mensajes durante la inicializacion . . . . ..o 60
Certificados . . . . . . . . ... . ... .. 63

EB8382-1ES 3



Instrucciones de seguridad

ATENCION

Este aparato debe ser montado y puesto en servicio Unicamente por persona/
especializado que esté familiarizado con el montaje y puesta en marcha de
este producto. Se presupone un transporte y almacenaje correctos.

Deben evitarse los peligros que pueden producierse en la vélvula por el flu-
ido, la presién de mando y por piezas méviles, tomando las precauciones
adecuadas.

En el caso de producirse en el actuador neumdtico movimientos o fuerzas
inadmisibles debido a la elevada presién del aire de alimentacién, deberd Ii-
mitarse esta presién mediante una estacién reductora adecuada.
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Modificaciones en las versiones

Modificaciones en el posicionador en comparacién con la versién anterior

version anterior

versién nueva

Posicionador
R1.23

R 1.31
Versién adaptada para la nueva versién de Hardware
Equipo con indice de Hardware .01

Comunicaciéon
K1.34

K 1.41
Version adaptada para la nueva version de Hardware
Equipo con indice de Hardware .01
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Datos técnicos

Posicionador

Carrera
Montaje directo a tipo 3277
Montaije segin DIN IEC 5347
(NAMUR)

ajustable

7,5a30mm

750120 mm

o de 30° a 120° en actuadores rotativos

Conexién a Bus

Interface de Bus de campo segan IEC 61158-2
Equipo de campo segtn FISCO (Fieldbus intrinsically safe concept)

Tensién de servicio

9a32VDC", alimentacién por el cable de bus

Limite destruccion estdtica 35V
Corriente méxima 10mA
Corriente en caso de fallo 0OmA

Aire de alimentacién (supply)

de 1,4a 6 bar (20 a 90 psi)

Presion de salida (output)

de 0 bar ala presién méxima del aire de alimentacion

Caracteristica, ajustable

lineal, isoporcentual, isoporcentual inversa, programable libremente
desviacién de la caracteristica <1 %

Zona muerta
(ref. ala carrera/angulo nominal)

ajustable de 0,1 a 10,0 %, prefijado 0,5 %

Resolucién
(medicién interna)

<0,05%

Tiempo de recorrido

hasta 240 s, ajustable separadamente para aireacion y desaireacion

Sentido de movimiento

reversible, ajustable por software

Consumo de aire

<90NI/h, independiente de la alimentacién de aire

Suministro de aire

aireando actuador: con Ap =6 bar 9,3 Nma/h, conAp=1,4bar3,5 Nm®/h
desaireando actuador: con Ap =6bar 1 5,5Nm°>/h, con Ap=1,4bar 5,8Nm°/h

Temperatura ambiente admisible

~20a60°C ", otros mérgenes de temperatura bajo demanda

Influencias

temperatura: <0,15 %/ 10K, energia auxiliar: ninguna,
vibraciones: ninguna, hasta 250 Hzy 4 g

Proteccién "Ex"

EExiallC/IIBTé o EEx b IC/IIBT6, ver certificados de examen de los tipos

Tipo de proteccién

IP 54, (IP 65 ejecucién especial)

Tolerancia electromagnética

segon EN 50081/50082

Entrada binaria

alimentacién interna 5V DC, R = 100 kQ
para funcién de alarma, por ejemplo conectada a un interruptor neumético

Communicacién

Transmision de datos

segOn PROFIBUS-PA, perfil Clase B, version 2.0
segon DINEN 50170y DIN 19245 parte 4
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Ejecuciones

Equipamiento adicional

Finales de carrera inductivos

dos iniciadores inductivos tipo SJ 2 SN, para conectar a amplificador segin EN 50227

electrovélvula

sefial: de 6 a 24V DC, limite de destruccién estética 45 V, R aprox. 6 k"),
activacion en aprox. 3V, valor del Kv 0,17

Materiales

Caja

fundicién a presion de aluminio, cromatizada y revestida de material sintético

Piezas exteriores

acero inoxidable WN 1.4571 y WN 1.4301

Peso

aprox. 1,3 kg

" para la versién con seguridad intrinseca 3785-1... son vélidos los datos especificados en el certificado (ver anexo)

Ejecuciones del posicionador

Tipo 3785 - X X X 0 X X X
Proteccién "Ex" sin 0

con (E Ex ia lIC) 1

con (Ex ia CSA/FM) 3

Finales de carrera sin 0
Equipamiento adicional 2inductivos 2 2

Electrovéalvula sin 0

con 1 2

Conexiones NPT 1/4- 18 1
neumdticas ISO 228/1-G1/4 2

unién roscada:

azul
Conexiones eléctricas negro

azul, metdlico
negro, metélico

N —
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Construccion y principio de funcionamiento

1. Construccién y principio de fun-
cionamiento

El posicionador digital PROFIBUS-PA esté
disefiado para ser montado en una vélvula
de control neumdtica y asegurar una cor-
respondencia entre la posicién de la vélvula
(variable controlada) y la sefial de mando
(sefial de referencia). Compara la sefial de
mando digital con la carrera de la vélvula
de control y envia como sefial de salida

una presion de mando neumética. Por este
motivo se necesita una alimentacién de aire
de 1,4 a 6 bar. La energia eléctrica auxiliar
se suministra por el cable de Bus del seg-
mento PROFIBUS-PA, segin el estandar de
transmisién [EC 61158-2.

El posicionador se compone principalmente
de un detector de recorrido inductivo, libre
de contacto y de un bloque de control eléc-
trico, compuesto de dos electrovalvulas y
una unidad electénica. Esta unidad contie-
ne dos microprocesadores encargados de
procesar los algoritmos de regulacién y de
la comunicacién PROFIBUS.

Cuando tenemos una desviacién entre la
posicién de la vélvula y la sefial de refe-
rencia, el microprocesador envia sefiales bi-
narias moduladas pulso-pausa para contro-
lar las dos electrovélvulas, cada una de las
cuales tiene un amplificador posterior de se-
fial. Una de estas electrovélvulas controla el
escape de aire, y la otra controla la alimen-
tacion.

La electrovélvula de alimentacién (3) activa
la conexién entre el aire de alimentacién
(7, presion de 1,4 a 6 bar) y el actuador
(aireacién). La electrovélvula de escape (4)
controla el aire expulsado del actuador a la
atmésfera (desaireacién). Estas electrovalvu-
las pueden estar abiertas, cerradas o gene-
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rando pulsos de diferentes anchos. Con el
control de las dos electrovélvulas se consi-
gue que la vélvula se posicione segin la se-
fial de referencia. Si no tenemos ninguna
desviacién respecto a la sefial de referen-
cia, las dos electrovélvulas permanecen ce-
rradas.

El posicionador como caracteristica estan-
dar, esté equipado con una entrada bina-
ria para un contacto libre de potencial, que
sirve para sefializar el estado de ofro equi-

po de campo via PROFIBUS.

Por medio del interruptor protector de da-
tos, situado en la cara interior de la tapa,
se impide modificar via comunicacién

PROFIBUS los datos ajustados.

1.1 Opciones

Como complemento a la ejecucion estéandar
del posicionador, hay un equipamiento adi-
cional que amplia sus funciones.

Posicionador con finales de carrera:

Para la sefializacion de posiciones finales,
se pueden usar dos contactos limite por soft-
ware o dos contactos inductivos.

Posicionador con electrovélvula:

El posicionador se alimenta con una sefial
de 6 a 24V, que conecta la presién de
mando al actuador. Si esta sefial disminu-
ye, la presién de mando se interrumpe, el
actuador desairea y los muelles mueven la
vélvula a su posicién de seguridad.

1.2 Comunicacion

El posicionador se controla por transmisién
de sefial digital por PROFIBUS-PA clase B
segin DIN EN 50170 y DIN 19245 parte 4.
La transmisién de datos se realiza por mo-



dulacién de corriente de bits sincronizados,
a una velocidad de 31.25 kbit/s por cable
trenzado técnica 2 hilos segin IEC 61158-
2. El ajuste del posicionador, por lo gene-
ral, se realiza a través de un PC. Al segmen-
to PROFIBUS del PC se pueden conectar
uno o varios posicionadores a través del
segment coupler.

Después de un ajuste mecénico del cero, el
posicionador puede ponerse en marcha au-
tométicamente mediante una inicializacién.
Durante este proceso, se ajusta el cero auto-
méticamente y se comprueba el span pre-
viamente ajustado.

Como estandar el posicionador se suminis-
tra configurado para montaije directo a una
vélvula de control con carrera de 15 mm.

Construccion y principio de funcionamiento

Una configuracién que se ajuste a un actua-
dor en particular, sélo se puede realizar a
través de la comunicacién PROFIBUS.

Se pueden configurar entre ofros, los si-
guientes parémetros: caracteristica, sentido
de movimiento, limitacién de la carrera,
margen de la carrera, tiempo de recorrido
y sefiales de alarma.

Nota:

La configuracién con PC via el segment cou-
pler, se redliza p.ej. con el programa COM-
MUWIN Il (de la empresa Endress+Hauser)
o con el programa SIMATIC PDM (de la em-
presa SIEMENS).

PROFIBUS-PA

O,

Alimentacién

neumdtica |

1 Detector de recorrido inductivo

2 Microprocesador

3 Electrovélvula alimentacién aire

4 Electrovélvula escape de aire

5 Microprocesador

6 Microinterruptores direccién Bus
y proteccién de datos

7  Entrada binaria

8  Electrovélvula

Médulo interface IEC 61158-2

Véstago del actuador

11 Palanca

12 Estribo

Fig. 2 - Esquema funcional
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Montaije a la vélvula

2. Montaje a la vélvula

El montaije se efectuaré bien directamente a
un actuador SAMSON tipo 3277 o segin
NAMUR (DIN IEC 534) a vélvulas de con-
trol con puente de fundicién o columnas.
Con una pieza intermedia, el posicionador
puede montarse y utilizarse en vélvulas con
actuadores rotativos.

El posicionador se suministra en su version
bésica sin accesorios de montaje, por lo
que deberén pedirse las piezas necesarias
con sus referencias, de acuerdo con las ta-
blas adjuntas.

Atencion:

El posicionador no tiene un orificio de des-
aireacién propio, por lo que el venteo se
efectia a través de los elementos acceso-
rios, ver fig. 3, 5y 6.

2.1 Montaije directo a actuador
tipo 3277

Mirando de frente la conexién de presion
de aire o la placa distribuidora (en actuado-
res de 120 cm?), el posicionador se tiene
que montar al lado izquierdo del actuador.
En tal caso, la flecha de la cara interior de
la tapa del posicionador (fig. 10) tiene que
apuntar hacia el actuador.

Excepcion: vélvulas, en las cuales el obtura-
dor cierra cuando el véstago retrocede (vés-
tago entrando al actuador). En tal caso, el
posicionador se tiene que montar a la dere-
cha'y la flecha apuntaré en sentido contra-
rio al actuador.

10 EB8382-1ES

1. Atornillar el estribo (1.2) en el véstago
del actuador, comprobando que el tor-
nillo de fijacion esté bien alojado en el
encaje del vastago.

2. Aornillar la palanca correspondiente
D1 o D2 a la palanca del posicionador.

3. Fijar la placa intermedia (15) con junta
en el puente del actuador.

4. Colocar el posicionador, de forma que
la palanca D1 o D2 se deslice centrada
sobre el pivote del estribo (1.2), des-
pués atornillarlo a la placa intermedia
(15).

5. Montar la tapa (16).

En actuadores de 240 hasta 700 cm?

6. Colocar la placa de conexién lateral en
el bloque de unién, alineando la marca
con el simbolo adecuado (fig. 3). De
forma que el simbolo de la placa de co-
nexion elegido, "véstago saliendo” o
"véastago entrando", debe coincidir con
la ejecucién de nuestro actuador. En
caso necesario desenroscar los dos tor-
nillos de fijacién, girar la placa de co-
nexién 180° y volverla a fijar.

7. Colocar el bloque de unién con sus jun-
tas en el posicionador y puente del ac-
tuador y fijarlo con el tornillo.

En los actuadores "véstago entrando al
actuador" deberé montarse entre el blo-
que de unién y el actuador el tubo de
presién de mando prefabricado.



Montaije a la vélvula

Vastago saliendo del actuador

g =

-

s

Conduccién interna de

la presién de mando

1.2 Estribo

D1 Palanca

D2 Palanca

15 Placa intermedia
16  Tapa

Simbolo "véstago
saliendo”

Vastago entrando al actuador

o E

[=-

Vista lateral del bloque de
unién + placa de conexion

Marca

Simbolo "vastago
entrando"

Ploca distribvidora ™~~~

Entrada de la pre-
sion de mando,
con restriccion si
es preciso

Marca

F
i %

r

|_;tgﬁfﬁsmgo del ac’ruad@r
v v

saliendo entrando

Tubo de presion de
mando

Bloque de union
Desaireacién
15
)

1.2
— D2

— D1
16

A=

Conduccién
aire

= =3

Placa
distribuidora

Fig. 3 - Montaje y conexién de la presién de mando en actuadores tipo 3277 (arriba) y 3277-5 de 120 cm? (abajo)
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Montaije a la vélvula

En actuador de 120 cm?

En los actuadores tipo 3277-5 de 120 cm?2
la presién de mando se transmite al actua-
dor por la placa distribuidora, (ver fig. 3
abajo).

Importante!

En vélvulas con carreras de 7,5 mm se tie-
ne que introducir una restriccién (ver tabla
de accesorios en pdg. 13) en el orificio de
entrada de la presién de mando del puente
del actuador.

En vélvulas con carrera de 15 mm, esto es
necesario en caso de que la alimentacién
de aire supere los 4 bar.

6. Eliminar el tornillo de cierre situado en
la parte posterior del posicionador y ce-
rrar la salida lateral de la presién de
mando (output 36) con el tapén inclui-
do en la lista de accesorios.

7. Montar el posicionador de forma que
el orificio de la placa intermedia (15)
coincida con la junta del orificio del
puente del actuador.

8. Situar la placa distribuidora haciendo
coincidir el correspondiente simbolo
con la marca para montaje a la izquier-
da y atornillar la placa al puente del ac-
tuador.

12 EB8382-1ES

Nota!

Si en los actuadores de 120 cm? ademés
del posicionador se monta una electrovélvu-
la o similar, el tornillo de cierre M3 no se
tiene que eliminar. En este caso, la presién
de mando se conduce desde la salida de la
presién de mando (output] al actuador a
través de una placa de conexiones (ver ta-
bla 2), y la placa distribuidora negra no se
utiliza.

Importante! (para todos los actuadores)
En vélvulas de control répidas (con tiempo
de recorrido < 0,6 s) si es neceario, cam-
biar el filtro de la salida de la presién de
mando (output 36) por una restriccién ros-
cada (ver tabla de accesorios), para mejo-
rar la regulacién.

Aireacion

Si es necesrio, en actuadores tipo 3277
(ejecucién "véstago saliendo del actua-
dor"), la cémara de resortes del actuador
se puede llenar con el aire de escape del
posicionador. Para ello se tiene que conec-
tar dicha camara al bloque de unién por
un tubo (tabla 3), y eliminar el tapén de es-
cape de aire del bloque de unién.

En el tipo 3277-5 con "véstago entrando al
actuador”, el aire de escape del posiciona-
dor se intorduce constantemente a la céma-
ra de resortes del actuador a través de una
conduccién interna.



Montaije a la vélvula

Tabla 1 Tamaiio del actuador Referencia
Palancas con el estribo y placa intermedia asociados cm? kit de montaje
D1 (longitud de 33 mm con estribo de 17 mm de altura) 120(G1/4) 1400-6790
120 (NPT 1/4) 1400-6791
D1 (longitud de 33 mm con estribo de 17 mm de altura) 240y 350 1400-6370
D2 (longitud de 44 mm con estribo de 13 mm de altura) 700 1400-6371
Tabla 2 Referencia
Placa distribuidora necesaria en actuadores de 120 cm? 1400-6819
o placa de conexiones para el montaije adicional de G1/8 1400-6820
una electrovélvula o similar NPT 1/8 1400-6821
Bloque de unién necesario en actuadores de 240, 350'y 700 cm? roscaG 1400-6955
(incluye juntas y tornillos de fijacion) rosca NPT 1400-6956
Tabla 3 Tomafio actuador cm? Material Referencia
Tubo de conexién necesario 240 acero 1400-6444
(incluye récores) 240 acero inoxidable 1400-6445
para actuador con: 350 acero 1400-6446
;')vc'lstago entrando al actuador! 350 acero inoxidable 1400-6447
aireacién de la cémara de resortes 700 acero 1400-6448
delactuador 700 acero inoxidable 1400-6449
Accesorios Kit de montaje para manémetros del aire de inox/bronce inox/inox
alimentacién y de la presion de mando 1400-6957 1400-6958
Restricciones para la presién de mandoltipo roscaday restricc. de bronce) 1400-6964
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Montaije a la vélvula

2.2 Montaje segun DIN IEC 534
(NAMUR)

Para el montaje se requiere un adaptador y
se efectta segun la fig. 4. La carrera de la
vélvula se transmite a través de la palanca
(18) y del eje (25) al angulo (28) del adap-
tador y de alli al pivote (27) de la palanca
del actuador.

Para el montaje del posicionador se necesi-
tan las piezas de montaije listadas en la ta-
bla 4. La carrera de la vélvula determina la
palanca a utilizar.

El posicionador se tiene que montar en el
adaptador de forma que la flecha de la
cara interior de la tapa del posicionador
apunte hacia abajo (sentido opuesto al ac-
tuador).

Excepcion: vélvulas, en las cuales el obtura-
dor cierra cuando el vastago retrocede (vés-
tago entrando al actuqdor). En tal caso, la
flecha apuntara hacia el actuador.

Si no es posible el montaje del adaptador
entre el actuador y la vélvula (por ejemplo
en vélvulas de ofros fabricantes), la flecha
tiene que apuntar hacia la vélvula.

2.2.1 Procedimiento de montaje

Para elegir las piezas de montaje necesa-
rias ver las tablas 4 y 5.

jlmportante!

Antes de empezar con el montaje, dar pre-
sién de mando al actuador hasta situar la
vélvula al 50% de apertura. Asi asegura-
mos un alineado exacto entre la palanca
(18) y el angulo (28).

14 EB8382-1ES

Vélvula con puente de fundicién

1. Fijar la placa (20) mediante los tornillos
al acoplamiento de los véstagos del ac-
tuador y obturador. En los actuadores
de 2100 y 2800 cm?2 ademés se necesi-
ta el angulo (32).

2. Quitar el tapén de la caja-adaptador y
fijarla a la barra NAMUR con el torni-
llo hexagonal.

Vélvula de columnas

1. Atornillar la placa (20) a la pieza de
arrastre del véstago del obturador.

2. Roscar las espigas (29) a la caja-adap-
tador.

3. Fijar la caja con la placa (30) a la dere-
cha o izquierda del véstago del actua-
dor y atornillar las tuercas (31). Al colo-
car la caja-adaptador, se debe prestar
atencién en situarla a una altura tal,
que al montar posteriormente la palan-
ca (18), esta quede horizontal estando
la vélvula a media carrera.

4. Roscar el pivote (19) en la linea central
de taladros de la placa (20), cuidando
de que quede sobre la marca correcta
de la palanca (de 1 a 2) segin la carre-
ra de la vélvula (ver tabla 5).

Para valores de carrera intermedios se
tiene que interpolar la posicién del pivo-
te. Previamente desplazar el estribo de
la palanca (21) de forma que abrace el
pivote.

5. Medir la distancia entre el eje (25) y el
pivote (19). Esta distancia se necesita
en la configuracién posterior del posi-
cionador.



Montaije a la vélvula

R —
27k Posicién montaje k/
A B

Montaije a
26 27a 28 B = puente NAMUR
// =
/ s
/ / 0 %
, a ~ 3‘\3”@?2&0
I ©.©

18  Palanca N1, N2

19  Pivote

20  Placa

21 Estribo

22 Placa de presién

23 Tomillo

24 Flecha indicadora

25 Ee

26 Palanca posicionador

27a Pivote transmisor
27b Tuerca

28 Angulo

29 Espigas

30 Placa

31 Tuercas

32 Angulo de montaje

Fig. 4 - Montaje segin DIN IEC 534 (NAMUR)
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Montaije a la vélvula

2.2.2 Ajuste previo de la carrera 4. Colocar el posicionador en el adapta-
dor, de forma que el pivote transmisor
1. Mover el eje (25) del adaptador, hasta (27) se apoye en el angulo (28).
que la flecha indicadora (24) coincida Para ello, introducir desdel frontal una
con la marca de funcicién del adapta- llave Allen de 2,5 mm o un destornilla-
dor. dor en el orificio que queda visible a
2. Fijar la placa de presién (22) al eje con través de la ranura alargada en la pla-
el tornillo (23). ca interior, y mover la palanca del posi-
3. Atornillar el pivote transmisor (27) a la CIOI’\G?'OI’ hasta l'(]'pOS'Clon adecuada.
palanca del posicionador (26), del lado 5. Atornillar el posicionador en el adapta-
de la tuerca, y asegurarlo por el lado dor.
contrario con una tuerca . Para elejirla 6. Quitar la sefial de mando del actuador.
posicién de montaje A o B tener en
cuenta la tabla 5y la fig. 5.
Tobla4  Montaje NAMUR Vélvula Carrera mm Palanca Referencia
7,5a60 N1 (125mm) | 1400-6787
Montaje NAMUR con puente de fundicion 300120 | N2 (212mm) | 1400-6789
Partes ver fig. 4 20025 N1 1400-6436
| de 20025 N2 1400-6437
columnas
con 25a30 N1 1400-6438
Jemelro | 95430 N2 1400-6439
e vastago
mm 30a35 N1 1400-6440
30a35 N2 1400-6441
Accesorios Kit montaje manémetros G1/4: 1400-7106 NPT 1/4: 1400-7107
Juego de manémetros inox/bronce:  1400-6957 inox/inox: 1400-6958
Restricciones para la presion de mando (fipo roscada y restrice. de bronce) 1400-6964
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Montaije a la vélvula

Tabla 5 Montaje NAMUR
Carreramm *) 7.5 15 15 30 30 60 30 60 60 120
Pivote sobre marca *) 1 1 2 1 2 1 2 1 2
Distancia pivote/eje de giro palanca 42 42 | 84 | 42 | 84 | 84 | 168 | 84 | 168
Con palanca N1 (longitud 125 mm) N2 (longitud 212 mm)
Pivote transmisor (27) en posicién A A B A B
Resorte de medicién necesario 2 1 1 1 1
*) para carreras intermedias, se interpolan los valores
Tabla 6 Actuadores rofativos
Actuador SAMSON tipo 3278 Actuador segon VDI/VDE3845
Tamafio del actuador 160 cm? 320 cm?
Referencia Referencia
Piezas de montaje 1400-7103 1400-7104 Piezas de montaje 1400-7105
kit completo, sin disco leva kit completo
Juego de tubos 8 x T inox
Rosca G 1400-6670 1400-6672
Rosca NPT 1400-6669 1400-6671
Accesorios Referencia
Amplificador inversor, para actuadores de doble efecto sin resortes Rosca G: Rosca NPT:
1079-1118 1079-1119
Disco de leva con accesorios, dngulo de giro de 0 a 90°y de 0 a 120° 1400-6959
Kit montaje manémetros G1/4: NPT 1/4:
1400-7106 1400-7107
Juego de manémetros inox/bronce: inox/inox:
1400-6957, 1400-6958
Restricciones para la presion de mando (tipo roscaday restrice. de bronce) 1400-6964
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Montaije a la vélvula

2.3 Montaije en actuadores rotativos

El posicionador se puede montar en actua-
dores rotativos segin VDI/VDE 3845 me-
diante las piezas y accesorios de montaje
listados en la tabla 6. Por medio del disco
de leva montado en el eje del actuador y el
rodillo palpador, se transforma el movimien-
to angular del actuador en lineal, y se trans-
mite al detector de recorrido inductivo.
Cada disco de leva sirve para dos éngulos,
por ejemplo de 0 a 90° y de 0 a 120°.

En actuadores de doble efecto, sin resortes,

se necesita un amplificador inversor, que se

monta en el lado de las conexiones del posi-
cionador.

Cuando se monta en actuadores rofativos
SAMSON fipo 3278, el aire expulsado por
el posicionador se introduce directamente a
la cémara de los resortes del actuador, no
siendo necesario tubo adicional para con-
ducir la presion de aire.

Cuando el posicionador se monta en actua-
dores de otros fabricantes (NAMUR) el ven-
teo del posicionador se puede conectar a la
cémara de los resortes del actuador a tra-
vés de un tubo en forma de T, que se conec-
ta entre el actuador y la conexién de
desaireacion.

2.3.1 Montaje de la palanca del
rodillo palpador

1. Colocar la palanca con el rodillo palpa-
dor (35) sobre la palanca transmisora
(37) y fijarla con los tornillos (38) y
arandelas de seguridad adjuntas.

18 EB8382-1ES

2.3.2 Montaje de la pieza
intermedia

En actuador SAMSON tipo 3278:

1. Fijar el adaptador (36) en el eje libre
del actuador rotativo con dos tornillos.

2. Colocar la pieza intermedia (34) enci-
ma del actuador y fijarla con dos torni-
llos. La pieza intermedia tiene que que-
dar colocada de forma que las conexio-
nes neumdticas del posicionador, estén
en el lado de la cémara del actuador.

En actuador de otros fabricantes:

1. Poner la junta en la placa (42) y fijarlo
al puente (43) del actuador.

2. Colocar la pieza intermedia y fijarla
con dos tornillos.

3. Colocar el acoplamiento (44) en el eje
del actuador.

En los actuadores de doble efecto, sin resor-
tes, es necesario montar el amplificador in-
versor (45) en el lateral del posicionador.

1. Atornillar las tuercas con doble rosca
en los taladros de conexion del posicio-
nador.

2. Fijar el amplificador inversor en el posi-
cionador con los tornillos y junta, ase-
gurandose de que el orificio de desai-
reacion de la pieza intermedia quede
tapado.

3. Conectar las salidas A1 y A2 a las cé-

maras del actuador, segin el sentido
de rotacién de la vélvula.



Montaije a la vélvula

Montaje a SAMSON fipo 3278 Montaje segon VDI/VDE 3845
(NAMUR)

36 41 40 39

Desaireacid 33 Posicionador
esaireacion 34  Pieza intermedia
35 Palanca con rodillo

. palpador
Montc1|e con 36  Adaptador
omp|ificodor inversor 37  Palanca transmisora

38 Tornillos
39  Escala

40 Disco de leva

41 Eje del actuador

42 Placa

43 Estribo (girado 90°)
44 Acoplamiento

45 Amplificador inversor

Fig. 5 - Montaje a actuadores rotativos
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Montaije a la vélvula

2.3.3 Ajuste y montaje del disco
de leva

En actuadores rotativos de simple efecto,

los resortes determinan la posicién de segu-
ridad de la vélvula y el sentido de rotacion
de la misma.

En actuadores rotativos de doble efecto, sin
resortes, el sentido de rotacién de la vélvula
depende del actuador y de la ejecucién de
la vélvula.

La posicién de partida es la valvula cerrada.

El sentido de actuacién del posicionador, es
decir, si la valvula debe abrir o cerrar al au-
mentar la magnitud guia, se tiene que ajus-
tar por software via comunicacién (accién
directa >> o accién inversa <>).

1. Colocar el disco de leva con la escala
en el adaptador (36) y en la pieza inter-
media (34), y fijarlo, primeramente de
forma que quede libre de movimiento.

El disco de leva tiene dos tramos de curva,

cuyos puntos de inicio estan marcados por

pequefios taladros.

jlmportante!

Con la vélvula cerrada, el punto de inicio
(taladro) tiene que estar alineado con el
centro de rotacién del disco de leva, 0° en
la escala, y con la flecha indicadora.

El punto de inicio desde la posicién cerra-
da, en ningdn caso estard situado por deba-
jo de 0°.
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En actuadores con posicién de seguridad:
vélvula abierta, antes de alinear el disco de
leva, es necesario aplicar la méxima pre-
sién de aire en el actuador.

En actuadores de doble efecto, sin resortes,
tiene que estar conectada la alimentacién
de aire.

2. Al dlinear el disco de leva, comprobar
que el valor de la escala, coincide con
el sentido de apertura de la vélvula.
Sélo entonces, fijar fuerte el disco de
leva con los tornillos de fijacion.

Fijacién del disco de leva

Para protejer el disco de leva contra despla-
zamientos se tiene que proceder como si-
gue:

En el disco de leva hay 4 pequefios orificios
equidistantes alrededor del taladro central,
de los cudles se tiene que elegir el éptimo
para fijar de forma segura el disco de leva.
Una vez alineado, a través del orificio elegi-
do se hace un taladro en el adaptador (34)
y en el acoplamiento (44) y se introduce
una clavija de 2mm.

3. Montar el posicionador en la pieza in-
termedia (34) de modo que el rodillo
palpador de la palanca (35) quede si-
tuado en el disco de leva.

Para ello, introducir desdel frontal una
llave allen de 2,5 mm o un destornilla-
dor en el orificio de debajo del agujero
alargado de la tapa, y mover la palan-
ca del posicionador hasta la posicién
adecuada.

4. Atornillar el posicionador en la pieza
intermedia.



2.4 Posicién de seguridad del ac-
tuador

jlmportante!

Si la posicién de seguridad del actuador se
modifica, y consecuentemente se cambian
los resortes de "véstago saliendo del actua-
dor" a "véstago entrando al actuador”, es
necesario volver a ajustar el cero mecénico
y volver a hacer la inicializacién.

Montaije a la vélvula

Rodillo palpador

Punto de inicio

Orificios para fijar el

<L disco de leva

Vista del eje del actuador desde el posicionador

Fig. 6 - Ajuste del disco de leva

Vélvula abre girando a la izquierda Valvula abre girando a la derecha
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Conexiones

3. Conexiones

3.1 Conexiones neumaticas

Las conexiones neumdticas se pueden elegir
entre roscadas NPT 1/40 G 1/4.Y se pue-
den utilizar los récores normales para tubo

metdlico, de cobre o de pléstico.

ilmportante! El aire de alimentacién tiene
que ser seco, limpio y libre de aceite. De-
ben observarse necesariamente las normas
de mantenimiento de las estaciones reducto-
ras previas. Antes de conectar las tuberias
de aire, deben purgarse a fondo.

En caso de montaje directo al actuador tipo
3277, la conexién de la presién de mando
viene prefijada. En caso de montaje en ac-
tuador segin NAMUR, la presién de man-
do se conectara a la cémara superior o in-
ferior del actuador dependiendo de la posi-
cion de seguridad ("véstago entrando” o
"véstago saliendo del actuador").

Desaireacion: Las conexiones para el aire
de escape del posicionador se incluyen en-
tre los accesorios de montaije.

Para montaije directo, el tapén de desairea-
cién se encuentra en la tapa trasera de plés-
tico del actuador, para montaje segin NA-
MUR en la caja-adaptador, y para montaje
en actuadores rotativos en la pieza interme-
dia o en el amplificador inversor.

3.1.1Indicacién de la presién de
mando

Para controlar el posicionador, se recomien-

da montar manémetros para el aire de ali-
mentacién y la presién de mando. Los acce-
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sorios de montaie se listan en las tablas 3,
4yé.

3.1.2 Aire de alimentacién

La presién de alimentacién necesaria, p2,
depende del acutador.

a) Véstago saliento del actuador, FA
presién de alimentacion necesaria
p2 = Fbe + 0,4 bar
b) Véstago entrando al actuador, FE
presién de alimentacién necesaria
P2 > pst max + 0,4 bar
La presidn pst max en valvulas con cierre her-
mético se calcula:

d2. . Ap
4.-A
d = didmetro asiento [cm]
Ap = diferencia de presién p1 - p2 [bar]
A = superficie acutador [cm?]
Fbe = valor superior del rango de muelles del
actuador [bar]

Si no se especifica, calcularlo como:

Pst max = Foe +

Pst max = Fbe + 1 bar

rosca restriccion filiro

Fig. 7 - Montaje de manémetros




Conexiones

3.2 Conexiones eléctricas jAtencién!
Una conexién incorrecta puede anular la se-
A Las intstalaciones eléctricas se debe-  guridad intrinseca del equipo.

rén realizar segin las normas de

instalacién de equipos eléctricos y

d dod e hii  irabai Los cables de Bus se tienen que conectar a
€ seguridad e higiene en el irabajo |, tarminal en los bornes marcadas con

de cada pas. IEC 61158-2, los cuales no tienen polari-
En Alemania son las nomas VDE y dad

las normas de prevencién de acci-
dentes.

Para el montaje e instalacién en zo- b e o | lde
nas con riesgo de explosién se apli- ara més informacién ver el manual de ins-

ca la norma EN 60079-14: 1997 talacion PROFIBUS-PA / (en aleman; PNO

El apantallamiento del cable de Bus, se tie-
ne que conectar al borne PE.

VDE 0165 parte 1/8.98 . producto n°® 2.091)

Para la conexién del circuito de se- En la entrada binaria se puede conectar un
guridad intrinseca, son vélidos los contacto libre de potencial. El posicionador
datos que figuran en el Certificado sefializa el estado del circuito eléctrico a tra-
de Conformidad. vés del protocolo de Bus.

Ver el esquema de conexiones en la fig. 8
o en el interior de la tapa del posicionador.

Cable de Bus
Amplificador-separador

seg0n EN 50 227

\ \
\ \
\ \
[ — - |

[ (T 6a24VDC

C

P ]]|§8_2 S [NC|-52 | +51|-42 | +41|-86 |+85|-82 | +8]

1L -
PROFIBUS-PA "T_ Finales de carrera Er}trcc.Jc Electrovélvula
= binaria
puesta a
#/A tierra I I {@

capacitiva |_|_|_| |_|_|_|

GW2 GWI1

Fig. 8 - Conexiones eléctricas (esquema de conexiones segiin DIN 45140)
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Conexiones

Nota para la seleccién de cables y conduc-
fores:

La conduccién de varios circuitos de seguri-
dad intrinseca en un sélo cable (multicon-
ductor) se realiza segin el parrafo 12 de la
norma EN 60079-14; VDE 0165/8.98.

En particular, el espesor de aislamiento de
los conductores tiene que ser como minimo
de 0,2 mm para los materiales de aisla-
miento usuales (p. ej. polietileno).

El diémetro de cada conductor no puede
ser mas pequefio que 0,1 mm.

Las terminaciones han de estar protegidas
contra deshilamiento, por ejemplo con vai-
nas terminales.

Es posible disponer de una conexién de ca-
ble adicional.

Accesorios:
Racor de conexién M20 x 1,5
Pléstico
negro:
azul:

Referencia: 1400-6785
Referencia: 1400-6786

3.2.1 Finales de carrera

En los circuitos de los finales de carrera in-
ductivos son necesarios amplificadores-se-
paradores. Para garantizar el funciona-
miento seguro del posicionador, estos am-
plificadores no deben superar los valores li-
mite del circuito de control segin NAMUR.
En la instalacién en plantas con peligro de
explosion, se deben observar las reglulacio-
nes relevantes.

Para la conexién se recomiendan los equi-
pos de Pepperl & Fuchs.
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3.2.2 Electrovalvula

En posicionadores con la funcién de electro-
vélvula, se tiene que conectar una fension
entre 6 y 24 VDC en los bornes correspon-
dientes.

jAtencion!

Si no se conecta esta fensién o hay una ba-
jada de tensién, el posicionador manda a
desairear el actuador, y no reacciona a la
sefial de mando.

3.2.3 Conexionado para la
comunicacion

La comunicacién entre el posicionador, re-
gulador o sistema autémata, y entre el PC o
workstation y el/los posicinadores se esta-
blece por un segment coupler segin las di-
rectrices de PROFIBUS.

Cuando el posicionador se utiliza en zonas
con proteccién Ex, se tiene que emplear seg-
ment coupler PROFIBUS-PA en ejecucién Ex.
Como méximo se pueden conectar 32 posi-
cionadores en paralelo en un segment cou-
pler PROFIBUS-PA. El nimero de posiciona-
dores que se pueden conectar a un segment
coupler se reduce en zonas Ex.

A cada posicionador del segment coupler,
se le asigna una direccién individual e irre-
petible, desde 0 a 125. Para asignar la di-
reccion, cada posicionador tiene en la cara
interior de la tapa, una serie de microinte-
rruptores, donde se ajusta la direccién de
Bus. La direccién se asigna bien con un

solo microinterruptor segin los nimeros:
1,2,4 efc.. o bien por la suma de varios mi-
crointerruptores.



Conexiones

Es preciso asegurarse, que los microinte- iNota!
rruptores estan colocados en 0 0 1y no en

I0 ° C Una direccién de Bus nueva no tiene efecto
posiciones intermedias.

hasta que no se realiza una nueva puesta
en marcha!

Regulador/SPS/sistema Display y elemento
de control (Master Clase 1) PROFIBUS-DP(E) RS 485 de control

(Master Clase 2)

PROFIBUS-DP(E) RS 485 #

Terminacién

#

Segment couplel
PROFIBUS-PA [EC 61158-2

| #/A 3785 7#/74 3785 *#/A 3785 *% 3785

> B B XK

9.1 Conexién del posicionador tipo 3785

=

Regulador/SPS/sistema PROFIBUS-DP RS 485 Display y elemento
de control (Master Clase 1) K— de control
PROFIBUS-DP RS 485 3 /| teminocio (Mster Close 2
S # [ Zona
egment coupler Ex segura
PROFIBUS-PA IEC 61158-2 éonu
X

3785-1 3785-1 3785-1 3785-1

Terminacién

A mbA A mbA
>3 B BB

9.2 Conexion del posicionador fipo 3785-1 en zonas con peligro de explosién

/\

Fig. 9 - Conexién PROFIBUS
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Manejo

4. Manejo

jAtencién!

Antes de poner en marcha el posi-
cionador, se tiene que poner la val-
wula de control en su posicién final
manualmente, tapando el orificio en
el interior de la tapa (fig. 10). Con
ello se controla si la palanca hace
toda la carrera libremente.

Si se supera el angulo de rotacién
méximo, debido a una palanca o di-
sefio de mecanismo de palanca no
adecuados, se puede dafar el posi-
cionador.

4.1 LED de control

Dos LED's en el interior nos indican el esta-
do del posicionador durante la puesta en
marcha, el mantenimiento, la regulacion y
en caso de anomalias.

Los colores en general indican:

puesta en marcha o error,
regulacion no posible

Rojo

Verde ningin error reconocido, regulacién
o bien posicion de seguridad
(también si no esté inicializado)

Rojo y verde error reconocido,

regulacion posible
Para mayores detalles ver la tabla.

Descripcién

LED

Puesta en marcha:

Rojo encendido

NingUn error:

Equipo en el Bus, conectado, arranque en
frio realizado, inicializacién necesaria
Inicializacién o ajuste del cero en proceso

Equipo inicializado, punto de consigna no vélido
Equipo inicializado, p. c. vélido, en regulacién

Verde, general
Verde infermitente lento

Verde infermitente rapido
Verde infer. 3x rapido + pausa larga
Verde encendido

Error durante la regulacion:
Error en el cero
Error en el lazo de regulacién

Rojo y verde
Rojo y verde intermitentes lento
Rojo y verde intermitentes répido

Errores, que conducen a cancelar la primera

inicializacion

(El equipo no empieza a regular normalmente)

Error en el cero
Anomdlia en la parte mecanica/neumética
Error en el lazo de regulacién

Rojo, general

Rojo intermitente lento
Rojo encendido
Rojo intermitente répido

Error en el equipo, se interrumpe la regulacién

El equipo reconoce un error interno

Rojo inter. 3x répido + pausa larga
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4.2 Proteccion de datos

En la cara interior de la tapa del posiciona-
dor, y a la derecha de los microinterrupto-
res de la direccién del Bus, se encuentra el
interruptor de proteccién de datos marcado
como "write protection".

Si se encuentra en ON los ajustes del posi-
cionador estan protegidos, no se pueden
modificar a través del protocolo de comuni-
cacién PROFIBUS. Para cambiar los ajustes
es necesario que el interruptor esté en OFF.

4.3 Configuracién inicial

Todos los parémetros tienen unos valores
iniciales. Mediante una inicializacion referi-
da al margen méximo se consigue la pues-
ta en marcha completa.

El mismo posicionador calcula el cero y el
span méximo entre los fopes mecénicos.

Manejo

Desviaciones respecto a estos ajustes inicia-
les, se tienen que hacer via comunicacién.

4.3.1 Ajuste del cero mecénico

jlmportante!

El ajuste del cero se tiene que hacer con la
vélvula cerrada

(En vélvulas de 3 vias, con véstago salien-

do del actuador).

Desplazar firmemente la palanca del
cero del interior del posicionador, en la
direccién indicada por la flecha hasta su
maximo. Después de esto, la indicacion
amarilla tiene que coincidir con la linea
blanca.

En vélvulas con posicién inicial abierta,
como en actuadores "véstago entrando al
actuador", primero es necesario alimentar
el posicionador con aire.

Flecha para posicién

Inferruptor proteccién

de montaje Indicador ~ Mando manual Direccién del Bus  de datos
N N
Q
ol ®
©)
< @ @
o ©)
Ol ) (0]
\ % \ 7
Palanca del cero Tags metdlicos Ajuste de los finales de LED’s Botén inicializacion
carrera, GW o bien ajuste del cero

Fig. 10 - Vista del interior del posicionador
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Manejo

Al pulsar el mando manual aumenta la pre-
sién de mando que conduce a la valvula a
su posicion cerrada. Ahora es el momento
de desplazar la palanca del cero para su
ajuste.

4.3.2 Inicializacién

Después de haber conectado la alimenta-
cién neumdtica y la sefial de mando eléctri-
ca se fiene que inicializar el posicionador.
Durante este proceso el posicionador se
adapta éptimamente a los rozamientos y se-
fial de presion requerida por la valvula.

jAtencion!
La inicializacién dura unos minutos,
durante los cuales la vélvula se mue-
ve de su posicién inicial. Por ello
A nunca se inicializa una vélvula en
un proceso en marcha, sino que
sélo en la puesta en marcha, cuan-
do las vélvulas de corte estan cerra-
das, o cuando la vélvula con el posi-
cionador se ha desmontado y esta
en el banco de pruebas.

Inicializacién directa en el posicionador

La inicializacién directa en el posicionador
sélo se puede hacer una primera vez.
(A través de comunicacion se puede anular
siempre una inicializacién).
Iniciar la inicializacién presionando con
una herramienta adecuada, el botén
"Init/Zero", situado en la cara interior
de la tapa del posicionador.
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La inicializacién ha terminado cuando la
vélvula se sitda en la posicién correspon-
diente a la variable de referencia.

jNota!

Cuando el posicionador ya ha sido iniciali-
zado con éxito una vez, el botén
"Init/Zero" sélo sirve para ajustar el cero.

Una inicializacién posterior Gnicamente
puede activarse via comunicacion.

Ajuste eléctrico del cero

Si el cero mecénico se desajusta durante la
operacién de la vélvula, se puede hacer un
ajuste eléctrico del cero. Este ajuste se hace
con el botén "Init/Zero" del interior de la
tapa del posicionador (fig 10).

jAtencion!
La vélvula se mueve a su posicién
final.

Desplazar firmemente la palanca del
cero del interior del posicionador, en la
direccién indicada por la flecha hasta su
maximo. Después de esto, la indicacion
amarilla tiene que coincidir con la linia
blanca.

Volver a presionar el botén "Init/Zero",
para activar el ajuste del cero.

Después de presionar el botén por segunda

vez, éste queda bloqueado durante aprox.

1 minuto.

El ajuste del cero eléctrico se completa cuan-
do el posicionador alcanza la posicién defi-
nida por la sefial de mando.



4.4 Ajuste de los finales de carrera
inductivos

En la ejecucién con finales de carrera induc-
tivos, existen dos léminas metdlicas ajusta-
bles unidas al eje de la palanca de transmi-
sién, que activan los correspondientes sen-
sores inductivos.

Para la utilizacién de los contactos inducti-
vos deberén conectarse a la salida amplifi-

cadores-separadores apropiados (ver cap.
3.2.1)

El sensor presenta una alta impedancia
cuando la lamina metélica se encuentra
dentro de su campo de induccién y una
baja impedancia cuando la lémina estd fue-
ra del mismo.

Los finales de carrera estén normalmente
ajustados de forma que se produce una se-
fial en ambas posiciones finales, pero tam-
bién es posible ajustarlos para sefializar po-
siciones intermedias.

La funcién deseada, es decir, si los sensores
deben activarse o desactivarse cuando la -
mina metdlica se sumerge en el el campo
de induccién, se determina por medio de

un puente para corriente de reposo o de
trabajo en el amplificador-separador.

Manejo

Ajuste del punto de contacto:

Los finales de carrera se indican en el inte-
rior de la tapa con las siglas GW1 y GW2.
En las ranuras que quedan debajo de cada
una de estas indicaciones, se encuentran
las léminas metélicas amarillas y los torni-
llos de ajuste correspondientes (fig. 10).

La activacién del contacto puede ser a elec-
cién, al sumergir la lémina en el campo de
induccién o al salir del mismo.

Situar la vélvula en la posicién en que
debe efectuarse el contacto y ajustar la
lémina metélica mediante el tornillo has-
ta que alcance el punto de contacto y
sea sefializado por medio del diodo del
relé.

Al hacerlo una esquina del indicador amari-
llo quedaré alineado con la linea blanca
horizontal de la tapa. Esto sefializa desde
que lado la lémina metldlica se sumerge en
el campo inductivo del sensor de proximi-

dad.

Para asegurar una sefializacién segura
bajo cualquier condicién ambiental, debe-
ria ajustarse el punto de contacto aprox. un
5 % antes del tope mecénico

(vélvula abierta - valvula cerrada).
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5. Mantenimiento

El equipo no requiere mantenimiento.

En la conexién neumdtica @ / alimentacién,
se encuentra un filtro con malla de 100 pm.
En caso de ser necesario, se puede desen-
roscar y limpiar.

Se deberd llevar a cabo el mantenimiento
requerido por la estaciéon reductora del aire
de alimentacién (en caso de haberla).

30 EB8382-1ES

6. Reparacién de equipos Ex

En caso de reparar un equipo con certifica-
do Ex, antes de volver a instq|c|r|o, es nece-
sario que sea inspeccionado por un experto
de acuerdo a los requerimientos de la pro-
teccion Ex y que esto sea certificado, o bien
que el equipo sea sellado en conformidad.

La inspeccion por un experto no es necesa-
ria si el fabricante realiza una inspeccion
de rutina en el equipo antes de instalarlo y
se documenta el éxito de la prueba de ruti-
na sellando el equipo con una marca de
conformidad.
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7. Implementacién del PROFIBUS Master Class 1

7.1 Archivo de datos del equipo (GSD)

Los datos del equipo se recojen en un archivo de texto llamado SAMS3785.GSD. Se puede
pedir a SAMSON en un disco de 3 1/2" y 1.44 MB con la referencia 1400-7417 o bien
cargarlo desde internet en las direcciones:

http:/ /www.samson.de o http: //www.profibus.com.

Los datos del equipo permiten la integracién como esclavo del posicionador PROFIBUS de
SAMSON fipo 3785 en el entorno de programacién y configuracién del Master Class 1
(por ejemplo: SIEMENS Simatic Step 7, HWConfig), de una manera estandarizada. A tra-
vés del GSD se le comunica al Master Class 1 las opciones bésicas para el intercambio de
datos ciclico con el esclavo, en este caso con el posicionador tipo 3785.

7.2 Intercambio de datos DATA EXCHANGE

De acuerdo con el perfil de los equipos PROFIBUS PA electroneuméticos se ofrecen en total
7 conjuntos de parametros ciclicos diferentes para el intercambio de datos. A través del en-
torno de programacion y configuracion del Master Class 1 se tienen que elegir una de estas
variantes.

Variante 1: Module = "SP" OxA4
Valor de salida (Output)

Byte O 1 2 3 4

Octet 1 Octet2 | Octet3 | Octet4 Octet 5
Sign, | Exponent,
Exponent | Fraction | Fraction | Fraction

SP, valor Status
(Floating Point, IEEE)

Variante 2: Module = "RCAS_OUT, RCAS_IN " OxB4
Valor de entrada (Input)

Byte O 1 2 3 4

Octet 1 Octet 2 Octet3 | Octet4 Octet 5
Sign, | Exponent,
Exponent | Fraction | Fraction | Fraction

RCAS_OUT, valor Status
(Floating Point, IEEE)
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Valor de salida (Output)
Byte O 1 2 3 4
Octet 1 Octet2 | Octet3 | Octet4 | Octet5
Sign, | Exponent,
Exponent | Fraction | Fraction | Fraction
RCAS_IN, valor Status
(Floating Point, IEEE)

Variante 3: Module = " READBACK + POS_D, SP " 0x96, OxA4

Valor de entrada (Input)
Byte O 1 2 3 4 5 6
Octet 1 Octet 2 Octet3 | Octet4 Octet 5 Octet 1 Octet 2
Sign, | Exponent,
Exponent | Fraction | Fraction | Fraction
READBACK, valor Status POS_D POS_D
(Floating Point, IEEE) valor Status
Valor de salida (Output)
Byte O 1 2 3 4
Octet 1 Octet 2 Octet3 | Octet 4 Octet 5
Sign, | Exponent,
Exponent | Fraction | Fraction | Fraction
SP, valor Status
(Floating Point, IEEE)

Variante 4: Module = " CHECKBACK, SP " 0x92, OxA4

Valor de entrada (Input)

Byte O 1 2
Octet 1 Octet 2 Octet 3
CHECK_ | CHECK_ | CHECK_
BACKI[O] | BACK[1] | BACK[2]
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Valor de salida (Output)

Byte O 1 2 3 4
Octet 1 Octet2 | Octet3 | Octet4 Octet 5
Sign, | Exponent,
Exponent | Fraction | Fraction | Fraction
SP, valor Status
(Floating Point, IEEE)

Variante 5: Module = " READBACK + POS_D + CHECKBACK, SP " 0x99, OxAd
Valor de entrada (Input)

Byte O 1 2 3 4 5 6 7 8 9
Octet 1 Octet 2 Octet3 | Octet 4 Octet 5 Octet 1 Octet 2 Octet 1 Octet 2 Octet 3
Sign, Ex- | Exponent,
ponent | Fraction | Fraction | Fraction
READBACK, valor Status POS_D POS D | CHECK_ | CHECK_ | CHECK_
(Floating Point, IEEE) valor Status | BACKIO] | BACK[1] | BACK[2]

Valor de salida (Output)

(Floating Point, IEEE)

Byte O 1 2 3 4
Octet 1 Octet 2 Octet 3 Octet 4 Octet 5
Sign, Exponent,
Exponent Fraction Fraction Fraction
SP, valor Status

Variante 6: Module = " RCAS_OUT + CHECKBACK, RCAS_IN " 0x97, OxA4
Valor de entrada (Input)

Byte O 1 2 3] 4 5 6 7
Octet 1 Octet 2 Octet 3 Octet 4 Octet 5 Octet 1 Octet 2 Octet 1
Sign, Exponent,
Exponent | Fraction | Fraction | Fraction
RCAS_OUT, valor Status CHECK_ | CHECK_ | CHECK_
(Floating Point, IEEE) BACK[O] | BACK[1] | BACK[2]
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Valor de salida (Output)

Implementacion del PROFIBUS Master Class 1

Byte O 1 2 3 4
Octet 1 Octet2 | Octet3 | Octet4 Octet 5
Sign, | Exponent,
Exponent | Fraction | Fraction | Fraction
SP, valor Status
(Floating Point, IEEE

Variante 7:
Module = " READBACK+ RCAS_OUT+ POS_D+ CHECKBACK, SP+ RCAS_IN " Ox9E, OxA9
Valor de entrada (Input)

Byte O 1 2 3 4 5 6 7 8 9
Octet 1 Octet 2 Octet3 | Octet 4 Octet 5 Octet 1 Octet 2 Octet 3 Octet 4 Octet 5
Sign, Ex- | Exponent, Sign, | Exponent,
ponent | Fraction | Fraction | Fraction Exponent | Fraction | Fraction | Fraction
READBACK, valor Status RCAS_OUT, valor Status
(Floating Point, IEEE) (Floating Point, IEEE)
Byte 10 11 12 13 14
Octet 1 Octet 2 Octet 1 Octet 2 Octet 3
POS D, POS_D, CHECK_ | CHECK_ | CHECK_
Wert Status BACK[O] | BACK[1] | BACK[2]
Valor de salida (Output)
Byte O 1 2 3 4 5 6 7 8 9
Octet 1 Octet 2 Octet3 | Octet 4 Octet 5 Octet 1 Octet 2 Octet 3 Octet 4 Octet 5
Sign, Ex- | Exponent, Sign, | Exponent,
ponent | Fraction | Fraction | Fraction Exponent | Fraction | Fraction | Fraction
SP, valor Status RCAS_OUT, valor Status
(Floating Point, IEEE) (Floating Point, IEEE)
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7.3 Descripcién de parametros

SP - Punto de consigna con estado: sefial de mando w en modo ,,Auto” y ,,Manual"

La sefial de mando w del posicionador viene definida por medio del parametro SP en modo
automético (,,Auto") o modo manual (,,Manual").

El SP esta formado por un nmero decimal (4 byte) y su correspondiente estado (1 byte).

El valor y el estado se tienen que transmitir al mismo tiempo (Tamafio del dato = 5 byte). En
caso de que el estado de la sefial de mando sea ,bad" / ,.erréneo” (valor < 64dez.), el posi-
cionador permanece en la posicion de seguridad definida por el actuador.

RCAS_IN/RCAS_OUT: seiial de mando w en modo ,RCAS"

La sefial de mando w del posicionador en modo REMOTE CASCADE ,RCAS" viene definida
a través del pardmetro RCAS_IN/RCAS_OUT. El RCAS_IN/RCAS_OUT esta formado asi
mismo por un nimero decimal (4 byte) y su correspondiente estado (1 byte).

El valor y el estado se tienen que transmitir al mismo tiempo (Tamafio del dato = 5 byte). En
caso de que el estado de la sefial de mando sea ,bad" / ,erréneo” (valor < 64dez.), el posi-
cionador permanece en la posicion de seguridad definida por el actuador.

Actualmente el modo RCAS no estd implementado.

READBACK - Posicién actual con estado: posicion de la valvula x

La retroalimentacién de la posicién de la vélvula (feedback) se transmite por medio del paré-
metro READBACK y esté formado por un nimero decimal (4 byte) y su correspondiente esta-

do (1 byte).

POS_D - Transmisién discreta de posicion con estado: indicacién de posiciones finales

La indicacion de las posiciones finales se realiza por medio del parametro POS_D y estd for-
mado por un valor de mensaje (1 byte) y su correspondiente estado (1 byte).

El valor de mensaije se codifica como sigue:

0 = no inicializado, 1 = cerrado (x< 0,5%), 2 = abierto (x>99,5%),

3 = posicién intermedia

CHECKBACK - Estado del equipo: informacién detallada del equipo, codificada bit a bit

Bit Nr. Nombre Descripcién
0 CB_FAIL_SAFE Posicion de seguridad (MODE = out of service)
1 CB_REQ_LOC_OP Peticién de operacién local
2 CB_LOCAL_OP Equipo en modo de operacién local
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3 CB_OVERRIDE Emergencia / electrovélvula activada

10 CB_UPDATE_EVT Se activa cuando se cambian los datos estéticos

11 CB_SIMULATE Modo de simulacién, los valores no provienen de proceso

12 CB_DISTURBANCE Error, para conocer las causas ver los pardmetros de DIAGNOSIS
13 CB_CONTR_ERR Lazo de control interno del posicionador erréneo

14 CB_CONTR_INACT El posicionador estd inactivo (MODE = out of service)

15 CB_SELFTEST El equipo estd en modo de auto-test (MODE = out of service)

16 CB_TOT_VALVE_TRAV El valor limite de la carrera se sobrepasé

Mensajes de diagnéstico del equipo ,,Slave Diagnostic Information"

Ademas de los mensaijes de diagnéstico estandares, el posicionador ofrece mensaijes adicio-
nales en forma de ,Ext_Diag_Data". Estos también estén codificados bit a bit y se correspon-
den con el perfil de parémetros "Diagnosis" de PROFIBUS PA

Bit Nr. Nombre Descripcién

0 DIA_HW_ELECTR Error de Hardware electrénico

1 DIA_HW_MECH Error de Hardware mecdnico

4 DIA_MEM_CHKSUM Error en la prueba de suma de la memoria

5 DIA_MEASUREMENT Error de medicién

6 DIA_NOT_INIT Equipo no inicializado (autoajuste no realizado)

7 DIA_INIT_ERR Autoajuste erréneo

8 DIA_ZERO_ERR Error en el cero (posicién final)

10 DIA_CONF_INVAL Configuracién incorrecta

11 DIA_WARMSTART Arranque en caliente completado,

ver definicion de arranque en caliente en el Profile A

12 DIA_COLDSTART Arranque en frio completado, ver la definicion en el Profile A
13 DIA_MAINTAINANCE Mantenimiento necesario

14 DIA_CHARACT Caracteristica invélida
31 EXTENSION_AVAILABLE | Informacién adicional disponible
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7.4 Cédigos de estado de los datos de medicién

El posicionador tipo 3785 emplea los siguientes codigos de estado (valores decimales):

BAD (erréneo):

0= Non-specific — valor erréneo sin especificacion concreta.
4= Configuration error — ajustes del equipo no consistentes.
12 = Device Failure - error del equipo.

16/17/18/19 = Sensor Failure — error en la medicién (valor limite sobrepasado).
Los bits de limite indican que los valores limites de medicién se han sobrepasado.

20 = No Communication, with last usable value — error de transmisién (interno), el equipo
opera con el Gltimo valor vélido.

24 = No Communication, with no usable value — error de transmisién (interno), el equipo
no dispone de un valor vélido.

28 = Out of Service — ningtn valor vélido ya que el bloque esta fuera de servicio.

Uncertain (inseguro):

64 = Non-specific — valor inseguro sin especificacién concreta.
68 = Last Usable Value - valor inseguro, el equipo opera con el Gltimo valor vélido.
76 = Initial Value — Valor de inicio (predefinido).

Good (Non-cascade) (Valido, ninguna cascadal):

128 = O.K. - Valor correcto.

160 = Initiate Fail Safe(IFS) - si la sefial de mando tiene este estado y no se transmite
durante més tiempo que FSAVE_TIME, se ejecuta la accién configurada en
FSAVE_TYPE.

Limit-Bits:

Los dos bits de estado del valor de medicién mas pequefios se utilizan para indicar los valo-
res limite.

Bit 0 = Low limited - no se alcanza el valor limite.
Bit 1 = High limited — valor limite sobrepasado.
BitOy 1= Constant (high and low limited) - el valor esté bloqueado.
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7.5 Modos de operacién

Modos de operacién posibles

En el Profile AO (Analog Output) se definen los siguientes modos de operacién:
Out of Service (OS)
Local Override (LO)
Manual (Man)
Automatic (Auto)
Remote Cascade (RCas)

Modos de operacién disponibles en el 3785:
hasta la version K 1.20: OS, AUTO
a partir de la version K 1.30: OS, LO, MAN, AUTO

Automatic (Auto)

En este modo de operacion el posicionador trabaja con el punto de consigna transmitido ci-
clica o aciclicamente por el parémetro SP (w) y con la escala y unidades definidos por el pa-
rémetro PV_SCALE (margen de la sefial de mando).

Manual (Man)

En este modo de operacion el posicionador también trabaja con el punto de consigna defini-
do por el parémetro SP (w) y con la escala y unidades definidos por el pardmetro
PV_SCALE (margen de la sefial de mando). El parametro INCREASE_CLOSE (sentido de mo-
vimiento) no se considera. Los pardmetros de control de la comunicacién (FSAVE_TIME,
_TYPE, _VALUE) tampoco se consideran.

Local Override (LO)

En este modo de operacion el posicionador trabaja con el punto de consigna transmitido
aciclicamente por el pardmetro OUT (valor corregido) y con la escala (carrera o éngulo) y
unidades (mm o grados) definidos por el parémetro OUT_SCALE. Este valor corresponde a
la posicién real de la vélvula en mm o grados, si la caracteristica esta desactivada.

El parametro INCREASE_CLOSE (sentido de movimiento) no se considera. El control de la
comunicacién (FSAVE_TIME, _TYPE, _VALUE) tampoco se considera.
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Out of Service (OS)

Modo de operacion: posicion de seguridad, la vélvula se situa en la posicion de seguridad
definida mecdnicamente.

Remote Cascade (RCas)

En este modo de operacion el posicionador trabaja segin el punto de consigna transmitido
ciclicamente por el parametro RCAS_IN (w_rcas) y con la escala y unidades definidas por el
parémetro PV_SCALE (margen de la sefial de mando).

Puesta en marcha (arranque en caliente)
La reaccién del posicionador después de un arranque en caliente esta definida por el para-
metro FSAVE_TYPE (accién de seguridad).

Si FSAVE_TYPE esta puesto en "regular a valor de seguridad”, el equipo va autométicamen-
te al valor definido en FSAVE_VALUE (valor de seguridad).

Si FSAVE_TYPE esta puesto en "regular segin el Gltimo punto de consigna" o "a posicién de
seguridad definida por los resortes", el equipo permanece en la posicién de seguridad. En
el momento en que se transmite al equipo un punto de consigna SP vélido, el modo de ope-
racién cambia a automdtico.

Si el estado del punto de consigna transmitido es "erréneo" o bien el equipo no fue satisfac-
toriamente inicializado, permanece en la posicién de seguridad (Out of Service).

Funcién de control FSAVE_TIME, FSAVE_TYPE, FSAVE _VALUE

La accion definida en FSAVE_TYPE (accion de seguridad) se activa en los siguientes casos:
Puesta en marcha (arranque en caliente)

Expiracién del DP-Watchdogs por la interrupcion de la comunicacién ciclica con un
Master Class 1 (no, si la comunicacién se desactiva de forma regulqr).
Expiracién del FSAVE_TIME (tiempo de seguridad) en modo de operacién automético o
remote cascade, cuando el estado de la variable de referencia, SP o RCAS_IN, esta pues-
to en "Initiate Fail Safe".
Recepcion de un servicio DP-"Global Control", para el cual esté definido el bit CLEAR
(no disponible en la version K 1.30).
Fijando el estado de la variable de referencia empleada en el modo de operacién actual en
"erréneo”, la valvula se mueve hacia la posicién de seguridad definida por los resortes (a
partir de la versién Firmware K 1.30).
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8. Lista de parametros

A continuacién se resumen los pardmetros de acuerdo a su funcién.

La lista de parémetros en orden alfabético adjunta describe todos los parémetros del posi-
cionador, que se pueden mostrar y/o modificar via comunicacién PROFIBUS es decir, a tra-
vés de un PC.

Los parémetros de fabricante, especificos del posicionador SAMSON tipo 3785 PROFIBUS-
PA, estan marcados con (F).

Resumen de parametros:

Indentificacion del equipo

Identificacion de posicion. ... ... Lo TAG_DESC

Version de Firmware comunicacién/regulacién. . . . . . SW_REVISION

Version de Hardware electrénica/mecénica . . .. . . .. HW_REVISION

Fabricante del posicionador ................... DEVICE_MAN_ID
Fabricantede lavalvula . ... ... .. ... ... . ... VALVE_MAN

Fabricante del actuador. .. ......... ... ... ... ACTUATOR_MAN

Tipo de posicionador .. ...................... DEVICE_ID

Nomero de serie del posicionador .. ............. DEVICE_SER_NUM

Nomero de serie del actuador asociado . . ... ... ... ACTUATOR_SER_NUM
Nomero de serie de la valvula asociada . ...... ... VALVE_SER_NUM

Tipo de proteccién . ... i DEVICE_CERTIFICATION
Descripcion .. ... .o DESCRIPTOR

Mensaje . ... ... DEVICE_MESSAGE
Fechadeinstalacion .. ......... ... ... ... .... DEVICE_INSTALL_DATE
Identificacion electrovélvula . ... ... . L. IDENT_FORCED_VENTING (F)
Entrada binaria ... ... .. IDENT_BINARY_INPUT (F)
Identificacién finales de carrera .. ... ... ... ... .. IDENT_LIMIT_SWITCHES (F)
Nomero de producto del posicionador . . .......... DEVICE_PRODUCT_NUM (F)
Camposdetexto .............ccoiiiiiiiii. TEXT_INPUT_1 ... TEXT_INPUT 3 (F)
Fecha del Gltimo mantenimiento .. .............. VALVE_MAINT_DATE

Fecha de la 0ltima calibracion . ... ......... ... .. DEVICE_CALIB_DATE

Fecha de la Gltima configuracion .. .............. DEVICE_CONFIG_DATE
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Puesta en marcha

Bloqueo de seguridad .. ............ ... ... ... SECURITY_LOCKING
Arranqueenfrio ... ... .. FACTORY_RESET
Arranqueencdliente .......... ... ... L DEVICE_RESET_CMD
Tipodeactuador . .................... ... ... ACTUATOR_TYPE
Tipodevélvula ......... ... ... ... .. ... VALVE_TYPE

Posicion de seguridad .. ... ... ... L ACTUATOR_ACTION
Monfaje ... .. . ATTACHMENT (F)
Versiébndeactuador . ....... .. ... ... .. .. ... ACTUATOR_VERSION (F)
Posicion de montaje . .. ... ... MOUNTING_POSITION (F)
Tiempo de recorrido, minimo a ABRIR . ... ... ..... ACT_STROKE_TIME_INC
Tiempo de recorrido, minimo a CERRAR .. ........ ACT_STROKE_TIME_DEC
Calibracién, comando .. .......... ... ... ... SELF_CALIB_CMD
Calibracién, estado .. ... ... . SLF_CALIB_STATUS
Cédigo de transmisién .. ..................... TRANSM_CODE (F)
Longitud de transmisién . ... ... L TRANSM_LENGTH (F)
Posicion del pivote de transmision .. ........ ... .. TRANSM_PIN_POS (F)
Modo de inicializacion .. ... ... L INIT_METHOD (F)

Ajuste del equipo

Configuracién

Proteccion dedatos . .. ... ... ... . ... WRITE_PROTECT_SWITCH (F)
Margen de la sefial de referencia ............... PV_SCALE

Valor de seguridad de la sefial demando .. ... .. .. FSAVE_VALUE
Acciondeseguridad .. ...l FSAVE_TYPE
Tiempodeseguridad ........................ FSAVE_TIME

Carrera o éngulo de rotacién .. ................ OUT_SCALE

Sentido de movimiento . . ... ... ... .. L L INCREASE_CLOSE
Activacién operacion local .. ... o oL LOCAL_OP_EN

Carrera nominal/angulo nominal . .............. RATET_TRAVEL

Limite inferior carrera/angulo . ................ TRAVEL_LIMIT_LOW
Limite superior carrera/éngulo ... .............. TRAVEL_LIMIT_UP
Tiempo de recorrido deseado o CERRAR . . .. ... ... TRAVEL_RATE_DEC
Tiempo de recorrido deseado a ABRR ... ........ TRAVEL_RATE_INC
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Posicién final, si la variable de ref. es inferior al lim. . . SETP_CUTOFF_DEC
Posicién final, si la variable de ref. es superior al lim. . SETP_CUTOFF_INC

Seleccién de la caracteristica . ......... ... ... .. CHARACT

Tipo de caracteristica ........................ CHARACT_TYPE
Parametros de control

Coeficiente de accién proporcional KP_Y1 ... ... ... SERVO_GAIN

Coeficiente de accién derivativo KD .. ... ......... SERVO_RATE
Zonamuerta Xtot ......... ... .. ... DEADBAND

Coeficiente de accién proporcional KP_Y2 ... ... ... KP_Y2

Exceso de respuesta tolerable .................. TOL_OVERSHOOT (F)
Operacion

Modo de operacioén, requerido/actual . ... ..... ... MODE_BLK/TARGET-MODE
Variable controladax .. .......... ... ... ..., READBACK

Variable de referenciaw . ............ ... ... SP

Variable de referenciaw _reas .. .......... ... ... RCAS_IN/RCAS_OUT
Feedback posicién de la vélvula, discreto . ... ... ... POS_D

Desviacion respecto al punto de consignae ...... .. SETP_DEVIATION

Valor corregido .. ......... ... ouT

Estado de operacion . .. ... .. TRANSDUCER_STATE (F)
Diagnésitico

Diagnéstico . ....... ... i DIAGNOSIS

Diagnésitico ampliado ... ....... ... ... L. DIAGNOSIS_EXTENSION
Simulacion .. ... SIMULATE

Estadodel equipo . . ...... ... ...l CHECK_BACK

Carrera, total ........ ... ... ... ... ... ..... TOTAL_VALVE_TRAVEL
Carrera, valor limite .. ........ ... ... ... ..... TOT_VALVE_TRAV_LIM
Retardo ... oo DELAY_TIME (F)
Bandadefolerancia .. ......... ... ... . ... .. .. TOLERANCE_BAND (F)
Calibracién, mensajes de alarma . ... ... . ... SELF_CALIB_WARNING (F)
Estado de la entrada binaria .. ... .. L. BINARY _INPUT (F)
Carrera/éngulo, méximo ... .................. MAX_HUB (F)
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Lista de pardmetros

Accién de seguridad
FSAVE_TYPE
Estados:

Valor de fabrica:

Define la accién del equipo en caso de fallo de comunicacién o de puesta en marcha.

0 = regulacién en el valor de seguridad
1 =regulacién en el Gltimo punto de consigna vélido guardado
2 = se mueve a la posicién de seguridad determinada por los muelles del actuador

1

Activacién operacién local
LOCAL_OP_EN

Estados:

Valor de fabrica:

Activa la operacién local (botén ajuste del cero / inicializacién)
En caso de corte en la comunicacion durante mas de 30 s la operacién local se activa.

0 = desactivada
1 = activada
1

Arranque en caliente
DEVICE_RESET_CMD
Estados:

Valor de fabrica:

Comando para activar un arranque en caliente

0 = ninguna accién
1 = activacion del arranque en caliente

0

Arranque en frio
FACTORY_RESET
Estados:

Valor de fabrica:

Comando para restablecer los valores de fabrica

0 = ninguna accién

1 = reset de los datos de aplicacion. Restablecimiento de todos los datos del equip a
los valores de fabrica. El posicionador se mueve a la posicion de seguridad, y se tiene
que inicializar de nuevo. Sélo se mantienen los parémetros de identificacion del
equipo.

2 = reset de los datos de identificacion. Restablecimiento de los pardmetros de
identificacion del equipo a los valores de fébrica. Se mantienen los datos de
aplicacién.

0

Banda de tolerancia
TOLERANCE_BAND (F)
Margen:

Valor de fabrica:

Criterio de restablecimiento del control del lazo de regulacién. Desviacion del sistmea
permitida para el control del lazo de regulacién. Ver también DELAY_TIME.
0.1a10.0%

5%

Bloqueo de seguridad
SECURITY_LOCKING

Valor de fabrica:

Posicién para guardar un password para utilizar el host, sirve para controlar
el acceso. (Formato de 16 bit unsigned integer)

Calibracién, comando
SELF_CALIB_CMD
Estados:

0x2457

Comando para empezar la calibracién especifica del equipo de campo.
0  =operacién normal (no test)

1 =ajustedel cero

2 =inicializacién

7  =resetdela carreratotal de la valvula

10 =reset "error en el lazo de regulacion”
255 = cancelacion del proceso en marcha
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Calibracién, estado
SELF_CALIB_STATUS
Estados:

Estado especifico de la calibracién iniciada con el comando SELF_CALIB_CMD.

0 =indeterminado
2 =cancelado
4 =error mecdnico /neumdtico

11 =Timeout (tiempo excedido)

17 =estado de lainicializacion: determinacién de los topes mecdnicos

19 =estado de la inicializacién: deferminacién del tiempo minimo de recorrido
20 =inicializacién cancelada, mediante la activacién de la electrovélvula

30 =errorenelcero

254 = calibracién satisfactoria

Calibracién,

mensajes de alarma
SELF_CALIB_WARNING (F)
Estados:

Valor de fabrica:

Mensajes de alarma adicionales de la calibracién iniciada

0  =indeterminado

13 =erroren la seleccién de la carrera nominal o de la transmisién
15 =fuga de aire en el sistema neumético (durante la inicializacién)
254 = calibracién satisfactoria

255 =datos no vélidos en la aplicacién

0

Campos de texio
TEXT_INPUT_1... (F)
TEXT_INPUT_3

Espacio libre para entrar fexto.
Tamaiio: 32 cardcteres

Carrera nominal
RATED_TRAVEL
Valor de fabrica:

Carrera nominal [mm] o angulo nominal [grados] de la vélvula.
El margen de trabajo nominal va de 0.0 a 255.9 mm o de 0.0 a 120.0 grados.
15 mm

Carrerao
angulo de rotacién
OUT_SCALE

Valor de fabrica:

Ajuste inferior y superior del margen efectivo de trabajo en [mm] o [grados].
En vélvulas con caracteristica no lineal se adapta la caracteristica a la carrera
reducida. El valor méximo para el valor superior = carrera nominal.
Oal5mm

Carrera, total
TOTAL_VALVE_TRAVEL

Nomero total de carreras, suma de ciclos completos (un ciclo=dos carreras).

Valor méximo: 16 500000

Carrera, valor limite
TOTAL_VALVE_TRAVEL_LIM

Valor de fébrica:

Valor limite del nimero total de carreras. Margen de 0 a 16 500 000

1000000

Carrera/angulo
méximo
MAX_HUB (F)

Es la carrera/éangulo de rotacion méximo determinado durante la inicializacién en
porcentaie respecto de la carrera/angulo nominal introducido.

Nota: si la inicializacion referida a la carrera nominal se completa con éxito, este
pardmetro no se define.
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Cédigo de transmision
TRANSM_CODE (F)
Estados:

Estados:

Valor de fabrica:

en actuadores con montaije directo:

asignacién de las dimensiones geométricas de la palanca en montaije directo.
1=D1, palanca 64 mm

2=D2, palanca 106 mm

en actuadores rotativos:

éngulo de apertura méximo de la leva instalada.

3=590, leva de 90 grados

4=5120, leva de 120 grados

1

Coeficiente de accion
derivativo KD
SERVO_RATE
Marge:

Valor de fabrica:

Factor de amplificacién del coeficiente derivativo. Se recomienda ajustar el valor en
incrementos de 0.02. Al aumentar el valor, el punto de consigna se alcanza més
lentamente.

0.0a1.00

0.12

Coeficiente de accién
proporcional KP_Y1
SERVO_GAIN

Coeficiente de accién
proporcional KP_Y2
KP_Y2

Valor de fabrica:

Factor de porporcionalidad del aire de alimentacion.
Durante la escritura se asigna KP_Y1 (aire de alimentacién) y KP_Y2 (aire de escape).

Factor de proporcionalidad del aire de escape.

Durante la escritura se asigna KP_Y2 (aire de escape). KP_Y1 (aire de alimentacién)
queda igual.

Se recomienda ajustar el valor en incrementos de 0.1, cuando se ajuste en un margen
de 0.01 a 10. Al aumentar el valor, el punto de consigna se alcanza més répidamente.
1.2

Descripcion
DESCRIPTOR

Espacio libre para describir la aplicacién, la info. se almacena en el equipo de campo
Tamafio: 32 cardcteres

Desviacion (e)
SETP_DEVIATION

Desviacion respecto al punto de consigna en %

Diagnéstico
DIAGNOSIS
Tipo de mensaijes:

Estados:

Se obtiene informacién detallada del equipo, codificada bit a bit, que posibilita
varios mensaijes a la vez, ver también el cap. 11

A: mensajes dindmicos; se resetean autométicamente al ser leidos.

R: mensaijes estdficos; permanecen mientras el incidente permanece en el equipo.
0: ningn mensaje

1: mensaje activo

Diagnéstico ampliado
DIAGNOSIS_EXTENSION

Tipo de mensaije:

Estados:

Informacién detallada adicional del equipo especifica del fabricante, codificada bita
bit, que posibilita varios mensajes a la vez, ver también cap. 11.

A: mensaijes dindmicos; se resetean automdticamente al ser leidos.

R: mensaijes estdticos; permanecen mientras el incidente permanece en el equipo.

0: ningn mensaje

1: mensaje activo

Entrada binaria
IDENT_BINARY_INPUT
Estados:

Valor de fabrica:

Describe si se evalta y de que manera la opcién de entrada binaria

0=no se evalia

1 = activa es abierta
2 = activa es cerrada
0
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Estado de la entrada binaria
BINARY_INPUT (F)
Estados:

Valor de fabrica:

Estado de la entrada binaria

0 =noactiva

1 =activa

254 = indeterminado
0

Estado de operacién
TRANDUCER_STATE (F)
Estados:

Estado actual de operacién

0 =ver modo de operacién actual

1 = electrovélvula activa

2 = limite inferior de carrera activo
3 = limite superior de carrera activo
4 = posicién final activaen <

5= posicion final activa en >

Estado del equipo
CHECK_BACK
Tipo de mensaije:

Estados:

Informacion detallada del equipo, codificada bit a bit, que posibilita varios mensajes
ala vez, ver también el cap. 9.

A: mensajes dindmicos; se resetean autométicamente al ser leidos

R: mensaijes estdticos; permanecen mientras el incidente permanece en el equipo.

0 = ningdn mensaje

1 = mensajes de estado del equipo

Exceso de respuesta tolerable
TOL_OVERSHOOT (F)

Valor de fabrica:

Cuando la desviacién e respecto al punto de consigna es superior al exceso de
respuesta tolerable, la adaptacion por pulsos reduce los pulsos minimos en la
direccién del movimiento que ha causado el exceso.

Cuando la desviacién e respecto al punto de consigna es superior a la zona muerta
Xtot, pero permanece en el margen del exceso de respuesta tolerable, la cdqpchién
por pulsos reduce los pulsos minimos en ambas direcciones de movimiento, sélo
después de sobrepcsar durante 2 amp|itudes Xtoty permanecer en el margen de
exceso de respuesta tolerable

Margen de ajuste de 0.01 a 10.00 % de la carrera/éngulo nominal.

0.5%

Fabricante de la valvula
VALVE_MAN

Identificacién del fabricante de la vélvula
Tamario: 16 cardcteres

Fabricante del actuador
ACTUATOR_MAN

Identificacién del fabricante del actuador.
Tamaiio: 16 cardcteres

Fabricante del posicionador
DEVICE_MAN_ID

Identificacién del fabricante del equipo de campo
sélo de lectura

Fecha de instalacién
DEVICE_INSTALL_DATE

Indica la fecha de instalacion del equipo de campo

Fecha Gltima calibracién
DEVICE_CALIB_DATE

Indica la fecha de la tltima calibracién del equipo de campo

Fecha dlfima configuracién
DEVICE_CONFIG_DATE

Indica la fecha de la Gltima configuracién del equipo de campo

Fecha Gltimo mantenimiento
DEVICE_MAINT_DATE

Indica la fecha del Gltimo mantenimiento realizado al equipo de campo
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Feedback posicion de la
vélvula, discreto
POS_D

Estados:

Feedback discreto de la posicién de la vélvula con estado.

0 =no inicializado

1 =cerrada (x <0,5%)
2 = abierta (x> 99,5%)
3 = posicion intermedia

Identificacién de posicién
TAG_DESC

Numero de identificacion de posicién del posicionador
Tomafio: 32 cardcteres

Identificacién

electrovalvula
IDENT_FORCED_VENTING (F)
Estados:

Indica si la opcién de electrovalvula esté instalada.
Valor sélo de lectura, identificado automaticamente por el equipo.

0=noinstalada
1 =instalada

Identificacién finales de carrera
IDENT_LIMIT_SWITCHES (F)
Estados:

Valor de fébrica:

Indica si la opcién de contactos inductivos esté instalada,
(identificacién no automdtica).

0=noinstalada

1 =instalada

0

Limite superior
carrera/angulo
TRAVEL_LIMIT_UP

Valor de fabrica:

Limitacién superior de la carrera/éngulo de rotacién respecto al valor introducido.
Margen del 0.0 al 120.0 %. La caracteristica no se adapta.

100.0%

Limite inferior
carrera/angulo
TRAVEL_LIMIT_LOW
Valor de fabrica:

Limitacién inferior de la carrera/éngulo de rotacion respecto al valor introducido.
Margen del -20.0 al 99.9 %. La caracteristica no se adapta.

0.0%

Longitud de fransmisién
TRANSM_LENGTH (F)
Margen:

Valor de fabrica:

s6lo para actuadores con montaje NAMUR

longitud de la palanca, distancia entre el pivote y el eje de giro de la palanca.
0.001023.0mm

42.0 mm

Margen de la variable de
referencia
PV_SCALE

Valor de fabrica:

Escala y unidades para la variable de referencia w/w_rcas (SP o RCAS_IN)

0a100%

Mensaje
DEVICE_MESSAGE

Espacio libre para entrar fexto en el equipo de campo.
Tamafio: 32 cardcteres

Modo de inicializacién
INIT_METHQOD (F)

Estados:

Valor de fébrica:

Modo de inicializacién referido a la carrera nominal o méxima.

En la inicializacion referida a la carrera nominal, sélo se tiene en cuenta el margen de
carrera o éngluo nominal introducido (por ejemplo vélvula de globo con un solo tope
mecdnico)

En la inicializacion referida a carrera méxima, se considera el margen méximo
posible (por ejemplo vélvula de 3 vias con tope mecdnico en ambos sentidos)

0 = inicializacién referida a la carrera maxima

1 = inicializacién referida a la carrera nominal

0
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Modo de operacién, requerido
Modo de operacién, actual
MODE_BLK/

TARGET_MODE

Modo de operacién del posicionador.
Hasta la version Firmware K 1.20:  OS, AUTO
a partir de la version Firmware K 1.30: ~ OS, LO, MAN, AUTO

Modos de operacién del posicionador:

Automatic [AUTO): en este modo de operacién el posicionador trabaija con el punto
de consigna transmitido ciclica o aciclicamente por el parémetro SP (w) y con la
escalay unidades definidos por el parémetro PV_SCALE (margen de la sefial de
mando).

Manual (MAN): En este modo de operacién el posicionador también trabaja con el
punto de consigna definido por el pardmetro SP (w) y con la escala y unidades
definidos por el parametro PV_SCALE (margen de la sefial de mando). El parémetro
INCREASE_CLOSE (sentido de movimiento) no se considera. Los parémetros de
control de la comunicacién (FSAVE_TIME, _TYPE, _VALUE) tampoco se consideran.

Local Override (LO): En este modo de operacién el posicionador trabaija con el punto
de consigna transmitido aciclicamente por el parametro OUT (valor corregido) y con
la escala (carrera o dngulo) y unidades (mm o grados) definidos por el parémetro
OUT_SCALE. Este valor corresponde a la posicién real de la vélvula en mm o grados,
si la caracteristica esta desactivada. El parémetro INCREASE_CLOSE (sentido de
movimiento) no se considera. El control de la comunicacién (FSAVE_TIME, _TYPE,
_VALUE) tampoco se considera.

Out of service (OS): Modo de operacién: posicién de seguridad, la vélvula se situa en
la posicién de seguridad definida mecénicamente.

Remote Cascade (RCas): En este modo de operacién el posicionador trabaija segin el
punto de consigna transmitido ciclicamente por el pardmetro RCAS_IN (w_rcas) y con
la escalay unidades definidas por el parametro PV_SCALE (margen de la sefial de
mando).

Puesta en marcha (arranque en caliente)
La reaccién del posicionador después de un arranque en caliente esta definida por el
pardmetro FSAVE_TYPE (accién de seguridad).

Si FSAVE_TYPE esta puesto en "regular a valor de seguridad", el equipo va
automdaticamente al valor definido en FSAVE_VALUE (valor de seguridad).

Si FSAVE_TYPE esta puesto en "regular segin el Gltimo punto de consigna” o "a
posicién de seguridad definida por los resortes", el equipo permanece en la posicion
de seguridad. En el momento en que se transmite al equipo un punto de consigna SP
vélido, el modo de operacion cambia a automético.

Si el estado del punto de consigna transmitido es "erréneo” (valor <64) o bien el
equipo no fue satisfactoriamente inicializado, permanece en la posicion de seguridad
(Out of Service).

50 EB8382-1ES




Lista de pardmetros

La accién definida por el parémetro FSAVE_TYPE (accién de seguridad) se activa en
los siguientes casos:
Puesta en marcha (arranque en caliente)
Expiracién del DP-Watchdogs por la interrupcién de la comunicacion ciclica con
un Master Class 1 (no, si la comunicacién se desactiva de forma regular).
Expiracién del FSAVE_TIME (tiempo de seguridad) en modo de operacion auto-
matic o remote cascade, cuando el estado de la variable de referencia, SP o
RCAS_IN, esta puesto en "Initiate Fail Safe".
Recepcion de un servicio DP-"Global Control", para el cual esté definido el bit
CLEAR (no disponible en la versién K 1.30).

Fijando el estado de la variable de referencia empleada en el modo de operacion
actual en "erréneo”, la valvula se mueve hacia la posicion de seguridad definida por
los resortes (a partir de la version Firmware K 1.30).

Montaje
ATTACHMENT (F)

Estados:

Valor de fabrica:

Definicién del montaje del posicionador a vélvulas de control con movimiento lineal.
En actuadores rotativos sélo es posible el montaje segin VDI / VDE 3845 (NAMUR) .
Informacién detallada acerca del montaje ver cap. 2.1y 2.2.

0 = directo — Monaije a actuador SAMSON fipo 3277

1 = NAMUR — Montaje segin DIN/IEC 534 (NAMUR)

0

NGm. de serie de la valvula
VALVE_SER_NUM

Numero de serie de la vélvula asociada al posicionador.
Tamafio: 16 cardcteres

Nomero de producto del posic.
DEVICE_PRODUCT_NUM (F)

Nomero de producto del fabricante del posicionador.

NGm. de serie del actuador
ACTUATOR_SER_NUM

Numero de serie del actuador asociado al posicionador
Tamafio: 16 cardcteres

NOm. de serie del posicionador
DEVICE_SER_NUM

Nomero de serie del posicionador.
Para la identificacion inequivoca del posicionador, junto con el nimero de producto
y el tipo.

Posicién de montaje
MOUNTING_POSITION (F)
(actuador lineal)

Estados:

Valor de fébrica:

Una flecha dibujada en el interior del posicionador nos sirve para conocer la posicion
de montaje:

para el montaje directo a acutadores SAMSON tipo 3277 la flecha tiene que apuntar
hacia el actuador y en montaje segin NAMUR en sentido contrario al acutador.

0 = Flecha apuntando sentido contrario al actuador

1 =Flecha apuntando hacia el actuador

1

Posicion de seguridad
ACTUATOR_ACTION
Estados:

Posicién de seguridad del actuador en caso de fallo de aire/energia auxiliar o en la
puestaen marcha

Se determina autométicamente durante la inicializacién, valor sélo de lectura

0= noinicializado

1 = abriendo en direccién a la posicién 100 %

2 = cerrando en direccion a la posicion 0 %

3 = ninguna /manteniendo (se queda en la posicién)
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Posicion del pivote de fransmis.
TRANSM_PIN_POS (F)
Estados:

Valor de fabrica:

s6lo para actuadores con montaje NAMUR

Posicién del pivote en la palanca del posicionador, ver la sefial en la palanca.
0=A

1=B

0

Posicion final, si la variable
de referencia es inferior
al valor limite

SETP_CUTOFF_DEC
Valor de fabrica:

Si la variable de referencia es inferior al limite inferior introducido, la vélvula se
mueve a la posicién final correspondiente al 0 % de la variable de referencia.
Histéresis 1%.

Cuando el valor es del —2,5 % se desactiva la funcién.

1%

Atencion: con la funcién "posicién final" el aire se introduce o expulsa por completo
al/del actuador por lo que la valvula se mueva a su posicién final absoluta.

Las limitaciones ajustadas a través de las funciones "margen de carrera” o "limitacién
de la carrera dejan de ser vélidas

Esta funcién se tiene que desactivar si las fuerzas resultantes de la
aireacién/desaireacién completa del actuador exceden los limites mecanicos.

Posicion final, si la variable
de referencia es superior
al valor limite

SETP_CUTOFF_INC
Valor de fabrica:

Si la variable de referencia supera el limite superior introducido, la valvula se mueve a
la posicién final correspondiente al 100 % de la variable de referencia.

Histéresis 1%.

Cuando el valor es del 125 % se desactiva la funcion.

99 %

Atencién: con la funcién "posicién final" el aire se introduce o expulsa por completo
al/del actuador por lo que la vélvula se mueva a su posicién final absoluta.

Las limitaciones ajustadas a través de las funciones "margen de carrera” o "limitacién
de la carrera dejan de ser vélidas.

Esta funcién se tiene que desactivar si las fuerzas resultantes de la
aireacién/desaireacién completa del actuador exceden los limites mecanicos.

Proteccion de datos
WRITE_PROTECT_SWITCH (F)

Activacién/desactivacion de la proteccién de datos mediante interruptor en el
equipo. Con la proteccion de datos activada sélo se pueden leer los datos del equipo,
y no se pueden modificar.

Estados: 0 = sin proteccién de datos
1 = proteccién de datos acitva
Retardo Criterio de restablecimiento del control del lazo de regulacién. Si se supera el tiempo

DELAY_TIME (F)
Margen:

Valor de fabrica:

de refardo DELAY_TIME y la desviacién del sistema no se encuentra en la banda de
toleracia TOLERANCE_BAND, se comunica un error del lazo de regulacion.
Obis240's

Durante la inicializacién se defermina en funcién del tiempo de recorrido minimo y
se puede ajustar.
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Seleccion de la caracteristica
CHARACT
Estados:

Valor de fabrica:

Seleccion de la caracteristica para la correspondencia entre la sefial de mando y el
margen de la carrera/angulo de la vélvula.

0=lineal

1 =isoporcentual

2 = isoporcentual inversa

3 = definida por el usuario (incluida en una préxima versién de Firmware)

0

Sentido de movimiento
INCREASE_CLOSE (F)
Estados:

Valor de fabrica:

Define la correspondencia entre la sefial de mando y la carrera o éngulo

0 = accién directa, al aumentar la presion de mando la vélvula abre
(en vélvulas de tres vias: el véstago entra al actuador)

1 = accién inversa, al aumentar la presién de mando la vélvula cierra
(en vélvulas de tres vias: el véstago sale del actuador)

0

Simulacién
SIMULATE

Posibilidad de dar un valor READBACK por la posicién actual, incluyendo estado,
para simulacion.

Tiempo de recorrido deseado
a ABRIR

TRAVEL_RATE_INC

Valor de fébrica:

El tiempo de recorrido deseado a ABRIR es el tiempo ajustado en segundos, para
mover la valvula desde 0 % a la posicion 100 %.

Margen de 0 a 240ss.

Os

Tiempo de recorrido deseado
a CERRAR
TRAVEL_RATE_DEC

Valor de fabrica:

El tiempo de recorrido deseado a CERRAR es el tiempo ajustado en segundos, para
mover la vélvula desde 100 % a la posicién 0 %.

Margende 0@ 240ss.

Os

Tiempo de recorrido,
minimo a ABRIR
ACT_STROKE_TIME_INC

Tiempo de recorrido,
minimo a CERRAR
ACT_STROKE_TIME_DEC

El tiempo de recorrido minimo a ABRIR (en direccién a la posicién 100 %) es el tiempo
actual en segundos, que el sistema compuesto por posicionador, actuador y vélvula,
necesita para recorrer la carrera/angulo nominal en direccion a abrir la vélvula.
(medido durante la puesta en marcha).

El tiempo de recorrido minimo a CERRAR (en direccion a la posicion 0 %) es el tiempo
actual en segundos, que el sistema compuesto por posicionador, actuador y vélvula,
necesita para recorrer la carrera/angulo nominal en direccion a cerrar la valvula
(medido durante la puesta en marcha).

Son valores sélo de lectura

Tiempo de seguridad
FSAVE_TIME

Margen:
Valor de fabrica:

Tiempo en segundos, para el reconocimiento de un fallo de comunicacién.

La vélvula se mueve a la posicion de seguridad cuando no hay comunicacion durante
un periodo més largo que el tiempo de seguridad.

0a3600s

10s

Tipo de actuador
ACTUATOR_TYPE
Estados:

Valor de fabrica:

Describe el disefio del actuador
Parémetro de lectura, queda definido por el actuador
0 = electroneumdtico

1 = eléctrico

2 = electrohidraulico
3 =otros

0
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Lista de pardmetros

Tipo de caracteristica

Campo de texto (32 cardcteres) para la descripcién de la caracteristica ajustada.

CHARACT_TYPE

Tipo de posicionador Identificacion del equipo de campo.
DEVICE_ID

Tipo de proteccién Describe el tipo de proteccién del equipo.

DEVICE_CERTIFICATION

Tipo de vélvula
VALVE_TYPE
Estados:

Valor de fébrica:

Describe la construccion de la vélvula

0 =valvula lineal
1 = vélvula rotativa

0

Valor corregido
ouT

Valor corregido de la salida analégica en [mm] o [grados] por el bloque de funciones.
Este valor se introduce en el modo de operacién "local override"(LO).

Valor de seguridad de la seial
de mando
FSAVE_VALUE

Valor de fébrica:

Valor sustituto al punto de consigna (variable de referencia w o w_rcas) en caso
de fallo en la comunicacién.

0

Variable controlada x
READBACK

Posicién actual con estado.
Variable controlada x en % con referencia al margen de la carrera /angulo

Variable de referencia w
SP

Punto de consigna con estado
Variable de referencia w en modos de operacion "AUTO" /"MANUAL"
ver fambién margen de la variable de referencia

Variable de referenciaw_rcas
RCAS_IN/RCAS_OUT

Punto de consigna con estado
Variable de referencia w_cas en modo de operacion "RCAS"
ver fambién margen de la variable de referencia

Version de Firmware
SW_REVISION

Versién de Firmware comunicacion/regulacién.

Version de Hardware
HW_REVISION

Versién de Hardware electrénica/mecénica.

Version del actuador
ACTUATOR_VERSION (F)
Estados:

Valor de fabrica:

Actuador con o sin muelles de retorno.

0 = simple efecto, con muelles en actuador
1 = doble efecto, sin muelles
0

Zona muerta Xtot
DEAD_BAND

Valor de fabrica:

Zona muerta de la caracteristica de regulacién
enelmargen de 0.1 a 10.0 % de la carrera/éngulo nominal
0.5%
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9. Mensaijes y diagnéstico

El posicionador PROFIBUS-PA tipo 3785 ofrece las mejores posibilidades de diagnéstico du-
rante el proceso de inicializacién. En el modo automético, se realizan exémenes detallados
de la posicién de montaje y de las reacciones del posicionador feniendo en cuenta los
ajustes y datos introducidos previamente.

En controles rutinarios y en caso de mensajes de diagnéstico de error o confusos durante la
operacioén, el sistema deberia ser inicializado nuevamente, para tener datos més

exactos del sistema controlado.

9.1 Mensajes de diagnéstico

Error de hardware electrénico

Este mensaje aparece cuando se detecta durante un chequeo ciclico, un defecto en el médu-
lo electrénico. Es necesaria su reparacion.

Error de hardware mecéanico

Este mensaje aparece cuando se detecta durante un chequeo ciclico, un defecto en el médu-
lo mecénico. Es necesaria su reparacién.

Error de memoria

Este mensaje aparece cuando se detecta durante un chequeo ciclico, que un bloque de me-
moria se ha modificado sin verificacion.
Mensaije estatico, que permanece mientras permanece el incidente en el equipo de campo.

Error de medida

Este mensaje aparece cuando el convertidor A/D interno no funciona segin los limites de
tiempo especificados, o los valores medidos estan fuera de los limites fisicos de medida. Si
no se recupera después de un arranque en caliente, es necesaria su reparacién.

Mensaije estdtico, que permanece mientras permanece el incidente en el equipo de campo.

Equipo no inicializado

El equipo no fue incializado o bien se realizé un arranque en frio.
Después de una inicializacién se recupera automdticamente.
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Autoajuste incorrecto

La inicializacién no se completé con éxito. Existen mensajes de error més concretos (ver
cap. 9.4). Después de una inicializacién se recupera automdticamente.

Error en el punto cero (posicion final)

Este mensaje aparece cuando existe un cambio mayor a +5 % del cero determinado durante
la inicializacién o su ajuste.

Posibles causas del error:

— Obturador/asiento desgastados

- Impurezas entre obturador y asiento

Se recupera autométicamente después de un ajuste eléctrico del cero.

Configuracién incorrecta

El mensaje nos indica que hemos introducido valores incorrectos.

Cuando se envian los datos al posicionador, éste devuelve un mensaje indicando que los da-
tos no son vélidos. Se retienen los valores previos.

Confirmando los datos, se recupera.

Arranque en caliente (restart) completado

Este mensaje aparece cuando se ha realizado un RESET mediante un arranque en caliente.
Este RESET se realiza después de un arranque en frio tras un corte en el suministro de ener-
gia auxiliar o a través de ,DEVICE_RESET_CMD = 1".

Se recupera autométicamente después de haber leido el mensaije.

Arranque en frio (new start) completado

Este mensaje aparece al realizar un RESET mediante un arranque en frio y un reinicio del
equipo con los valores de fabrica.

Este RESET se realiza con ,FACTORY_RESET = 2".

El equipo se tiene que inicializar nuevamente.

Se recupera automaticamente después de haber leido el mensaje.

Mantenimiento necesario

El nimero total de carreras de la valvula supera el limite introducido o preajustado.

Cuando se asigna un valor limite de carreras, el posicionador avisa automdticamente que la
vélvula requiere mantenimiento, evitando asi posibles fallos durante la operacién.

El reset se efectta con el comando: ,SELF_CALIB_CMD = 7"

(reset del nmero total de carreras)
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Caracteristica invalida

Este mensaje aparece, si

se reconoce un fallo en la transmisién de la caracteristica al equipo o

si al introducir la caracteristica definida por el usuario, no se respeté el orden ascendente o
si en la caracteristica definida por el usuario se introdujo una pendiente >16.

En caso de caracteristica definida por el usuario invalida, el equipo cambia automética-
mente a la caracteristica lineal.

El restablecimiento se consigue autométicamente después de introducir una caracteristica co-
rrecta.

Mayor informacién disponible

Este mensaje aparece cuando se generan mensaijes en la ampliacion de diagnéstico.

9.2 Mensajes de la ampliacién de diagnéstico

Entrada binaria activa

Este mensaje aparece, cuando se cumple la condicién para activar la entrada binaria.

Valores iniciales invalidos para pulsos minimos en el margen 1

La busqueda del pulso para el margen del 0 al 20 % de carrera o dngulo nominal, no se ha
podido completar mediante la adaptacion del ratio pulso-pausa.

El restablecimiento se consigue autométicamente después de una adaptacién satisfactoria
de los pulsos de aireacién y desaireacién.

Valores iniciales invélidos para pulsos minimos en el margen 2

La busqueda del pulso para el margen del 20 al 80 % de carrera o éngulo nominal, no se
ha podido completar mediante la adaptacién del ratio pulso-pausa.

El restablecimiento se consigue automdticamente después de una adaptacién satisfactoria
de los pulsos de aireacién y desaireacion.

Valores iniciales invéalidos para pulsos minimos en el margen 3

La bosqueda del pulso para el margen del 80 al 100 % de carrera o angulo nominal, no se
ha podido completar mediante la adaptacién del ratio pulso-pausa.

El restablecimiento se consigue automédticamente después de una adaptacién satisfactoria
de los pulsos de aireacién y desaireacion.
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Error en la electrovalvula

El médulo de electrovélvula esta mal atornillado o el puente estd colocado incorrectamente.

9.3 Mensajes "CHECK-BACK"
Posicién de seguridad (MODE = OUT OF SERVICE)

El equipo activé la posicién de seguridad. Esto puede ser causado por la seleccién del
modo de operacién ,,OUT OF SERVICE", activando la electrovélvula o por fallo en la comu-
nicacion.

El equipo cambia al modo de operacién "OUT OF SERVICE".

Operacién local requerida

Este mensaje aparece cuando la operacién local ha sido requerida pero no activada (LO-
CAL_OP_ENA =0).
El restablecimiento se consigue autométicament cuando se ha leido el mensaie.

Equipo en modo de operacién local

electrovalvula activada

La electrovélvula se activo, por lo tanto, la sefial aplicada en los bornes +81 y -82
es menor que 3 V. La vélvula se mueve a su posicién de seguridad independientemente del
lazo de regulacién.

Se restablece autométicamente cuando se aplica una sefial de 6 V DC a 24 V DC en los
bornes +81 y -82.

Datos estdticos modificados

Este mensaje aparece cuando se modifican datos del equipo y por tanto, permite el control
de modificaciones (no intencionadas/no autorizadas) de los valores ajustados originalmente.
El restablecimiento se consigue automdticamente cuando se ha leido el mensaije.

Modo de simulacién, los valores no proceden del proceso

Este mensaje aparece, cuando el equipo se encuentra en modo de simulacién. En este caso
la variable controlada x se indica.

Error, causas ver en mensajes de DIAGNOSTICO

El equipo tiene un defecto. La localizacién exacta del defecto viene definida en el drea de

DIAGNOSIS
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Error en el lazo de regulacién

Este mensaje aparece, cuando el posicionador no consigue controlar dentro de la banda de

tolerancia, después de haber transcurrido el tiempo de retardo.

Posibles fuentes de error:

— Oscilaciones debidas a actuador demasiado répido (relacién carrera-volumen pequefia)
Remedio: reducir el aire de alimentacién segin cap. 3.1.2 o incorporar restriccién.

Fallo en el aire de alimentacién/Aire de alimentacién insuficiente

Filtro tapado

Electrovélvula sucia

— Membrana del actuador rota

Resortes del actuador rotos

Rozamiento elevado en la vélvula
- Vélvula bloqueada

El restablecimientose consigue a través del comando: "SELF_CALIB_CMD = 10" (Reset
bloqueado por el lazo de regulacién)

Posicionador inactivo (MODE = out of service)
Este mensaje aparece cuando el equipo estd en modo de operacién ,,OUT OF SERVICE"

Posicionador en modo autotest (MODE = out of service)

Este mensaje aparece cuando el posicionador se encuentra en el proceso de inicializacién o
en el ajuste del cero.

Superacién del limite del nomero total de carreras

El nimero total de carreras actual supera el limite introducido o preajustado.

Cuando se asigna un valor limite de carreras, el posicionador avisa autométicamente que la
vélvula requiere mantenimiento, evitando asi posibles fallos durante la operacién.

El reset se efectva con el comando: , SELF_CALIB_CMD = 7"

(reset del nomero total de carreras).

EB8382-1ES 59



Mensaijes y diagnéstico

9.4 Mensajes durante la inicializacién

indeterminado

El equipo no ha sido inicializado o se ha producido un arranque en frio.
Se restablece autométicamente tras confirmacion.

cancelado

El usuario ha cancelado la inicializacién.

Se restablece automdticamente tras confirmacién.

Si el equipo estaba previamente inicializado y no se ha producido un arranque en frio, se
restablece la regulacién.

Error mecdnico / neumdtico

Durante la inicializacién no se reconocen o se reconocen cambios constantes en la posicién
de la vélvula. La inicializacién se cancela.
Posibles fuentes de error:

— Presién de aire insuficiente/inestable

Caudal de aire insuficiente

Montaje mecdnico incorrecto

Palanca montada incorrectamente

En el montaje NAMUR: unién incorrecta de la palanca al eje del adaptador

Cable de unién entre el circuito impreso y el sensor de desplazamiento desconectado

Timeout (tiempo excedido)

Durante la inicializacién la vélvula no alcanza la posicién final dentro de los 240 segundos.
La inicializacién se cancela.
Posibles fuentes de error:

- La diferencia grande entre rozamiento estético y dinémico en la valvula (oscilaciones)
genera un mensaje propio
— Presién de aire inestable

— Caudal de aire insuficiente
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Seleccion incorrecta de la carrera nominal o transmision

La carrera/angulo méxima determinada durante la inicializacién, en porcentaje respecto a

la carrera/éngulo nominal, es menor a la carrera/éngulo elegida. Este mensaije sélo se ge-
nera en el modo de inicializacién "en relacién al rango nominal"; atencién: la inicializacién
no se cancela.

Posibles fuentes de error:

- Montaje mecdnico incorrecto

— Transmisién entrada incorrectamente

— En montaje NAMUR: posicién del pivote entrada incorrectamente
- Vélvula bloqueada

— Presion de aire insuficiente. La presién de aire debe ser como minimo 0.4 bar por encima
del margen final de los resortes (ver cap. 3.1.2)

Sistema neumatico no hermético

En la deferminacién de los impulsos minimos, el actuador tiene que permanecer inmévil
durante unos segundos. Este tiempo se utiliza para comprobar la hermeticidad del sistema
neumdtico. Si la vélvula se mueve respecto a su posicién més del 9.3 % en 7 segundos, se
genera el correspondiente mensaje ademés del mensaje de inicializacién incorrecta. Aten-
cién: la inicializacién no se cancela.

Posibles fuentes de error:

- Actuador no hermético

— Conexiones de la presién de aire no herméticas

Estado de inicializacién: determinacién de los topes mecénicos

Durante la determinacion de los topes mecénicos el proceso de inicializacién reconoce la ac-
cién de los resortes y el cero, mediante la aireacién y desaireacion completas del actuador.
Ademés se comprueba si el posicionador consigue recorrer el 100 % de la carrera/éngulo
nominal.

Estado de inicializacién: determinacién del tiempo de recorrido minimo

La determinacién del tiempo de recorrido minimo consiste en medir el tiempo necesario
para pasar de 0 % a 100 % de la carrera/éangulo nominal y al revés.

Cancelacion de la inicializacion por activacion de la electrovalvula

Al activar la electrovélvula se cancela la inicializacién. Si la opcién de la electrovélvula esta
instalada, se tiene que aplicar una tensién de entre 6 V DC y 24 V DC entre los bornes +81
y —82.
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Error en el cero

El cero determinado no se encuentra dentro de los limites de tolerancia de como méximo
+5 % del valor interno de medicion absoluto. La inicializacién se cancela.

Para eliminar este error es necesario hacer un ajuste mecénico del cero (ver cap. 4.3.1).
Después de haber ajustado el cero mecénico, la indicacién amarilla del sensor de desplaza-
miento tiene que estar alineada con la linea blanca.

Satisfactorio

La inicializacién se completé sin ningln error.
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