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Sicherheitshinweise

Allgemeine Sicherheitshinweise

Das Gerét darf nur von Fachpersonal, das mit der Montage, der Inbetrieb-
nahme und dem Betrieb dieses Produktes vertraut ist, montiert und in Betrieb
genommen werden.

Fachpersonal im Sinne dieser Einbau- und Bedienungsanleitung sind Perso-
nen, die auf Grund ihrer fachlichen Ausbildung, ihrer Kenntnisse und Erfah-
rungen sowie ihrer Kenntnisse der einschlégigen Normen die ihnen ibertra-
genen Arbeiten beurteilen und mégliche Gefahren erkennen kénnen.

Bei Gerditen in explosionsgeschiitzter Ausfiihrung miissen die Personen eine
Ausbildung oder Unterweisung bzw. eine Berechtigung zum Arbeiten an ex-
plosionsgeschiitzten Gerditen in explosionsgeféhrdeten Anlagen haben, sie-
he dazu auch Kap. 11.

Geféhrdungen, die am Stellventil vom Durchflussmedium und dem Betriebs-
druck sowie dem Stelldruck und von beweglichen Teilen ausgehen kénnen,
sind durch geeignete Maf3nahmen zu verhindern.

Falls sich durch die Héhe des Zuluftdruckes im pneumatischen Stellantrieb
unzuldssige Bewegungen oder Krdfte ergeben, muss der Zuluftdruck durch
eine geeignete Reduzierstation begrenzt werden.

Das Gerdt darf nicht mit Riickseite/Abluftéffnung nach oben betrieben wer-
den. Die Abluftéffnung darf bauseits nicht verschlossen werden.

SachgeméfBer Transport und fachgerechte Lagerung des Gerdites werden
vorausgesetzt.

Hinweis: Das mit dem CE-Zeichen gekennzeichnete Gerdt erfiillt die Anfor-
derungen der Richtlinie 94/9/EG und der Richtlinie 89/336/EWG.
Die Konformitétserklérung steht auf Anfrage zur Verfiigung.

4
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Artikelcode

Artikelcode Typ3730-5 X X X0 00X X0X00XO0XX
Ex-Schutz
ohne 0
&N 2GEExiallCT6/II2DIP65T80°C 1
nach ATEX
CSA/FM  beantragt 3
& Il 3G EEx nA/nLII T6/II3DIP 65T 80°C 8
nach ATEX
Zusatzausstattung
Induktiver ohne 0
Grenzkontakt mit Typ SJ 2-SN 1
Magnetventil SIL 4 ohne 0
24V DC 4
Bindreingang 1 Standard 0
Bindreingang 2 zusdtzl. potentialfreier Kontakt 1
Diagnose EXPERT 1
EXPERT+ (erweiterte Diagnose) 2
Gehausewerkstoff ~ Alu 0
Edelstahl 1.4581 1
Gerdte fur ohne 0
iesondjre frei von lackbenetzungs- 1
nwendungen stdrenden Substanzen
Abluft mit pneum. An-
schluss NPT 1/4 00 0 2
Sonder- ohne 000

ausfihrungen
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Autbav und Wirkungsweise

1  Aufbau und Wirkungsweise

Der digitale Stellungsregler vergleicht die
iber den FOUNDATION™ Fieldbus zyk-
lisch tbertragene Fihrungsgrofie (Fihrungs-
gréfe w) mit dem Hub oder Offnungswinkel
eines Stellventils (Regelgrofie x) und stevert
zur Korrektur einen pneumatischen Stell-
druck (Ausgangsgrofie y) aus.

Der Stellungsregler Typ 3730-5 kommuni-
ziert entsprechend der FOUNDATIONT™
Fieldbus Spezifikation mit Feldgeréten, spei-
cherprogrammierbaren Steuerungen und
Prozessleitsystemen.

Ein integrierter PID- Funktionsblock erlaubt
die Regelung der benétigten Prozessgréfle
direkt im Feldbereich.

Der Stellungsregler ist je nach Auswahl des
entsprechenden Zubehérs fir den Direktan-
bau an SAMSON:-Stellantriebe Typ 3277
oder den Anbau an Stellantriebe nach IEC
60534-6 (NAMUR) ausgefiihrt.

Firr den Anbau an Schwenkantriebe nach
VDI/VDE 3845 wird zur Ubertragung der
Drehbewegung zusétzlich ein Kupplungsrad
aus dem Zubehér benstigt.

Bei federlosen Schwenkantrieben ist, um den
Stellungsregler auch doppeltwirkend betrei-
ben zu kénnen, ein Umkehrverstérker als
Zubehér erforderlich.

Der Stellungsregler besteht im Wesentlichen
aus einem widerstandsproportionalen Weg-
aufnehmersystem, einem analog arbeiten-
dem i/p-Wandler mit nachgeschaltetem
Luftleistungsverstérker und der Elekironik mit
Mikrocontroller.

Die Ventilstellung wird als Drehwinkel auf
den Wegaufnehmer (2) iibertragen und ei-
nem analogen PD-Regler (3) zugefihrt.

6 B 8384-5

Gleichzeitig wird die Stellung Uber einen
AD- Wandler (4) dem Mikrocontroller (5)
mitgeteilt. Der PD-Regler vergleicht den Ist-
wert mit der von der Regeleinrichtung zyk-
lisch Gbertragenden FOUNDATIONTM Field-
bus Fishrungsgrofle.

Bei einer Regelabweichung wird die An-
steverung des i/p-Wandlers (6) so verdin-
dert, dass der Stellantrieb (1) Gber den
nachgeschalteten Luftleistungsverstérker (7)
entsprechend be- oder entliftet wird. Dies
bewirkt, dass der Drosselkérper (z.B. der
Kegel) des Stellventiles eine der Fishrungs-
gréf3e entsprechende Stellung einnimmt.

Die Zuluft versorgt den pneumatischen Lei-
stungsverstérker (7) und den Druckregler
(8). Ein zwischengeschalteter fest eingestell-
ter Durchflussregler (9) dient zur Spiilung
des Stellungsreglers und sorgt gleichzeitig
fir problemlosen Betrieb des pneumatischen
Verstérkers. Der vom Verstérker ausgesteu-
erte Stelldruck kann per Software begrenzt
werden.

Die zuschaltbare Volumendrossel Q (10)
dient der Optimierung des Stellungsreglers.

1.1 Zusatzausstattung

Ausfishrung mit Magnetventil

Bei Ausfall der Betriebsspannung fir das
Magnetventil (12), wird der Versorgungs-
druck fir das i/p-Modul gegen Atmosphéire
entliftet. Der Stellungsregler kann nicht ar-
beiten und das Stellventil geht, unabhéingig
von der Fihrungsgréfe, in die vom Antrieb
vorgegebene Sicherheitsstellung.



Ausfihrung mit induktivem Grenzkontakt

Bei dieser Ausfihrung tréigt die Drehachse
des Stellungsreglers eine einstellbare Steuer-
fahne zur Betdtigung des eingebauten
Schlitzinitiators.

Ausfishrung mit Binérkontakt

Der Stellungsregler besitzt standardméflig
einen Bindreingang fiir Gleichspannungssig-
nale Uber den eine beliebige Prozessinfor-
mation ber den FOUNDATION™ Fieldbus
signalisiert werden kann.

Ein weiterer optionaler Bindreingang ist ein
aktiver, vom Stellungsregler gespeister Ein-
gang zum Anschluss eines potentialfreien
Kontaktes, dessen Schaltzustand ebenfalls

Autbav und Wirkungsweise

Uber den FOUNDATION™ Fieldbus signa-
lisiert werden kann.

1.2 Kommunikation

Die komplette Ansteuerung des Stellungsreg-
lers erfolgt in digitaler Signalibertragung
nach der FOUNDATION™ Fieldbus Spezifi-
kation geméf3 Entwurf E EN 50170/A1.

Die Dateniibertragung erfolgt als bitsynchro-
ne Strommodulation mit einer Geschwindig-
keit von 31.25 kbit/s auf verdrilllen Zwei-
draht-Leitungen entsprechend EN 61158-2.

Konfiguration mit TROVIS-VIEW

Die Konfiguration des Stellungsreglers kann
mittels SAMSON Konfigurations- und Be-
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Autbav und Wirkungsweise

dienoberfléiche TROVIS-VIEW erfolgen.

Der Stellungsregler wird hierfir mit seiner
zusétzlichen digitalen Schnittstelle SERIAL
INTERFACE Uber ein Adapterkabel mit der
RS 232-Schnittstelle des PC's verbunden.
TROVIS-VIEW erlaubt eine einfache Para-
metrierung des Stellungsreglers und die Vi-
sualisierung der Prozessparameter im Onli-
ne-Betrieb.

Konfiguration mit NI-FBUS™ Konfigurator

Die Konfiguration des Stellungsreglers kann
auch tber den NI-FBUS™ Konfigurator von
National Instruments erfolgen. Dabei wird
zur Anbindung an den FOUNDATION™
Fieldbus eine Interface Karte im PC benétigt.
Mit dem NI-FBUS™ Konfigurator kann die
Projektierung des kompletten
FOUNDATION™ Fieldbus Netzwerkes
durchgefishrt werden.

8 B 8384-5



Autbav und Wirkungsweise

1.3 Technische Daten

Stellungsregler

Nennhub, Direktanbau an Typ 3277: 3,6 bis 30 mm, Anbau nach IEC 60534-6: 3,6 bis
einstellbar 200 mm oder bei Schwenkantrieben 24 bis 100° Drehwinkel.
Hubbereich einstellbar innerhalb des Nennhubes, max. Ubersetzung 1 : 5.

Busanschluss

Feldbusinterface gemaf} EN 61158-2 busgespeist
Physical Layer Class: 113 (nicht Ex-Ausfihrung) und 111 (Ex-Ausfihrung)
Feldgerdt nach FM 3610 Entity und FISCO.

Zul. Betriebsspannung

9 bis 32 V DC, Speisung iber Busleitung

Maximaler Betriebsstrom 15 mA
zuséitzlicher Strom
im Fehlerfall O mA
Zuluft von 1,4 bis 6 bar (20 bis 90 psi),
. . Luftqualitét gem. 1SO 8573-1 Ausgabe 2001: Partikelgrofle und -Mengen: Klasse 4,
Hilfsenergie

Olgehalt: Klasse 3, Drucktaupunkt: Klasse 3 bzw. mindestens 10 K unter der nied-
rigsten zu erwartenden Umgebungstemperaiur.

Stelldruck (Ausgang)

0 bar bis Zuluftdruck, per Software begrenzbar auf 1,4/2,4/3,7 + 0,2 bar.

linear/gleichprozentig/invers gleichprozentig/Stellklappe linear/

E::S:;r:recjefiniert cinstell- Stellklappe gleichpr./Drehkegel linear/Drehkegel gleichpr./Kugelsegment linear/
bar iber Bediensoftware Kugelsegment gleichpr.
Y Abweichung von der Kennlinie <1 %
Hysterese <0,3%
Ansprechempfindlichkeit <0,1%
Bewegungsrichtung umkehrbar

Luftverbrauch, stationdr

Zuluftunabhéngig ca. 1101 /h

Luftlieferung
Antrieb belisften
Antrieb entlisften

bei Ap = 6 bar: >8,5m’/h, bei Ap=1,4bar: 3,0m /h, K, . =009
bei Ap = 6 bar: < 14,0 m */h, bei Ap = 1,4 bar: 4,5 m °/h, K =0,15

Vmax (20 °C)

Zul. Umgebungstemperat.

—40 bis +80 °C, mit Kabelverschraubung Metall
bei Ex-Geréiten gelten zusdtzlich die Grenzen der Baumusterpriifbescheinigung

Einflisse

Temperatur: <0,15%/10 K Hilfsenergie: keiner.
Ritteleinfluss: < 0,25 % bis 2000 Hz und 4 g nach IEC 770

EMV

Anforderungen nach EN 61 000-6-2, EN 61000-6-3 und NE 21 erfillt

Explosionsschutz

& 112 GEExiallCT6 /112D IP 65T 80 °C
& 113 GEExnA/nLIIT6 /113D IP 65T 80 °C

Schutzart

IP 65

EB 83845 9




Autbav und Wirkungsweise

Bindrkontakt 1

Eingang

5 bis 30 V DC verpolsicher, Zerstérgrenze 40 V / 5,8 mA,
Stromaufnahme 3,5 mA bei 24 V, galvanisch getrennt

Signal

Signal “0” bei Ue > 5V Signal “1” bei Ue < 3V

Bindrkontakt 2 fiir potentionalfreien Kontakt

R < 100 Q, Kontaktbelastbarkeit 100 mA, Zerstérgrenze 20 V / 5,8mA,

Schalteingang galvanisch getrennt

Magnetventil Zulassung SIL 4 nach IEC 61508

Eingang 24V DC, max. 40 V, verpolsicher, Zerstérgrenze 40 V;

Signal Signal "0" kein Anzug < 15 V Signal "1" sicherer Anzug >19 V
Lebensdauer >2 x 10° Schaltspiele

Verwendung in
sicherheitsgerichteten Sys-
temen nach IEC 61508

Woahrscheinlichkeit eines Ausfalls der Sicherheitsfunktion bei einer Funktions-
anforderung PFD < 2,8 x 107 fiir ein Konfidenzniveau von 95 %.

Die Safe Failure Fraction (SFF) nach Tabelle AT in IEC 61508-2 ist grofier
oder gleich 0,99. Die Ventile sind daher geeignet zur Verwendung in sicher-
heitsgerichteten Systemen mit einer Hardware Fault Tolerance von 1 oder 2
bis einschlieflich SIL 4.

Induktiver Grenzkontakt

Schlitzinitiator Typ SJ 2SN

Zum Anschluss an Schaltverstarker nach EN 60947-5-6

Kommunikation

(Lokal)
Softwarevoraussetzung

(SSP)

ber SAMSON SSP-Schnittstelle und Serial Interface Adapter
SAMSON TROVIS-VIEW mit Datenbank-Modul 3730-5.

(Buskommunikation)

Dateniibertragung gemé&B FOUNDATION™ Fieldbus Spezifikation Communication
Profile Class: 31 PS, 32; Interoperabilitéit
geprisft nach Interoperability Test System (ITK) Revision 4.6.

Werkstoffe

Gehduse :

auflenliegende Teile:

Aluminiumdruckguss GD AlSi12 nach DIN 1725 (3.2582), chromatiert und kunststoff-
beschichtet, Sonderausf. CrNiMo (1.4581);

korrosionsfester Stahl 1.4571 und 1.4301.
Kabelverschraubung M20x1,5, Polyamid schwarz

Gewicht

ca. 1,0 kg

10 EB 8384-5




2 Anbau am Stellventil - Anbau-
teile und Zubehor

Der Anbau des Stellungsreglers erfolgt ent-
weder im Direktanbau an den SAMSON-
Stellantrieb Typ 3277 oder nach IEC
60534-6 (NAMUR) an Stellventile in Guss-
rahmen- oder Stangenausfiihrung sowie

nach VDI/VDE 3845 an Schwenkantriebe.

Fir den Anbau an die unterschiedlichen
Stellantriebe werden entsprechende Anbau-
teile und Zubehdr benstigt. Diese sind mit
ihren Bestellnummern in den Tabellen 1 bis
5 aufgefihrt.

Beim Anbau der Stellungsregler ist die Zu-
ordnung von Hebel und Stiftposition in den
Hubtabellen zu beachten.

Anbau am Stellventil — Anbavuteile und Zubehor

Die Tabellen zeigen den maximalen Einstell-
bereich am Stellungsregler. Der redlisierba-
re Hub am Ventil wird zusétzlich durch die
gewdhlte Sicherheitsstellung und die bens-
tigte Federvorspannung im Antrieb be-
grenzt.

Standardméifig ist der Stellungsregler mit
dem Hebel M (Stiftposition 35) ausgeristet.

Wichtig!

Wird der serienméiflig montierte Hebel M
(Stifiposition 35) gewechselt, so muss der
neu montierte Hebel zur Anpassung an den
inneren Messhebel einmal von Anschlag zu
Anschlag bewegt werden.

Hubtabelle fir Direktanbau an Stellantriebe Typ 3277
Antriebsgrofe Nennhub Einstellbereich Stellungsregler | Erforderlicher | Zugeordnete
Antriebe cm? mm min. Hub max. Hebel Stiftposition
32775 120 7,5 50 25 M 25
und s :
3277 120/240/350 15 7,5 35,4 M 35
700 30 10,0 50,0 M 50
Hubtabelle bei Anbau nach IEC 60534-6 (NAMUR)
SAMSON-Ventile andere Ventile/Antriebe Erforderlicher | Zugeordnete
cm? Nennhub mm min. Hub max. Hebel Stiftposition
60 und 120
. mit Ventil 3510 G 36 177 S 17
Antrieb
Typ 3271 120 7,5 5,0 25,0 M 25
120/240/350 15 7,0 35,4 M 35
700/1400/2800 | 15und 30/30 10,0 50,0 M 50
1400/2800 60 14,0 70,7 L 70
1400/2800 60 20,0 100,0 L 100
1400/2800 120 40,0 200,0 XL 200
Schwenkantriebe Drehwinkel 24 bis 110° M 90°

B 8384-5 11




Anbau am S

tellventil — Anbauteile und Zubehor

Tabellen Zubehor

Tabelle 1 Direktanbau Typ 3277-5 siehe Bild 3 Bestell-Nr.

Anbauteile Fir Antriebe mit 120 cm? 1400-7452
Umschaltplatte (alt) bei Stellantrieb 3277-5xxxxxx.00 (alt) 1400-6819
Umschaltplatte neu bei Stellantrieb 3277-5xxxxxx.01(neu) 1400-6822

Zubehs Anschlussplatte bei zusgtzlichen Anbau z. B. eines Magnetventiles G 1/8 1400-6820

vbehor Anschlussplatte (alt) bei Stellantrieb 3277-5xxxxxx.00 (alt) NPT 1/8 1400-6821

am Antrieb
Anschlussplatte neu bei Stellantrieb 3277-5xxxxxx.01 (neu) 1400-6823
Hinweis: Bei neven Antrieben (Index 01) kénnen nur neve Umschalt- und Anschlussplatten verwen-
det werden, alte und neue Platten sind nicht gegeneinander austauschbar.
Anschlussplatte (6) G 1/4: 1400-7461 NPT 1/4: 1400-7462

Zubehér am

Stellungsregler

oder Manometerhalter (7)

G 1/4: 1400-7458

NPT 1/4: 1400-7459

Manometeranbausatz (8) (Output und Supply)

Niro/Ms: 1400-6950

Niro/Niro: 1400-6951

Tabelle 2 Direktanbau Typ 3277 siehe Bild 4

Anbauteile fir Antriebe mit 240, 350 und 700 cm? 1400-7453

. . . cm? Stahl Niro

Eorg o hctsbosmmgs e venc o bei | 240 14006444 14006443

Zubehisr oung Tor "o nirisosskange einfaly -bel | 350 1400-6446 1400-6447
elifung der oberen Membrankammer 700 1400-6448 1400-6449

Verbindungsblock mit Dichtungen und Schraube | G 1/4: 1400-8811 NPT 1/4: 1400-8812

Manometeranbausatz (Output und Supply) Niro/Ms: 1400-6950 | Niro/Niro:1400-6951
Tabelle 3 Anbau an NAMUR-Rippe oder Stangenanbau (bis Stangen @ 35 mm)

nach IEC 60534-6, siche Bild 5
Hub in mm | Hebel fur Antrieb Bestell-Nr.
7,5 S 3271-5 mit 60/120 cm? am Mikroventil Typ 3510 (s. Bild 6) | 1400-7457
Shis50 | ones Hebel Mistam | ey et und Typ 3271 mit 120 bis 700 cm? 1400-7454
Grundgerét angebaut
14bis 100 | L Fremdantriebe und Typ 3271 mit 1400 cm? 1400-7455
40 bis 200 | XL Fremdantriebe und Typ 3271 mit 1400/2800 cm2, Hub 120 mm | 1400-7456
Typ 3271 mit 1400 cm? (Hub 120 mm), i

30 oder 60 | L 2800 cm? (Hub 30/60 mm) 1400-7466
Anbauwinkel fir Emerson und Masoneilan Hubantriebe. 1400-6771
Zusétzlich wird je nach Hub ein Anbausatz nach IEC 60534-6 benétigt, Auswahl siehe Zeilen oben.

Anschlussplatte

G 1/4: 1400-7461

NPT 1/4: 1400-7462

Zubehor

oder Manometerhalter (7)

G 1/4: 1400-7458

NPT 1/4: 1400-7459

Manometeranbausatz (Output/ Supply)

Niro/Ms: 1400-6950 Niro/Niro: 1400-6951

12 B 8384-5




Anbau am Stellventil — Anbavuteile und Zubehor

Tabelle 4 Anbau an Schwenkantriebe (VDI/VDE 3845 fir alle Maf3e der Ebene 2) siehe Bild 7 und 8
mit Mitnehmer und VDI/VDE 3845 fiir alle MaBe der Ebene 2 1400-7448
Anbauteile Kool d v fir Antrieb Typ 3278 mit 160/320 cm? 1400-7614
upplungsra for Camflex I 1400-9120
Anschlussplatte G 1/4: 1400-7461 NPT 1/4: 1400-7462
Zubehér oder Manometerhalter (7) G 1/4: 1400-7458 NPT 1/4: 1400-7459
Manometeranbausatz (Output/ Supply) Niro/Ms: 1400-6950 Niro/Niro: 1400-6951
Tabelle 5 Zubehér allgemein
Pneumatischer Umkehrverstérker fir doppeltwirken- | G 1/4 1079-1118
de Antriebe NPT 1/4 1079-1119
Kabelverschraubung M20 x 1,5 Messing vernickelt 1890-4875
N Adapter M 20 x 1,5 auf 1/2 NPT, Aluminium 0310-2149
Zubehsr
Nachristsatz induktiver Grenzkontakt 1x SJ 2-SN 1400-7460
Deckelschild mit Parameterliste englisch (Lieferzustand) 1190-5328
und Bedienhinweisen

EB 83845 13
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2.1 Direktanbau
2.1.1 Stellantrieb Typ 3277-5

Die erforderlichen Anbauteile sowie das Zu-
behér sind mit ihren Bestellnummern in der
Tabelle 1, Seite 12 aufgefiihrt.

Hubtabelle Seite 11 beachten!

Antrieb mit 120 cm2
Der Stelldruck wird je nach Anbau des Stel-

lungsreglers links oder rechts am Joch iiber
eine entsprechende Bohrung auf die An-
triecbsmembran gefihrt.

Je nach Sicherheitsstellung des Stellantriebes
"Antriebsstange ausfahrend" oder "An-
triebsstange einfahrend" (Ventil bei Luftaus-
fall schliefBend oder 6ffnend) muss zundchst
die Umschaltplatte (9) am Antriebsjoch
montiert werden. Dabei ist sie mit dem ent-
sprechenden Symbol fiir den Anbau auf der
linken oder rechten Seite nach Markierung
auszurichten (Blickrichtung auf die Um-
schaltplatte).

1. Anschlussplatte (6) oder Manometerhal-
ter (7) mit Manometern am Stellungsreg-
ler montieren, auf richtigen Sitz der bei-
den Dichtringe (6.1) achten.

2. Verschlussschraube (4) auf der Stel-
lungsreglerriickseite entfernen und den
Stelldruckausgang "Output 38" an der
Anschlussplatte (6) bzw. am Manome-
terhalter (7) mit dem Stopfen (5) aus den
Anbauteilen verschlief3en.

3. Mitnehmer (3) an die Antriebsstange set-
zen, ausrichten und so festschrauben,
dass die Befestigungsschraube in der
Nut der Antriebsstange sitzt.

14 B 8384-5

. Abdeckplatte (10) mit schmaler Seite des

Ausbruches (Bild 3 links) in Richtung
zum Stelldruckanschluss befestigen, die
aufgeklebte Flachdichtung (14) muss
zum Antriebsjoch zeigen.

. Hub 15 mm: Am Hebel M (1) auf der

Stellungsreglerriickseite verbleibt der
Abtaststift (2) auf Stiftposition 35 (Liefer-
zustand).

Hub 7,5 mm: Den Abtaststift (2) aus
Stiftposition 35 [6sen und in die Bohrung
for Stiftposition 25 umsetzen und ver-
schrauben.

. Formdichtung (15) in die Nut des Stel-

lungsreglergehduses einlegen.

. Stellungsregler an der Abdeckplatte (10)

so aufsetzen, dass der Abtaststift (2) auf
der Oberseite des Mitnehmers (3) zu lie-
gen kommt. Hebel (1) entprechend ver-
stellen und Stellungsreglerwelle bei ge-
&ffnetem Deckel an der Kappe bzw.
dem Knopf (Bild 12) festhalten.

Der Hebel (1) muss mit Federkraft auf
dem Mitnehmer aufliegen.

Den Stellungsregler mit seinen beiden
Befestigungsschrauben an der Abdeck-
platteplatte (10) festschrauben.

Bei der Montage darauf achten, dass
der Dichtring (10.1) in der Bohrung der
Abdeckplatte eingelegt ist.

. Deckel (11) auf der Gegenseite montie-

ren. Dabei unbedingt darauf achten,
dass im eingebauten Zustand des Stell-
ventiles der Entliftungsstopfen nach un-
ten zeigt, damit evil. angesammehes
Kondenswasser abflieBen kann.
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Symbole 1 Hebel
Umschaltplatte (9) 1.1 Mutter
Antriebsstange 1.2 Tellerfeder
ausfahrend 2 Abtaststift
v v 3 Mitnehmer
Anbau links Anbbau rechts 4 Verschlussschraube
5  Stopfen
g- Antriebsstange % 6 Anschlussplatte
y einfahrend v 6.1 Dichtringe
) 7 Manometerhalter
Ste|!drucke|ngang . 8 Manometeranbausatz
bei Anbau finks ¥ Sfe!ldrUCkei”QQ"Q 9 Umschaltplatte Antrieb
Markierung bei Anbau rechts 10 Abdeckplatte
i — 10.1 Dichtring
N 1 11 Deckel
@ KQB(_J Q 3 14 Flachdichtung
(f ) Y| — 14 15 Formdichtung
1 @ :”‘
|2 | ]
|
3 \yjﬁ
1.1 i
12 +
Ausbruch der L
Abdeckplatte \
T g
\S | 4 |—QJ
[T | l@?l | U/é.l 101 o 11
10
[1 T°¢
Wichtig!

Supply 9

Output 38

Bild 3 - Direktanbau - Stelldruckanschluss fir Antrieb Typ 3277-5 mit 120 cm?

Der Anschluss fiir Supply und Output
darf nur iber die Anschlussplatte (6)
aus dem Zubehér erfolgen.
Verschraubungen nie direkt in das
Gehéuse drehen.
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2.1.2 Stellantrieb Typ 3277

Die erforderlichen Anbauteile sowie das Zu-
behér sind mit ihren Bestellnummern in der
Tabelle 2, Seite 12 aufgefiihrt.

Hubtabelle Seite 11 beachten!

Antriebe mit 240 bis 700 cm?2

Der Stellungsreglers kann links oder rechts
am Joch montiert werden. Der Stelldruck
wird Uber den Verbindungsblock (12) auf
den Antrieb gefihrt, bei Sicherheitsstellung
"Antriebsstange ausfahrend" intern Gber
eine Bohrung im Ventiljoch und bei "An-
triebsstange einfahrend" durch eine externe

Rohrverbindung.

1. Mitnehmer (3) an die Antriebsstange set-
zen, ausrichten und so festschrauben,
dass die Befestigungsschraube in der
Nut der Antriebsstange sitzt.

2. Abdeckplatte (10) mit schmaler Seite des
Ausbruches (Bild 4 links) in Richtung
zum Stelldruckanschluss befestigen, die
aufgeklebte Flachdichtung (14) muss
zum Antriebsjoch zeigen.

3. Bei Antrieben mit 700 cm2 am Hebel M
(1) auf der Stellungsreglerriickseite den
Abtaststift (2) aus Stiftposition 35 lésen
und in die Bohrung fiir Stiftposition 50
umsetzen und verschrauben.

Bei den Antrieben 240 und 350 cm2 mit
15 mm Hub verbleibt der Abtaststift (2)
auf Stiftposition 35.

4. Formdichtung (15) in die Nut des Stel-
lungsreglergehduses einlegen.

5. Stellungsregler an der Abdeckplatte so
aufsetzen, dass der Abtaststift (2) auf
der Oberseite des Mitnehmers (3) zu lie-

16 EB 8384-5

gen kommt. Hebel (1) entprechend ver-
stellen und Stellungsreglerwelle bei ge-
ffnetem Deckel an der Kappe bzw.
dem Knopf (Bild 12) festhalten.

Der Hebel (1) muss mit Federkraft auf
dem Mitnehmer aufliegen.

Den Stellungsregler mit seinen beiden
Befestigungsschrauben an der Abdeck-
platte (10) festschrauben.

. Kontrollieren, ob die Zunge der Dich-

tung (16) seitlich am Verbindungsblock
so ausgerichtet ist, dass das Antriebs-
symbol fir "Antriebsstange ausfahrend"
bzw. "Antriebsstange einfahrend" mit
der Ausfihrung des Stellantriebes iiber-
einstimmt. Andernfalls missen die drei
Befestigungsschrauben entfernt, die
Deckplatte abgehoben und die Dichtung
(16) um 180° gedreht wieder eingelegt
werden. Beim alten Verbindungsblock
(Bild 4 unten) muss die Schaltplatte (13)
so gedreht werden, dass das entspre-
chende Antriebssymbol zur Pfeilmarkie-
rung ausgerichtet ist.

. Verbindungsblock (12) mit seinen Dicht-

ringen an Stellungsregler und Antriebs-
joch ansetzen und mit Befestigungs-
schraube (12.1) festziehen. Bei Antrieb
"Antriebsstange einfahrend" zusétzlich
den Stopfen (12.2) entfernen und die ex-
terne Stelldruckleitung montieren.

. Deckel (11) auf der Gegenseite montie-

ren. Dabei unbedingt darauf achten,
dass im eingebauten Zustand des Stell-
ventiles der Entliiftungsstopfen nach un-
ten zeigt, damit evil. angesammeltes
Kondenswasser abflief3en kann.
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1 Hebel
1.1 Mutter

12.2 Stopfen bzw. Anschluss fir
externe Rohrverbindung

11

Antriebsstange

N
NI

Bild 4 -

12

einfahrend
Antriebsstange
ausfahrend

Markierung

Verbindungsblock (alf)
13 mit Schaltplatte (13)

Direktanbau — Stelldruckanschluss fiir Antrieb Typ 3277 mit 240, 350 und 700 cm?

1.2 Tellerfeder 13 Schaltplatte
2 Abtaststift 14 Flachdichtung
3 Mitnehmer 15  Formdichtung 15
10 Abdeckplatte 16 Dichtung
11 Deckel - :
12 Verbindungs- :a** ‘ —
block —
12.1 Schraube
2 i
Hebel M - —-— - — @
1.1
1.2 ]
Ausbruch der
Abdeckplatte (10)
- _
=
I ‘ I
‘ A—
== | 5F |16 n
CAL_L L<T T
PPLY
einfahrend  ausfahrend 16 12
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2.2 Anbau nach IEC 60534-6

Der Stellungsregler wird iber einen NA-
MUR-Winkel (10) am Stellventil angebaut.

Die erforderlichen Anbauteile sowie das Zu-

behér sind mit ihren Bestellnummern in der
Tabelle 3, Seite 12 aufgefiihrt.
Hubtabelle Seite 11 beachten!

1. Die beiden Bolzen (14) am Winkel (9.1)

der Kupplung (9) festschrauben, die Mit-

nehmerplatte (3) aufstecken und mit den
Schrauben (14.1) festziehen.
Antriebsgréfie 2800 cm? und 1400 cm?
(Hub 120 mm):
Bei Hisben bis 60 mm muss die léngere Mit-
nehmerplatte (3.1) direkt an der Kupplung
(9) verschraubt werden. Bei Hiben iiber

60 mm ist zundchst der Winkel (16) und do-

ran dann die Mitnehmerplatte (3) zusam-
men mit den Bolzen (14) und Schrauben
(14.1) zu befestigen.

2. NAMUR-Winkel (10) am Stellventil mon-

tieren:
Bei Anbau an die NAMUR-Rippe mit ei-
ner Schraube M8 (11), Unterlegscheibe

und Zahnscheibe direkt in der vorhande-

nen Jochbohrung.

Bei Stangenventilen mit zwei Biigeln
(15), die um die Stange gelegt werden.
Den NAMUR-Winkel (10) nach der auf-
gepraigten Skala so ausrichten, dass die
Mitnehmerplatte (3) gegeniiber dem

NAMUR-Winkel um den halben Winkel-

bereich verschoben ist (bei halben Ven-
tilhub muss der Schlitz der Mitnehmer-
platte mittig zum NAMUR-Winkel ste-
hen).

18 B 8384-5

3. Anschlussplatte (6) oder Manometerhal-
ter (7) mit Manometern (8) am Stellungs-
regler montieren, auf richtigen Sitz der
beiden Dichtringe (6.1) achten.

4. Erforderlichen Hebel (1) M, L oder XL
sowie Stiftposition nach Antriebsgréfie
und Ventilhub in der Hubtabelle Seite 11
auswdihlen.

Wird statt des standardméiflig angebau-
ten Hebels M mit Abtaststift auf Position
35 eine andere Stiftposition oder der
Hebel L oder XL benétigt, ist wie folgt
vorzugehen:

5. Den Abtaststift (2) in der nach Tabelle
zugeordneten Hebelbohrung (Stiftpositi-
on) verschrauben. Dabei nur den léinge-
ren Abtaststift (2) aus dem Anbausatz
verwenden.

6. Hebel (1) auf die Welle des Stellungs-
reglers stecken und mit Tellerfeder (1.2)
und Mutter (1.1) festschrauben.

Wichtig:

Wourde ein neuver Hebel (1) montiert, muss
dieser zur Anpassung an den inneren Mess-
hebel einmal von Anschlag zu Anschlag be-
wegt werden.

7. Stellungsregler an den NAMUR-Winkel
so ansetzen, dass der Abfaststift (2) in
den Schlitz der Mitnehmerplatte (3, 3.1)
zu liegen kommt. Hebel (1) entprechend
verstellen.

Den Stellungsregler mit seinen beiden
Befestigungsschrauben am NAMUR-
Winkel festschrauben.
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1
1.1
1.2
2

3
3.1
6
6.1
7

8

9
9.1
10
11
14
14.1
15
16

Stangenanbau
Stangen & max. 35 mm

' Zusatzlicher Winkel
‘ bei Antrieb 2800 cm’
i Hub > 60 mm

Hebel
Mutter
Tellerfeder

Abtaststift
Mitnehmerplatte

16

Mitnehmerplatte
Anschlussplatte
Dichtringe
Manometerhalter
Manometeranbausatz

Kupplung
Winkel
NAMUR-Winkel
Schraube

Bolzen

Schrauben Wichtig! Der Anschluss fir Supply und Output darf nur iber die An-

Bugel schlussplatte (6) aus dem Zubehér erfolgen. Verschraubungen nie di-
Winkel rekt in das Gehéuse drehen.

Bild 5 - Anbau nach IEC 60534-6 (NAMUR)
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2.3 Anbau an Mikroventil
Typ 3510

Der Stellungsregler wird iber einen Winkel
am Rahmen des Ventiles angebaut.

Die erforderlichen Anbauteile sowie das Zu-
behér sind mit ihren Bestellnummern in der
Tabelle 3, Seite 12 aufgefiihrt.

Hubtabelle Seite 11 beachten!

1. Klemmbigel (3) an die Kupplung des
Ventiles setzen, rechtwinklig ausrichten
und festschrauben.

2. Winkel (10) am Ventilrahmen mit zwei
Schrauben (11) befestigen.

3. Anschlussplatte (6) oder Manometerhal-
ter (7) mit Manometern am Stellungsreg-
ler montieren, auf richtigen Sitz der bei-
den Runddichtringe (6.1) achten.

4. Den standardméflig angebauten Hebel
M (1) mit Abtaststift (2) von der Welle
des Stellungsreglers abschrauben.

5. Hebel S (1) nehmen und in der Bohrung
fir Stiftposition 17 den Abtaststift (2)
verschrauben.

6. Hebel S auf die Welle des Stellungsreg-
lers stecken und mit Tellerfeder (1.2) und
Mutter (1.1) festschrauben.

Hebel einmal von Anschlag zu Anschlag
bewegen.

7. Stellungsregler am Winkel (10) so anset-
zen, dass der Abtaststift in die Nut des
Klemmbiigels (3) gleitet. Hebel (1) ent-
prechend verstellen. Den Stellungsregler
mit seinen beiden 6KT-Schrauben am

Winkel (10) festschrauben.

20 €B 8384-5
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1 Hebel

1.1 Mutter

1.2 Tellerfeder

2 Abtaststift

3 Klemmbigel

6 Anschlussplatte
6.1 Dichtringe

7 Manometerhalter
8 Manometeranbausatz
10 Winkel

11 Schraube

Wichtig!

Der Anschluss fir Supply und Output
darf nur iiber die Anschlussplatte (6)
aus dem Zubehér erfolgen.
Verschraubungen nie direkt in das
Gehéiuse drehen.

Bild 6 - Anbau an Mikroventil Typ 3510
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2.4 Anbau an Schwenkantriebe

Der Stellungsregler wird mit zwei doppelten
Winkeln am Schwenkantrieb montiert.

Die erforderlichen Anbauteile sowie das Zu-
behér sind mit ihren Bestellnummern in der-

Tabelle 4, Seite 13 aufgefiihrt.

Bei Anbau an SAMSON-Schwenkantrieb
Typ 3278 ist zundichst das zum Antrieb ge-
hérende Distanzstiick (5) am freien Wellen-
ende des Schwenkantriebes zu montieren.

Hinweis! Bei der nachfolgend beschriebe-
nen Montage unbedingt die Drehrichtung
des Schwenkantriebes beachten.

1. Mitnehmer (3) auf die geschlitzte An-
triebswelle bzw. das Distanzstiick (5)
aufstecken.

2. Kupplungsrad (4) mit flacher Seite zum
Antrieb hin auf den Mitnehmer (3) ste-
cken. Dabei den Schlitz so ausrichten,
dass er bei SchlieBstellung des Ventiles
mit der Drehrichtung nach Bild 8 iber-
einstimmt.

3. Kupplungsrad und Mitnehmer mit
Schraube (4.1) und Tellerfeder (4.2) fest
auf der Antriebswelle verschrauben.

4. Die beiden unteren Winkel (10.1) je
nach Antriebsgréfie mit Abwinkelung
nach innen oder auf3en am Antriebsge-
héuse festschrauben. Obere Winkel (10)
ansefzen und verschrauben.

5. Anschlussplatte (6) bzw. Manometerhal-
ter (7) mit Manometern am Stellungsreg-
ler montieren, auf richtigen Sitz der bei-
den Runddichtringe achten.
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Bei doppeltwirkenden federlosen
Schwenkantrieben wird ein Umkehrver-
starker fur den Anbau am Stellantrieb
benstigt, siche dazu Kap. 2.5.

Am Hebel M (1) des Stellungsreglers den
Standard-Abtaststift (2) herausschrau-
ben. Den blanken Abtaststift (&5) aus
dem Anbausatz verwenden und in der
Bohrung fir Stiftposition 90° fest ver-
schrauben.

7. Stellungsregler auf die oberen Winkel

(10) aufsetzen und festschrauben. Dabei
den Hebel (1) so ausrichten, dass er un-
ter Beriicksichtigung der Drehrichtung
des Antriebes mit seinem Abtaststift in
den Schlitz des Kupplungsrades (4) ein-
greift (Bild 8). Es muss in jedem Fall ge-
wihrleistet sein, dass bei halben Dreh-
winkel des Schwenkantriebes der Hebel
(1) parallel zur Léngsseite des Stellungs-
reg|ers steht.

. Skalenschild (4.3) so auf das Kupplungs-
rad kleben, dass die Pfeilspitze die
SchlieBstellung anzeigt und im einge-
bauten Zustand des Ventiles gut sichtbar
ist.

Nk

L 4.1
2\£_ 4.2
3 5

K 0

Antriebsflansch ™~
Bild 7 - Montage des Kupplungsrades bei Typ 3278
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=T — 6
10/ 4 :é ; pot 1g—1 V.8
= T B 1.2
| [=m 1]
=i e 2
10.1 = J\ 0 4.3
on, —{ . mm —:—\4;
O = = S S == - i —\
i LI
Wichtig! o I
Der Anschluss fiir Supply | ‘
und Output darf nur iber —- J
die Anschlussplatte (6) aus
dem Zubehér erfolgen.

Verschraubungen nie direkt
in das Gehéuse drehen.

ad

Legende Bild 7 und 8

ST

1 Hebel

1.1 Mutter

1.2 Tellerfeder

2 Abtaststift

3 Mitnehmer (Bild 7)

4 Kupplungsrad

4.1 Schraube

4.2 Tellerfeder

4.3 Skalenschild

5 Antriebswelle
Distanzstiick bei Typ 3278

6.1 Dichtringe

7 Manometerhalter

8 Manometeranbausatz

10 oberer Winkel

10.1 unterer Winkel

Bild 8 - Anbau an Schwenkantriebe

Stellventil 6ffnet rechtsdrehend

Schlitz
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2.5 Umkehrverstdrker bei dop-
peliwirkenden Antrieben

Fir den Einsatz an doppeltwirkenden An-
trieben muss der Stellungsregler mit einem
Umkehrverstérker ausgeristet werden.

Der Umkehrverstarker ist als Zubehr in der
Tabelle 5, Seite 13 aufgefihrt.

Am Ausgang A1 des Umkehrverstérkers
liegt der Stelldruck des Stellungsreglers an,
am Ausgang A2 ein gegenldufiger Druck,
der sich jeweils mit dem Druck Ay auf den
angelegten Zuluftdruck ergénzt.

Es gilt die Beziehung A1 + A2 = Z.

Montage

1. Anschlussplatte (6) aus den Anbauteilen
Tabelle 4 am Stellungsregler montieren,
dabei auf richtigen Sitz der beiden
Runddichtringe (6.1) achten.

2. Die Spezialmuttern (1.3) aus dem Zube-
hor des Umkehrverstarkers in die Boh-
rungen der Anschlussplatte einschrau-
ben.

3. Die Flachdichtung (1.2) in die Ausspa-
rung des Umkehrverstéirkers einsetzen
und die beiden hohlgebohrten Spezial-
schrauben (1.1) in die Anschlussbohrun-
gen A1 und Z einschieben.

4. Umkehrverstérker an die Anschlussplatte
(6) ansetzen und mit den beiden Spe-
zialschrauben (1.1) festschrauben.

5. Beiliegende Filter (1.6) mit Schrauben-
dreher (8 mm breit) in die Anschluss-
bohrungen A1 und Z einschrauben.

24 B 8384-5

Wichtig!

Beim Stellungsregler Typ 3730 darf der
Dichtstopfen (1.5) am Umkehrverstérker
nicht herausgedreht werden.

Das Dichtgummi (1.4) wird bei einge-
schraubtem Stopfen nicht benétigt und kann
abgezogen werden.

Stelldruckanschliisse

A1: Ausgang A1 auf den Stelldruckanschluss
am Antrieb fihren, der bei steigendem
Druck das Ventil 6ffnet

A2: Ausgang Az auf den Stelldruckanschluss
am Antrieb fishren, der bei steigendem
Druck das Ventil schlieft

Schiebeschalter im Stellungsregler auf

AIR TO OPEN stellen.
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vom Stellungsregler

— Output 38 Supply 9 —
|

} ° I | | } ° } |
| | | | |
A VA I
— J,E;?fE:]TQ?W T
@ R S
h I == F—ML:t
2
D* 1 j I—
L)
Stellsignale zum Antrieb 1.3 1.11.2 1.4 1.5 1.6
A1 Ar
1 Umkehrverstarker 6 Anschlussplatte
1.1 Spezialschrauben 6.1 Runddichtringe
1.2 Flachdichtung 6.2 Schrauben

1.3 Spezialmuttern
6.2 1.4 Dichtgummi

6
1.5 Stopfen
1 1.6 Filter
S

6.1

Output 38

Bild 9 - Anbau eines Umkehrverstérkers
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Anschliisse

3 Anschlisse

3.1 Pneumatische Anschlisse

Achtung!
Die Gewinde im Stellungsreglergehéiuse

sind nicht fir den direkten Luftanschluss vor-

gesehen!

Die Anschlussverschraubungen missen in
die Anschlussplatte, den Manometerblock
oder den Verbindungsblock aus dem Zube-
hér eingeschraubt werden. Dort sind die
Luftanschlisse wahlweise als Bohrung mit
NPT 1/4 oder G 1/4 Gewinde ausgefihrt.
Es kénnen die Gblichen Einschraubver-
schraubungen fir Metall- und Kupferrohr

oder Kunststoffschlauche verwendet werden.

Wichtig!

Die Zuluft muss trocken, 6l- und staubfrei
sein, die Wartungsvorschriften fiir vorge-
schaltete Reduzierstationen sind unbedingt
zu beachten.

Luftleitungen sind vor dem Anschluss griind-

lich durchzublasen.

Der Stelldruckanschluss ist bei Direktanbau
an den Stellantrieb Typ 3277 fest vorgege-
ben, bei Anbau nach IEC 60534-6
(NAMUR) wird er in Abhéngigkeit von der
Sicherheitsstellung "Antriebsstange einfah-
rend bzw. ausfahrend" auf die Unterseite
oder Oberseite des Stellantriebes gefihrt.

Bei Schwenkantrieben sind die Anschlussbe-

zeichnungen der Hersteller maf3gebend.
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3.1.1 Stelldruckanzeige

Fir die Kontrolle von Zuluft (Supply) und
Stelldruck (Output) wird der Anbau von Ma-
nometern empfohlen (siehe Zubehdr in Ta-
bellen 1 bis 5).

3.1.2 Zuluftdruck

Der erforderliche Zuluftdruck richtet sich
nach dem Nennsignalbereich und der Wirk-
richtung (Sicherheitsstellung) des Stellantrie-
bes.

Der Nennsignalbereich ist je nach Antrieb
als Federbereich oder Stelldruckbereich auf
dem Typenschild eingetragen, die Wirkrich-
tung ist mit FA oder FE bzw. mit einem Sym-
bol gekennzeichnet.

Antriebsstange durch Federkraft ausfah-
rend FA (AIR TO OPEN)

Sicherheitsstellung "Ventil Zu"

(bei Durchgangs- und Eckventilen):
erforderlicher Zuluftdruck = Nennsignalbe-
reichendwert + 0,2 bar, mindestens 1,4 bar.

Antriebsstange durch Federkraft einfah-
rend FE (AIR TO CLOSE)

Sicherheitsstellung "Ventil Auf"

(bei Durchgangs- und Eckventilen):

Der erforderliche Zuluftdruck bei dichtschlie-
Bendem Ventil wird iberschlégig aus dem
maximalen Stelldruck pstmax bestimmt:

& n-Ap
4-A

[bar]

pstmax = F +



d = Sitzdurchmesser [cm]

Ap = Differenzdruck am Ventil [bar]

A = Antriebsflache [cm2]

F = Nennsignalbereichendwert des
Antriebes [bar]

Sind keine Angaben gemacht, wird wie
folgt vorgegangen:

erforderlicher Zuluftdruck =
Nennsignalbereichendwert + 1 bar

Hinweis!

Der Stelldruck am Ausgang (Output 38) des
Stellungsreglers kann iiber Code 16 auf
Driicke von 1,4, 2,4 oder 3,7 bar begrenzt
oder deaktiviert (MAX) werden.

Anschliisse
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Anschliisse

3.2 Elektrische Anschlisse

Bei der elektrischen Installation sind
die einschlégigen elektrotechnischen
Vorschriften und die Unfallverhij-
tungsvorschriften des Bestimmungs-
landes zu beachten. In Deutschland
sind dies die VDE-Vorschriften und
die Unfallverhiitungsvorschriften der
Berufsgenossenschaften.

Fiir die Montage und Installation in explo-
sionsgefdhrdeten Bereichen gilt die EN
60079-14: 2003; VDE 0165 Teil 1/8.98
“Elektrische Betriebsmittel fiir gasexplosions-
geféhrdete Bereiche” und die EN 50281
-1-2: 1999, VDE 0165 Teil 2 /11.99
“Elektrische Betriebsmittel zur Verwendung
in Bereichen mit brennbarem Staub”.

Fiir die Zusammenschaltung der eigensiche-
ren elektrischen Betriebsmittel gelten die zu-
léssigen Héchstwerte der EG-Baumusterpriif-
bescheinigung (U; bzw. U,, |; bzw I, P;
bzw. P,: C; bzw. C, und L; bzw. L).

Fiir Betriebsmittel die entsprechend der
Zindschutzart EEx nA (nicht funkende Be-
triebsmittel) nach EN 50021 :1999 betrie-
ben werden gilt, dass das Verbinden und
Unterbrechen sowie das Schalten von
Stromkreisen unter Spannung nur bei der In-
stallation, der Wartung oder fiir Reparatur-
zwecke zuldssig ist.

Fiir Betriebsmittel die in energiebegrenzte
Stromkreise der Ziindschutzart EEx nl (ener-
giebegrenzte Betriebsmittel) nach

EN 50021:1999 angeschlossen werden gilt,
diese Betriebsmittel diirfen betriebsmdfig
geschaltet werden.
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Fiir die Zusammenschaltung der Betriebsmit-
tel mit energiebegrenzten Stromkreisen der
Schutzart EEx nL IIC gelten die zulédissigen
Héchstwerte der Konformitétsaussage bzw.
der Ergéinzungen zur Konformitétsaussage.
Achtung:

Die in der Bescheinigung angegebene Klem-
menbelegung ist unbedingt einzuhalten.

Ein Vertauschen der elektrischen Anschlisse
kann zum Aufheben des Explosionsschutzes
fihren. Verlackte Schrauben in oder am Ge-
héuse diirfen nicht gelést werden.

Auswahl von Kabel und Leitungen:

Fir die Installation eigensicherer Stromkreise
ist Absatz 12 der EN 60079-14: 2003;
VDE 0165 Teil 1 zu beachten.

Firr die Verlegung mehradriger Kabel und
Leitungen mit mehr als einem eigensicheren
Stromkreis gilt Absatz 12.2.2.7.

Bei Anschluss iiber 2 getrennte Kabel kann
eine zusdtzliche Kabelverschraubung mon-
tiert werden. Nichtbenutzte Leitungseinfih-
rungen mijssen mit Blindstopfen verschlossen
sein. Gerdite, die in Umgebungstemperatu-
ren unter =20 °C eingesetzt werden, mijssen
metallische Kabeleinfihrungen haben.

Leitungseinfihrung

Leitungseinfihrung mit Kabelverschraubung
M20 x 1,5, Klemmbereich 6 bis 12 mm.
Eine zweite Gehausebohrung M20 x 1,5 ist
vorhanden, hier kann bei Bedarf ein zusétz-
licher Anschluss installiert werden.

Die Schraubklemmen sind fiir Drahtquer-
schnitte 0,2 bis 2,5 mm ausgefihrt, Anzugs-
momente mindestens 0,5 Nm.



Busleitung

Das geschirmte Feldbus-Anschlusskabel ist
iber die EMV- gerechte Messingverschrau-
bung (Standard) des Stellungsreglers auf die
Anschlussklemmen zu fishren. Dabei wird
der Uber den Klemmké&rper gelegte Schirm
fléichig mit der Verschraubung und dem Ge-
héduse verbunden.

1. Zum Anschluss der Busleitung die Ver-
schraubungsmutter und den Klemmkor-
per von der Anschlussverschraubung des
Stellungsreglers [5sen und den Staub-
schutz entfernen

2. Verschraubungsmutter und Klemmkarper

tber das Anschlusskabel schieben.

Anschliisse

Das Ende der Busleitung auf die er-
for-derliche Anschlusslénge abisolieren
und den Drahtschirm bis auf eine Lénge
von ca. 13 mm abschneiden. Eventuell
vor-handene Fijlladern ebenfalls ab-
schneiden.

4. Drahtschirm entflechten und iiber den
Klemmkorper schieben.
5. Klemmkérper in die Anschlussverschra-

bung driicken und Verschraubungsmut-
ter bis zur Klemmung des Anschlusska-
bels festziehen.

Zweipolige Busleitung ohne Beachtung
der Polung auf die mit IEC 1158-2 be-
zeichnefen Schraubklemmen fihren.

Schirm

Messingverschraubung

Veschrqubungsmuﬂer

Klemmkarper

Bild 10 - Elektrische Anschliisse

# iy iy
& P k] Rk @
Option
[+81]-82| [IEC1158-2] [+87]-88| [+85]-86| [+41]-42] [ A | B ]
y L in Vorbereitung
24V DC BE2 | Szgqlw;r;tarke? 7j\
| |
Magnetventil Busleitung Blndrkonqute (EN 60947 56
Zwongsentliiﬁung Grenzkontakt
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Anschliisse

Wichtig!

Der Anschluss von Grenzkontakt, Bindirein-
géngen und Zwangsentliiftung erfordert eine
zusditzliche Kabelverschraubung, welche ge-
gen den vorhandenen Blindstopfen auszu-
tauschen ist.

Offene Kabelverschraubungen sind nicht zu-
léissig, die Schutzart IP 65 gilt nur bei ge-
schlossenem Stellungsreglergehéuse.

Grenzkontakt

Fir den Betrieb des Grenzkontaktes ist in
den Ausgangsstromkreis ein Schaltver-stéir-
ker einzuschalten. Dieser sollte, um die Be-
triebssicherheit des Stellungsreglers zu ge-
wdhrleisten, die Grenzwerte des Steuer-
stromkreises nach EN 60947-5-6 einhalten.
Bei Einrichtung in explosionsgefdhrdeten
Anlagen sind die einschléigigen Bestimmun-
gen zu beachten.

Bindreingang 1

Am Bindreingang 1 kann ein aktiver Kon-
takt betrieben werden. Der Stellungsregler
kann den Schaltzustand Gber das Busproto-
koll melden.

Bindreingang 2

Am Bingreingang 2 kann ein passiver, po-
tentialfreier Kontakt betrieben werden.

Der Stellungsregler kann den Schaltzustand
iber das Busprotokoll melden.
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Magnetventil (Zwangsentliftung)

Bei vorhandener Option Magnetventil zur
Zwangsentliftung muss an die zugehdrigen
Klemmen +81 und —82 eine Spannung von
24V DC angeschlossen werden.

Achtung!

Ist fiir das Magnetventil an den Klemmen
+81 und -82 keine Spannung angeschlos-
sen oder bei Wegfall dieser Spannung ent-
liiftet der Stellungsregler den Antrieb und
reagiert nicht auf die Fiihrungsgréfe.

Die Schaltschwellen aus den technischen
Daten sind zu beachten.

3.2.1 Verbindungsaufbau fir die
Kommunikation

Der Aufbau der Kommunikation zwischen
Regler, speicherprogrammierbarer Steve-
rung oder Automatisationssystem bzw. zwi-
schen PC oder Workstation und dem/den
Stellungsreglern erfolgt gemaf3

EN 61158-2.



Anschliisse

Speisegerdit

Leitsystem ‘ L
— FOUNDATION™ Fieldbus EN 61158-2
—
Terminierung FOUNDATION™ Fieldbus EN 61158-2

7]

CNN OO O

7#/74 3730-50 7#/74 3730-50 7#/74 3730-50 *#/A 3730-50

Leitsystem Speisegerdt

FOUNDATION™ Fieldbus LK Ex-Feldbusbarriere/Trenner
EN 61158-2 ‘

= sidererBereich  [#
B Ex-Bereich #

Terminierung FOUNDATION™ Fieldbus EN 61158-2 q-'?
[T]
3730-51 3730-51 3730-51 3730-51

Bild 11 - Anschaltung geméf3 FOUNDATIONTM Fieldbus, oben fiir nicht-Ex- und unten fiir Ex-Bereich
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Bedienung

4  Bedienung

Hinweis:

Eine Kurzfassung zur Bedienung und Inbe-
triebnahme, die auch als Faltblatt dem Stel-
lungsregler beigelegt ist, findet sich in

Kap. 8, Seite 54.

4.1 Bedienelemente und Anzei-
gen

Sternknopf (Dreh-/Druckknopf)

Die Bedienung des Stellungsreglers erfolgt
hauptsdchlich mit dem Sternknopf.

Durch Drehen des & -Knopfes werden
Codes, Parameter und Werte angewdhlt
oder eingestellt und durch Driicken jeweils
bestdtigt.

Schiebeschalter AIR TO OPEN oder AIR TO
CLOSE

Der Schalter dient zur Anpassung des Stel-
lungsreglers an die Wirkrichtung des Stell-
antriebes.

Bei Antrieb Stelldruck &ffnet, Sicherheitsstel-
lung "Ventil durch Federn geschlossen":
Schalterstellung AIR TO OPEN.

Bei Antrieb Stelldruck schlief3t, Sicherheits-
stellung "Ventil durch Federn gesffnet":
Schalterstellung AIR TO CLOSE.

Bei Stellungsregler mit angebautem Umkehr-

verstarker fir doppeltwirkende Schwenkan-
triebe (siehe auch Kap. 2.5):
Schalterstellung AIR TO OPEN.

Die Schalterstellung wird vor jeder Initialisie-

rung abgefragt. Danach hat ein Verschie-
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ben des Schalters keinen Einfluss auf den
Betrieb des Stellungsreglers.

Volumendrossel Q

Die Volumendrossel dient zur Anpassung
der Luftlieferung an die Gréf3e des Stellan-
triebes. Dabei sind zwei feste Einstellungen,
ie nach Luffihrung am Stellantrieb méglich:

Bei Antrieben kleiner als 240 cm2 und
seitlichem Anschluss des Stelldruckes
(Typ 3271-5) — MIN SIDE wéhlen,

bei riickseitigem Anschluss (Typ 3277-5)
— MIN BACK wahlen.

bei Antrieben ab 240 cm2 MAX SIDE
bei seitlichem und MAX BACK bei riick-
seitigem Anschluss wahlen.

Anzeigen

Code, Parameter und Funktionen zugeord-
nete Symbole werden in der LC-Anzeige
dargestellt.

Der Bargraph zeigt bei den Betriebsarten
2 Hand und G-Automatik die Regelab-
weichung, abhéngig von Vorzeichen und
Betrag an. Pro 1 % Regelabweichung er-
scheint ein Anzeigeelement.

Bei nicht initialisiertem Geréit (siehe Kap.
4.3.1) wird statt der Regelabweichung die
Hebellage in Winkelgrad relativ zur Léings-
achse angezeigt. Ein Bargraphelement ent-
spricht etwa 5° Drehwinkel.

Blinkt das finfte Element (angezeigter Wert
> 30°), so ist der zul&ssige Drehwinkel Gber-
schritten. Hebel und Stiftposition mijssen
Uberprift werden.



Bedienung

Anzeigen und ihre Bedeutung

AUtO  Automatik
CL rechtsdrehend

CcCL linksdrehend
Err Fehler

ESC Abbruch

LOW  w zu klein
MAN  Handeinstellung

Maximalbereich

Ausfall/Stérung

Handbetrieb

NO nicht vorhanden

NOM  Nennhub

ON Ein

OFF Aus

RES zuriicksetzen
RUN Start

SAFE  Sicherheitsstellung

Sub Ersatzabgleich

Regelbetrieb

Code

Bezeichnung
Stellung
Parameter

Bindrkontaktl ——|

L

(

"\.a-".

"2 G 88

=] iake

>/

o £ S 1

Initialisierung lauft
vorhanden
Nullpunktabgleich
Testfunktion akfiv
steigend/steigend
steigend/fallend

blinkt ~ gesteuerter Betrieb
blinkt nicht initialisiert

Bargraph fir
Regelabwei-
chung bzw. He-

Einheiten

—— Bindrkontakt 2

Freigabe
Konfiguration

Taste Initialisierung

Wartungsan(orderung
Wartungsbedarf

Kappe bzw. Knopf

Sicherheitsstellung
aktiv

Steverfahne Schlitzinitiator

1INI
o
SAVNLOV
JAIVA
NOUNYD

il

"2 G 88

8088

© 2 S0

SSP Schnittstelle

™ Schalter fur
Sicherheitsstellung
des Antriebes

- Volumendrossel

— Sternknopf

JOier Y

Bild 12 - Anzeige und Bedienelemente

(Dreh-/Druckknopf)
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Bedienung

4.2 Freigabe und Auswahl der
Parameter

Die in der Codeliste Kap. 12 ab Seite 59 mit
einem Stern (*) gekennzeichneten Codes be-
nétigen zur Konfiguration der zugehérigen
Parameter immer erst eine Freigabe, die mit
Code 3 wie nachfolgend beschrieben, er-
reicht werden kann.

G 3
Code 3
(] . Konfiguration nicht freige-
J F F geben
G 13
Konfiguration
8 =\= freigegeben
°

Aus der aktuellen Anzeige heraus den

Sternknopf drehen, bis Code 3 mit der
Anzeige OFF erscheint.

Code 3 durch Driicken des & -Knopfes
bestatigen, Codezahl blinkt.

@-Knopf drehen bis ON erscheint. Ein-
stellung durch Driicken des & -Knopfes
bestdtigen.
Die Konfiguration ist freigegeben und wird
in der Anzeige durch das 2 -Symbol signa-
lisiert.
Jetzt kénnen die fir die Einstellung des Stell-
ventils notwendigen Codes, deren Parameter
und Werte durch Drehen des € -Knopfes
in beliebiger Reihenfolge angewdhlt oder
eingestellt und durch Driicken bestétigt wer-

den.
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Wichtig!
Wird bei der Ei(ngabe unter einem beliebi-
gen Code der <3 -Knopf bis zur Anzeige

ESC gedreht und bestétigt, kann die Einga-
be abgebrochen werden, ohne dass der
vorher eingestellte Wert iibernommen wird.

SR

E Cr Abbruch der Anzeige
JL
°

Hinweis!

Findet innerhalb von 120 s keine Eingabe
statt, verféllt die Konfigurationsfreigabe und
es erfolgt ein Riicksprung auf Code 0.

In der Codeliste in Kap. 12 ab Seite 59 sind
alle fr die Einstellung méglichen Parameter
mit ihrer Bedeutung sowie die Werkseinstel-
lung mit den vorgegebenen Standardwerfen
aufgefihrt.

Wichtig!

Fir den Normalbetrieb ist es nach Anbau
des Stellungsreglers am Ventil, sowie der
Einstellung von Sicherheitsstellung und Volu-
mendrossel ausreichend, die Initialisierungs-
taste zu befétigen, um ein optimales Arbei-
ten des Stellungsreglers zu gewdhrleisten
(Kap 5.6, Seite 39).

Der Stellungsregler muss dazu mit seinen
Standardwerten arbeiten, gegebenenfalls ist
zundichst ein Reset (Kap 5.9, Seite 48)
durchzufihren.




4.3 Betriebsarten

4.3.1 Avutomatik- und Handbe-
trieb

Vor der Initialisierung:

Wenn der Stellungsregler noch nicht initiali-
siert wurde, ist die Betriebsart Automatik
AUIO nicht anwahlbar.

Das Ventil kann mit dem Stellungsregler nur
von Hand verstellt werden.

Dazu den -Knopf nach rechts drehen, bis
Code1 erscheint,

dann Code1 durch Driicken des & -Knopfes
bestdtigen.

v T

- ide”

Wenn Codezahl und Handsymbol blinken,
kann die Handverstellung des Ventiles durch
Drehen des & -Knopfes vorgenommen wer-
den.

Nach der Initialisierung:

Nach erfolgreicher Initialisierung im MAX,
NOM oder MAN-Modus (Kap. 5.6.1) befin-
det sich der Regler im G -Automatikbetrieb.

G 0

255

Standard

Bedienung

Umstellung auf Handbetrieb

Bei Code 0 den @-Knopf driicken,
in der Anzeige erscheint AUIO ,

Code 0 blinkt.
@ -Knopf drehen, bis MAN erscheint.
T R
R 11 t M M LN
uLu PN

@-Knopf driicken, damit der Regler in den
2 -Handbetrieb schaltet.

Die Umstellung erfolgt stof3frei, da der
Handbetrieb mit dem letzten Sollwert des
Automatikbetriebes startet,

die aktuelle Stellung in % wird angezeigt.

Hand-Sollwert verstellen

2 o 4 l
255 255«

@-Knopf drehen bis Code 1 erscheint,
B -Knopf zur Bestétigung driicken.

Bei blinkendem Code 1 kann jetzt durch
Drehen des Knopfes die gewiinschte Ventil-
stellung angefahren werden. Dabei ist der
Knopf solange zu drehen, bis sich der Druck
im Stellungsregler aufbaut und das Stellven-
til reagiert. Nach ca. 2 min ohne Knopfbe-
statigung geht der Regler zuriick auf

Code 0, bleibt aber im Handbetrieb MAN.

Umstellung vom Hand- auf den Automatik-
betrieb: Uber Code 0 muss auf AUtO zuriick-
geschaltet und dort der Automatikbetrieb be-
stéitigt werden.
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4.3.2 SAFE - Sicherheitsstellung

Soll das Ventil in die Sicherheitsstellung ge-
fahren werden, ist wie folgt vorzugehen:

Bei Code 0 den & -Knopf driicken,
in der Anzeige erscheint AUtO oder MAN ,
Code 0 blinkt.

@-Knoplc drehen, bis SAFE erscheint,
I

5RFE

& -Knopf zur Bestéitigung driicken.

Achtung!

Ventil féhrt in die Sicherheitsstellung,
Symbol S fir die Sicherheitsstellung er-
scheint.

Wenn der Stellungsregler initialisiert ist,
wird in der Ziffernanzeige die aktuelle Ven-
tilstellung in % angezeigt.

Soll das Ventil von der Sicherheitsstellung
zuriick in die Betriebsart AUHO oder MAN
gesetzt werden, ist bei angewdihltem Code 0
der B -Knopf zu driicken.

Wenn die Codeziffer blinkt, kann durch
Drehen des & -Knopfes auf die gewiinschte
Betriebsart umgeschaltet werden.
AnschlieBend €9 -Knopf zur Bestétigung
driicken.
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5  Inbetriecbnahme - Einstellung

Hinweis:

Eine Kurzfassung zur Inbetriebnahme und
Bedienung , die auch als Faltblatt dem Stel-
lungsregler beigelegt ist, findet sich in

Kap. 8, Seite 54.

Pneumatische Hilfsenergie (Zuluft) an-
schliefen (Supply 9), auf richtigen Druck
nach Kap. 3.1 achten.

Zur elektrischen Speisung die zweipolige
Busleitung ohne Beachtung der Polaritéit
auf die mit IEC 1158-2 bezeichneten
Schraubklemmen fishren.

Bei Ausfihrung mit Magnetventil muss
dessen Spannungsversorgung mit >19 V
DC angeschlossen sein (Klemmen 81 (+)

und 82 (-)).

5.1 Sicherheitstellung festlegen

Schiebeschalter zur Anpassung an die
Wirkrichtung des Stellantriebes auf AIR TO
OPEN oder AIR TO CLOSE stellen.

AIR TO OPEN = Stelldruck &ffnet,
bei Sicherheitsstellung Antriebsstange aus-
fahrend/Ventil geschlossen

AIR TO CLOSE = Stelldruck schlief3t,
bei Sicherheitsstellung Antriebsstange ein-

fahrend/Ventil gesffnet.

Die Schalterstellung wird vor jeder Initialisie-
rung abgefragt. Danach hat ein Verschie-
ben des Schalters keinen Einfluss auf den
Betrieb des Stellungsreglers.

Nur bei nachtréglicher Anderung der An-
triebswirkrichtung wird eine Neuinitialisie-
rung des Stellungsreglers erforderlich



5.2 Volumendrossel Q einstellen

Bei Antrieben kleiner als 240 cm?2 und
seitlichem Anschluss des Stelldruckes
(Typ 3271-5):

Drosselstellung auf MIN SIDE,

bei riickseitigem Anschluss (Typ 3277-5)
Drosselstellung auf MIN BACK.

bei Antrieben ab 240 cm? entsprechend
MAX SIDE bei seitlichem und MAX
BACK bei riickseitigem Anschluss wih-

len.

Wichtig! Wird die Drosselstellung nach be-
reits erfolgter Initialisierung gedindert, ist
eine erneute Initialisierung notwendig.

5.3 Anzeige anpassen

Die Darstellung der Stellungsregleranzeige
kann um 180° gedreht werden. Ist die Dar-

stellung auf dem Kopf, so ist wie folgt vorzu-

gehen:

W 4 c
Leserichtung fiir Anbau

| l_l pneumatische Anschlisse
] rechts

Leserichtung fiir Anbau

| = pneumatische Anschlisse
| j 'T‘ links
E ’/é: II

Den & -Knopf drehen bis Code 2 erscheint,
dann Code 2 durch Driicken des & -Knop-
fes bestdtigen,
Code 2 blinkt.

Inbetriebnahme - Einstellung

@ -Knopf drehen bis Anzeige in gewiinsch-
ter Richtung steht, dann Leserichtung durch
Driicken des &5 -Knopfes bestdtigen.

5.4 Stelldruck begrenzen

Falls die maximale Antriebskraft zu Bescha-
digungen am Ventil fihren kann, muss der
Stelldruck begrenzt werden.

Dazu zundchst Code 3 zur Freigabe wéhlen
und dann bei Code 16 als Druckgrenze 1,4;
2,4 oder 3,7 bar einstellen.

Nur bei Sicherheitsstellung AR TO OPEN
wird die erforderliche Druckgrenze bei der
Initialisierung automatisch ermittelt.

5.5 Arbeitsbereich des Stellungs-
reglers Gberprifen

Um den mechanischen Anbau und die ein-
wandfreie Funktion zu Gberprifen, sollte der
Arbeitsbereich des Stellungsreglers in der
Betriebsart Hand mit der Fihrungsgrofie
Hand durchfahren werden.

-4 0

Code 0
w N Anwahl Handbetrieb
(N (A Standard MAN
140 Sl
! /ﬁ\ 1S Code 1

255

1. Den & Knopf drehen bis Code 0
erscheint, dann Code 0 durch Driscken
des @ -Knopfes bestitigen.

2. -Knopf drehen bis Anzeige MAN, die
Betriebsart Hand erscheint, eingestellte

Ventil mit Sternknopf ver-
stellen, aktueller Drehwinkel
wird angezeigt
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Betriebsart durch Driicken des & -Knop-
fes bestatigen.

3. Den & -Knopf drehen bis Code 1 er-
scheint,

Code 1 durch Driicken des & -Knopfes
bestdtigen.
Handsymbol und Code T blinken.

4. Stellventil durch Drehen des €9 -Knopfes
einige Umdrehungen verstellen, bis sich
der Druck aufbaut und das Stellventil zur
Uberprifung des Hub/Drehwinkelberei-
ches in die Endlagen féhrt.

Angezeigt wird der Drehwinkel des He-
bels auf der Stellungsreglerrickseite.
Woaagerechter Hebel (Mittellage) ent-
spricht 0°.

Der zuldssige Bereich ist Gberschritten,
wenn der angezeigte Winkel mehr als
30° betragt und das duflere rechte oder
linke Bargraphelement blinkt.

Dann unbedingt Hebel und Stiftposition
nach Kap. 2 Gberpriifen.

Hinweis!

Ist die Stiftposition kleiner gewdihlt als fiir
den entsprechenden Hubereich vorgesehen
und Uberschreitet der Winkel 30°, so schal-
tet der Stellungsregler in den SAFE- mode,
das Ventil féhrt in die Sicherheitsstellung
(siehe Kap. 4.3.2, Seite 36).

5. Stellungsregler nach Kap. 5.6 initialisie-
ren.
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5.6 Initialisierung

Bei der Initialisierung passt sich der Stel-
lungsregler durch einen Selbstabgleich opti-
mal an die Reibungsverhdltnisse und den
Stelldruckbedarf des Stellventiles an.

Art und Umfang des Selbstabgleiches wer-
den vom eingestellten Initialisierungsmodus
(siehe Kap. 5.6.1) bestimmt.

Als Standardmodus gilt MAX, die Initialisie-
rung auf Maximalbereich (Werkseinstel-
lung).

Wenn mit Code 3 die Konfiguration freige-
geben wird, kann unter Code 6 auf andere
Initialisierungsarten umgestellt werden.

Wurde der Stellungsregler bereits einmal in-
itialisiert, geht der Stellungsregler nach An-
legen der elektrischen Fishrungsgrofie in die
zuletzt benutzte Betriebsart, in der Anzeige
erscheint Code 0.

Wurde der Stellungsregler noch nicht initia-
lisiert, wird in der Anzeige das ' - Aus-
fallsymbol angezeigt, das 2> -Handsymbol
blinkt.

Wichtig!

Vor jeder Neuinitialisierung sollte der Stel-

lungsregler auf seine Grundeinstellung mit

den Standardwerten zuriickgesetzt werden,

siehe dazu Kap. 5.9, Seite 48.

Der Initialisierungslauf ist durch Drii-
cken der INIT-Taste mit einem geeigne-
ten Werkzeug zu starten!

Die Zeit fir einen Initialisierungslauf ist ab-
héngig von der Laufzeit des Stellantriebes
und kann einige Minuten dauern.

Beim Stellungsregler mit der Diagnosefunkti-

Inbetriebnahme - Einstellung

on EXPERT+ wird direkt nach dem Initialisie-
rungslauf die Aufnahme von Referenzkurven
gestartet, siehe Hinweis am Kapitelende.

A Warnung!

Wahrend der Initialisierung durch-
féhrt das Stellventil seinen gesamten
Hub-/Drehwinkelbereich.
Initialisierung deshalb niemals bei
laufendem Prozess vornehmen, son-
dern nur wéhrend der Inbetriebnah-
mephase bei geschlossenen Ab-
sperrventilen.

Hinweis!

Eine laufende Initialisierung kann
durch Driicken der Sterntaste abge-
brochen werden. Der Stellungsregler
wechselt zur Sicherheitsstellung und
zeigt fir 3 s StOP an. Uber Code 0
kann die Sicherheitsstellung wieder
aufgehoben werden.

1 g

MA X

II 5

Anzeigen im Wechsel
Initialisierung l&uft.
Symbol je nach gewahlter
Initialisierungsart.

EEE
Balkenanzeige
t u n] E fortschrittsabhéingig
G n
(1]
v || Infialisierung erfolgreich,

Regler in Betriebsart Auto-

255

EB 8384-5 39



Inbetriebnahme - Einstellung

Bei erfolgreicher Initialisierung geht der
Regler in den Regelbetrieb, erkennbar am
G Regelsymbol.

In der Anzeige erscheint die durch die Fih-
rungsgrdfde vorgegebene Stellposition in %.

Bei einer Fehlfunktion erfolgt ein Abbruch.
Der Initialisierungsfehler wird entsprechend
der Klassifikation Gber den Sammelstatus
am Display angezeigt (siehe Kap. 5.7,
Seite 47.

Bei Schiebeschalter auf AIR TO CLOSE
wechselt der Stellungsregler nach erfolgrei-
cher Initialisierung automatisch auf die Be-
wegungsrichtung steigend/fallend (71%).
Damit ergibt sich anschlieBend folgende Zu-
ordnung von Fishrungsgréf3e und Ventilstel-
lung:

S Bavenunge FUhrungsgr&iBe
. Ventil

stellung richtung Zulbei  Aufbel
Antriebsstange

ausfahrend FA | 7222 0% 100 %
AIR TO OPEN

Antriebsstange

einfahrend FE 2N 100% | 0%
AIR TO CLOSE

Die Dichtschliefunktion ist aktiviert.

Bei Dreiwegeventilen Code 15 (Endlage w>)
auf 99 % setzen.

Weitergehende ventilspezifische Einstellun-
gen kdnnen danach parametriert werden.

Hinweis EXPERT+:

Bei integrierter optionaler Diagnose
EXPERT+ wird nach der Initialisierung die
automatische Aufnahme der Referenzkurven
(Stellsignal Y d1 und Hysterese d2) gestar-
tet. Dies wird durch wechselnde Anzeige
von TEST d1 bzw.d2 auf dem Display ange-
zeigt.
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Eine nicht erfolgreiche Aufzeichnung der
Referenzkurven wird Gber den Code 81 (sie-
he Fehlercodeliste) angezeigt.

Nach erfolgreicher Initialisierung kann der
Regler jedoch problemlos seine regelungs-
technischen Aufgabe erfiillen, auch wenn
die Aufnahme der Referenzkurven nicht
kompleﬂ war.

Die Aufnahme der Referenzkurven kann
durch Driicken des & -Knopfes gestoppt
werden (unterbrochen).

Die Referenzkurven werden fiir die erweiter-
ten Diagnosefunktionen von EXPERT+ bend-
tigt.

5.6.1 Initialisierungsmodus

Fir den Initialisierungslauf ist nach Freigabe
der Konfiguration mit Code 3 und Einstel-
lung von Code 6 eine der Initialisierungsar-
ten MAX, NOM, MAN oder SUb auszuwiih-
len.

ZP, der Nullpunktabgleich wird in Kap. 5.8,
Seite 48 beschrieben).

MAX - Initialisierung auf Maximalbereich

Initialisierungmodus zur einfachen Inbetrieb-
setzung fir Ventile mit zwei mechanisch ein-
deutig begrenter Endlagen, z.B. bei Dreiwe-
geventilen.

Der Stellungsregler ermittelt den Hub/ Dreh-
winkel des Drosselkérpers von der ZU-Stel-
lung bis zum gegeniiberliegenden Anschlag
und Gbernimmt diesen Hub/Drehwinkel als
Arbeitsbereich von O bis 100 %.



Freigabe zur Konfiguration:
W4 3
(Y
o
>
- drehen — Code 3, ® - driicken,
- drehen — ON, - dricken.

nach Freigabe:

o4 b

Standard OFF

w V) Standard MAX
(N} A
5%

@B - drehen — Code 6, @B - driicken,
- drehen — MAX, B - dricken.

INIT-Taste betdtigen, um den Initialisie-
rungslauf zu starten!

Der Initialisierungslauf kann je nach
Antriebsgrf3e einige Minuten dau-
ern, das Ventil durchféhrt seinen

gesamten Hub-/Drehwinkelbereich.

Beim Stellungsregler mit der Diagnosefunkti-
on EXPERT+ wird direkt nach dem Initialisie-
rungslauf die Aufnahme von Referenzkurven
gestartet, sieche Hinweis Seite 40.

Hinweis:

Bei dieser MAX-Initialisierung ist der Stel-
lungsregler zunéichst nicht in der Lage, den
Nennhub/-winkel in mm/° anzuzeigen,
Code 5 bleibt gesperrt. Auch x-Bereich An-
fang (Code 8) und -Ende (Code 9) kénnen

nur in % angezeigt und verdéndert werden.

Inbetriebnahme - Einstellung

Wird die Anzeige in mm/° gewiinscht, so
ist nach Freigabe der Konfiguration wie
Folgt vorzugehen:

@ - drehen — Code 4, ®- driicken,

@ - drehen — bei der Montage vorgege-
bene Stiftposition wéhlen, &9 - driicken.

Wird nun auf Code 5 geschaltet, erscheint
dort der Nennbereich in mm/°.

Auch x-Bereich Anfang und -Ende bei Code
8 und 9 werden in mm/° angezeigt und
kénnen dementsprechend angepasst wer-
den.

NOM - Initialisierung auf Nennbereich

Initialisierungmodous fiir alle Durchgangsven-
tile.

Bei dieser Initialisierungsart ist die Eingabe
der Parameter Stiftposition (Code 4) und
Nennhub/winkel (Code 5) erforderlich.

Der wirksame Ventilhub kann durch den ko-
librierten Aufnehmer sehr genau vorgege-
ben werden. Der Stellungsregler testet beim
Initialisierungsvorgang, ob das Stellventil in
der Lage ist, den angegebenen Nennbereich
(Hub oder Winkel) kollisionsfrei zu durch-
fahren.

Bei positivem Ergebnis wird der angegebe-
ne Nennbereich mit den Grenzen x-Bereich
Anfang und x-Bereich Ende, als Arbeitsbe-
reich Gbernommen.

Hinweis:

Der maximal mégliche Hub muss in jedem
Fall gréBer sein als der eingegebene Nenn-
hub. Andernfalls wird die Initialisierung ab-
gebrochen (Fehlermeldung Code 52), weil
der Nennhub nicht erreicht wird.
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Freigabe zur Konfiguration:
h o 3

Y]
Ui
e

@ - drehen — Code 3, @ - dricken,
&®- drehen — ON, B - dricken.

nach Freigabe:

A
35~
°

- drehen — Code 4, ® - driicken,

Standard OFF

Standard OFF

- drehen — bei der Montage vorgegebe-

ne Stiftposition wiéhlen, €9 - driicken

Y 4° 5
15 .0
©

@ - drehen — Code 5, @ - driicken,
- drehen — Nennhub Ventil eingeben,

@- driicken.
"4 b
NV
N

©

- drehen — Code 6, ®- driicken,
@®- drehen —» NOM, B - driscken.

Standard 15

Standard MAX
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INIT-Taste betdtigen, um den Initialisie-
rungslauf zu starten!

Der Initialisierungslauf kann je nach
Antriebsgréfie einige Minuten dau-
ern, das Ventil durchféhrt seinen ge-
samten Hub-/Drehwinkelbereich.

Beim Stellungsregler mit der Diagnosefunkti-
on EXPERT+ wird direkt nach dem Initialisie-
rungslauf die Aufnahme von Referenzkurven
gestartet, siehe Hinweis Seite 40.

Bewegungsrichtung prifen, gegebenenfalls
iber Code 7 einstellen

MAN - Initialisierung auf manuell gewdhl-
ten Bereich

(mit Vorgabe von x-Bereich Ende durch
Handeinstellung).

Initialisierungsmodus wie NOM, doch zur
Inbetriebsetzung von Stellventilen mit unbe-
kanntem Nennbereich.

In diesem Modus erwartet der Stellungsreg-
ler, dass vor dem Auslésen der Initialisie-
rung das Stellventil von Hand auf die ge-
wiinschte AUF-Stellung gefahren wird. Die
Verstellung auf den Hub-/Drehwinkel- End-
wert wird mit Hilfe des Sternknopfes vorge-
nommen.

Der Stellungsregler errechnet aus dieser
AUF-Stellung und der ZU Stellung den Diffe-
renzweg/-winkel und Gbernimmt ihn als Ar-
beitsbereich mit den Grenzen x-Bereich An-
fang und x-Bereich Ende.



Freigabe Konfiguration:

h o4 3

mEY Standard OFF
i

£
€B- drehen — Code 3, @ - drijcken,
- drehen — ON, B - dricken.
Nach Freigabe:

- drehen — Code 4, @ - driicken,

- drehen — bei der Montage vorgegebe-
ne Stiftposition wahlen,

B - driscken.
&0- drehen — Code 6 , B - driscken,
&0- drehen — MAN, @ - dricken.

N b

M LN
LN

©

- drehen — Code 0, ® -driscken,
- drehen — MAN, B - driscken.

A ¢
VLN
(N R A

- drehen — Code 1, ®- driicken,
Code 1 blinkt,

Standard MAX

Standard MAN

Inbetriebnahme - Einstellung

NP NNz
1 A o
1 |
R AN

125"

- drehen bis Auf-Stellung des Ventiles er-
reicht ist,

@ - driscken.

INIT-Taste betdtigen, um den Initialisie-
rungslauf zu starten!

Der Initialisierungslauf kann je nach
Antriebsgrdf3e einige Minuten dau-
ern, das Ventil durchfshrt seinen ge-
samten Hub-/ Drehwinkelbereich.

Beim Stellungsregler mit der Diagnosefunkti-
on EXPERT+ wird direkt nach dem Initialisie-
rungslauf die Aufnahme von Referenzkurven
gestartet, sieche Hinweis Seite 40.

SUb
(Ersatzabgleich, ohne Initialisierungslauf).

Ein vollstéindiger Initialisierungslauf davert
mehrere Minuten und bedingt ein mehrmali-
ges Verfahren des Ventils durch den gesam-
ten Hubbereich. Falls ein Stellungsregler bei
laufender Anlage gewechselt werden muss,
ist dies die M&glichkeit, den Austausch mit
minimaler Riickwirkung auf den Prozess
durchzufihren.

Dieser Initialisierungmodous ist ein Notmo-
dus. Die Reglerparameter werden geschétzt
und nicht durch einen Initialisierungslauf er-
mittelt, so dass keine hohe stationdre Ge-
nauvigkeit zu erwarten ist. Man sollte, wenn
es die Anlage zulésst, immer einen anderen
Initialisierungsmodus wiahlen.
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Der Initialisierungsmodus SUb wird gewdihlt,
um einen Stellungsregler im laufenden Anla-
genbetrieb auszutauschen. Dazu wird das
Stellventil Gblicherweise in einer bestimmten
Stellung mechanisch festgeklemmt oder
durch ein extern auf den Antrieb gefihrtes
Drucksignal pneumatisch festgehalten.

Die Blockierstellung sorgt dafiir, dass die
Anlage bei dieser Ventilstellung weiter be-
trieben werden kann.

Der Ersatz-Stellungsregler sollte nicht initiali-
siert sein, gegebenenfalls durch Code 36
zuriicksetzen.

Nach Abbau des alten- und Anbau eines
neuen Stellungsreglers mijssen die Parame-
ter Stiftposition (Code 4), Nennbereich
(Code 5), Bewegungsrichtung (Code 7) und
SchlieBrichtung (Code 34) eingegeben wer-
den.

Die mit 100 % als Standard vorgegebene
Hubbegrezung (Code 11) muss mit OFF ab-
geschaltet werden.

Dariiber hinaus muss die Blockierstellung
(Code 35) mit dem & - Knopf so eingestellt
werden, dass sie der Stellung des zuvor blo-
ckierten Ventiles entspricht.

Die Parameter Kp (Code 17), Tv (Code 18)
und Druckgrenze (Code 16) sollten auf ih-
ren Standardwerten verbleiben.

Ist die Einstellung des getauschten Reglers
bekannt, so empfiehh es sich, dessen Kp-
und Ty-Wert zu Gbernehmen.

Nach Setzen des AIR TO OPEN/CLOSE
-Schalters fiir die Sicherheitsstellung, Anpas-
sen der Volumendrossel und Drijcken der
Init-Taste errechnet der Stellungsregler aus
der Blockierstellung und der Schlief3richtung
sowie den anderen eingegebenen Daten die
Konfigurierung des Stellungsreglers.
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Der Regler geht in den Handbetrieb, an-
schlieBend sollte die Blockierstellung, wie
auf Seite 46 beschrieben, wieder aufgeho-
ben werden.

Freigabe zur Konfiguration:

o4 3

N Standard OFF

Y
I
©
- drehen — Code 3, B - drijcken,

@®- drehen — ON, @ - dricken.

nach Freigabe

A
35-
©

- drehen — Code 4, ®- driicken,

- drehen — bei der Montage vorgegebe-
ne Stiftposition wahlen,

@- driicken.
Y -4° 5

Standard OFF

LG Dl Standard 15
a0

©

- drehen — Code 5, ®- driicken,
- drehen — Nennhub/-winkel eingeben,
@ - driscken.




Standard MAX

HUb
©

& - drehen — Code 6 , B- driicken,

- drehen — Sub, @ - dricken.
W
] ] Standard 771
/ /
5%

- drehen — Code 7, ® - driicken,

@- drehen — Bewegungsrichtung, A7 be-
lassen oder 7N wahlen

- driicken.
NCENTY

OFF

@B - drehen — Code 11, @B - driscken,
- drehen — Hubbegrenzung abschalten,
- dricken.

B S
OFF
5%

B - drehen — Code 16,

Standardwert fir Druckgrenze belassen,
nur wenn gewinscht, den Wert éndern.

Standard 100.0

Standard OFF

Inbetriebnahme - Einstellung

I
| Standard 7

. I
- drehen — Code 17

Standardwert belassen, nur wenn bekannt,

@® - driscken,
@ - drehen — Kp auswdhlen,
@ - dricken.

N
El Standard 2

@ - drehen — Code 18,

Standardwert fir Ty belassen,
nur wenn gewinscht, den Wert éndern.

"4 M

°

Standard CCL

@ - drehen — Code 34, ® - dricken,
@ - drehen — SchlieBrichtung auswaihlen.
CCL gegen- und CL im Uhrzeigersinn.

Drehrichtung durch die die Zu-Stellung des
Stellventiles erreicht wird (Blick auf Knebel-
knopfbewegung bei gesffnetem Stellungs-
reglerdeckel).

@ - dricken.
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g 35

M, | Standard 0.0
50

©

- drehen — Code 35 , D- driicken,

- drehen — Blockierstellung z.B. 5 mm
eingeben

(an der Hubanzeige des blockierten Ventiles
ablesen oder mit Lineal ausmessen).

B - dricken.

Schalter fir Sicherheitsstellung

AIR TO OPEN oder CLOSE nach Kap.
5.1, Seite 36 einstellen.

Volumendrossel nach Kap. 5.2, Seite 37
einstellen.

INIT-Taste betdtigen!

Der Regler geht in den Handbetrieb!

g 35

50~

Angezeigt wird die einge-
stellte Blockierstellung

©

Da keine vollsténdige Initialisierung durch-
gefihrt wurde, zeigt das Geréit Fehlercode
76 (keine Notlaufeigenschaft) und eventuell
auch Fehlercode 57.

Diese Meldungen haben keinen Einfluss auf
die Betriebsbereitschaft des Gerdtes.

Aufheben der Blockierstellung

Damit der Stellungsregler wieder seiner Fish-
rungsgrdfle folgen kann, muss die Blockier-
stellung aufgehoben und der Regler auf Au-
tomatikbetrieb AUtO wie folgt umgestellt
werden:
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@®- drehen — Code 1, @ - driicken,

@ - drehen, und so das Ventil etwas tber
die Blockierstellung hinaus auffahren, dann
mechanische Blockierung aufheben.

@ - driscken.

@ - drehen — Code 0, @ - driicken,
Code 0 blinkt.

@ - drehen bis AUIO erscheint,

@ - driscken, um die Betriebsart zu bestd-
tigen.

Der Regler geht in den Automatikbetrieb!

Angezeigt wird die aktuelle Ventilstellung
in %.

Hinweis:

Neigt der Regler im Automatikbetrieb zum
Schwingen, miissen die Reglerparameter Kp
und Ty leicht nachgestellt werden.

Dabei sollte wie folgt vorgegangen werden:
Ty auf 4 stellen (Code 18)

Schwingt der Regler immer noch, muss die
Verstdrkung Kp (Code 17) soweit verkleinert
werden, bis sich ein stabiles Verhalten des
Stellungsreglers abzeichnet.

Nullpunktkorrektur

Wenn es der Prozess zuldsst, sollte ab-
schlieBend ein Nullpunktabgleich nach Kap.
5.8 Seite 48 vorgenommen werden.

Achtung!
Der Regler féhrt dabei selbststéindig in den
Nullpunkt.




5.7 Storung/Ausfall

Alle Zustands- und Stérmeldungen werden
im Stellungsregler mit einem Status klassifi-
ziert. .

Um eine bessere Ubersicht zu gewdhrleisten
verdichten sich die klassifizierten Meldungen
zu einem Sammelstatus fir den Stellungsreg-
ler ( siehe Kap. 6 Zustands und Diagnose-
meldungen).

Der Sammelstatus wird durch die nachfol-
gende Symbolik auf dem Display angezeigt:

Sammelstatus

Condensed Status Anzeige Gerct

Ausfalll 1

. 1
Maintenance alarm

Wartungsbedarf/
Wartungsanforderung o
Maintenance required/
Maintenance requested

Funktionskontrolle

Function check Teximeldung

Keine Meldung

Nno message

Ist der Stellungsregler nicht initialisiert wird
auf dem Display das ' Ausfallsymbol an-
gezeigt, da der Stellungsregler seiner Fih-

rungsgrofle nicht folgen kann.

Durch Drehen des & - Knopfes auf Code 50
und h&her kénnen Fehlercodes abgefragt
werden.

Mit dem entsprechenden Fehlercode er-
scheint in der Anzeige Err.

Ursache des Fehlers und Abhilfe kénnen der
Codeliste Kap. 12 ab Seite 59 entnommen
werden.

Inbetriebnahme - Einstellung

1, \) 55

Anzeige eines Fehlercodes

El‘f'
© S

Nach Auftreten eines Fehlercodes sollte zu-
néichst versucht werden, diesen wie folgt zu
quittieren:

Freigabe zur Konfiguration:

@ - drehen — Code 3 , ®- driicken,
@ - drehen — ON, ® - driscken.
@ - drehen, bis Ziffer des Fehlercodes

erreicht ist, dann
8- Knopf zum Quittieren driicken.

Tritt der Fehler erneut auf, Abhilfehinweise
in der Fehlercodeliste lesen.

Ein Uberschreiten des Wegintegrals, als
auch ein Verlassen des zul&ssigen Tempera-
turbereichs beeinflusst ebenfalls den Sam-
melstatus und generiert abhéngig von der
Klassifikation eine entsprechende Anzeige
(siehe auch Codeliste).

Die optionale Diagnose EXPERT+ generiert
weitere Diagnosemeldungen, die mit ent-
sprechender Statusklassifikation in den Sam-
melstatus eingehen.

Steht eine Diagnosemeldung aus der erwei-
terten Diagnose EXPERT+ an, wird dies
durch Code 79 gemeldet (siehe Fehlercode-
liste).
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5.8 Nullpunktabgleich

Bei Unstimmigkeiten in der SchlieB3stellung
des Ventiles z.B. bei weichdichtenden Ke-
geln kann es erforderlich werden, den Null-
punkt neu zu justieren.

Freigabe zur Konfiguration:

G 3

Standard OFF

- drehen — Code 3 , - driscken,
- drehen — ON, - dricken.
nach Freigabe

G b6

3 Standard MAX

7
L

o

- drehen — Code 6 , B - driscken,
@ - drehen — ZP, @ - dricken.
INIT-Taste betdtigen!

Der Nullpunktabgleich wird ausgelést, der
Stellungsregler féhrt das Stellventil in die

ZU- Stellung und justiert den internen elekri-

schen Nullpunkt neu.

Das Ventil durchféhrt kurzzeitig von
der aktuellen Hub-/Drehwinkelstel-
lung in die Schliefstellung.
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5.9 Reset - Riickstellung auf
Standardwerte

Durch ein Reset kénnen alle eingestellten Pa-
rameter auf die vom Werk vorgegebenen
Standardwerte (siehe Codeliste Kap. 12) zu-
rickgesetzt werden.

Freigabe zur Konfiguration:

G 3

mEY Standard OFF
IJin

©
- drehen — Code 3, B - drijcken,
@ - drehen — ON, @ - dricken.

nach Freigabe
G 36
i, 1IN

(A
°

- drehen — Code 36, ®- driicken,
@®- drehen — RUN, @®- dricken.

Standard OFF

Alle Parameter werden auf Standardwerte
zuriickgesetzt und kdnnen neu eingegeben
werden.



5.10 Inbetriebnahme iber lokale
Schnittstelle (SSP)

Die Inbetriebnahme und Einstellung/Bedie-
nung des Stellungsreglers kann auf3er lokal
am Stellungsregler oder mit Hilfe des beim
Anwender vorhandenen Feldbus-Konfigura-
tions- bzw. Bediensystems iiber den Feldbus
auch mit dem SAMSON Bedienprogramm
TROVIS-VIEW iber die im Geréit eingebaute

serielle Schnittstelle erfolgen.

Mit Hilfe des Gerétemoduls 3730-5 fir
TROVIS-VIEW kénnen alle Parameter einge-
stellt werden.

Zum Anschluss des Stellungsreglers an die
serielle Schnittstelle des PC ist ein Adapter
(Bestell-Nr. 1400-7700) erforderlich.

Die Energieversorgung des Gerdts kann so-
wohl iiber den Anschluss an ein Feldbusseg-
ment als auch Uber eine Gleichspannungs-
quelle (9 bis 32 V) iiber die Busanschluss-
klemmen des Geréits erfolgen.

Bei Anschluss an ein FOUNDATION Field-
bus - Bussegment ist der gleichzeitige Be-
trieb von TROVIS-VIEW und Feldbussystem

uneingeschrénkt méglich.

Zustands- und Diagnosemeldungen

6  Zustands- und Diagnosemel-
dungen

Der Stellungsregler 3730-5 enthdlt ein inte-
griertes Diagnosekonzept um klassifizierte
Zustands- und Diagnosemeldungen zu ge-
nerieren.

Dabei wird zwischen der integrierfen Stan-
darddiagnose (EXPERT) und der erweiterten
optional zur Verfiigung stehenden Diagnose
(EXPERT+) unterschieden.

Auf Grund der zahlreichen Diagnosefunkti-
nalitéten generiert der Stellungsregler klassi-
fizierte Zustands - und Alarmmeldungen.

6.1 Standard Diagnose EXPERT
Die Standarddiagnose EXPERT bietet Infor-

mationen iiber den Status des Stellungsreg-
lers, wie z.B.: Betriebsstundenzahler, Pro-
zessbeobachtung, Regleriberwachung,
Anzahl der Nullpunktabgleiche und Initiali-
sierungen, Wegintegrql, Temperatur,
Initialisierungsdiagnose, Nullpunkt-/ Regel-
kreisfehler, Protokollierung der letzten 30
Meldungen, usw.

Weiterhin generiert die Standarddiagnose
EXPERT Diagnose- und Statusmeldungen die
im Fehlerfall eine schnelle Fehlerortung er-
méglichen.

Neben der Anzeige am Geréitedisplay ste-
hen die klassifizierten Meldungen tber die
DD zur Verfiigung.

Generell wird bei den Statusmeldungen zwi-
schen den nachfolgenden Hauptgruppen
unterschieden:

Status
Betrieb

Hardware
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Zustands- und Diagnosemeldungen

Initialisierung
Datenspeicher

Temperatur

6.2 Erweiterte Diagnose EXPERT"

Die optionale erweiterte Diagnose EXPERT+
bietet zusétzlich zur Standarddiagnose
EXPERT nachfolgende Online- und Offline-
Testfunktionen, die weitergehende Aussagen
iber den Zustand des kompletten Stellventi-
les ermdglichen.

Online- Testfunktionen (Beobachterfunktio-
nen)

Datenlogger

Histogramme

Zyklenzahler

Endlagetrend

y = f (x)- Diagramm (Stellsignal)

Hysteresetest

Offline- Testfunktionen (Handfunktionen)

y = f (x)- Diagramm iber den kompletten
Ventilstellbereich

Hysteresetest iiber den kompletten Ventil-
stellbereich

Statische Kennlinie
Sprungantworttest

Die Diagnosetests sind komplett im Stel-
lungsregler integriert, eine Parametrierung
und ein Auslesen der Testergebnisse ist Gber
die DD gegeben. Die grafische Darstellung
ist vom jeweiligen Leitsystem abhéingig.

Aus den umfangreichen Informationen der
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Diagnosetests von EXPERT+ werden weitere
Statusmeldungen generiert, welche dem An-
wender Informationen ber das komplette
Stellventil liefern.

Die benétigten Referenzkurven werden auto-
matisch nach der Initialisierung aufgezeich-
net und im Stellungsregler gespeichert,
wenn EXPERT+ aktiviert ist.

Die optionalen Diagnosefunktionen von
EXPERT+ kénnen direkt ab Werk mit bestellt
werden. Es besteht aber auch die M&glich-
keit, bei einem bereits vorhanden Stellungs-
regler EXPERT+ nachtréglich zu aktivieren.
Dazu kann unter Angabe der Seriennummer
ein Aktivierungs- Pin-Code bestellt werden.

6.3 Klassifikation der Statusmel-
dungen und Sammelstatus

Die Meldungen werden im Stellungsregler
mit einem Status klassifiziert d.h., wenn eine
Meldung auftritt wird ihr ein entsprechender
Status zugeordnet. Die Klassifizierung der
Stati ist modifizierbar.

Um eine bessere Ubersicht zu gewdhrleis-
ten, ist der Zustand des Stellungsreglers zu
einem Sammelstatus zusommengefasst.
Dieser Sammelstatus/ CONDENSED_STATE
ergibt sich aus der Verdichtung aller klassifi-
zierten Statusmeldungen des Gerdts und
steht im RESOURCE_BLOCK zur Verfiigung.
Weiterhin wird der Sammelstatus/
CONDENSED_STATE auch auf dem Display
abgebildet.

In dem Parameter ERROR_OPTS kann der
Status der einzelnen Meldungen frei zuge-
ordnet werden:

Keine Meldung/ No message
Ist diese Zuordnung aktiv, hat sie keinen
Einfluss auf den Sammelstatus



Ausfall/ Maintenance alarm
Gerdt kann auf Grund einer Funktions-

stdrung im Gerdt oder an seiner Periphe-

rie seiner Aufgabenstellung nicht folgen
oder hat noch keine erfolgreiche Initiali-
sierung durchlaufen.
Wartungsbedarf/Maintenance required
Gertéit kann seiner Aufgabenstellung
noch (eingeschréinkt) folgen, ein War-
tungsbedarf bzw. iberdurchschnittlicher
Verschleif3 wurde festgestellt. Der Abnut-
zungsvorrat ist bald erschdpft bzw.
nimmt schneller ab als vorgesehen. Ein
Wartungseingriff ist mittelfristig notwen-
dig.
Wartungsanforderung/Maintenance re-
quested

Gerdéit kann seiner Aufgabenstellung
noch (eingeschréinkt) folgen, ein War-
tungsbedarf bzw. tberdurchschnittlicher
Verschleif3 wurde festgestellt.

Der Abnutzungsvorrat ist bald erschépft
bzw. nimmt schneller ab als vorgesehen.
Ein Wartungseingriff ist kurzfristig not-
wendig.

Zustands- und Diagnosemeldungen

Funktionskontrolle/Function check

Am Gerdt werden Test- oder Abgleichpro-
zeduren durchgefihrt, dass Gerdt kann fir
die Daver dieser Prozedur seiner Aufgaben-
stellung voriibergehend nicht folgen.

Aus der Verdichtung der Stati der aktiven
Meldungen kénnen sich fir den Sammelsta-
tus/ CONDENSED_STATE die in der Tabelle

unten aufgefihrten Zusténde ergeben.

Zuséitzlich zum Sammelstatus kdnnen auch
die Meldungen des Block Error vom
RESOURCE und TRANSDUCER_BLOCK den
Ereignissen zugeordnet werden.

Dazu kénnen im Parameter ERROR_OPTS
die einzelnen Meldungen mit einem weite-
ren Status fir den Block Error klassifiziert
werden.

Nachfolgende Zuordnungen sind méglich:

No message

Maintenance soon

Maintenance now
Der Block Error ergibt sich dann aus der
Verdichtung der aktiven klassifizierten Mel-
dungen.

Sammelstatus Condensed status Anzeige Gerdt
Keine Meldung No message
Wartungsbedarf Maintenance required %ﬁ
Wartungsanforderung Maintenance requested %
Ausfalll Maintenance alarm | 0
Funktionskontrolle Function check Textmeldung
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Einstellung Grenzkontakt

Protokollierung und Anzeige der Diagnose-
funktionen/Meldungen

Die letzten 30 Meldungen werden im Stel-
lungsregler protokolliert. Eine sich wiederho-
lende Meldung wird nur bei ihrem ersten
Auftreten in die Protokollierung mit aufge-
nommen.

Entsprechend der Codeliste (Kap.12) wer-
den die Meldungen und der Sammelstatus
CONDENSED_STATE auf dem Display ab-
gebildet. Zusétzlich stehen die Diagnosepa-
rameter Uber die DD zur Verfiigung.

Eine komfortable Visualisierung und Para-
metrierung der Diagnosefunktionen ist mit
dem Programm TROVIS-VIEW iber die lo-
kale Schnitistelle (SSP) gegeben.
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7  Einstellung Grenzkontakt

Bei der Ausfihrung mit induktivem Grenz-
kontakt befindet sich auf der Drehachse des
Stellungsreglers eine einstellbare Steuerfah-
ne (1), die den Schlitzinitiator (3) betdtigt.

Fir den Betrieb des induktiven Grenzkontak-
tes ist in den Ausgangsstromkreis ein ent-
sprechender Schaltverstéirker (Kap. 3.2.1)
einzuschalten.

Wenn sich die Steuerfahne (1) im Feld des
Initiators befindet, wird dieser hochohmig.
Liegt sie nicht mehr in diesem Feld, wird die-
ser Initiator niederohmig.

Der Grenzkontakt wird normalerweise so
eingestellt, dass in einer Endlage ein Signal
ansteht. Der Schaltpunkt ist aber auch zur
Signalisierung einer Zwischenstellung ein-
stellbar.

Die gewiinschte Schaltfunktion, ob das Aus-

gangsrelais beim Eintauchen der Steuerfah-

ne im Schlitzinitiator angezogen oder abge-
fallen sein soll, ist gegebenenfalls am Schalt-
verstérker anzuwdihlen.

Schaltpunkieinstellung:

Wichtig: }

Beim Justieren oder Uberpriifen ist der
Schaltounkt immer von der Mittelstellung
(50 %) anzufahren.

Um bei allen Umgebungsbedingungen ein
sicheres Schalten zu gewdhrleisten, sollte
der Schaltpunkt mindestens 5 % vor dem
mechanischen Anschlag (Auf — Zu) einge-
stellt werden.



Fir ZU-Stellung:

1. Stellungsregler initialisieren.

2. Stellungsregler durch Verstellen mit der
MAN-Funktion auf 5 % fahren (siehe LC
Display).

3. Steuerfahne mit der gelben Justier-
schraube (2) so verstellen, dass die Steu-
erfahne eintaucht oder austaucht und
der Schaltverstérker anspricht.

Als Indikator kann die Schaltspannung
gemessen werden.

Kontaktfunktion:

Steverfahne ausgetaucht > Kontakt ge-
schlossen.

Steverfahne eingrtaucht > Kontakt gedffnet.

Einstellung Grenzkontakt

Fir AUF-Stellung:

1. Stellungsregler initialisieren.

2. Stellungsregler durch Verstellen mit der
MAN-Funktion auf 95 % fahren (siehe
LC Display).

3. Steuerfahne (1) mit der gelben Justier-
schraube (2) so verstellen, dass die Steu-
erfahne am Schlitzinitiator (3) eintaucht
oder austaucht.

Als Indikator kann die Schaltspannung
gemessen werden.

Kontaktfunktion:

Steverfahne ausgetaucht > Kontakt ge-
schlossen.

Steverfahne eingetaucht > Kontakt gesffnet.

Einstellschraube (2)

Steverfahne (1) Schlitzinitiator (3)

Bild 13 - Einstellung Grenzkontakt
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Inbetriebnahme kurzgefasst

8  Inbetriecbnahme kurzgefasst

8.1 Montage

Direktanbau

an SAMSON-Antrieb Typ 3277

Hub mm Antrieb cm? Stiftposition

7,5 120 25

15 120/240/350 | 35

15/30 700 50
Hinweis!

Hebel M mit Abtaststift auf Stiftoosition
35 mm fir 15 mm Hub ist serienmdBig
montiert!

Zur Montage des Stellungsreglers den Hebel
anheben, damit der Abtaststift auf dem Mit-
nehmer der Antriebsstange zu liegen
kommt.

NAMUR-Anbau

Maximalen Hubbereich des Stellventiles
von Stellung Zu bis zum gegeniberlie-
genden Anschlag ermitteln.

Den zum max. Hubbereich passenden
Hebel sowie die néichstgréfiere Stiftposi-
tion auswdhlen und auf der Welle des
Stellungsreglers verschrauben.
Hebelauswahl/Stiftabstand:

siche Tabelle oben oder Deckelschild des
Stellungsreglers.

Den Namurwinkel so am Ventiljoch fest-
schrauben, dass er bei 50 % Hubstellung
mittig zum Schlitz der Mitnehmerplatte
steht.
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Stellungsregler am Namurwinkel befesti-
gen, der Abtaststift muss dabei im Schlitz
der Mitnehmerplatte liegen.

Auf freie Hebelbeweglichkeit achten.

Anbau an Schwenkantriebe

Hebel M Stiftposition 90° .
Ventil in SchlieBstellung bringen, Off-
nungsrichtung bestimmen.

Mitnehmer auf die geschlitzte Antriebs-
welle aufstecken und zusammen mit
Kupplungsrad verschrauben.

Untere und obere Befestigungswinkel am
Antrieb montieren.

Den Stellungsregler so auf die Winkel
aufsetzen und festschrauben, dass der
Hebel mit seinem Abtaststift unter Be-
ricksichtigung der Offnungsrichtung in
den Schlitz des Kupplungsrades ein-
greift.

Es muss in jedem Fall gewdhrleistet sein,
dass innerhalb des Arbeitsbereiches die
mittlere Hebelstellung durchlaufen wird
(mittlere Hebelstellung = Hebel steht par-
allel zur Léngsseite des Stellungsregler-
gehéuses).

Pneumatische Anschliisse

Anschlussverschraubungen nur in den je-
weils montierten Verbindungsblock, die
Anschlussplatte bzw. den Manometer-
block aus dem Zubehér einschrauben.



8.2 Inbetriebnahme

Pneumatische Hilfsenergie (1,4 bis 6
bar) aufschalten.

Zur elekirischen Speisung die zweipolige
Busleitung ohne Beachtung der Polung
auf die mit IEC 1158-2 bezeichneten
Schraubklemmen fishren.

Sicherheitsstellung eingeben

Schiebeschalter gem&f3 der Sicherheitsstel-
lung des Stellventiles auf

AIR TO OPEN (Stelldruck &ffnet) oder

AIR TO CLOSE (Stelldruck schlief3t) setzen.

Volumendrossel Q der AntriebsgréBe an-
passen

Drossel nur bei Antrieben < 240 cm?2 auf

MIN SIDE  bei seitlichem Anschluss oder

MIN BACK  bei rijckseitigem Anschluss
stellen.

Achtung!
Nach jeder Verdnderung der Drosselstellung
ist eine Neuinitialisierung notwendig.

Anzeige der Leserichtung anpassen

(wenn notwendig)

& - drehen — Code 2 , ®- driicken,
- drehen — Anzeige ok, & - driicken.

Inbetriebnahme kurzgefasst

Bedienung

Auswahl der Parameter bzw. Werte
Jedem Parameter ist eine Codezahl zuge-
ordnet, die im Display angezeigt wird.

Die Auswahl wird mit dem @-Sternknopf
vorgenommen.

Durch Drehen dieses Knopfes werden Para-
meter bzw. deren Werte ausgewdhlt und
durch anschlieBendes Driicken . aktiviert.

Bei ESC erfolgt ein Abbruch der Eingabe
ohne Wertilbernahme.

Freigabe von Parametern

Parameter die zu einem mit * gekennzeich-
neten Code gehdren, kénnen nur dann ver-
&ndert werden, wenn vorher iber Code 3
die Freigabe erfolgt ist.

Der Konfigurationsmodus wird mit dem
O -Symbol angezeigt.

Zur Erklérung der Meniicodes siehe Codelis-
te ab Seite 59 oder Deckelschild des Stel-
lungsreglers.
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Inbetriebnahme kurzgefasst

8.3 Initialisierung

Wichtig!
Vor jeder Initialisierung ein Reset (Code 36)
durchfiihren

- drehen — Code 3, .
@ - drehen — ON, 4

- drehen — Code 36, J
RUN wahlen, .

Warnung!
Wahrend der Initialisierung durchfdhrt das
Ventil den gesamten Hub-/Winkelbereich.

8.3.1 Einfachste Methode (MAX)

Montieren, Inbetriebnehmen und
INIT-Taste driicken!

FERTIG!

Der Stellungsregler adaptiert sich vollauto-
matisch auf den maximalen Hub-/Dreh-
winkelbereich des Stellventiles.

8.3.2 Exakte Methode (NOM)

Stellungsregler adaptiert sich exakt auf den
Nennhub/winkel des Stellventiles!
Montieren, Inbetriebnehmen, dann

- drehen — Code 3, .

@®- drehen — ON, 1

@ - drehen — Code 4, 1
Stiftposition wahlen,
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@ - drehen — Code 5, .
Nennhub/winkel eingeben, 1

@ - drehen — Code 6,

NOM wahlen,

AbschlieBend INIT-Taste driicken!

8.3.3 Manuelle Methode (MAN)

Initialisierungsmodus wie NOM, doch zur
Inbetriebnahme von Stellventilen mit unbe-
kanntem Nennbereich.

Die Hub/Drehwinkel-Endstellung (Ventil
Auf) wird von Hand vorgegeben.

Montieren, Inbetriebnehmen, dann

- drehen — Code 0, -,

- drehen — MAN wahlen, .

- drehen — Code 1, -,

- drehen — Auf - Stellung Ventil,

- drehen — Code 3, .,

- drehen — ON,

- drehen — Code 6, -, MAN wihlen,
Abschlieend INIT-Taste driicken!

POIPOIRBD

Hinweis:

Nach Anlegen der elektrischen Fiihrungs-
gréBe befindet sich das Geréit in der zuletzt
benutzten Betriebsart, im Display erscheint
Code 0.

Wourde der Stellungsregler noch mchf initia-
lisiert, wird in der Anzei ge das | - Ausfall-

symbol angezeigt, das 7 -Handsymbol
blinkt.




9 Nachriisten eines induktiven
Grenzkontaktes

Erforderlicher Nachriistsatz:
Grenzkontakt  Bestell-Nr. 1400-7460

1. Sternknopf (3) und Kappe (1) abziehen,
die finf Befestigungsschrauben (2) he-
rausdrehen und den Plastikdeckel (9)
abheben.

2. An der vormarkierten Stelle (4) mittels
Messer einen Durchbruch anfertigen.

3. Stecker (11) mit Kabel durchschieben,
den Schlitzinitiator (7) auf dem Deckel
mit einem Klebepunkt sichern.

4. Am Steckkontakt ST1 der oberen Platine
die Steckbriicke entfernen und den Ka-
belstecker (11) aufschieben.

5. Kabel so fihren, dass sich der Plastikde-
ckel frei aufstecken lasst. Befestigungs-
schrauben (2) einsetzen und festschrau-
ben, am Schlitzinitiator das Klemmblech
(8) montieren.

6. Stellungsreglerwelle mit der abgeflach-
ten Stelle so drehen, dass sich der Kne-
belknopf (5) mit der Steuerfahne neben
dem Schlitzinitiator aufstecken l&sst.

7. Wichtig!

Bei Inbetriebnahme des Stellungsreglers
die Option Induktiv-Alarm bei Code 38
von NO auf YES setzen.

Kappe 6 Steverfahne
Schrauben 7 Schlitzinitiator
Sternknopf 8  Klemmblech

9 Plastikdeckel

1

1 Stecker

Markierung

O~ N =

Knebelknopf

Nachriisten eines induktiven Grenzkontaktes

ggiee -
=_J

Steckplatz ST1(11)

Bild 14 - Nachriisten eines induktiven Grenzkontaktes
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Wartung

10 Wartung

Das Gerdit ist wartungsfrei.

In den pneumatischen Anschliissen Supply
und Output befinden sich Siebeinséitze mit
100 pm Maschenweite als Filter, die bei Be-
darf herausgeschraubt und gereinigt werden
kdnnen.

Die Wartungsvorschriften von eventuell vor-
geschalteten Zuluft-Reduzierstationen sind
zu beachten.
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11 Instandsetzung Ex-Gerdéte

Wird der Stellungsregler mit einem Teil von
dem der Explosionsschutz abhéngt instand-
gesetzt, so darf er erst dann wieder in Be-
trieb genommen werden, wenn ein Sachver-
stindiger das Betriebsmittel gemdf3 den An-
forderungen des Explosionsschutzes iber-
prift hat, dariber eine Bescheinigung aus-
gestellt oder das Betriebsmittel mit seinem
Prifzeichen versehen hat.

Die Prisfung durch den Sachverstindigen
kann entfallen, wenn das Betriebsmittel vor
der erneuten Inbetriebnahme vom Hersteller
einer Stiickpriifung unterzogen wird und die
erfolgreiche Stickprifung durch das Anbrin-
gen eines Prifzeichens auf dem Betriebsmit-
tel bestatigt wurde.

Der Austausch von Ex-Komponenten darf
nur mit original stickgepriften Komponen-
ten des Herstellers erfolgen.

Gerdite, die bereits auferhalb explosionsge-
fahrdeter Bereiche verwendet wurden und
kiinftig innerhalb explosionsgeféhrdeter Be-
reiche eingesetzt werden sollen, unterliegen
den Bestimmungen fijr instandgesetzte Ge-
réite. Sie sind vor dem Einsatz innerhalb ex-
plosionsgefihrdeter Bereiche entsprechend
den Bedingungen, die fir die “Instandset-
zung von Ex-Gerdten” ge|ten, einer Uber-
prisfung zu unterziehen.



Codeliste

12 Codeliste
Code |Parameter — Anzeigen, )
Nr. |Werte [Werkseinstellung] Beschreibung
Wichtig! mit * versehene Codes miissen zu Konfiguration erst mit Code 3 freigegeben werden
0 |Betriebsart AUIO = Automatikbetrieb  MAN = Handbetrieb
[MAN] SAFE = Sicherheitsstellung ESC = Abbruch
AUtO Umschaltung von Automatik auf Hand erfolgt druckstof3frei.
SAFE Bei Sicherheitsstellung erscheint im Display das Symbol S.
ESC Bei MAN und AULO wird die Regelabweichung durch die
Bargraphelemente dargestellt.
Die Ziffernanzeige zeigt beim initialisierten Stellungsregler die
Ventilstellung oder den Drehwinkel in % an, sonst die Stellung
des Sensors zur Mittelachse in Winkel °.
1 |Hand-w Einstellung des Hand-Sollwertes mit Sternknopf, angezeigt wird
0 bis 100 [0] % bei initialisiertem Gerét der momentane Hub/Winkel in %,
des Nennbereiches sonst die Stellung des Sensors zur Mittelachse in Winkel °.
2 |Leserichtung Leserichtung der Anzeige wird um 180° gedreht.
[normal] oder berkopf
ESC
3 | Konfiguration Freigabe Méglichkeit zur Verdnderung von Daten wird freigegeben (ver-
[OFF] ON ESC fallt automatisch nach 120 s ohne Betétigung des Sternknopfes).
Ist die Vor-Ort Bedienung iiber die FF-Kommunikation gesperrt,
wird blinkend FF angezeigt. Die mit * gekennzeichneten Codes
kénnen nur gelesen, nicht Gberschrieben werden.
Uber die SSP-Schnittstelle kann ebenfalls nur gelesen werden.
4* | Stiftposition Fir die Initialisierung unter NOM oder SUb muss der Abtaststift
[OFF] ie nach Ventilhub/-winkel in die richtige Stiftposition eingesetzt
17,25, 35, 50 mm werden.
70, 100, 200 mm, Stiftposition Standard Einstellbereich
90° bei Schwenkantrieben | Code 4 Code 5 Code 5
ESC 17 75 3,6bis 17,7
25 7,5 5,0 bis 25,0
Hinweis! 35 15,0 7,0 bis 35,4
Wird der Stiftabstand bei 50 30,0 10,0 b?s 50,0
Code 4 zu klein gewdhlt, 70 40,0 14,0 b!s 70,7
schaltet das Gerét aus Si- | 100 60,0 20,0 b!s 100,0
cherheitsgriinden in den 200 120,0 40,0 bis 200,0
SAFE-mode 90° 90,0 24,0 bis 110,0
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5* |Nennbereich Fir die Initialisierung unter NOM oder SUb muss der Nennhub/
mm oder Winkel ° -winkel des Ventiles eingegeben werden.
ESC Der mégliche Einstellbereich ergibt sich nach der Stiftposition aus
der Tabelle bei Code 4.
Nach erfolgreicher Initialisierung wird hier der maximale
Hub/Winkel angezeigt, der bei der Initialisierung erreicht
worden ist.
6* |Init-Mode Wahl der Initialisierungsart
[MAX] MAX:  Maximalbereich des Stellventiles, der Weg/Winkel des
NOM Drosselkdrpers von der ZU-Stellung bis zum gegeniber-
MAN liegenden Anschlag im Antrieb.
Sub NOM: Nennbereich des Stellventiles, der Weg/Winkel des
7P Drosselkdrpers gemessen von der ZU-Stellung bis zur
ESC angegebenen AUF-Stellung
MAN: Handeinstellung: x-Bereich Ende
SUb:  ohne Selbstabgleich (Notmodus)
ZP: Nullpunktabgleich.
7 w/x Bewegungsrichtung der Fihrungsgréfie w zum Hub/Drehwinkel
[A71] x (steigend/steigend oder steigend/fallend).
2N Automatische Anpassung:
ESC AIR TO OPEN:
Nach der Initialisierung bleibt die Bewegungsrichtung stei-
gend/steigend (7171), mit steigender Fishrungsgrofie &ffnet ein
Durchgangsventil.
AR TO CLOSE:
Nach der Initialisierung wechselt die Bewegungsrichtung auf stei-
gend/fallend (71N ), mit steigender Fishrungsgrafie schlief3t ein
Durchgangsventil.
8* |x-Bereich Anfang Anfangswert fir den Hub/Drehwinkel im Nenn- bzw. Arbeitsbe-

0.0 bis 80.0 [0.0] % des

Nennbereiches,

Angabe in mm oder
Winkel® wenn Code 4 ge-

setzt ist
ESC

reich.

Der Arbeitsbereich ist der tatséichliche Weg/Winkel des Stellven-
tiles und wird vom x-Bereich Anfang (Code 8) und x-Bereich
Ende (Code 9) begrenzt.

Im Normalfall sind Arbeitsbereich und Nennbereich identisch.
Der Nennbereich kann durch den x-Bereich Anfang und das
x-Bereich Ende auf den Arbeitsbereich eingeschréinkt werden.
Wert wird angezeigt bzw. muss eingegeben werden.

Die Kennlinie wird angepasst. Siehe auch Beispiel Code 9!
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9* |x-Bereich Ende Endwert fiir den Hub/ Drehwinkel im Nenn- bzw. Arbeitsbe-
20.0 bis 100.0[100.0] % | reich.
des Nennbereiches, Wert wird angezeigt bzw. muss eingegeben werden.
. Die Kennlinie wird angepasst.
Angab d 9ep
V\?igieﬁ I:/g:: éo?:lre 4 ge- Beispiel: Als Anwendung fiir einen geéinderten Arbeitsbereich
setzt ist ! 9 gilt z.B. der eingeschréinkte Bereich fiir ein zu grof3 ausgelegtes
EsC ' Stellventil. Bei dieser Funktion wird der ganze Aufldsungsbereich
der Fislhrungsgréf3e auf die neuen Grenzen umgerechnet.
0 % auf der Anzeige entsprechen der eingestellten unteren
Grenze und 100 % der eingestellten oberen Grenze.
10* |x-Grenze unten Begrenzung des Hubes/Drehwinkels nach unten auf den einge-
[OFF] gebenen Wert, die Kennlinie wird nicht angepasst.
0.0 bis 49.9 % vom Arbeits-
bereich Es erfolgt keine Anpassung der Kennlinie auf den reduzierten Be-
ESC reich. Siehe auch Beispiel Code 11.
11* |x-Grenze oben Begrenzung des Hubes/Drehwinkels nach oben auf den einge-
[100 %] gebenen Wert, die Kennlinie wird nicht angepasst.
50.0 bis 120.0 [100] % vom |Beispiel: In manchen Anwendungen ist es sinnvoll, den Ventilhub
Arbeitsbereich oder OFF zu begrenzen z.B. wenn ein gewisser Mindeststoffstrom vor-
ESC handen sein sollte oder ein maximaler nicht erreicht werden soll.
Die untere Begrenzung ist mit Code 10 und die obere mit
Code 11 einzustellen.
Ist eine Dichtschlief3funktion eingerichtet, so hat diese Vorrang
vor der Hubbegrenzung.
Bei OFF kann das Ventil mit einer Fihrungsgréfie auBBerhalb des
Bereichs O bis 100 % ber den Nennhub hinaus aufgefahren
werden.
14* |Endlage w < Nahert sich w bis auf den eingestellten Prozentsatz an den End-
0.0 bis 49.9[1.0] % wert, der zum Schlief3en des Ventiles fihrt, wird der Antrieb
der iber Code 12/13 einge- | spontan vollstéindig entlisftet (bei AIR TO OPEN)
stellten Spanne oder beliftet (bei AIR TO CLOSE). Die Aktion fihrt immer zu ma-
OFF ximalen Dichtschlieflen des Ventiles.
ESC Codes 14/15 haben Vorrang vor den Codes 8/9/10/11.
15* |Endlage w > Nahert sich w bis auf den eingestellten Prozentsatz an den End-
[OFF] wert, der zum Offnen des Ventiles fihrt, wird der Antrieb

50.0 bis 100.0 % der Gber
Code 12/13 eingesfe"ten
Spanne

ESC

spontan vollstéindig beliftet (bei AIR TO OPEN)

oder entliftet (bei AIR TO CLOSE). Die Aktion fihrt immer zu
maximalen Auffahren des Ventiles.

Codes14/15 haben Vorrang vor den Codes 8/9/10/11.

Beispiel: Fiir 3-Wege-Ventile die Endlage w > auf 99 % stellen.
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16*

Druckgrenze
[OFF]

1,4 2,4 3,7 bar
ESC

Die bei der Initialisierung ermittelte Druckgrenze wird in der Ein-
heit bar angezeigt und kann gedindert werden. (Nur bei Sicher-
heitssfe”ung Ventil Zu/AIR TO OPEN, bei Ventil Auf/AIR TO
CLOSE nach der Initialisierung immer OFF, d.h. voller Zuluft-
druck zum Antrieb. Gegen unzuldssig hohe Betétigungskréfte
kann der Stelldruck auch schon vor der Initialisierung begrenzt
werden).

Hinweis: Nach Anderung einer eingestellten Druckgrenze muss
der Antrieb einmal entlisftet werden (z.B. durch Anwahl der Si-
cherheitsstellung, Code 0).

Bei doppeltwirkenden Antrieben muss die Druckgrenze nach der
Initialisierung immer auf OFF gesetzt werden.

17*

KP-Stufe
0 bis 17 [7]
ESC

Anzeige bzw. Anderung von Kp

Hinweis zur Anderung der Kp- und Ty-Stufe:

Bei der Initialisierung des Stellungsreglers werden die Werte fir
Kp und Ty optimal eingestellt.

Sollte der Regler aufgrund zusétzlicher Stérungen zu unzuléssig
hohen Nachschwingungen neigen, kénnen die Kp- und Ty-Stufen
nach der Initialisierung angepasst werden. Dazu kann entweder
die Ty~ Stufe stufenweise erhsht werden, bis das gewiinschte Ein-
laufverhalten erreicht ist, oder wenn bereits der Maximalwert 4
erreicht ist, die Kp-Stufe stufenweise verringert werden.

Achtung!

Eine Anderung der Kp-Stufe beeinflusst die Regelabweichung.

18*

TV-Stufe

[2]

1234 OFF
ESC

Anzeige bzw. Anderung von TV,

siche Hinweis unter Kp-Stufel

Eine Anderung der Ty-Stufe beeinflusst nicht die Regelabwei-
chung.

19*

Toleranzband

0.1 bis 10.0 [5] % vom Ar-

beitsbereich.
ESC

Dient zur Fehleriberwachung.

Festlegen des Toleranzbandes bezogen auf den Arbeitsbereich.
Zugehérige Nachlaufzeit [30] s ist Riicksetzkriterium.

Wird wéhrend der Initialisierung eine Laufzeit festgestellt, deren
6 faches > 30 s ist, wird die 6-fache Laufzeit als Nachlaufzeit
Ubernommen.
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20* |Kennlinie Kennlinienauswahl
0 bis 9 [0] 0: linear 5: Drehkegel linear
ESC 1: gleichprozentig 6: Drehkegel gleichprozentig
2: invers gleichprozentig 7: Kugelsegment linear
3: Stellklappe linear 8: Kugelsegment gleichproz.
4: Stellkl. Gleichprozentig 9: Benutzerdefiniert *
* Definition iber Bediensoftware oder FF-Kommunikation.
21* |w-Rampe Auf Zeit um den Arbeitshereich beim Offnen des Stellventiles zu
0 bis 240 s [0] durchfahren.
ESC Laufzeitbegrenzung (Code 21 und 22):
Bei manchen Anwendungen ist es ratsam, die Laufzeit des An-
triebs zu begrenzen, um einen zu schnellen Eingriff in den lau-
fenden Prozess zu vermeiden.
22* |w-Rampe Zu Zeit um den Arbeitsbereich beim Schlieflen des Stellventiles zu
0 bis 2405 [0] durchfahren.
ESC
23* |Wegintegral Aufsummierter Ventildoppelhub.
0 bis 9999 [0] Kann durch RES auf O zuriickgesetzt werden.
hli 10E3-99E7
:E;C feftend T0E3 Exponentielle Darstellung ab 10 000 Doppelhiben
ESC
24* |GW Wegintegral Grenzwert Wegintegral, nach dessen Uberschreiten erscheint die
1000 bis 9999 [100 000] | Stérmeldung und das Maulschlisselsymbol entsprechend der Sta-
anschlieBend 10E3-99E7 fuszuordnung des Sammelstatus
ESC Exponentielle Darstellung ab 10 000 Hiben.
34* | SchlieBrichtung CL : clockwise, im Uhrzeigersinn
CL [CCL] CCL: counterclockwise, gegen den Uhrzeigersinn
ESC Drehrichtung durch die die Zu-Stellung des Stellventiles erreicht
wird (Blick auf Knebelknopfbewegung bei gesffnetem Stellungs-
reglerdeckel).
Eingabe nur bei Initialisierungsmodus SUb (Code 6) nétig.
35* | Blockierstellung Eingabe der Blockierstellung.
[0.0] mm/° /% Abstand bis zur Zu-Stellung.
ESC Nur bei Initialisierungsmodus SUb nétig.
36* |Reset Setzt alle Inbetriebnahmeparameter auf Standardwerte (Werks-
[OFF] RUN einstellung) zuriick.
ESC Hinweis:

Nach Setzen von RUN muss das Gerét neu initialisiert werden.
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38* |Induktiv-Alarm Gibt an, ob die Option Induktiv-Kontakt eingebaut ist oder nicht.
[NO]  YES
ESC
39 |Info Regelabweichung e Nur Anzeige,
-99,9 bis 99,9 % zeigt die Abweichung von der Sollposition an.
40 |Info Laufzeit Auf Nur Anzeige,
0 bis 240 s [0] minimale Offnungszeit, wird bei der Initialisierung ermittelt.
41 |Info Laufzeit Zu Nur Anzeige,
0 bis 240 5 [0] minimale SchlieBzeit, wird bei der Initialisierung ermittelt.
42 |Info Auto-w Nur Anzeige,
0,0 bis100.0 % der Spanne | zeigt die anliegende Automatik-Fiihrungsgréfie an.
43 |Info Firmware Regelung Nur Anzeige,
zeigt die aktuelle Regelungsfirmware-Version des Gertites an.
44 |Infoy Nur Anzeige, vor der Initialisierung gesperrt.
[0]opP Nach der Initialisierung: gibt den Antriebsdruck in % an.
0 bis 100 % 0 bis 100 % entsprechend dem Druckbereich, der den
MAX Hub-/Winkelbereich von 0 bis 100 % verstellt.
Ist der Antriebsdruck O bar, z.B. durch DichtschlieBen unten oder
Sicherheitsstellung, wird 0 P angezeigt.
Ist der Antriebsdruck gréfer als der fiir X = 100 % nétige Druck,
z.B. durch Dichtschlieflen oben, wird MAX angezeigt.
Wert wird bei der Initialisierung ermittelt.
45 |Info Magnetventil Nur Anzeige, gibt an, ob ein Magnetventil eingebaut ist oder
YES  HIGH/LOW nicht.
NO Liegt an den Klemmen des eingebauten Magnetventils Spannung
an, werden YES und HIGH im Wechsel angezeigt. Liegt keine
Spannung an (Antrieb entliftet, Sicherheitsstellung mit Symbol S
im Display, werden YES und LOW im Wechsel angezeigt.
46* |Busadresse Anzeige der Busadresse
ESC
47* | Schreibschutz FF Bei aktiviertem Schreibschutz kdnnen Gerétedaten Gber FF-Kom-
YES [NOJ munikation nur ausgelesen, aber nicht berschrieben werden.
ESC
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48

Diagnoseparameter d

d

Diagnoseparameter

d0 Aktuelle Temperatur
-55 bis 125

Betriebstemperatur [°C] im Inneren des Stellungsreglers.

d1 Minimale Temperatur
[20]

Niedrigste, jemals aufgetretende Betriebstemperatur unter 20 °C.

d2 Maximale Temperatur

[20]

Grof3te, jemals aufgetretende Betriebstemperatur tber 20 °C.

d3 Anzahl Nullpkt.-Abgl.

Anzahl der Nullpunktabgleiche seit der letzten Initialisierung.

d4 Anzahl Initialisierung

Anzahl der jeweils durchgefishrten Initialisierungen.

d5 Nullpunktgrenze
(5 %]
0.0 bis 100.0 %

Grenze fir die Nullpunktiberwachung.

dé6 Sammelstatus

Komprimierter Sammelstatus, wird aus den einzelnen Stati ge-
bildet.

0 in Ordnung > OK

1 Wartungsbedarf > C

2 Woartungsanforderung > CR

3 Ausfall > B

7 Funktionskontrolle > |

d7 Referenzlauf starten
[OFF]

ON

ESC 1

Auslssen eines Referenzlaufes fir die Funktionen Stellsignal Y
Stationdr und Stellsignal Y Hysterese.

Ein Aktivieren des Referenzlaufes ist nur im Handbetrieb mog-
lich, da der komplette Stellbereich des Ventiles durchfahren wird.

Wird EXPERT" nachtréglich aktiviert, sollten die Referenzkurven
aufgezeichnet werden, damit alle Diagnosefunktionalitéten zur
Verfiigung stehen.

d8 Akfivierung EXPERT*

Eingabe eines Freischaltcodes fiir EXPERT".
Nach erfolgreicher Freischaltung erscheint unter d8 YES.
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FF-Parameter FF-P

FO Firmware Rev.
Kommunikation

F1 Bindreingang 1 1 aktiv 0 nicht aktiv

F2 Bindgreingang 2 1 aktiv 0 nicht aktiv

F3 Simulate Aktivierung des Simulations-Modus
F4

F5

Fé

F7

AO Function Block A

A0 Target Mode Gewiinschte Befriebsart

AT Actual Mode Aktuelle Betriebsart

A2 CAS_IN Value Anzeige der von einem vorgeschalteten Funktionsblock ibernom-

menen analogen Fihrungsgrofle

A3 CAS_IN Status und deren Status

A4 SP Value Anzeige des Sollwertes (Fihrungsgréfe)
A5 SP Status und deren Status

A6 Out Value Anzeige der Stellgrsfie

A7 Out Status und deren Status

A8 BlockError Anzeige des aktuellen Blockfehlers
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PID Function Block P

PO Target Mode Gewiinschte Betriebsssart

P1 Actual Mode Aktuelle Betriebsart

P2 CAS_IN Value Anzeige der von einem vorgeschalteten Funktionsblock ibernom-
menen analogen Fihrungsgrofie

P3 CAS_IN Status und deren Status

P4 SP Value Anzeige des Sollwertes (Fihrungsgrsfie)

P5 SP Status und deren Status

P6 Out Value Anzeige der Stellgrofie

P7 Out Status und deren Status

P8 Block Error Anzeige des aktuellen Blockfehlers

Transducer Blocke AO, DIT, DI2 t

10 Target Mode AO Trd | Gewiinschte Betriebsart

t1  Actual Mode AO Trd | Aktuelle Betriebsart

t2 Transducer state Zustand des Transducerblocks

t3  Block Error AO Trd Anzeige des aktuellen Blockfehlers
t4 Target Mode DI1 Gewiinschte Betriebsart

t5 Actual Mode DI Trd Aktuelle Betriebsart

t6  Block Error DI1 Trd Anzeige des aktuellen Blockfehlers
t7  Target Mode DI2 Trd Gewiinschte Betriebsart

18 Actual Mode DI2 Aktuelle Betriebsart

19 Block Error DI2 Anzeige des aktuellen Blockfehlers

Resource Block S

SO

Resource target Mode

Gewiinschte Betriebsart

S1

Resource actual mode

Aktuelle Betriebsart

S2 Resource Block Error

Anzeige des aktuellen Blockfehlers
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DI1Function Block |

I0 Target Mode DI

Gewiinschte Betriebsart

1T Actual Mode DI1

Aktuelle Betriebsart

12 Field Val_D.Value

I3 Field_Val_D.Status

Anzeige der diskreten Eingangsgrsfie

und deren Status

14 OUT _D.Value

15 OUT_D.Status

Anzeige der diskreten Ausgangsgréfle

und deren Status

16 BlockError

Anzeige des aktuellen Blockfehlers

D2 Function Block L

L0 Target Mode DI2

Gewiinschte Betriebsart

L1 Actual Mode DI2

Aktuelle Betriebsart

L2 Field_Val_D.Value

L3 Field_Val_D.Status

Anzeige der diskreten Eingangsgrofie

und deren Status

L4 OUT_D.Value

L5 OUT_D.Status

Anzeige der diskreten Ausgangsgrofle

und deren Status

L6 BlockError

Anzeige des aktuellen Blockfehlers
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Fehlercodes — Abhilfe

Meldung Sammelstatus aktiv, bei der Abfrage erscheint Err.

Initialisierungsfehler
(wird entsprechend der Klassifikation Gber den Sammelstatus am Display angezeigt).

50

x > zuldssiger Bereich

Das Messsignal liefert einen zu grofen oder zu kleinen Wert,

der Messsensor befindet sich in der Néhe seiner mechanischen

Grenze.

o Stift falsch gesetzt

© Bei NAMUR-Anbau Winkel verrutscht oder Stellungsregler
nicht mittig.

o Mitnehmerplatte falsch angebaut.

Abhilfe

Anbau und Stiftposition iberpriifen, Betriebsart von SAFE auf
MAN setzen und Gerdt neu initialisieren.

51 |Ax < zuldssiger Bereich Die Messspanne des Sensors ist zu gering,
o Stift falsch gesetzt
e Falscher Hebel
Weniger als 11° Drehwinkel an der Welle des Stellungsreglers
erzeugen nur eine Meldung, bei unter 6° erfolgt Abbruch der In-
itialisierung.
Abhilfe| Anbau tberpriifen, Gerét erneut initialisieren.
52 |Anbau e Falscher Geréteanbau
® Nennhub/-winkel (Code 5) konnte bei Initialisierung unter
NOM oder SUB nicht erreicht werden (keine Toleranz nach
unten zuldissig)
® Mechanischer oder pneumatischer Fehler
z.B. falsch gewdhlter Hebel oder zu geringer Zuluftdruck zum
Anfahren der gewiinschten Stellung.
Abhilfe| Anbau und Zuluftdruck iberprifen, Geréit erneut initialisieren.
Eine Uberprisfung des maximalen Hubes/Winkels ist unter Um-
stinden durch Eingabe der tatséchlichen Stiftposition und an-
schlieBendes Initialisieren unter MAX méglich.
Nach abgeschlossener Initialisierung zeigt der Code 5 den ma-
ximal erreichten Hub bzw. Winkel an.
53 |Init-Zeit > Der Initialisierungslauf davert zu lange, der Regler geht in die

vorherige Betriebsart zuriick.
e kein Druck auf der Zuluftleitung oder undicht

o Zuluftausfall wiihrend der |nitiq|isierung.

Abhilfe

Anbau und Zuluftdruckleitung iberpriifen,

Gerdt erneut initialisieren.
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54

Init - MGV

Ein Magnetventil ist eingebaut (Code 45 = YES) und
wurde nicht oder falsch angeschlossen, so dass kein
Antriebsdruck dufgebclut werden kann.

Die Meldung erfolgt, wenn trotzdem eine Initialisierung
versucht wird.

Es wird versucht, aus der Sicherheitsstellung (SAFE)
heraus zu initialisieren.

2)

Abhilfe

zu 1) Anschluss und Speisespannung des Magnetventils
Uberprifen.
zu 2) Uber Code 0O die Betriebsart MAN einstellen.

AnschlieBend Gerét initialisieren.

55

Laufzeit <

Die bei der Initialisierung ermittelten Laufzeiten des Antriebs sind
so gering, dass sich der Regler nicht optimal einstellen kann.

Abhilfe

Stellung der Volumendrossel nach Kap. 4.1 iberpriifen,
Gerdit erneut initialisieren.

56

Stift-Pos.

Die Initialisierung wurde abgebrochen, weil fir die gewdhlten In-
itialisierungsmodi NOM und SUb die Eingabe der Stiftposition
notwendig ist.

Abhilfe

Sfiﬁposition bei Code 4 und Nennhub/- winkel bei Code 5 ein-
geben. Gerdt erneut initialisieren.

Betrieb

sfehler (wird entsprechend der

Klassifikation Gber den Sammelstatus am Display angezeigt)

57

Regelkreis

Regelkreis gestort, das Stellventil folgt nicht mehr in den tolerier-
baren Zeiten der Regelgréfie (Alarm Toleranzband Code19).

e Antrieb mechanisch blockiert
e Anbau des Stellungsreglers nachtréglich verschoben
e Zuluftdruck reicht nicht mehr aus.

Abhilfe

Anbau priifen

58

Nullpunkt

Nullpunktlage fehlerhaft.

Fehler kann auftreten bei Verrutschen der Anbaulage/Anlenkung
des Stellungsreglers oder bei Verschleif3 der Ventilsitzgarnitur,
besonders bei weichdichtenden Kegeln.

Abhilfe

Ventil und Anbau des Stellungsreglers priifen, wenn alles in Ord-
nung bei Code 6 einen Nullpunktabgleich durchfihren (s. Kap.
5.8, Seite 48).
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59 | Autokorrektur Tritt ein Fehler im Datenbereich des Reglers auf, so wird dieser
durch die Selbstiberwachung erkannt und automatisch korri-
giert.

Abhilfe | selbsttétig
60 |Fataler Fehler In den sicherheitsrelevanten Daten wurde ein Fehler entdeckt,

eine Autokorrektur ist nicht méglich. Ursache knnen EMV-Sts-
rungen sein.
Das Stellventil wird in die Sicherheitsstellung gefahren.

Abhilfe

Reset mit Code 36 durchfishren,
Gerdt erneut initialisieren.

Hardwarefehler (wird entsprechend d

er Klassifikation ber den Sammelstatus am Display angezeigt).

62 |x-Signal Messwerterfassung fir den Antrieb ist ausgefallen.
Leitplastik ist defekt.
Gerdt lauft in einem Not-Modus weiter, soll aber so schnell wie
mdglich ersetzt werden.
Der Not-Modus wird in der Anzeige durch ein blinkendes Regel-
symbol und statt der Stellungsanzeige durch 4 Striche signali-
siert.
Hinweis Steuerung:
Ist das Messsystem ausgefallen, so ist der Stellungsregler immer
noch in einem betriebssicheren Zustand. Der Regler geht in einen
Not-Modus, bei dem die Stellposition nicht mehr genau ange-
fahren werden kann. Der Stellungsregler folgt aber weiterhin
seinem Fihrungsgréfensignal, so dass der Prozess im sicheren
Zustand bleibt.

Abhilfe | Geréit zur Reparatur an die SAMSON AG schicken.
64 |i/p-Wandler (y) Stromkreis des i/p-Umformers unterbrochen.

Abhilfe

Abhilfe nicht mdglich,
Gerét zur Reparatur an die SAMSON AG schicken.
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Fehleranhang

65

Hardware

Es ist ein Hardwarefehler aufgetreten, der Regler geht in die Si-
cherheitsstellung SAFE .

Abhilfe

Fehler quittieren und wieder in die Betriebsart Automatik gehen,
sonst ein Reset durchfiihren und Gerét erneut initialisieren.Wenn
ohne Erfolg, Geréit zur Reparatur an die SAMSON AG schicken.

66

Datenspeicher

Das Beschreiben des Datenspeichers funktioniert nicht mehr, z.B.
bei Abweichungen zwischen geschriebenen und gelesenen
Daten.Ventil féhrt in die Sicherheitsstellung.

Abhilfe

Gerdt zur Reparatur an die SAMSON AG schicken.

67

Kontrollrechnung

Hardwareregler wird mit einer Kontrollrechnung iberwacht.

Abhilfe

Fehler quittieren. Ist das nicht méglich, Geréit zur Reparatur an
die SAMSON AG schicken.

Datenfehler

68

Regelparameter

Fehler in den Reglerparametern z.B. durch EMV-Stérungen

Abhilfe

Fehler quittieren, Reset durchfishren und Gerdt erneut initiali-
sieren.

69

Potiparameter

Fehler der Parameter des Digitalpotis

Abhilfe

Fehler quittieren, Reset durchfishren und Gerdt erneut initiali-
sieren.

70

Abgleich

Fehler in den Daten des Produktionsabgleichs z.B. durch
EMV-Stérungen, Gerdt lauft danach mit den Kaltstartwerten.

Abhilfe

Gerdt zur Reparatur an die SAMSON AG schicken.

71

Allgemeine Parameter

Fehler in den Parametern, die fiir die Regelung nicht kritisch sind.

Abhilfe

Fehler quittieren.
Kontrolle und ggfs. Neueinstellung gewiinschter Parameter.

72

Startup Parameter

Fehler in den Startup Parametern

Abhilfe

Fehler quittieren, Reset durchfiihren und Gertit erneut initiali-
sieren.
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73

Interner Gerdatefehler 1

Interner Gerdétefehler

Abhilfe

Geréit zur Reparatur an die SAMSON AG schicken.

74

FF Parameter

Fehler in den Parametern, die fiir die Regelung nicht kritisch sind.

Abhilfe

Fehler quittieren, Reset durchfihren.

76

Keine Notlaufeigenschaft

Das Wegmesssystem des Stellungsreglers verfigt Gber eine
Selbstiberwachung (siehe Code 62).

Bei bestimmten Antrieben, wie z.B. doppeltwirkenden, ist kein
gesteuerter Not-Modus méglich. Hier entlisftet der Stellungsregler
bei einem Fehler in der Wegmessung den Ausgang (Output 38)
bzw. A1 bei doppeltwirkend. Ob ein solcher Antrieb vorliegt,
wird bei der Initialisierung selbsttétig erkannt.

Abhilfe

Reine Information, ggf. quittieren.
Keine weiteren Maf3nahmen notwendig.

77

Programmladefehler

Zusétzliche Meldung am
Stormeldekontakt

Wenn das Gerdt nach Anschlieen des FF-Signales erstmalig
anlauft, fuhrt es einen Selbsttest durch (Laufschrift tEStinG in der
Anzeige).

Wird ein Programm geladen, das nicht dem des Stellungsreglers
entspricht, so wird das Ventil in die Sicherheitsstellung gefahren
und kann aus dieser Lage nicht wieder herausgenommen
werden.

Abhilfe

Feldbussignal unterbrechen und Geréit erneut anlaufen lassen.
Andernfalls Gerét zur Reparatur an die SAMSON AG schicken.

78

Optionsparameter

Fehler in den Optionsparametern, z.B. durch EMV-Stérungen

Abhilfe

Geréit zur Reparatur an die SAMSON AG schicken.

79

Diagnosemeldungen

Meldungen in der erweiterten Diagnose EXPERT* stehen an,
wenn EXPERT" unter Code 48 erfolgreich freigeschaltet wurde.

80 |Diagnoseparameter Fehler, die fir die Regelung nicht kritisch sind.
Abhilfe | Fehler quittieren.
Kontrolle und gegebenenfalls never Referenzlauf.
81 |Referenzkurven Fehler bei der Aufnahme der Referenzkurven Stellsignal y Sta-

tiondr bzw. Stellsignal y Hysterese.

o Referenzlauf wurde unterbrochen

o Referenzgerade y Stationdr bzw. y Hysterese wurde nicht
Ubernommen.
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13 Parameterbeschreibung

13.1 Allgemeines

Grundlage dieses Dokuments bilden:

Fieldbus Foundation Specification "Function Block Application Process Part 1 bis 3" Revision

1.5.
Fieldbus Foundation Specification "Transducer Block Application Process Part 1 bis 2" Revisi-
on PS 3.0.

13.2 Gerdétebeschreibung (DD)

Zur Einbindung des hier beschriebenen Geriites in Host-Systeme werden die folgenden Ge-
réitebeschreibungsdateien bendtigt:

Device Description: < 0101.ffo >, < 0101.sym > Capabilities File: < 010101.cff >

Diese Gerdtebeschreibungsdateien kénnen beispielsweise per Internet Gber www.field-
bus.org und www.samson.de geladen werden.

13.3 Hinweise zu den Parametern

Gemdif3 Fieldbus-Spezifikation Version 1.5 sind alle Zeitangaben im Resource Block in der
Einheit 1/32 ms.

In der von der Fieldbus Foundation gelieferten Device Description Library, welche auch die
Grundlage fiir die Device Description des 3730-5 darstellt, werden diese Parameter félschli-
cherweise mit der Einheit ms dargestellt. Die vom Geréit gelieferten Zahlenwerte sind jedoch
immer in der Einheit 1/32 ms zu inferpretieren.

Aus dem gleichen Grund wird im AO Block Parameter IO_OPTS "Fault state to value" als
"Fault state type" angezeigt.

Einige Parameter kénnen nur in bestimmten Betriebsarten veréindert werden (siehe "Zugriff"
in Parameterbeschreibung). Entscheidend dafiir ist nicht die aktuelle Betriebsart (Actual
Mode), sondern die eingestellte Zielbetriebsart (Target Mode).

74 £B8384-5



Parameterbeschreibung

13.3.1 Legende zu den Parametern

r = Lesezugriff
w = Schreibzugriff
Index = Relativer Index des Parameters im jeweiligen Block

O/S = Betriebsart "Auf3er Betrieb"
MAN = Betriebsart "Manueller Eingriff"
LO = Betriebsart "Lokale Uberlagerung"
AUTO = Betriebsart "Automatik"

CAS = Betriebsart "Kaskade"

RCAS = Betriebsart "Externe Kaskade"
ROUT = Betriebsart "Externer Ausgang"

S = Statischer Parameter (Static)
N = Nicht fliichtiger Parameter (Non volatile)
D = Dynamischer Parameter (Dynamic)

13.4 FOUNDATION™ Fieldbus Blockmodell

Bei FOUNDATION Fieldbus werden séimtliche Funktionen und Daten eines Gerdites drei un-
terschiedlichen Blocktypen zugeordnet. Jeder Blocktyp hat im Blockmodell einen anderen
Aufgabenbereich.

Im SAMSON Stellungsregler Typ 3730-5 sind folgende Blocktypen implementiert:

Ein Resource Block (Gerdteblock)

Der Resource Block beinhaltet alle geréitespezifischen Merkmale eines Geréites auf dem
Feldbus, wie z.B. Gerétename, Hersteller- und Seriennummer.

Jedes Geréit kann nur einen Resource Block haben.

Ein AO Transducer Block (ﬁbertragungsblock des Analogen Ausgangs).

Jeder Ein- oder Ausgangsfunktionsblock hat einen Transducer Block der alle Daten und
gerdtespezifischen Parameter zur Ankopplung des Gerdites an den Prozesswert (Sensor
oder Aktor) beinhaltet. Uber den AO Transducer Block kann der Stellwert des Stellungs-
reg|ers direkt beeinflusst werden.

Zwei DI Transducer Blicke (Ubertragungsblcke der Diskreten Eingéinge)
Die DI Transducer Blécke koppeln bingre Eingangssignale zur Ubertragung und Auswer-
tung Uber den Feldbus an.

Ein Analog Output Function Block (Analogausgang)

Funktionsblécke sind fir das Regelverhalten eines FOUNDATION Fieldbus Gerdites ver-
antwortlich. Durch Verbinden der Ein- und Ausgéinge von Funktionsbldcken kann eine
FOUNDATION Fieldbus Applikation konfiguriert werden.

Der AO Function Block setzt den Ausgangswert eines vorgeschalteten Funktionsblockes in
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einen Stellwert fir das Ventil um.

Zwei Discrete Input Function Blocks (Digital-/Binareingénge)
Die DI Function Blocks dienen als Eingéinge zur Anschaltung von bingren Signalen. Sie
unterstitzen die Auswahl von bingren Schaltzustéinden unterschiedlicher Funktionen.

Ein PID Function Block (PID Regler)

Der PID Regler besitzt einen flexiblen proportional-integral-differential Regelalgorithmus
der je nach Anwendung unterschiedlich konfiguriert werden kann.

13.5 Resource Block (Gerateblock)

Der Resource Block beinhaltet alle Daten, die das Gerét eindeutig identifizieren. Er entspricht
einem elektronischem Typenschild des Gerdites.

Parameter des Resource Block sind z.B. Gerdtetyp, Gerdtename, Herstelleridentifizierung,
Seriennummer, sowie Parameter, die das Verhalten aller weiteren Blécke des Gerdtes beein-
flussen.

13.5.1 Parameter des Resource Block

Speicherklasse
ACK_OPTION S | Uber diesen Parameter kann ausgewdhlt werden, ob ein Alarm dieses
Index: 38 Blocks zum Zeitpunkt seiner Alarmerkennung automatisch, d.h. ohne
Zugriff: r, w die Einwirkung des Feldbus-Host Systems, im Gerdt quittiert wird.
Avswahl: Undefined keine Auswahl
DISC ALM Schreibschutz wurde veréindert
BLOCK ALM  Block Alarm
Kaltstartwert: Undefined
Hinweis:
Der Alarm wird an das Feldbus-Host System gesendet, aber nicht von
diesem quittiert.
ALARM_SUM S | Anzeige des aktuellen Status der Prozessalarme im Resource Block.
Index: 37
Zugriff: r, w
Anzeige: DISC ALM Schreibschutz wurde veréindert
BLOCK ALM  Blockalarm
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ALERT_KEY Eingabe der Identifikationsnummer des Anlagenteils. Diese Information
Index: 4 kann vom Feldbus-Host System zum Sortieren von Alarmen und Ereig-
Zugriff: r; w nissen verwendet werden.
Eingabe: 1..255
Kaltstartwert: 0
Hinweis: Der Wert O ist kein zu|dssiger Wert und wird daher beim Schreiben in
’ das Gerdt mit einer Fehlermeldung zuriickgewiesen.
BLOCK_ALARM Anzeige des aktuellen Blockzustands mit Auskunft iber anstehende
Index: 36 Konfigurations-, Hardware- oder Systemfehler.
Zugriff: r; w
Hinweis:
Zusétzlich kann in dieser Parametergruppe der aktive Blockalarm ma-
nuell quittiert werden.
BLOCK_ERR Anzeige der aktiven Blockfehler.
Index: 6
Zugriff: r
Anzeige: SIMULATE ACTIVE Simulation méglich, Simulation Enable gesetzt.

OUT OF SERVICE Der Blockmodus ist O/S (auf3er Betrieb).
LOST STATIC DATA Datenverlust in EEPROM

DEVICE NEEDS MAINTENANCE SOON
Wartung bald erforderlich. Diese Meldung st einen
Block Alarm (BLOCK_ALM) des Resource Blocks aus
DEVICE NEEDS MAINTENANCE NOW
Wartung erforderlich. Diese Meldung [8st einen Block Alarm
(BLOCK_ALM) des Resource Blocks aus.
Hinweis:
Die Zuordnung der Fehler- bzw. Diagnosemeldungen zum gewiinschten
Block Error wird mit den Parametern ERROR_OPTION im Transducer
Block getroffen.

BUS_ADDRESS Busadresse

Index: 55

Zugriff: r

CLR_FSTATE Uber diesen Parameter kann das Sicherheitsverhalten des
Index: 30 Analog Output Funktionsbausteins manuell deaktiviert werden.
Zugriff: rw
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CONDENSED_STATE D | Sammelstatus zur Anzeige des Gerétezustandes.
Index: 59 Jedem méglichen Ereignis bzw. Fehler ist im Gerit eine Klassifizierung
Zugriff: r zugeordnet. Diese Zuordnung kann im Transducer Block modifiziert

' werden. Dieser Sammelstatus ergibt sich somit aus der Verdichtung aller
klassifizierten Statusmeldungen des Gercits.

0: ok

1 : Wartungsbedarf

2 : Wartungsanforderung
3 : Ausfall

7 : Funktionskontrolle

Zusétzlich wird dieser Sammelstatus im LCD-Display angezeigt.
Wartungsbedarf und Wartungsanforderung werden mit dem Schrau-
benschlissel, ein Ausfall durch zwei Striche dargestellt.
Funktionskontrolle wird als Textmeldung dargestellt.

CONFIRM_TIME S | Vorgabe der Bestétigungszeit fir den Ereignisbericht.

Index: 33 Erhalt das Gerét innerhalb dieser Zeitspanne keine Bestétigung, wird
Zugriff: r, w der Ereignisbericht erneut gesendet.

Kaltstartwert: 640000 1/32 ms

CYCLE_TIME S | Vom Feldbus-Host System vorgegebene Ausfihrmethode der Blscke.
Index: 20

Zugriff: r, w

Auswahl: SCHEDULED

COMPLETION OF BLOCK EXECUTION

Kaltstartwert: SCHEDULED

Hinweis: Die Auswahl der Ausfihrmethode erfolgt direkt im
Feldbus-Host System.

CYCLE_TYPE S | Anzeige der vom Gerdit unterstiitzten Blockausfishrmethoden.
Index: 19

Zugriff. r SCHEDULED

Anzeige: COMPLETION OF BLOCK EXECUTION

DD_RESOURCE S | Anzeige der Bezugsquelle fiir die Gerdtebeschreibung im Gerdit.
Index: 9

Zugriff: r

Hinweis: Liegt keine Gerétebeschreibung im Gertit vor, erscheint auf
der Anzeige die Bezeichnung (Null).
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DD_REV S | Anzeige der Revisionsnummer der Gerdétebeschreibung.
Index: 13

Zugriff: r

DESCRIPTOR S | Beschreibung, frei verfiigbarer Text zur Beschreibung der Applikation,
Index: 46 gespeichert im Feldgerdt.

Zugriff: r, w

DEV_REV S | Anzeige der Revisionsnummer des Gerdtes.

Index: 12

Zugriff: r

DEV_TYPE S | Anzeige des Gerdtetyps in dezimalem Zahlenformat.
Index: 11

Zugriff: r

Anzeige: 2 fir Typ 3730-5

DEVICE_ CERTIFICATIONN
Index: 45
Zugriﬂ:: r

Zindschutzart, gibt an, ob Ex-Zulassungen fir dieses Feldgerdt vor-
handen sind.

DEVICE_PRODUCT_ N
NUM

Index: 48
Zugriff: r

Erzeugnisnummer des Stellungsreglers

DEVICE_ SER_NUM N
Index: 44
Zugriff: r

Seriennummer des Gerdéits, ermdglicht in Kombination mit
MANUFAC_ID und DEV_TYPE die eindeutige Identifizierung des Feld-
gerdtes.

DEVICE_MESSAGE N
Index: 47

Nachricht, frei verfiigbarer Text gespeichert im Feldgercit.

Zugriff: r, w

FAULT_STATE N | Aktuelle Statusanzeige des Sicherheitsverhaltens des

Index: 28 Analog Output Funktionsbausteins.

Zugriff: r

FEATURES S | Anzeige der vom Gerdt unterstiitzten Zusatzfunktionen, siche
Index: 17 FEATURES_SEL.

Zugriff: r
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FEATURES_SEL S | Auswahl der vom Geriit unterstiitzten Zusatzfunktionen.
Index: 18
Zugriff: r, w
Auswahl: REPORTS Das Feldbus-Host System muss den Erhalt des
Ereignisberichts quittieren.
HARD W LOCK Hardware
Schreibschutz-Schalter wird ausgewertet
FAULTSTATE  Sicherheitsverhalten kann ausgeldst werden (siehe
SET_FSTATE /CLR_FSTATE)
OUT READBACK Aktuelle Ventilstellung wird in PV des Analog
Funktionsblockes ausgegeben (ansonsten SP).
FREE_SPACE D | Anzeige des freien Systemspeichers (in Prozent), die zur Ausfihrung
Index: 24 von weiteren
Zugriff: r, w Funktionsbldcken zur Verfigung steht.
Hinweis:
Dieser Parameter wird nicht unterstiitzt, da die Funktionsbldcke des Typs
3730-5 fest konfiguriert sind.
FREE_TIME D | Anzeige der freien Systemzeit (in Prozent), die zur Ausfithrung von wei-
Index: 25 teren Funktionsblcken zur Verfigung steht.
Zugriff: r
Hinweis:
Dieser Parameter wird nicht unterstiitzt, da die Funktionsblécke des Typs
3730-5 fest konfiguriert sind.
GRANT_DENY D | Freigabe bzw. Einschrénkung der Zugriffsberechtigung eines
Index: 14 Feldbus-Host Systems auf das Feldgerdit.
Zugriff: r
Hinweis: Dieser Parameter wird vom Typ 3730-5 nicht ausgewertet.
HARD_TYPES S | Anzeige des Ausgangssignaltyps fiir den Analog Output Funktions-
Index: 15 block.
Zugriff: r, w
Anzeige:
SCALAR OUTPUT skalierbare analoge Ausgangsgréfie
HW_REVISION S | Hardware-Ausgabestand Elektronik / Mechanik
Index: 43
Zugriff: r
ITK_VER S | Versionsnummer des Interoperabilitéits-Testsystems, mit welchem dieses
Index: 41 Geriit getestet wurde.

80 B 8334-5




Parameterbeschreibung

LIM_NOTIFY Uber diesen Parameter wird die Anzahl der Ereignisberichte vorge-
Index: 32 geben, die gleichzeitig unquittiert vorliegen kénnen.
Zugriff: r, w )
Auswahl: 0 bis 8
Kaltstartwert: 8
LOCAL_OP_ENA Sperren der lokalen Bedienung
Index: 56
Zugriff: r, w
MANUFAC_ID Anzeige der Hersteller-Identifikationsnummer
Index: 10
Zugriff: r
Anzeige: Ox O0EQ99 = SAMSON AG
MAX_NOTIFY Anzeige der vom Gerdit unterstiitzten Anzahl von Ereignisberichten, die
Index: 31 gleichzeitig unquittiert vorliegen kénnen.
Zugriff: r
Anzeige 8
MEMORY_SIZE Anzeige des verfiigbaren Konfigurationsspeichers in Kilobyte.
Index: 22
Zugriff: r Hinweis: Dieser Parameter wird nicht unterstiitzt, da die Funktionsblécke
des Typs 3730-5 fest konfiguriert sind.
MIN_CYCLE T Anzeige der kiirzesten Zykluszeit, die von diesem Geréit ausgefihrt
Index: 21 werden kann
Zugriff: r (Ausfihrungszeit des AO Funktionsblock 20 ms).
Anzeige: 640 1/32 ms
MODE_BLK Anzeige des aktuellen Betriebsmodus (Actual) des Resource Blocks, der
Index: 5 erlaubten Modi (Permitted) die der Resource Block unterstiitzt und den
Zugriff: 1, w Normalbetriebsmodus (Normal).
Anzeige: AUTO
0/s
Der Resource Block unterstitzt folgende Betriebsarten:
AUTO (Automatikbetrieb)

In diesem Befriebsmodus ist die Ausfihrung der

Funktionsblscke (AO und PID Funktionsblock) freiggeben.
Q/S, Out of Service (Auf3er Betrieb)

In diesem Betriebsmodus wird die Ausfihrung der

Funktionsbldcke (AO und PID Funktionsblock) gestoppt.

Diese Blécke gehen dann in den Betriebsmodus O/S.
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NV_CYCLE_T S
Index: 23
Zugriff: r

Anzeige des Zeitintervalls, in dem Gerdétedaten in den nichtflichtigen
Speicher abgespeichert werden.

Hinweis: Beim Typ 3730-5 werden nichtflichtige Daten unmittelbar
nach der Ubertragung abgespeichert.

READING_DIRECTION D
Index: 54

Leserichtung der Anzeige wird um 180° gedreht.

Zugriff: r, w
RESTART D | Uber diesen Parameter kann das Geréit auf unterschiedliche Weise zu-
Index: 16 rickgesetzt werden.
Zugriff: r, w
Auswahl: RUN Normaler Betriebszustand.
RESOURCE (wird nicht unterstiitzt)
DEFAULTS Die Gerdtedaten und die Verschaltung der
Funktionsbldcke werden auf die in der Spezifikation
Festge|egten Werte zurﬁckgesefzt.
PROCESSOR  Warmstart des Geréites, Neustart des Prozessors.
RS_STATE D | Anzeige des aktuellen Betriebszustands des Resource Blocks.
Index: 7
Zugriff: r
Anzeige: ONLINE Normaler Betriebszustand, der Block befindet sich im
Betriebsmodus AUTO.
STANDBY Der Resource Block befindet sich im Betriebsmodus
o/s.
ONLINE LINKING

Die konfigurierten Verbindungen zwischen den
Funktionsbldcken sind noch nicht aufgebaut.
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SELECT_BINARY_INPUTIN | Auswahl der Informationen zur Verarbeitung im Discrete Input Block 1.
Inde).(: 57 Folgende Méglichkeiten werden unterstiitzt:
Zugriff: r, w DIT contact Schaltzustand des Bindreingang 1
DI infernal solenoid valve Schaltzustand des internen Magnet
ventils
DI1 discrefe final valve position
Aktuelle Ventilpositon als diskrete Information.
1 aktuelle Ventilposition < x %
2 aktuelle Ventilposition > x %
3 Zwischenstellung
Die Grenzwerte fir < x % bzw. > x % werden mit dem Para-
meter FINAL_POSITION_VALUE_LIMITS eingestellt [0.5, 99.5].
DI1 condensed state
0 ok
1 Wartungsbedarf
2 Wartungsanforderung
3 Ausfall
7: Funktionskontrolle
SELECT_BINARY_ N | Auswahl der Informationen zur Verarbeitung im Discrete Input Block 2.
INPUT2 Folgende Méglichkeiten werden unterstiitzt:
Inde>.<: 58 DI2 contact Schaltzustand des Bindreingang 1
Zugriff: r, w DI2 infernal solenoid valve
Schaltzustand des internen Magnetventils
DI2 discrefe final valve position
Aktuelle Ventilpositon als diskrete Information.
1 aktuelle Ventilposition < x %
2 aktuelle Ventilposition > x %
3 Zwischenstellung
Die Grenzwerte fir < x % bzw. > x % werden mit dem
Parameter FINAL_POSITION_VALUE_LIMITS eingestellt
[0.5, 99.5].
DI2 condensed state
0 ok
1 Wartungsbedarf
2 Wartungsanforderung
3 Ausfall
7 Funktionskontrolle
SET_FSTATE D | Uber diesen Parameter kann das Sicherheitsverhalten des Analog
Index: 29 Output Funktionsbausteins manuell aktiviert werden.
Zugriff: r, w
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SHED_RCAS Vorgabe der Uberwachungszeit zur Uberprisfung der Verbindung zwi-

Index: 26 schen dem Feldbus-Host System und dem PID Block im Betriebsmodus

Zugriff: r, w RCAS. .
Nach Ablauf der Uberwachungszeit wechselt der PID Block vom Be-
triebsmodus RCAS in den im Parameter SHED_OPT ausgewdihlten Be-
triebsmodus.

SHED_ROUT Vorgabe der Uberwachungszeit zur Uberprisfung der Verbindung zwi-

Index: 27 schen dem Feldbus-Host System und dem PID Block im Betriebsmodus

Zugriff: r, w ROUT. .
Nach Ablauf der Uberwachungszeit wechselt der PID Block vom Be-
triebsmodus ROUT in den im Parameter SHED_OPT ausgewdhlten Be-
triebsmodus.

Kaltstartwert: 640000 1/32 ms

ST_REV Anzeige des Revisionsstandes der statischen Daten.

Index: 1 .

Zugriff: r Hinweis: Der Revisionsstand wird bei jeder Anderung eines statischen
Parameters im Block inkrementiert.

STRATEGY Parameter zur Gruppierung und somit schnelleren Auswertung von Bl&-

Index: 3 cken. Eine Gruppierung erfolgt durch die Eingabe des gleichen Zahlen-

Zugriff: r, w wertes in den Parameter STRATEGY jedes einzelnen Blocks.

Kaltstartwert: 0
Hinweis: Diese Daten werden vom Resource Block weder gepriift noch
verarbeitet.

SW_REVISION Firmware Version (Kommunikation/Regelung)

Index: 42

Zugriff: r

TAG_DESC Eingabe eines anwenderspezifischer Text von max. 32 Zeichen, zur ein-

Index: 2 deutigen Identifizierung und Zuordnung des Blocks.

Zugriff: r, w

Kaltstartwert: ohne Text

TEST_RW Hinweis:

Index: 8 Dieser Parameter wird nur fiir Konformitétstests bendtigt und ist im nor-

Zugriﬁ' Fw malen Betrieb ohne Bedeufung.

TEXT_INPUT_1 Frei verfigbares Textfeld

Index: 49

Zugriff: r, w
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TEXT_INPUT_2 Frei verfigbares Textfeld

Index: 50

Zugriff: r, w

TEXT_INPUT_3 Frei verfigbares Textfeld

Index: 51

Zugriff: r, w

TEXT_INPUT_4 Frei verfigbares Textfeld

Index: 52

Zugriff: r, w

TEXT_INPUT_5 Frei verfigbares Textfeld

Index: 53

Zugriff: r, w

UPDATE_EVT Anzeige ob statische Blockdaten gedindert wurden, inklusive Datum und

Index: 35 Uhrzeit.

Zugriff: r

WRITE_ALM Statusanzeige des Schreibschutz-Alarms.

Index: 40

Zugriff: r, w Hinweis: Der Alarm wird ausgeldst, wenn der Schreibschutz deaktiviert
wird.

WRITE_LOCK Statusanzeige des Schreibschutzes:

Index: 34 LOCKED

Zugriff: r, w NOT LOCKED

Durch Auswahl von Code 47 - ON kann der Schreibschutz des Ge-
rdtes aktiviert werden.
Sollen Einstelldaten iber die Kommunikation gegindert werden, ist

Code 47 auf OFF zu setzen.
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WRITE_PRI S | Festlegung des Verhaltens bei einem Schreibschutz-Alarm (Parameter
Index: 39 “WRITE_ALM").
Zugriff: r, w
Eingabe: 0 der Schreibschutz-Alarm wird nicht ausgewertet
1 keine Benachrichtigung des Feldbus-Host Systems bei einem
Schreibschutz-Alarm
2 reserviert fir Blockalarme

3..7  der Schreibschutz-Alarm wird mit der entsprechenden Prioritéit
(3 = Prioritét niedrig, 7 = Prioritét hoch) als Bediener-Hinweis
ausgegeben.

8...15 der Schreibschutz-Alarm wird mit der entsprechenden Prioritét
(8 = Prioritét niedrig, 15 = Prioritét hoch) als kritischer Alarm
ausgegeben.

Kaltstartwert: 0

13.5.2 Analog Output Transducer Block (AO Ubertragungsblock)

Der Transducer Block erméglicht es, die Eingangs- und Ausgangsgréfien eines Funktions-
blocks zu beeinflussen. Dadurch lassen sich Mess- und Stelldaten kalibrieren, Kennlinien i-
nearisieren oder physikalische Gréf3en mit Hilfe von Prozessdaten umrechnen.

Parameter des Transducer Blocks sind z.B. Informationen zum Antriebstyp, dem Anbau, den
physikalischen Einheiten, der Inbetriebnahme, der Diagnostik, sowie die gerditespezifischen
Parameter. .

Der Standard Advanced Positioner Valve Transducer Block (Ubertragungsblock fir Ventilstel-
lungsregler) erhéilt einen Stellwert aus einem vorgeschalteten Analog Output Function Block.
Dieser Wert wird zur Positionierung eines Regelventils verwendet. Der Block enthélt Parame-
ter zur Anpassung an Antrieb und Ventil, zur Inbetriebnahme und zur Diagnose des Stell-
ventiles.
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Parameter des Analog Output Transducer Blocks

Dieser Block enthélt Parameter zur Beschreibung zu Antrieb und Ventil, an die der Stellungs-
regler angebaut ist. Die Parameter dieses Blocks dienen zur Anpassung des Stellungsreglers
an das Ventil und zur Inbetriebnahme und Diagnose des kompletten Stellventiles.

ACT_FAIL_ACTION D | Sicherheitsstellung des Antriebs bei Hilfsenergieausfall, wird automa-
Index: 21 tisch wahrend des Initialisierungslaufs ermittelt.
Zugriff: r
Anzeige: UNINITIALIZED nicht initialisiert, undefiniert
CLOSING schlieflend (in O %-Position)
OPENING ffnend (in Richtung 100 % - Position)
INDETERMINATE keine
ACT_MAN_ID D | Hersteller Antrieb
Index: 22 Kennzeichnet eindeutig den Hersteller des zum Stellungsregler zugehs-
Zugriff: r, w rigen Antriebs.
ACT_MODEL_NUM S | Typ/Ausfihrung des zum Stellungsregler zugehdrigen Antriebs.
Index 23
Zugriff: r, w
ACT_SN S | Seriennummer des zum Stellungsregler zugehdrigen Antriebs.
Index 24
Zugriff: r,w
ACT_STROKE_TIME_DECD | Minimale Laufzeit ZU
Index: 67 Die minimale Laufzeit ZU (in Richtung O %-Position) ist die tatséichliche
Zugriff: r Zeit in Sekunden, die das System Stellungsregler, Antrieb und Ventil be-

ndtigt, um den Nennhub / Nennwinkel in Richtung des zu schlief3enden
Ventils zu durchfahren (gemessen wahrend der Initialisierung).

Index: 68
Zugriff: r

ACT_STROKE_TIME_INC D

Minimale Laufzeit AUF

Die minimale Laufzeit AUF (in Richtung 100 %-Position) ist die tatscichli-
che Zeit in Sekunden, die das System Stellungsregler, Antrieb und Ven-
til benstigt, um den Nennhub / Nennwinkel in Richtung des zu &ffnen-

den Ventils zu durchfahren (gemessen wihrend der Initialisierung).
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ADVANCED_PV_BASIC D

Block- und Gerétespezifische Informationen.

Index: O
Zugriff: r, w
Anzeige: BLOCK_ TAG  Name des Blocks
DD_MEMBER 0 (0x0)
DD_ITEM Startindex des AOT
DD_REVIS Revisionsindex der DD
PROFILE 33037 (0x810d)
PROFILE_REVISION 1(0x1)
EXECUTION_TIME Ausfishrzeit des Blocks
EXECUTION_PERIOD ~ Wiederholsequenz
NUM_OF_PARAMS Anzahl der Blockparameter
NEXT_FB_TO_EXECUTE néichster auszufihrender FB
VIEWS_INDEX Startadresse der View Obijekte
NUMBER_VIEW_3 Anzahl der View-3 Obijekte
NUMBER_VIEW_4 Anzahl der View-4 Objekte
ALERT_KEY S | Eingabe der Identifikationsnummer des Anlagenteils.
Index: 4 Diese Information kann vom Feldbus-Host System zum Sortieren von
Zugriff: r, w Alarmen und Ereignissen verwendet werden.
Eingabe: 1..255
Kaltstartwert: 0
Hinweis: Der Wert O (Kaltstartwert) ist kein zuldssiger Wert und wird
daher beim Schreiben in das Geréit mit einer Fehlermeldung zuriickge-
wiesen.
AUTOSTART D | Die Sprungfunktion wird zyklisch mit der Zeit wiederholt, die in diesem
Index: 111 Parameter eingetragen ist.
Zugriff: r, w Verfiigbar ab Diagnoseversion ESD.
BINARY_INPUT2 D | Gibt den Zustand vom DI2 wieder.
Index: 53 Der Wert der Ausgabe ist von CONFIG_BINARY_INPUT2 abhéingig.
Zugriff: r
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BLOCK_ALARM D | Anzeige des aktuellen Blockzustands mit Auskunft Gber anstehende

Index: 8 Konfigurations-, Hardware- oder Systemfehler.

Zugriff: r, w
Hinweis:
Zuséitzlich kann in dieser Parametergruppe der aktive Blockalarm ma-
nuell quittiert werden.

BLOCK_ERR D | Anzeige der aktiven Blockfehler.

Index: 6

Zugriff: r

) OUT OF SERVICE
Anzeige: Der Blockmodus ist O/S (auf3er Betrieb).

DEVICE NEEDS MAINTENANCE NOW
Wartung jetzt erforderlich (Elektronik fehlerhaft )
DEVICE NEEDS MAINTENANCE SOON
Wartung bald erforderlich (Nullpunktfehler,
Stellungsregelung gestdrt oder Wegintegral Gberschritten).
LOCAL OVERRIDE
Stellwert ist in “Vor Ort Betrieb” Gber TROVIS VIEW oder
Option Zwangsentliftung bzw. Nullpunktabgleich oder

Initialisierung l&uft.

INPUT FAILURE
Stellungsmeldung fehlerhaft oder Gerit nicht initialisiert.
OUTPUT FAILURE Gerdt nicht initialisiert.

MEMORY FAILURE Speicherfehler
LOST STATIC DATA Prisfsummenfehler

BLOCKING_POSITION D
Index: 76

Zugriff: r, w
Code 35

Anzeige und Anderung der Blockierstellung.

CLOSING_DIRECTION S
Index: 66

Zugriff: r, w
Code 34

Anzeige und Anderung der SchlieBrichtung.

COLLECTION_ D
DIRECTORY

Index: 12
Zugriff: r

Dieser Parameter wird im Typ 3730-5 nicht bearbeitet.
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CONFIG BINARY_ D
INPUT2
Index: 56

Zugriff: r, w
Kaltstartwert:

Festlegung des logischen Zustandes von DI2. Eine Auswertung erfolgt
Uber den Parameter BINARY_INPUT2. Die hier gewdhlten Einstellungen
sind unabhéingig vom Transducer Block DI2.

NOT EVALUATED

ACTIVELY OPEN
ACTIVELY CLOSED

ACTIVELY OPEN - LEAKAGE SENSOR
ACTIVELY CLOSED - LEAKAGE SENSOR

COUNTER_INIT_START D
Index: 85

Zugriff: r

Anzahl der durchgefihrten Initialisierungen seit dem letzten Reset.

DATALOGGER D
PROGRESS
Index: 95

Zugriff: r
Anzeige:

Gibt den Zustand des Datenloggers wieder.

Trigger select
Trigger not select

1

2

3 Trigger start by travel condition

4 Trigger start by solenoid condition
5

End measuring, memory full
Verfiigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".

DATALOGGER_SELECT D
Index: 88

Zugriff: r, w

Anzeige:

Auswahl iber das Aufzeichnungsverhalten des Datenloggers.

1 Permanent
2 Trigger
Verfiigbar ab Diagnoseversion EXPERT".

DEAD_TIME_FALLNG D
Index: 115

Zugriff: r

Zeit die vergangen ist, bis nach einer fallenden, sprungartigen Ande-
rung der Fihrungsgrofie w (im Diagnosetest) eine Anderung der Ven-
tilstellung x aufgetreten ist.

Verfigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".
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DEAD_TIME_RISING D
Index: 114

Zeit die vergangen ist, bis nach einer steigenden, sprungartigen Ande-
rung der Fihrungsgréfe w (im Diagnosetest) eine Anderung der Ven-

Zugriff: r tilstellung x aufgetreten ist.

Verfigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT.

DELAY_TIME S | Nachlaufzeit

Index: 46 Ruicksetzkriterium fir laufende Regelkreistberwachung.

Zugriff: r, w Wenn die eingegebene Nachlaufzeit DELAY_TIME tberschritten ist und
die Regelabweichung nicht innerhalb des eingegebenen Toleranz-
bandes TOLERANCE_BAND liegt, wird Regelkreisstrung gemeldet.
Wird wahrend der Initialisierung aus der min. Laufzeit ermittelt.

Bereich: 1..2405s

Kaltstartwert: 10s

DEVIATION_MAX D
Index: 98

Maximale aufgetretene Regeldifferenz des Stellungsreglers.

Zugriff: r Verfiigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".

DEVIATION_MIN D | Minimale Regeldifferenz des Stellungsreglers.

Index: 97 Verfiigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".

Zugriff: r

DEVICE_ S | In diesem Parameter werden Stellungsregler spezifische Daten wie-

CHARACTERISTICS dergegeben.

Index: 32

Zugriff: r, w g

Anzeige: ACTUATOR_SIZE Antriebswirkfléche
ACTUATOR_VERSION Bavart
ATTACHMENT Anbau
PRESSURE_RANGE_START Druckbereich Anfang
PRESSURE_RANGE_END Druckbereich Ende
SUPPLY_PRESSURE Versorgungsdruck
BOOSTER Pneumatic Booster
STUFFING_BOX Stangenabdichtung
SEALING_EDGE Dichtkante
PRESSURE_BALANCING Druckentlastung

FLOW_CHARACTERISTIC
FLOW_DIRECTION

Kennlinien Kegel
FlieBrichtung
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NOM_DIAMETER Nennweiten - Norm
NOM_DIAMETER_DN Nennweite DN
KVS_UNIT Kys Einheit
KVS_VALUE Kys Wert

SEAT_DIAM_VALVE Sitzdurchmesser Ventil

DEVICE_INIT_STATE D | Gibt an ob das Gerdt initialisiert wurde.
Index: 64
Zugriff: r
DIAG_LEVEL D | Zeigt den vorhandenen Diagnoselevel an!
Index: 101
Zugriff: r
Anzeige: EXPERT

EXPERT

ESD (Emergency Shut Down)
ELAPSED_HOURS _ D | Betriebsstundenzdhler.

METERS
Index: 82

Zugriff: r, w
Anzeige:

ELAPSED_HOURS_TOTAL

Gerdt eingeschaltet

ELAPSED_HOURS,_IN_CLOSED_LOOP
Gerdit in der Regelung

ELAPSED_HOURS_SWITCHED_ON_SINCE_ INIT
Gertit eingeschaltet seit letzter Initialisierung

ELAPSED_HOURS_IN_CLOSED_LOOP_SINCE_INIT

Gerdt in der Regelung seit letzter Initialisierung
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ENHANCED_DIAG_CMDD
Index: 81

Zugriff: r, w

Anzeige:

Erweiterte Diagnose Tests.

No function

Start datalogger

Abort datalogger
Hysteresis online test
Abort hysteresis online test
Start step response

Abort step response

O NO~ O hWON —

Start tests in turn

ERROR_OPTION_DATA_ S
FAILURE

Index: 39
Zugriff: r, w

Anzeige:

Maskierung der Datenfehler

control parameter
poti parameter

adj. parameter
general parameter
int. device error 1
valve dim. parameter
info parameter

O NO O hON —

checksum program code

ERROR_OPTION_ S
ENH_DIAGNOSTIC_1

Index: 40
Zugriff: r, w

Maskierung von Diagnose Status- oder Fehlermeldungen.

ERROR_OPTION_ENH_ S
DIAGNOSTIC_2
Index: 41

Zugriff: r, w

Maskierung von Diagnose Status- oder Fehlermeldungen.

ERROR_OPTION_ S
ENH_DIAGNOSTIC_3

Index: 42
Zugriff: r, w

Maskierung von Diagnose Status- oder Fehlermeldungen.
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ERROR_OPTION_ S | Maskierung von Diagnose Status- oder Fehlermeldungen.
ENH_DIAGNOSTIC_4
Index: 43
Zugriff: r, w
ERROR_OPTION_ S | Maskierung von Diagnose Status- oder Fehlermeldungen.
ENH_DIAGNOSTIC_5
Index: 44
Zugriff: r, w
ERROR_OPTION_ S | Maskierung der Hardwarefehler
HW_FAILURE
Index: 38
Zugriff: r, w .
. 1 x-signal
Anzeige: 2 i/p converter
3 hardware
4 data memory
5 control calculation
6 program load error
ERROR_OPTION_ S | Maskierung der Initialisierungsfehler

INIT_FAILURE
Index: 36

Zugriff: r, w

Anzeige:

O NOOh AN WN—

X > range
delta x < range
mech. / pneu.

init. time exceeded
init. / sol. valve
travel time too short
pin position

no emergency mode
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ERROR_OPTION_ S
OPERATION_FAILURE

Index: 37

Maskierung der Betriebsfehler

Zugriff: r, w
Anzeige: 1 control loop
2 zero point
3 autocorrection
4 fatal error
5 w too small
6 total valve travel exceeded
ERRORBYTE D | Abbruchflag der Sprungantwort (Kriterium des Abbruchs).
Index: 106
Zugriff: r Verfiigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".

EVENT_LOGGING _1 D
Index: 86

Zugriff: r

Wiedergabe der Protokollmeldungen O — 14 mit den dazugehérigen
Zeiten.

EVENT_LOGGING_2 D
Index: 87

Zugriff: r

Wiedergabe der Protokollmeldungen 15 — 29 mit den dazugehsrigen
Zeiten.

FINAL POSITION. D
VALUE
Index: 20

Zugriff: r

Aktuelle Ventilposition in % bezogen auf den Arbeitsbereich
FINAL VALUE_RANGE.

FINAL_POSITION_ D
VALUE_DISC

Index: 52
Zugriff: r, w

Angaben zum FINAL_POSITION_VALUE,
z.B. Grenzwerte erreicht oder der Status des Wertes.
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FINAL_POSITION_ D | Begrenzung des FINAL_POSITION_VALUE.
VALUE_LIMITS Diese Istgrofie erhdlt der AOT direkt vom Ventil.
Index: 51

Zugriff: r, w

Anzeige: FINAL_POSITION_VALUE_LIMITS

FINAL_POSITION_VALUE_HIGH_LIMIT
FINAL_POSITION_VALUE_LOW_LIMIT

FINAL_VALUE N | Dieser Parameter enthélt den vom vorgeschalteten Analog Output

Index: 13 Function Block erhaltenen Stellwert.

Zugriff: r, w

FINAL_VALUE_ S | Endlage bei grafier

CUTOFF_HI 2 . . . .
dex: Uberschreitet der Sollwert den eingegebenen Wert, wird das Ventil in

In e>.(. 15 Richtung der Endlage, die 100 % der Stellgréfe entspricht, gefahren.

Zugriff: r, w Dies geschieht durch vollsténdiges Be- bzw. Entliften des Antriebs (ent-

sprechend der Sicherheitsstellung).

Bereich: 0..125%

Kaltstartwert: 99 %

Code 15 Hinweis: Durch Eingabe von —2.5 % wird die Funktion deaktiviert.

Da bei dieser Funktion der Antrieb vollstindig be- oder entlisftet wird,
fahrt das Stellventil in seine absoluten Endlagen. Einschréinkungen der
Funktionen “Hubbereich” oder “Hubbegrenzung” gelten hierbei nicht.
Falls dadurch unzuléssig hohe Stellkréfte entstehen kénnen, ist die
Funktion zu deaktivieren.

FINAL_VALUE_ S | Freigabe von Endlage w> (Code 15).
CUTOFF_HI_ON
Index: 75

Zugriff: r, w
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FINAL_VALUE_ S | Endlage bei kleiner

fL(quF::ZLO Unterschreitet der Sollwert den eingegebenen Wert, wird das Ventil in

naex: Richtung der Endlage, die O % der Stellgrofe entspricht, gefahren.

Zugriff: r, w Dies geschieht durch vollsténdiges Be- bzw. Entliften des Antriebs (ent-
sprechend der Sicherheitsstellung).

Bereich: -2.5...100 %

Kaltstartwert: 1%

Code 14 Hinweis: Durch Eingabe von —2.5 % wird die Funktion deaktiviert. Da
bei dieser Funktion der Antrieb vollsténdig be- oder entlisftet wird, féhrt
das Stellventil in seine absoluten Endlagen. Einschréinkungen der Funk-
tionen “Hubbereich” oder “Hubbegrenzung” gelten hierbei nicht.

Falls dadurch unzuldssig hohe Stellkréfte entstehen knnen, ist die
Funktion zu deaktivieren.

FINAL_VALUE_ S | Freigabe von Endlage w < (Code 14).

CUTOFF_LO_ON

Index: 74

Zugriff: r, w

FINAL_VALUE_RANGE S
Index: 14

Zugriff: r, w

Anzeige:

siche Code 8, Code 9

In diesem Parameter erfolgt eine Festlegung des Hub-/Drehw.-bereichs.
Der Sollwert Final_Value erhélt der AOT direkt von einem vorgeschalte-
ten AO.

FINAL_VALUE_RANGE

EU_100 (Code 9)
EU_O (Code 8)
UNITS_INDEX

DECIMAL
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HIS_TEMPERATURE

Wiedergabe Temperaturspezifischer Daten.

Index: 100
Zugriff: r
Anzeige: T_CURRENT_TEMPERATURE aktuelle Temperatur
T_MAX_TEMPERATURE maximale Temp.
HIS_T_ZEIT_MAX_TEMPERATUR Dauer der maximalen Temp.
T_MIN_TEMPERATURE Minimale Temp.
HIS_T_ZEIT_MIN_TEMPERATUR Dauer der minimalen Temp.
TEMP_PERIOD_TIME_HIGH Verweildauver der Temperatur
oberhalb von 80 °C
TEMP_PERIOD_TIME_LOW Verweildauer der Temperatur
unterhalb von -40 °C
HISTOGRAMM_X Dieses Histogramm gibt die Ventilstellung X wieder. Dabei handelt es
Index: 96 sich um eine statistische Auswertung der aufgezeichneten Hubstellung.
Zugriff: r Das Histogramm gibt z.B. Aufschluss, wo dass Ventil in seiner Lebens-
zeit vorwiegend arbeitet und ob sich in letzter Zeit ein Trend fiir Ande-
rungen des Arbeitsbereiches abgezeichnet hat.
Verfiigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".
HISTOGRAMM_Z Der Zyklenzahler erfasst die Anzahl der Spannen und die jeweilige
Index: 99 Spannenhéhe, die Spannenhshe wird in fest vorgegebene Spannenin-
Zugriff: r tervalle (Klassen) eingeteilt.
Das Histogramm Zyklenzéhler liefert eine statistische Auswertung der
Zyklenspannen. Somit bietet der Zyklenzéhler auch Informationen Gber
die dynamische Beanspruchung eines Balgs und oder der vorhandenen
Packung.
Verfigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".
HYS_STELL_Y Gibt den zeitlichen Mindestabstand an, in welchem der Hysteresetest
Index: 102 durchgefihrt wird.
Zugriff: r, w Verfiigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".
IDENT_LIMIT_SWITCHES D | Beschreibt, ob die Option induktive Grenzkontakte eingebaut ist.
Index: 55 Wird nicht automatisch erkannt sondern muss per Hand eingetragen
Zugriff: r, w werden.
Eingabe: NOT IMPLEMENTED nicht eingebaut
IMPLEMENTED eingebaut
Kaltstartwert: entsprechend Hardwareausbau
Code 38
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IDENT_OPTIONS D | Zeigt an, welche Optionen implementiert sind.
Index: 54
Zugriff: r
Anzeige:
nzeige 1 Not implemented

2 Binary input 2

3 Solenoid valve

4 Limit switch
INIT_METHOD S | Wahl der Initialisierungsart.
Index: 60
Zugriff: r, w
Anzeige: .

0 Maximum range

1 Nominal range
Code 6 2 Manual adjustment

3 Substitute

4 Zero point
KP_STEP S | Anzeige von Kp.
Index: 17 Uber FF kann dieser Parameter nur gelesen werden, der Wert wird bei
Zugriff: r der Initialisierung ermittelt!
Code 17

LATENCY_AFTER_STEP S
Index: 109

Zugriff: r, w

Einstellbereich:

Kaltstartwert:

Mit diesem Parameter wird die Wartezeit festgelegt, die benstigt wird
um vom ersten Sprung Endwert zum zweiten Sprung (inverser Sprung)
Startwert wieder zuriickzuspringen.

0-120s
Ts
Verfigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".
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LIN_TYPE S | Auswahl der Kennlinie.
Index: 69
Zugriff: r, w 1 Linear
Anzeige: 2 Equal percentage
3 Equal percentage reverse
4 SAMSON butterfly linear
5 SAMSON butterfly equal percentage
Code 20 )
6 VETEC rotary linear
7 VETEC rotary equal percentage
8 Segmented ball valve linear
9 Segmented ball valve equal percentage
10 User defined
LOGGING_LIMIT D | Startwertereignis der Triggerung.
Index: 92 1 Lower limit
Zugriff: r, w 2 Upper limit
Anzeige: Verfigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".
MODE_BLK S | Anzeige/Auswahl des aktuellen Betriebsmodus (Actual) des Resource
Index: 5 Blocks, der erlaubten Modi (Permitted) die der Transducer Block unter-
Zugriff: r, w stitzt und den Normalbetriebsmodus (Normal).
Der Transducer Block unterstiitzt folgende Betriebsarten:
AUTO Automatic (Automatikbetrieb)
Auswahl:

In diesem Betriebsmodus wird aus dem vom AO Function
Block erhaltenen Stellwert ein Positionswert berechnet und das
Stellventil entsprechend positioniert.

Q/S Out of Service (Auf3er Betrieb)
In diesem Betfriebsmodus wird der aus dem vom AO Function
Block erhaltene Stellwert nicht verwendet, das Stellventil fahrt in
die mit ACT_FAIL_ACTION festgelegte mechanische Sicher
heitsstellung. Das Auslésen der Zwangsentliftung fhrt
ebenfalls zum Wechsel in die Betriebsart O/S.

MAN
In dieser Betriebsart kann der FINAL_VALUE per Hand
vorgegeben werden.

LO Local Override (Lokale Uberlagerung)
Wird der Regler vor Ort in die Betriebsart MAN geschaltet, so
stellt sich der AOT auf LO.
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MOVING_DIRECTION S
Index: 65

Zugriff: r, w
Code 7

Bewegungsrichtung der Fihrungsgrafie w zur Regelgrofie x .

NO_OF ZERO_ D
POINT_ADJ
Index: 83

Zugriff: r

Anzahl der Nullpunktabgleiche seit der letzten Initialisierung.

OVERSHOOT FALLING D
Index: 113

Zugriff: r

Auswerteparameter der Sprungantworttests.
Uberschwingen des fallenden Fishrungsgrafiensprungs

Verfigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".

OVERSHOOT RISING D
Index: 112

Auswerteparameter der Sprungantworttests.
Uberschwingen des steigenden Fishrungsgréf3ensprungs.

Zugriff: r
Verfiigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".
PRESSURE_LIMIT S | Eingabe der Druckgrenze, siehe Kap.12 Codeliste, Code 16.
Index: 80
Zugriff: r, w
Anzeige: 1 Off
2 3.7 bar
3 2.4 bar
Code 16 4 1.4 bar
PRESSURE_Y D | Gibt nach der Initialisierung den Antriebsdruck in Prozent an.
Index: 50
Zugriff: r
Code 44
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PRETRIGGER_TIME

Durch den Pretrigger kdnnen auch Daten vor diesem Ereignis angezeigt
werden. Erméglicht wird dies durch einen Ringpuffer in dem kontinuier-

Index: 93 lich die Events abgelegt werden.

Zugriff: r, w Befindet sich z.B. der Pretrigger auf 1 s, so werden bei einem Trigger-
ereignis des Datenloggers alle Ereignisse der letzten Sekunde ange-
zeigt.

Verfiigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".

RAMP_DOWN Das dynamische Stellverhalten des Stellventiles kann durch die Aufnah-

Index: 108 me von Sprungantworten untersucht werden.

Zugriff: r, w
Hier erfolgt eine Festlegung der Zeit in der der inverse Sprung abfallen
soll.

Default: 0
Verfiigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".

RAMP_UP Das dynamische Stellverhalten des Stellventiles kann durch die Aufnah-

Index: 107 me von Sprungantworten untersucht werden.

Zugriff: r, w Hier erfolgt eine Festlegung der Zeit in der der Sprung ansteigen soll.

Kaltstartwert: 0
Verfiigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".

RATED TRAVEL Nennhub [mm] bzw. Nennwinkel [grad] des Ventils.

Index: 58

Zugriff: r, w

Bereich: 0..2559

Kaltstartwert: 15.0 mm
Hinweis: Die Einheit [mm] bzw. [grad] ist abhéingig vom Parameter

Code 5 VALVE_TYPE.

SAMPLE_RATE Mit diesem Parameter wird die Abtastrate des Datenloggers in ms ein-
gestellt.

Index: 90

Zugriff: r, w Verfiigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".
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SELF_CALIB_CMD D | Kommando zum Starfen von Kalibrierungssequenzen im Feldgerdt, so-
wie das Riicksetzen von Fehlermeldungen.
Index: 61
Zugriff: r, w
Auswahl: 1 No test, normal operation
2 Start with default values
3 Start initialization
4 Abort initialization
5 Start zero point adjustment
6 Abort zero point adjustment
7 Search device
8 Reset total valve travel
/* xd_error_ext_1*/
9 Reset ‘Solenoid valve active’
10 Reset ‘Total valve travel limit exceeded’
11 Reset ‘Control loop’
12 Reset ‘Zero point’
13 Reset ‘Autocorrection’
14 Reset ‘Fatal error’
15 Reset ‘Extended diagnosis’
16 Reset ‘x > range’
17 Reset ‘Delta x < range’
18 Reset ‘Attachment’
19 Reset ‘Initialization time exceeded’
20 Reset ‘Initialization / solenoid valve’
21 Reset ‘Travel time too short’

22 Reset ‘Pin position’
/* xd_error_ext 2 */

23 Reset ‘x-signal’

24 Reset ‘i/ p-converter’

25 Reset ‘Hardware’

26 Reset ‘Control parameter’

27 Reset ‘Poti parameter’

28 Reset ‘Adjustment parameter’
29 Reset ‘General parameter’
30 Reset ‘Internal device error 1’

104 eB 8384-5




Parameterbeschreibung

31
32
33
34
35
36
37

Reset ‘No emergency mode’

Reset ‘Program load error’

Reset ‘Options parameter’

Reset ‘Info parameter’

Reset ‘Data memory’

Reset ‘Control calculation’

Reset ‘Data memory enhanced diagnostic’

SELF_CALIB_STATUS
Index: 63

Zugriff: r
Anzeige:

Status der mit SELF_CALIB_CMD gestarteten Sequenz.

O NO~ O hWN—

0

10
11

Not active

Running

Test aborted

Zero point adjustment
Maximum point adjustment
Detection of mech. stops
Controller optimization
Fine adjustment

Step 1 (step response)
Step 2 (step response)
Terminated

SERVO_RESET
Index: 18

Zugriff: r, w

Dieser Parameter wird im Typ 3730-5 nicht bearbeitet.

SET_FAIL_SAFE_POS
Index: 57

Zugriff: r, w
Anzeige:

Durch diesen Parameter kann ber FF in Sicherheitsstellung gefahren
werden. Der Regler bleibt dabei jedoch in der Betriebsart Auto.
Die SafePos wird durch ein blinkendes S im Display angezeigt!

1
2
3

Not active
Set fail-safe position
Clear fail-safe position

SETP_DEVIATION
Index: 45

Zugriff: r
Code 39

Anzeige der Regeldifferenz e.
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SIGNAL_PRESSURE_
ACTION

Index: 77

Zugriff: r

Dieser Parameter wird bei der Initialisierung ermittelt und gibt die Stel-
lung des Schiebeschalters (AIR TO OPEN/CLOSE) wieder!

Eine Anderung ist nur durch eine erneute Initialisierung méglich.

SOLENOID_SELECT
Index: 94

Gibt den Status des Magnetventils wieder (Code 45).

Zugriff: r, w Verfiigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".

ST_REV Anzeige des Revisionsstandes der statischen Daten.

Index: 1 Hinweis: Der Revisionsstand wird bei jeder Anderung eines statischen
Zugriff: r Parameters im Block inkrementiert.

START_VALUE

Bei einer getriggerten Startbedingung des Datenloggers wird hier der

Index: 91 Startwert angegeben  (Ventilstellung in %).

Zugriff: r, w Verfiigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".

STEP_PROGRESS Beim Testen des Regelverhaltens auf ein Sprungantwort wird in diesem
Index: 120 Parameter der Testfortschritt in Prozent wiedergegeben.

Zugriff: r Verfiigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".
STEP_SAMPLE_RATE Einstellung der Abtastrate der Sprungantwortmessung

Index: 105

Zugriff: r, w

Bereich: 0,1bis 120 s

Kaltstartwert: 0,15

Verfiigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".

STEP_SELECTION
Index: 110

Zugriff: r, w

Anzeige:

Das dynamische Stellverhalten des Stellventiles kann durch die Auf-
nahme von Sprungantworten untersucht werden.

Dazu werden als Default zwei Fishrungsgrofienspriinge durchgefihrt
und der Verlauf der Ventilstellung x und der Stellgrofie y bis zum Errei-
chen des stationdren Zustandes aufgezeichnet, gespeichert und be-
wertet.

Der erste Sprung startet bei dem zuvor definierten Startwert und endet
bei dem festgelegten Endwert. Nach der vorgegebenen Wartezeit wird
der zweite Sprung invers vom Endwert zuriick zum Startwert ausge-

fihrt.

Hier erfolgt eine Auswahlmaglichkeit ob nur ein Sprung oder nach dem
ersten Sprung auch der inverse Sprung durchgefihrt werden soll.

1 one step
2 two steps
Verfiigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".
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STEPEND Endwert zur Durchfishrung der Sprungantwort.
Index: 104
Zugriff: r, w
0 bis 100%
Bereich: 100 %
Kaltstartwert: Verfiigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".
STEPSTART Startwert zur Durchfishrung der Sprungantwort.
Index: 103
Zugriff: r, w
Bereich 0 bis 100%
Kaltstartwert: 0%
Verfigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".
STRATEGY Parameter zur Gruppierung und somit schnelleren Auswertung von Bls-
Index: 3 cken. Eine Gruppierung erfolgt durch die Eingabe des gleichen Zahlen-
Zugriff: r, w wertes in den Parameter STRATEGY jedes einzelnen Blocks.
Kaltstartwert: 0
Hinweis:
Diese Daten werden vom Transducer Block weder geprift noch verar-
beitet.
SUB_MODE_INIT Zeigt an ob eine Initialisierung im Modus SUB durchgefihrt wurde.
Index: 62
Zugriff: r
TAG_DESC Eingabe eines anwenderspezifischer Text von max. 32 Zeichen, zur
Index: 2 eindeutigen Identifizierung und Zuordnung des Blocks.
Zugriff: r, w
TIME_63_FALLING Ermittelt aus dem Sprungantworttest T,; fir den fallenden Sprung.
Index: 117 Verfiigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".
Zugriff: r
TIME_63_RISING Ermittelt aus dem Sprungantworttest T,; fir den steigenden Sprung.
Index: 116
Zugriff: r . . .
Verfiigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".
TIME_98_FALLING Ermittelt aus dem Sprungantworttest T, fir den fallenden Sprung
Index: 119 Verfiigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".
Zugriff: r
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TIME_98_RISING D
Index: 118

Zugriff: r

Ermittelt aus dem Sprungantworttest T,, fir den steigenden Sprung.
Verfiigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".

TOLERANCE_BAND S
Index: 47

Zugriff: r, w
Bereich:
Kaltstartwert:
siche Code 19

Toleranzband

0.1..10%
5%

TOT_VALVE_TRAV_LIM S
Index: 49

Zugriff: r, w
Bereich:
Kaltstartwert:
Code 24

Grenzwert absolutes Wegintegral

0...16 500 000
1 000 000

TOTAL_VALVE_TRAVEL D
Index: 48

Zugriff: r
Code 23

Absolutes Wegintegral

Summe der Nennlastspiele (Doppelhiibe), aufsummierter Ventilhub.

TRANSDUCER _ D
DIRECTORY
Index: 9

Zugriff: r

Dieser Parameter wird im Typ 3730-5 nicht bearbeitet.

TRANSDUCER_STATE D
Index: 34

Zugriff: r

Anzeige:

Zustand des Transducerblocks.

See operating mode
Solenoid valve active
Lower travel limit active
Upper travel limit active
End position < active
End position > active
Fail-safe position active

O NO O NN~

Normal operation
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TRANSDUCER_TYPE
Index: 10

Zugriff: r

Art des Transducers, hier “Standard Advanced Positioner Valve”.

TRANSM_PIN_POS
Index: 59

Zugriff: r, w
siche Code 4

Fir die Initialisierung unter NOM oder SUB muss diese Stiftposition ein-
gegeben werden.

Der Abtaststift muss je nach Ventilhub/-winkel in die richtige Stiftpositi-
on eingesetz werden siehe Tabelle bei Code 4.

TRAVEL_LOWER_LIMIT
Index: 71

Zugriff: r, w
sieche Code 10

Begrenzung des Hubes/Drehwinkels nach unten, die Kennlinie wird da-
bei im Gegensatz zu FINAL_VALUE_RANGE nicht angepasst!

TRAVEL_LOWER_
LIMIT_ ON

Index: 70

Zugriff: r, w
siche Code 10

Freigabe von x-Grenze unten.

TRAVEL_RATE_DEC
Index: 79

Zugriff: r, w
sieche Code 22

Zeit um den Arbeitsbereich beim Schliefen des Stellventils zu durchfah-
ren.

TRAVEL_RATE_INC
Index: 78

Zugriff: r, w
siche Code 21

Zeit um den Arbeitsbereich beim Offnen des Stellventils zu durchfahren.

TRAVEL_UPPER_LIMIT
Index: 73

Zugriff: r, w
Code 11

Begrenzung des Hubes/Drehwinkels nach oben, die Kennlinie wird da-

bei im Gegensatz zu FINAL_VALUE_RANGE nicht angepasst!

TRAVEL_UPPER_
LIMIT_ON
Index: 72

Zugriff: r, w

Freigabe von x- Grenze oben (Code 11).
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TRIGGER_SELECT

Wurde in dem Parameter DATALOGGER_SELECT “Trigger” angewdhlt,

Index: 89 so kann hier die Auswahl getroffen werden, auf welche Ereignisse der
Zugriff: r, w Eventlogger triggern soll.
Anzeige: 1 Valve position
2 Solenoid condition
3 Valve position or solenoid condition
Verfiigbar ab optionaler Diagnoseversion EXPERT".
TV_STEP Anzeige von Tv.
Index: 19 Uber FF kann dieser Parameter nur gelesen werden, der Wert wird bei
Zugriff: r der Initialisierung ermittelt!
Code 19
UPDATE_EVT Anzeige, ob statische Blockdaten gedindert wurden, inklusive Datum
Index: 7 und Uhrzeit.
Zugriff: r, w

USER_CHARACTERISTIC
Index: 33

Eingabe der Benutzerdefinierten Kennlinie.

Die Auswahl der zu verwendenden Kennlinie erfolgt ilber den Parame-

Zugriff: r, w ter LIN_TYPE (hier “User defined”).
Folgende Bedingung muss dabei erfillt sein:
X(+-1) <X (1)
Im Klartext, die Werte fir X missen kontinuierlich ansteigen!
VALVE_MAN_ID Kennzeichnet eindeutig den Hersteller des zum Stellungsregler zugehs-
Index: 25 rigen Ventils.
Zugriff: r, w

VALVE_MODEL_NUM
Index: 26

Zugriff: r, w

Typ/Ausfihrung des zum Stellungsregler zugehdrigen Ventils.

VALVE_SN
Index: 27

Zugriff: r, w

Seriennummer des zum Stellungsregler zugehdrigen Ventils.
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VALVE_TYPE S | Ventilart
Index: 28
Zugriff: r, w
Eingabe: UNINITIALIZED undefiniert
LINEAR linear (Stellventil mit geradlinig bewegtem
Abschlusskérper, Hubventil)
ROTARY drehend (Stellventil mit drehend bewegtem
Abschlusskérper, Part-Turn, Schwenkbewegung)
OTHER andere
Kaltstartwert: linear

Hinweis: Der Typ 3730-5 unterscheidet lediglich zwischen Hub- und
Schwenkarmaturen, “undefiniert” und “andere” wird als Hubventil be-

handelt.

XD_CAL_DATE S | Zeitpunkt der letzten Kalibrierung.
Index: 30

Zugriff: r, w

XD_CAL_LOC S | Ort der letzten Kalibrierung.
Index: 29

Zugriff: r, w

XD_CAL_ WHO S | Person, welche die letzte Kalibrierung durchgefihrt hat.
Index: 31

Zugriff: r, w
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XD_ERROR D | Fehlermeldung des Transducer Blocks
Index: 11
Zugrif. NONE (0) Kein Fehler.
Anzeige: UNSPECIFIED ERROR
Nicht spezifizierter Fehler (Geréit) nicht initialisiert,
Initialisierung oder Nullpunktabgleich léuft oder Wegintegral
Uberschritten).
GENERAL ERROR
Allgemeiner Fehler (allgemeiner Gerétefehler).
CALIBRATION ERROR
Kalibrierungsfehler (Nullpunkt-, int. Regelkreis-
oder Initialisierungsfehler).
CONFIGURATION ERROR
Konfigurationsfehler (Parameter oder Kennlinie fehlerhaft).
ELECTRONICS FAILURE Fehler in Elektronik
MECHANICAL FAILURE Fehler in Mechanik
DATA INTEGRITY ERROR
Fehler in Datenintegritét, Prifsummenfehler).
ALGORITHM ERROR Dynamische Werte ausser Bereich
XD_ERROR_EXT D | Erweiterte Fehlermeldungen des Transducer Blocks
Index: 35
Zugriff: r
Anzeige: 1 xd_error_ext_1

“Device not initialized”
“Solenoid valve active” oder “SET_FAIL_SAVE_POS aktiviert”
“Total valve travel limit exceeded”

“Control loop” (Code 57)
“Zero point” (Code 58)
“Autocorrection” (Code 59)
“Fatal error” (Code 60)
“Extented diagnosis”

“x > range” (Code 50)
“Delta x < range” (Code 51)
“Attachment” (Code 52)
“Initialization time exceeded”  (Code 53)
“Initialization / solenoid valve”  (Code 54)
“Travel time too short” (Code 55)
“Pin position” (Code 56)

“Test or calibration running”
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O N O~ O AW

9

10
11
12
13
14
15
16
17

xd_error_ext_2
“x-signal”

“i/ p-converter”
“Hardware”

“Control parameter”
“Poti parameter”
“Adjustment parameter
“General parameter”
“Internal device error 1"
“No emergency mode”
“Program load error”
“Options parameter”
“Info parameter”
“Data memory”
“Control calculation”
“Reference fest aborted

"

1

xd_error_ext_3
AirSupply
ActuatorSpring
ShiftingWorkingRange
Friction
LeakagePneumatic
LimitWorkingRange
DynamicStressFactor
Innerleakage
Externalleakage
ObservingEndPosition
ConnectionPositionerValve
WorkingRange
EmergencyShutDown
TemperatureError

(Code 62)
(Code 64)
(Code 65)
(Code 68)
(Code 69)
(Code 70)
(Code 71)
(Code 73)
(Code 76)
(Code 77)
(Code 78)
(Code 75)
(Code 66)
(Code 67)
(Code 81)

EXPERT*

ZERO_POINT_LIMIT
Index: 84

Zugriff: r, w

D

Angabe der Nullpunkigrenze.
Einheit in %.
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13.5.3 Discrete Input Transducer Blécke (DI Ubertragungsblocke)

Discrete Input Transducer Bldcke koppeln die physikalischen Eingénge des Feldgerdtes direkt
an die zugeordneten Funktionsblécke an.

Die Zuordnung der Transducer Blécke zu den Funktionsblécken wird mittels der Parameter
CHANNEL eingestellt.

Der Stellungsregler Typ 3730-5 besitzt zwei voneinander unabhéngige Bindre Eingéinge.
Fir jeden Eingang stehen jeweils ein Discrete Input Funktionsblock sowie ein Discrete Input
Transduer Block zur Verfiigung.

Die DI-Transducer-Blécke sind entsprechend der FF-Spezifikation implementiert und enthalten
keine herstellerspezifischen Parameter.

13.5.4 Analog Output Function Block (AO Funktionsblock)

Der Analog Output Function Block verarbeitet ein von einem vorgeschalteten Block (z.B. PID
Block) erhaltenes Analogsignal zu einem fiir den nachgeschalteten Transducer Block (z.B.
Ventilstellungsregler) verwendbaren Stellwert. Er beinhaltet dazu unter anderem Skalierungs-
funktionen und Rampenfunktionen.

Der AO-Block erhéilt seinen Sollwert je nach Betriebsart (MODE_BLK) aus den Eingangsgrd-
fen CAS_IN, RCAS_IN oder SP. Daraus wird unter Beriicksichtigung von PV_SCALE,
SP_HI_LIM und SP_LO_LIM, SP_RATE_UP und SP_RATE_DN ein interner Arbeitssollwert ge-
bildet.

Entsprechend den Parametern IO_OPTS und XD_SCALE wird ein Ausgangswert OUT gebil-
det, welcher an den tber den CHANNEL nachgeschalteten Transducer Block weitergeleitet
wird.

Der AO-Block verfiigt iiber ein Sicherheitsverhalten (Fault State). Dieses Verhalten wird
akti-viert, wenn eine Fehlerbedingung (des jeweils giiltigen Sollwertes) lénger als die im Pa-
rameter FSTATE_TIME festgelegte Zeit ansteht oder wenn der Parameter SET_FSTATE im Re-
source Block aktiviert wird.

Das Sicherheitsverhalten wird festgelegt Gber die Parameter FSTATE_TIME, FSTATE_VAL und
IO_OFPTS.
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XD_SCALE
100 %
READBACK —#»=
OUT -a—
0% - PV_SCALE
0°C * +
SP PV
SP_LO_LIM<=SP<=SP_HI_LIM
- \
\ 2 \
‘ 21 Sollwert- Sollwert- PV-, XD- Ausgangs- |
| - 7?\; begrenzung | S rampen Skalierung verhalten out |
‘ zZ[ SP_HI_LIM SP_RATE_DN XD_SCALE I0_OPTS ‘
| 2 SP_LO_LIM SP_RATE_UP PV SCALE |
<
| o \
| MODE_BLK our |
MODE_BLK
‘ PV-, XD- Skalierung | PV (manual) ‘
\ READBACK | XD_SCALE, PV_SCALE \

Bild 16 - Analog Output Function Block

Parameter des Analog Output Function Block

ALERT_KEYS S | Eingabe der Identifikationsnummer des Anlagenteils. Diese Information
Index: 4 kann vom Feldbus-Host System zum Sortieren von Alarmen und Ereig-
Zugriff: r, w nissen verwendet werden.
Eingabe: 1..255
Kaltstartwert: 0
Hinweis:
Der Wert O (Kaltstartwert) ist kein zu|'o'|ssiger Wert und wird daher beim
Schreiben in das Gerdt mit einer Fehlermeldung zuriickgewiesen.
BKCAL_OUT D | Anzeige des analogen Ausgangswert und -status, der bei einer Kaska-
Index: 25 denregelung dem Parameter BKCAL_IN des vorgeschalteten Funktions-
baustein Gbergeben wird.
Zugriff: r Dieser Wert verhindert die Integralséittigung des Reglers und ermaglicht

so eine stossfreie Betriebsumschaltung.
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BLOCK_ALM Anzeige des aktuellen Blockzustands mit Auskunft Gber anstehende Kon-
Index: 30 figurations-, Hardware- oder Systemfehler inklusive den Angaben ber
' den Alarmzeitpunkt (Datum, Zeit) bei Auftreten des Fehlers.
Zugrif v, w Hinweis: Zusétzlich kann in dieser Parametergruppe der aktive Blocka-
larm manuell quittiert werden.
BLOCK_ERR Anzeige der aktiven Blockfehler.
Index: 6 OUT OF SERVICE  Der Blockmodus ist auf3er Betrieb.
Zuarifh CONFIGURATION_ERROR
vgrit Im Block liegt ein Konfigurationsfehler vor.
Anzeige: INPUT FAILURE PV
(Stellungsriickmeldung) hat Status “schlecht”, z. B. weil
Transducer Block in Betriebsart “O/S” ist.
OUTPUT FAILURE
Stellwert OUT kann nicht ausgegeben werden, z. B.weil
TransducerBlock nicht initialisiert oder in Betriebsart “LO” ist.
CAS_IN Anzeige / Vorgabe der von einem vorgeschalteten Funktionsblock ber-
Index: 17 nommenen analogen Fishrungsgréf3e und deren Status.
Zugriff: r, w
CHANNEL Zuordnung zwischen dem Ausgang des jeweiligen Analog Output
Index: 22 Function Blocks und den logischen Hardware-Kandlen (Transducer

Zugriff: r, win O/S

Kaltstartwert

Blocks).

3

Hinweis: Um den AO Function Block in Betrieb nehmen zu kénnen,
muss der CHANNEL auf einen giiltigen Wert gesetzt werden.

Da im Typ 3730-5 drei Transducer Blécke (Standard Advanced Posi-
tioner Valve) vorhanden sind, muss der Wert auf 3 gesetzt werden.

FSTATE_TIME
Index: 23

Zugriff: r, w

Kaltstartwert:

Vorgabe der Zeit in Sekunden von der Erkennung eines Fehlers des fiir
den AQO Function Block in der aktuellen Betriebsart giiltigen Sollwertes
bis zum Auslésen des Sicherheitsverhaltens.

Wenn nach Ablauf dieses Zeitintervalls der Fehler weiterhin vorliegt,
wird das Sicherheitsverhalten ausgeldst.

0

Hinweis: Das Sicherheitsverhalten des AO Function Blocks wird im Para-
meter [O_OPTS dieses Blocks festgelegt.
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FSTATE_VAL Sollwertvorgabe fiir den AO Funktion Block bei ausgeldstem Sicherheits-
Index: 24 verhalten.
Zugriff: r, w
Eingabe: Wert und Bereich von PV_SCALE 10 %
Kaltstartwert: 0
Hinweis:
Dieser Wert wird verwendet, wenn im Parameter |O_OPTS die Option
“Fault State to value” ausgewdhlt ist.
GRANT_DENY Freigabe bzw. Einschréinkung der Zugriffsberechtigung eines
Index: 13 Feldbus-Host-Systems auf das Feldgerit.
Zugriff: r, w Hinweis:
Dieser Parameter wird vom Typ 3730-5 nicht ausgewertet.
I0_OPTS Auswahl des Ein-/Ausgangsverhaltens des AO Blocks
Index: 14 SP-PV Track in MAN

Zugriff: r, win O/S

Auswahl:

SP folgt PV in Betriebsart (ACTUAL_MODE) MAN SP-PV
Track in LO
SP folgt PV in Betriebsart (ACTUAL_MODE) LO
SP Track retained target:
SP folgt RCAS_IN oder CAS_IN abhéingig vom voreingestellten
TARGET_MODE in Betriebsart (ACTUAL_MODE) LO
oder MAN.
Diese Option hat Vorrang gegeniber SP_PV Track
in MAN/LO.
increase to close
Invertierung des Ausgangswertes zum Transducer Block
(entspricht Bewegungsrichtung).
Fault State to value
Bei Ausldsen des Sicherheitsverhaltens wird FSTATE_VAL als
Sollwert verwendet (sieche FSTATE_VAL, FSTATE_TIME).

Use Fault State Value on restart
Bei Anlauf des Gertites wird FSTATE_VAL als Sollwertvorgabe
verwendet bis ein giiltiger Wert vorliegt

Target to MAN if Fault State activated
Bei Auslésen des Sicherheitsverhaltens wird der
TARGET_MODE auf MAN gesetzt, die urspriingliche
Zielbetriebsart geht verloren. Nach Verlassen des Sicherheits
verhaltens verbleibt der Block in MAN und muss vom
Anwender in die gewiinschte Betriebsart gesetzt werden.

B 8384-5 117



Parameterbeschreibung

Use PV for BKCAL_OUT
Uber BKCAL_OUT wird an Stelle des Arbeitssollwertes der PV
zuriickgegeben. Ist im Resource Block Parameter
FEATURES_SEL die Option OUT READBACK gesetzt, wird
dann {ber BKCAL_OUT die aktuelle Ventilstellung zuriickge-

meldet.
MODE_BLK N | Anzeige des aktuellen Betriebsmodus (Actual) des AO Blocks,
Index: 5 der gewiinschten Modi (Target), der erlaubten Modi (Permitted),
Zugriff: r, w die der AO Block unterstiitzt und den Normalbetriebsmodus
Anzeige: (Normal).
RCAS CAS AUTO MAN O/S
Der AO Block unterstiitzt folgende Betriebsarten:
Q/S, Out of Service (Auf3er Betrieb)
Der AO Algorithmus des Bausteins wird nicht ausgefihrt.
Am Parameter OUT wird der letzten Wert bzw. bei aktiver
Stérungsbehandlung der festgelegte Wert ausgegeben.
MAN (Manueller Eingriff durch den Operator)
Der Ausgangswert des AO Blocks kann tber den Parameter
OUT vom Bediener direkt vorgegeben werden.
AUTO (Automatikbetrieb)
Der vom Bediener vorgegebene Sollwert wird ber den
Parameter SP bei der Ausfihrung des AO Blocks verwendet.
CAS (Kaskadenbetrieb)
Der AO Funktionsblock erhdlt Gber den Parameter CAS_IN
die Fihrungsgrofe zur internen Berechnung der Stellgréfie
direkt von einem vorgeschalteten Function Block.
Der AO Block wird ausgefihrt.
RCAS (Externe Kaskade)
Der AO Funktionsblock erhélt tber den Parameter RCAS_IN
die Fohrungsgréfe zur internen Berechnung der Stellgréf3e
direkt vom Feldbus-Host System. Der AO Block wird ausgefiihrt.
out N | Anzeige der Stellgrofie, dem Wert, Grenzwert und Status des
Index: 9 AQO Funktionsblocks.

Zugriff: r, w in MAN, O/S

Hinweis:

Ist in dem Parameter MODE_BLK der Betriebsmodus MAN (Manueller
Eingriff durch den Operator) angewdhlt, kann hier der Ausgangswert
OUT manuell vorgegeben werden.

Die verwendete Einheit wird von der Parametergruppe XD_SCALE Gber-
nommen, der Eingabebereich entspricht OUT_SCALE 10 %.

118 €8 8384-5




Parameterbeschreibung

PV D | Anzeige der fiir den Funktionsblock verwendeten Prozessvariablen in-
Index: 7 klusive dem Status. Die verwendete Einheit wird von der Parameter-
Zugriff. r gruppe PV_SCALE bernommen.

Hinweis:

Ist im Resource Block Parameter FEATURES_SEL die Option

OUT READBACK aktiviert, enthéilt PV die aktuelle Ventilstellung

(entspr. FINAL_POSITION_VALUE).
PV_SCALE S | Definition des Bereichs (Anfangs- und Endwert), der physikalischen Ein-
Index: 11 heit und der Nachkommastellen der Prozessvariablen (PV).

Zugriff: r, w in MAN, O/S
Kaltstartwert:

0...100 %

RCAS_IN N | In diesem Parameter wird die vom Feldbus-Host System zur Verfiigung
Index: 26 gestellte analoge Fishrungsgréfie (Wert und Status) zur internen Berech-
Zugriff: r, w nung der Stellgrofe eingelesen und angezeigt.

Hinweis: Dieser Paramefer ist nur in der Betriebsart RCAS aktiv.

RCAS_OUT D | Anzeige der analogen Fishrungsgrofie (Wert und Status) nach Anwen-

Index: 28 dung der Rampenfunktion.

Zugriff: r Dieser Wert wird dem Feldbus-Host System iiber diesen Parameter zur
Verfigung gestellt, um Riickrechnungen bei Betriebsartwechsel oder be-
grenzten Signalen durchzufihren.

Hinweis: Dieser Parameter ist nur in der Betriebsart RCAS aktiv.

READBACK D | Anzeige der aktuellen Ventilposition.

Index: 16 Der Wert wird aus dem Parameter

Zugriff: r FINAL_POSITION_VALUE des zugehérigen Transducer Blocks ermittelt.

Die verwendete Einheit wird von der Parametergruppe XD_SCALE iber-
nommen.
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SHED_OPT
Index: 27
Zugriff: r, w

Auswahl:

Kaltstartwert:

Auswahl des Verhaltens bei einer Zeitiiberschreitung der Uberwa-
chungszeit (siehe Parameter SHED_RCAS im Resource Block) wéhrend
der Uberpriifung der Verbindung zwischen dem Feldbus-Host System
und dem AO Block im Betriebsmodus RCAS.

Nach Ablauf der Uberwachungszeit wechselt der AO Block vom Be-
triebsmodus RCAS in den hier ausgewdhlten Betriebsmodus. Es wird
auch das Verhalten nach Beendigung des Fehlerzustandes festgelegt.
Uninitialized  Nicht initialisiert

NormalShed_NormalReturn

Wechsel in néichstmégliche Betriebsart, nach Verlassen der
Fehlerbedingung Riickkehr in Betriebsart RCAS.

NormalShed_NoReturn
Wechsel in néichstmégliche Betriebsart, nach Verlassen der
Fehlerbedingung verbleibt der Block in dieser Betriebsart.

ShedToAuto_NormalReturn
Wechsel in Betriebsart AUTO, nach Verlassen der
Fehlerbedingung Riickkehr in Betriebsart RCAS.
ShedToAuto_NoReturn
Wechsel in Betriebsart AUTO, nach Verlassen der
Fehlerbedingungverbleibt der Block in Betriebsart AUTO.
ShedToManual_NormalReturn
Wechsel in Betriebsart MAN, nach Verlassen der
Fehlerbedingung Riickkehr in Betriebsart RCAS .

ShedToManual_NoReturn
Wechsel in Betriebsart MAN, nach Verlassen der
Fehlerbedingung verbleibt der Block in Betriebsart MAN.

ShedToRetainedTarget_NormalReturn
Wechsel in néichstmgliche Betriebsart, nach Verlassen der
Fehlerbedingung Riickkehr in Betriebsart RCAS.

ShedToRetainedTarget_NoReturn
Wechsel in néichstmégliche Betriebsart, nach Verlassen der
Fehlerbedingung verbleibt der Block in dieser Betriebsart.
Uninitialized
Hinweis:
Dieser Parameter ist im AO Block nur in der Betriebsart RCAS aktiv.
Ist der Wert “Uninitialized” gesetzt, kann der AO Block nicht in die Be-
triebsart RCAS gebracht werden.
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SIMULATE Mit Hilfe der Simulation kann der Wert und Status der Prozessvariablen
Index: 10 PV des Blocks simuliert werden.
Zugriff: r, w Hinweis:
Wéhrend der Simulation wird der Wert von OUT nicht an den Transdu-
cer Block iibergeben, der Transducer Block behélt den letzten giltigen
Wert vor der Aktivierung der Simulation.
Die Aktivierung der Simulation ist nur méglich, wenn der Simulation En-
able Hardware-Schalter im Gerdit gesetzt ist (siehe auch Resource
Block).
SP Eingabe des Sollwertes (Fihrungsgréf3e) im Betriebsart AUTO.
Index: 8 Die verwendete Einheit wird von der Parametergruppe PV_SCALE iber-
) nommen.
Zugriff: r, w
in AUTO, MAN, O/S
Eingabe: Wert und Bereich von PV_SCALE 10 %
SP_HI_LIM Eingabe des oberen Grenzwertes des Sollwertes (Fithrungsgrofie).
Index: 20
Zugriff: r, w
Eingabe: . 9
Kaltstartwert: Wert und Bereich von PV_SCALE +10 %
100
Hinweis: Wird die Einstellung des Skalenendes im Parameter PV_SCALE
verdindert, sollte dieser Wert entsprechend angepasst werden.
SP_LO_LIM Eingabe der unteren Grenzwertes des Sollwertes (Fihrungsgrofle).
Index: 21
Zugriff: r, w
Eingabe: Wert und Bereich von PV_SCALE +10 %
Kaltstartwert: 0
Hinweis:
Wird die Einstellung des Skalenendes im Parameter PV_SCALE veréin-
dert, sollte dieser Wert entsprechend angepasst werden.
SP_RATE_DN Eingabe der Rampensteilheit fir abfallende Sollwertveréinderung in der
Index: 18 Betriebsart AUTO.
Zugriff: r, w
Kaltstartwert: 3402823466 x 10™

Hinweis: Bei Eingabe des Wertes “0" wird der Sollwert direkt verwen-
det. Die Geschwindigkeitsbegrenzung ist fir Ausgangsblécke in Be-
triebsart AUTO und CAS aktiv.
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SP_RATE_UP Eingabe der Rampensteilheit fir ansteigende Sollwertveréinderung in
Index: 19 der Betriebsart AUTO.
Zugriff: r, w
Kaltstartwert: 3402823466 x 10®

Hinweis:

Bei Eingabe des Wertes “0" wird der Sollwert direkt verwendet.
ST_REV Anzeige des Revisionsstandes der statischen Daten.
Index: 1 Hinweis: Der Revisionsstand wird bei jeder Anderung eines statischen
Zugriff: r Parameters im Block inkrementiert.

STATUS_OPTS
Index: 15

ZugriFf: r, win O/S
Auswahl:

Auswahl der zur Verfiigung stehenden Statusoptionen zur Festlegung
der Statusbehandlung und -verarbeitung:
Uninitialized ~ Nicht initialisiert
Propagate Fault Backward
Status des Transducers wird Gber Status von BKCAL_OUT an
vorgeschalteten Block weitergereicht.

Kaltstartwert: Uninitialized
STRATEGY Parameter zur Gruppierung und somit schnelleren Auswertung von BIs-
. cken. Eine Gruppierung erfolgt durch die Eingabe des gleichen Zahlen-
Index: 3 ppierung errolg 9 9
Zugriff: r, w wertes in den Parameter STRATEGY jedes einzelnen Blocks.
Kaltstartwert: 0
Hinweis:
Diese Daten werden vom AO Funktionsblock weder geprift noch verar-
beitet.
TAG_DESC Eingabe eines anwenderspezifischer Text von max. 32 Zeichen, zur ein-
Index: 2 deutigen Identifizierung und Zuordnung des Blocks.
Zugriff: r, w
Kaltstartwert: ohne Text
UPDATE_EVT Anzeige ob statische Blockdaten getindert wurden, inklusive Datum und
Index: 29 Uhrzeit.
Zugriff: r
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XD_SCALE S | Definition des Bereichs (Anfangs- und Endwert) der physikalischen Ein-
Index: 12 heit und der Nachkommastellen der Stellgréfie (OUT). Angabe in [%],
Zugriff: r, w in MAN, O/S [mm] oder [%rad].
Kaltstartwert: 0.0..100.0 %
Hinweis:
Bei Verwendung von [%] wird der Wert fir OUT bezogen auf 100 %
skaliert.
Bei [mm] (bei Hubventil) bzw. [grad] (bei Drehventil) wird auf den je-
weils in RATED_TRAVEL im Transducer Block eingestellten Wert als
100 % skaliert.
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13.5.5 Discrete Input Function Block DI1

Der Stellungsregler Typ 3730-5 besitzt standardméif3ig einen Kontakteingang zur Auswer-
tung bindrer Spannungssignale.

Um den Kontakteingang (Klemmen 87 und 88) auswerten und in eine FOUNDATION Field-
bus Applikation integrieren zu kénnen, ist der Funktionsblock Discrete Input DIT vorhanden.

Die Zuordnung der angeschlossenen Hardware zum Funktionsblock wird durch den Parame-
ter CHANNEL = 1 getroffen. Uber den Parameter OUT_D kann anschlief3end der Zustand
des Kontaktes mit weiteren Funktionsbldcken verkniipft werden.

Alternativ kann auch eine Auswertung des integrierten Magnetventils MGV, einer diskreten
Ventilstellung mit drei Zustinden POS_D, sowie der Condensed State (NAMUR Status) erfol-
gen.

Die Auswahl des zu verkniipfenden bindren Signals wird iiber den Parameter
SELECT_BINARY_INPUT_1 im Ressource Block vorgenommen.

‘ SELECT_BINARY_INPUT_1 ‘

Bi = PV_D
Y
- i Simulate Optional Filter
MGV r | CHANNEL % Gome pine H ol %
POS D —#  Output = Out_D
Condensed State FIELD_VAL_D J

MODE Alarms
DISC

BV

Bild 17 - Discrete Input Function Block 1
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Parameter des Discrete Input Function Block 1

ACK_OPTION S | Uber diesen Parameter kann ausgewdhlt werden, ob ein Alarm zum
Index: 21 Zeitpunkt seiner Alarmerkennung automatisch, d.h. ohne die Einwirkung
Zugriff: rw des Feldbus-Host Systems, im Geréit quittiert wird.
Auswahl 0 Keine Auswah|
BLOCK_AIM  Blockalarm
DISC_ALM Diskrefer Alarm
Kaltstartwert 0
Hinweis: Der Alarm wird an das Feldbus-Host System gesendet, aber
nicht von diesem quittiert.
ALARM_SUM S+D | Anzeige des aktuellen Status der Prozessalarme im DI1 Funktionsblock
Index: 20
Zugriff: r,w BLOCK_AIM  Blockalarm
Anzeige: DISC_AM Diskrefer Alarm
Hinweis:
Zusétzlich kénnen in dieser Parametergruppe die Prozessalarme deakti-
viert werden.
ALERT_KEY S | Eingabe der Identifikationsnummer des Anlagenteils. Diese Information
Index: 4 kann vom Feldbus-Host System zum Sortieren von Alarmen und Ereig-
Zugriff: r, w nissen verwendet werden.
Eingabe: 1,255
Kaltstartwert: 0
Hinweis:
Der Wert O (Kaltstartwert) ist kein zul@ssiger Wert und wird daher beim
Schreiben in das Gerdt mit einer Fehlermeldung zuriickgewiesen.
BLOCK_ALM D | Anzeige des aktuellen Blockzustands mit Auskunft iber anstehende Kon-
Index: 19 figurations-, Hardware- oder Systemfehler, inklusive den Angaben iber
. den Alarmzeitpunkt (Datum, Zeit) bei Auftreten des Fehlers.
Zugriff: r, w

Hinweis:
Zuséitzlich kann in dieser Parametergruppe der aktive Blockalarm manu-
ell quittiert werden.
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BLOCK_ERR D | Anzeige der aktiven Blockfehler.

Index: 6

Zugriff: r OUT OF SERVICE Der Blockmodus ist aufBer Betrieb.

Anzeige: CONFIGURATION_ERROR Im Block liegt ein Konfigurationsfehler

vor.

CHANNEL S | Festlegung welcher Transducer Block dem DI1 Funktionsblock zuge-

Index: 15 ordnet ist.

Zugriff: r, w

Eingabe: 1.3

Kaltstartwert 1

DISC_ALM D | Statusanzeige des diskreten Alarms, inklusive den Angaben zum Alarm-

Index: 24 zeitpunkt (Datum, Zeit) und dem Wert, welcher den Alarm ausgel&st
hat.

Zugriff: r, w Der in dem Parameter DISC_LIM eingegebene Wert wird iiberschritten.

Hinweis: Zusétzlich kann in dieser Parametergruppe der aktive Alarm
manuell quittiert werden.

DISC_LIM S | Eingabe des Wertes der den Diskreten Alarm auslést.
Index: 23
Zugriff: r, w
Eingabe: 0/1
Kaltstartwert 0
DISC_PRI S | Festlegung des Verhaltens bei Erreichen des im Parameter DISC_LIM
Index: 22 eingegebenen Werfes.
Zugriff: r, w
Eingabe: 0 die Verletzung des Grenzwertes wird nicht ausgewertet.
1 keine Benachrichtigung bei Verletzung des Grenzwertes
2 reserviert fir Blockalarme.
3..7  die Verletzung des unteren Grenzwertes wird mit der
entsprechenden Prioritéit (3= Prioritét niedrig, 7= Prioritéit hoch)
als Bedienerhinweis ausgegeben.
8...15 die Verletzung des oberen Grenzwertes wird mit der
entsprechenden Prioritét
(8= Prioritét niedrig, 15= Prioritét hoch) als kritischer Alarm
ausgegeben.
Kaltstartwert: 0
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FIELD_VAL_D N | Anzeige des diskrefen Eingangswertes des DI1 Funktionsblocks mit An-
Index: 17 gaben zum Status.
Zugriff: r
GRANT_DENY D | Freigabe bzw. Einschréinkung der Zugriffsberechtigung eines Feldbus
Index: 12 Hostsystems auf das Feldgercit.
Zugriff: r, w Hinweis: Dieser Parameter wird vom Typ 3730-5 nicht ausgewertet
10_OPTS S | Auswahl des Ein- / Ausgangsverhaltens des DIT Blocks.
Index: 13
Zugriff: r, win O/S
Auswahl: Invert ~ Setzt zwischen Eingang FIELD_VAL_D und Ausgang OUT_D
eine logische NICHT-Verkniipfung.
MODE_BLK N | Anzeige des aktuellen Betriebsmodus (Actual) des DI1 Blocks, der ge-
Index: 5 wiinschten Modi (Permitted), die der DI1 Block unferstiitzt und den Nor-
Zugriff: r, w malbetriebsmodus.
Anzeige AUTO
MAN
0/s
Der DI1 Block unterstiitzt folgende Betriebsarten:
AUTO (Automatikbetrieb)
Der binére Eingangswert FIELD_VAL_D wird vom
Funktionsblock verarbeitet und als OUT_D ausgegeben.
MAN (Manueller Eingriff durch den Operator)
Der Ausgangswert der Funktionsblocks kann iiber den
Parameter OUT_D vom Bediener direkt vorgegeben werden.
O/S Out of Service (Auf3er Betrieb)
Der DI Algorithmus des Bausteins wird nicht ausgefihrt.
Am Ausgang OUT_D wird der letzte Wert ausgegeben
OuT_D N | Anzeige / Vorgabe des diskreten Ausgangswertes des DI1 Blocks mit
Index: 8 zugehdrigem Status
Zugriff: r, win MAN, O/S
PV_D D | Anzeige des fiir den Funktionsblock verwendeten diskreten Zustands mit
Index: 7 Status. Der Parameter ist in der Betriebsart AUTO identisch mit dem
Zugriff: r Ausgang OUT_D.
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PV_FTIME Eingabe der Filterzeitkonstante (in Sekunden) des digitalen Filters bis ein
Index:16 bindren Zustand am Eingang des Funktionsblocks in den Parameter
Zugriff: r, w PV_D tbernommen wird.

Kaltstartwert: 0

SIMULATE_D Mit Hilfe der Simulation kann ein diskreter Eingangswert FIELD_VAL_D
Index: 9 mit Status vorgegeben werden.

Zugriff: r, w Hinweis:

Die Aktivierung der Simulation ist nur mdglich wenn diese am Feldgerdit

(Code 48/FF-P/F03) und im Funktionsblock freigegeben wurde.

STATUS_OPTS
Index: 14

ZugriFf: r, win O/S
Auswahl:

Auswahl der zur Verfiigung stehenden Statusoptionen zur Festlegung
der Statusbehandlung und -verarbeitung.

Uninitialized
Propagate Fail Fwd

Kaltstartwert: Uninitialized
STRATEGY Parameter zur Gruppierung und somit schnelleren Auswertung von BIs-
Index: 3 cken. Eine Gruppierung erfolgt durch die Eingabe des gleichen Zahlen-
Zugriﬁ' Fw wertes in den Parameter STRATEGY iedes einzelnen Blocks.
Kaltstartwert: 0
Hinweis: Diese Daten werden vom DI Funktionsblock weder gepriift
noch verarbeitet
ST_REV Anzeige des Revisionsstandes der statischen Daten.
Index: 1
Zugriff: r Hinweis: B
Der Revisionsstand wird bei jeder Anderung eines statischen Parameters
inkrementiert.
TAG_DESC Eingabe eines anwenderspezifischen Textes von max. 32 Zeichen, zur
Index: 2 eindeutigen Identifizierung Zuordnung des Blocks.
Zugriff: r, w
Kaltstartwert ohne Text
UPDATE_EVT Anzeige ob statische Blockdaten gegindert wurden, inklusive Datum und
Index: 18 Uhrzeit.
Zugriff: r
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13.5.6 Discrete Input Function Block DI2

Der Stellungsregler Typ 3730-5 besitzt optional einen Bindreingang zur Auswertung eines
potentialfreien Kontaktes. Um den Kontakteingang (Klemmen 87 und 88) auswerten und in
eine FOUNDATION Fieldbus Applikation integrieren zu kénnen, ist der Funktionsblock Di-
screte Input DI2 vorhanden. Die Zuordnung der angeschlossenen Hardware zum Funktions-
block wird durch den Parameter CHANNEL = 2 getroffen.

Uber den Parameter OUT_D kann anschlieBend der Zustand des Kontaktes mit weiteren
Funktionsbldcken verknupft werden. Alternativ kann auch eine Auswertung des integrierten
Magnetventils MGV, einer diskreten Ventilstellung mit drei Zusténden POS_D, sowie der
Condensed State (NAMUR Status) erfolgen.

Die Auswahl des zu verkniipfenden bindren Signals wird iber den Parameter
SELECT_BINARY_INPUT_2 im Ressource Block vorgenommen.

Bei angeschlossenem Drucksensor (Leckagesensor) kann dessen Schaltzustand als Diagnose-
meldung im Parameter XD_ERROR_EXT des AO Transducer Block signalisiert werden. Hierzu
muss im Parameter CONFIG_BINARY_INPUT2 die Option LEAKAGE SENSOR angewdihlt
werden. Alternativ kann der Schaltzustand des Binéreinganges im Parameter
BINARY_INPUT2 des AO Transducer Block ausgegeben werden.

Parameter des Discrete Input Function Block 2

Die Parameter des DI Function Block 2 entsprechen denen des DI Function Block 1.

‘ SELECT_BINARY_INPUT_2 ‘

ey o
I » CHANNEL Simulate phonal Filter
MGV - o SIMULATE D Invert PV FTIME
POS_ D
Condensed State FIELD_VAL_D
MODE

AO Transducer
F—» BINARY_INPUT 2

‘CONFIG_BINARY_INPUT_Z ‘

Bild 18 - Discrete Input Function Block 2
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13.5.7 Proportional Integral Derivative Function Block (PID Prozessregler)

Ein PID Funktionsblock beinhaltet die Eingangskanal-Verarbeitung, die proportional-integral-
differentiale Regelung (PID) und die analoge Ausgangskanal-Verarbeitung.

Die Konfiguration des PID Block (PID-Regler) ist abhéingig von der jeweiligen Automaisie-
rungsaufgabe.

Redlisierbar sind einfache Regelkreise, Regelungen mit Stérgréfenaufschaltung, Kaskadenre-
gelung und Kaskadenregelung mit Begrenzung in Verbindung mit einem weiteren Regler-
Block.

Fir die Messwertverarbeitung innerhalb des PID Funktionsblocks (PID-Regler) stehen u. a. die
folgenden Méglichkeiten zur Verfigung: Signalskalierung, Signalbegrenzung, Betriebsart-
steverung, Storgrofienaufschaltung, Begrenzungsregelung, Alarmerkennung und Weiterlei-
tung des Signalstatus.

Der PID Block (PID-Regler) kann fiir verschiedene Automatisierungsstrategien eingesetzt wer-
den. Der Baustein besitzt einen flexiblen Regelalgorithmus, der je nach Applikation unter-
schiedlich konfiguriert werden kann.

z
&
S
& Sollwert- Sollwert- PV-
s begrenzung i rampen - Skalierung | )I:l::)o TRKIN_D
SP_HI_LIMSP_ Sp_RATE_DN PV_SCALE |OFF |9
z LO_LIM Sp_RATE_UP Bypass rithmus Ausgangs-
2' GAIN Skalierung | | begrenzung %
© RATE OUT_SCALE| |OUT_HI_LIMO
Filter PV |Skalierung RESET *- UP_LO_LIM
IN —= -1
PV_TIME PV_SCALE
Verstarkung
FF_GAIN

Skalierung | | Skalierung
FF_SCALE | | TRK_SCALE

t t

FF_VAL TRK_VAL
StorgroBBe  Nachfihrung

Bild 19 - PID Function Block
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Der PID-Block erhdilt seinen Sollwert je nach Betriebsart (MODE_BLK) aus den Eingangsgré-
f3en CAS_IN, RCAS_IN oder SP. Daraus wird unter Beriicksichtigung von
PV_SCALE,SP_HI_LIM und SP_LO_LIM, SP_RATE_UP und SP_RATE_DN ein interner Arbeits-
sollwert gebildet.

Den Istwert erhdilt der Block Gber die Eingangsvariable IN. Daraus wird unter Beriicksichti-
gung von PV_SCALE und dem Filter 1. Ordnung PV_FTIME die Prozessvariable PV gebildet.
Diese Werte werden dem internen PID-Algorithmus zugefihrt. Dieser Algorithmus (PID-Reg-
ler) besteht aus einem Proportiona|-, einem Integrol- und einem Differential-Anteil. Die Stell-
gréf3e wird aufgrund der Regelabweichung zwischen dem Sollwert SP und der Prozessvaria-
blen PV (Istwert) berechnet.

Die einzelnen PID-Anteile flielen wie folgt in die Berechnung der Stellgréfle ein:

Proporhono|onte||

Auf eine Anderung des Sollwertes SP oder der Prozessvariabeln PV (Istwert) reagiert der
Proportionalanteil unmittelbar und direkt. Uber den Proportionalfakior GAIN erfolgt eine
Anderung der Stellgréfe, die mit der Regelabweichung multipliziert dem Verstarkungs-
faktor entspricht. Arbeitet ein Regler nur mit dem Proportionalanteil, so weist die Rege-
lung eine bleibende Regelabweichung auf.

Integralanteil:

Die bei der Berechnung der Stellgrof3e mittels des Proportionalanteils entstandene Rege-
labweichung wird iiber den Integralanteil des Reglers solange integriert, bis sie vernach-
|gssigbar ist. Die Integralfunktion korrigiert die Stellgrofie in Abhéngigkeit von der Grof3e
und Daver der Regelabweichung. Wird der Wert fir die Integrationszeit RESET auf Null
gesetzt, so arbeitet der Regler als P- bzw. PD-Regler. Der Einfluss des Integralanteils auf
die Regelung vergréfBert sich, wenn der Wert der Integrationszeit RESET verkleinert wird.

Differentialanteil:

Bei Regelstrecken mit grofen Verzégerungszeiten, z.B. bei Temperaturregelungen, ist es
sinnvoll, den Differentialanteil des Reg|ers einzusetzen. Mittels des Differentialanteils
RATE erfolgt eine Berechnung der Stellgréf3e in Abhéngigkeit von der Anderung der Re-
gelabweichung.

Entsprechend den Parametern OUT_SCALE, OUT_HI_LIM und OUT_LO_LIM wird aus der
berechneten Stellgrofie ein Ausgangswert OUT gebildet, welcher an einen nachgeschalteten
Function Block weitergeleitet werden kann.

Durch den Parameter STATUS_OPTS kann abhéngig vom Status der Eingangsgraf3en des
PID-Blocks der Status des Ausgangswertes OUT beeinflusst werden. Dadurch kann z.B. das
Sicherheitsverhalten eines nachfolgenden Ausgangsblocks aktiviert werden.

Der Parameter BYPASS erlaubt das direkte Durchreichen des internen Sollwertes auf den
Stellwert. Uber die Eingangsvariable FF_VAL ist eine StdrgréfBenaufschaltung maglich,
TRK_IN_D und TRK_VAL erméglichen die direkte Fihrung des Ausgangswertes.
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Parameter des PID Funktion Blocks

ACK_OPTION S | Uber diesen Parameter kann ausgewdhlt werden, ob ein Alarm zum
Index: 46 Zeitpunkt seiner Alarmerkennung automatisch, d.h. ohne die Einwirkung
Zugriff: 1, w des Feldbus-Host Systems, im Geréit quittiert wird.
Auswahl: Undefined Keine Auswahl
HI_HI_ALM oberer Grenzwert-Alarm
HI_ALM oberer Grenzwert-Vorwarnalarm
LO_LO_AIM  unferer Grenzwert-Alarm
LO_AM unterer Grenzwert-Vorwarnalarm
DV_HI_LALM  Grenzwert-Alarm fir obere Regelabweichung
DV_LO_AIM  Grenzwert-Alarm fir untere Regelabweichung
BLOCK ALM  Blockalarm
Kaltstartwert: Undefined
Hinweis: Der Alarm wird an das Feldbus-Host System gesendet, aber
nicht von diesem quittiert.
ALARM_HYS S | Eingabe der Hysterese fiir die oberen und unteren Alarmgrenzwerte.
Index: 47 Die Alarmbedingungen bleiben aktiv, solange sich der Messwert inner-
Zugriff: r, w halb der Hysterese befindet. Der Hysteresewert wirkt sich auf folgende
Alarmgrenzwerte des PID Funktionsblocks aus:
HI_HI_ UM
HI_LIM
LO_LO_UM
LO_LIM
DV_HI_LIM
DV_LO_LIM
Eingabe: 0...50 %
Kaltstartwert: 0,5%
Hinweis: Der Hysteresewert bezieht sich prozentual auf den Bereich der
Parametergruppe PV_SCALE im PID Funktionsblock.
ALARM_SUM S+D | Anzeige des aktuellen Status der Prozessalarme im PID Funktionsblock.
Index: 45
Zugriff: r, w
Anzeige: HI_HI_AM Verletzung des oberen Grenzwert-Alarms

HI_ALM Verletzung des oberen Grenzwert-Vorwarnalarms
LO_LO_ALM  Verletzung des unteren Grenzwert-Alarms
LO_AM Verletzung des unteren Grenzwert-Vorwarnalarms
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DV_HI_ALM  Verletzung des Grenzwert-Alarms fir die obere
Regelabweichung

DV_LO_AIM  Verletzung des Grenzwert-Alarm fir die untere
Regelabweichung

BLOCK ALM  Blockalarm

Hinweis: Zuséitzlich kénnen in dieser Parametergruppe die Prozess-
alarme deaktiviert werden.

ALERT_KEY Eingabe der Identifikationsnummer des Anlagenteils.

Index: 4 Diese Information kann vom Feldbus-Host System zum Sortieren von

Zugriff: r, w Alarmen und Ereignissen verwendet werden.

Eingabe: 1..255

Kaltstartwert: 0
Hinweis:

Der Wert O (Kaltstartwert) ist kein zuléssiger Wert und wird daher beim
Schreiben in das Geréit mit einer Fehlermeldung zuriickgewiesen.

BAL_TIME Eingabe der Zeitkonstante, mit der der Séittigung (berechnete Stellgréfe

Index: 25 > OUT_HI_LIM bzw. < OUT_LO_LIM) des Integralanteils entgegenge-

Zugriff: r, w wirkt wird.

Kaltstartwert: 0
Hinweis: Bei Wert O (Kaltstartwert) wird die Séttigung sofort abgebaut.

BKCAL_HYS Eingabe des Hysteresewert fiir den oberen und unteren Stellgrsfien-Be-

Index: 30 reichsgrenzwert OUT_HI_LIM und OUT_LO_LIM.

Zugriff: r, w Uberschreitet bzw. unterschreitet die berechnete StellgréfBe den durch
die Bereichsgrenzwerte definierten Bereich, so wird diese Bereichsverlet-
zung im Paramefer OUT angezeigt und an die nachfolgenden Blscke
kommuniziert.

Die Bereichsverletzung bleibt aktiv, solange der Wert der berechneten
Stellgrésse den Hysteresewert nicht wieder unter- bzw. berschreitet.

Eingabe: 0...50 %

Kaltstartwert: 0,5%

BKCAL_IN Anzeige des analogen Eingangswert und -status, der bei einer Kaska-

Index: 27 denregelung vom Parameter BKCAL_OUT des nachgeschalteten Funk-

Zugriff: r, w tionsbaustein Gbernommen wird. Dieser Wert sorgt durch Nachfihrung

o des Ausgangs fir eine stossfreie Betriebsumschaltung.

BKCAL_OUT Anzeige des analogen Ausgangswertes und -status, der bei einer Kas-

Index: 31 kadenregelung dem Parameter BKCAL_IN des vorgeschalteten Funk-

Zugriff: r, w tionsbausteins bergeben wird. Dieser Wert verhindert die Integralsitti-

gung des Reglers und ermaglicht so eine stossfreie Betriebsumschaltung.
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BLOCK_ALM D | Anzeige des aktuellen Blockzustands mit Auskunft ber anstehende Kon-
Index: 44 figurations-, Hardware- oder Systemfehler inklusive den Angaben Gber
Zoarife ¢ w den Alarmzeitpunkt (Datum, Zeit) bei Auftreten des Fehlers.

grit-f. Hinweis: Zuséitzlich kann in dieser Parametergruppe der aktive Blocka-

larm manuell quittiert werden.
BLOCK_ERR D | Anzeige der aktiven Blockfehler.
Index: 6
Zugriff: r OUT OF SERVICE Der Blockmodus ist auf3er Betrieb.
Anzeige: CONFIGURATION_ERROR Im Block liegt ein Konfigurationsfehler
vor.

BYPASS S | Uber diesen Parameter kann die Berechnung der Stellgréfe durch den
Index: 17 PID-Regelalgorithmus aus- bzw. eingeschaltet werden.

Zugriff: r, w in MAN, O/S
Auswahl:

entspricht ON

Bypass ausgeschaltet:

die durch den PID-Regelalgorithmus ermittelte Stellgréfe wird
iber den Parameter OUT ausgegeben.

Unintialized
OFF

ON  BYPASS eingeschaltet:
der Wert der Fihrungsgrofie SP wird direkt Gber den
Parameter OUT ausgegeben.
Kaltstartwert: OFF
Hinweis: Bei Einstellung “Uninitialized” bleibt der Block in Betriebsart
“Q/S". Zum Aktivieren des Bypass (Einstellung ON) muss der Bypass in
den Regleroptionen freigegeben werden (Parameter CONTROL_OPTS).
CAS_IN N | Anzeige / Vorgabe der von einem vorgeschalteten Funktionsblock tber-
Index: 18 nommenen analogen Fishrungsgréfie und deren Status.
Zugriff: r, w
CONTROL_OPTS S | Auswahl der zur Verfiigung stehenden Regleroptionen zur Festlegung
Index: 13 der Automatisierungsstrategie.

Zugriff: r, w in MAN, O/S
Auswahl:

Kaltstartwert:

Freigabe des Parameters BYPASS
Direkte Wirkrichtung
Freigabe der Nachfihrung

Bypass Enable
Direct Acting
Track Enable
Track in Manual

PV for BKCAL_OUT

Nachfishrung von Hand

Wert und Status des Parameters PV fir den
Parameter BKCAL_OUT verwenden

No OUT Limits in Manual Keine Ausgangsbegrenzung in Betriebsart
HAND

None
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DV_HI_ALM Statusanzeige des Alarms fir die obere Regelabweichung, inklusive den
Index: 64 Angaben zum Alarmzeitpunkt (Datum, Zeit) und dem Wert, welcher
.cr. den Alarm ausgelst hat.
Zugriff: v, w Die Rege|gr6f33ijberschreitef die Fihrungsgréfie um mehr als den in
dem Parameter DV_HI_LIM vorgegebenen Wert.
Hinweis: Zuséitzlich kann in dieser Parametergruppe der aktive Alarm
manuell quittiert werden.
DV_HI_LIM Eingabe des Grenzwertes fir die obere Regelabweichung.
Index: 57 Uberschreitet die RegelgrsBe die Fishrungsgréfe um diesen Wert, wird
Zugriff: r, w der Voralarm DV_HI_ALM ausgegeben.
Kalstartwert: 3402823466 x 10
DV_HI_PRI Festlegung des Verhaltens bei Uberschreiten der oberen Regelabwei-
Index: 56 chung (DV_HI_LIM).
Zugriff: r, w
Eingabe: 0 die Verletzung des Grenzwertes fir die obere
Regelabweichung wird nicht ausgewertet.
1 keine Benachrichtigung bei Verletzung des Grenzwertes fir die
obere Regelabweichung.
2 reserviert fir Blockalarme.
3...7  die Verletzung des Grenzwertes fir die obere
Regelabweichung wird mit der entsprechenden Prioritéit
(3= Prioritdt niedrig, 7= Prioritét hoch) als Bedienerhinweis
ausgegeben.
8...15 die Verletzung des Grenzwertes fir die obere
Regelabweichung wird mit der entsprechenden Prioritéit
(8= Prioritét niedrig, 15= Prioritét hoch) als kritischer
Alarm ausgegeben.
Kaltstartwert: 0
DV_LO_ALM Statusanzeige des Alarms fiir die untere Regelabweichung, inklusive
Index: 65 den Angaben zum Alarmzeitpunkt (Datum, Zeit) und dem Wert, wel-
o cher den Alarm ausgeldst hat.
Zugriff. 1, w Die Regelgrsfle Unkg'schreitet die Fishrungsgréf3e um mehr als den in
dem Parameter DV_LO_LIM vorgegebenen Wert.
Hinweis: Zuséitzlich kann in dieser Parametergruppe der aktive Alarm
manuell quittiert werden.
DV_LO_LIM Eingabe des Grenzwertes fir die untere Regelabweichung.
Index: 59 Unterschreitet die Regelgréf3e die Fihrungsgréfie um diesen Wert, wird
Zugriff: r, w der Voralarm DV_LO_ALM ausgegeben.
Kalistartwert: -3402823466 x 10%
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DV_LO_PRI S | Festlegung des Verhaltens bei Unterschreiten der unteren Regelabwei-
Index: 58 chung (DV_LO_LIM).
Zugriff: r, w
Eingabe: 0 die Verletzung des Grenzwertes fiir die untere
Regelabweichung wird nichtausgewertet.
1 keine Benachrichtigung bei Verletzung des Grenzwertes fiir die
untere Regelabweichung.
2 reserviert fir Blockalarme.
3..7  die Verletzung des Grenzwertes fiir die untere
Regelabweichung wird mit derentsprechenden Prioritéit
(3= Prioritét niedrig, 7= Prioritét hoch) als Bedienerhinweis
ausgegeben.
8..1  die Verletzung des Grenzwertes fiir die untere
Regelabweichung wird mit der entsprechenden Prioritéit
(8= Prioritét niedrig,15= Prioritdt hoch) als kritischer Alarm
ausgegeben.
Kaltstartwert: 0
FF_GAIN S | Eingabe der Stérgréfenverstarkung.
Index: 42

Zugriﬁ: r, win MAN, O/S
Kaltstartwert:

0

Hinweis: Die Storgréfenverstirkung wird mit der Storgréfle (FF_VAL)
multipliziert. Das Ergebnis wird auf den Ausgangswert OUT addiert.

FF_SCALE S | Definition des Messbereichs (Unter- und Obergrenze), der physikali-
Index: 41 schen Einheit und der Nachkommastellen der Stérgrafie (FF_VAL).
Zugriff: r, w in MAN, O/S

Kaltstartwert: 0..100 %

FF_VAL N

Index: 40 Anzeige und Eingabe des Wertes und des Status der Stérgréfe.
Zugriff: r, w Bereich und Einheit von FF_SCALE

Eingabe: Hinweis: Die Stsrgréf3e wird mit der StsrgréBenverstérkung (FF_GAIN)

multipliziert. Das Ergebnis wird auf den Ausgangswert OUT addiert.
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GAIN Eingabe der Proportional-Verstérkung (Faktor).
Index: 23
Zugriff: r, w
Kaltstartwert: 1.0
Hinweis:
Der Parameter muss auf einen Wert ungleich O gesetzt werden, an-
sonsten wird im Parameter BLOCK_ERR ein Konfigurationsfehler gesetzt,
der Block geht dann in Betriebsart O/S.
GRANT_DENY Freigabe bzw. Einschrdnkung der Zugriffsberechtigung eines
Index: 12 Feldbus-Host-Systems auf das Feldgerdt.Hinweis:
Zugriff: r, w Dieser Parameter wird vom Typ 3730-5 nicht ausgewertet.
HI_ALM Statusanzeige des Alarms fiir den oberen Vorwarnalarmgrenzwert
Index: 61 (HI_LIM), inklusive den Angaben zum Alarmzeitpunkt (Datum, Zeit) und
Zugriff: rw dem Wert welcher den Alarm ausgelsst hat.
Hinweis:
Die Einheit des Alarmstatusparameters wird von dem Parameter
PV_SCALE ibernommen. Zusétzlich kann in dieser Parametergruppe
der aktive Alarm manuell quittiert werden.
HI_HI_ALM Statusanzeige des Alarms fir den oberen Alarmgrenzwert (HI_HI_LIM),
Index: 60 inklusive den Angaben zum Alarmzeitpunkt (Datum, Zeit) und dem
Zugriff: r, w Wert welcher den Alarm ausgeldst hat.
Hinweis:
Die Einheit des Alarmstatusparameters wird von dem Parameter
PV_SCALE ibernommen. Zusétzlich kann in dieser Parametergruppe
der aktive Alarm manuell quittiert werden.
HI_HI_LIM Eingqbe des A|c1rmgrenzwerfes for den oberen Alarm (HI_HI_ALM).
Index: 49 Uberschreitet der Wert PV diesen Grenzwert, wird der Alarmstatuspa-
Zugriff: r, w rameter HI_HI_ALM ausgegeben.
Eingabe Bereich und Einheit von PV_SCALE
Kalistartwert: 3402823466 x 10%
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HI_HI_PRI Festlegung des Verhaltens bei Uberschreiten des oberen Alarmgrenz-

Index: 48 wertes (HI_HI_LIM).

Zugriff: r, w

Eingabe: 0 die Verletzung des oberen Alarmgrenzwertes wird nicht
ausgewertet.

1 keine Benachrichtigung bei Verletzung des oberen
Alarmgrenzwertes.

2 reserviert fir Blockalarme.

3...  die Verletzung des oberen Alarmgrenzwertes wird mit der

entsprechenden Prioritét (3= Prioritét niedrig, 7= hoch) als
Bedienerhinweis ausgegeben.

8...15 die Verletzung des oberen Alarmgrenzwertes Grenzwertes wird

mit der entsprechenden Priorit&t (8= Prioritct niedrig,
15 = Prioritét hoch) als kritischer Alarm ausgegeben.
Kaltstartwert: 0
HI_LIM Eingabe des Alarmgrenzwertes fiir den oberen Vorwarnalarm
Index: 51 (Hl_AU\A)~
Zugriffr, w Uberschreitet der Wert PV diesen Grenzwert, wird der Alarmstatuspa-
rameter HI_ALM ausgegeben.
Eingabe: Bereich und Einheit von PV_SCALE
Kaltstartwert: 3402823466 x 103
HI_PRI Festlegung des Verhaltens bei Uberschreiten des oberen Vorwarnalarm-
Index: 50 grenzwertes (HI_LIM).
Zugriff: r, w
Eingabe: 0 die Verletzung des oberen Vorwarnalarmgrenzwertes wird
nicht ausgewertet.

1 keine Benachrichtigung bei Verletzung des oberen
Vorwarnalarmgrenzwertes.

2 reserviert fir Blockalarme

3..7  die Verletzung des oberen Vorwarnalarmgrenzwertes wird mit
der entsprechenden Prioritéit (3 = Prioritéit niedrig, 7= Prioritéit
hoch) als Bedienerhinweis ausgegeben.

8...15 die Verletzung des oberen Vorwarnalarmgrenzwertes wird mit
der entsprechenden Prioritéit (8= Prioritéit niedrig, 15= Prioritéit
hoch) als kritischer Alarm ausgegeben.

IN Anzeige/Vorgabe der analogen Regelgrsfie mit Angaben zum Zustand
Index: 15 und Wert.
Zugriff: r, w
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LO_ALM D | Statusanzeige des Alarms fir den untern Vorwarnalarmgrenzwert
Index: 62 (LO_LIM), inklusiveden Angaben zum Alarmzeitpunkt (Datum, Zeit) und
Zugriff: r, w dem Wert welcher den Alarm ausgel&st hat.

Hinweis:

Die Einheit des Alarmstatusparameters wird von dem Parameter

PV_SCALE tbernommen.

LO_LO_AIM D | Statusanzeige des Alarms fiir den unteren Alarmgrenzwert
Index: 63 (LO_LO_LIM), inklusive den Angaben zum Alarmzeitpunkt (Datum, Zeit)
Zugriff: r, w und dem Wert welcher den Alarm ausgeldst hat.
Hinweis: Die Einheit des Alarmstatusparameters wird von dem Para-
meter PV_SCALE bernommen. Zusétzlich kann in dieser Parameter-
gruppe der aktive Alarm manuell quittiert werden.

LO_LO_LIM S | Eingabe des Alarmgrenzwertes fir den unteren Alarm (LO_LO_ALM).
Index: 55 Unterschreitet der Wert PV diesen Grenzwert, wird der Alarmstatuspa-
Zugriff: r, w rameter LO_LO_ALM ausgegeben.
Eingabe: Bereich und Einheit von PV_SCALE
Kalstartwert 3402823466 x 107
LO_LO_PRI S | Festlegung des Verhaltens bei Unterschreiten des unteren Alarmgrenz-
Index: 54 wertes (LO_LO_LIM).
Zugriff: r, w
Eingabe: 0 die Verletzung des unteren Alarmgrenzwertes wird nicht

ausgewertet

1 keine Benachrichtigung bei Verletzung des unteren
Alarmgrenzwertes

2 reserviert fir Blockalarme

3..7  die Verletzung des unteren Alarmgrenzwertes wird mit der
entsprechenden Prioritét (3= Prioritdt niedrig, 7= hoch)
als Bedienerhinweis ausgegeben.

8...15 die Verletzung des unteren Alarmgrenzwertes wird mit der
entsprechenden Prioritét (8= Prioritdt niedrig, 15= hoch) als
kritischer Alarm ausgegeben.

Kaltstartwert: 0

LO_LIM S | Eingabe des Alarmgrenzwertes fir den unteren Vorwarnalarm

Index: 53 (LO_ALM).

Zugriff: r, w Uberschreitet der Wert PV diesen Grenzwert, wird der Alarmstatuspa-
rameter LO_ALM ausgegeben.

Eingabe: Bereich und Einheit von PV_SCALE

Kalstartwert: -3402823466 x 10%
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LO_PRI Festlegung des Verhaltens bei Unterschreiten des unteren Vorwarn-

Index: 52 alarmgrenzwertes (LO_LIM).

Zugriff: r, w

Eingabe: 0 die Verletzung des unteren Vorwarnalarmgrenzwertes wird
nicht ausgewertet.

1 keine Benachrichtigung bei Verletzung des unteren
Vorwarnalarmgrenzwertes.

2 reserviert fir Blockalarme.

3..7  die Verletzung des unteren Vorwarnalarmgrenzwertes wird mit
der entsprechenden Prioritéit (3 = Prioritét niedrig, 7= hoch)
als Bedienerhinweis ausgegeben.

8...15 die Verletzung des unteren Vorwarnalarmgrenzwertes wird mit
der entsprechenden Prioritéit (8 = Prioritét niedrig, 15 = hoch)
als kritischer Alarm ausgegeben.

Kaltstartwert: 0

MODE_BLK Anzeige des aktuellen Betriebsmodus (Actual) des PID Blocks, der ge-
Index: 5 wiinschtenModi (Target), der erlaubten Modi (Permitted), die der PID
Zugriﬁ: rw Block unterstiitzt und den Normalbetriebsmodus (Normall).

Anzeige:

ROUT RCAS CAS AUTO MAN O/S

Der PID Block unterstiitzt folgende Betriebsarten:

/S, Out of Service (AuBer Betrieb)
Der PID-Algorithmus des Bausteins wird nicht ausgefihrt.
Am Parameter OUT wird der letzten Wert bzw. bei aktiver
Stérungsbehandlung der Fesfge|egfe Wert ausgegeben.

MAN (Manueller Eingriff durch den Operator)
Der Ausgangswert des Blocks kann {ber den Parameter OUT
vom Bediener direkt vorgegeben werden.
AUTO (Automatikbetrieb)
Der vom Bediener vorgegebene Sollwert wird iber den
Parameter SP bei der Ausfihrung des AO Blocks verwendet.
CAS (Kaskadenbetrieb)
Der AO Funktionsblock erhdlt iber den Parameter CAS_IN die
Fishrungsgréfe zur internen Berechnung der Stellgréfie direkt
von einem vorgeschalteten Function Block.
Der AO Block wird ausgefhrt.
RCAS (Externe Kaskade)
Der AO Funktionsblock erhdlt Gber den Parameter RCAS_IN
die Fihrungsgréfe zur internen Berechnung der Stellgréfie
direkt vom Feldbus-Host System. Der AO Block wird ausgefihrt.
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ROUT (Externer Ausgang)
Der PID Funktionsblock erhélt tber den Parameter ROUT_IN die
StellgraBe direkt vom Feldbus-Host System. Die Stellgrofie wird
Uber den Parameter OUT, ohne dass der interne
PID Algorithmus ausgefihrt wird, wieder ausgegeben.

ourt N
Index: 9
Zugriff: r, w in MAN, O/S

Anzeige der Stellgréf3e, dem Wert, Grenzwert und Status des AO Funk-
tionsblocks.

Hinweis:

Ist in dem Parameter MODE_BLK der Betriebsmodus MAN (Manueller
Eingriff durch den Operator) angewdhlt, kann hier der Ausgangswert
OUT manuell vorgegeben werden. Die verwendete Einheit wird von der
Parametergruppe XD_SCALE ibernommen, der Eingabebereich ent-
spricht OUT_SCALE +10 %.

OUT_HI_LIM S | Eingabe des oberen Grenzwertfes der analogen Stellgrsfie (OUT).
Index: 28

Zugriff: r, w

Eingabe: Bereich OUT_SCALE 10 %, Einheit von OUT_SCALE
Kaltstartwert: 100

OUT_LO_LIM S | Eingabe des unteren Grenzwertes der analogen Stellgrafie (OUT).
Index: 29

Zugriff: r, w

Eingabe: Bereich OUT_SCALE £10 %, Einheit von OUT_SCALE
Kaltstartwert: 0

OUT_SCALE S | Definition des Bereichs (Anfangs- und Endwert), der physikalischen Ein-
Index: 11 heit und der Nachkommastellen der Stellgrsfie (OUT).

Zugriff: r, win MAN, O/S

Kaltstartwert: 0...100 %

PV D | Anzeige der fir die Bausteinausfihrung verwendeten Prozessvariablen

Index: 7 inklusiv dem Status.

Zugriff: r Hinweis: Die verwendete Einheit wird von dem Parametergruppe
PV_SCALE ibernommen.

PV_FTIME S | Eingabe der Filterzeitkonstante (in Sekunden) des digita|en Filters 1.

Index: 16 Ordnung. Diese Zeit wird bendtigt, um 63 % einer Anderung der Regel-

Zugriff: r, w gréf3e am Eingang IN im Wert von PV wirksam werden zu lassen.

Kaltstartwert: 0s
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PV_SCALE S
Index: 10
Zugriff: r, w in MAN, O/S

Definition des Bereichs (Anfangs- und Endwert), der physikalischen Ein-
heit und der Nachkommastellen der Prozessvariablen (PV).

Kaltstartwert: 0...100 %

RATE S | Eingabe der Zeitkonstante fiir die Differentialfunktion.

Index: 26

Zugriff: r, w

Kaltstartwert: 0s

RCAS_IN N | In diesem Parameter wird die vom Feldbus-Host System zur Verfigung
Index: 32 gestellte analoge Fihrungsgrafe (Wert und Status), zur internen Be-
Zugriff: r, w rechnung der Stellgréfie, eingelesen und angezeigt.

' Hinweis: Dieser Parameter ist nur in der Betriebsart RCAS aktiv.
RCAS_OUT D | Anzeige der analogen Fishrungsgréf3e (Wert und Status) nach Anwen-
Index: 35 dung der Rampenfunktion. Dieser Wert wird dem Feldbus-Host System
Zugriff: ¢ iiber diesen Parameter zur Verfiigung gestellt, um Riickrechnungen bei

’ Betriebsartwechsel oder begrenzten Signalen durchzufihren.

Hinweis: Dieser Parameter ist nur in der Betriebsart RCAS aktiv.
RESET S | Eingabe der Zeitkonstante fiir die Integralfunktion.
Index: 24
Zugriff: r, w
Kaltstartwert: 3402823466 x 10% (maximal méglicher Wert)

Hinweis: Der Kaltstartwert oder O schaltet die Integralfunktion aus.
ROUT_IN N | In diesem Parameter wird die vom Feldbus-Host System zur Verfigung
Index: 33 gestellte StellgréBe (Wert und Status) eingelesen und angezeigt.
Zugriff: r, w Hinweis: Dieser Parameter ist nur in der Betriebsart ROUT aktiv.
ROUT_OUT D | Anzeige der analogen Fishrungsgréf3e (Wert und Status) welche Gber
Index: 36 den Parameter ROUT_IN eingelesen wurde.
Zugriff. © Dieser Wert wird dem Feldbus-Host System tber diesen Parameter zur

Verfiigung gestellt, um Riickrechnungen bei Betriebsartwechsel oder be-
grenzten Signalen durchzufihren.

Hinweis: Dieser Parameter ist nur in der Betriebsart ROUT aktiv.
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SHED_OPT
Index: 34
Zugriff: r, w
Auswahl:

Kaltstartwert:

Auswahl des Verhaltens bei einer Zeitisberschreitung der Uberwa-
chquszeif (siche Parameter SHED_RCAS im Resource Block) wéihrend
der Uberpriifung der Verbindung zwischen dem Feldbus-Host-System
und dem PID Block im Betriebsmodus RCAS oder ROUT.
Nach Ablauf der Uberwachungszeit wechselt der PID Block vom Be-
triebsmodus RCAS bzw. ROUT in den hier ausgewdhlten Betriebs-
modus. Es wird auch das Verhalten nach Beendigung des Fehlerzu-
standes festgelegt.
Uninitialized ~ Nicht initialisiert
NormalShed_NormalReturn
Wechsel in néichstmégliche Betriebsart, nach Verlassen der
Fehlerbedingung Riickkehr in Befriebsart RCAS bzw. ROUT.
NormalShed_NoReturn
Wechsel in néichstmégliche Betriebsart, nachVerlassen der
Fehlerbedingung verbleibt der Block in dieser Betriebsart.
ShedToAuto_NormalReturn
Wechsel in Betriebsart AUTO, nach Verlassen der
Fehlerbedingung Riickkehr in Betriebsart RCAS bzw. ROUT
ShedToAuto_NoReturn
Wechsel in Betriebsart AUTO, nach Verlassen der
Fehlerbedingung verbleibt der Block in Befriebsart AUTO

ShedToManual_NormalReturn
Wechsel in Betriebsart MAN, nach Verlassen der
Fehlerbedingung Riickkehr in Betriebsart RCAS bzw. ROUT

ShedToManual_NoReturn
Wechsel in Betriebsart MAN, nach Verlassen der
Fehlerbedingung verbleibt der Block in Betriebsart MAN

ShedToRetainedTarget_NormalReturn
Wechsel in néichstmégliche Betriebsart, nach Verlassen der
Fehlerbedingung Riickkehr in Betriebsart RCAS bzw. ROUT
ShedToRetainedTarget_NoReturn
Wechsel in néichstmdgliche Betriebsart, nach Verlassen der
Fehlerbedingung verbleibt der Block in dieser Betriebsart
Uninitialized
Hinweis:
Dieser Parameter ist im PID Block nur in den Betriebsarten RCAS und
ROUT aktiv.
Ist der Wert “Uninitialized” gesetzt, kann der PID Block nicht in die Be-
triebsarten RCAS oder ROUT gebracht werden.
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SP

Index: 8

Zugriff: r, w in AUTO,
MAN,

Eingabe des Sollwertes (Fihrungsgréfle) in Betriebsart AUTO.

o/s
Eingabe: Wert und Bereich von PV_SCALE + 10 %
SP_HI_LIM Eingabe des oberen Grenzwertes des Sollwertes (Fishrungsgréfe).
Index: 21
Zugriff: r, w
Eingabe: Wert und Bereich von PV_SCALE +10 %
Kaltstartwert: 100
Hinweis: Wird die Einstellung des Skalenendes im Parameter PV_SCALE
verdndert, sollte dieser Wert entsprechend angepasst werden.
SP_LO LIM Eingabe des unteren Grenzwertes des Sollwerfes (Fihrungsgrofie).
Index: 22
Zugriff: r, w
Eingabe: Wert und Bereich von PV_SCALE +10 %

Kaltstartwert:

0

Hinweis: Wird die Einstellung des Skalenendes im Parameter PV_SCALE
verdndert, sollte dieser Wert entsprechend angepasst werden.

SP_RATE_DN Eingabe der Rumpensteilheit fir abfallende Sollwertverénderung in der

Index: 19 Betriebsart AUTO.

Zugriff: r, w

Kaltstartwert: 3402823466 x 10
Hinweis: Bei Eingabe des Wertes “0" wird der Sollwert direkt ver-
wendet. Die Geschwindigkeitsbegrenzung ist fiir Regelbldcke nur in der
Betriebsart AUTO aktiv.

SP_RATE_UP Eingabe der Rampensteilheit fir ansteigende Sollwertveréinderung in

Index: 20 der Betriebsart AUTO.

Zugriff: r, w

Kaltstartwert: 3402823466 x 10*

Hinweis: Bei Eingabe des Wertes “0" wird der Sollwert direkt verwen-
det. Die Geschwindigkeitsbegrenzung ist fir Regelblscke nur in der Be-
triebsart AUTO aktiv.

144 B 8384-5




Parameterbeschreibung

ST_REV S | Anzeige des Revisionsstandes der statischen Daten.
Index: 1 Hinweis: Der Revisionsstand wird bei jeder Anderung eines statischen
. Parameters im Block inkrementiert.
Zugriff: r
STATUS_OPT S | Auswahl der zur Verfigung stehenden Statusoptionen zur Festlegung
Index: 14 der Statusbehandlung und -verarbeitung:
Zugriﬂ:: r, win O/S
Auswahl: Uninitialized ~ Nicht initialisiert
IFS if Bad IN
Stérzustand des nachfolgenden AO-Funktionsblocks auslssen,
wenn die Regelgréfie (IN) den Status auf BAD wechselt.
IFS if Bad CAS_IN
Stérzustand auslésen, wenn die externe Fihrungsgréfle
(CAS_IN) den Statusauf BAD wechselt.
Use Uncertain as Good
Der Status UNCERTAIN wird als GOOD verwendet.
Target In Manual if Bad IN
Ubergang in den Betriebsmodus MAN wenn die Regelgréf3e
den Status auf BAD wechselt.
Kaltstartwert: Uninitialized
STRATEGY S | Parameter zur Gruppierung und somit schnelleren Auswertung von Bl3-
Index: 3 cken. Eine Gruppierung erfolgt durch die Eingabe des gleichen Zahlen-
Zugriff: r, w wertes in den Parameter STRATEGY jedes einzelnen Blocks.
Kaltstartwert: 0
Hinweis: Diese Daten werden vom PID Funktionsblock weder gepriift
noch verarbeitet.
TAG_DESC S | Eingabe eines anwenderspezifischer Text von max. 32 Zeichen, zur ein-
Index: 2 deutigen
Zugriff: r, w Identifizierung und Zuordnung des Blocks.
Kaltstartwert: ohne Text
TRK_IN_D N | Anzeige/Vorgabe des diskreten Eingangs (Wert und Status), der die
Index: 38 externe bzw. Ausgangs-Nachfihrung aktiviert.
Zugriff: r, w Nach Aktivierung der Nachfihrung wechselt der Betriebsmodus in LO
! (Lokale Zwangsfishrung). Dabei nimmt die StellgréBe am Ausgang OUT
den Uber den Eingang TRK_VAL vorgegebenen Wert an
TRK_SCALE S | Definition des Bereichs (Anfangs- und Endwert), der physikalischen Ein-
Index: 37 heit und der

Zugriff: r, win MAN, O/S
Kaltstartwert:

Nachkommastellen der externen Nachfihrgrsfie (TRK_VAL).
0...100 %
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TRK_VAL N | Anzeige/Vorgabe des von einem anderen Funktionsbaustein eingele-
Index: 39 senen, analogen Eingangwert und -status fir die externe Nachfihrfunk-
Zugriff: r, w fion.

UPDATE_EVT D | Anzeige ob statische Blockdaten geéindert wurden, inklusive Datum und
Index: 43 Uhrzeit.

Zugriff: r

13.6 Weitere Parameter

13.6.1 Stale Counter

Der Stale Counter dient zur Beurteilung der “Qualitéit” einer Gber eine konfigurierte zyklische
Verbindung (Publisher-Subscriber-Verbindung) erhaltenen Prozessvariablen.

Mittels dieser Verbindungen werden die zwischen verschiedenen Funktionsblécken “verschal-
teten” Prozessvariablen Ubertragen. Zu diesem Zweck sendet der vorausgehende Block (Pub-
lisher) zu einem definierten Zeitpunkt die Prozessvariable auf den Bus. Der oder die nachfol-
genden Blécke (Subscriber) “héren” zu diesem Zeitpunkt auf den Bus. Die empfangenden
Blocke Gberwachen, ob zum konfigurierten Zeitpunkt ein giltiger Wert zur Verfiigung steht.
Ein Wert ist giltig, wenn er zum erwarteten Zeitpunkt mit einem Status “Good” zur Verfis-
gung steht.

Der Stale Counter definiert, wieviel aufeinanderfolgende “schlechte” (stale) Werte akzeptiert
werden, bis der Fault State Mechanismus des Blocks aktiviert wird.

Durch Setzen des Stale Counter auf O wird diese Uberwachung deaktiviert.
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13.6.2 Link Objekte

Link Objekte dienen zur Verschaltung von Funktionsblock- Ein- und Ausgéingen (konfigurier-

bare zyklische Verbindungen).
Fir jeden Stellungsregler kdnnen 22 Link Objekte konfiguriert werden.

13.6.3 LAS Funktionalitat
Die Anzahl der projektierbaren Verbindungen und Schedules ist auf die Anforderungen
marktiblicher Prozessleitsysteme abgestimmt.
Als LAS kann der Stellungsregler das folgende Mengengeriist unterstiitzen:
1 Schedule
1 Subschedule
25 Sequences pro Subschedule

25 Elemente pro Sequence

14  Ricksetzen des Gerdates

Das Gerdt kann entsprechend der FF-Spezifikation auf verschiedene Weise zuriickgesetzt
werden.

Parameter RESTART im Resource Block:
DEFAULTS:
Die Gerdtedaten und die Verschaltung werden der Funktionsblécke werden auf die in der
Spezifikation festgelegten Werte zuriickgesetzt.

PROCESSOR:
Warmstart des Gerdtes, Neustart des Prozessors
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15 MaBe in mm

Anbau nach IEC 60534-6

Hebel mm
S=17
M =50
L= 100
XL =200
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