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Attention

U'appareil doit étre monté et mis en service uniquement par du personnel
compétent et familiarisé avec le montage, la mise en service et le fonctionne-
ment de 'appareil.

Concernant cette notice, le terme personnel compétent désigne les personnes
qui, en raison de leur formation technique, de leur expérience et de leur con-
naissance des normes en vigueur pour les travaux effectués, sont & méme de
repérer les dangers éventuels.

Dans le cas d’appareils "sécurité intrinséque”, le personnel doit avoir recu une
formation ou doit étre habilité & travailler sur des appareils avec protection Ex
dans des installations en zone explosible.

Des mesures appropriées doivent étre prises pour éviter les risques provenant
du fluide, de la pression de commande et de la mobilité des piéces.

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

Il est impératif d’apporter une attention particuliére au stockage et au trans-
port.
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Evolutions du logiciel

Evolutions du logiciel par rapport  la version précédente

Ancienne version

Nouvelle version

Pour plus de détails sur les paramétres cités, voir également la
liste des paramétres au paragraphe 8.

Régulation R 1.41

R 2.01

Parameétre :
Sens d’action

Sens de déplacement

Détermine, par rapport au point zéro, la course / 'angle de
rotation (x) en fonction de la grandeur directrice (w) au lieu de
la variation du signal de sortie.

>> croissant/croissant, la vanne se déplace de O vers 100 %

<> croissant/décroissant, la vanne se déplace de 100, vers 0 %

Temps de course"mini
admission" et "mini-
purge"

Temps de course mini ouverture/fermeture

Les temps mini. admission et purge ne sont plus mesurés par
rapport au servomoteur mais par rapport aux déplacements
réels entre O et 100 % de la vanne.

Temps de course
admission / purge

Temps de course ouverture/fermeture

Le positionneur régle les temps d’ouverture et de fermeture
désirés pour la vanne.

Facteur de prolonga-
tion du cycle K_IS

n’existe plus

Mode d'initialisation

En phase d'initialisation de la plage max., & partir de la version
R 2.02, une alarme est émise pour une déviation supérieure &
10 %. L'utilisateur peut lui-méme décider si cet écart est tolérable.

Tolérance
d’amortissement

Un contrdle d'impulsions a lieu pour limiter |'oscillation lors du
ratrapage de la position.

Texte libre

Texte libre mémorisé dans |'appareil pour I'information.
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Evolutions du logiciel

Ancienne version

Nouvelle version

Régulation 2.02

R2.11

Paramétres :

Temps mini d’impul-
sions

I'admission et & la purge

Les impulsions minimales & I'admission ou & la purge sont
calculées pour les plages de course de 0 & 20 %, 20 & 80 % et
80 & 100 %. Elles ne sont plus déterminées pendant
Iinitialisation.

Gains : Admission
KP_Y1 et purge KP_Y2
Amplification

KD

Ces gains sont adaptés au type de servomoteur choisi ainsi
qu’aux temps de course mesurés.

Initialisation

- Le message "Liaisons pneumatiques non étanches" apparait
comme avertissement, mais ne provoque plus I'interruption de
Iinitialisation.Lors de Iinitialisation sur "plage nominale", le
déplacement a lieu seulement jusqu’a 100 % de la course
nominale (sans surcourse).

- Le message "Choix erroné course/angle nominal(e) ou
transmission" apparait comme avertissement, mais ne provoque
plus I'interruption de l'initialisation

Régulation 2.11

R 2.21

Servomoteur

Passage en rotatif d’'un servomoteur linéaire

Initialisation sur .....
Code de transmission.

.... plage maximale
....S90
.. 90°

Angle nomindl.............. .

Position finale pourw < ........ 1%

Position finale pourw> ........ 99 %

Angle de rotation (début)...... 0°

Angle de rotation (fin) .......... 90°

Passage en linéaire d'un servomoteur rotatif

Montage Intégré NAMUR
Initialisation sur ................... fleche vers servomoteur ........ plage nominale

..................................................................................... Sens de montage
Code de fransmission...........
Position du palpeur ...
Course nomindle ....... .
Position finale pourw < ........
Position finale pourw <.
Course (début) .........

Course (fin)........
Longueur de levier ...............
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Evolutions du logiciel

Position finale pour
w</>

En passant le mode d'initialisation de "Plage max." en "Plage
nominale", les valeurs par défaut sont :
position finale pour < 1 % position finale pour > 125 %

En passant le mode d'initialisation de "Plage nominale" en
"Plage max.", les valeurs par défaut sont :
position finale pour < 1% position finale pour > 99 %

Extension diagnostic
de vanne

Compatible avec TROVIS expert & partir de la version 1.0.

Temps de course désirés
ouverture/fermeture

La plage de ces temps de course a été limitée & max. 75's . Le
fonctionnement ne peut étre garanti que jusqu’a ce seuil.

Initialisation

Pendant I'initialisation, les impulsions minimales pour la plage
de course 20 & 80 % sont calculées et sauvegardées dans
I'EEPROM.

Gains : Admission
KP_Y1 et purge KP_Y2

Ces gains sont adaptés au type de servomoteur choisi ainsi
qu’aux temps de course mesurés.

Ancienne version

Nouvelle version

Communication
K 1.00

K 2.01

Caractéristique

Texte libre d'information sur la caractéristique définie par

I utilisateur et mémorisée dans I'appareil. Peut &tre mémorisée
dans 'appareil local.

A partir du logiciel K 2.02, lors de la sélection [exponentielle]
ou [exponentielle inverse], le texte choisi du paramétre
"Caractéristique” se positionnera automatiquement dans
I'appareil

Communication
K 2.02

K2.11

Compatible avec toutes les fonctions de R. 2.11

Mode d'initialisation

A partir de K 2.11, l'initialisation a lieu pour la "plage max.
de course".

Position finale pour w >

A partir de K 2.11, valeur de repli = 99 %.
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Evolutions du logiciel

Ancienne version Nouvelle version

Communication
K2.13 K 2.21

Compatible avec toutes les fonctions de la version R 2.21 et du
logiciel de diagnostic de vanne "TROVIS Expert" & partir de la
version 1.0.

Nouveauté & partir de I'index (Model-Index) 3780-x....x. 01 : Commutateur protection écriture
Aucune modification de réglage n’est possible lorsque le commutateur est en position 1 ‘Protégé
en écriture”

Voir également le paragraphe 4.1

A partir de I'index (Model-Index) 3780-x...x. 03 : positionneur prévu pour extension diagnostic
de vanne par le logiciel TROVIS Expert.
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Caractéristiques techniques

Positionneur

Plage de course, réglable

Montage direct : 5 & 30 mm,
montage selon DINIEC 534, 5 & 255 mm ou 30 & 120° pour servomoteurs rotatifs

Grandeur directricew

Montage deux fils, plage 4420 mA, étendue d'échelle 43 16 mA ;
Courant minimum = 3,6 mA, tension de charge <10,8 V (correspond env. & 540 Q pour 20 mA)
Seuil de destruction 500 mA

Alimentation

Air sec, déshuilg, filtré - Pression: 1,4 a 6 bars (20 & 90 psi)

Sortie

de 0 bar jusqu’d la valeur de I'alimentation

Caractéristique

Sélection : linéaire / exponentielle/ exponentielle inverse /courbe libre
Ecart<1%

Zone neutre

Réglable de 0,1 & 10 %, standard 0,5 %

Résolution

<0,05%

Temps de course

Jusqu'a 75s - réglables séparément pour I'admission et la purge

Sens d'action

Réversible, réglable par le programme

Consommation d'air

<90ln/h indépendamment de I'alimentation

Débit d'air

Admission: pour Ap = 6 bars 9,3 my3/h, pour Ap = 1,4 bar 3,5m,3/h
Purge: pour Ap = 6 bars 15,5 ma3/h, pour Ap = 1,4 bar 5,8 m.3/h

Température ambiante adm

—40 & 80 °C, plage de température élargie sur demande
pour appareils Ex, voir certificat de conformité en annexe

Influences

Température: <0,15 %/ 10K, alimentation : aucune ; vibrations : aucune jusqu'a 250 Hzet 4 g

Protection sécurité intrinséque

EExia lIC TS, voir certificat de conformité

Mode de protection IP 54 (IP 65 en exécution spéciale)

Compatibilité Correspond aux exigences de EN 50081/50082

éleciromagnétique

Sortie défaut Pour raccordement d'un amplificateur NAMUR selon EN 50227, seuil de destruction 16 V

Fonction sécurité
(& partir de version avec

index .03)

Activée / désactivée par commutateur interne
Entrée: 6 ... 24V DC, Ri env. 6 kQ, point de commutation env. 3V, valeurK, 0,17;
seuil de destruction 45V

Communication

Matériels

Programme IBIS / XT ou AT compatible PC & partir du MS DOS 3.2 avec modem FSK
(mémoire travail = 580 kBytes), ou console portable par ex. type 275 de Rosemount

Transmission de données

Protocole HART
Impédance en fréquence HART: réception 350 & 450 Q ; émissionenv. 115Q

Progiciels

Pour PC : programme IBIS - Pour console portable: « Device Description » pour type 3780
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Exécutions

Equipement complémentaire

Contacts de position inductifs

Deux initiateurs inductifs type SJ 2SN pour raccordement d’amplificateurs NAMUR selon
EN 50227

Contacts par logiciel

Deux contacts configurables pour raccordement d’amplificateurs selon EN 50227
Seuil de destruction 16 V

Recopieur de position
analogique

Convertisseur systéme deux fils

Sortie 4 a 20 mA, alimentation min. 12V DC, max. 35V DC, seuil de destruction 40 V
sens d’action réversible, caractéristique linéaire, plage de travail : ~10% a+114 %,
ondulation du signal courant continu : 0,6 % pour 28 Hz / IEC 381 T1

Résolution: <0,05%

Influence HF <2 % pour f = 50 & 80 Mhz

Influence de I'alimentation : aucune ; influence de la température : identique & celle du
positionneur

Position de sécurité
(jusqu’arlogiciel .02)

Entrée: 6...24V DC, Rienv. 6 kQ
point de commutation env. > 3V, coefficient K, 0,17 ; seuil de destruction 45V

Matériaux

Boitier Fonte d’aluminium, chromatée et revétue époxy
Piéces externes : inox 1.4571 et 1.4301

Poids Env. 1,3 kg

Exécutions du positionneur

Modgle 3780- X X X 0 X X
Protection Ex sans 0
avec (EEx ia lIC) 1
CSA/FM 3
Contacts de position ~ sans 0
2 inductifs 2
Equipement 2 du logiciel 3
complémentaire
Position de sécurité  sans 0
avec 1
Recopie de position  sans 0
4...20 mA 1
Raccordements NPT 1/4-18 1
pneumatiques ISO 228/1-G 1/4
Passages de cable M20 x 1,5 bleu 1
M20 x 1,5 noir 2
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Conception et fonctionnement

1. Conception et fonctionnement

Le positionneur se compose essentiellement
d'un capteur de déplacement inductif, sans
contact, de deux micro-électrovannes 2/2
voies, d’'un module électronique avec deux
microprocesseurs pour le fraitement de |'algo-
rithme de réglage et de la communication.

Lorsqu’il y a écart de réglage supérieur & la
zone neutre entre la consigne et la mesure, le
microprocesseur émet des signaux binaires
modulés en impulsions pour le pilotage des
deux micro-électrovannes avec leurs amplifi-
cateurs correspondants. Une vanne com-
mande I'admission d'air, I'autre la purge.

La vanne d’admission (3) établit la licison
entre I'alimentation (7, pression 1,4 & 6 bars)
et le servomoteur, la vanne de purge (4) met
le servomoteur & |'atmosphére. Ces électro-
vannes sont commandées en permanence ou
par impulsions de rapport cyclique variable
en fonction de I'écart de position. La com-
mande des deux vannes détermine la position
bien précise de la tige de clapet par rapport
& la grandeur directrice. En position d'équili-
bre, les vannes d’admission et de purge sont
fermées.

En standard, le positionneur est équipé d'une
sortie défaut (sortie binaire selon EN 50227)
qui bascule en cas de défaut (conditions pré-
vues par le logiciel : écart de réglage, nombre
de courses ...).

Un commutateur de protection écriture se
trouvant dans le couvercle évite, lorsqu’il est
activé, que les données du positionneur puis-
sent &tre modifiées par le protocole HART.

10 B 8380-1FR

1.1 Options / position de sécurité

Lappareil standard peut étre équipé des fonc-
tions complémentaires suivantes :

Positionneur avec contacts de position :

Pour la signalisation des positions, sont utili-
sés soit deux contacts limites réglables par le
logiciel, soit deux contacts de position induc-
tifs indépendants du circuit électrique de com-
mande.

Positionneur avec position de sécurité :

Le signal de sortie du positionneur est trans-
mis au servomoteur pendant la présence d’un
signal 6 & 24 V-. Lorsque ce signal est suppri-
mé, le servomoteur est purgé. Lorgane de
réglage retourne alors en position de sécurité.

A partir du logiciel index .03, la fonction
"position de sécurité" est intégrée dans |'ap-
pareil et peut étre activée ou désactivée par
un commutateur, voir § 4.2 page 29.

Recopieur de position analogique :

Le recopieur est un transmetteur 2 fils & sécu-
rité intrinséque piloté par un microprocesseur
du positionneur. Il transforme la position de
vanne en un signal de sortie analogique 4 &
20 mA. Le positionneur signale aussi bien les
états "vanne fermée" ou "vanne compléte-
ment ouverte" que fous les états intermé-
diaires. Etant donné que I'émission de ce
signal est indépendante du signal d’entrée du
positionneur, il est possible de contrdler pré-
cisément la course réelle (vérifier cependant
la présence d'un courant d’entrée min. de 3,6
mA).



1.2 Communication

Pour la communication, le positionneur est
muni d’une licison série selon le protocole
HART (Highway Adressable Remote Transdu-
cer). La transmission des données a lieu sous
la forme d'un signal de fréquences modulées
(FSK) (Frequency Shift Keying) superposé au
signal standard 4 & 20 mA.

La communication et la mise en service du
positionneur peuvent avoir lieu soit par une
console portable HART, soit par un PC avec

liaison série RS 232 et modem FSK.

Conception et fonctionnement

Le logiciel d'initialisation permet la mise en
service du positionneur aprés contrdle du
zéro mécanique.

Lors du déroulement du procédé d'initialisa-
tion, les paramétres de la licison position-
neur-organe de réglage sont déterminés, le
point zéro est ajusté automatiquement et |'é-
chelle préréglée est vérifige.

Aprés l'initialisation, |'appareil est livré confi-
guré pour vanne avec course de 15 mm et
positionneur en montage intégré dans servo-
moteur.Une modification de réglage est pos-
sible selon le protocole HART par le PC avec
un modem FSK ou la console portable.
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Fig. 2 OSchéma de principe

Capteur de déplacement inductif
Microprocesseur de régulation
Electrovanne d'admission
Electrovanne de purge
Microprocesseur de communication
Limiteur de pression

Alim. 1,4 & 6 bars

Grandeur direcirice 4 & 20 mA
avec signal FSK superposé

10 Tige de servomoteur

11 Levier

12 Etrier

1
2
3
4
5
6
7
8
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Montage sur organes de réglage

Les paramétres pour la caractéristique, le sens
d'action, la limitation de course, la plage de
course, le temps de réglage et les signaux
défauts sont introduits lors de la configura-
tion.

Remarque !

La configuration par PC et modem FSK par le
progiciel IBIS est décrite dans la notice de
montage EB 8380-2 F.

Lla configuration au moyen de la console
portable est décrite dans la notice de mon-

tage EB 8380-3 F

12 B 8380-1FR

2. Montage sur organes de réglage

Le positionneur peut étre monté directement
sur le servomoteur SAMSON type 3277 ou
sur un adaptateur NAMUR (DIN [EC 534)
pour les vannes & arcade moulée ou & co-
lonnes.

Un jeu de piéces intermédiaires permet le
montage de ce positionneur sur des servomo-
teurs rotatifs.

Pour les organes de réglage rapides avec
faible temps de course (< 0,6 s), le tamis se
trouvant sur la sortie de la pression de com-
mande (Output 36) doit étre échangé contre
la restriction vissée (voir tableau "Acces-
soires" page 15). Ceci permet d’obtenir des
bonnes qualités de régulation.

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

Attention:

Le positionneur ne posséde pas d’évent, I'é-
chappement a lieu par les accessoires de
montage. (Voir fig. 3, 4 et 5).

2.1 Montage direct sur servomo-
teur type 3277

En regardant le servomoteur du cété du rac-
cord de pression (fig. 3) ou de la plaque de
commutation, le montage du positionneur
doit avoir lieu sur le coté gauche de I'arcade
avec la fléche en direction du servomoteur

(fig. 11).



Montage sur organes de réglage

Tige de servomoteur "sort par ressorts"
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. Iiaison avec le sélecteur
1.2 Etrier _
D1 Levier
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Tige de servomoteur "entre par ressorts"
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"Tige entre"

— D2

— D1
—16

Plaque de

commutation

Entrée de pression

de commande §< % @
éventuellement 5{%7 @

avec restriction %ﬁr

laiton
N EE—-
Repére I T Percage
= pour
pression

15

Tige de servomoteur

é g Percage pour |-

pression de
entre par ressorts commande

sort par ressorts

-

Entrée de pression de
commande

Plaque de
commutation

Fig. 3 CRaccords de pression de commande pour servomoteurs type 3277 en haut et 3277-5 de 120 cm? en bas.
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Montage sur organes de réglage

Exception : pour les vannes se fermant par
tige entrante, le positionneur doit étre monté
sur le cété droit du servomoteur avec la fléche
en direction de la vanne.

1. Visser premiérement I'étrier (1.2) sur la
tige de servomoteur & lintérieur de
I'arcade. Controler que la vis de blocage
se trouve bien dans la rainure de la tige
de servomoteur.

2. Fixer le levier correspondant D1 ou D2
sur le levier de transmission du position-
neur.

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

4. Placer le positionneur de telle sorte que le
levier D1 ou D2 appuie sur le palpeur de
Iétrier (1.2), puis le fixer sur la plaque
intfermédiaire (15).

5. Monter le couvercle (16).

Servomoteurs de 240 a 700 cm?

6. Repérer le dessin représentant I'exécution
utilisée ("Ouverte ou fermée par manque
d’air") sur le sélecteur situé sur le coté du
bloc de licison (fig. 3) et positionner la
fleche en direction du repére placé sur
I'arcade du servomoteur. Eventuellement,
tourner le sélecteur de 180°.

7. Placer le bloc de liaison avec ses joints sur
le positionneur et l'arcade de servomo-
teur. Serrer avec la vis. Pour servomoteur
« Tige entrante », prévoir une conduite de
pression de commande entre le bloc de
licison et le servomoteur.

14 B 8380-1FR

Servomoteur de 120 cm2

Pour le servomoteur type 3277-5 de 120
cm?, la pression de commande est amenée
la chambre de membrane par I'intermédiaire
de la plaque de commutation (fig. 3, & droite)
et non par un bloc de ligison

Important

Pour une course nominale de 7,5 mm, intro-
duire une restriction en laiton réf. 1400-6964
(voir tableau "Accessoires" page 15) dans le
joint tubulaire du raccord de pression de
commande "Output" sur I'arcade de servo-
moteur.

Pour une course nominale de 15 mm, ceci est
nécessaire uniquement pour des pressions
d’alimentation supérieures & 4 bars.

Pour les organes de réglage rapides avec
faible temps de course (< 0,6 s), échanger
éventuellement le tamis se trouvant sur la
sortie de pression de commande (Output 36)
contre un restriction vissée (voir tableau "Ac-
cessoires). Ceci permet d’obtenir des bonnes
qualités de régulation.

6. Retirer la vis & I'arriére du positionneur et
obturer la sortie de pression de comman-
de latérale "output 36" avec un bouchon
livré en accessoire.

7. Monter le positionneur de telle sorte que
le percage de la plaque intermédiaire
(15) coincide avec celui de I'arcade du
servomoteur.

8. Fixer la plaque de commutation en I'ori-
entant selon le symbole correspondant.



Nota!

Si, en plus du positionneur, une électrovanne
ou un autre accessoire est monté(e) entre le
positionneur et le servomoteur, la vis de fer-
meture M3 qui se trouve & larriére ne doit
pas étre enlevée.

La pression de commande doit dans ce cas
étre amenée au servomoteur par la sortie «
output »(36) et par I'intermédiaire d’une pla-
que de raccordement taraudée (voir tableau
2) qui remplace la plaque de commutation
noire du servomoteur.

Montage sur organes de réglage

Balayage :

Lair d'échappement du positionneur peut ba-
layer la chambre des ressorts du servomoteur
type 3277 (exécution "Tige sort") en reliant,
par un tube (voir tableau 3), cette chambre
avec le bloc de liaison, aprés avoir retiré le
bouchon.

Pour le type 3277-5 "Tige entre", la chambre
de ressorts est balayée en continu avec I'air
d’échappement du positionneur par un per-
cage interne.

Tableau 1 Servomoteur Jeu de montage
Levier nécessaire avec étrier correspondant et plaque infermédiaire cm? Réf. n°
D1 (33 mm de long avec étrier de 17 mm de haut) 120(G1/4) 1400-6790
120 (NPT 1/4) 1400-6791
D1 (33 mmde long avec étrier de 17 mm de haut) 240 et 350 1400-6370
D2 (44 mm de long avec étrier de 17 mm de haut) 700 1400-6371
Tableau 2 Réf. n°
Plaque de commutation nécessaire pour servomoteur 120 cm?2 1400-6819
ou plaque de raccordement nécessaire pour montage d’une G1/8 1400-6820
électrovanne NPT 1/8 1400-6821
Bloc de licison nécessaire pour servomoteurs 240, 350 et 700 cm? Raccord fileté G 1400-6955
(y compris joints et vis de fixation) Raccord filets NPT 1400-6956
Tableau 3 Servomoteur Matériau Réf. n°
cm?
Tube de licison nécessaire 240 Acier 1400-6444
y compris raccords 240 Inox 1400-6445
Pour servomoteur : 350 Acier 1400-6446
;l;ll(::;e entre par ressorts 350 Inox 1400-6447
pour balayage de la chambre supérieure de membrane 700 Acier 1400-6448
700 Inox 1400-6449
Accessoires Bloc manométres pour alim. et pression de commande | Inox/Ms: 1400-6957 | Inox/inox: 1400-6958
Restriction pour servomoteur faible volume (laiton, & visser) 1400-6964
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Montage sur organes de réglage

2.2 Montage selon DIN IEC 534
NAMUR (fig. 4)

Ce type de montage (voir fig. 4) a lieu & l'aide
d'un boitier d’adaptation. La course de I'or-
gane de réglage transmise & la fourchette
(28) de I'adaptateur par Iintermédiaire du
levier (18) fixé sur I'axe (25) est transmise au
doigt de palpage (27a) du levier du position-
neur.

Les pieces décrites dans le tableau 4 sont
nécessaires au montage du positionneur. La
course nominale de I'organe de réglage dé-
termine le levier correspondant.

Avec le boitier d’adaptation, le positionneur
doit &tre monté de telle sorte que la fléche
placée sur le couvercle intérieur noir du posi-
tionneur soit orientée en direction du corps
de vanne.

Exception : Pour les vannes se fermant par
tige entrante, la fléche doit &tre tournée vers
le servomoteur.

2.2.1 Description des opérations
du montage

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

Important!

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

1. Visser la plaque (20) sur I'accouplement
tige servomoteur/tige de clapet. Pour les
servomoteurs de 2100 et 2800 cm?2, uti-
liser en plus I'équerre de montage (32).

2. Retirer le bouchon caoutchouc du boitier
et fixer ce dernier dans la rainure NA-
MUR par la vis 6 pans.

Vanne de réglage & colonne

1. Visser la plaque (20) sur I'entrainement
de la tige de clapet.

2. Visser les goujons (29) dans le boitier.

3. Placer le boitier avec la plaque de fixati-
on (30) & droite ou & gauche de la tige de
vanne et visser avec les écrous (31).
Régler la hauteur de telle sorte que le
levier (18) soit horizontal & mi-course de
la vanne.

4. Visser et bloquer le palpeur (19) dans le
percage médian de la plaque (20) de
telle sorte qu'il soit & peu prés au-dessus
de la gradudtion correspondante du le-
vier (1...2) en fonction de la course (voir
tableau 5). Auparavant, engager le res-
sort (21) sur le palpeur (19).

5. Prendre la cote entre I'axe du palpeur
(19) et 'axe (25) du levier de position-
neur. Cette valeur sera introduite lors de
la configuration du positionneur.
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R ———
27b Position de montage \K—//
A B

Montage sur profil
NAMUR

20

Levier N1, N2

19 Palpeur

20 Plaque de montage
21 Ressort

22 Etrier de blocage

23 Vis

24 Fleche

25 Axe

26 Levier du positionneur

27a  Doigt de palpage
27b  Contre-écrou

28  Fourchette

29  Goujons

30  Plaque

31 Ecrous

32  Equerre de montage

Fig. 4 TMontage selon DIN IEC 534 (NAMUR)
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2.2.2 Préréglage de la course 4. Placer le positionneur sur I'adaptateur en
vérifiant le sens de montage de telle sorte
1. Tourner I'axe (25) de I'adaptateur de telle que le doigt de palpage (27) se trouve
sorte que la fleche noire (24) corresponde dans la fourchette (28).
avec le repére moulé du boitier
2. Dans cefte position, serrer |'étrier (22) Pour cette opération, |nt.roo|U|re une clé
avec la vis (23). de 2,5 mm ou un tournevis dans le perca-
3. Visser le doigt de palpage (27) sur le ge se frouvant dans |’or|f|ce oblon.g. du
levier de positionneur (26) du caté op- couvercle et tourner le levier du position-
. P -0 op neur dans la position souhaitée.
posé aux écrous et bloquer par I'écrou é . - )
pans tout en vérifiant la bonne position 3. Visser le posifionneur sur | GdGPfOer'j-
A ou B, fonction du tableau 5 et de la Aﬂenhop - le doigt de palpage ne doit
fig. 5. pas sortir de la fourchette.
6. Ofer la pression du servomoteur.
Tableau4 ~ Montage NAMUR Vanne de réglage Course mm Avec levier Réf. n°
Vo & orcode moule 75660 | N1(125mm) | 1400-6787
‘anne a arcade moulee
Jou demontage NAMUR 304120 | N2(212 mm) | 1400-6789
Piéces, voir fig. 4 20425 N1 1400-6436
Vanne & 20425 N2 1400-6437
colonne
avec 25430 N1 1400-6438
diametrede |55, 30 N2 1400-6439
colonne
enmm 30435 N1 1400-6440
30a35 N2 1400-6441
Accessoires Bloc manométres G1/4: 1400-7106 NPT 1/4: 1400-7107
Jeu de manométres Inox/laiton:  1400-6957 | Inox/inox: | 1400-6958
Restriction pour servomoteur faible volume (laiton, & visser) 1400-6964
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Tableau5  Montage NAMUR

Course mm *) 75 | 15 15 | 30 | 30 | 60 | 30 | 60 | 60 | 120
Palpeur (19) sur repére *) 1 1 2 1 2 1 2 1 2
Distance palpeur/axe du levier 42 42 | 84 | 42 | 84 | 84 | 168 | 84 | 168
Avec levier N1 (125 mm long) N2 (212 mm long)
Doigt de palpage (27) sur position A A B A B

*) Pour d'autres courses (valeurs infermédiaires), il est nécessaire de procéder par in’rerpo|c|tion

Tableaué  Servomoteurs rotatifs

Servomoteur SAMSON type 3278

Autre servomoteur (VDI/VDE 3845)

Surface de membrane 160 cm? 320 cm?
Réf. n° Réf. n°
Jeu de piéces de montage 1400-7103 1400-7104 1400-7105
ne comprenant pas la came
Accessoires Réf. n°
Amplificateur inverseur pour servomoteurs & double effet sans ressorts Raccord fileté G Raccord fileté NPT :
1079-1118 1079-1119
Came 04 90° et 0 & 120° avec accessoires 1400-6959
Bloc manométres G1/4: NPT 1/4:
1400-7106 1400-7107
Jeu de manométres Inox/laiton : Inox/inox :
1400-6957, 1400-6958
Restriction pour servomoteur faible volume (laiton, & visser) 1400-6964
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2.3 Montage sur servomoteurs ro-
tatifs (fig. 5)

Le positionneur peut étre également monté sur
des servomoteurs rotatifs selon VDI/VDE
3845 & l'aide des pieces énumérées dans le
tableau 6. La rotation du servomoteur est
convertie en un déplacement linéaire néces-
saire au systéme inductif par I'infermédiaire
de la came placée sur I'arbre et du levier &
galet.

Une des courbes de la came correspond & un
déplacement angulaire de 0 & 90° et I'autre
& un déplacement angulaire de 0 & 120°.

Sur les servomoteurs rotatifs & double effet, un
amplificateur inverseur (45) doit &tre fixé coté
raccordement du positionneur pneumatique.

Pour montage sur le servomoteur rotatif
SAMSON type 3278, la chambre cdté res-
sorts du servomoteur est purgée directement
avec l'air d’échappement du positionneur
sans tube supplémentaire.

Lorsque le positionneur est monté sur des
servomoteurs hors fabrication SAMSON
(NAMUR), la chambre cété ressorts peut étre
purgée par un raccord en "T" placé entre le
servomoteur et la piéce intermédiaire.

2.3.1 Montage du levier a galet

1. Placer ce levier (35) sur le levier du posi-
tionneur (37) et le fixer & I'aide des vis
(38) et rondelles faisant partie de la li-
vraison.
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2.3.2 Montage de la piéce intermédiaire

Servomoteur SAMSON type 3278 :

1. Fixer d’abord I'adaptateur (36) sur I'em-
bout d'arbre du servomoteur rotatif &
I'aide des 2 vis prévues

2. Placer la piéce intermédiaire (34) sur la
coupelle du servomoteur et fixer & I'ide
de deux vis. La piéce intermédiaire doit
étre placée de telle sorte que les raccords-
air du positionneur se trouvent du cété du
servomoteur (pour faciliter le raccorde-
ment pneumatique).

Servomoteurs selon VDI/VDE 3845

1. Placer la piéce intermédiaire (34) avec sa
rondelle (42) et I'accouplement (44) sur la
console de montage avec le niveau de
fixation 1 VDI/VDE 3845 et visser I'en-
semble.

2. Positionner le cadran sur la came (40)
selon le paragraphe 2.3.3 et visser fer-
mement.

Pour les servomoteurs sans ressorts & double
effet, I'amplificateur inverseur (45) doit &tre
vissé sur le c6té du raccordement pneumati-
que du boitier du positionneur.

1. Visser les écrous avec double filetage
dans les taraudages du positionneur.

2. Fixer I'amplificateur inverseur avec les vis
creuses et le joint sur le positionneur de
telle sorte que l'orifice de purge de la
piéce intfermédiaire soit couvert.

3. Raccorder les chambres du servomoteur
aux sorties Al et A2 selon le sens de la
rotation. La sortie Al provoque un
déplacement vers 100 %, et la sortie A2
le retour vers 0 %.
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Montage sur servomoteur type 3278 SAMSON Montage selon VDI/VDE 3845 NAMUR
] Lo
—+—33
/f-\\
OO | »
35
Iﬁ 9 34
©
N T
s RN ﬁ[ﬂﬁ
|
36 41 40 39

33 Positionneur
34 Piéce intermédiaire

l Purge 35 Levier avec galet

36 Adaptateur
Montage avec 37 Levier de transmission
amplificateur inverseur 38 Vis )
(double effet 39 Cadran gradué

40 Came

41 Arbre du servomoteur
42 Plaque de base

43 Etrier (tourné de 90°)
44 Accouplement

45  Amplificateur inverseur

Fig. 5 CMontage sur servomoteurs rotatifs
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2.3.3 Montage et positionnement
de la came

Sur les servomoteurs rotatifs avec retour &
zéro, la position de sécurité et le sens de
rotation & gauche ou & droite sont déterminés
par les ressorts du servomoteur.

Sur les servomoteurs rotatifs & double effet
sans ressorts, le sens de rotation est fonction
du servomoteur utilisé et de I'exécution de la
vanne de réglage. La position de sécurité est
en général la fermeture de la vanne.

Le fonctionnement du positionneur -ouverture
ou fermeture de la vanne par grandeur direc-
trice croissante- sera défini par le logiciel de
la communication (sens d’action crois-
sant/croissant ou croissant/décroissant).

1. Placer la came avec le cadran sur 'adap-
tateur (36) ou sur l'accouplement (44).
Bloquer par la vis de fixation.

Chaque came comporte deux courbes dont

les points de démarrage sont repérés par des

petits percages.

Trés important !

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

En aucun cas le point de départ pour la
position de fermeture de la vanne ne doit étre
en dessous de l'indication 0°!
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Sur les servomoteurs avec position de sécurité
"ouverture de la vanne", il est nécessaire de
soumetire le servomoteur & une pression de
commande max. afin de positionner la vanne
en fermeture avant I'ajustement de la came.
Sur les servomoteurs & double effet I'alimen-
tation doit étre raccordée.

2. Llors du positionnement de la came, le
cadran réversible doit &tre sélectionné et
ajusté par "clips" de telle sorte que les
graduations coincident avec le sens de
rotation de la vanne. Bloquer la vis de
fixation.

Blocage en position de la came

Afin de sécuriser la position de la came,
procéder comme suit :

Sur la came se trouvent quatre percages
placés autour du pergage central. Il est possi-
ble de percer au travers d'un des trous de la
came, avec un foret 0 2, I'adaptateur (36) ou
I'accouplement (44). Introduire alors dans le
ou les percagels) une goupille 0 2 mm. De ce
fait, la position de la came sera reproductible.

3. Placer le positionneur sur la piéce inter-

médiaire (34) de telle sorte que le levier
avec galet (35) palpe la came.
A partir de la face avant, introduire une
clé de 2,5 mm ou un tournevis dans I'ori-
fice oblong du couvercle noir sous un trou
et basculer le levier de positionneur afin
de faciliter la mise en place du position-
neur sur la piéce intermédiaire.

4. Bloquer le positionneur sur la piéce inter-
médiaire & I'aide des deux vis de fixation
(éventuellement mettre un peu de graisse
sur les filets).
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2.4 Position de sécurité du
servomoteur

Important !

S'il est nécessaire de changer les ressorts pour
la transformation "Tige sort par ressorts" en
"Tige entre par ressorts", le point zéro méca-
nique doit étre & nouveau calé et le position-
neur réinitialisé.

Galet

Point de démarrage

Trous pour blocage en
position de la came

Introduire les clips de fixation et
écarter les languettes de maintien

Organe de réglage ouvre sens anti-horaire Organe de réglage ouvre sens horaire

Fig. 6 CPositionnement de la came
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3. Raccordements

3.1 Raccordement pneumatique

Les raccords-air sont des taraudages NPT 14
ou G V4 utilisés généralement pour les tubes
métalliques ou plastiques.

Important !

Vair doit étre sec, propre et déshuilé. Les
prescriptions d'entretien des postes de prépa-
ration d’air doivent étre absolument respec-
tées. Avant le branchement, les conduites
d’air doivent étre nettoyées a fond.

Le raccord de pression de commande est bien
défini pour le montage direct sur le servomo-
teur type 3277. Toutefois, pour le montage
selon NAMUR, son emplacement sur la co-
quille supérieure ou inférieure du servomo-
teur dépend de la position de sécurité "Tige
entre ou sort par ressorts".

Purge d'air : |'évacuation d’air du position-
neur s'effectue par un évent sur les pigces
intermédiaires de montage.

Dans le cas d'un montage intégré, le bouchon
de purge se trouve sur le couvercle plastique
du servomoteur. Dans le cas de montage
NAMUR pour vanne linéaire, il est placé sur
I'adaptateur et pour les servomoteurs rotatifs
sur la piece intermédiaire ou sur I'amplifica-
teur d'inversion.

3.1.1 Manométres

Il est recommandé de monter un manométre
(montage direct) ou un bloc manométres
(montage NAMUR) pour un réglage exact du
positionneur. Les piéces sont indiquées en ac-
cessoires dans les tableaux 3, 4 ou 6.
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3.1.2 Pression d’alimentation

La pression d’alimentation nécessaire dépend
e la plage de pression nominale et de la

position de sécurité du servomoteur. La plage

de pression nominale est inscrite sur la plaque

signalétique en tant que plage de ressorts ou

plage de pression de commande.

Dans le cas d’un servomoteur "Tige sort par

ressorts (TS)" :

pression d’alimentation nécessaire =

valeur finale de plage de pression de com-

mande + 0,2 bar, au moins 1,4 bar.

Dans le cas d'un servomoteur "Tige entre

par ressorts (TE)" :

La pression d'alimentation nécessaire est dé-

finie principalement & partir de la pression de

commande nécessaire pstmax. Cette pression

doit étre suffisamment importante pour que la

vanne de réglage soit complétement fermée.

2

pstmax = F + d2Cnip [bars]

d = diametre de siege [cm]

Op = pression différentielle p1 - p2 [bar]

A = surface de membrane [cm?]

F = valeur finale de la plage de pression nominale

du servomoteur (bars)

En I'absence de toute indication, procéder

comme suit

pression de commande nécessaire = valeur

finale de la plage de pression + 1 bar.

Tamis Restriction

écrou

Fig. 7 OMontage de manométre




3.2 Raccordement électrique

I\

Pour le raccordement électrique, il est
nécessaire de respecter les prescrip-
tions relatives aux installations électri-
ques dans le pays de l'installation.
Pour les appareils devant fonctionner
en zones explosibles, il est nécessaire
de respecter les recommandations en
vigueur (normes EN 60079-14: 1997
VDE 0165 partie 1/8.98).

Les circuits "sécurité intrinséque" doi-
vent étre déterminés selon les indica-
tions du certificat de conformité.

Un mauvais branchement électrique
peut entrainer la neutralisation des
dispositifs de protection contre les ris-
ques d'explosion.

Les vis immobilisées par du vernis se
trouvant dans et sur I'appareil ne doi-
vent pas étre retirées

Les fils électriques pour la grandeur directrice
sont raccordés aux bornes 11 et 12. La ten-
sion ne doit pas dépasser 15 V.

Raccordements

Attention !

En cas d'inversion des péles, 1,4 V sont suffi-
sants pour atteindre le seuil de destruction de
500 mA.

Les bornes désignées par + et — permettent le
raccordement d'une communication sur le site.
Il n’est pas nécessaire de raccorder I'ensem-
ble & une ligne "Potentiel de référence". Si
toutefois ceci est nécessaire, le raccordement
a cefte ligne est réalisé & I'extérieur ou &
I'intérieur de I'appareil.

Pour les installations en zones explosibles, il
est nécessaire de respecter les recommanda-
tions CENELEC ou VDE 0165 (paragraphe
5.3.3).

Selon I'exécution, le positionneur est équipé
de contacts inductifs, de contacts par logiciel
et/ou d'une électrovanne de purge. Les cir-
cuits sont séparés les uns des autres galvani-
quement.

Sur les exécutions avec recopie de position, le
transmetteur incorporé fonctionne en systéme
2 fils. La tension présente sur les bornes du
recopieur de position doit &tre dans la plage

D oM o Y F

GW2 GWI1
o Fioje]  [s2lest]  Fazeal] [edisg  [eeer]  [323i]
s L
Communication o A R S B |
7 \ Ampliséparateur | 6a24VDC
| selon EN 50 227 | Us
b Fonction
Signalde  Contactsde position ~ Alarme défaut  sgcurité  Tension dalimentation

commande imA
Fig. 8 CBornier (repérage selon DIN 45140)

pour recopie de position
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de 12 a 35V DC, en fonction des résistances
de ligne et des récepteurs.

Lle schéma de raccordement est représenté
fig. 8 et sur la plaque du bornier.

Nota pour le choix des cébles et fils conduc-
teurs :

Si plusieurs circuits & sécurité intrinséque doi-
vent étre placés dans un céble multiconduc-
teur, bien respecter le paragraphe 12 de la
norme EN 60079-14 ; VDE 0165/8.98.
L'épaisseur radiale de lisolant d'un fil
conducteur (par ex. polyéthyléne) doit étre au
minimum de 0,2 mm. Le diamétre de chaque
fil ne doit pas étre inférieur & 0,1 mm.

Les extrémités des fils doivent éventuellement
étre munies d’embouts afin d’assurer un bon
contact. Dans le cas de raccordement par 2
cébles séparés, utiliser un passage de cable
supplémentaire.

Les extrémités des cébles non utilisées doivent
éfre munies de bouchons.

Accessoires

Pour les appareils jusqu’a index
3780-x...x.01

Passage de cable PG 13,5:

noir réf. n° 1400-6781
bleu réf. n° 1400-6782
Adaptateur PG 13,5 sur1/2” NPT:
métallique réf. n° 1400-7109
peint en bleu réf. n° 1400-7110

Pour les appareils & partir de I'index
3780-x...x.02

Passage de cable M20 x 1,5:

noir réf. n° 1400-6985
bleu réf. n° 1400-6986
Adaptateur M20 x 1,5 sur 1/2” NPT:
Epoxy réf. n° 0310-2149
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3.2.1 Relais transistorisés

Pour le fonctionnement des contacts de posi-
tion et de la sortie défaut, il est nécessaire
d'utiliser des relais transistorisés pour I'ampli-
fication selon EN 50227.

Pour utilisation en zones explosibles, il est
recommandé de bien respecter les prescrip-
tions indiquées.

Nous recommandons les relais transistorisés
de la société Pepperl et Fuchs

3.2.2 Etablissement de la communi-
cation

La communication entre le PC avec modem
FSK ou la console portable et le positionneur
est établie selon le protocole HART.

Si la tension de charge du régulateur ou du
poste de commande n’est pas suffisante, il est
nécessaire de placer un ampliséparateur qui
remplira le réle de transformateur d'impé-
dance (raccordement identique au raccorde-
ment en protection Ex du positionneur, fig. 9
et 10).

Pour l'utilisation du positionneur en zones
explosibles, doit &tre prévu impérativement
un ampliséparateur en exécution Ex. Pour le
raccordement du bus FSK, dans tous les cas
sont nécessaires les ompliséporoteurs type
TET 128 ou TET 128-Ex.

Les appareils placés localement sont exploités
séparément par le protocole HART avec leur
adresse par ligison point & point, bus stan-
dard multidrop ou bus FSK.



Point-a-point :

Ladresse bus doit &tre toujours sur zéro (0).
Bus standard (multidrop) :

Dans le bus standard (Multidrop), le position-
neur est piloté, comme pour la liaison point &
point, par le courant analogique de la gran-
deur directrice. Ce mode de fonctionnement
est, par exemple, adapté au fonctionnement
en cascade (split range) de positionneurs.
Ladresse doit étre introduite entre 1 et 15.

Bus FSK :

100 positionneurs max. peuvent &tre reliés
avec le PC par modem au moyen d’un ampli-
séparateur TET 128 avec option pour bus FSK
en fonctionnement paralléle. Le nombre de
circuits peut étre encore augmenté par un
amplificateur de bus. Lidentification bus sert
d’adresse (différente de I'adresse du bus 1).

Raccordements

Le modem FSK doit &tre raccordé au connec-
teur série du PC. En présence de plusieurs
ports de sorties, celui sur lequel est raccordé
le modem sera sélectionné par le progiciel
IBIS sous le point de menu [Options -
Configurer communication]

S'il n’est pas modifié, le réglage standard est
sur COM 1.

Le modem sera connecté en paralléle sur la
liison au positionneur.

Montage en zone non explosible

Console portable ou L
2éme modem FSK |

e

L T
4a20mA i 3780
T
Régulateur / Poste de com-
mande Modem FSK I><]
PC 'RS 232
PC | RS 232
‘ Zone non dangereuse | Zone dangereuse
Monta losibl :
ontage en zone explosible Modem FSK
[T
&/ ,
N | 3780-1
@ I
Régulateur / Poste de Amplificateur séparateur [ [
commande en exécution Ex }L J I><]

Fig. 9 CRaccordement unitaire

Console portable ou 2éme modem
FSK en exécution Ex
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Nota:

Des problémes de communication peuvent
survenir lorsque la sortie du régulateur de
process/poste centralisé n’est pas compatible
HART. Dans ce cas, un boitier HART, réf. n°
1170-1349 peut étre intercalé entre la sortie
du régulateur et 'entrée de la communication.
Ce boitier provoque une chute de tension
d’environ 1 V (250 Q bei 20 mA) sur la ligne.

En variante, peuvent étre placés une rési-
stance comprise entre O et 250Q en série ainsi
qu’un condensateur de 221F en paralléle sur
la sortie analogique. Il est nécessaire de véri-
fier que la charge est compatible avec la
sortie de régulateur.

Régulateur / Poste de commande

Montage en zone explosible

n’est pas nécessaire)
PC | RS 232

Modem FSK

— |

(pour raccordement non Ex, I'homologation de sécurité intrinséque des amplificateurs séparateurs

Zone non dangereuse | Zone dangereuse

|
-

|
#
4320 mA %

3780-1

Régulateur / Poste de commande

Bus FSK

Amplificateur séparateur
en exécution Ex

>
L

o

3780-1

A

>
N

<

4

3780-1

A

Fig. 10 CRaccordement de plusieurs appareils (Bus FSK)

NS
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4. Manipulation

Attention :

Avant la mise en service, faire dépla-
cer avec précaution l'organe de ré-
glage en actionnant par petites
touches la commande manuelle pla-
cée sur le couvercle intérieur du boi-
tier (voir fig. 11). Vérifier le bon fonc-
tionnement du levier.

Un dépassement de I'angle max. di &
un choix erroné du levier ou & un
mauvais montage peut conduire & la
détérioration du positionneur.

4.1 Protection écriture

Un commutateur se trouve & l'intérieur du
couvercle.

Manipulation

Lorsqu'il est en position | "Protégé en écri-
ture", les données du positionneur ne peuvent
pas é&tre modifiées par le protocole HART.
Dans le cas oU ces données doivent étre mo-
difiées par la communication, la position du
commutateur doit étre sur 0.

4.2 Activer ou désactiver la foncti-
on sécurité

A partir du modéle index .03

1. Retirer la protection & l'intérieur du cou-
vercle aprés avoir défait les quatre vis.

2. Enlever la vis centrale sur la platine et
faire basculer cette derniére.

3. Positionner le commutateur :
1 ENABLED > Activer la fonction
2 DISABLED > Désactiver la fonction

Drapeaux
decommande  Fléche pour position  Commande manuelle
(option) de montage

Commutateur de protection écriture

\

[

A)

T

o

z
%
+

@)
o)
Ol

\ \ !
3 —
< E s
SE098 = B
] 23882 59
2, 23
_grgw;?%EB 3
BoP% 2 gc=o 8
5528 5893 2
082 =292 £33 2
ZNpe-=a £ 2 EE Fon
~>~~~ 232 ¢ ®
2] = =
€< 5o =
E°~2'g_._,7:'5 B3
ZRBN £S5
88 es5Es
= o
= 2 00 <
£ £ >0 =

@J (
J/ \ "‘

Levier de point zéro Repére

Fig. 11 Olintérieur du boitier

Vis de réglage des
contacts (option)

Touche d'initialisation ou
tarage point zéro
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Manipulation

4.3 Réglages de base

A la livraison, tous les parametres sont affec-
tés de leur valeurs de repli. Linitialisation sur
la plage max. permet une mise en service
simplifiée et adaptée & toutes les configura-
tions de montage.

Le positionneur détecte automatiquement le
point zéro et la plage max. entre les butées
mécaniques. La modification ultérieure des
paramétres ne peut avoir lieu que par la
communication.

4.3.1 Calage du point zéro

Important!

le calage du point zéro doit étre effectué
vanne en position de fermeture.

(Pour les vannes trois voies, lorsque le clapet
correspondant & la position 0 % est fermé).
Si le calage du point zéro est mal fait, le
réglage automatique du positionneur ne peut
pas étre réalisé.

Pousser jusqu’en butée le levier du point
zéro dans le sens de la fléche placée sur le
couvercle intérieur  du positionneur. Le
repére jaune doit se trouver alors en ali-
gnement avec la ligne blanche.

Pour les organes de réglage dont la position
de zéro est obtenue par introduction d'air
dans le servomoteur (par exemple vanne 2
voies ouverte par manque d’air), il est d’abord
nécessaire d’alimenter le positionneur.

Amener la vanne en position de fermeture par
action sur la touche de commande manuelle
et caler le zéro par appui sur le levier de zéro.
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4.3.2 Initialisation

Aprés le raccordement de la grandeur direc-
trice électrique et de la pression d’ali-menta-
tion, le procédé d'initialisation peut commen-
cer. Le positionneur peut ainsi s'‘adapter au
mieux aux conditions mécaniques de la
vanne et & la pression de com-mande du
servomoteur.

Voir la liste des paramétres page 42 en cas
de modifications des gains KP_Y1 et KP_Y2.

Attention !

Le procédé d'initialisation dure quel-
ques minutes. L’'organe de réglage est
en mouvement pendant l'initialisa-
tion. Il est conseillé de procéder a cette
opération en atelier ou pendant 'arrét
de l'installation avec les vannes d'iso-
lement fermées.

Commande d'initialisation sur le position-
neur

Linitialisation du positionneur ne peut avoir
lieu qu’une seule fois.

(Une initialisation réussie peut cependant étre
annulée par la communication).

Démarrer le procédé d'initialisation en ap-
puyant avec un outil approprié sur la
touche portant I'indication initialisation/
tarage de zéro sur le couvercle intérieur du
positionneur.
Linitialisation est terminée lorsque le position-
neur est dans la position correspondant & la
grandeur directrice (durée: quelques minutes).



Nota !

Lorsque I'appareil a déja été initialisé, I'appui
sur la touche initialisation/tarage du zéro
occasionne seulement un tarage du point
Zéro.

Une nouvelle initialisation ne peut avoir lieu
que par la communication.

Tarage du point zéro électrique

Lorsque le point zéro mécanique s’est décalé
pendant le fonctionnement de la vanne, un
tarage électrique du point zéro peut étre ef-
fectué. Appuyer sur la touche "Initialisation/
tarage du zéro" sur le couvercle intérieur du
positionneur (fig. 11).

Attention !
L'organe de réglage va se déplacer
vers la position 0 %.

Dans cefte position, pousser jusqu’en bu-
tée le levier du point zéro dans le sens de
la fleche placée sur le couvercle intérieur
du positionneur. Le repére jaune doit se
trouver alors en alignement avec la ligne
blanche.

Appuyer & nouveau sur la touche pour
déclencher le tarage électrique.

La touche est alors verrouillée pendant env.
20!

le tarage électrique est terminé lorsque le
positionneur retourne & la position correspon-
dant & la grandeur directrice.

Manipulation

4.4 Réglage des contacts inductifs

Sur I'exécution avec contacts inductifs, I'arbre
du levier de transmission du positionneur
comporte deux drapeaux de commande ré-
glables qui actionnent les initiateurs corres-
pondants.

Pour le fonctionnement des contacts inductifs,
il est obligatoire de placer dans le circuit de
sortie des relais d’amplification transistorisés
(voir paragraphe 3.2.1)

Lorsque le drapeau de commande se trouve
dans le champ de l'initiateur, celui-ci prend
une valeur ohmique élevée. Lorsque le dra-
peau de commande est dégagé, 'initiateur
prend une valeur ohmique faible.

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

La fonction de commutation désirée (relais
excité ou en repos), lorsque le drapeau est
entré dans |'initiateur, est & déterminer par un
pontet sur I'ampliséparateur (voir également
tableau 7).

Réglage du point de commutation :

Les contacts sont repérés sur le couvercle inté-
rieur du boitier par GW1 et GW?2. Les dra-
peaux jaunes ainsi que les vis de réglage
correspondantes (fig. 11) sont accessibles au
travers d’ouvertures dans le couvercle noir.
L'entrée et la sortie des drapeaux indiquent les
états de commutation.
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Entretien

Mettre la vanne de réglage dans la posi-
tion de commutation désirée. Régler le
drapeau de commande du contact GW1
ou GW2 par rotation de la vis jusqu’a ce
que le point de commutation soit atteint et
signalé par un voyant du relais transistori-
sé.

Le front du drapeau jaune est dans le prolon-
gement de la ligne blanche horizontale sur le
couvercle noir du boitier. Ceci montre de quel
coté le drapeau est entré dans l'initiateur.
Afin de garantir une commutation fiable pour
toutes les conditions ambiantes, le point de
commutation doit étre réglé & au moins 5 %
de la butée mécanique (Ouv.-Fermet.).

32 EB8380-1FR

5. Entretien

Lappareil ne nécessite aucun entretien. (Il doit
absolument &tre alimenté en air propre et sec).

Un tamis de sécurité (mailles 100 um) est
placé dans le raccord pneumatique 9/ Sup-
ply. Le cas échéant, le tamis peut étre retiré et
nettoyé.

Observer rigoureusement les régles d’exploi-
tation des postes d’alimentation en air placés
en amont.



6. Mise en service des appareils Ex

Le positionneur en exécution Ex peut seule-
ment étre mis en service lorsqu’un profession-
nel habilité a vérifié 'appareil et son raccor-
dement selon les exigences des réglementa-
tions Ex et a établi un certificat ou a apposé
son repére d’homologation sur 'appareil.

Lors d’un remplacement d’appareil, cette ho-
mologation peut étre supprimée dans la me-
sure oU |'appareil de remplacement possede
strictement les mémes caractéristiques que
I'appareil précédent.

Mise en service des appareils Ex
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Pas de configuration et liste des paramétres

7. Pas de configuration et liste des
parametres

Le récapitulatif ci-dessous concerne les para-
métres et leur utilisation principale.

La liste des parameétres, dans |'ordre alpha-
bétique, décrit tous les paramétres du posi-
tionneur type 3780 qui peuvent étre transmis,
lus et éventuellement modifiés par une liaison
HART & partir d’'un PC, d’une console et ou
d’un dispositif analogue.

Identification des appareils

- Identification bus

- Fabricant

- Type de positionneur

- Modele

- Numéro de série

- Numéro de version électronique / méca-
nique

- Numéro de version pour la communica-
tion / régulation

- Révision HART, révision des appareils
locaux

- Nombre d’octets nécessaires

- Adresse du bus / adresse d'interroga-
tion

- Identification appareil

- Descriptif / identification installation

= Date

- Mode de protection

- Identification des options : fonction de
sécurité, seuils, recopie de position

- Numéro d'identification du servomoteur

- Numéro d'identification de la vanne

—  Champ libre pour commentaire
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Mise en service

- Type de servomoteur

- Montage

- Conception

- Position de montage

- Course nominale / angle nominal

- Code transmission / distance, position du
palpeur

- Initialisation selon la plage nominale ou
maximale

- Position de sécurité

- Impulsions mini admission / échappe-
ment

- Temps de course min. ouverture / ferme-
ture

- Déroulement de I'initialisation

Réglage de I'appareil
Configuration

- Plage d’entrée

- Positionnement & 0 % en dessous d'un
seuil de grandeur directrice

- Positionnement & 100 % au-dessus d'un
seuil de grandeur directrice

- Plage de course / plage de déplacement
angulaire

- Limitation de course / limitation de dé-
placement angulaire

- Sens d’action du positionneur

- Sélection de caractéristique

- Caractéristique définie par I'utilisateur
en 11 points

- Temps de course souhaité ouv. / fermet.

- Seuils du logiciel GW1/GW?2

- Activation GW1/GW2 pour dépasse-
ment inférieur ou supérieur de chaque
contact

- Sens d'action de la recopie de position

—  Protection écriture



Pas de configuration et liste des paramétres

Paramétres du régulateur

Zone neutre Xtot

Gain admission KP_Y1 / Gain échappement KP_Y?2
Gain élément différentiel KD

Tolérance d’amortissement

Fonctionnement

Mode de fonctionnement

Grandeur directrice w analogique
Grandeur directrice w manuelle
Grandeur directrice w

Position x (mesure)

Ecart de réglage e

Etat alarme

Etat des contacts du logiciel GW1/GW?2
Fonction de sécurité

Diagnostic

Statut de I'appareil (contréle de boucle, du point zéro, etc.)
Course totale

Seuil de la course totale

Condition défaut avec bande de folérance et temps
Message pour défaut communication

Message défaut pour fonction spéciale du positionneur
Message défaut pour dépassement du seuil de la course cumulée
Test de la sortie défaut

Test du recopieur de position

Test des contacts par logiciel GW1/GW?2

Tarage du point zéro
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Liste des paramétres (par ordre alphabétique)

8. Liste des paramétres (par ordre alphabétique)

Action tige La position de repos par manque d'air du servomoteur est déterminée automatiquement
pendant la phase d'initialisation.

Possibilités : INCONNUE ... Avantinitialisation
Tigeentre ... Avec servomoteur linéaire
Tige sort Avec servomoteur linéaire
Quvverture... Avec servomoteur rotatif
Fermeture ..Avec servomoteur rotatif

Avec servomoteur double effet

Repli : Inconnue

Adaptation impulsions Adaptation des impulsions minimales pour I'optimisation de |'algorithme de réglage pour
le systéme "Vanne-Servomoteur-Positionneur”. En fonctionnement normal, ce paramétre
doit &tre sur "Automatique". Pour |'optimisation des paramétres de réglage, il doit étre
provisoirement placé sur "Inactif".
A partir de la version R 2.10, le réglage est systématiquement automatique.

Possibilités : Inactif
Automatique

Repli: Automatique

Adresse Bus Lorsque plusieurs appareils sont raccordés sur la méme ligne, ils sont identifiés par leur
numéro d’adresse qui peut étre modifié par I'utilisateur : O pour point & point, 1 & 15 pour
Multidrop

Plage : 0al5

Repli: 0

Sans logiciel IBIS — Adresse d'interrogation

Adresse d'interrogation

Plage :
Repli:

Lorsque plusieurs appareils sont raccordés sur la méme ligne, ils sont identifiés par leur
numéro d’adresse qui peut étre modifié par I'utilisateur. : O pour point & point, 1 & 15 pour
Multidrop

0a15
0
Avec logiciel IBIS - Adresse bus

Alarme défaut

Etat actuel de la sortie défaut

Possibilités : Non, courant > 3 mA
Qui, courant< 1 mA
Alarme défaut pour Activée pour rupture ou défaut de communication du
communication positionneur
Possibilités : Non / Oui
Repli: Oui
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Liste des paramétres (par ordre alphabétique)

Alarme défaut pour
positionneur en fonction
spéciale

Possibilités :

Repli :

Activée pour appareils en fonction spéciale momentanée
(par exemple point zéro, initialisation, test)

Non / Oui
Oui

Alarme pour dépassement
du seuil de course totale
de vanne

Possibilités :

Repli :

Activée pour dépassement du seuil de course totale

Non / Oui
Oui

Angle de rotation (début)

Plage :
Repli :

Valeur initiale du déplacement d’un servomoteur rotatif. Pour une caractéristique définie
par I'opérateur, celle-ci débute sur ce point.

Sil'initialisation a lieu sur "course max.", la plage de course est toujours relative & la course
nominale infroduite.

La plage de fonctionnement ne doit pas étre inférieure au V4 du déplacement nominal.

0,0°a120,0°
0,0°

Angle de rotation (fin)

Plage :
Repli:

Valeur finale du déplacement d'un servomoteur rotatif. Pour une caractéristique définie par
I'opérateur, celle-ci se termine sur ce point.

Sil'initialisation a lieu sur "course max.", la plage de course est toujours relative & la course
nominale infroduite.

La plage de fonctionnement ne doit pas étre inférieure au V4 du déplacement nominal.
Valeur max. : angle nominal.

0,0°Ca120,0°
90,0°

Angle de rotation nominal

Plage :
Repli:

Angle de rotation nominal de la vanne. Cette valeur doit absolument étre inférieure & la
course max. possible de la vanne.

0,0°a360,0°
60,0°

Caractéristique (choix)

Possibilités :

Repli

Choix de la caractéristique de I'évolution de la vanne en fonction de la grandeur directrice
et de la course ou du déplacement angulaire. Si la caractéristique exponentielle est
sélectionnée, elle est copiée dans la caractéristique définie par I utilisateur et écrase une
caractéristique entrée précédemment. La régulation de position est bloquée pendant env. 3 s.

Définie par |'utilisateur en standard avec les coordonnées x[n], y[n] - En standard,
correspond au fonctionnement exponentiel d'une vanne papillon.

Linéaire

Exponentielle

Exponentielle-inverse : permet d’obtenir une caractéristique linéaire & partir d’une vanne
de caractéristique exponentielle.

Linéaire
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Liste des paramétres (par ordre alphabétique)

Caractéristique définie
par l'utilisateur x[0]/y[0]

Les 11 points de 0 & 10 permettent de définir I'évolution de la position de vanne en fonction
de la grandeur directrice. Veiller & une évolution logique des valeurs. Pendant la

ax[10]/yl10] transmission de la caractéristique, la régulation est bloquée pendant env. 155s.
x[n] = grandeur directrice en % de la plage de commande
y[n] = course/angle de rotation en % de la plage d’angle ou de course
Plage 0,0%a100%
Repli Caractéristique exponentielle pour vanne papillon
Caractéristique Texte pour la description de la caractéristique définie par I'utilisateur.
(identification) Taille : 32 caractéres

Commentaire

Zone d'information libre en 4 lignes de 32 caractéres chacune

Condition défaut Cette valeur correspond au temps max. que doit mettre le positionneur pour placer I'organe

Temps de réglage d la valeur correspondant & la grandeur directrice dans la tolérance réglée sous
"Bande de tolérance". Lorsque ce temps est dépassé, le contact défaut commute etle
message "Erreur boucle de position" apparait sous "Statut de I'appareil" ou sous
"Diagnostic".
Pendant la phase d'initialisation, ce temps peut étre adapté lorsque le temps de course
minimum est supérieur & la valeur réglée.

Plage : 0s5a240s

Repli : 10s

Condition défaut Voir ci-dessus.

Bande de tolérance Cette valeur correspond & I'écart de position max. admissible dans le temps réglé ci-dessus.

Plage : 0,01 % & 10,0 % de la course nominale / de I'angle nominal

Repli : 5%

Contacts de position Indique quels types de contacts de position sont intégrés.

Possibilités : Sans
Contacts inductifs avec détection sur le levier du positionneur
Contacts par logiciel & partir du signal de position

Contacts de position Le positionneur n'effectue pas la reconnaissance automatique des contacts inductifs dans le

inductifs cas oU il en est équipé. Sélectionner "Inductif" et "entrer 3.

Possibilités : Sans / Avec

Repli: Sans

Contact de position par Définit I'action du contact avec un courant< T mA ou 2 3mA.

logiciel GW1 =1

Possibilités : = 3 mA pour dépassement inférieur / supérieur de la course ou de I'angle

Repli: Dépassement inférieur

Contact de position par Réglage par le logiciel du point de commutation du contact (hystérésis 1 %).

logiciel GW1 valeur

Plage : 0,0%a120%

Repli : 2,0%

38 EB8380-1FR




Liste des paramétres (par ordre alphabétique)

Contact de position par
logiciel GW 2= 1

Définit I'action du contact avec un courant< T mA ou = 3 mA.

Possibilités : <3 mA pour dépassement inférieur / supérieur de la course ou de 'angle

Repli : Dépassement supérieur

Contact de position par Réglage par le logiciel du point de commutation du contact (hystérésis 1 %)

logiciel GW 2 valeur

Plage : 0,0%a120%

Repli: 98%

Course début Valeur initiale du déplacement de la vanne reliée. Pour une caractéristique définie par
I'opérateur, celle-ci débute sur ce point.
Sil'initialisation a lieu sur "course max.", la plage de course est toujours relative & la course
nominale infroduite.
La plage de fonctionnement ne doit pas étre inférieure au 4 du déplacement nominal.

Plage : 0,0 mm & 255,9 mm

Repli : 0,0mm

Course fin Valeur finale du déplacement de la vanne reliée. Pour une caractéristique définie par
I'opérateur, celle-ci se termine sur ce point. Valeur max. = course nominale.
Sil'initialisation a lieu sur "course max. possible", la plage de course est foujours relative &
la course nominale introduite
La plage de fonctionnement ne doit pas étre inférieure au V4 du déplacement nominal.

Plage : 0,0 mm &255,9 mm

Repli: 15,0mm

Course nominale

Plage :
Repli:

Plage de déplacement de la vanne. Cette valeur doit étre légérement inférieure & la course
physique possible de la vanne

0,0mma255,9 mm
15,0 mm

Course totale (valeur réelle)

Somme des déplacements effectués.
Une course correspond & un déplacement fermeture-ouverture-fermeture mesuré pendant
Iinitialisation (2 x la course nominale).

Course totale Sila course totale (valeur réelle) dépasse la valeur réglée sous "Seuil", le contact défaut
Seuil bascule et une information apparait sous "Statut de I'appareil" et en "Diagnostic".
Plage : 0& 16500000

Repli : 1000000

Date La date d'établissement ou de modification de la fiche peut étre écrite sous format

calendrier Grégorien (JJ.MM.AAAA). Utilisation libre.

Derniére révision

Derniére version actualisée chargée dans |'appareil

Description Texte libre mémorisé dans I'appareil. Max. 16 caractéres
Avec logiciel IBIS - Identification installation
Ecartde réglage e Différence en % entre grandeur directrice et position réelle de la vanne
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Liste des paramétres (par ordre alphabétique)

Entrée w % Indication en pourcentage de la plage déterminée sous "Plage entrée début" et "Plage
entrée fin".
Entrée w mA Indication en mA de la valeur actuelle de la grandeur directrice. Pour le positionneur en

"manuel", cette indication permet d'effectuer un passage manu-auto sans a-coups par
comparaison avec |'indication "entrée manu".

Entrée w_man en mA

Plage :

Grandeur directrice lorsque le positionneur est en fonctionnement manuel

3,8mAa22 mA

Fabricant

Indication du constructeur de 'appareil

Fonction sécurité

Indique si I'option est présente ou non

Possibilités : Avec / sans

Fonctionnement Définit la commande du positionneur par le signal analogique ou par le P.C. ou la console.
Commutation manu-auto.

Possibilités Auto : le positionneur est commandé par le signal 4...20 mA

Repli pour démarrage
afroid:

Repli pour démarrage
& chaud :

Manuel : au moment de la commutation d’auto en manuel, la derniére valeur analogique
est mémorisée comme commande manuelle. Celle-ci peut étre modifiée sur la ligne "entrée
manu"

Sécurité : I'organe de réglage se trouve en position de sécurité (par exemple : manque

d'air).
Sécurité

Automatique

Gains "Admission KP_Y1"
et "Purge KP_Y2"

Plage :
Repli:

Gains proportionnels du régulateur de position. Modifier éventuellement par pas de 0,1.
Une valeur croissante provoque un positionnement plus dynamique. Une valeur trop élevée
provoque un pompage.

0,01a10,0
1,2

Nota:

Les gains KP_Y1 et KP_Y2 sont déterminés ¢ la premiére initialisation du positionneur.

Les valeurs d'initialisation doivent étre éventuellement corrigées par les valeurs du tableau
ci-dessous selon les conditions de fonctionnement pour obtenir un comportement optimal
de régulation.
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Liste des paramétres (par ordre alphabétique)

Typede | Angle/course Temps de réglage KD KP_Y1 KP_Y2
servomoteur | nominal(e) . . Admission | Purge
min. Action ressorts ouVv. ferm.
- >0.7s >0.7s 0.12 0.5 0.5
Ferme >0.7s <0.7s 0.12 0.5 0.1
il Ferme <07s | >07s | 012 0.1 0.5
moteur -
rofatif - <0.7s <0.7s 0.12 0.1 0.1
Ouvre >0.7s <0.7s 0.12 0.1 0.5
Ouvre <0.7s >0.7s 0.12 0.5 0.1
<10s - 0.12 0.5 0.5
>60 mm
>10s - 0.12 3.0 4.0
- >0.7s >0.7s 0.12 0.5 1.2
Servo- Tige sort >0.7s <0.7s 0.12 0.5 0.8
r:nciie.ur Tige sort <0.7s >0.7s 0.12 0.3 1.2
linéaire <10s
<60mm - <07s | <07s 0.12 0.3 0.8
Tige entre >0.7s <0.7s 0.12 0.3 1.2
Tige entre <0.7s >0.7s 0.12 0.5 0.8
>10s - 0.12 3.0 4.0

Gain élément différentiel | Facteur d’amplification de I'élément "Dérivée". Il est recommandé de procéder par pas de

KD 0,02. Une augmentation de cette valeur provoque un ralentissement du positionnement de
la vanne avant d’avoir atteint la consigne.

Plage : 0,0a1,0

Repli : 0,12

Grandeur de position x Position réelle de la vanne en pourcentage de la plage de course/angle de rotation.

Identification appareil Identification de I'appareil. Toutes les données concernant un appareil sont rassemblées
sous cette identification. Cette appellation ne doit étre utilisée qu’une seule fois. Max. 32
caractéres.

Sans logiciel IBIS — Information

Identification bus Texte d'identification de |'appareil affecté & Iinstallation du positionneur. Utilisation libre.
Un moyen d'identification simple est recommandé ; il est indispensable pour le bus FSK.
Max. 8 caracteres.

Sans logiciel IBIS - voir MSR - Nr

Identification installation | Texte libre mémorisé dans I'appareil. Max. 16 caractéres.
Sans logiciel IBIS - Description

Identification servomoteur | Indication libre numérique du type de servomoteur.

Plage : 0a999 999
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Identification vanne de Indication libre numérique du type de vanne.
réglage

Plage : 0a999 999

Information Texte libre mémorisé dans I'appareil.

Max. 32 caractéres.
Avec logiciel IBIS - Identification installation.

Initialisation
(avertissement)

Etats :

Message relatif & I'initialisation

Message relatif & I'initialisation

OK

Liaisons pneumatiques non étanches
Choix erroné course / fransmission

Inifialisation
(fonction spéciale)

Mise en service automatique. Condition : le calage mécanique du zéro doit avoir été
effectué. Les valeurs de fonctionnement doivent préalablement étre introduites.

Initialisation (mode)

Possibilités
Valeur de repli

Le positionneur peut &tre initialisé soit sur la course nominale, soit sur la course max. (plage
max. de déplacement)

Pour course nominale, seule la plage de déplacement introduite sous course / angle
nominal(e) est prise en compte (par exemple vanne & passage droit avec butée mécanique
d’un seul caté). Pour course max. l'initialisation a lieu sur le déplacement max. possible
(par exemple pour vanne 3 voies avec butée sur chaque clapet).

Course nominale / Course max.
Course max.

Limitation de
course/d’angle maxi.

Limitation & une valeur max. du déplacement de |'organe de réglage. La caractéristique
n’est pas modifiée.

Plage : 0,0% & 120,0 % de la plage préréglée
100 %
Limitation de course / Limitation & une valeur min. du déplacement de I'organe de réglage. La caractéristique

d’angle mini.

n’est pas modifiée.

Plage -20,0% & 99,9 % de la plage préréglée
Repli 0,0%
Montage Définit le montage du positionneur sur I'organe de réglage linéaire. Sur 'organe de
réglage rotatif, seul le montage selon VDI/VDE 3845 (Namur) est possible.
Possibilités : Intégré dans servomoteur type 3277
NAMUR selon DIN/IEC 534
Repli : Intégré
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Montage (position) pour
servomoteur linéaire

Al'intérieur du boitier se trouve une fléche qui sert & la mise en place sur le servomoteur.
Dans le cas de montage direct, la fleche est dans la direction du servomoteur. Dans le cas de
montage NAMUR, la fleche est dans le sens opposé. (Exception: organes de réglage se
fermant par tige de servomoteur entrante: dans ces conditions, la fléche est dans la direction
du servomoteur pour le montage NAMUR et dans le sens opposé pour le montage intégré).

Possibilités : Fleche en direction du servomoteur / Fléche en direction opposée au servomoteur.
Repli : Montage intégré : fléche en direction du servomoteur.
Montage NAMUR : fléche en direction opposée au servomoteur.
MSR-Nr Texte d'identification de I'appareil affecté & I'installation du positionneur. Utilisation libre.

Un moyen d'identification simple est recommandé pour le positionneur.
Max. 8 caractéres
Avec logiciel IBIS - Identification bus

Numéro de modéle

Identification constructeur du positionneur.
Max. 16 caractéres.

Numéro de série

Identification de I'appareil en relation avec le fabricant et le type d’appareil.

Octets de synchronisation

Nombre d'octets de synchronisation nécessaires - Ce nombre est demandé par le dispositif
de communication pour étre en relation avec 'appareil.

Période de requéte Temps écoulé entre le début de deux questions au positionneur (seulement avec logiciel IBIS)
Plage 1a3600s

Plage entrée début Valeur initiale de la grandeur directrice correspondant & 0 %.

Plage : 4,00mA 20,00 mA

Repli : 4,00mA

Plage entrée fin Valeur finale de la grandeur directrice correspondant & 100 %.

Plage : 4,00mA 20,00 mA

Repli : 20,00 mA

Positionneur type Référence du positionneur

Position finale pour w <

Plage :
Repli:

Sila grandeur directrice est inférieure & la valeur introduite dans ce paramétre, la vanne est
positionnée systématiquement en bout de course dans la direction 0 %. Hystérésis 1 %.
Fonction désactivée pour valeur<-2,5 %/

-2,5%a100,0%
1%

Attention : par ces deux paramétres, I'organe de réglage prend les valeurs extrémes de
déplacement mécanique en dépassant les positions correspondant & 0 % et 100 %. Ce
fonctionnement est prioritaire par rapport aux limitations mini et maxi de déplacement.
Dans le cas ou des forces trop élevées pour I'organe de réglage sont développées dans le
servomoteur lors de la purge compléte ou de I'admission d’air compléte, il est nécessaire de
désactiver cette fonction.
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Position finale pour w >

Plage :
Repli:

Si la grandeur directrice est supérieure & la valeur introduite dans ce paramétre, la vanne
est positionnée systématiquement en bout de course dans la direction 100 %. Hystérésis 1
%. Fonction désactivée pour valeur = 125 %.

0%a125,0%
99%

Attention : par ces deux paramétres, I'organe de réglage prend les valeurs extrémes de
déplacement mécanique en dépassant les positions correspondant & 0 % et 100 %. Ce
fonctionnement est prioritaire par rapport aux limitations mini et maxi de déplacement.
Dans le cas ou des forces trop élevées pour |'organe de réglage sont développées dans le
servomoteur lors de la purge compléte ou de I'admission d’air compléte, il est nécessaire de
désactiver cette fonction.

Position de sécurité

Possibilités :

Si I'option est prévue, pour que le positionneur fonctionne, le circuit de commande de
sécurité doit éfre alimenté.

Non : positionneur actif, signal >3V
Oui : positionneur en purge, signal <3V

Protection écriture

Possibilités :

Les données de I appareil ne peuvent pas étre modifiées mais seulement lues. L activation ne
peut avoir lieu que par un commutateur placé dans I'appareil.

sans / avec

Protection Ex
Possibilités :

Sans : Exécution non "sécurité intrinséque"
Avec : Exécution "Sécurité intrinséque”

Rapport cyclique mini des
impulsions

Pourcentages mini d’impulsions & I'admission ou & la purge. Ces valeurs sont calculées
séparément sur les plages de course 0 &120 %, 20 & 80 % et 80 & 100 %.

Etats indéterminé - aucune impulsion calculée

purge - temps d'impulsions calculés pour la purge

admission - temps d'impulsions calculés pour I'admission

déterminé - temps d'impulsions calculés pour la purge et I'admission
Recopie de position Indique la présence ou non de I'option recopie de position.
Possibilités : Avec / sans

Révision de I'appareil

Etat de révision correspondant d la spécification de I'appareil.

Sens d’action du
positionneur

Possibilités :

Repli:

Détermine le sens de déplacement de I'organe de réglage en fonction de la grandeur
directrice (mA).

>> Pour entrée croissante, la vanne s’ouvre (vanne 2 voies standard).
<> Pour entrée croissante, la vanne se ferme (vanne 2 voies standard).
>>

Sens d'action recopie de
position

Possibilités :

Repli:

Détermine le sens d’action de la recopie de position.

>> Pour mesure croissante, sortie croissante
<> Pour mesure croissante, sortie décroissante
>>

44  EB8380-1FR




Liste des paramétres (par ordre alphabétique)

Servomoteur (principe) Avec ou sans position de sécurité.
Possibilités : Simple effet avec retour en position par ressorts.
Double effet sans retour en position.
Repli : Simple effet.
Servomoteur (type) -
Possibilités : Linéaire
Rotatif
Repli : Linéaire
Seuils GW1 / GW2 Etats actuels des contacts de position par logiciel.
Possibilités : Non, seuil non dépassé, courant< T mA
Oui, seuil dépassé, courant = 3 mA
Tarage du point zéro

(fonction spéciale)

Tarage automatique du point zéro apreés calage du zéro mécanique

Temps de course Ces temps correspondent aux temps de déplacement nécessaires ¢ I'organe de réglage

ouverture/fermeture pour effectuer sa course compléte 0...100 %. Lors de Iinitialisation, sont mesurés les femps
minima possibles "ouverture" et "fermeture”. Si les valeurs indiquées dans "Temps de
course désiré ouverture" et "Temps de course désiré fermeture" sont inférieures aux temps
mini, I'organe de réglage se déplacera d sa vitesse maximum. Si ces valeurs sont
supérieures, |'organe de réglage se déplacera plus lentement. Les temps "ouverture" et
"fermeture” sont réglables séparément et limités & 75 s max.

Plage : 0sa75s

Repli: 0s

Temps de course Pendant la phase d'initialisation, le positionneur mesure le temps de course minimum

"mini ouverture" et
"mini fermeture"

possible & I'ouverture et & la fermeture. Une nouvelle initialisation, provoquée aprés une
période de fonctionnement relativement longue de I'organe de réglage et indiquant des
temps de course différents de ceux mesurés précédemment, peut étre une information pour
la maintenance.

Test contact GW1 Commutation automatique en 3 fois de la sortie GW1 du seuil par logiciel (uniquement
(fonction spéciale) lorsque I'option existe).
Test contact GW2 Commutation automatique en 3 fois de la sortie GW2 du seuil par logiciel (uniquement

(fonction spéciale)

lorsque I'option existe).

Test de recopie de position
(fonction spéciale)

Possibilité de sélectionner les valeurs en % et de contréler les valeurs transmises
(uniquement lorsque I'option existe).

Test de sortie défaut
(fonction spéciale)

Commutation automatique en 3 fois de la sortie défaut
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Tolérance d’amortissement

Plage :
Repli:

Lorsque I'écart de réglage e, lors du positionnement, est supérieur & la tolérance
d’amortissement, le temps minimum d'impulsion est diminué ofin de ne pas dépasser cette
tolérance.

Lorsque I'écart de réglage e, lors du positionnement, dépasse la zone neutre tout en restant
dans les limites de la tolérance d’amortissement, le temps minimum d'impulsion est diminué
afin de rentrer dans la zone neutre aprés deux oscillations.

0,01 & 10,00 % de la course nominale / I'angle nominal

0,5%

Transmission (pour
servomoteur linéaire
montage intégré)

Possibilités :

Repli:

Code de la licison entre tige de servomoteur et positionneur.

D1 pour servomoteurs 120, 240 et 350 cm?
D2 pour servomoteur 700 cm?
D1

Transmission (pour
servomoteur rotatif)
Possibilités :

Repli:

Code de la came employée lors de I'ufilisation sur organe de réglage rotatif.

$90, déplacement max. 90° / $120, déplacement max. 120°
$90

Transmission position
doigt de palpage (pour
montage linéaire selon
NAMUR)

Possibilités :
Repli:

Indiquer sur ce paramétre la position du doigt de palpage.

A/B
A

Transmission position
palpeur (pour montage
linéaire selon NAMUR)

Plage :
Repli:

Avec I'adaptation pour positionneur linéaire selon NAMUR, il est nécessaire d'indiquer la
distance entre le palpeur placé sur la tige de vanne et I'axe de rotation du levier du
positionneur.

0,0mma1023,0 mm
42,0 mm

Version communication /
régulation

Numéros de version du logiciel de la communication (K) et de
la régulation de I'appareil.

Version matériel
électronique /mécanique

Numéro de version de 'exécution de la partie mécanique et de la partie électronique de
I'appareil.

Zone neutre Xtot

Plage :
Repli:

Ecart max. - entre la consigne et la mesure en % de la plage de course - au-dessus duquel la
position sera corrigée.

La plus petite zone neutre dépend de la qualité de positionnement de la vanne ; des
frottements importants et un faible volume de servomoteur peuvent conduire & un
fonctionnement non stabilisé.

0,01 %& 10,0 % de la course nominale / de I'angle nominal
0,5%
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9. Messages et diagnostics
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Le positionneur HART 3780 posséde une routine de diagnostic sophistiquée pendant la phase
d'initialisation. Des tests approfondis sont effectués en automatique pour contrdler la position
de montage, la réaction de la vanne de réglage et la compatibilité avec les données préréglées
ou introduites.

Dans le cas de la perception de fonctionnement défectueux en régime normal, il est recomman-
dé de provoquer une initialisation pour pouvoir mieux apprécier le systéme. La hiérarchie du
logiciel IBIS se répartit en remarques / avertissements apparaissant en jaune et défauts
apparaissant en rouge d I'écran.

9.1 Remarques / avertissements

Apparait toujours lorsque les données initiales de I'appareils ont été modifiges (volontairement
ou involontairement), par exemple : mode de fonctionnement , reprise manuelle, modification
de données. Acquiﬂement par [DONNEES - SPECIALISTE - APPAREIL - ACQUIT-
TEMENT REGLAGES MODIFIES'

9.1.2 Alimentation trop faible

Appardit lorsque I'alimentation est < 3,6 mA. Le message est supprimé automatiquement pour
une alimentation supérieure & 3,6 mA.

9.1.3 Démarrage a chaud effectué

Appardit lorsque I'alimentation a été inférieure & 3,2 mA, c’est-a-dire lorsque I'appareil n’a
plus fonctionné.
Le retour a lieu automatiquement aprés O.K.

9.1.4 Démarrage a froid effectué

Apparait aprés reset de |'appareil par [DONNEES - SPECIALISTE - APPAREIL -
RETOUR AUX VALEURS DE REPLI] et nouveau démarrage avec les valeurs standards
pour le positionnement.

U'appareil doit étre réinitialisé. Les informations, telles que identification appareil, identification
bus ou identification installation sont toutefois maintenues.

Le retour a lieu automatiquement aprés O.K.

9.1.5 Choix mode manuel

Appardit lorsque I'on veut modifier la consigne manuelle et que I'appareil n’est pas encore en
manuel.

Ce message n’apparait pas sous IBIS.

Le refour a lieu automatiquement aprés rectification.
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9.1.6 Paramétre non reconnu

Lors de la transmission & I'appareil, ce message peut indiquer I'envoi d'une donnée d’une
version actuelle sur un appareil ancien ne possédant pas cette donnée.
Le refour a lieu automatiquement aprés confirmation.

9.1.7 Seuil course totale dépassé

La course totale effectuée, mémorisée tous les 1024 mouvements (double-course), est supérieure
au seuil introduit sous [DONNEES - SPECIALISTE - EXTENSION - CONFIGURA-
TION] .

Il'y a lieu de régler la valeur de ce seuil de telle sorte que ce message apparaisse avant une
avarie sur |'organe de réglage.

Le retour aux valeurs initiales a lieu par [DIAGNOSTIC - STATUT D’APPAREIL]

9.1.8 Tarage du point zéro interrompu

L'utilisateur a interrompu le tarage du point zéro.
Le retour aux valeurs initiales a lieu automatiquement aprés confirmation.
Si un tarage du point zéro a déja été effectué avec succés, I'ancien point zéro reste maintenu.

Phase d'initialisation

9.1.9 Initialisation interrompue

L'utilisateur a interrompu l'initialisation.

Le refour aux valeurs initiales a lieu automatiquement aprés confirmation.

Si I'appareil a déja été initialisé avec succes et qu’il n'y a pas eu démarrage & froid, le
fonctionnement normal peut reprendre.

9.1.10 Initialisation non réussie

L'appareil n’a pas été initialisé avec succés et un démarrage & froid a eu lieu.
Le fonctionnement normal reprend automatiquement aprés une initialisation réussie.
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9.2 Messages défauts

9.2.1 Défaut communication

Appardit lorsque la communication HART est interrompue.

Sources possibles du défaut :

- dlimentation électrique trop faible ou en défaut

- raccordement erroné du modem FSK

- erreur de configuration du port série de la communication (par ex. COM 1) [OPTIONS
- CONFIGURER COMMUNICATION]

~ essai de liaison au point de menu [ETABLIR COMMUNICATION - APPAREIL UNI-
TAIRE] bien que celui-ci se trouve en fonctionnement bus.

Le message n’apparait plus dés que le défaut a été réparé.

9.2.2 Erreur boucle de position

Appardit lorsque le positionneur n’est pas capable de positionner la vanne dans le temps et la
bande de tolérance réglés sous [DONNEES- SPECIALISTE - EXTENSION - CONFI-
GURATION- CONDITION DEFAUT] .
Sources d'erreurs possibles:
- Pompage & cause du servomoteur trop rapide (faible course)
Reméde : réduire la pression d’alimentation selon le paragraphe 3.1.2 ou monter une
restriction (voir paragraphe 2)
- Défaut d’alimentation / Alimentation trop faible
- Filtre encrassé
- Electrovanne bouchée par de I'air huilé
- Membrane motrice déchirée
- Ressorts de servomoteur cassés
- Forte élévation du frottement sur la vanne (presse-étoupe, ...)
- Organe de réglage bloqué (grippage de tige, impuretés entre siége et clapet, ...)
l'acquittement du défaut a lieu par [DIAGNOSTIC - STATUT D’APPAREIL]
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9.2.3 Défaut du point zéro

Ce contréle du point zéro informe |'utilisateur sur une modification supérieure de + 5 %.
Sources d'erreur possibles :

- Usure des siéges / clapets

- Introduction de corps étrangers entre le clapet et le siege

L'acquittement du défaut a lieu par un tarage électrique du point zéro réussi.

9.2.4 Défaut tarage du point zéro, calage zéro mécanique nécessaire
La valeur donnée par le tarage électrique du point zéro se trouve en dehors de la tolérance
admissible de + 5 % de la valeur interne absolue de la valeur de mesure.

L'acquittement du défaut a lieu dés que le tarage électrique du point zéro est réalisé avec succes
aprés un calage du zéro mécanique.

9.2.5 Défaut détection des valeurs de mesure

Soit le convertisseur interne A/D ne fonctionne pas normalement, soit les valeurs de mesure se
trouvent en dehors des seuils de plage de mesure physiques du convertisseur A/D. Dans le cas
ou le retour aux valeurs initiales ne peut &tre obtenu aprés un démarrage & chaud, la réparation
de I'appareil est nécessaire.

9.2.6 Grandeur directrice w hors plage

Le convertisseur A/D indique si les valeurs de grandeur directrice sont hors plage.
Source possible d’erreur :

- Grandeur directrice (courant) > 22,5 mA

l'acquittement du message a lieu automatiquement aprés abaissement du courant & une valeur
inférieure & 22,5 mA.

9.2.7 Mesure hors plage

Le convertisseur A/D indique si les valeurs de déplacement sont hors plage.

Sources possibles du défaut :

- Montage mécanique erroné

Entrée de la transmission erronée

- Pour montage NAMUR : position de palpeur erronée

- Course choisie trop grande

Le refour aux valeurs initiales a lieu automatiquement aprés retour aux conditions normales.
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9.2.8 Paramétre hors plage

Données mal introduites.

Apparait lors de I'émission d’un parametre hors de la plage admissible. L'ancienne valeur reste
valable.

Le retour aux valeurs initiales a lieu par confirmation.

Défauts caractéristique

Lorsqu’une caractéristique est en défaut (paragraphes 9.2.9 & 9.2.11), il y a commutation
automatique de la caractéristique définie par I utilisateur sur la caractéristique linéaire.

9.2.9 Caractéristique erronée

Appardit lorsque les erreurs sont reconnues lors de la transmission de la caractéristique.
Laquittement du message a lieu automatiquement aprés transmission d’une caractéristique
correcte.

9.2.10 Défaut monotonie caractéristique

Appardit lorsque les valeurs d’entrée ne sont pas introduites dans un ordre logique (pas deux
positions de la méme valeur d'entrée).

L'acquittement du message a lieu automatiquement aprés transmission d’une caractéristique
exacte.

9.2.11 Défaut pente caractéristique

Apparait lorsqu’une pente trop importante (> 16) est introduite.

L'acquittement du message a lieu automatiquement aprés transmission d’une caractéristique
correcte.

9.2.12 Time Out

Apparait lorsque I'initialisation ne peut pas étre effectuée dans une période correcte calculée
automatiquement.
Le refour aux valeurs initiales a lieu aprés confirmation.

9.2.13 Données de I'application incorrectes

Apparait lors d’une erreur interne de communication ou d’un défaut de communication HART.
Le retour aux valeurs initiales a lieu aprés retour aux conditions normales.

9.2.14 Défaut mémoire régulation

Impossible d'écrire une position de mémoire dans I'EEPROM. Retour en usine nécessaire.
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9.2.15 Défaut checksum mémoire régulation

Apparait lorsque, lors du contréle cyclique, il est constaté qu’une donnée mise en mémoire dans
les parametres de régulation a été modifiée de fagon incontrélée.

Le refour a lieu par I'utilisateur qui, aprés contréle de toutes les valeurs, écrit & nouveau au
moins une donnée mise en mémoire.

9.2.16 Défaut mémoire communication

Impossible d’écrire une donnée mise en mémoire dans la RAM/EEPROM. Retour en usine
nécessaire.

9.2.17 Défaut checksum mémoire communication

Appardit lorsque, lors du contrdle cyclique, il est constaté qu’une donnée mise en mémoire
dans les paramétres de communication a été modifiée de fagon incontrdlée.

Le retour a lieu automatiquement aprés confirmation avec le retour des paramétres de
communication aux valeurs standards.

9.2.18 Défaut checksum information appareil

Apparait lorsque, lors du contréle cyclique, il est constaté qu’une donnée mise en mémoire dans
les informations d’appareil a été modifiée de fagon incontrolée.

Le retour a lieu par I'utilisateur, qui aprés controle de toutes les valeurs, écrit & nouveau au moins
une donnée mise en mémoire.

9.3 Messages défauts sans interruption de l'initialisation
Il n’est pas nécessaire de relancer une initialisation.

9.3.1 Choix erroné course ou transmission

La course max. mesurée en % de la course nominale ou de I'angle nominal, est inférieure & la
course ou & 'angle nominal indiqué. Ce message apparait seulement en mode initialisation
"plage nominale".

Sources possibles d'erreurs:

- Montage mécanique erroné

- Défaut de transmission

- Pour montage NAMUR : position du palpeur incorrecte

- Vanne bloquée

Pression d’alimentation trop faible. La pression d’alimentation doit étre stable et d’au moins 0,4
bar au-dessus de la valeur finale de la plage de ressorts (voir paragraphe 3.1.2).
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9.3.2 Liaisons pneumatiques non étanches

Lors du calcul du rapport d’impulsions, le servomoteur est bloqué pendant quelques secondes
en position médiane. Ce temps est nécessaire & l'initialisation pour contréler |'étanchéité du
systéme pneumatique. Si, pendant 7 secondes, la vanne se déplace de + 9,3 %, l'initialisation
est interrompue.

Sources possibles du défaut :

- Servomoteur non étanche
-  Liaison de pression de commande non étanche

9.4 Messages défauts avec interruption de l'initialisation
Apreés acquittement du message, une nouvelle initialisation doit étre relancée.

9.4.1 Contréle de la fonction sécurité :

Uinitialisation ne peut pas démarrer lorsque |'option "Fonction sécurité" est activée.

Lorsque la fonction sécurité est activée, I'initialisation est interrompue.

Lorsque cette fonction est activée, une tension entre 6 et 24 VDC doit étre présente sur les bornes
+81 et -82.

9.4.2 Défauts mécaniques

Uinitialisation détermine I'action des ressorts et le point zéro par I'admission et la purge d'air
du servomoteur. De plus, elle surveille si le positionneur peut effectuer 100 % de la course
nominale ou de I'angle de rotation nominal.

9.4.2.1 Défaut mécanique ou pneumatique

Uinitialisation ne reconnait pas la reproductibilité de déplacement de I'organe de réglage.
Sources possibles du défaut :

- Pression d’alimentation trop faible / instable

- Débit d'air trop faible

-~  Montage mécanique erroné

- Levier mal accroché

- Pour montage NAMUR : fixation incorrecte du levier sur 'arbre du boitier d’adaptation
- Retrait du cable de liaison entre la platine logique et la platine du capteur de déplacement
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9.4.2.2 Défaut du point zéro

Le point zéro détecté se trouve hors de la tolérance admissible - variation max. + 5 % de la
valeur absolue interne de calcul de la valeur de mesure.

Un calage mécanique du zéro doit étre effectué. Le repére jaune du détecteur de déplacement
doit se trouver en alignement avec la ligne blanche du couvercle.

9.4.3 Messages lors de la détermination des temps de course

La détermination des temps de course n’a pas pu étre réalisée (temps nécessaires & la vanne
pour parcourir sa course/angle nominal(e) de 0 & 100 % et de 100 & 0 %).

9.4.3.1 Défaut boucle de position

Lorsque le systéme ne peut pas parcourir la course nominale compléte ou I'angle nominal
complet, il est nécessaire d’augmenter la pression d’alimentation et de vérifier si des butées ne
sont pas activées (commande manuelle, ...).
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Dimensions en mm

Raccords pneumatiques
G1/40uNPT 1/4
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Montage avec piéce intermédiaire  Point de rotation de ;

pour servomoteurs rotatifs I'arbre du servomoteur
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50 -w—a————— 164 — 27 (- Montage DIN IEC avec adaptateur

Output 1 (A1)
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Raccordement pneumatique du relais inverseur
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