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1. DIE BEDIENUNGSANLEITUNG

Die Bedienungsanleitung beschreibt den gesamten Lebenszyklus des Gerats. Bewahren Sie diese Anleitung so auf,
dass sie fur jeden Benutzer gut zugénglich ist und jedem neuen Eigentiimer des Gerats wieder zur Verfligung steht.

WARNUNG!

Die Bedienungsanleitung enthélt wichtige Informationen zur Sicherheit!

Das Nichtbeachten dieser Hinweise kann zu geféhrlichen Situationen fihren.

» Die Bedienungsanleitung muss gelesen und verstanden werden.

1.1 Darstellungsmittel

GEFAHR!

Warnt vor einer unmittelbaren Gefahr!

» Bei Nichtbeachtung sind Tod oder schwere Verletzungen die Folge.

WARNUNG!

Warnt vor einer moéglicherweise gefahrlichen Situation!

» Bei Nichtbeachtung drohen schwere Verletzungen oder Tod.

VORSICHT!

Warnt vor einer moéglichen Gefahrdung!

> Nichtbeachtung kann mittelschwere oder leichte Verletzungen zur Folge haben.

HINWEIS!
Warnt vor Sachschéden!

= Bei Nichtbeachtung kann das Gerat oder die Anlage beschadigt werden.

bezeichnet wichtige Zusatzinformationen, Tipps und Empfehlungen.

verweist auf Informationen in dieser Bedienungsanleitung oder in anderen Dokumentationen.

— markiert einen Arbeitsschritt, den Sie ausfiihren missen.

1.2 Begriffsdefinition ,,Gerat"

Der in dieser Anleitung verwendete Begriff ,Gerat" steht immer fur Typ EP 501, Typ EP 501 C oder Typ EP 501 L.
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2. BESTIMMUNGSGEMASSE VERWENDUNG

Bei nicht bestimmungsgemaBem Einsatz des Gerats konnen Gefahren fiir Personen, Anlagen in der
Umgebung und fiir die Umwelt entstehen.

Das Gerét ist konzipiert fur die Steuerung und Regelung von Medien.

» Fur den Einsatz des Geréts im explosionsgeféhrdeten Bereich miissen die Angaben auf dem Zusatzschild fur
Ex-Gerate beachtet werden.

> Gerate, die kein Zusatzschild fiir Ex-Geréte haben, dirfen nicht im explosionsgefdhrdeten Bereich eingesetzt
werden.

» Das Gerat darf nicht der direkten Sonneneinstrahlung ausgesetzt werden.

> Als Betriebsspannung darf keine pulsierende Gleichspannung (gleichgerichtete Wechselspannung ohne
Glattung) verwendet werden.

> Fiir den Einsatz sind die in den Vertragsdokumenten und der Bedienungsanleitung spezifizierten zulédssi-
gen Daten, Betriebs- und Einsatzbedingungen zu beachten, die im Kapitel ,Systembeschreibung”und ,11.
Technische Daten” dieser Anleitung und in der Ventilanleitung fiir das jeweilige pneumatisch betétigte Ventil
beschrieben sind.

» Das Gerat darf nur in Verbindung mit von EBRO empfohlenen bzw. zugelassenen Fremdgeriten und -kompo-
nenten eingesetzt werden.

» Prifen Sie — angesichts der Vielzahl moglicher Einsatz- und Verwendungsfélle — ob das Gerét fur den kon-
kreten Einsatzfall geeignet ist und testen Sie dies falls erforderlich aus.

» Voraussetzungen fir den sicheren und einwandfreien Betrieb sind sachgemaBer Transport, sachgeméBe
Lagerung und Installation sowie sorgféltige Bedienung und Instandhaltung.

» Setzen Sie das Gerét nur bestimmungsgeman ein.

2.1 Beschrankungen

Beachten Sie bei der Ausfuhr des Systems/Gerats gegebenenfalls bestehende Beschrankungen.
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3. GRUNDLEGENDE SICHERHEITSHINWEISE

Diese Sicherheitshinweise berticksichtigen keine

= Zufalligkeiten und Ereignisse, die bei Montage, Betrieb und Wartung der Geréte auftreten kénnen.

= ortsbezogenen Sicherheitsbestimmungen, fur deren Einhaltung, auch in Bezug auf das Montagepersonal, der
Betreiber verantwortlich ist.

AN\

Gefahr durch hohen Druck!

> Vor dem Losen von Leitungen und Ventilen den Druck abschalten und Leitungen entliiften.

Gefahr durch elektrische Spannung!
» Vor Eingriffen in das Gerét oder die Anlage Spannung abschalten und vor Wiedereinschalten sichern!

» Die geltenden Unfallverhiitungs- und Sicherheitsbestimmungen fiir elektrische Geréte beachten!

Verbrennungsgefahr/Brandgefahr bei Dauerbetrieb durch heiBe Gerateoberflache!

» Das Gerét von leicht brennbaren Stoffen und Medien fernhalten und nicht mit bloBen Handen bertihren.

Allgemeine Gefahrensituationen.
Zum Schutz vor Verletzungen ist zu beachten:
» Dass die Anlage nicht unbeabsichtigt betétigt werden kann.

» Installations- und Instandhaltungsarbeiten diirfen nur von autorisiertem Fachpersonal mit geeignetem Werk-
zeug ausgefihrt werden.

» Nach einer Unterbrechung der elektrischen oder pneumatischen Versorgung ist ein definierter oder kontrollier-
ter Wiederanlauf des Prozesses zu gewéahrleisten.

» Das Gerat darf nur in einwandfreiem Zustand und unter Beachtung der Bedienungsanleitung betrieben
werden.

> In den Druckversorgungsanschluss des Systems keine aggressiven oder brennbaren Medien und keine Flus-
sigkeiten einspeisen.

> Belasten Sie das Gehduse nicht mechanisch (z. B. durch Ablage von Gegenstianden oder als Trittstufe).

» Nehmen Sie keine duBerlichen Verdnderungen an den Gerétegehdusen vor. Gehauseteile und Schrauben
nicht lackieren.

» Fur die Einsatzplanung und den Betrieb des Gerats mussen die allgemeinen Regeln der Technik eingehalten
werden.

HINWEIS!

Elektrostatisch gefahrdete Bauelemente / Baugruppen!

Das Gerét enthilt elektronische Bauelemente, die gegen elektrostatische Entladung (ESD) empfindlich
reagieren. Bertihrung mit elektrostatisch aufgeladenen Personen oder Gegenstanden gefahrdet diese Bauele-
mente. Im schlimmsten Fall werden sie sofort zerstért oder fallen nach der Inbetriebnahme aus.

= Beachten Sie die Anforderungen nach EN 61340-5-1, um die Mdglichkeit eines Schadens durch schlagartige
elektrostatische Entladung zu minimieren bzw. zu vermeiden!

= Achten Sie ebenso darauf, dass Sie elektronische Bauelemente nicht bei anliegender Betriebsspannung beriihren!
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Das Gerat wurde unter Einbeziehung der anerkannten sicherheitstechnischen Regeln entwickelt und ent-
spricht dem Stand der Technik. Trotzdem konnen Gefahren entstehen.

Bei Nichtbeachtung dieser Bedienungsanleitung und ihrer Hinweise sowie bei unzulassigen Eingriffen in das
Gerat entféllt jegliche Haftung unsererseits, ebenso erlischt die Gewahrleistung auf Gerate und Zubehdrteile!

4. EINSATZ IM EX-BEREICH

4.1 Grundlegende Sicherheitshinweise fir den Einsatz
im Ex-Bereich

GEFAHR!

Explosionsgefahr!

Zur Vermeidung der Explosionsgefahr muss fiir den Betrieb im Ex-Bereich zusatzlich zu den grundlegenden
Sicherheitshinweisen Folgendes beachtet werden:

> Installation, Bedienung und Wartung darf nur qualifiziertes Fachpersonal durchfiihren.

» Die geltenden Sicherheitsvorschriften (auch nationale Sicherheitsvorschriften) sowie die allgemeinen Regeln
der Technik beim Errichten und Betreiben einhalten.

» Das Gerat nicht selbst reparieren, sondern durch ein gleichwertiges Gerat ersetzen. Reparaturen darf nur der
Hersteller durchfiihren.

» Das Gerat keinen mechanischen und/oder thermischen Beanspruchungen aussetzen, welche die in der
Bedienungsanleitung beschriebenen Grenzen tberschreiten.

4.2 Sicherheitshinweise fir die Montage und Wartung
von Ex-Geraten

GEFAHR!

Explosionsgefahr!

Zur Vermeidung der Explosionsgefahr muss bei der Montage und Wartung im Ex-Bereich Folgendes beachtet
werden:

» Das Gehduse des Gerats nicht 6ffnen.
» Die Geh&useoberfliche zur Vermeidung elektrostatischer Aufladung nur mit einem feuchten Tuch reinigen.

» Kabelanschlisse, die tiber Rundstecker ausgefiihrt sind, mit geeigneten Sicherungsclips sichern.
Zum Beispiel: EXCLIP, FA. Phoenix Contact, Typ SAC-M12-EXCLIP-M, Art.-Nr. 1558988 bzw.
Typ SAC-M12-EXCLIP-F, Art.-Nr. 1558991.

» Nur Kabel- und Leitungseinfiihrungen verwenden, die fiir den jeweiligen Einsatzbereich zugelassen und ent-
sprechend der dazugehorigen Montageanleitung verschraubt sind.

» Vormontierte Kabelverschraubungen entsprechend der vom Hersteller der Verschraubung mitgelieferten Mon-
tageanleitung einbauen.
Vor der Inbetriebnahme im Ex-Bereich priifen, ob die Kabelverschraubung wie in der dazugehérigen Monta-
geanleitung beschrieben eingebaut wurde.

> Alle nicht benétigten Kabelverschraubungen mit Ex-zugelassenen Verschlussschrauben verschlieBen.

Wartung: Bei sorgfaltiger Montage ist keine Wartung notwendig.
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5. ALLGEMEINE HINWEISE

5.1 Lieferumfang

Generell besteht dieser aus dem Gerat und der dazugehérigen Bedienungsanleitung.
@ Den Anbausatz fiir Schwenkantriebe erhalten Sie als Zubehor.

Bei Unstimmigkeiten wenden Sie sich bitte umgehend an uns.

52 Kontaktadresse

Deutschland EBRO ARMATUREN Gebr. Bréer GmbH
KarlstraBe 8
D-58135 Hagen
Tel. + 49 (0) 2331 -904 0
Fax + 49 (0) 2331 - 904 111
E-mail: post@ebro-armaturen.com

International

Die internationalen Kontaktadressen finden Sie im Internet unter: www.ebro-armaturen.com

5.3 Gewahrleistung

Voraussetzung fir die Gewahrleistung ist die bestimmungsgeméaBe Verwendung des Gerats unter Beachtung der
spezifizierten Einsatzbedingungen.

54 Mastercode

Die Bedienung des Geréts kann lber einen frei wahlbaren Benutzer-Code verriegelt werden. Unabhéngig davon
existiert ein nicht verdnderbarer Mastercode, mit dem Sie alle Bedienhandlungen am Gerét ausfiihren kdnnen.
Diesen 4-stelligen Mastercode finden Sie auf den letzten Seiten der gedruckten Kurzanleitung, die jedem Gerét
beiglegt wird.

Schneiden Sie bei Bedarf den Code aus und bewahren Sie ihn getrennt der Bedienungsanleitung auf.

10
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6. BESCHREIBUNG UND MERKMALE

6.1 Allgemeine Beschreibung

Der Positioner Typ EP 501 / Prozessregler Typ EP 501 C ist ein digitaler, elektropneumatischer Stellungsregler fur
pneumatisch betétigte Stetigventile. Das Gerat umfasst die Hauptfunktionsgruppen

- Wegaufnehmer
- Mikroprozessorelektronik
- elektropneumatisches Stellsystem

Der Wegaufnehmer misst die aktuellen Positionen des Stetigventils.

Die Mikroprozessorelektronik vergleicht die aktuelle Position (Istwert) kontinuierlich mit einem tiber den Normsig-
naleingang vorgegebenen Stellungs-Sollwert und fiihrt das Ergebnis dem Positioner zu.

Liegt eine Regeldifferenz vor, wird durch das elektropneumatische Stellsystem eine entsprechende Korrektur der
Istposition herbeigefiihrt.

6.1.1 Merkmale

= Ausfiihrungen
- Positioner (Stellungsregler) Typ EP 501
- Prozessregler mit integriertem Stellungsregler, Typ EP 501 C.

= Wegaufnehmer
- Internes hoch auflésendes Leitplastikpotentiometer oder
- Externer beriihrungsloser verschleiBfreier Wegaufnehmer (Remote).

= Mikroprozessorgesteuerte Elektronik
Fur die Signalverarbeitung, Regelung und Ventilansteuerung.

= Bedienmodul
Die Bedienung des Geréts erfolgt tiber 4 Tasten. Das 128 x 64 Dot-Matrix Grafikdisplay ermdglicht die Anzeige
von Sollwert oder Istwert sowie die Konfigurierung und Parametrierung tiber Mentifunktionen.

= Stellsystem
Das Stellsystem besteht aus 2 Magnetventilen und 4 Membranverstarkern. Bei einfachwirkenden Antrieben
muss der Arbeitsanschluss 2 mit einem Gewindestopfen verschlossen werden.

= Riickmeldung (optional)
Die Riickmeldung erfolgt entweder iiber 2 Naherungsschalter (Initiatoren), tiber Bindrausginge oder liber einen
Ausgang (4 ... 20mA /0 .. 10 V).
Das Erreichen einer oberen oder einer unteren Stellung des Ventils kann Uiber Bindrausgénge z. B. an eine
SPS weitergemeldet werden. Die Initiatoren bzw. Grenzstellungen sind tiber Steuerfahnen vom Betreiber
veranderbar.

* Pneumatische Schnittstellen
Innengewinde G1/4"

= Elektrische Schnittstellen
Rundsteckverbinder oder Kabelverschraubung

* Gehéuse
Kunststoffbeschichtetes Aluminium-Geh&use mit aufklappbarem Deckel und unverlierbaren Schrauben.

= Anbau

An Schwenkantrieb nach VDI/VDE 3845. 13
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= Optional
Remote-Ausfiihrung fiir DIN-Schienenmontage oder fiir Befestigungswinkel.

6.1.2 Kombination mit Ventiltypen und Anbauvarianten

Der Positioner EP 501 / Prozessregler EP 501 C kann an unterschiedliche Stetigventile angebaut werden.
Zum Beispiel an Ventile mit Kolben-, Membran- oder Drehantrieb. Die Antriebe kdnnen einfachwirkend oder dop-
peltwirkend sein.

= Bei einfachwirkenden Antrieben wird nur eine Kammer im Antrieb beltiftet und entliftet. Der entstehende
Druck arbeitet gegen eine Feder. Der Kolben bewegt sich so lange, bis sich ein Kréftegleichgewicht zwischen
Druckkraft und Federkraft einstellt. Dazu muss einer der beiden Luftanschlisse mit einem Gewindestopfen
verschlossen werden.

= Bei doppeltwirkenden Antrieben werden die Kammern auf beiden Seiten des Kolbens druckbeaufschlagt. Dabei
wird bei Bellftung der einen Kammer die andere Kammer entliiftet und umgekehrt. Bei dieser Ausfiihrung ist im
Antrieb keine Feder eingebaut.

Fur den Positioner Typ EP 501 / Prozessregler Typ EP 501 C werden zwei Basis-Geratevarianten angeboten.
Diese unterscheiden sich in der Befestigungsmaoglichkeit und im Wegaufnehmer.

Geratevariante NAMUR:
Es wird ein gerédteinterner Wegaufnehmer verwendet, der als Drehpotentiometer ausgefiihrt ist.
Das Gerat wird direkt auf den Antrieb montiert oder seitlich angebaut.

Geratevarinate Remote:

Es wird ein externer Wegaufnehmer (linear oder rotativ) iiber eine Schnittstelle angeschlossen.

Das Gerat wird dabei entweder mit einer DIN-Schiene oder mit einem Befestigungswinkel an eine Wand
angebaut (Remote-Ausfiihrung).

14
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6.2 Ausfihrungen

6.2.1 Typ EP 501, Positioner

Die Stellung des Antriebs wird entsprechend des Stellungs-Sollwerts geregelt. Der Stellungs-Sollwert wird durch
ein externes Normsignal vorgegeben (bzw. liber Feldbus).

6.2.2 Typ EP 501 C, Prozessregler

Im Typ EP 501 C ist zusétzlich ein PID-Regler implementiert, mit dem auBer der eigentlichen Stellungsregelung
auch eine Prozessregelung (z. B. Niveau, Druck, Durchfluss, Temperatur) im Sinne einer Kaskadenregelung
durchgefiihrt werden kann.

Der Prozessregler ist in einen Regelkreis eingebunden. Aus dem Prozess-Sollwert und dem Prozess-Istwert
errechnet sich tiber die Regelparameter (PID-Regler) der Stellungs-Sollwert des Ventils. Der Prozess-Sollwert
kann durch ein externes Signal vorgegeben werden.

15
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7. AUFBAU

Der Positioner Typ EP 501 und der Prozessregler Typ EP 501 C besteht aus der mikroprozessor-gesteuerten Elek-
tronik, dem Wegaufnehmer und dem Stellsystem.

Das Gerét ist in Dreileitertechnik ausgefiihrt. Die Bedienung erfolgt tber 4 Tasten und ein 128x64 Dot-Matrix
Grafikdisplay.

Das pneumatische Stellsystem fiir einfach- und doppeltwirkende Antriebe besteht aus 2 Magnetventilen.

7.1 Darstellung

Mechanische Stellungsanzeige

Bedienmodul mit Display und Tasten

Arbeitsanschluss 2
(Anschluss: A2)

Druckversorgungsanschluss 1,4 ... 7 bar
(Anschluss: P)

Arbeitsanschluss 1
(Anschluss: A1)

Entliftungsanschluss/Entluftungsfilter

Uberdruckventil

Interner Wegaufnehmer

Stellsystem

Welle fiir Wegaufnehmer

Kabeldurchfiihrung

Bild 1: Aufbau, Typ EP 501
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7.2 Funktionsschema
7.21 Beispielhafte Darstellung mit einfachwirkendem Antrieb

Die schwarzen Linien in Bild 2 beschreiben die Funktion des Stellungsreglerkreises im Typ EP 501.

Die graue Darstellung zeigt die ergédnzende Funktion des tberlagerten Prozessregelkreises im Typ EP 501 C.

Druckluft-
versorgung Stetigventil mit
Typ EP 501 einfachwirkendem Antrieb
4 N
l
Stellungs- : :
Sollwert
———— |~ Positioner I I
| |
| |
Istposition ' '
| | D
Sollposition IStellsystem* :
Prozess- L — == Abluft
Sollwert _
| Prozess- Wegauf- _
_ | regler nehmer -
Prozess- L . )
Istwert
Sensor * Stellsystem
1: Beliiftungsventil
2: Entliiftungsventil
Bild 2: Aufbau, Positioner Typ EP 501 / Prozessregler Typ EP 501 C

Bei der Remote-Ausfiihrung befindet sich der Wegaufnehmer auBerhalb des Geréts direkt am Stetigventil
und ist mit diesem durch ein Kabel verbunden.

17
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8. DER POSITIONER TYP EP 501

Uber den Wegaufnehmer wird die aktuelle Position (POS) des pneumatischen Antriebs erfasst. Dieser Stellungs-
Istwert wird vom Positioner mit dem als Normsignal vorgegebenen Sollwert (CMD) verglichen. Liegt eine Regel-
differenz (Xd1) vor, wird iiber das Stellsystem der Antrieb beliiftet und entliiftet. Auf diese Weise wird die Position
des Antriebs bis zur Regeldifferenz O veréndert. Z1 stellt eine StérgréBe dar.

Z1
r-r-——=--—-"--=-"-"-"-"-"-"-"-"-"=-=-= - = =1
| B1 |
/ CMD | Xdf > P, | Ventilffnung
> O0—> B> >
'+ X- E1: !
| |
I N _ ]
Stellungs- I Positioner Stellsystem Stetigventil I
Sollwert | Magnetventile |
| |
| |
| POS P |
| h |
| |
| |
Wegaufnehmer
|  Stellungsregelkreis gau |
e e e o e o e e e e e e e e em e em e em e e o -4
Bild 3: Stellungsregelkreis im Typ EP 501

8.1 Positioner (Stellungsregler) Typ EP 501 L Remote
mit externem Wegsensor

Bei dieser Ausfiihrung besitzt der Typ EP 501 C keinen Wegaufnehmer in Form eines Drehwinkelsensors,
sondern wird mit einem externen Wegsensor verbunden.

Durch den Anschluss des Wegsensors an die analoge Schnittstelle (4 ... 20 mA), kann Typ EP 501 L nur
als Positioner (Stellungsregler) betrieben werden.

Die Moglichkeiten fiir den Anschluss eines Wegsensors sind im Kapitel , 72.3 Remote-Betrieb mit
externem Wegsensor" beschrieben.

18
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8.2 Schematische Darstellung der Stellungsregelung
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Bild 4: Schematische Darstellung Stellungsregelung
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8.3

Die Positioner-Software

Konfigurierbare Zusatzfunktionen

Wirkung

Korrekturlinie zur Anpassung der Betriebskennlinie

Auswahl der Ubertragungskennlinie zwischen Eingangs-
signal und Hub (Korrekturkennlinie).

CHARACT
DichtschlieBfunktion Ventil schlieBt auBerhalb des Regelbereichs dicht.
CUTOFF Angabe des Werts (in %), ab dem der Antrieb vollstandig

entliiftet (bei 0 %) bzw. beliiftet (bei 100 %) wird.

Wirkrichtung des Reglersollwerts

Wirkrichtung zwischen Eingangssignal und Sollposition.

DIR.CMD

Wirkrichtung des Stellantriebs Einstellung der Wirkrichtung zwischen Beltftungszustand
DIRACT des Antriebs und der Istposition.
Signalbereichsaufteilung Aufteilung des Normsignalbereichs auf zwei oder mehr
SPLTRNG Positioner.

Hubbegrenzung Mechanische Ventilkolbenbewegung nur innerhalb eines
XLIMIT definierten Hubbereichs.

Begrenzung der Stellgeschwindigkeit Eingabe der Offnungszeit und SchlieBzeit fiir den

X TIME gesamten Hub.

Unempfindlichkeitsbereich Der Positioner spricht erst ab einer zu definierenden
X.CONTROL Regeldifferenz an.

Codeschutz Codeschutz fiir Einstellungen.

SECURITY

Sicherheitsposition Definition der Sicherheitsposition.

SAFEPOS

Fehlererkennung Signalpegel Uberpriifung der Eingangssignale auf Fiihlerbruch.
SIG.ERROR Ausgabe einer Warnung am Display und Anfahren der

Sicherheitsposition (falls ausgewahlt).

Binéreingang

Umschaltung AUTOMATIK / MANU oder
Anfahren der Sicherheitsposition.

BINARY. IN

Analoge Riickmeldung (Option) Ruickmeldung Sollwert oder Istwert.
OUTPUT

2 Bindrausgénge (Option) Ausgabe von zwei auswahlbaren Binarwerten.
OUTPUT

Anwenderkalibrierung Anderung der Werkskalibrierung des Signaleingangs.
CAL.USER

Werkseinstellungen Ricksetzen auf die Werkseinstellungen.
SET.FACTORY

Serielle Schnittstelle Konfigurierung serielle Schnittstelle.

SER.I/O
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Konfigurierbare Zusatzfunktionen Wirkung
Einstellung Display Anpassung des Displays der Prozessebene.
EXTRAS
SERVICE Nur fuir den werksinternen Gebrauch.
POS.SENSOR Einstellung Schnittstelle Remote Wegsensor (nur bei
Typ EP 501 L verfligbar. Siehe Kapitel ,8.7 Positioner
(Stellungsregler) Typ EP 501 L Remote mit externem
Simulationssoftware Zur Simulation der Geratefunktionen.
SIMULATION
DIAGNOSE (Option) Uberwachung von Prozessen.
Tabelle 1: Positioner-Software. Konfigurierbare Zusatzfunktionen

Hierarchisches Bedienkonzept zur einfachen Bedienung mit folgenden Bedienebenen

Prozessebene In der Prozessebene schalten Sie zwischen den
Betriebszustinden AUTOMATIK und MANU um.
Einstellebene In der Einstellebene spezifizieren Sie bei der Inbetrieb-

nahme bestimmte Grundfunktionen und konfigurieren bei
Bedarf die Zusatzfunktionen.

Tabelle 2: Die Positioner-Software. Hierarchisches Bedienkonzept.
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o. DER PROZESSREGLER TYP EP 501 C

Beim Prozessregler Typ EP 501 C wird die in Kapitel 8 erwéhnte Stellungsregelung zum untergeordneten Hilfsre-
gelkreis; es ergibt sich eine Kaskadenregelung. Der Prozessregler im Hauptregelkreis des Typs EP 501 C hat eine
PID-Funktion. Als Sollwert wird der Prozess-Sollwert (SP) vorgegeben und mit dem Istwert (PV) der zu regelnden
ProzessgroBe verglichen. Uber den Wegaufnehmer wird die aktuelle Position (POS) des pneumatischen Antriebs
erfasst. Dieser Stellungs-Istwert wird vom Positioner mit dem vom Prozessregler vorgegebenen Sollwert (CMD)
verglichen. Liegt eine Regeldifferenz (Xd1) vor, wird iiber das Stellsystem der Antrieb beliiftet und entliiftet. Auf diese
Weise wird die Position des Antriebs bis zur Regeldifferenz O verdndert. Z2 stellt eine StérgroBe dar.

: Ventiléffnung

Positioner Stellsystem  Stetigventil
Magnetventile

[
[

[

[

| POS

I /
[

[

Wegaufnehmer

A

Stellungsregelkreis

Z2 l
- 2 _ _ _ Ventil- P 58
Xd2 CMD T L rozessgroBe
/ ELO—P ____, ! Stellungs-. 6ffnung .
+ A I'regelkreis !
b e e e = d
Prozess- Prozessregler Prozess
Sollwert
PV / B
Transmitter
Bild 5: Signalflussplan Prozessregler

22




Typ EP 501 A
Der Prozessregler Typ EP 501 C @)‘ > ARMATUREN"
9.1 Schematische Darstellung der Prozessregelung
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Bild 6: Schematische Darstellung Prozessregelung
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9.2 Typ EP 501 L mit externem Wegsensor

Bei dieser Ausfuihrung besitzt der Typ EP 501 C keinen Wegaufnehmer in Form eines Drehwinkelsensors,

sondern einen externen Wegsensor.

Funktion Schnittstelle | Sensor Einstellung im Menii (ADD.FUNCTION)
Typ EP 501 L

Positioner analog beliebiger, hochauflosender | POS.SENSOR — ANALOG
(Stellungsregler) | (4 ..20 mA)* | Wegsensor Meniibeschreibung siehe Kapitel

,24.2.19 POS.SENSOR — Einstellung
Schnittstelle Remote Wegsensor"

Tabelle 3: Anschluss externer Wegaufnehmer bei Typ EP 501 L
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9.3

Die Prozessregler-Software

Konfigurierbare Zusatzfunktionen

Wirkung

Korrekturlinie zur Anpassung der Betriebskennlinie

Auswahl der Ubertragungskennlinie zwischen Eingangs-
signal und Hub (Korrekturkennlinie).

CHARACT
DichtschlieBfunktion Ventil schlieBt auBerhalb des Regelbereichs dicht.
CUTOFF Angabe des Werts (in %), ab dem der Antrieb vollstandig

entliiftet (bei 0 %) bzw. beliiftet (bei 100 %) wird.

Wirkrichtung des Reglersollwerts

Wirkrichtung zwischen Eingangssignal und Sollposition.

DIR.CMD

Wirkrichtung des Stellantriebs Einstellung der Wirkrichtung zwischen Beltiftungszustand
DIRACT des Antriebs und der Istposition.
Signalbereichsaufteilung Aufteilung des Normsignalbereichs auf zwei oder mehr
SPLTRNG Positioner.

Hubbegrenzung Mechanische Ventilkolbenbewegung nur innerhalb eines
XLIMIT definierten Hubbereichs.

Begrenzung der Stellgeschwindigkeit Eingabe der Offnungs- und SchlieBzeit fiir den gesamten
X.TIME Hub.

Unempfindlichkeitsbereich Der Positioner spricht erst ab einer zu definierenden

X CONTROL Regeldifferenz an.

Codeschutz Codeschutz fiir Einstellungen.

SECURITY

Sicherheitsposition Definition der Sicherheitsposition.

SAFEPOS

Fehlererkennung Signalpegel Uberpriifung der Eingangssignale auf Fihlerbruch.
SIG.ERROR Ausgabe einer Warnung am Display und Anfahren der

Sicherheitsposition (falls ausgewahlt).

Binédreingang

Umschaltung AUTOMATIK / MANU oder
Anfahren der Sicherheitsposition.

BINARY. IN

Analoge Riickmeldung (Option) Ruckmeldung Sollwert oder Istwert.
OUTPUT

2 Bindrausgénge (Option) Ausgabe von zwei auswéhlbaren Bindrwerten.
OuUTPUT

Anwenderkalibrierung Anderung der Werkskalibrierung des Signaleingangs.
CAL.USER

Werkseinstellungen Riicksetzen auf die Werkseinstellungen.
SET.FACTORY

Serielle Schnittstelle Konfigurierung serielle Schnittstelle.

SER.I/O

Einstellung Display Anpassung des Displays der Prozessebene.
EXTRAS
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Konfigurierbare Zusatzfunktionen

Wirkung

SERVICE

Nur fiir den werksinternen Gebrauch.

POS.SENSOR

Einstellung Schnittstelle Remote Wegsensor (nur bei
Typ EP 501 L verfugbar. Siehe Kapitel ,8.7 Positioner
(Stellungsregler) Typ EP 501 L Remote mit externem

Wegsensor*).

Simulationssoftware

Zur Simulation der Geratefunktionen.

SIMULATION
DIAGNOSE (Option) Uberwachung von Prozessen.
Tabelle 4: Die Prozessregler-Software. Konfigurierbare Zusatzfunktionen des Stellungsreglers

Funktionen und Einstellmdglichkeiten des Prozessreglers

Prozessregler
P.CONTROL

PID - Prozessregler ist aktiviert.

Einstellbare Parameter
P.CONTROL - PARAMETER

Parametrierung des Prozessreglers

Proportionalbeiwert, Nachstellzeit, Vorhaltezeit und
Betriebspunkt.

Skalierbare Eingénge
P.CONTROL - SETUP

Konfiguration des Prozessreglers
- Auswahl des Sensoreingangs
- Skalierung von Prozess-Istwert und Prozess-Sollwert

- Auswabhl der Sollwertvorgaben.

Automatische Sensorerkennung oder
manuelle Sensoreinstellung

P.CONTROL - SETUP - PV INPUT

Sensortypen Pt 100 und 4 ... 20 mA werden automatisch
erkannt oder kdnnen tber das Bedienmeni manuell ein-
gestellt werden.

Auswahl der Sollwertvorgabe
P.CONTROL - SETUP - SP INPUT

Sollwertvorgabe entweder tiber Normsignaleingang oder
Uber Tasten.

Prozesskennlinien-Linearisierung
PQ'LIN

Funktion zur automatischen Linearisierung der
Prozesskennlinien.

Prozessregler-Optimierung
PTUNE

Funktion zur automatischen Optimierung der
Prozessregler-Parameter.

Tabelle 5: Die Prozessregler-Software. Funktionen und Einstellmdglichkeiten des Prozessreglers

Hierarchisches Bedienkonzept zur einfachen Bedienung mit folgenden Bedienebenen

Prozessebene

In der Prozessebene schalten Sie zwischen Betriebszu-
standen AUTOMATIK und MANU um.

Einstellebene

In der Einstellebene spezifizieren Sie bei der Inbetrieb-
nahme bestimmte Grundfunktionen und konfigurieren bei
Bedarf die Zusatzfunktionen.

Tabelle 6: Die Prozessregler-Software. Hierarchisches Bedienkonzept
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10. SCHNITTSTELLEN DES POSITIONERS /
PROZESSREGLERS

Eina . rTTTTTTTTTTTT N
ingédnge fur Stellungs- ' 9 Bins ) N
oder Prozess-Sollwert i Inarausgange S,
4 .20 mA ! ’
0..20 mA Positioner / Ve A
0.10V Prozessregler Pos---------- -
0..5V \
o o : Initiator 1 / Initiator 2 S,
rcoooTTomTT T T ° o 2|, ,
! Eingang fiir Prozess- ' = % |, 24 VPNPNO R4
 Istwert * N = L e "
:420mA /) L < :'-A—I— ————————— \\
, Frequenz ) \ RTaI?rgeld ] \
' Pt 100 , , Ruckmeldung \
| 4..20mA ,/
Bindreingang > 10..10V K
D
C
=)
24V DC >|52
> o0
Bedienung

Anmerkung:

Optionale Eingange und Ausgénge sind gestrichelt dargestellt

Bild 7: Schnittstellen des Positioners / Prozessreglers

Die Typen EP 501 und EP 501 C sind 3-Leiter-Gerite, d.h. die elektrische Versorgung (24 V DC) erfolgt
getrennt vom Sollwert-Signal.

*

nur bei Prozessregler Typ EP 501 C
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11. TECHNISCHE DATEN

11.1 Konformitat

Das Gerit ist konform zu den EU-Richtlinien entsprechend der EU-Konformitatserkléarung.

11.2 Normen

Die angewandten Normen, mit denen die Konformitat mit den EU-Richtlinien nachgewiesen wird, sind in der EU-
Baumusterpriifbescheinigung und/oder der EU-Konformitatserklarung nachzulesen.

11.3 Betriebsbedingungen

HINWEIS!

Beim Einsatz im AuBenbereich kann das Gerat durch Sonneneinstrahlung und Temperaturschwankungen
belastet werden, die Fehlfunktionen oder Undichtheiten bewirken konnen!

= Das Gerat bei Einsatz im AuBenbereich nicht ungeschutzt den Witterungsverhéltnissen aussetzen.

= Darauf achten, dass die zuldssige Umgebungstemperatur nicht tGber- oder unterschritten wird.

Umgebungstemperatur der zulassige Temperaturbereich ist auf dem Typschild des Gerats angegeben.

Schutzart IP 65 /1P 67* nach EN 60529
(nur bei korrekt angeschlossenem Kabel bzw. Stecker und Buchsen)

* Bei Einsatz des Geréts unter IP 67 Bedingungen, muss der Entliftungsfilter
(siehe ,Bild 1: Aufbau, Typ EP 501" entfernt und die Abluft in den trockenen
Bereich geflihrt werden

11.4 Typschild und Zusatzschild fir Ex-Gerate

Erklarung der geratespezifischen Angaben des Typschilds:

Beispiel:
Typ ] — Betriebsspannung
2
EP 501 24V DC
IP65 / IP67 /SChUtZart

o\ P =14 ...7bar — Druckbereich

‘g Tamb "-10 ... +60°C Ny b

af J-S/N 1055 C€ mgebungstemperatur
W7 00211958 W18ML

J

Identnummer
Seriennummer

Bild 8: Beispiel Typschild
28




Typ EP 501

®
Technische Daten @ARMATU REN

Zusatzschild fur Ex-Gerate:

Geriéte, die im explosionsgeschiitzten Bereich eingesetzt werden diirfen, sind durch das Zusatzschild fir Ex-
Geréite gekennzeichnet.

13 GEXNAIICT4
13D ExtD A22 T135°C

Bild 9: Zusatzschild fiir Ex-Geréte

- 1. Do not open under

explosive atmosphere

2. In Hazardous Areas the surface
may only be cleaned with a wet towel

Warning

11.5 Mechanische Daten

MaBe siehe Datenblatt

Material
Gehé&usematerial Aluminium kunststoffbeschichtet
Sonstige AuBenteile rostfreier Stahl (V4A), PC, PE, POM, PTFE
Dichtungsmaterial EPDM, NBR, FKM

Masse ca. 1,0 kg
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11.6 Elektrische Daten

Anschliisse

Betriebsspannung
Leistungsaufnahme

Eingangsdaten fiir Istwertsignal
4..20 mA:

Frequenz:

Pt 100:

Eingangsdaten fiir Sollwertsignal
0/4 ... 20 mA:

0..5/10V:

Schutzklasse

Analoge Ruckmeldung
max. Strom
Biirde (Last)

Induktive Naherungsschalter

Bindrausgange
Strombegrenzung

Bindreingang

30

2 Kabeldurchfiihrungen (M20 x 1,5) mit Schraubklemmen 0,14 ... 1,5 mm?
oder Rundsteckverbinder

24V DC £ 10 9% max. Restwelligkeit 10 %

<5W

Eingangswiderstand 180 Q

Auflésung 12 bit

Messbereich 0..1000 Hz
Eingangswiderstand 17 kQ

Auflésung 1%o0 vom Messwert,
Eingangssignal > 300 mV__
Signalform Sinus, Rechteck, Dreieck
Messbereich -20 .. +220°C
Auflésung <0,1°C
Messstrom <1mA
Eingangswiderstand 180 Q

Auflésung 12 bit
Eingangswiderstand 19 kQ

Auflésung 12 bit

Il nach DIN EN 61140 (VDE 0140-1)

10 mA (fir Spannungsausgang O ... 5/10 V)
0 ... 560 Q (fiir Stromausgang 0/4 ... 20 mA)

100 mA Strombegrenzung

galvanisch getrennt )
100 mA, Ausgang wird bei Uberlast getaktet

galvanisch getrennt
0..5V=log,0%10..30V =log ,1"
invertierter Eingang entsprechend umgekehrt (Eingangsstrom < 6 mA)
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11.7 Pneumatische Daten

Steuermedium Qualitatsklassen nach DIN ISO 8573-1
Staubgehalt Klasse 7, max. TeilchengroBe 40 um, max. Teilchendichte 10 mg/m3
Wassergehalt Klasse 3, max. Drucktaupunkt —20 °C oder min. 10 Grad unterhalb der

niedrigsten Betriebstemperatur
Olgehalt Klasse X, max. 25 mg/m3
Temperaturbereich der Druckluft 0..+60°C
Druckbereich 1,4 ...7 bar

Luftleistung 95 |,/ min (bei 1,4 bar*) fiir Beltiftung und Entliftung
150 |,/ min (bei 6 bar®) fiir Beliiftung und Entliiftung
(Q,, = 100 I,/ min (nach Definition bei Druckabfall von 7 auf 6 bar absolut).

Anschliisse Innengewinde G1/4“

* Druckangaben: Uberdruck zum Atmosphérendruck
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11.8 Sicherheitsendlagen nach Ausfall der elektrischen
bzw. pneumatischen Hilfsenergie

Die Sicherheitsendlage ist vom pneumatischen Anschluss des Antriebs an die Arbeitsanschlisse A1 oder A2

abhéngig.
Sicherheitsendlagen nach Ausfall der
Antriebsart Bezeichnung i
elektrischen Hilfsenergie pr.1eumat|s_c =
Hilfsenergie
% down
einfachwirkend — Pneumatischer Anschluss nach Bild 10
u Steuer- down
p
funktion A up
down — Pneumatischer Anschluss nach Bild 11
up
einfachwirkend | — Pneumatischer Anschluss nach Bild 10
up Steuer- up
I funktion B down
down — Pneumatischer Anschluss nach Bild 11
obere . .
Kammer Pneumatischer Anschluss nach Bild 12
doppeltwirkend
untere " . up = untere Kammer des Antriebs an A2 nicht definiert
Kammer I P Steuerfunktion |
down down = obere Kammer des Antriebs an A2
Tabelle 7: Sicherheitsendlagen
Pneumatischer Anschluss: Beschreibung zu Tabelle 7.
Einfachwirkende Antriebe Doppeltwirkende Antriebe
Steuerfunktion A oder B Steuerfunktion |

Arbeitsanschluss At Arbeitsanschluss A2 Arbeitsanschluss A1 und A2
an Antrieb anschlieBen an Antrieb anschlieBen an Antrieb anschlieBen
A2 verschlieBen A1 verschlieBen Sicherheitsendlage:
up = untere Kammer an A2
down = obere Kammmer an A2
32 Bild 10: Anschluss A1 Bild 11: Anschluss A2 Bild 12: Anschluss bei SFI
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11.9 Werkseinstellungen

Die Werkseinstellungen finden Sie in Kapitel ,25. Bedienstruktur und Werkseinstellung" auf Seite 159.

Die werkseitigen Voreinstellungen sind in der Bedienstruktur jeweils rechts vom Menti in blauer Farbe dargestellt.

Beispiele:
Darstellung Bedeutung
® N
Werkseitig aktivierte oder ausgewéhlte Mentpunkte
O o .
O Werkseitig nicht aktivierte oder nicht ausgewahlte MenUpunkte
2.0 % o
Werkseitig eingestellte Werte
10.0 sec /....

Tabelle 8: Darstellung der Werkseinstellungen
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12. ANBAU UND MONTAGE

Die Abmessungen des Gerats und die verschiedenen Gerétevarianten finden Sie auf dem Datenblatt.

12.1 Sicherheitshinweise:

WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgemaBer Montage!

» Die Montage darf nur autorisiertes Fachpersonal mit geeignetem Werkzeug durchfiihren!

Verletzungsgefahr durch ungewolltes Einschalten der Anlage und unkontrollierten Wiederanlauf!
> Anlage vor unbeabsichtigtem Betatigen sichern.

» Nach der Montage einen kontrollierten Wiederanlauf gewéhrleisten.
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12.2 Anbau an ein Stetigventil mit Schwenkantrieb

Die Welle des im Positioner integrierten Wegaufnehmers wird direkt an die Welle des Schwenkantriebs
gekoppelt.

12.2.1 Montage

WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgeméBer Montage!

» Die Montage darf nur autorisiertes Fachpersonal mit geeignetem Werkzeug durchfiihren!

Verletzungsgefahr durch ungewolltes Einschalten der Anlage und unkontrollierten Wiederanlauf!
> Anlage vor unbeabsichtigtem Betatigen sichern.

» Nach der Montage einen kontrollierten Wiederanlauf gewéhrleisten.

Vorgehensweise:

—> Die Anbauposition des Geréts festlegen:
- parallel zum Antrieb oder
- um 90° gedreht zum Antrieb.

— Grundstellung und Drehrichtung des Antriebs ermitteln.

—> Adapter auf die Welle des Geréts stecken und mit 2 Gewindestiften befestigen.

Verdrehschutz:
Die Anflachung der Welle beachten!
Als Verdrehschutz muss einer der Gewindestifte auf der Anflachung der Welle aufliegen (siehe Bild 13).

Drehbereich des Wegaufnehmers:

Der maximale Drehbereich des Wegaufnehmers betragt 180°.
Die Welle des Geréts darf nur innerhalb dieses Bereichs bewegt werden.
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180° [€---—.__
Maximaler Y
Schwenkbereich | NS
! 1S
! R
| N
| VB9
i \ o,
\ o) .
| — | 28 % 2 Die Schwenkbewegung der
! 358 angeflachten Welle muss
. = °8: 2z ‘§ g innerhalb des Wegaufnehmer-
— : ER RS Drehbereichs von 180° erfolgen.
J I T - Do
1 — o % O
-c A @/
A q)
= Ee]
2
Angeflachte Welle

Bild 13: Drehbereich / Verdrehschutz

—> Die mehrteilige Montagebriicke* passend zum Antrieb aufbauen.

—> Die Montagebriicke mit 4 Zylinderschrauben @ und Federringen @ am Gerat befestigen
(siehe Bild 14).

* Die Montagebriicke besteht aus
4 Teilen, die durch unterschied-
liche Anordnung an den Antrieb
angepasst werden kénnen.

Bild 14: Montagebriicke befestigen (schematische Darstellung)
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— Gerét mit Montagebriicke auf den Schwenkantrieb aufsetzen und befestigen (siehe Bild 15).

Bild 15: Schwenkantriebbefestigung

Wird nach dem Start der Funktion X.TUNE die Meldung X.TUNE ERROR 5 angezeigt, ist die Ausrichtung
der Welle des Geriéts zur Welle des Antriebs nicht korrekt
(siehe ,Tabelle 100: Fehler- und Warnmeldung bei X. TUNE" auf Seite 188.

= Ausrichtung tberpriifen (wie in diesem Kapitel zuvor beschrieben).

= AnschlieBend die Funktion X. TUNE wiederholen.
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12.3 Remote-Betrieb mit externem Wegsensor

Bei dieser Ausfiihrung besitzt das Gerat keinen Wegaufnehmer in Form eines Drehwinkelsensors, sondern einen
externen Wegsensor.

Geratetyp Schnittstelle Sensor Einstellung im Menii
(ADD.FUNCTION)
Typ EP 501 L analog (4 ... 20 mA) * | beliebiger, hochauflésender POS.SENSOR — ANALOG
Wegsensor Meniibeschreibung siehe
Kapitel 24.2.19

Tabelle 9: Anschlussvarianten Wegsensor

* Wird beim Prozessregler Typ EP 501 C der Wegsensor (iber die analoge Schnittstelle angeschlossen,
kann dieser nur noch als Positioner (Stellungsregler) betrieben werden.

12.3.1 Anschluss und Inbetriebnahme eines 4 ... 20 mA
Wegsensors (nur bei Typ EP 501 L)

Durch den Anschluss eines 4 ... 20 mA Wegsensors ist das Gerét nur noch als Positioner (Stellungsregler)
verwendbar, da als Eingang fiir den Wegsensor der Prozess-Istwert Eingang verwendet wird.

Grundsatzlich kann jeder beliebige Wegsensor mit einem 4 ... 20 mA Ausgang angeschlossen werden, der eine
ausreichende Auflésung des Wegsignals besitzt.

Gute Regeleigenschaften werden erreicht, wenn die Auflésung des Wegsensors mindestens 1000 Messschritte
Uber den zu erfassenden Weg erlaubt.

Beispiel: Wegsensor mit Messbereich 150 mm
davon genutzter Messbereich (= Hub) 100 mm
Geforderte Mindestauflésung des Sensors:

100 mm
1000 Schritte

= 0,1 mm

WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgemaBer Inbetriebnahme!

> Die Inbetriebnahme darf nur autorisiertes Fachpersonal mit geeignetem Werkzeug durchfiihren!

Verletzungsgefahr durch ungewolltes Einschalten der Anlage und unkontrollierten Wiederanlauf!
> Anlage vor unbeabsichtigtem Betétigen sichern.

> Nach der Montage einen kontrollierten Wiederanlauf gewahrleisten.

— 4 ... 20 mA Wegsensor an die Klemmen 1 - 4 des Prozessreglers Typ EP 501 L anschlieBen (siehe ,Tabelle
13: Klemmenbelegungen des Prozess-Istwert-Eingangs” auf Seite 46).

Interne Versorgung des Wegsensors:

— Anschluss gemé&B Eingangstyp ,4 ... 20 mA - intern versorgt" 39
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Separate Versorgung des Wegsensors:
— Anschluss gemaB Eingangstyp ,, 4 ... 20 mA - extern versorgt".

—> Wegsensor an den Antrieb montieren.
Die ordnungsgeméBe Vorgehensweise ist in der Anleitung des Wegsensors beschrieben.

—> Druckluft an Typ EP 501 L anschlieBen.
—> Typ EP 501 L pneumatisch mit dem Antrieb verbinden.
—> Betriebsspannung des EP 501 L einschalten.

—> Um die bestmdgliche Regelgenauigkeit zu erhalten den Wegsensor so einstellen, dass der zu erfassende
Weg dem Signalbereich 4 ... 20 mA entspricht (nur wenn der Wegsensor diese Funktion beinhaltet).

—> Im Mentt ADD.FUNCTION die Funktion POS.SENSOR aktivieren. Dann im Hauptment POS.SENSOR aus-
wihlen und ANALOG einstellen
(siehe Kapitel ,24.2.19 POS.SENSOR - Einstellung Schnittstelle Remote Wegsensor* auf Seite 127).

— Die Funktion X.TUNE ausfiihren.
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13. PNEUMATISCHER ANSCHLUSS

13.1 Sicherheitshinweise

GEFAHR!

Verletzungsgefahr durch hohen Druck in der Anlage!

> Vor dem Losen von Leitungen und Ventilen den Druck abschalten und Leitungen entliiften.

WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgemagBer Installation!

> Die Installation darf nur autorisiertes Fachpersonal mit geeignetem Werkzeug durchfiihren!

Verletzungsgefahr durch ungewolltes Einschalten der Anlage und unkontrollierten Wiederanlauf!
» Anlage vor unbeabsichtigtem Betatigen sichern.

> Nach der Installation einen kontrollierten Wiederanlauf gewahrleisten.

Arbeitsanschluss 2
(Anschluss: A2)

Druckversorgungsanschluss 1,4 ... 7 bar
(Anschluss: P)

Arbeitsanschluss 1
(Anschluss: A1)

Entliftungsanschluss

Bild 16: Pneumatische Installation / Lage der Anschliisse
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Vorgehensweise:

— Versorgungsdruck ( 1,4 ... 7 bar) an den Druckversorgungsanschluss P anlegen.

Bei einfachwirkenden Antrieben (Steuerfunktion A und B):

— Einen Arbeitsanschluss (A1 oder A2, je nach gewiinschter Sicherheitsendlage) mit der Kammer des einfach-
wirkenden Antriebs verbinden.
Siehe Kapitel , 11.8 Sicherheitsendlagen nach Ausfall der elektrischen bzw. pneumatischen Hilfsenergie”.

—> Nicht benétigten Arbeitsanschluss mit einem Verschlussstopfen verschlieBen.

Bei doppeltwirkenden Antrieben (Steuerfunktion I):

—> Arbeitsanschlisse A1 und A2 mit den jeweiligen Kammern des doppeltwirkenden Antriebs verbinden.
Siehe Kapitel , 11.8 Sicherheitsendlagen nach Ausfall der elektrischen bzw. pneumatischen Hilfsenergie”

@ Wichtige Information fiir einwandfreies Regelverhalten!

Damit das Regelverhalten im oberen Hubbereich aufgrund zu kleiner Druckdifferenz nicht stark negativ
beeinflusst wird

= den anliegenden Versorgungsdruck mindestens 0,5 ... 1 bar tiber dem Druck halten, der notwendig ist
um den pneumatischen Antrieb in Endstellung zu bringen.

Bei gréBeren Schwankungen sind die mit der Funktion X. TUNE eingemessenen Reglerparameter nicht
optimal.

= die Schwankungen des Versorgungsdrucks wahrend des Betriebs méglichst gering halten
(max. =10 %).
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14. ELEKTRISCHER ANSCHLUSS
Variante Klemmen fur Kabelverschraubung

GEFAHR!

Verletzungsgefahr durch Stromschlag!
» Vor Eingriffen in das Gerét oder die Anlage Spannung abschalten und vor Wiedereinschalten sichern!

» Die geltenden Unfallverhiitungs- und Sicherheitsbestimmungen fir elektrische Gerate beachten!

Explosionsgefahr bei Einsatz im Ex-Bereich!

Zur Vermeidung der Explosionsgefahr den elektrischen Anschluss des Ex-Gerats wie nachfolgend beschrieben
ausfiihren:

> Nur Kabel- und Leitungseinfiihrungen verwenden, die fiir den jeweiligen Einsatzbereich zugelassen sind.
Kabel- und Leitungseinfiihrungen entsprechend der dazugehdrigen Montageanleitung verschrauben.

> Bei vormontierten Kabelverschraubungen den Einbau entsprechend der vom Hersteller der Kabelverschrau-
bung mitgelieferten Montageanleitung vornehmen.
Vor der Inbetriebnahme im Ex-Bereich tberpriifen, ob der Einbau der Kabelverschraubung wie in dieser Mon-
tageanleitung beschrieben ausgefiihrt wurde.

> Alle nicht benétigten Kabelverschraubungen mit Ex-zugelassenen Verschlussschrauben verschlieBen.

WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgemagBer Installation!

> Die Installation darf nur autorisiertes Fachpersonal mit geeignetem Werkzeug durchfiihren!

Verletzungsgefahr durch ungewolltes Einschalten der Anlage und unkontrollierten Wiederanlauf!
> Anlage vor unbeabsichtigtem Betétigen sichern.

> Nach der Installation einen kontrollierten Wiederanlauf gewahrleisten.

@ Verwendung des 4 - 20 mA-Sollwerteingangs

Féllt bei einer Reihenschaltung mehrerer Gerate vom Typ EP 501 / EP 501 C die elektrische Versorgung
eines Gerats in dieser Reihenschaltung aus, wird der Eingang des ausgefallenen Geréts hochohmig.
Dadurch féllt das 4 - 20 mA-Normsignal aus.

Wenden Sie sich in diesem Fall bitte direkt an den EBRO-Service.
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14.1 Anschlussplatine des Typs EP 501 / EP 501 C mit
Schraubklemmen

Bild 17: Bezeichnung der Schraubklemmen
Vorgehensweise:

— Die 4 Schrauben am Gehausedeckel herausdrehen und den Deckel abnehmen.
Die Schraubklemmen sind nun zugénglich.

— Geréat anschlieBen.
Die Vorgehensweise ist in den nachfolgenden Kapiteln beschrieben.
fur Typ EP 501: Kapitel, 14.2 Klemmenbelegung bei Kabelverschraubung - Positioner Typ EP 501"
fur Typ EP 501 C: Kapitel, 74.3 Klemmenbelegung bei Kabelverschraubung - Prozessregler Typ EP 501 C*
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14.2 Klemmenbelegung bei Kabelverschraubung -
Positioner Typ EP 501

14.2.1 Eingangssignale der Leitstelle (z. B. SPS)

Klemme | Belegung Geréateseitig AuBere Beschaltung / Signalpegel
1+ Sollwert + 11+ O————— +(0/4..20mAoder0..5/10V)
komplett galvanisch getrennt
12 - Sollwert GND 12— O—— — GND Sollwert
81 + Bindreingang + 81+ o0—m8 4 < 0..5V (log. 0)
10..30V (log. 1)

bezogen auf Betriebsspannung GND
(Klemme GND)

Tabelle 10:  Klemmenbelegung; Eingangssignale der Leitstelle

14.2.2 Ausgangssignale zur Leitstelle (z.B. SPS)
nur bei Option Analogausgang und/oder Binarausgang erforderlich

— Klemmen entsprechend der Ausfiihrung (Optionen) des Positioners anschlieBen.

Klemme | Belegung Gerateseitig AuBere Beschaltung / Signalpegel

83 + Binarausgang 1 83+ o——— 24V/0V,NC/NO
bezogen auf Betriebsspannung GND
(Klemme GND)

85 + Bindrausgang 2 85+ o——— 24V/0V,NC/NO
bezogen auf Betriebsspannung GND
(Klemme GND)

31 + Analoge Riickmeldung + 31+ o———— +(0/4..20mA oder0..5/10V)
komplett galvanisch getrennt

32 - Analoge Riickmeldung GND 32 - o0——— GND Analoge Riickmeldung

Tabelle 11:  Klemmenbelegung; Ausgangssignale zur Leitstelle

14.2.3 Betriebsspannung

Klemme | Belegung Geréateseitig AuBere Beschaltung / Signalpegel
+24V Betriebsspannung + +24V

:l_ 24VDC £10%
GND Betriebsspannung GND GND [ max. Restwelligkeit 10 %

Tabelle 12:  Klemmenbelegung; Betriebsspannung 45
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14.3 Klemmenbelegung bei Kabelverschraubung -
Prozessregler Typ EP 501 C

—> Den Prozessregler zunachst wie in Kapitel, 74.2 Klemmenbelegung bei Kabelverschraubung - Positioner Typ
EP 501"“beschrieben anschlieBen.

14.3.1 Klemmenbelegungen des Prozess-Istwert-Eingangs
Eingangstyp* Klemme | Belegung Gerateseitig AuBere Beschaltung
4 ..20 mA . 1 +24 'V Eingang Transmitter 1
- Intern versorgt TE 2 | Ausgang von Transmitter o E@

S |8 |Bricke qach GND (Klemme GND 3 GND
‘g von Betriebsspannung) GND |
4 nicht belegt
GND GND von Betriebsspannung
4 .20 mA o 1 nicht belegt
- extern versorgt TE 2 Prozess-Ist + 2 00— +(4..20mA)
% 3 Prozess-Ist - 3 O—GND4..20mA
®la nicht belegt
Erequenz © 1 +24 V Versorgung Sensor 1 O—m +24V
intern versorgt TE 2 | Takt-Eingang + 2 O— Takt +
g 3 | nicht belegt
® 4 Takt-Eingang — 4
GND GND von Betriebsspannung GND L Takt — (GND)
Frequenz o |1 nicht belegt
- extern versorgt TE 2 | Takt-Eingang + 2 O——— Takt +
g 3 | nicht belegt
S 4 | Takt-Eingang — 4 O——————  Takt —
Pt 100 o |1 nicht belegt 2 0
szinetl;i)Hinweis ig 2 Prozess-Ist 1 (Stromspeisung) ﬂ Pt 100
E 3 | Prozess-Ist 3 (GND) 30
S 4 | Prozess-Ist 2 (Kompensation) 40

*Uber Software einstellbar (siehe Kapitel ,20. Ablauf der Inbetriebnahme*

Tabelle 13:

Klemmenbelegungen des Prozess-Istwert-Eingangs

Den Sensor Pt 100 zur Leitungskompensation tber 3 Leitungen anschlieBen.
Klemme 3 und Klemme 4 unbedingt am Sensor briicken.

Nach Anlegen der Betriebsspannung ist der Prozessregler in Betrieb.

—> Nun die erforderlichen Grundeinstellungen vornehmen und die automatische Anpassung des Prozessreglers
auslosen. Die Vorgehensweise ist in Kapitel ,20. Ablauf der Inbetriebnahme” beschrieben.
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15. BEDIENEBENEN

Fir die Bedienung und Einstellung des Typs EP 501/EP 501 C gibt es die Prozessebene und die Einstellebene.

Prozessebene:
In der Prozessebene wird der laufende Prozess angezeigt und bedient.

Betriebszustand:  AUTOMATIK — Anzeigen der Prozessdaten
MANU — Manuelles Offnen und SchlieBen des Ventils

Einstellebene:
In der Einstellebene werden die Grundeinstellungen fur den Prozess vorgenommen.

— Eingabe der Betriebsparameter
— Aktivierung von Zusatzfunktionen

Ist das Gerat beim Wechsel in die Einstellebene im Betriebszustand AUTOMATIK, |auft der Prozess wihrend
der Einstellung weiter.

15.1 Wechsel zwischen den Bedienebenen

Wechsel in die Einstellebene WY 3 Sekunden driicken
Riickkehr in die Prozessebene Y kurz driicken

Der eingestellte Betriebszustand MANU oder AUTOMATIK bleibt auch bei einem Wechsel der
Bedienebene bestehen.

Wechsel in die Einstellebene Rickkehr in die Prozessebene

i Lo ..
EBRO ARMATUREN @’““”’"U“EN
o

@ k@ aumm
® L e e

e MANU |

Linke Auswahltaste Fortschrittsbalken Linke Auswahltaste
v schlieBt sich \ ApY
3 Sekunden driicken driicken

Bild 18: Wechsel Bedienebene
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16. BEDIEN- UND ANZEIGEELEMENTE

Das folgende Kapitel beschreibt die Bedien- und Anzeigeelemente des Typs EP 501 / EP 501 C.

16.1 Beschreibung der Bedien- und Anzeigeelemente

Das Gerat ist mit 4 Tasten fir die Bedienung und einem 128x64-Dot-Matrix-Grafikdisplay als Anzeigeelement
ausgestattet.

Die Anzeige des Displays passt sich den eingestellten Funktionen und Bedienebenen an.

Grundsatzlich unterschieden werden kann zwischen der Displayansicht fir die Prozessebene und der Displayan-
sicht fiir die Einstellebene.

Nach dem Anlegen der Betriebsspannung zeigt das Display die Prozessebene an.

Anzeigeelemente der Prozessebene:

Speichersymbol
Symbol fir Stellungsregelung
Symbol fiir Prozessregelung
auTd Symbol fir den Betriebszustand AUTOMATIK

Weitere Symbole werden entsprechend der aktivierten Funk-
tionen angezeigt. Siehe Tabelle 14

Kurzbezeichnung fiir den angezeigten
Prozesswert

Einheit des angezeigten Prozesswerts

Prozesswert *

Bezeichnung fiir die Funktion der Tasten

Bedienelemente:
rechte Auswahltaste \GIY
Pfeiltaste V, Pfeil nach unten

Pfeiltaste £, Pfeil nach oben

linke Auswahltaste CTY

* Welche Prozesswerte im Betriebszustand AUTOMATIK angezeigt werden kdnnen ist typenabhingig.
Eine detaillierte Beschreibung dazu finden Sie
in Kapitel ,76.3.1 Mégliche Displayanzeigen der Prozessebene”

Bild 19: Anzeige und Bedienelemente der Prozessebene
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Anzeigeelemente der
Einstellebene:

Menlbezeichnung

Untermenti

Bezeichnung fiir die
Funktion der Tasten

/"‘!\ .
EBRC ARMATUREN
o g

X. TUNE

ADD. FUNCTION

Bedienelemente:
rechte Auswahltaste \GIFY
Pfeiltaste V, Pfeil nach unten

Pfeiltaste &, Pfeil nach oben

linke Auswahltaste G/

Bild 20: Anzeige und Bedienelemente der Einstellebene

16.1.1 Beschreibung der Symbole, die in der Prozessebene
angezeigt werden

Welche Symbole auf dem Display angezeigt werden, ist abhingig

= vom Typ,

= vom Betrieb als Stellungs- oder Prozessregler,

= vom Betriebszustand AUTOMATIK oder MANU und

= von den aktivierten Funktionen.

Prozessregler

Betrieb Symbol | Beschreibung
Typ EP 501 / auto Betriebszustand AUTOMATIK
EP 801 C Diagnose aktiv (optional: nur vorhanden, wenn das Gerit die Zusatzsoftware fiir
Betrieb als die Diagnose besitzt)
Stellungsregler X.CONTROL / Stellungsregler aktiv (Symbol erscheint nur bei Typ EP 501 C)
EEPROM speichern (erscheint wihrend des Speichervorgangs)
h CUTOFF aktiv
= SAFEPOS aktiv
“ Schnittstelle 1/0 Burst
s Schnittstelle /0 RS232 HART
o SECURITY aktiv
Weitere Symbole P.CONTROL / Prozessregler aktiv
bei Typ EP 501 C Bus akilv
Setrieb als [E1M] SIMULATION aktiv

50 Tabelle 14:  Symbole der Prozessebene.
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16.2

Funktion der Tasten

Die Funktion der 4 Tasten zur Bedienung ist je nach Betriebszustand (AUTOMATIK oder MANU) und
Bedienebene (Prozessebene oder Einstellebene) unterschiedlich.

Welche Tastenfunktion aktiv ist, wird in dem grauen Textfeld angezeigt, das sich liber der Taste befindet.

E[ﬂ Die Beschreibung der Bedienebenen und Betriebszustande finden Sie in Kapitel , 5. Bedienebenen*
und , 77. Betriebszustéande”.

Tastenfunktion in der Prozessebene:

Taste Tastenfunktion Beschreibung der Funktion Betriebszustand
Pfeiltaste (AUF) Manuelles Auffahren des Antriebs. MANU
° 5. POS. MO TEMPL. AUTOMATIK
Pfeiltaste (zv) Manuelles Zufahren des Antriebs. MANU
v e
linke Wechsel in die Einstellebene.
Auswabhltaste Hinweis: Taste ca. 3 s lang driicken. AUTOMATIK oder
\ 25% MANU
rechte Riickkehr in den Betriebszustand AUTOMATIK. MANU
Auswahltaste
AVAD 4 Wechsel in den Betriebszustand MANU. AUTOMATIK
Tastenfunktion in der Einstellebene:
Taste Tastenfunktion Beschreibung der Funktion
Pfeiltaste Blattern in den Menls nach oben.
A VergréBern von Zahlenwerten.
Pfeiltaste Blattern in den Menis nach unten.
\V4 = Verkleinern von Zahlenwerten.

Wechsel um eine Stelle nach links; bei der Eingabe von Zahlenwerten.
linke (ZURUCK) |Riickkehr in die Prozessebene.
Auswahltaste Schrittweise Riickkehr aus einem Untermeniipunkt.
) ap% Verlassen eines Mentis.

Abbrechen eines Ablaufs.
rechte Auswahlen, aktivieren oder deaktivieren eines Menlipunkts.
Auswabhltaste
oy

(ZURUCK) |Schrittweise Riickkehr aus einem Untermentipunkt.

Starten eines Ablaufs.

Abbrechen eines Ablaufs.
Tabelle 15:  Funktion der Tasten
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16.2.1

Zahlenwerte mit festgelegten Dezimalstellen verandern:

Eingeben und verandern von Zahlenwerten

Taste Taste.n- Beschreibung der Funktion Beispiel
funktion
Pfeiltaste V/ Zur nachsten Dezimalstelle wechseln (von rechts
nach links).
Nach Erreichen der letzten Dezimalstelle wechselt die
Anzeige wieder zur ersten Dezimalstelle. Datum und Uhrzeit
Pfeiltaste & Wert vergroBern. eingeben.
Nach Erreichen des groBtméglichen Werts wird
wieder O angezeigt. SET OATE
linke Riickkehr ohne Anderung. . 00
Auswahltaste |oder 00 . 01
\ oY% Sun. 01.02.EE]
rechte Den eingestellten Wert tibernehmen.
Auswahltaste
\Vag 4
Tabelle 16:  Zahlenwerte mit feststehenden Dezimalstellen verdndern.
Zahlenwerte mit variablen Dezimalstellen eingeben:
Taste :-::It:ir:n Beschreibung der Funktion Beispiel
Pfeiltaste & Wert vergréBern.
) PWM-Signal ei
Pfeiltaste V | Il Wert verkleinern. Signal eingeben
linke ESC Riickkehr ohne Anderung.
[N W N B B O .
Auswahltaste |oder L TUNE.wB |
w yB.min:  [N78
rechte Den eingestellten Wert ibernehmen. R
Auswahltaste EXIT| + - OK
\Vag 4

Tabelle 17:

Zahlenwerte mit variablen Dezimalstellen eingeben.
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16.3 Anpassen des Displays

Das Display ist fiir das Bedienen und Uberwachen des Prozesses individuell einstellbar.

= Dazu kdnnen Meniipunkte fiir das Display der Prozessebene aktiviert werden. Im Auslieferungszustand sind
POS und CMD aktiviert.

= Welche Mentpunkte fir die Anzeige auf dem Display zur Auswahl stehen ist typenabhingig.

Wie Sie das Display fiir Typ EP 501 individuell an den zu regelnden Prozess anpassen kdnnen ist in
Kapitel ,24.2.18 EXTRAS — Einstellung des Displays"” auf Seite 124 beschrieben.

16.3.1 Modgliche Displayanzeigen der Prozessebene

AV Mogliche Displayanzeigen bei Betriebszustand AUTOMATIK

Istposition des Ventilantriebs

POS 0 0 (0 ... 100 %)
/ [
autg
S O O B
= Sollposition des Ventilantriebs oder
CMD 0 0
% o = Sollposition des Ventilantriebs nach Umskalierung durch evtl. akti-
- || || | I%I vierte Split-Range-Funktion oder Korrekturkennlinie
. (0 ee 100 O/O)
Innentemperatur im Geh&use des Geréts
TEMP 0 0 ©C)
*C L}
autm
SO T O O B B
| MENU| CMD Jovoreos| |
Prozess-Istwert
PV 0 0
m3/min ]
., 3 B2 BB NurbeiTyp EP 501 C
4
| S N
vV © Sp 0 0 Prozess-Sollwert
\ i ' Rechte Auswahltaste \CIY :
Ao Die Tastenfunktion ist abhangig von der Sollwertvorgabe
I T T T T IO O TR (Menii: PCONTROL— P.SETUP — SP-INPUT — intern/extern).
| PV [ PV()]
. Sollwertvorgabe = intern
Sollwertvorgabe = extern
Nur bei Typ EP 501 C
= Grafische Darstellung von SP und PV mit Zeitachse
_ Nur bei Typ EP 501 C
SP/PV ()
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AY Mogliche Displayanzeigen bei Betriebszustand AUTOMATIK
- Grafische Darstellung von CMD und POS mit Zeitachse

»

CMD/POS () oIS

CLOCK Uhrzeit, Wochentag und Datum

12:0000

Thu. 01.09.11

Eingangssignal fur Sollposition

L“iPUT 4_0 (0 .. 5/10 V oder 0/4 ... 20 mA)

_ Bl Nur bei Betrieb als Stellungsregler
SREREEEEEE

MENU |cMmD/POS| CLOCK

Automatische Anpassung des Stellungsreglers

A
A & X.TUNE
,v auTm

Automatische Optimierung der Prozessregler-Parameter

P.TUNE
AuTm

Nur bei Typ EP 501 C

Automatische Linearisierung der Prozesskennlinien

P.LIN

88 Nur bei Typ EP 501 C

MENU | PTUNE |cMD/POS| RUN

Gleichzeitige Anzeige der Sollposition und der Istposition des

CMD ~ 0.0 Ventilantriebs
POS « 0.0 0
201 (0...100 %)

P I T T A Y I O |
MENU | PLIN | SP/PV | MANU

Gleichzeitige Anzeige der Sollposition und der Istposition des
0.0 Ventilantriebs
V' m3/min 0.0

s (0 ... 100 %)

L | 1111 Nur bei Typ EP 501 C
P

SP m3/min

Tabelle 18:  Displayanzeigen der Prozessebene bei Betriebszustand AUTOMATIK
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16.4 Datum und Uhrzeit

Datum und Uhrzeit werden in der Prozessebene im Menii CLOCK eingestellt.

Damit das Menti fur CLOCK in der Prozessebene ausgewahlt werden kann, miissen folgende Funktionen in
2 Schritten aktiviert werden:

1. Die Zusatzfunktion EXTRAS im Meni ADD.FUNCTION
2. Die Funktion CLOCK in der Zusatzfunktion EXTRAS, Untermenti DISP.ITEMS.

Aktivieren von EXTRAS und CLOCK:

Taste Aktion Beschreibung

Y ca. 3 s driicken Wechsel von Prozessebene => Einstellebene.

AV ADD.FUNCTION auswihlen

NGV driicken Die mdglichen Zusatzfunktionen werden angezeigt.

A/Y EXTRAS auswahlen

NZLY driicken Die Zusatzfunktion EXTRAS durch ankreuzen [X| aktivieren und ins
Hauptmenii (MAIN) Gibernehmen.

Y driicken Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).

A/VY EXTRAS auswiéhlen

NGV driicken Die Untermenis von EXTRAS werden angezeigt.

A/VY DISP.ITEMS auswihlen

NEEY driicken Die méglichen Menupunkte werden angezeigt.

A/ CLOCK auswahlen

NZLY driicken Die aktivierte Funktion CLOCK ist nun durch ein Kreuz [X| markiert.

CEY driicken Ruckkehr ins Menli EXTRAS.

LY driicken Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).

CEY driicken Wechsel von Einstellebene => Prozessebene.

Tabelle 19:  EXTRAS; Aktivieren der Funktion CLOCK

Datum und Uhrzeit missen nach jedem Gerateneustart neu eingestellt werden.
Das Gerat wechselt deshalb nach einem Neustart sofort automatisch in das entsprechende Men(.

@
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16.4.1 Einstellen von Datum und Uhrzeit

—> In der Prozessebene iiber die Pfeiltasten & Y die Displayanzeige fir CLOCK auswihlen.
- driicken um die Eingabemaske fiir die Einstellung zu 6ffnen.

—> Datum und Uhrzeit wie in der nachfolgenden Tabelle beschrieben einstellen.

Taste Taste_n- Beschreibung der Funktion Eingabemaske
funktion
Pfeiltaste V/ Zur nachsten Zeiteinheit wechseln (von rechts nach
links).
Nach Erreichen der letzten Zeiteinheit fiir das Datum
wechselt die Anzeige in die Zeiteinheiten fur die
Uhrzeit.
Ist die letzten Einheit links oben (Stunden), wechselt
die Anzeige wieder in die erste Einheit rechts unten CLOCK
(Jahr). ) 00
Pfeiltaste Wert vergréBern. 1 2 .00
Nach Erreichen des groBtmdglichen Werts wird
wieder O angezeigt. Thu' 1 1
linke ESC Riickkehr ohne Anderung.
Auswahltaste
GV
rechte Den eingestellten Wert tibernehmen.
Auswahltaste
Va5 4
AV Wechsel der Displayanzeige.

Tabelle 20:  Datum und Uhrzeit einstellen
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17. BETRIEBSZUSTANDE

Der Typ EP 501 / EP 501 C verfligt tiber 2 Betriebszustdnde: AUTOMATIK und MANU.
Nach Einschalten der Betriebsspannung befindet sich das Gerat im Betriebszustand AUTOMATIK.

AUTOMATIK Im Betriebszustand AUTOMATIK wird der normale
Regelbetrieb ausgefiihrt.

(Das Symbol fiir AUTOMATIK aUTD ist auf dem Display einge-
blendet.
Oben am Displayrand |auft ein Balken.)

AuTd
{ Y T N Y A B B |

MANU

Im Betriebszustand MANU kann das Ventil manuell Giber die
Pfeiltasten A V (Tastenfunktion und IEEH)

auf- oder zugefahren werden.

(Das Symbol fir AUTOMATIK AUTO ist ausgeblendet.
Kein laufender Balken am oberen Displayrand.)

| N T T I N N B |

AUTO

Den Betriebszustand MANU (Tastenfunktion IYZXYWE) gibt es nur fiir folgende Prozesswertanzeigen:

POS, CMD, PV, CMD/PQOS, SP/PV.

Fir SP nur bei externem Prozess-Sollwert.

17.1 Wechsel des Betriebszustands

Der Wechsel des Betriebzustands MANU oder AUTOMATIK erfolgt in der Prozessebene.

Beim Wechsel in die Einstellebene wird der Betriebszustand beibehalten.

Wechsel in den Betriebszustand NGV driicken Nur verfiigbar bei Prozesswertanzeige:
MANU POS, CMD, PV, SP

Riickkehr in den Betriebszustand \GEY driicken

AUTOMATIK
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18.

AKTIVIEREN UND DEAKTIVIEREN VON
ZUSATZFUNKTIONEN

Fir anspruchsvolle Regelungsaufgaben kdnnen Zusatzfunktionen aktiviert werden.

Die Zusatzfunktionen werden tiber die Grundfunktion ADD.FUNCTION aktiviert und damit ins Hauptmenti
(MAIN) tibernommen.
Die Zusatzfunktion kann danach im erweiterten Hauptmenii (MAIN) ausgewahlt und eingestellt werden.

18.1.1

Aktivieren von Zusatzfunktionen

Vorgehensweise:

Taste Aktion Beschreibung
LY ca. 3 s driicken Wechsel von Prozessebene => Einstellebene.
AV ADD.FUNCTION auswihlen
NGV driicken Die mdglichen Zusatzfunktionen werden angezeigt.
A/Y Gewlinschte Zusatzfunktion
auswdhlen
LY driicken Die ausgewahlte Zusatzfunktion ist nun durch ein Kreuz [X| markiert.
LY driicken Bestiatigung und gleichzeitig Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).

Die markierte Funktion ist nun aktiviert und ins Hauptmenti
aufgenommen.

AnschlieBend kdnnen die Parameter auf folgende Weise eingestellt werden.

A/Y Zusatzfunktion auswéhlen Im Hauptmenii (MAIN) die Zusatzfunktion auswahlen.
NEEY driicken Offnung des Untermentis zur Eingabe der Parameter.

Die Einstellung des Unterments ist im jeweiligen Kapitel der Zusatz-
funktion beschrieben.

Ruickkehr aus dem Untermenti und Wechsel in die Prozessebene

* |NCEY driicken Riickkehr in eine libergeordnete Ebene oder in das Hauptmenii
. (MAIN).
Y driicken Wechsel von Einstellebene => Prozessebene.

* Die Bezeichnung der Taste ist von der ausgewéhlten Zusatzfunktion abhéngig.

Tabelle 21:

Aktivieren von Zusatzfunktionen
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Zusatzfunktionen

18.1.1.1. Prinzip: Aktivierung von Zusatzfunktionen bei gleichzeitiger
Aufnahme ins Hauptment

Funktionen im Hauptment
Einstellebene (Standard)

| ivpUT |

MAIN

INPUT
X.JUNE )
| X.TUNE | . ,

=========== ) Aktivierung der Zusatzfunktion

| ADD.FUNCTION | ENIER— CHARACT
[ ]

[ ]
g EXTRAS
[ ]

[ )
DIAGNOSE | [

Erweitertes Hauptmenti

MAIN
T | INPUT |
ADD.FUNCTION .
CARACT
[__XTUNE |

N
ADD.FUNCTION
M) | |

| CHARACT |

|  EXTRAS |

Bild 21: Prinzip: Aktivierung von Zusatzfunktionen bei gleichzeitiger Aufnahme ins Hauptmenti (MAIN)

18.1.2 Deaktivieren von Zusatzfunktionen

Vorgehensweise:

Taste Aktion Beschreibung

LY ca. 3 s driicken Wechsel von Prozessebene => Einstellebene.

A/Y ADD.FUNCTION auswéhlen

NEEY driicken Die méglichen Zusatzfunktionen werden angezeigt.

A/ Zusatzfunktion auswahlen

NZLY driicken Markierung der Funktion entfernen (Kein Kreuz .

LY driicken Bestitigung und gleichzeitig Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).
Die markierte Funktion ist nun deaktiviert und aus dem Hauptmen
entfernt.

Tabelle 22:  Deaktivieren von Zusatzfunktionen

Durch das Deaktivieren wird die Zusatzfunktion aus dem Hauptmenii (MAIN) entfernt. Die zuvor unter
dieser Funktion vorgenommenen Einstellungen werden dadurch ungiiltig.
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19.

MANUELLES AUF- UND ZUFAHREN DES

VENTILS

Im Betriebszustand MANU kann das Ventil manuell tiber die Pfeiltasten A YV auf- oder zugefahren werden.

Den Betriebszustand MANU (Tastenfunktion IYZXXITH) gibt es fiir folgende Prozesswertanzeigen:

= POS, Istposition des Ventilantriebs.

= CMD, Sollposition des Ventilantriebs.
Beim Wechsel in den Betriebszustand MANU wird POS angezeigt.

= PV, Prozess-Istwert.

= SP, Prozess-Sollwert.
Beim Wechsel in den Betriebszustand MANU wird PV angezeigt. Der Wechsel ist nur bei externer
Sollwertvorgabe méglich (Menii: PCONTROL— PSETUP — SP-INPUT —> extern).

= CMD/PQOS, Sollposition des Ventilantriebs.
Beim Wechsel in den Betriebszustand MANU wird POS angezeigt.

= SP/PV, Prozess-Sollwert.
Beim Wechsel in den Betriebszustand MANU wird PV angezeigt. Der Wechsel ist nur bei externer
Sollwertvorgabe méglich (Menii: PCONTROL—> PSETUP —> SP-INPUT —> extern).

Ventil manuell auf- oder zufahren:

Taste Aktion Beschreibung
A/ POS, CMD, PV oder SP
auswéhlen

NEEY driicken Wechsel in den Betriebszustand MANU

A driicken Beliiften des Antriebs
Steuerfunktion A (SFA):  Ventil 6ffnet
Steuerfunktion B (SFB):  Ventil schlieBt
Steuerfunktion | (SFI): Anschluss 2.1 beliiftet

v driicken Entliften des Antriebs
Steuerfunktion A (SFA):  Ventil schlieBt
Steuerfunktion B (SFB):  Ventil 6ffnet
Steuerfunktion | (SFI): Anschluss 2.2 beliiftet

Tabelle 23:  Manuelles Auf- und Zufahren des Ventils

@ SFA:
SFB:

SFl:

Antrieb Federkraft schlieBend

Antrieb Federkraft 6ffnend

Antrieb doppeltwirkend
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20. ABLAUF DER INBETRIEBNAHME

@ Vor der Inbetriebnahme die pneumatische und elektrische Installation des Geréts und des Ventils aus-
fiihren. Beschreibung siehe Kapitel ,73“und , 74"

Nach Anlegen der Betriebsspannung ist das Gerat in Betrieb und befindet sich im Betriebszustand AUTOMATIK.
Das Display zeigt die Prozessebene mit den Werten fiir POS und CMD an.

Fir die Inbetriebnahme des Gerats miissen folgende Grundeinstellungen vorgenommen werden:

Gerate- | Reihen- | Art der Grundeinstellung Einstellung tliber Beschreibung | Erfordernis
typ folge in Kapitel
Grundeinstellung des Geréts:
1 Eingangssignal (Normsignal) INPUT ,21.1" _
2 | Gerét an die ortlichen Bedin- | X.TUNE ,21.2 erorderie
gungen anpassen
3 Prozessregler aktivieren ADD.FUNCTION 222"
Grundeinstellung des PCONTROL 23 '
Prozessreglers: = zwingend
ur 4 ~ Einstellung der Hardware — SETUP ,23.2" erforderlich
EP 501C _
(Prozess- 5 — Parametereinstellung der — PID.PARAMETER | ,23.3"
regler) Software
Automatische Linearisierung der . " .
6 Prozesskennlinie PQLIN w2347 wahlweise
A o p durchzu-
utomatische Parameterein- “ fihren
7 stellung fiir den Prozessregler FTUNE u23:5°

Tabelle 24:  Ablauf der Inbetriebnahme

Die Grundeinstellungen werden in der Einstellebene vorgenommen.
Zum Wechsel von der Prozess- in die Einstellebene die Taste ca. 3 Sekunden driicken.

Danach erscheint auf dem Display das Hauptmenii (MAIN) der Einstellebene.

20.1 Sicherheitshinweise
WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgemaBem Betrieb!
Nicht sachgemaBer Betrieb kann zu Verletzungen sowie Schaden am Gerat und seiner Umgebung fiihren.

> Vor der Inbetriebnahme muss gewéhrleistet sein, dass der Inhalt der Bedienungsanleitung dem Bedienperso-
nal bekannt ist und vollstandig verstanden wurde.

» Die Sicherheitshinweise und die bestimmungsgeméaBe Verwendung mussen beachtet werden.

> Nur ausreichend geschultes Personal darf die Anlage/das Gerét in Betrieb nehmen.
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21. GRUNDEINSTELLUNG DES GERATS

Zur Grundeinstellung des Geréts missen Sie folgende Einstellungen vornehmen:

1. | INPUT | Auswahl des Eingangssignals (siehe Kapitel ,27.7%).
2. | X.TUNE | Automatische Selbstparametrierung des Stellungsreglers (siehe Kapitel ,27.2")

Bedienstruktur zur Grundeinstellung:

Prozessebene (Werte werden angezeigt)

A . 3 s driick
IMEPI ca. 3 s driicken Auswahl des Eingangssignals

Einstellebene INPUT CENTER TS 4-20 mA ®
(2]
]

Hauptmenii (MAIN)

[ 020mA_] O
[ o0v_10O
[Cosv ] O METm—

Automatische Selbstparametrierung

gedriickt ' _STARTED_:
halten i _____
solange . TUNE #0 |
Countdown : INIT :
lauft (5...) Semmmgm e
..... v
v XTUNE
\  READY | =
‘ ...........
A
i Manual. TUNE, Manuelle Parametrierung
Y (fiir Standardanwendungen nicht erforderlich)
Y
N XTUNE.CONFIG| IENiE
kurz Parameter
driicken (&) LM.TUNE.POS auswahlen
) [M.TUNEPWM =T

M.TUNE.AIR

Zusatzfunktionen aktivieren *

ADD.FUNCTION | ENiEd—> CARACT | I
N
V]

| PCONTROL | X
| DIAGNOSE | [] MEGll—

=

* nur fiir die Inbetriebnahme des Prozessreglers erforderlich (siehe Kapitel ,22. Aktivierung des Prozessreglers*)

Bild 22: MAIN — Hauptment, Bedienstruktur im Auslieferungszustand 63
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21.1 INPUT - Einstellung des Eingangssignals

Bei dieser Einstellung wird das Eingangssignal fuir die SollgroBe ausgewahlt.

Vorgehensweise:

Taste Aktion Beschreibung

LY ca. 3 s driicken Wechsel von Prozessebene => Einstellebene.

A/ INPUT auswahlen

NGV driicken Die méglichen Eingangssignale fir INPUT werden angezeigt.

A/Y Eingangssignal auswéhlen
(4-20 mA, 0-20 mA,....)

NGV driicken Das ausgewéhlte Eingangssignal ist nun durch einen gefiillten Kreis
® markiert.

LY driicken Ruickkehr ins Hauptmenii (MAIN).

LY driicken Wechsel von Einstellebene => Prozessebene.

Tabelle 25:  Einstellung des Eingangssignals

Bedienstruktur:

Prozessebene (Werte werden angezeigt)

A IMEEE] ca. 3 s driicken

Einstellebene Auswahl des Eingangssignals

[CweuT ] s> (| [220mA ] © EEES
8) oz0mA ] O
P orv 1O
[osv ] O M=ml—

[ xTunE ]
X.TUNE
M)

| ADD.FUNCTION |

-

Bild 23: Bedienstruktur INPUT
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21.2 X. TUNE - Automatische Anpassung des
Stellungsreglers

WARNUNG!
Gefahr durch Anderung der Ventilstellung bei Ausfiihrung der Funktion X. TUNE!

Beim Ausfiihren der Funktion X. TUNE unter Betriebsdruck besteht akute Verletzungsgefahr.
» X.TUNE niemals bei laufendem Prozess durchfiihren!

> Anlage vor unbeabsichtigtem Betétigen sichern!

HINWEIS!

Durch einen falschen Versorgungsdruck oder aufgeschalteten Betriebsmediumsdruck kann es zur
Fehlanpassung des Reglers kommen!

» X.TUNE in jedem Fall bei dem im spéteren Betrieb zur Verfiigung stehenden Versorgungsdruck (= pneumati-
sche Hilfsenergie) durchfiihren.

= Die Funktion X.TUNE vorzugsweise ohne Betriebsmediumsdruck durchfiihren, um Stérungseinfliisse infolge
von Strémungskréften auszuschlieBen.

Folgende Funktionen werden selbsttétig ausgelost:

* Anpassung des Sensorsignals an den (physikalischen) Hub des verwendeten Stellglieds.
= Ermittlung von Parametern der PWM-Signale zur Ansteuerung der im Gerét integrierten Magnetventile.

* Einstellung der Reglerparameter des Stellungsreglers. Die Optimierung erfolgt nach den Kriterien einer még-
lichst kurzen Ausregelzeit ohne Uberschwinger.

Vorgehensweise:

Taste Aktion Beschreibung
Y ca. 3 s driicken Wechsel von Prozessebene => Einstellebene.
A/ X.TUNE auswéhlen
RUN Va5 4 gedriickt halten Woihrend der automatischen Anpassung erscheinen auf dem

solange Countdown (5 ...) lauft | Display Meldungen tiber den Fortschritt der X. TUNE
(z.B. ,TUNE #1....").

Ist die automatische Anpassung beendet erscheint die Meldung

»TUNE ready”.
beliebige Taste driicken Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).
LY driicken Wechsel von Einstellebene => Prozessebene.

Tabelle 26:  Automatische Anpassung X.TUNE

Zum Abbrechen von X.TUNE die linke oder rechte Auswabhltaste betatigen.
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Bedienstruktur:

Prozessebene (Werte werden angezeigt)

A lm%ﬂ ca. 3 s driicken

Einstellebene

INPUT

Automatische
Selbstparametrierung

X.TUNE RUN ' XTUNE

gedriickt ' _STARTED !
halten } _____
£ solange . TUNE #0 |
V] 9ountdown ! INIT !
lauft (5...) R L E T
..... v,
' XTUNE
. READY B
| ADD.FUNCTION
-
Bild 24: Bedienstruktur X. TUNE

Totband DBND durch Ausfiihren von X.TUNE automatisch ermitteln:

Beim Ausfiihren von X. TUNE kann automatisch das Totband in Abhéingigkeit zum Reibverhalten des Stell-
@ antriebs ermittelt werden.

Dazu muss vor dem Ausfiihren von X. TUNE die Zusatzfunktion X.CONTROL durch Aufnahme ins

Hauptmenii (MAIN) aktiviert werden.
Ist X CONTROL nicht aktiviert, wird ein festes Totband von 1 % verwendet.

Erst mit dem Wechsel in die Prozessebene, durch Verlassen des Hauptmeniis (MAIN) iiber die linke Aus-
wahltaste , werden die gednderten Daten im Speicher (EEPROM) abgelegt. Wahrend des Spei-
chervorgangs erscheint das Speichersymbol \al auf dem Display.

Mogliche Fehlermeldungen beim Ausfiihren von X.TUNE:

Anzeige Fehlerursachen Abhilfe
TUNE Manueller Abbruch der Selbstopti-
err/break mierung durch driicken der
Taste.
X.TUNE locked Die Funktion X.TUNE ist gesperrt. Zugangscode eingeben.
X.TUNE Keine Druckluft angeschlossen. Druckluft anschlieBen.
ERROR 1
X.TUNE Druckluftausfall wéhrend der Autotune | Druckluftversorgung kontrollieren.
ERROR 2 (X.TUNE).
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Anzeige Fehlerursachen Abhilfe
X.TUNE Antrieb bzw. Stellsystem-Entluftungs- | Nicht moglich, Gerat defekt.
ERROR 3 seite undicht.
X.TUNE Stellsystem-Belliftungsseite undicht. Nicht moglich, Gerat defekt.
ERROR 4
X.TUNE Der Drehbereich des Wegaufnehmers | Anbau der Welle des Wegaufnehmers an den
ERROR 5 von 180° wird iiberschritten. Antrieb korrigieren (siehe Kapitel ,12.2").
X.TUNE Die Endlagen ftir POS-MIN und Druckluftversorgung kontrollieren.
ERROR 6 POS-MAX sind zu nahe zusammen.
X.TUNE Falsche Zuordnung POS-MIN und Zur Ermittlung von POS-MIN und POS-MAX
ERROR 7 POS-MAX. den Antrieb jeweils in die auf dem Display
dargestellte Richtung fahren.

X.TUNE Potentiometer ist nicht optimal an den | Mittelstellung einstellen.
WARNING 1* Antrieb gekoppelt.

Durch optimale Ankopplung kann eine

groBere Genauigkeit bei der Weg-

messung erreicht werden.
* Warnhinweise geben Tipps fiir einen optimierten Betrieb. Das Gerét ist auch bei Nichtbeachtung dieses Warnhinweises
betriebsbereit. Warnhinweise werden nach einigen Sekunden automatisch ausgeblendet.

Tabelle 27: ~ X.TUNE; mégliche Fehlermeldungen

Nach Ausfiihren der in Kapitel ,27.7“und ,21.2* beschriebenen Einstellungen ist der Positioner (Stellungsregler)
betriebsbereit.

Das Aktivieren und Konfigurieren von Zusatzfunktionen ist im nachfolgenden Kapitel ,24. Konfigurieren der
Zusatzfunktionen* beschrieben.

21.2.1 X. TUNE.CONFIG - Manuelle Konfiguration von X.TUNE

Diese Funktion wird nur bei speziellen Anforderungen benétigt.

‘ Fiir Standardanwendungen wird die Funktion X. TUNE (automatische Anpassung des Positioners), wie
zuvor beschrieben, mit den werkseitigen Voreinstellungen ausgefiihrt.

Die Beschreibung der Funktion X.TUNE.CONFIG finden Sie in Kapitel ,24.3 Manuelle Konfiguration von
X.TUNE".
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22. AKTIVIERUNG DES PROZESSREGLERS

Der Prozessregler wird durch die Auswahl der Zusatzfunktion PCONTROL im Mentt ADD.FUNCTION aktiviert.

Mit der Aktivierung wird PCONTROL ins Hauptmenii (MAIN) ibernommen und steht dort fiir weitere Einstel-
lungen zur Verfligung.

Vorgehensweise:

Taste Aktion Beschreibung

LY ca. 3 s driicken Wechsel von Prozessebene => Einstellebene.

A/Y ADD.FUNCTION auswahlen

NGV driicken Die mdglichen Zusatzfunktionen werden angezeigt.

A/VY P.CONTROL auswahlen

NZLY driicken P.CONTROL ist nun durch ein Kreuz [X] markiert.

LY driicken Bestitigung und gleichzeitig Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).
P.CONTROL ist nun aktiviert und ins Hauptmenti aufgenommen.

Tabelle 28:  Aktivieren von Zusatzfunktionen

Nach der Aktivierung von PCONTROL stehen im Hauptmenii (MAIN) auch die Meniis PQ‘L/IN und
P.TUNE zur Verfugung. Sie bieten eine Unterstiitzung zur Einstellung der Prozessregelung an.

PQ'LIN Linearisierung der Prozesskennlinie
Beschreibung siehe Kapitel ,23.4“

PTUNE Selbstoptimierung des Prozessreglers (process tune)
Beschreibung siehe Kapitel ,23.5°

ADD.FUNCTION - Zusatzfunktionen hinzufiigen

Mit ADD.FUNCTION kdnnen neben der Aktivierung des Prozessreglers weitere Zusatzfunktionen aktiviert und ins
Hauptmenu aufgenommen werden.

Die Beschreibung dazu finden Sie in Kapitel ,24. Konfigurieren der Zusatzfunktionen®.
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23. GRUNDEINSTELLUNG DES
PROZESSREGLERS

23.1 P.CONTROL - Einrichten und Parametrieren des
Prozessreglers

Fur die Inbetriebnahme des Prozessreglers missen Sie im Menti PCONTROL folgende Einstellungen
vornehmen:

1. | SETUP | Einrichten des Prozessreglers (Konfiguration)

2. |PID.PARAMETER| Prozessregler parametrieren

Bedienstruktur:

[ PconTrOL | IENEE> [\ [PID.PARAMETER] IENUE> [ 0BNvD 0,1 % |
1 1 | kP 000 |®
A | T~ 05 |®
A M[v__o00 |@
Y | Xo _o0% |®
T | FLTER 0 |®
. EXIT | [ serup | EMEE—> [ pPv-inpuTr | @
1 | Pv-scale |®
| sp-iInpUT | @
V]
[ sp-scaLer |0
L EEGE [ pconr | @
* Pie Funktion SP SCALE erscheint nur, wenn unter SP INPUT der Meniipunkt externe Sollwertvorgabe (extern) aktiviert
ISt.
Bild 25: Bedienstruktur PCONTROL
Legende:

(@D Unempfindlichkeitsbereich (Totband) des PID-Prozessreglers

@ Verstarkungsfaktor des Prozessreglers

® Nachstellzeit

@® Vorhaltezeit

(® Betriebspunkt

® Filterung des Prozess-Istwert-Eingangs

(@ Angabe der Signalart fiir Prozess-Istwert (4 - 20 mA, Frequenzeingang, Pt 100-Eingang)
Festlegung der physikalischen Einheit und Skalierung des Prozess-Istwerts

® Art der Sollwertvorgabe (intern oder extern)

Skalierung des Prozess-Sollwerts (nur bei externer Sollwertvorgabe)

@ Ermoglicht ein stoBfreies Umschalten zwischen AUTOMATIK- und MANU-Betrieb 69
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Vorgehensweise:

Taste Aktion Beschreibung

LY ca. 3 s driicken Wechsel von Prozessebene => Einstellebene.

AV P.CONTROL auswihlen Auswahl im Hauptmenii (MAIN).

NGV driicken Die Untermentipunkte zur Grundeinstellung stehen nun zur Auswahl.

1. Prozessregler einrichten (Konfiguration)

A/Y SETUP auswahlen

NGV driicken Das Menti zum Einrichten des Prozessreglers wird angezeigt. Das
Einrichten ist in Kapitel ,23.2 SETUP — Einrichten des Prozess-
reglers” beschrieben.

Y driicken Riickkehr in PCONTROL.

2. Prozessregler parametrieren

A/VY PID.PARAMETER auswihlen

NGV driicken Das Menii zum Parametrieren des Prozessreglers wird angezeigt.
Das Parametrieren ist in Kapitel ,23.3 PID.PARAMETER — Para-
metrieren des Prozessreglers” beschrieben.

WY driicken Riickkehr in PCONTROL.

WY driicken Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).

WY driicken Wechsel von Einstellebene => Prozessebene.

Tabelle 29:  PCONTROL,; Grundeinstellung des Prozessreglers
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23.2 SETUP - Einrichten des Prozessreglers

Mit diesen Funktionen wird die Art der Regelung festgelegt.
Die Vorgehensweise ist in den nachfolgenden Kapiteln ,23.2.7“ bis ,23.2.5" beschrieben.

23.2.1 PV-INPUT - Signalart fur den Prozess-Istwert festlegen

Fur den Prozess-Istwert kann eine der folgenden Signalarten gew&hlt werden:

= Normsignal 4..20mA Durchfluss, Druck, Niveau
= Frequenzsignal 0 .. 1000 Hz Durchfluss
= Beschaltung mit Pt 100 -20°C ... +220°C Temperatur

Werkseinstellung: 4 ... 20 mA

Nach dem Einschalten der Betriebsspannung sucht das Gerit nach angeschlossenen Sensortypen (automa-
tische Sensorerkennung).

Bei Erkennen eines Sensortyps (PT 100 oder 4 ... 20 mA) wird die Signalart im Bedienmenii PV-INPUT automa-
tisch vorgenommen.

Wird kein Sensorsignal erkannt, bleibt die letzte Einstellung erhalten.

Die Signalart Frequenzsignal kann nicht automatisch erkannt werden, sondern muss manuell im Ment PV-
INPUT eingestellt werden.

Bedienstruktur:

SELEC

| PV-INPUT |mE§EI—> 4-20 mA ® Normsignal 4...20 mA
A
(&)
)
mm— EXIT |

(Durchfluss, Druck, Niveau)

O Frequenzsignal O ... 1000 Hz

(Durchfluss)

PT 100 O Beschaltung mit Pt 100

(Temperatur) -20 °C ... +220 °C

Bild 26: Bedienstruktur PV-INPUT

Signalart festlegen im Menii SETUP — PV-INPUT:

Taste Aktion Beschreibung
A/VY PV-INPUT auswahlen
NGV driicken Die Signalarten werden angezeigt.
AV Signalart auswéhlen
LY driicken Die ausgewihlte Signalart ist nun durch einen gefiillten Kreis @
markiert.
LY driicken Riickkehr in SETUP.
Tabelle 30:  PV-INPUT; Signalart festlegen 71
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23.2.2 PV-SCALE - Skalierung des Prozess-Istwerts

Im Unterment von PV-SCALE werden folgende Einstellungen festgelegt:

1. Die physikalische Einheit des Prozess-Istwerts.

2. Position des Dezimalpunkts des Prozess-Istwerts.
3. Unterer Skalierungswert des Prozess-Istwerts.

In PVmin wird die Einheit des Prozess-Istwerts und die Position des Dezimalpunkts fiir
alle Skalierungswerte (SPmin, SPmax, PVmin, PVmax) festgelegt.

Oberer Skalierungswert des Prozess-Istwerts.
K-Faktor fiir den Durchflusssensor.

Der Meniipunkt ist nur bei der Signalart Frequenz verfiigbar (PV-INPUT — Frequenz).

Bedienstruktur:

[ PV-SCALE | ENER> [INPUT g 5
A

Physikalische Einheit auswéhlen

Position des Dezimalpunkts fiir
alle Skalierungswerte festlegen

41
>+

Unteren Skalierungswert
festlegen

41
D>+

b &)
y M)
[ PVmax | MR

Oberen Skalierungswert
festlegen

41
D>+

Nur bei Signalart Frequenz (PV-INPUT — Frequenz)

m VALUE m K—Faktor
EEX eingeben
A N
ﬁ ca.5s
driicken
—— ST TEACH-IN| ENIE> TEACH-IN
t
Ventil wird

geschlossen

Behalter
wird befillt
=> filling ...

Volumen wird
angezeigt

aciy 1

* Wird das Untermenii mit der linken Auswahltaste verlassen, bleibt der Wert unveréndert.

70 Bild 27: Bedienstruktur PV-SCALE
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23.2.2.1 Auswirkungen und Abhangigkeiten der Einstellungen von
PV-INPUT auf PV-SCALE

Die Einstellungen im Ment PV-SCALE haben abhéngig von der in PV-INPUT gewéhlten Signalart unter-
schiedliche Auswirkungen.

@ Auch die Auswahiméglichkeiten fiir die Einheiten des Prozess-Istwerts (in PVmin) sind von der in PV-
INPUT gewéhlten Signalart abhéngig.

Siehe nachfolgende ,Tabelle 31

Einstellungen Beschreibung der Auswirkung Abhangigkeit zu der in PV-INPUT gewahlten
im Untermenii Signalart
von PV-SCALE 4-20mA PT100 | Frequenz

Auswahlbare Einheit des Prozess- Durchfluss, Temperatur,

Istwertes fur die physikalischen Druck, Lang.t.a, \(ol.umen.
N (sowie Verhiltnis in %
GroBen.

und keine Einheit)

0.. 9999
(Temperatur -200 ... 800)

Temperatur | Durchfluss

Einstellbereich: -200...800 | 0 ... 9999

Vorgabe der Bezugsspanne fir das

Totband des Prozessreglers

(PCONTROL — PID.PARAMETER

—s DBND).

Vorgabe der Bezugsspanne fur die
analoge Riickmeldung (Option).

Siehe Kapitel ,24.2.14 OUTPUT ja ja ja
— Konfiguration der Ausgénge

(Option)*.

Sensorkalibrierung:

a ja ja

—

ja
siehe ,Bild 28*

R

nein nein

Sensorkalibrierung: nein nein siehe
LBild 29"
Einstellbereich: - - 0.. 9999

Tabelle 31:  Auswirkungen der Einstellungen in PV-SCALE in Abhéngigkeit zur in PV-INPUT gewéhlten Signalart

Beispiel einer Sensorkalibrierung fur die Signalart 4 - 20 mA:

ASkalierwert Prozess-Istwert Skalierung:
10 [Vmin] S PVmax Prozess-Istwert vom Transmitter:
4 ... 20 mA entspricht O ... 10 I/mi
........................................... / A SPmax mA en Sprlc min
e Prozess-Sollwert Prozess-Sollwert von SPS: _
- 4 ... 20 mA entspricht O ... 8 I/min
. 7
7
7z
Z Eingangs-
PVmin > g
SPm;'n 04 50 signal [mA]
Bild 28: Beispiel einer Sensorkalibrierung fiir die Signalart 4 - 20 mA
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Prozessebene.

Bei interner Sollwertvorgabe (SP-INPUT —> intern) erfolgt die Eingabe des Prozess-Sollwerts direkt in der

Beispiel einer Sensorkalibrierung fuir die Signalart Frequenz:

Almpulse Durchfluss Skalierung:
100 Prozess-Istwert:
/ | K-Faktor 100 Impulse entspricht 10 Liter
I Ise/Li
/ _ (Impulse/Liter) Prozess-Sollwert:
Phd K-Faktor 1,25 entspricht 8 Liter
_ e
7
7
7
0 70 Liter
Bild 29: Beispiel einer Sensorkalibrierung fiir die Signalart Frequenz

Skalieren des Prozess-Istwerts im Menlii SETUP — PV-SCALE:

Taste Aktion Beschreibung

A/ PV-SCALE auswihlen Auswahl im Hauptmenii (MAIN).

NGV driicken Die Untermeniipunkte zur Skalierung des Prozess-Istwerts werden
angezeigt.

1. PVmin einstellen

A/ PVmin auswahlen

NEEY driicken Die Eingabemaske wird gedffnet. Zuerst die dunkel hinterlegte
physikalische Einheit festlegen.

A driicken (x-mal) Physikalische Einheit auswahlen.

v Dezimalpunkt wahlen | Der Dezimalpunkt ist dunkel hinterlegt.

V'S driicken (x-mal) Position des Dezimalpunkts festlegen.

v Skalierungswert Die letzte Stelle des Skalierungswerts ist dunkel hinterlegt.

auswahlen
A/ Wert erhdhen Skalierungswert einstellen (Unterer Prozess-Istwert).
Dezimalstelle wihlen
NGV driicken Riickkehr in PV-SCALE.

2. PVmax einstellen

A/VY PVmax auswéhlen
NGV driicken Die Eingabemaske wird gedffnet. Die letzte Stelle des Skalierungs-
werts ist dunkel hinterlegt.
A/VY Wert erhdhen Skalierungswert einstellen (Oberer Prozess-Istwert).
Dezimalstelle wéhlen
TV driicken Riickkehr in PV-SCALE.
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Taste

| Aktion

Beschreibung

3. K-Factor einstellen (nur bei Signalart Frequenz verfiigbar)

A/Y K-Factor auswahlen

NGV driicken Das Untermenii fiir die Einstellung des K-Faktors wird angezeigt.

entweder

A/ VALUE auswihlen Manuelle Eingabe des K-Faktors.

NGV driicken Die Eingabemaske wird gedffnet. Der Dezimalpunkt ist dunkel
hinterlegt.

A Dezimalpunkt wahlen Position des Dezimalpunkts festlegen.

v Wert auswihlen Die letzte Stelle des Werts ist dunkel hinterlegt.

A/VY Dezimalstelle wahlen | K.-Faktor einstellen.

Wert erhéhen

NGV driicken Ruickkehr in K-Factor.

oder

AV TEACH-IN auswahlen Elzlfscig::;sc:::nlg-:aktors durch Abmessen einer bestimmten

NEV ca. 5 s driicken Das Ventil wird geschlossen.

NGV driicken Der Behélter wird befiillt.

NGV driicken Das gemessene Volumen wird angezeigt und die Eingabemaske
gedffnet. Der Dezimalpunkt ist dunkel hinterlegt.

A Dezimalpunkt wahlen | Position des Dezimalpunkts festlegen.

v Wert auswihlen Die letzte Stelle des Werts ist dunkel hinterlegt.

AV Dezimalstelle wihlen Das gemessene Volumen einstellen.

Wert erhéhen

NGV driicken Ruckkehr in TEACH-IN.

LY driicken Riickkehr in K-Factor.

LY driicken Riickkehr in PV-SCALE.

LV driicken Riickkehr in SETUP.

Tabelle 32:  PV-SCALE; Prozess-Istwert skalieren

e

Wird das Untermentii mit der linken Auswabhltaste verlassen, bleibt der Wert unverandert.
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23.2.3 SP-INPUT - Art der Sollwertvorgabe (intern oder extern)

Im Ment SP-INPUT wird festgelegt wie die Vorgabe des Prozess-Sollwerts erfolgen soll.

= Intern: Eingabe des Sollwerts in der Prozessebene

= Extern Vorgabe des Sollwerts tiber den Normsignaleingang

Bedienstruktur:

SELEC

| SP-INPUT |Em§3-> ® Sollwertvorgabe intern
) N
™
— =G

Eingabe des Prozess-Sollwerts in der
Prozessebene

O Sollwertvorgabe extern

Vorgabe des Prozess-Sollwerts tiber den
Normsignaleingang

Bild 30: Bedienstruktur PV-INPUT

Art der Sollwertvorgabe festlegen im Menii SETUP — SP-INPUT:

Taste Aktion Beschreibung
A/ SP-INPUT auswahlen
NEY driicken Die Arten der Sollwertvorgabe werden angezeigt.
A/ Art der Sollwertvorgabe

auswéhlen
NZLY driicken Die Auswahl ist durch einen gefillten Kreis ® markiert.
LY driicken Ruickkehr in SETUP.

Tabelle 33:  SP-INPUT; Art der Sollwertvorgabe festlegen

@ Bei interner Sollwertvorgabe (SP-INPUT — intern), erfolgt die Eingabe des Prozess-Sollwerts direkt in
der Prozessebene.

23.2.4 SP-SCALE - Skalierung des Prozess-Sollwerts (nur bei
externer Sollwertvorgabe)

Im Ment SP-SCALE werden die Werte fir den unteren und oberen Prozess-Sollwert dem jeweiligen Strom- bzw.

Spannungswert des Normsignals zugeordnet.
Das Menii steht nur bei externer Sollwertvorgabe zur Verfiigung (SP-INPUT — extern).

Bei interner Sollwertvorgabe (SP-INPUT — intern) gibt es keine Skalierung des Prozess-Sollwerts iiber
SPmin und SPmax.
Der Sollwert wird direkt in der Prozessebene eingegeben. Die physikalische Einheit und die Position des

Dezimalpunkts werden bei der Skalierung des Prozess-Istwerts festgelegt (PV-SCALE — PVmin).
Beschreibung siehe Kapitel ,23.2.2 PV-SCALE — Skalierung des Prozess-Istwerts” auf Seite 72
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Bedienstruktur:

[ SP-SCALE | ENiEE > [INPUT g
A
(&)

T

4
[ SPmax | INEUE->

— +  Unteren Prozess-Sollwert
eingeben

— *+  Oberen Prozess-Sollwert

o -
vaA eingeben -gm*_

Bild 31:

Bedienstruktur SP-SCALE

Prozess-Sollwert skalieren SETUP — SP-SCALE:

Taste Aktion Beschreibung
A/YVY SP-SCALE auswahlen
NGV driicken Die Untermentiipunkte zur Skalierung des Prozess-Sollwerts werden
angezeigt.
A/VY SPmin auswéhlen
NGV driicken Die Eingabemaske wird geéffnet.
A/ Wert erhdhen Skalierungswert einstellen (Unterer Prozess-Sollwert).
Dezimalstelle wahlen | ot Wiert wird dem kleinsten Strom- bzw. Spannungswert des
Normsignals zugeordnet.
NGV driicken Riickkehr in SP-SCALE.
A/ SPmax auswéhlen
NGV driicken Die Eingabemaske wird gedffnet.
A/ Wert erhdhen Skalierungswert einstellen (Oberer Prozess-Sollwert).
Dezimalstelle wahlen | pe \wert wird dem groBten Strom- bzw. Spannungswert des Norm-
signals zugeordnet.
NGV driicken Ruckkehr in SP-SCALE.
LY driicken Riickkehr in SETUP.
Tabelle 34:  SP-SCALE; Prozess-Sollwert skalieren

@ Wird das Untermenii mit der linken Auswabhltaste verlassen, bleibt der Wert unverandert.
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23.2.5 P.CO-INIT - StoBfreies Umschalten MANU-AUTOMATIK

Im Menii P.CO-INIT kann das stoBfreie Umschalten zwischen den Betriebszustdinden MANU und AUTOMATIK
aktiviert oder deaktiviert werden.

Werkseitige Einstellung: StoBfreies Umschalten aktiviert.

Bedienstruktur:

| P.CO-INIT | [ENTER pd ® StoBfreies Umschalten aktiviert
\
g @) StoBfreies Umschalten deaktiviert

O Initialisierung der Prozesswerte mit Null (CMD)

Bild 32: Bedienstruktur P.CO-INIT

Vorgehensweise:

Taste Aktion Beschreibung
A/Y P.CO-INIT auswéhlen
&Y driicken Die Auswahl (bumpless) und (standard) wird angezeigt.
A/ gewlinschte Funktion bumpless = stoBfreies Umschalten aktiviert

auswahlen standard = stoBfreies Umschalten deaktiviert
LY driicken Die Auswahl ist durch einen gefiillten Kreis @ markiert.
LY driicken Riickkehr in SETUP.

Tabelle 35:  P.CO-INIT; StoBfreies Umschalten MANU-AUTOMATIK
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23.3 PID.PARAMETER - Parametrieren des
Prozessreglers

In diesem Meni werden folgende regelungstechnische Parameter des Prozessreglers manuell eingestellt.

DBND 1.0 % | Unempfindlichkeitsbereich (Totband) des Prozessreglers

KP 1.00 | Verstarkungsfaktor des (P-Anteil des PID-Reglers)

TV 0.0 | Vorhaltezeit (D-Anteil des PID-Reglers)

X0 0.0 % | Betriebspunkt

I
I
[ 7N  999.0 | Nachstellzeit (I-Anteil des PID-Reglers)
I
I
I

FILTER 0 | Filterung des Prozess-Istwert-Eingangs

Die automatische Parametrierung des im Prozessregler integrierten PID-Reglers (Meniipunkte KP, TI.
TV) kann mit Hilfe der Funktion P.TUNE erfolgen (siehe Kapitel ,23.5 P.TUNE — Selbstoptimierung des

Prozessreglers®).

@ Die Grundlagen zur Einstellung des Prozessreglers finden Sie in den Kapiteln ,35. Eigenschaften von
PID-Reglern“ und ,36. Einstellregeln fiir PID-Regler".

23.3.1 Vorgehensweise zur Eingabe der Parameter

Die Einstellungen im Menti PID.PARAMETER werden immer nach dem gleichen Schema vorgenommen.

Vorgehensweise:

Taste Aktion Beschreibung

A/VY PID.PARAMETER auswihlen

NEEY driicken Das Menii zum Parametrieren des Prozessreglers wird angezeigt.

A/ Mentpunkt auswahlen

NGV driicken Die Eingabemaske wird geéffnet.

A/VY Wert erhdhen Wert einstellen bei
IESI Wert verringern «[ bBND XX % |/[ X0 0% |/| FALTER 5 ].
oder

' Wert einstellen bei
Dezimalstelle wahlen *l KP XXX |/| ™ X.0 sec |/| TV 1.0 sec |:

Wert erhéhen
&Y driicken Riickkehr in PID.PARAMETER.
Y driicken Riickkehr in PCONTROL.
Y driicken Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).
Y driicken Wechsel von Einstellebene => Prozessebene.

* Die Beschreibung zu den Untermeniis von PID.PARAMETER finden Sie in den nachfolgenden Kapiteln.

Tabelle 36:  PID.PARAMETER; Prozessregler parametrieren

@ Wird das Untermeni mit der linken Auswahltaste verlassen, bleibt der Wert unverandert.
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23.3.2 DBND - Unempfindlichkeitsbereich (Totband)
Durch diese Funktion wird festgelegt, dass der Prozessregler erst ab einer bestimmten Regeldifferenz anspricht.
Dadurch werden die Magnetventile im Gerét und der pneumatische Antrieb geschont.

Werkseinstellung: 1,0%  bezogen auf die Spanne des skalierten Prozess-Istwerts (Einstellung im Menii
PV-SCALE — PVmin — PVmax).

Bedienstruktur:

[PID.PARAMETER| ENGE> DBND 1,0 %| INEW@—> + e
[ . A Wert eingeben
3] : v =
™ .
L =Tl FILTER O
Bild 33: Bedienstruktur DBND; Unempfindlichkeitsbereich
Unempfindlichkeitsbereich bei Prozessregelung
Xd2' A
Prozess- /
Sollwert Regel- ,
(SP) differenz K ‘ zum Regler
L/ Xd2 Xd2"
Prozess- Totband
Istwert
(PV)
Bild 34: Diagramm DBND; Unempfindlichkeitsbereich bei Prozessregelung
23.3.3 KP - Verstarkungsfaktor des Prozessreglers
Der Verstéarkungsfaktor bestimmt den P-Anteil des PID-Reglers
(kann mit Hilfe der Funktion P.TUNE eingestellt werden).
Werkseinstellung: 1,00
Bedienstruktur:
PID.PARAMETER | IENIIE=1—> DBND 1.0 %
| 4 l &) | kP 1.00 A i S
: [INPUT B Wert eingeben
™ . v =
(ST | FILTER © Einstellbereich: 0 ... 99.99
A (% / eingestellte Einheit)
Bild 35: Bedienstruktur KP; Verstérkungsfaktor

Die Verstarkung KP des Prozessreglers bezieht sich auf die skalierte, physikalische Einheit.
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23.3.4 TN - Nachstellzeit des Prozessreglers

Die Nachstellzeit bestimmt den |-Anteil des PID-Reglers
(kann mit Hilfe der Funktion P.TUNE eingestellt werden).
Werkseinstellung: 999,9 s

Bedienstruktur:

DBND 1.0 %
(PID. PARA}ME TER| BN 0 ' B
Wert ein
A geben
TN 999 CAJ INPUT pg \Y E=E—
F/LTER 0 Einstellbereich: 0,5 ... 999,9 s
Bild 36: Bedienstruktur TN; Nachstellzeit

23.3.5 TV - Vorhaltezeit des Prozessreglers

Die Vorhaltezeit bestimmt den D-Anteil des PID-Reglers
(kann mit Hilfe der Funktion P.TUNE eingestellt werden).

Werkseinstellung: 0,0 s

Bedienstruktur:

|P/D PARAMETER| | ENTER gt DBND 1.0 O/0 +
4 m NPUT T % Wert eingeben
F/LTER 0 Einstellbereich: 0 ... 999,9 s
Bild 37: Bedienstruktur TV; Vorhaltezeit

23.3.6 XO - Betriebspunkt des Prozessreglers

Der Betriebspunkt entspricht dem Betriebspunkt des Proportionalanteils bei Regeldifferenz = 0.

Werkseinstellung: 0,0 %

Bedienstruktur:

| PID.PARAMETER| IENIE> DB/\/D 1.0 % +
I S [X0_00% | mmmm~ & Wertsngober
F/LTER 0 Einstellbereich: 0 ... 100 %
Bild 38: Bedienstruktur XO; Betriebspunkt 81
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23.3.7 FILTER - Filterung des Prozess-Istwert-Eingangs

Der Filter ist giiltig fir alle Prozess-Istwert-Typen und hat ein Tiefpassverhalten (PT1).

Werkseinstellung: O

Bedienstruktur:

[PID.PARAMETER| IENIERI>

|

DBND 1,0 %

| FILTER o | INE—>

D>+

Wert eingeben

Einstellbereich: 0 ... 9

Bild 39: Bedienstruktur FILTER; Filterung des Prozess-Istwert-Eingangs

Einstellung der Filterwirkung in 10 Stufen

Einstellung Entspricht Grenzfrequenz (Hz) Wirkung
0 10 geringste Filterwirkung
1 5
2 2
3 1
4 0,5
5 0,2
6 0,1
7 0,07
8 0,05
9 0,03 groBte Filterwirkung

Tabelle 37:  Einstellung der Filterwirkung

Auf Seite 207 finden Sie eine Tabelle zum Eintragen lhrer eingestellten Parameter.
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23.4 P.Q‘LIN - Linearisierung der Prozesskennlinie

Mit dieser Funktion kann die Prozesskennlinie automatisch linearisiert werden.

Dabei werden selbsttétig die Stitzstellen fir die Korrekturkennlinie ermittelt. Dazu durchféhrt das Programm in 20
Schritten den Ventilhub und misst dabei die dazugehorige ProzessgroBe.

Die Korrekturkennlinie und die dazugehdrigen Wertepaare werden im MenUlpunkt CHARACT — FREE abgelegt.
Dort kénnen Sie angesehen und frei programmiert werden. Beschreibung siehe Kapitel ,24.2.7"

Ist der Meniipunkt CARACT noch nicht aktiviert und ins Hauptmenii (MAIN) aufgenommen, geschieht das automa-
tisch beim Ausfiihren von PQ'LIN.

P.Q'LIN ausfiihren:
Taste Aktion Beschreibung
A/ P.Q'LIN auswahlen Die Funktion steht nach der Aktivierung von PCONTROL im

Hauptmenii (MAIN).

RUN W gedrﬂckt halten So|ange PQ'LIN wird gestartet.
Countdown (5 ...) lauft

Folgende Anzeigen erscheinen
auf dem Display:

Q'LIN #0 Anzeige der Sttzstelle, die gerade angefahren wird
CMD=0% (der Fortgang wird durch fortlaufende Balken am oberen Rand des
QLIN #1 Displays angezeigt).
CMD=10%
... fortlaufend bis
Q.LIN #10
CMD=100%
Q.LIN Die automatische Linearisierung wurde erfolgreich beendet.
ready
Y driicken Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).

Tabelle 38:  P.Q'LIN; Automatische Linearisierung der Prozesskennlinie

Mogliche Fehlermeldungen beim Ausfiihren von P.Q‘LIN:

Display-Anzeige Fehlerursache Abhilfe
Q.LIN Manueller Abbruch der Linearisierung
err/break durch driicken der Taste.
PQ'LIN Kein Versorgungsdruck angeschlossen. Versorgungsdruck anschlieBen.
ERROR 1 "
Keine Anderung der ProzessgroBe. Prozess kontrollieren, ggf. Pumpe ein-

schalten bzw. das Absperrventil &ffnen.

Prozesssensor tberpriifen.

PQ'LIN Ausfall des Versorgungsdrucks wahrend | Versorgungsdruck kontrollieren.
ERROR 2 der Durchfiihrung von P.Q'LIN.

Automatische Anpassung des Stellungs- | X. TUNE durchfthren.
reglers X. TUNE nicht durchgefihrt.

Tabelle 39:  PQ'LIN; mégliche Fehlermeldungen 83
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23.5 P. TUNE - Selbstoptimierung des Prozessreglers

Mit dieser Funktion kann der im Prozessregler integrierte PID-Regler automatisch parametriert werden.
Dabei werden selbsttétig die Parameter fiir den P-, I- und D-Anteil des PID-Reglers ermittelt und in die entprechenden
Mentis von (KP, TN, TV) tibertragen. Dort kénnen sie angesehen und verdndert werden.

Erlauterung zum PID-Regler:
Das Regelsystem des Typs EP 501 C verfugt Uber einen integrierten PID-Prozessregler. Durch den Anschluss eines
entsprechenden Sensors kann eine beliebige ProzessgréBe wie Durchfluss, Temperatur, Druck etc. geregelt werden.

Um ein gutes Regelverhalten zu erzielen, miissen die Struktur und Parametrierung des PID-Reglers an die Eigen-
schaften des Prozesses (Regelstrecke) angepasst werden.

Diese Aufgabe erfordert regelungstechnische Erfahrung sowie messtechnische Hilfsmittel und ist zeitaufwéandig. Mit
der Funktion P TUNE kann der im Prozessregler integrierte PID-Reglers automatisch parametriert werden.

Die Grundlagen zur Einstellung des Prozessreglers finden Sie in den Kapiteln ,35. Eigenschaften von
PID-Reglern“und ,36. Einstellregeln fiir PID-Regler”,

23.5.1 Die Funktionsweise von P.TUNE

Die Funktion P.TUNE fiihrt eine automatische Prozessidentifikation durch. Dazu wird der Prozess mit einer defi-
nierten StorgroBe angeregt. Aus dem Antwortsignal werden charakteristische ProzesskenngréBen abgeleitet und
auf deren Basis die Struktur- und Parameter des Prozessreglers ermittelt.

Bei Verwendung der Selbstoptimierung P.TUNE werden unter folgenden Voraussetzungen optimale Ergebnisse
erzielt:

= Stabile bzw. stationdre Bedingungen bezliglich des Prozess-Istwerts PV beim Start von P.TUNE.

= Durchfiihrung der PTUNE im Betriebspunkt bzw. im Arbeitsbereich der Prozessregelung.

23.5.2 Vorbereitende MaBnahmen zum Ausfuhren von P.TUNE

@ Nachfolgend beschriebene MaBnahmen sind keine zwingenden Voraussetzungen fiir die Durchfiihrung
der Funktion P.TUNE, sie erhdhen jedoch die Qualitdt des Ergebnisses.

Die Funktion P.TUNE kann im Betriebszustand MANU oder AUTOMATIK ausgefuihrt werden.

Nach Beendigung von P.TUNE befindet sich das Regelsystem im zuvor eingestellten Betriebszustand.
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23.5.2.1 Vorbereitende MaBnahme zum Ausfihren von P.TUNE im
Betriebszustand MANU

Prozess-Istwert PV an den Betriebspunkt heranfiihren:

Taste | Aktion Beschreibung

Einstellung in der Prozessebene:

A/ PV auswihlen Der Prozess-Istwert PV wird auf dem Display angezeigt.
NGV driicken Wechsel in den Betriebszustand MANU.

Die Eingabemaske zum manuellen Offnen und SchlieBen des Ventils
wird angezeigt.

A Ventil Offnen oder Durch Offnen oder SchlieBen des Regelventils den Prozess-Istwert
v Ventil SchlieBen an den gewiinschten Betriebspunkt heranfiihren.

Sobald der Prozess-Istwert PV konstant ist, kann die Funktion P.TUNE gestartet werden.

Tabelle 40:  P.TUNE; Vorbereitende MalBnahme zum Ausfiihren von X.TUNE im Betriebszustand MANU

23.5.2.2 Vorbereitende MaBnahme zum Ausfihren von P.TUNE im
Betriebszustand AUTOMATIK

Durch Eingabe eines Prozess-Sollwerts SP den Prozess-Istwert PV an den Betriebspunkt heranfiihren.

Zur Eingabe die interne oder externe Sollwertvorgabe beachten
(P.CONTROL — SETUP — SP-INPUT — intern/extern):

Bei interner Sollwertvorgabe: Eingabe des Prozess-Sollwerts SP tiber die Tastatur des Geréts
siehe nachfolgende Beschreibung ,Tabelle 41*).

Bei externer Sollwertvorgabe: Eingabe des Prozess-Sollwerts SP tiber den analogen Sollwerteingang.

Eingabe eines Prozess-Sollwerts:

Taste | Aktion Beschreibung

Einstellung in der Prozessebene:

A/Y SP auswahlen Der Prozess-Sollwert wird auf dem Display angezeigt.

NGV driicken Die Eingabemaske zum Eingeben des Prozess-Sollwerts wird

angezeigt.

A/VY Wert eingeben Der gewahlte Sollwert SP sollte in der Nahe des kiinftigen Betriebs-
Dezimalstelle wahlen punkis liegen.
Wert erhohen

NGEY driicken Eingabe bestitigen und Riickkehr zur Anzeige von SP.

Tabelle 41: P TUNE; Vorbereitende MalBnahme zum Ausfiihren von X.TUNE im Betriebszustand AUTOMATIK

Nach der Sollwertvorgabe ergibt sich auf Basis der werkseitig voreingestellten PID-Parameter eine Anderung der

ProzessgroBe PV.

— Vor dem Ausfiihren der Funktion P.TUNE abwarten, bis der Prozess-Istwert PV einen stabilen Zustand erreicht
hat.
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Zur Beobachtung von PV, empfiehlt es sich tiber die Pfeiltasten A / ¥ die grafische Anzeige SP/PV(t)
auszuwahlen.

Damit die Anzeige SP/PV(t) zur Auswahl steht, muss sie im Menii EXTRAS aktiviert sein (siehe Kapitel
,24.2.18 EXTRAS — Einstellung des Displays”.

— Bei anhaltender Schwingung von PV sollte der voreingestellte Verstarkungsfaktor des Prozessreglers KPim
Menli PCONTROL — PID.PARAMETER verkleinert werden.

—> Sobald der Prozess-Istwert PV konstant ist, kann die Funktion P.TUNE gestartet werden.

23.5.3 Start der Funktion P.TUNE

WARNUNG!

Verletzungsgefahr durch unkontrollierten Prozess!

Wihrend der Ausfiihrung von Funktion P.TUNE verindert das Regelventil selbsttitig den augenblicklichen Off-
nungsgrad und greift in den laufenden Prozess ein.

» Verhindern Sie durch geeignete MaBnahmen ein Uberschreiten der zulissigen Prozessgrenzen.
Zum Beispiel durch:
- eine automatische Notabschaltung
- Abbrechen der Funktion P.TUNE durch die STOP-Taste (linke oder rechte Taste betatigen).

Vorgehensweise:

Taste Aktion Beschreibung
LY ca. 3 s driicken Wechsel von Prozessebene => Einstellebene
A/ P.TUNE auswéhlen
RUN Va5 4 gedriickt halten Wahrend der automatischen Anpassung erscheinen auf dem

solange Countdown (5 ...) l4uft | Display folgende Meldungen.
LStarting process tune" - Start der Selbstoptimierung.

Jidentivying control process” - Prozessidentifikation. Aus dem Ant-
wortsignal auf eine definierte Anregung werden charakteristische
ProzessgroBen ermittelt.

scalculating PID parameters” - Struktur und Parameter des Prozess-
reglers werden ermittelt.

+TUNE ready" - Die Selbstoptimierung wurde erfolgreich beendet.
beliebige Taste driicken Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).
LY driicken Wechsel von Einstellebene => Prozessebene.

Tabelle 42:  Automatische Anpassung X.TUNE

Zum Abbrechen von P.TUNE die linke oder rechte Auswahltaste betétigen.

Erst mit dem Wechsel in die Prozessebene, durch Verlassen des Hauptmeniis (MAIN) iiber die linke Aus-
wahltaste , werden die gednderten Daten im Speicher (EEPROM) abgelegt. Wahrend des Spei-
chervorgangs erscheint das Speichersymbol \al auf dem Display.
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Mogliche Fehlermeldungen beim Ausfiihren von P.TUNE:

Display-Anzeige Fehlerursache Abhilfe

TUNE Manueller Abbruch der Selbstoptimierung

err/break durch driicken der Taste.

PTUNE Kein Versorgungsdruck angeschlossen. Versorgungsdruck anschlieBen.

ERROR 1 =

Keine Anderung der ProzessgréBe. Prozess kontrollieren, ggf. Pumpe ein-

schalten bzw. das Absperrventil 6ffnen.
Prozesssensor Uberpriifen.

Tabelle 43:  P.TUNE; mégliche Fehlermeldungen

Nach Ausflihren aller in Kapitel ,/nbetriebnahme” beschriebenen Einstellungen ist der Prozessregler
betriebsbereit.

Das Aktivieren und Konfigurieren von Zusatzfunktionen ist im nachfolgenden Kapitel ,24. Konfigurieren der
Zusatzfunktionen“ beschrieben.
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24, KONFIGURIEREN DER ZUSATZFUNKTIONEN

Fir anspruchvollere Regelungsaufgaben besitzt das Gerat Zusatzfunktionen.

In diesem Kapitel wird beschrieben, wie die Zusatzfunktionen aktiviert, eingestellt und konfiguriert werden.

24.1 Aktivieren und deaktivieren von Zusatzfunktionen

Die gewliinschten Zusatzfunktionen miissen vom Benutzer zuerst durch das Aufnehmen ins Hauptmenii (MAIN)
aktiviert werden. AnschlieBend kénnen die Parameter flr die Zusatzfunktionen eingestellt werden.

Durch Entfernen einer Funktion aus dem Hauptmeni wird diese deaktiviert. Die zuvor unter dieser Funktion vorge-
nommenen Einstellungen werden dadurch wieder ungliltig.

24.1.1 Aufnahme von Zusatzfunktionen in das Hauptmenua

Vorgehensweise:

Taste Aktion Beschreibung

LY ca. 3 s driicken Wechsel von Prozessebene => Einstellebene.

A/ ADD.FUNCTION auswéhlen

&Y driicken Die méglichen Zusatzfunktionen werden angezeigt.

A/VY Gewlinschte Zusatzfunktion

auswahlen

NZY driicken Die ausgewahlte Zusatzfunktion ist nun durch ein Kreuz [X| markiert.

Y driicken Bestitigung und gleichzeitig Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).
Die markierte Funktion ist nun aktiviert und ins Hauptmeni
aufgenommen.

AnschlieBend kdnnen die Parameter auf folgende Weise eingestellt werden.

A/ Zusatzfunktion auswihlen Im Hauptmenii (MAIN) die Zusatzfunktion auswahlen.
NEEY driicken Offnung des Untermeniis zur Eingabe der Parameter.

Weitere Informationen Uber die Einstellung finden Sie in dem
nachfolgenden Kapitel ,24.2 Ubersicht und Beschreibung der

Zusatzfunktionen”.
* |NCEY driicken Riickkehr in eine libergeordnete Ebene oder in die Hauptebene
. (MAIN).
Y driicken Wechsel von Einstellebene => Prozessebene.

* Die Bezeichnung der Taste ist von der ausgewéhlten Zusatzfunktion abhéngig.

Tabelle 44:  Aufnahme von Zusatzfunktionen

Erst mit dem Wechsel in die Prozessebene, durch Verlassen des Hauptmeniis (MAIN) tiber die linke Aus-
wabhltaste , werden die gednderten Daten im Speicher (EEPROM) abgelegt. Wihrend des Spei-
chervorgangs erscheint das Speichersymbol &l auf dem Display.
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24.1.2 Entfernen von Zusatzfunktionen aus dem Hauptmeni

Durch das Entfernen einer Funktion aus dem Hauptment werden die zuvor unter dieser Funktion vorge-
nommenen Einstellungen wieder ungiiltig.

Vorgehensweise:

Taste Aktion Beschreibung

Y ca. 3 s driicken Wechsel von Prozessebene => Einstellebene.

A/VY ADD.FUNCTION auswéhlen

NGV driicken Die méglichen Zusatzfunktionen werden angezeigt.

A/YVY Zusatzfunktion auswahlen

&Y driicken Markierung der Funktion entfernen (Kein Kreuz [ ]).

Y driicken Bestitigung und gleichzeitig Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).
Die markierte Funktion ist nun deaktiviert und aus dem Hauptment
entfernt.

Tabelle 45:  Entfernen von Zusatzfunktionen

24.1.3 Prinzip der Aufnahme von Zusatzfunktionen ins

Hauptmen(
Funktionen im Hauptmenii
Einstellebene (Standard)
MAIN | nputr |
INPUT
X.TUNE
XTUNE |

Auswahl der Zusatzfunktion

CHARACT
[ ]

[ ]
& X.CONTROL
a [ ]

[ ]
DIAGNOSE L]

| ADD.FUNCTION | IENTE—>

X.CONTROL

MAIN
X.TUNE | INPUT |
ADD.FUNCTION
CARACT | xrtune |

N
ADD.FUNCTION
) | |

Erweiterte Funktionen im Hauptmeni

| cHARACT |

| x.cOnTROL |

Q0 Bild 40:

Aufnahme von Zusatzfunktionen ins Hauptmend(i
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24.2 Ubersicht und Beschreibung der Zusatzfunktionen

Auswahl der Ubertragungskennlinie zwischen Eingangssignal
lADD'FUNCTIONl ENE— CHARACT und Hub (Korrekturkennlinie)
A

CUTOFF DichtschlieBfunktion fiir Positioner
DIR.CMD Wirkrichtung zwischen Eingangssignal und Sollposition
DIRACT Zuordnung des Beliiftungszustands der Antriebskammer zur

Istposition

SERCTIRN I iyt otk v A
XLIMIT Begrenzung des mechanischen Hubbereichs
XTIME Begrenzung der Stellgeschwindigkeit

X.CONTROL | Parametrierung des Positioners

PCONTROL | Parametrierung des Prozessreglers

SECURITY | Codeschutz fiir Einstellungen

SAFEPOS Eingabe der Sicherheitsposition

<D

Y SIG.ERROR | Konfiguration Fehlererkennung Signalpegel

BINARY.IN Aktivierung des Binéreingangs

" OUTPUT  Konfiguration der Ausgénge (Option)

CAL.USER | Kalibrierung

SET.FACTORY| Riicksetzen auf die Werkseinstellungen

SER.//0O Konfiguration serielle Schnittstelle

EXTRAS Einstellung des Displays

! 1 Einstellung Schnittstelle Remote Wegsensor
{PQS.SENSOR! (nur bei Typ EP 501 L verfiigbar)

SERVICE Nur fur den werksinternen Gebrauch

SIMULATION | Simulation von Sollwert, Prozessventil, Prozess

—EGl DIAGNOSE | Diagnosementii (Option)

* Die Zusatzfunktion SPLTRNG ist nur auswéhlbar, wenn PCONTROL (Prozessregelung) nicht aktiviert.

Bild 41: Ubersicht - Zusatzfunktionen
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24.2.1 CHARACT - Auswahl der Ubertragungskennlinie zwischen
Eingangssignal (Stellungs-Sollwert) und Hub

Characteristic (kundenspezifische Kennlinie)

Mit dieser Zusatzfunktion wihlen Sie eine Ubertragungskennlinie beziiglich Sollwert (Sollposition, CMD) und
Ventilhub (POS) zur Korrektur der Durchfluss- bzw. Betriebskennlinie aus.

Werkseinstellung: flinear

Jede Zusatzfunktion, die eingestellt werden soll, muss zunichst ins Hauptmenii (MAIN) aufgenommen
werden. Siehe Kapitel ,24.1 Aktivieren und deaktivieren von Zusatzfunktionen” auf Seite 89.

Wl ENEY— @ Lineare Kennlinie
1 O Gleichprozentige Kennlinie 1:25
O Gleichprozentige Kennlinie 1:33
(2] O Gleichprozentige Kennlinie 1:50
™ O Invers gleichprozentige Kennlinie 25:1
O Invers gleichprozentige Kennlinie 33:1
O Invers gleichprozentige Kennlinie 50:1
) O * Benutzerdgfinierte, Uber Stijtzstellen frei
programmierbare Kennlinie
* Eingabe der Stiitzstellen siehe Kapitel ,24.2.1.1 Eingabe der frei programmierbaren Kennlinie"

Bild 42: Bedienstruktur CHARACT

Die Durchflusskennlinie k, = f(s) kennzeichnet den Durchfluss eines Ventils, ausgedriickt durch den k,~Wert in
Abhéngigkeit vom Hub s der Antriebsspindel. Sie ist durch die Formgebung des Ventilsitzes und der Sitzdichtung
festgelegt. Im Allgemeinen werden zwei Typen von Durchflusskennlinien realisiert: die lineare und die gleichprozentige.

Bei linearen Kennlinien sind gleichen Hub&nderungen ds gleiche kV-Wert-Anderungen dk, zugeordnet.

(dk, =n, -ds).

Bei einer gleichprozentigen Kennlinie entspricht einer Hubznderung ds eine gleichprozentige Anderung des
k,~Wertes.

(de/kV = ngleichpr ’ dS)

Die Betriebskennlinie Q = f(s) gibt den Zusammenhang zwischen dem Volumenstrom Q im eingebauten Ventil und
dem Hub s wieder. In diese Kennlinie gehen die Eigenschaften der Rohrleitungen, Pumpen und Verbraucher ein.
Sie weist deshalb eine von der Durchflusskennlinie verschiedene Form auf.
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Normierter Ventilhub [%] (POS)
A

100

_ _ Stellungssollwert [%]
0 100 ~ CMD

Bild 43: Kennlinien

Bei Stellaufgaben fiir Regelungen werden an den Verlauf der Betriebskennlinie meist besondere Anforderungen
gestellt, z. B. Linearitat. Aus diesem Grund ist es gelegentlich erforderlich, den Verlauf der Betriebskennlinie in
geeigneter Weise zu korrigieren. Zu diesem Zweck ist im Gert ein Ubertragungsglied vorgesehen, das verschiedene
Kennlinien realisiert. Diese werden zur Korrektur der Betriebskennlinie verwendet.

Es konnen gleichprozentige Kennlinien 1:25, 1:33, 1:50, 25:1, 33:1 und 50:1 und eine lineare Kennlinie eingestellt
werden. Darliber hinaus ist es moéglich, eine Kennlinie tber Stiitzstellen frei zu programmieren bzw. automatisch
einmessen zu lassen.

24.2.11 Eingabe der frei programmierbaren Kennlinie

Die Kennlinie wird tiber 21 Stutzstellen definiert, die gleichm&Big tiber den Stellungs-Sollwertbereich von 0... 100 %
verteilt sind. Ihr Abstand betrégt 5 %. Jeder Stiitzstelle kann ein frei wihlbarer Hub (Einstellbereich 0 ... 100 %)
zugeordnet werden. Die Differenz zwischen den Hubwerten zweier benachbarter Stutzstellen darf nicht groBer als
20 % sein.

[y 0->: 0,0%]
[y 5->: 500%]

@@EEE-’I GRAPT lﬂﬂl—*' [ GRAPH —

+
700 ->: 100%)| - 2 [Wert

V' eingeben

T __OK N

* Wird das Untermend mit der Taste verlassen, bleibt der Wert unverédndert.

Bild 44: Bedienstruktur CHARACT FREE
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Vorgehensweise:
Taste Aktion Beschreibung
WLV ca. 3 s driicken Wechsel von Prozessebene = Einstellebene.
AV CHARACT auswahlen (Dazu muss die Zusatzfunktion ins Hauptmenii aufgenommen sein).
\Vap 4 Meniipunkte von CHARACT werden angezeigt.
A/YVY FREE auswéhlen
NEEY driicken Die grafische Darstellung der Kennlinie wird angezeigt.
&Y driicken Untermenii mit den einzelnen Stiitzstellen (in %) wird geéffnet.
A/ Stitzstelle auswéhlen
NEEY driicken Die Eingabemaske SET-VALUE zur Eingabe von Werten wird

gedffnet.
Bisher eingestellter Wert (in %)
SET VALUE / °
L ] /
y 0 ->. 2 Dieser Wert wird mit den
Pfeiltasten verandert
[%] 2

Wert bestatigen

Riickkehr ohne Anderung

A/VY Wert eingeben: Wert fur die gewahlte Stutzstelle eingeben.

Wert erhbhen

I \Wert verringern
NGV driicken Eingabe bestatigen und Ruickkehr in das Untermenti FREE.
LY driicken Riickkehr in das Menti CHARACT.
Y driicken Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).
LY driicken Wechsel von Einstellebene => Prozessebene.

Die gesnderten Daten werden im Speicher (EEPROM) abgelegt.

Tabelle 46:  FREE; Eingabe der frei programmierbaren Kennlinie

Erst mit dem Wechsel in die Prozessebene, durch Verlassen des Hauptmeniis (MAIN) {iber die linke Aus-
wahltaste , werden die gednderten Daten im Speicher (EEPROM) abgelegt. Wahrend des Spei-
chervorgangs erscheint das Speichersymbol &l auf dem Display.
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Beispiel einer programmierten Kennlinie

Ventilhub [%]

(CMD)

» Normsignal [9%0]

100

90

4..20mA
0..20 mA
10V

0..
0..5V

80 1

Beispiel einer programmierten Kennlinie

Bild 45:

P

Im Abschnitt , Tabellen fiir kundenspezifische Einstellungen* befindet sich im Kapitel 37.7 auf Seite 206

eine Tabelle, in der Sie Ihre Einstellungen der freiprogrammierbaren Kennlinie eintragen kénnen.
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24.2.2 CUTOFF - DichtschlieBfunktion

Diese Funktion bewirkt, dass das Ventil auBerhalb des Regelbereichs dicht schlieft.

Dazu werden die Grenzen fiir den Stellungs-Sollwert (CMD) in Prozent eingegeben, ab denen der Antrieb voll-
standig entluftet bzw. belliftet wird.

Das Offnen bzw. die Wiederaufnahme des Regelbetriebs erfolgt mit einer Hysterese von 1 %.

Befindet sich das Prozessventil im DichtschlieBbereich, erscheint im Display die Meldung ,CUTOFF ACTIVE".

Nur bei Typ EP 501 C: Hier steht zur Auswabhl, fir welchen Sollwert die DichtschlieBfunktion gelten soll:

Type PCO Prozess-Sollwert (SP)
Type XCO Stellungs-Sollwert (CMD)

Wourde Type PCO gewihlt werden die Grenzen fiir den Prozess-Sollwert (SP) in Prozent bezogen auf den Ska-
lierbereich eingegeben.

Werkseinstellung:  Min = 0 %; Max = 100 %; CUT type = Type PCO

| CUTOFF Im > lmm > T DichtschlieBschwelle Entliftung
yy Min 0% A Wert Einstellbereich: 0 ... 25 %
¥ eingeben (0 = nicht aktiv)

A Max 100 % | INEVil—> 5 Wert DichtschlieBschwelle Beliiftung

| Einstellbereich: 75 ... 100 %
) ¥ eingeben (100 = nicht aktiv)

[ OK g

Nur bei Typ EP 501 C vorhanden

| e [ CUTtpe |INEGE—> "\ [Type PCO] @ Auswah

Prozess-Sollwert

A Frexco] ® EzEa Avswani

Stellungs-Sollwert
EXIT 9

»

* Wird das Untermend mit der Taste verlassen, bleibt der Wert unverédndert.

Bild 46: Bedienstruktur CUTOFF

Erst mit dem Wechsel in die Prozessebene, durch Verlassen des Hauptmeniis (MAIN) tiber die linke Aus-
wahltaste , werden die geénderten Daten im Speicher (EEPROM) abgelegt. Wihrend des Spei-
chervorgangs erscheint das Speichersymbol (&l auf dem Display.
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Ventilhub [%] einstellbar von 75 ... 100 %
(POS) 4 J
100
99
98
97
96
95
94
1 R
1 ,’
1 e
I e
6
5
4
3
2
1
_____ 4+ Sollwert [%]
IR sggs5ggg (CMD)
L einstellbar von 0 ... 25 %

Bild 47: Diagramm - CUTOFF;
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24.2.3 DIR.CMD - W

irkrichtung (Direction) des

Positioner-Sollwerts

Uber diese Zusatzfunktion stellen Sie die Wirkrichtung zwischen dem Eingangssignal (/NPUT) und der Sollposition

(CMD) des Antriebs ein.

@

Jede Zusatzfunktion, die eingestellt werden soll, muss zunéchst ins Hauptmeni (MAIN) aufgenommen
werden. Siehe Kapitel ,24.71 Aktivieren und deaktivieren von Zusatzfunktionen”.

Werkseinstellung: Rise

[ DIRCMD | N>
4
T 2
™
— =G

® Direkte Wirkrichtung

(z.B. 4 mA bzw. 0 V — 0 %,
20 mA bzw. 5/10 V — 100 %)

Inverse Wirkrichtung
2 O (2.B. 4 mA bzw. 0 V — 100 %,
20 mA bzw. 5/10 V — 0 %)
Bild 48: Bedienstruktur DIR.CMD

Erst mit dem Wechsel in die Prozessebene, durch Verlassen des Hauptmeniis (MAIN) iiber die linke Aus-
wabhltaste , werden die gednderten Daten im Speicher (EEPROM) abgelegt. Wahrend des Spei-

chervorgangs erscheint das Speichersymbol \al auf dem Display.

Sollposition
(CMmD)
4 RISE
1000/0 R LR ,
AN
N
AN
AN
A Y
N :
N (FALL
0 - . .
0% « 3 Eingangssignal
0/4 mA 20mA  (INPUT)
oV 5/10 V
Bild 49: Diagramm DIR.CMD
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24.2.4 DIR.ACT - Wirkrichtung (Direction) des Stellantriebs

Uber diese Zusatzfunktion stellen Sie die Wirkrichtung zwischen dem Beliiftungszustand des Antriebs und der

Istposition (POS) ein.

Werkseinstellung: Rise

| DIRACT |m-> ® Direkte Wirkrichtung
A
T A
V)
—=Gl

| Fn |O

(entliiftet — 0 %; beliiftet 100 %)

Inverse Wirkrichtung
(entliiftet — 100 %; beliiftet 0 %)

Bild 50: Bedienstruktur DIR.ACT

Wird hier die Funktion Fall ausgewahlt, &ndert sich die Beschreibung der Pfeiltasten (im Display) im

Betriebszustand HAND
- und -

Erst mit dem Wechsel in die Prozessebene, durch Verlassen des Hauptmeniis (MAIN) iiber die linke Aus-
wahltaste , werden die geénderten Daten im Speicher (EEPROM) abgelegt. Wihrend des Spei-
chervorgangs erscheint das Speichersymbol &l auf dem Display.

Istposition
(POS)
4 RISE
1000/0 R AL EEEED ,
AN :
N\
N
N\
N
N :
N (FALL
00/ N ) .
° + » Beluftungszustand
entliftet beluftet
Bild 51: Diagramm DIR.ACT

99




/\ Typ EP 501
‘,, ARMATUREN" Konfigurieren der Zusatzfunktionen

24.2.5 SPLTRNG - Signalbereichsaufteilung (Split range)

Min. und Max.-Werte des Eingangssignals in %, fiir den das Ventil den gesamten Hubbereich durchlauft.
Werkseinstellung: Min = 0 9%; Max = 100 %

Typ EP 501 C: Die Zusatzfunktion SPLTRNG ist nur auswahlbar bei Betrieb als Positioner
(Stellungsregler).

P.CONTROL = nicht aktiviert.

Mit dieser Zusatzfunktion wird der Stellungs-Sollwertbereich des Geréts durch Festlegen eines minimalen und eines
maximalen Werts eingeschrénkt.

Dadurch ist es moglich, einen genutzten Nq_rmsignalbereich (4..20mA,0..20mA, 0 ..10 V oder 0 ... 5 V) auf
mehrere Gerite aufzuteilen (ohne oder mit Uberlappung).

Auf diese Weise kdnnen mehrere Ventile abwechselnd oder bei liberlappenden Sollwertbereichen gleichzeitig
als Stellglieder genutzt werden.

| SPLTRNG | m-». m [INPUT T A _— Eingabe des minimalen Werts des

b Eingangssignals in %.
Y eingeben Einstellbereich: 0 ... 75 %

Max 100 % | INEVil— W Eingabe des maximalen Werts des
A ert b Eingangssignals in %.
Y eingeben Einstellbereich: 25 ... 100 %

*

* Wird das Untermenii mit der Taste verlassen, bleibt der Wert unverédndert.

Bild 52: Bedienstruktur SPLTRNG

Erst mit dem Wechsel in die Prozessebene, durch Verlassen des Hauptmeniis (MAIN) tiber die linke Aus-
wahltaste , werden die geénderten Daten im Speicher (EEPROM) abgelegt. Wihrend des Spei-
chervorgangs erschelnt das Speichersymbol ® auf dem Display.

Aufspalten eines Normsignalbereichs in zwei Sollwertbereiche

Ventilhub [%] (POS)
A
o T

> Sollwert [mA]
(INP)

ol

12 14 16 18 2

Sollwertbereich  Sollwertbereich
Positioner 1 Positioner 2

100 Bild 53: Diagramm SPLTRNG
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24.2.6 X.LIMIT - Begrenzung des mechanischen Hubbereichs
Diese Zusatzfunktion begrenzt den (physikalischen) Hub auf vorgegebene Prozentwerte (minimal und maximal).
Dabei wird der Hubbereich des begrenzten Hubs gleich 100 % gesetzt.

Wird im Betrieb der begrenzte Hubbereich verlassen, werden negative POS-Werte oder POS-Werte gréBer 100 %
angezeigt.

Werkseinstellung: Min = 0 %, Max = 100 %

. b Hubbereichs in %.
€INGELEN " Finstellbereich:
0 ... 50 % des Gesamthubs

reichs in %
Einstellbereich:
. 50 ... 100 % des Gesamthubs

Max 100 % | INZVIl— L Wert Eingabe des Endwerts des Hubbe-
\Y

eingeben

| X.Lf/\/I/T NENTER B CINPUT S A Wert Eingabe des Anfangswerts des
j A $
)
—EGE

Der Mindestabstand zwischen Min und Max betragt 50 %

* Wird das Untermenii mit der Taste verlassen, bleibt der Wert unveréndert.

Bild 54: Bedienstruktur X.LIMIT

wahltaste , werden die geénderten Daten im Speicher (EEPROM) abgelegt. Wihrend des Spei-

@ Erst mit dem Wechsel in die Prozessebene, durch Verlassen des Hauptmeniis (MAIN) {iber die linke Aus-
chervorgangs erscheint das Speichersymbol (&l auf dem Display.

Begrenzter Hub (%) Physikalischer Hub (%)
(POS) A (POS) A

T 160+ 100

Unbegrenzter Hub —_ <
’

e
=

Betriebszustand
AUTOMATIK

Regelbereich im

Stellbereich
| im Betriebszustand MANU

L.
¥ s

4 8 12 16 20 Sollwert [mA]
(INPUT)

Bild 55: Diagramm X.LIMIT
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24.2.7 X.TIME - Begrenzung der Stellgeschwindigkeit

Mit dieser Zusatzfunktion konnen die Offnungs- und SchlieBzeiten fiir den gesamten Hub festgelegt und damit die
Stellgeschwindigkeiten begrenzt werden.

Beim Ausfiihren der Funktion X. TUNE wird fiir Open und Close automatisch die minimale Offnungs- und
SchlieBzeit fir den gesamten Hub eingetragen. Somit kann mit maximaler Geschwindigkeit verfahren
werden.

Werkseinstellung: werkseitig ermittelte Werte durch die Funktion X. TUNE

Soll die Stellgeschwindigkeit begrenzt werden, so kdnnen fir Open und Close Werte eingegeben werden, die
zwischen den durch die X. TUNE ermittelten Minimalwerten und 60 s liegen.

incieb Sekunden)
Y €INGEDEN Finstellbereich: 1 ... 60 Sekunden

Close 1 + SchlieBzeit fir gesamten Hub (in
| INPUT pug A Wert

Sekunden)

Y eingeben Einstellbereich: 1 ... 60 Sekunden

| X.TIME ||§Iﬂ§i!—> m L Wert Offnungszeit fiir gesamten Hub (in
1
A
V]
—EGE

__OK

* Wird das Untermendi mit der Taste verlassen, bleibt der Wert unveréndert.

Bild 56: Bedienstruktur X.TIME

Erst mit dem Wechsel in die Prozessebene, durch Verlassen des Hauptmeniis (MAIN) {iber die linke Aus-
wahltaste , werden die gesnderten Daten im Speicher (EEPROM) abgelegt. Wihrend des Spei-
chervorgangs erscheint das Speichersymbol (&l auf dem Display.

Auswirkung einer Begrenzung der Offnungsgeschwindigkeit bei einem Sollwertsprung

Ventilhub [%] ,
(POS, CMD)
L it
Sollwert z !
Istwert .
0 il » 1
Open

Bild 57: Diagramm X.TIME
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24.2.8 X.CONTROL - Parametrierung des Positioners

Mit dieser Funktion kénnen die Parameter des Positioners nachjustiert werden.
Die Nachjustierung sollte nur vorgenommen werden, wenn dies fiir den Einsatzzweck erforderlich ist.

Die Parameter fiir X. CONTROL werden mit Ausnahme von DBND (Totband) beim Festlegen der Grundeinstel-
lungen durch das Ausfiihren von X. TUNE automatisch eingestellt.

Soll beim Ausfiihren von X.TUNE auch die Einstellung fiir DBND (Totband in Abhéngigkeit zum Reib-
verhalten des Stellantriebs) automatisch ermittelt werden, muss X. CONTROL durch die Aufnahme ins
Hauptmenii (MAIN) aktiviert sein.

Beim Ausfiihren von X. TUNE werden alle zuvor nachjustierten Werte iiberschrieben (ausgenommen die
Funktion X. TUNE wurde manuell parametriert).

DBND  Unempfindlichkeitsbereich (Totband)

KXopn  Verstédrkungsfaktor des Proportionalanteils (zum Beliiften des Ventils)
KXcls Verstarkungsfaktor des Proportionalanteils (zum Entliiften des Ventils)
KDopn Verstirkungsfaktor des Differentialanteils (zum Beliiften des Ventils)
KDcls  Verstidrkungsfaktor des Differentialanteils (zum Entiiften des Ventils)
YBfric  Reibungskorrektur (zum Beliiften des Ventils)

YEfric  Reibungskorrektur (zum Entliiften des Ventils)

[XControL ] Evem-> [\ [0BND 7% >, fiea " meram:

* Y eingeben

=

e
*

* Wird das Untermenii mit der Taste verlassen, bleibt der Wert unveréndert.

Bild 58: Bedienstruktur X CONTROL

DBND Unempfindlichkeitsbereich (Totband) des Positioners

Eingabe des Totbands in %, bezogen auf den skalierten Hubbereich;
d.h.  XLIMIT Max - XLIMIT Min (siehe Zusatzfunktion ,24.2.6 X.LIMIT — Begrenzung des
mechanischen Hubbereichs*).

Diese Funktion bewirkt, dass der Regler erst ab einer bestimmten Regeldifferenz anspricht, dadurch werden die
Magnetventile im Gerat und der pneumatische Antrieb geschont.
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Xd1‘A /
gzﬁl”wu:gs- Regeldifferenz 7

zum Regler

Stellungs-
Istwert

Totband

Xd1!

Bild 59: Diagramm X.CONTROL

24.2.9 P.CONTROL - Einrichten und Parametrieren des

Prozessreglers

Die Parametrierung des Prozessreglers ist im Kapitel ,23.1 PCONTROL — Einrichten und Parametrieren des

Prozessreglers* beschrieben.
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24.2.10 SECURITY - Codeschutz fir die Einstellungen

Mit der Funktion SECURITY kann ein ungewollter Zugriff auf das Gerat bzw. auf einzelne Funktionen verhindert
werden.

Werkseinstellung: Access Code: 0000

Ist der Codeschutz aktiviert, wird bei jeder gesperrten Bedienhandlung zuerst die Eingabe des Codes (einge-
stellter Access Code oder Mastercode) verlangt.

| SECURITY | | ENTER s SET VALUE Zugangscode festlegen
1t Access Code: 1 CODE IMEV#—> | setvae "
xxx{1 CODE: 0
o 000[

Codeschutz fiir Bedienhandlungen aktivieren

MAIN X Wechsel in die

Einstellebene

MANU/AUTO | [[] EiEe] Betriebzustand

(AUTOMATIK, MANU)

andern
A 2 ADDFUNCT | [[] E3iEal Zusatzfunktionen
eingeben
y @
y

X.TUNE ] Automatische

Anpassung des
Stellungsreglers
(Autotune) ausldsen

Nur bei Typ EP 501 C (Betrieb als Prozessregler):

PQ‘LIN ] Linearisierung der

Prozesskennlinie
ausldsen

EXT IS PTUNE ] Selbstoptimierung

des Prozessreglers
(Autotune) auslosen

* Wird das Untermenti mit der Taste verlassen, bleibt der Wert unveréndert.

Bild 60: Bedienstruktur SECURITY
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Codeschutz einstellen:

Taste Aktion Beschreibung
LY ca. 3 s driicken Wechsel von Prozessebene => Einstellebene.
A/VY SECURITY auswéhlen (Dazu muss die Zusatzfunktion ins Hauptmenii aufgenommen sein).
NGV driicken Die Eingabemaske fiir den Zugangscode (Access Code) wird
angezeigt.
AV Dezimalstelle wahlen | Code eingeben. .
Zioranonen | B0 Eontg tces Code 000 (el
NEEY driicken Das Untermentii von SECURITY wird gedffnet.
A/ CODE auswéhlen
NELY driicken Die Eingabemaske zum Festlegen des Zugangscodes (Access
Code) wird angezeigt.
A/VY Dezimalstelle wihlen | Gewiinschten Zugangscode eingeben.
Ziffer erhohen
NEY driicken Bestatigung und Riickkehr ins Menii SECURITY.
A/ auswéhlen Bedienhandlungen auswihlen fir die der Codeschutz gelten soll.
LY driicken Codeschutz durch ankreuzen aktivieren [X|
LY driicken Bestitigung und gleichzeitig Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).
LY driicken Wechsel von Einstellebene => Prozessebene.
Tabelle 47:  SECURITY; Codeschutz einstellen

Erst mit dem Wechsel in die Prozessebene, durch Verlassen des Hauptmeniis (MAIN) {iber die linke Aus-
wahltaste , werden die geénderten Daten im Speicher (EEPROM) abgelegt. Wihrend des Spei-
chervorgangs erscheint das Speichersymbol Gl auf dem Display.

* Falls der eingestellte Code vergessen wurde:
Mit dem nicht veranderbaren Mastercode kénnen alle Bedienhandlungen ausgefiihrt werden. Diesen
4-stelligen Mastercode finden Sie in der gedruckten Kurzanleitung fiir Typ EP 501.
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24.2.11 SAFEPOS - Eingabe der Sicherheitsposition

Mit dieser Funktion wird die Sicherheitsposition des Antriebs festgelegt, die bei definierten Signalen angefahren
wird.

@ Die eingestellte Sicherheitsposition wird nur angefahren

= wenn ein entsprechendes Signal am Binadreingang anliegt
(Konfiguration siehe Kapitel ,24.2.13 BINARY.IN — Aktivierung des Binéreingangs") oder

= bei Auftreten eines Signalfehlers
(Konfiguration siehe Kapitel ,24.2.12 SIG.ERROR — Konfiguration Fehlererkennung Signalpegel”).

Bei der Busvariante (PROFIBUS) wird die Sicherheitsposition zusatzlich angefahren bei
= entsprechendem Parametertelegramm
= BUS ERROR (einstellbar)

Ist der mechanische Hubbereich mit der Funktion X.L/IMIT begrenzt, konnen nur Sicherheitspositionen
innerhalb dieser Begrenzungen angefahren werden.

Diese Funktion wird nur im Betriebszustand AUTOMATIK ausgefiihrt.

Werkseinstellung: 0 %

SAFEPOS | ENiZd—> | Safepos 0% | INEVil—> L Wert Eingabe der Sicherheitsposition

. Einstellbereich: 0 ... 100 %™**
T Y eingeben

__OK

* Wird das Untermend mit der Taste verlassen, bleibt der Wert unveréndert.

** Betrdgt die Sicherheitsposition O % oder 100 %, wird der Antrieb vollstdndig entliiftet bzw. belliftet, sobald in den
Zusatzfunktionen SIG-ERROR oder BINARY-IN die Sicherheitsposition aktiv ist.

Bild 61: Bedienstruktur SAFEPOS

Erst mit dem Wechsel in die Prozessebene, durch Verlassen des Hauptmeniis (MAIN) iiber die linke Aus-
wabhltaste , werden die gednderten Daten im Speicher (EEPROM) abgelegt. Wahrend des Spei-
chervorgangs erscheint das Speichersymbol (&l auf dem Display.
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24.2.12 SIG.ERROR - Konfiguration Fehlererkennung Signalpegel

Die Funktion S/IG.ERROR dient zur Erkennung eines Fehlers am Eingangssignal.

Bei aktivierter Signalfehlererkennung wird der jeweilige Fehler im Display zur Anzeige gebracht.
(siehe Kapitel ,30.1 Fehlermeldungen auf dem Display*,)

Eine Fehlererkennung am Eingangssignal ist nur méglich fur die Signalarten 4 -20 mA und Pt 100.
Bei anderen Signalarten wird der jeweilige Mentizweig ausgeblendet.

* 4 - 20 mA: Fehler bei Eingangssignal < 3,5 mA (% 0,5 % v. Endwert, Hysterese 0,5 % v. Endwert)

= Pt 100 (nur bei Prozessregler Typ EP 501 C einstellbar):
Fehler bei Eingangssignal 225 °C (+ 0,5 % v. Endwert, Hysterese 0,5 % v. Endwert)

Die Signalart wird in folgenden Menus eingestellt:
1. INPUT (bei Typ EP 501 und EP 501 C):

Siehe Kapitel ,271.1 INPUT — Einstellung des Eingangssignals®.

2. PCONTROL (nur bei Typ EP 501 C und aktiviertem Prozessregler):
Siehe Kapitel ,23.2.1 PV-INPUT — Signalart fiir den Prozess-Istwert festlegen®.

HINWEIS: Die Fehlererkennung ist nur méglich wenn in SP-INPUT die externe Sollwertvorgabe
gewdhlt wurde. Siehe Kapitel ,23.2.3 SP-INPUT — Art der Sollwertvorgabe (intern oder extern)*.

Signalfehlererkennung fur Signalfehlererkennung

Ei ignal:
1ngangssigna @®  deaktivieren
[SIG.ERROR]| ENIER> [\  [SP/CMD Input| ENER> N
A @) aktivieren
(&)

SP = Prozess-Sollwert
CMD = Sollposition
V] Anfahren der Sicherheitsposition*
deaktivieren/aktivieren

= ) [SAEPOS|EER ) [Saioros o] @
() [satePos on] O

Nur bei Typ EP 501 C (Prozessregelung):

Signalfehlererkennung .
fiir Eingangssignal: Signalfehlererkennung

e EXIT | PVinput | ENEI> O] deaktivieren
PV = Prozess-Istwert O aktivieren
2]

M) Anfahren der Sicherheitsposition*®
deaktivieren/aktivieren

[SAFEPOS | B> (1 [SaiePos off] @
*%
() [SafePos on] O

*

Das Anfahren der Sicherheitsposition kann nur bei aktivierter Signalfehlererkennung (Error on) eingestellt werden.
Bei deaktivierter Signalfehlererkennung (Error off) erscheint die Meldung ,not available”.

** Verhalten des Antriebs bei einer Signalfehlererkennung siehe nachfolgende Beschreibung.

Bild 62: Bedienstruktur SIG-ERROR
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24.2.12.1 Verhalten des Antriebs bei deaktivierter oder aktivierter
Sicherheitsposition

Auswahl [ SafePos off| @ — Der Antrieb bleibt in der Position stehen, die dem zuletzt tibertragenen Sollwert ent-
spricht (Default-Einstellung).

Auswahl ® - Anfahren der Sicherheitsposition aktiviert:

Das Verhalten des Antriebs bei einer Signalfehlererkennung ist von der Aktivierung der Zusatzfunktion SAFEPOS
abhéngig. Siehe Kapitel ,24.2.11 SAFEPOS — Eingabe der Sicherheitsposition®.

= SAFEPOS aktiviert: Bei einer Signalfehlererkennung fahrt der Antrieb in die Position, die in der
Zusatzfunktion SAFEPOS vorgegeben ist.

= SAFEPOS nicht aktiviert: Der Antrieb féhrt in die Sicherheitsendlage die er bei Ausfall der elektrischen
und pneumatischen Hilfsenergie einnehmen wirde.
Siehe Kapitel ,11.8 Sicherheitsendlagen nach Ausfall der elektrischen bzw.
pneumatischen Hilfsenergie”,

Die Aktivierung zum Anfahren der Sicherheitsposition (Auswahl SafePos on) ist nur bei aktivierter Signal-
fehlererkennung (ERROR on) méglich.
24.2.13 BINARY.IN - Aktivierung des Binareingangs

In diesem Meni wird der Binareingang konfiguriert. Folgende Funktionen konnen ihm zugeordnet werden:

Anfahren von SafePos
Umschalten des Betriebszustands (MANU / AUTOMATIK)
X.TUNE Starten der Funktion X.TUNE

Nur bei Typ EP 501 C und aktiviertem Prozessregler:

X.CO/PCO| Umschalten zwischen Stellungs- und Prozessregler

BINARY.IN | ENIE3—> @® Anfahren von SafePos
A

QO Betriebszustand umschalten
QO XTUNE starten
A
) X.CO/PCO| O Umschalten zwischen Stellung- und Prozessregler

Auswahl
Typ des Binareingangs
B EXIT ENTER og 5 Lnormally open | @ (100-::.53\(;\72'1)
4 [normally closed] O ?053\2:\/1:’ 0)
Bild 63: Bedienstruktur BINARY.IN 109
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SafePos - Anfahren einer Sicherheitsposition:

Das Verhalten des Antriebs ist von der Aktivierung der Zusatzfunktion SAFEPOS abhéngig. Siehe Kapitel
.24.2.11 SAFEPOS — Eingabe der Sicherheitsposition”,

SAFEPOS aktiviert: Der Antrieb fahrt in die Sicherheitsposition, die in der Zusatzfunktion SAFEPOS vor-
gegeben ist.

SAFEPOS deaktiviert:  Der Antrieb fahrt in die Sicherheitsendlage, die er bei Ausfall der elektrischen und
pneumatischen Hilfsenergie einnehmen wiirde.
Siehe Kapitel ,11.8 Sicherheitsendlagen nach Ausfall der elektrischen bzw. pneuma-
tischen Hilfsenergie®”.

Bindreingang =1 — Antrieb fahrt in die eingestellte Sicherheitsposition.

Manu/Auto - Umschalten zwischen dem Betriebszustand MANU und AUTOMATIK:
Bindreingang = 0 — Betriebszustand AUTOMATIK
Bindreingang =1 — Betriebszustand MANU

Wurde in Menii BINARY.IN die Funktion Manu/Auto gewihlt, ist in der Prozessebene das Andern des
Betriebszustands iiber die Tasten und nicht mehr méglich.

X.TUNE - Starten der Funktion X.TUNE:
Binareingang =1 — XTUNE Starten

X.CO/P.CO - Umschalten zwischen Stellungs- und Prozessregler:
Dieser Meniipunkt steht nur fir Typ EP 501 C und bei aktiviertem Prozessregler (PCONTROL) zur Verfiigung.

Bindreingang =0 — Stellungsregler (X.CO)
Bindareingang =1  — Prozessregler (P.CO)
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24.2.14 OUTPUT - Konfiguration der Ausgange (Option)

@ Der Mentipunkt OUTPUT erscheint nur dann im Auswahlmenti von ADD.FUNCTION, wenn das Gerat
tiber Ausgénge verfiigt (Option).

Fiir das Gerat mit Option Ausgénge gibt es folgende Ausfiihrungen:

= ein Analogausgang
= ein Analogausgang und zwei Bindrausgénge
= zwei Bindrausgange

@ Entsprechend der Ausfiihrung des Geréts erscheinen im Mentipunkt OUTPUT nur die mdglichen einstell-
baren Ausginge (ANALOG, ANALOG + BIN 1 + BIN 2 oder BIN 1 + BIN 2).

OUTBIN1 |ENEE}> Konfiguration des Bindrausgangs 1

OUTPUT |EME3I> OUT ANALOG| ENiiE}»  Konfiguration des Analogausgangs
4
~

OUTBIN2 |ENEE¥> Konfiguration des Bindrausgangs 2

Bild 64: Bedienstruktur OUTPUT;

24.2.14.1 OUT ANALOG - Konfiguration des Analogausgangs

Typ EP 501: Uber den Analogausgang kann die Riickmeldung der aktuellen Position (POS) oder des Sollwerts
(CMD) an die Leitstelle erfolgen.

Typ EP 501 C: Uber den Analogausgang kann die Riickmeldung der aktuellen Position (POS) oder des Sollwerts
(CMD), des Prozess-Istwerts (PV) oder des Prozess-Sollwerts (SP) an die Leitstelle erfolgen.

OUT ANALOG | IENIIE> ®  Ausgabe der Istposition
A

O  Ausgabe der Sollposition

i)

<
>
C
[72]

Q
()
o
@
o
[0}
(2]
hY
=3
o
N
[0}
(]
@
(2]
=
3
[}
=
=
()

. T [ OUType |EMER>/\ [ 4-20mA | @

)L 0-20mA | O auswahl des
V] 0-10V QO Normsignals
O

Bild 65: Bedienstruktur OUTPUT-ANALOG; 111
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24.2.14.2 OUT BIN1 / OUT BINZ2 - Konfigurieren der Binarausgange

Die folgende Beschreibung gilt fur beide Bindrausgange OUT BIN 1 und OUT BIN 2, da die Bedienung im Menti
identisch ist.

Die Bindrausgange 1 und 2 kdnnen fir eine der folgenden Ausgaben verwendet werden:

| POS.Dev |Uberschreiten der zuldssigen Regelabweichung

| POS.Lim-1/2 |Aktue|le Position beziiglich einer vorgegebenen Grenzstellung (> oder <)

| Safepos | Antrieb in Sicherheitsposition

| ERR.SP/CMD | Fihlerbruch (SP = Prozess Sollwert / CMD = Sollwertposition)

L___ERRPV__|Fihlerbruch (Prozess-lstwert). Nur bei Typ EP 501 C vorhanden.

|___Remote | Betriebszustand (AUTOMATIK / MANU)

| Tune.Status | zustand X. TUNE (Prozessoptimierung)

| DIAG.State-1/2] Diagnoseausgang (Option)

Ubersicht méglicher Ausgaben und dazugehérige Schaltsignale:

Meniipunkt Schaltsignal Beschreibung
| 505D | 0 Regelabweichung befindet sich innerhalb der eingestellten Grenze.
.Dev
1 Regelabweichung befindet sich auBerhalb der eingestellten Grenze.
- 0 Istpostion befindet sich oberhalb der Grenzstellung.
| POS.Lim-1/2 | , , ,
1 Istpostion befindet sich unterhalb der Grenzstellung.
0 Antrieb ist nicht in der Sicherheitsposition.
[ Safepos | —— —
1 Antrieb ist in der Sicherheitsposition.
| ERR.SP/CMD | 0 Kein Fiihlerbruch vorhanden.
| ERR.PV | 1 Fuhlerbruch vorhanden.
| oy | 0 Gerét befindet sich im Betriebszustand AUTOMATIK.
emote
1 Gerat befindet sich im Betriebszustand MANU.
0 Momentan wird die Funktion X. TUNE nicht ausgefiihrt.
1 Momentan wird die Funktion X. TUNE ausgefiihrt.
| Tune.Status |
0/1 wechselnd | Die Funktion X. TUNE wurde durch einen Fehler wahrend der Ausfiihrung
(10s) abgebrochen.
0 Keine Diagnosemeldung fiir die ausgewahlten Statussignale vorhanden.
[ DIAG.State-1/2| , . ,
1 Diagnosemeldung fiir die ausgewahlten Statussignale vorhanden.

Tabelle 48:  OUT BIN 1/2; Mégliche Ausgaben und dazugehérige Schaltsignale

. Schaltzustéande
Schaltsignal
normally open normally closed
0 ov 24V
1 24V oV

Tabelle 49:  OUT BIN 1/2; Schaltzustédnde
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Alarmausgang fiir Uberschreiten der zulassigen
OUT BIN7 Regelabweichung

ouUT Binz | EE> POSDev |@ EHES> X \Werteingeben oeranz flr

- die zuléssige
) T V' Deviation: Regelabweichung
* Einstellbereich:
1..50 %**

Ausgabe: aktuellen Position bezliglich einer vorgege-
benen Grenzstellung

POS.Lim-1/2 | O EEEaS— A Wert eingeben  Cingabe der

4 Grenzstellung
T V' Limit: Einstellbereich:
* 0..100%

@) Ausgabe: Antrieb in der Sicherheitsposition
ERR.SP/CMD O Ausgabe: Fiihlerbruch

bei Prozess-Sollwert/Sollposition ***
Nur vorhanden wenn im Menl SIG.ERR aktiviert

‘ y (SIG.ERR — SP/CMD Input — Error on)
b A
Y JiNur bei Typ EP 501 C:

Nur vorhanden wenn im Menl SIG.ERR aktiviert
(SIG.ERR — PV Input — Error on)

__________________________________________________________________________________________

O Ausgabe: Betriebszustand MANU / AUTOMATIK
O Ausgabe: Zustand X. TUNE

Ausgabe: Diagnosemeldung (Option)

DIAG.State-1/2| O Il FAILURE [ ] Fehler
&)
)

‘ OUT SPEC. D AuBerhalb der

Spezifikation
FUNC.CHEC [ ] Funktionskontrolle
MAINTENANCE| [ ] Wartungsbedarf
Einstellung Schaltzustand (NC /NO)
— =G | OUT.type | [ENTER pg w normally open | @  Auswahl des
2 Schaltzustands
e EXIT | M [normally closed] O

* Wird das Untermenii mit der Taste verlassen, bleibt der Wert unveréndert.

ERR.PV QO Ausgabe: Fihlerbruch bei Prozess-Istwert

**Die zulédssige Regelabweichung Lim DEV.X XX darf nicht kleiner als das Totband sein.

*** Die Funktion bezieht sich auf den jeweiligen Sollwert. Stellungsregler = CMD; Prozessregler = SP

Bild 66: Bedlenstruktur OUTPUT-BIN1/BIN2 113
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24.2.14.3 Einstellung der UntermeniGpunkte von OUT BIN 1 / OUT BIN 2

Taste Aktion Beschreibung

Y ca. 3 s driicken Wechsel von Prozessebene => Einstellebene.

A/ OUTPUT auswahlen (Dazu muss die Zusatzfunktion ins Hauptmeni aufgenommen sein).
\VaE 4 Die Ausginge werden angezeigt.

A/YVY OUT BIN1/2 auswéhlen

NGV driicken Untermentiipunkte von OUT BIN 1/2 werden angezeigt.

Tabelle 50:  OUT BIN1 / OUT BIN2; Offnen des Untermeniis

= POS.Dev - Alarmausgang fiir zu groBe Regelabweichung des Positioners

= POS.Lim-1/2 - Ausgabe der aktuellen Position bezliglich einer vorgegebenen Grenzstellung

Taste

| Aktion

Beschreibung

POS.Dev - Alarmausgang flir zu groBe Regelabweichung des Positioners:

A/ POS.Dev auswéhlen
&Y driicken Die Eingabemaske fiir den Grenzwert (Deviation:) wird gedffnet.
A/VY Wert erhdhen Grenzwert fiir zuldssige Regelabweichung eingeben.

I \Wert verringern Einstellbereich: 1 ... 50 % (darf nicht kleiner als das Totband sein).
NGV driicken Bestatigung und gleichzeitig Riickkehr ins Ment OUT BIN 1/2.

AnschlieBend im Untermenii OUT.type den gewiinschten Schaltzu-
stand einstellen.

POS.Lim-1/2 - Ausgabe der aktuellen Position bezlglich einer vorgegebenen Grenzstellung:

A/ POS.Lim-1/2 auswéhlen

NEEY driicken Die Eingabemaske fiir die Grenzstellung (Limit;) wird geéffnet.

A/Y Wert erhéhen Grenzstellung eingeben.

I \Wert verringern Einstellbereich: O ... 100 %.

NEY driicken Bestatigung und gleichzeitig Riickkehr ins Ment OUT BIN 1/2.
AnschlieBend im Untermenl OUT.type den gewtlinschten Schaltzu-
stand einstellen.

Tabelle 51:  OUT BIN1 / OUT BIN2; Wert fiir POS.Dev oder POS.Lim-1/2 einstellen
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= Safepos - Ausgabe der Meldung: Antrieb in Sicherheitsposition

= ERR.SP/CMD - Ausgabe der Meldung: Fiihlerbruch bei Prozess-Sollwert/Sollposition
Nur vorhanden wenn die Funktion im Menii SIG.ERR aktiviert ist (S/IG.ERR — SP/CMD input — Error on).
Siehe Kapitel ,24.2.12 SIG.ERROR — Konfiguration Fehlererkennung Signalpegel”.

= ERR.PV - Ausgabe der Meldung: Fuhlerbruch bei Prozess-Istwert (nur bei Typ EP 501 C)
Nur vorhanden wenn die Funktion im Menii SIG.ERR aktiviert ist (SIG.ERR — PV Input — Error on).
Siehe Kapitel ,24.2.12 SIG.ERROR — Konfiguration Fehlererkennung Signalpegel”.

* Remote - Ausgabe Betriebszustand AUTOMATIK / MANU

= Tune.Status - Ausgabe TUNE (Prozessoptimierung)

Taste Aktion Beschreibung
A/Y Untermenipunkt auswéhlen (Safepos, ERR.SP/CMD, ERR.PV, Remote oder Tune.Status).
NEEY driicken Untermentipunkt als Ausgabefunktion fiir den Binarausgang besta-

tigen. Die Auswahl ist durch einen gefiillten Kreis ® markiert.

AnschlieBend im Untermenti OUT.type den gewiinschten Schaltzu-
stand einstellen.

Tabelle 52: ~ OUT BIN1 / OUT BIN2; Safepos, ERR.SP/CMD, ERR.PV, Remote oder Tune.Status als Ausgabe festlegen.

= DIAG.State-1/2 - Diagnoseausgang (Option)
Ausgabe der Meldung: Diagnosemeldung von ausgewahltem Statussignal
Beschreibung siehe Kapitel ,24.2.22 DIAGNOSE — Menli zur Ventiliiberwachung (Option)*.

Taste Aktion Beschreibung

A/VY DIAG.State-1/2 auswahlen

NEY driicken Die Statussignale die fiir die Ausgabe der Meldung aktiviert werden
kdnnen, werden angezeigt.

AV Statussignal auswéhlen Das Statussignal, das dem Diagnoseausgang zugeordnet werden
soll auswéhlen.

NZY driicken Die Auswahl durch ankreuzen aktivieren oder durch entfernen

des Kreuzes [_] deaktivieren.

Falls gewtlinscht, weitere Statussignale fir den Diagnoseausgang
Uber die Tasten & / ¥ und aktivieren.

Y driicken Bestitigung und gleichzeitig Riickkehr ins Menii OUT BIN 1/2.
AnschlieBend im Untermenti OUT.type den gewiinschten Schaltzu-
stand einstellen.

Tabelle 53:  OUT.type; Schaltzustand fiir Bindrausgang eingeben und Riickkehr in die Prozessebene .
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= OUT.type - Einstellung des Schaltzustands
Zusétzlich zur Auswahl der Ausgabe muss fiir den Bindrausgang der gewiinschte Schaltzustand eingegeben
werden. Siehe Tabelle 55.

Taste Aktion Beschreibung
A/ OUT.type auswihlen
NGV driicken Die Schaltzustande normally open und normally closed werden
angezeigt.
A/VY Schaltzustand auswéhlen
NELY driicken Die Auswahl ist durch einen geftllten Kreis @ markiert.
Y driicken Bestitigung und gleichzeitig Riickkehr ins Menii OUT BIN 1/2.
Y driicken Bestitigung und gleichzeitig Riickkehr ins Menii OUTPUT.
LY driicken Bestitigung und gleichzeitig Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).
LY driicken Wechsel von Einstellebene => Prozessebene.
Tabelle 54:  OUT.type; Schaltzustand fiir Bindrausgang eingeben und Riickkehr in die Prozessebene .
Schaltsignal Schaltzustande
normally open normally closed
0 oV 24V
1 24V oV
Tabelle 55:  OUT BIN 1/2; Schaltzustinde

Erst mit dem Wechsel in die Prozessebene, durch Verlassen des Hauptmeniis (MAIN) tiber die linke Aus-
wabhltaste , werden die gesnderten Daten im Speicher (EEPROM) abgelegt. Wihrend des Spei-
chervorgangs erscheint das Speichersymbol \al auf dem Display.
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24.2.15 CAL.USER - Kalibrierung von Istwert und Sollwert

Mit dieser Funktion kénnen folgende Werte manuell kalibriert werden:

» Stellungs-Istwert [_calibr. POS | (0 - 100 %)
» Stellungs-Sollwert |_calibr. INP (4 - 20 mA,0-20mA,0-5V,0-10V)

Zur Kalibrierung wird die Signalart angezeigt, die fur das Eingangssignal festgelegt wurde.
Siehe Kapitel ,21.1 INPUT — Einstellung des Eingangssignals®.

Typ EP 501 C:

Die nachfolgenden Werte kénnen nur bei Typ EP 501 C und aktiviertem Prozessregler (PCONTROL) kalibriert
werden.

» Prozess-Sollwert |_calibr. SP_{(4-20mA,0-20mA,0-5V,0-10V)

Zur Kalibrierung wird die Signalart angezeigt, die fir das Eingangssignal festgelegt wurde.
Siehe Kapitel ,21.1 INPUT — Einstellung des Eingangssignals®.

Die Kalibrierung des Prozess-Sollwerts ist nur méglich, wenn beim Einrichten des Prozessreglers die
externe Sollwertvorgabe gewéhlt wurde.

Siehe Kapitel ,23.2.3 SP-INPUT — Art der Sollwertvorgabe (intern oder extern)*,

Einstellung: PCONTROL — SETUP — SP-INPUT — extern

» Prozess-Istwert |_calibr. PV | (4 - 20 mA oder *C)

Zur Kalibrierung wird die Signalart angezeigt, die beim Einrichten des Prozessreglers fur den Prozess-Istwert

festgelegt wurde.
Siehe Kapitel ,23.2.1 PV-INPUT — Signalart fiir den Prozess-Istwert festlegen®.

Die Signalart Frequenz (Durchfluss) kann nicht kalibriert werden.
Wourde beim Einrichten des Prozessreglers Frequenz eingestellt (PCONTROL — SETUP — PV-INPUT
— Frequenz) ist der Meniipunkt calibr. PV ausgeblendet.
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V (POS.lower:)

| CAL.USER | USER | CAL.USER | ENIE> calibr. POS m* POS. PM/N LINPUT pg (X“ Wert eingeben

CLS
*
[POS. phAX | MIYGI-> op
/\ Wert eingeben
T Y (POS.upper;)
CLS
*

Nur bei Positioner Typ EP 501
(oder bei Typ EP 501 C, wenn PCONTROL nicht aktiviert).

ca/ibr‘.‘lNP ENE> INP 4mA 0™ | INEYA> \jinimalwert anlegen

E T und bestétigen
¥ BT ¢
/NP20mA U] INPUT g Maximalwert anlegen

und bestétigen

S N e e
= iNur bei Prozessregler Typ EP 501 C (wenn PCONTROL aktiviert) ;
\ ' !
Y L calibr. SP_| ENE> SP 4mA 0* | INRY®> Minimalwert anlegen |
i g und bestatigen |
| 9 ok b i
i SP 20mA 0" | NNEU#*> \aximalwert anlegen E
{ Der Mentipunkt calibr. SP st nur bei und bestétigen ;
Eexterner Sollwertvorgabe vorhanden . i
i| calibr. PV*** ENE> PV4mA O | INENE> Minimalwert anlegen |
| A T und bestitigen ;
| ) e §
: PV20mA 0 | INEGE> Maximalwert anlegen E
: und bestétigen 1
i . i

— =G |copy FACT—>USER| BEYE—> Riicksetzen der Einstellungen von CAL.USER

Za SkS auf Werkseinstellungen
ricken

* Wird das Untermenti mit der Taste verlassen, bleibt der Wert unverédndert.
** Angezeigt wird die Signalart, die fiir das Eingangssignal festgelegt wurde.

*** Wurde fiir den Prozess-Istwert die Signalart Pt 100 festgelegt, wird die Eingabemaske fiir den Temperaturwert
angezeigt.

118  Bild 67: Bedienstruktur CAL.USER
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24.2.15.1 Kalibrierung des Stellungs-istwerts und des
Stellungs-Sollwerts

Taste Aktion Beschreibung

LY ca. 3 s driicken Wechsel von Prozessebene => Einstellebene.

A/ CAL.USER auswahlen (Dazu muss die Zusatzfunktion ins Hauptmeni aufgenommen sein).
\Vas 4 Die Untermeniipunkte werden angezeigt.

calibr. POS - Kalibrierung des Stellungs-Istwerts (0 - 100 %):

A/VY calibr. POS auswahlen
NEY driicken Die Mentiipunkte fiir den minimalen und den maximalen Stellungs-
Istwert werden angezeigt.
A/Y POS. pMin auswahlen
NGV driicken Die Eingabemaske fiir den unteren Wert (POS./lower) wird gedffnet.
A/ mehr 6ffnen Minimale Position des Ventils anfahren.
mehr schlieBen
NGV driicken Ubernahme und gleichzeitig Riickkehr ins Menti calibr.POS.
A/Y POS. pMax auswihlen
NGV driicken Die Eingabemaske fiir den oberen Wert (POS.upper) wird gedffnet.
A/ mehr 6ffnen Maximale Position des Ventils anfahren.
mehr schlieBen
NGV driicken Ubernahme und gleichzeitig Riickkehr ins Menii calibr.POS.
LY driicken Bestitigung und gleichzeitig Riickkehr ins Menii CAL.USER.

calibr. INP - Kalibrierung des Stellungs-Sollwerts (4 ... 20 mA, 0 ... 20 mA,0...5V,0.. 10 V):
A/Y calibr. INP auswéhlen

ENTER 0 Die Menlpunkte fir den minimalen und maximalen Wert des Ein-
driicken . p _
gangssignals werden angezeigt.

A/Y INP OmA (4mA/0V) auswihlen | Der minimale Wert fiir das Eingangssignal wird angezeigt.

- Den minimalen Wert am Eingang anlegen.

OK NEEY driicken Ubernahme und gleichzeitig Riickkehr ins Meni calibr./INP.

A/VY INP 20mA (5V/10V) Der maximale Wert fiir das Eingangssignal wird angezeigt.
auswahlen

- - Den maximalen Wert am Eingang anlegen.
NEY driicken Ubernahme und gleichzeitig Riickkehr ins Menti calibr.INP.
Y driicken Bestitigung und gleichzeitig Riickkehr ins Menti CAL.USER.
Y driicken Bestitigung und gleichzeitig Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).
LY driicken Wechsel von Einstellebene => Prozessebene.

Tabelle 56:  CAL.USER; Kalibrierung von Stellungs-Istwert und Stellungs-Sollwert
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24.2.15.2 Kalibrierung des Prozess-Sollwerts und des Prozess-Istwerts

Taste Aktion Beschreibung

WY ca. 3 s driicken Wechsel von Prozessebene => Einstellebene.

A/ CAL.USER auswahlen (Dazu muss die Zusatzfunktion ins Hauptmeni aufgenommen sein).
\Vas 4 Die Untermenipunkte werden angezeigt.

calibr. SP - Kalibrierung des Prozess-Sollwerts:

A/ calibr. SP auswéhlen

NEY driicken Die Mentipunkte fiir den minimalen und den maximalen Prozess-
Sollwert werden angezeigt.

A/ SP OmA (4mA/0V) auswihlen | Der minimale Wert fiir das Eingangssignal wird angezeigt.

- - Den minimalen Wert am Eingang anlegen.

NEEY driicken Ubernahme und gleichzeitig Riickkehr ins Menti calibr.SP.

A/ SP 20mA (5V/10V) auswihlen | Der maximale Wert fiir das Eingangssignal wird angezeigt.

- - Den maximalen Wert am Eingang anlegen.

NGV driicken Ubernahme und gleichzeitig Riickkehr ins Menti calibr.SP.

Y driicken Bestitigung und gleichzeitig Riickkehr ins Ment CAL.USER.

calibr. PV - Kalibrierung des Prozess-Istwerts bei Eingangssignal 4 - 20 mA:

AV calibr. PV auswahlen

NGV driicken Die Mentipunkte fiir den minimalen und den maximalen Prozess-
Istwert werden angezeigt.

A/Y PV 4mA auswahlen Der minimale Wert fur das Eingangssignal wird angezeigt.

- - Den minimalen Wert am Eingang anlegen.

NGV driicken Ubernahme und gleichzeitig Riickkehr ins Menti calibr.PV.

A/VY PV 20mA auswahlen Der maximale Wert fir das Eingangssignal wird angezeigt.

- - Den maximalen Wert am Eingang anlegen.

N&Y driicken Ubernahme und gleichzeitig Riickkehr ins Menti calibr.PV.

Y driicken Bestitigung und gleichzeitig Riickkehr ins Menti CAL.USER.

calibr. PV - Kalibrierung des Prozess-Istwerts bei Eingangssignal Pt 100:

AV calibr. PV auswahlen
NGV driicken Die Eingabemaske zur Kalibrierung der Temperatur wird geoffnet.
A/VY Dezimalstelle wahlen | Die vorliegende Temperatur eingeben.

Ziffer erhchen
NGV driicken Ubernahme und gleichzeitig Riickkehr ins Menti CAL.USER.
LY driicken Bestitigung und gleichzeitig Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).
LY driicken Wechsel von Einstellebene => Prozessebene.
Tabelle 57:  CAL.USER; Kalibrierung von Stellungs-Istwert und Stellungs-Sollwert
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24.2.15.3 Riucksetzen der Einstellungen unter CAL.USER auf die
Werkseinstellungen

Taste Aktion Beschreibung

Y ca. 3 s driicken Wechsel von Prozessebene => Einstellebene.

A/ CAL.USER auswahlen (Dazu muss die Zusatzfunktion ins Hauptmeni aufgenommen sein).

\Vas 4 Die Untermeniipunkte werden angezeigt.

A/ copy FACT->USER auswahlen

NV gedriickt halten Die Einstellungen von CAL.USER werden auf die Werkseinstel-
solange Countdown (5 ...) lauft | lungen zurlickgesetzt.

Y driicken Bestitigung und gleichzeitig Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).

LY driicken Wechsel von Einstellebene => Prozessebene.

Tabelle 58:  copy FACT->USER; Riicksetzen der Einstellungen unter CAL.USER auf die Werkseinstellungen

Mit dem Deaktivieren von CAL.USER, durch Entfernen der Zusatzfunktion aus dem Hauptmenii (MAIN),
wird die Werkskalibrierung wieder aktiviert.
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24.2.16 SET.FACTORY - Zuricksetzen auf die Werkseinstellungen

Mit dieser Funktion kdnnen alle vom Benutzer vorgenommenen Einstellungen auf den Zustand bei Auslieferung
zuriickgesetzt werden.

Alle EEPROM-Parameter mit Ausnahme der Kalibrierwerte werden auf Default-Werte zurtickgesetzt. AnschlieBend
wird ein Hardware-Reset durchgefiihrt.

gedriickt halten
solange Countdown (5 ...) lauft r=—-—=-=-- 1
_ | factory 1
| SET.FACTORY | >
1 reset |
b e o o o e 4
Bild 68: Bedienstruktur SET.FACTORY

Zuricksetzen auf die Werkseinstellungen:

Taste Aktion Beschreibung
Y ca. 3 s driicken Wechsel von Prozessebene => Einstellebene.
A/VY SET.FACTORY auswihlen (Dazu muss die Zusatzfunktion ins Hauptmenii aufgenommen sein).
NG ca. 3 s driicken Jfactory reset” wird eingeblendet.
(bis Fortschrittsbalken Reset wird ausgefiihrt.
geschlossen ist)
LY driicken Wechsel von Einstellebene => Prozessebene.

Tabelle 59:  SET.FACTORY; Zuriicksetzen auf die Werkseinstellungen

Zur Anpassung des Geréts an die Betriebsparameter fiihren Sie erneut die Selbstparametrierung des
Positioners durch (X.TUNE).
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24.2.17 SER. I\O - Einstellungen der seriellen Schnittstelle

Mit dieser Funktion kann die Art der seriellen Schnittstelle und die Baud-Rate eingestellt werden.

[ SER 1/0 | ENIE> [ vo.moDE | ENE> | HART | ®
A A
2 |
Burst | O
]
EXIT | | Auto | O Automatische
Umschaltung auf
HART/Burst
[ BAUDRATE | ENiER> | 1200 | ®
VAN A | 10
' & 2400
A | 4800 | O
M 9600 | O
| 19200 | O
—IE= [ 3840 ]O
S [ SERIAL.CONFIG | EXIEE> [ NONE par.,1Stop| @
A
| EVEN par.,1Stop | O
(A | ODD par.,1Stop | O
M [NONE par, 2Stop] O
| EVEN par.,2Stop | O
—IE= [[ODD par,2Stop | O
Bild 69: Bedienstruktur SER. \O
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24.2.18 EXTRAS - Einstellung des Displays

Mit dieser Funktion kann das Display individuell eingestellt werden.

» Uber DISPMODE wird die Art der Darstellung gewahlt.
normal = schwarze Schrift auf hellem Hintergrund.
invers = weiBe Schrift auf dunklem Hintergrund.

= In DISP.ITEMS lasst sich das Display der Prozessebene individuell einstellen.
Dazu kdnnen weitere Mentipunkte fiir das Display der Prozessebene aktiviert werden. Im Auslieferungszustand

sind POS und CMD aktiviert.

= In START-UP.ITEM wird einer der aktivierten Mentpunkte als Startanzeige nach einem Neustart festgelegt.

A

b
v V¥

B 7|

L

— T

A

T

[ EXTRAS | EXER—> | DISPITEMS | ENE> Mentipunkte fiir die
A A
N
™
X

[ START-UPITEM | ENIER> @  Startanzeige wahlen

| DISPMODE | ENiE>

iy [nomal 1@
&

| DISPLIGHT | ENMiE>

SELEC

Anzeige auf dem
Display aktivieren

[ ]

[ ]
[cook 1 O

[ ]
[x7une ] O

s [ cwp |O
a ®

[ ]
[ x7uve 1O

SELEC

schwarze Schrift auf
hellem Hintergrund

weiBe Schrift auf
dunklem Hintergrund

[invers 1O

A @ Hintergrundbeleuchtung

an
A% Jo
[aseracive ] O

Hintergrundbeleuchtung
aus

Hintergrundbeleuchtung
schaltet nach 10 sec ab

Bild 70: Bedienstruktur EXTRAS
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DISP.ITEMS - Meniianzeigen fiir das Display der Prozessebene aktivieren:

Taste Aktion Beschreibung

LY ca. 3 s driicken Wechsel von Prozessebene => Einstellebene.

A/ ADD.FUNCTION auswahlen

NEEY driicken Die méglichen Zusatzfunktionen werden angezeigt.

A/VY EXTRAS auswihlen

LY driicken Die Zusatzfunktion EXTRAS durch ankreuzen [X] aktivieren und ins
Hauptmeni Gibernehmen.

WY driicken Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).

A/ EXTRAS auswahlen

NEEY driicken Die Untermentiis von EXTRAS werden angezeigt.

A/YVY DISP.ITEMS auswahlen

N&EY driicken Die méglichen Meniipunkte werden angezeigt.
POS, CMD, CMDIPOS, CMD/POS(1), CLOCK, INPUT, TEMP,
X.TUNE.
Zusétzlich bei Prozessregler Typ EP 501 C:
PV, SP, SPIPV, SP/PV(t), PTUNE, P.LIN.

A/ Gewiinschte Menupunkte

auswéhlen

LY driicken Die Auswahl durch ankreuzen aktivieren oder durch entfernen
des Kreuzes [_] deaktivieren.

WY driicken Riickkehr ins Menti EXTRAS.

Y driicken Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).

LY driicken Wechsel von Einstellebene => Prozessebene.

Tabelle 60:  DISP.ITEMS; Meniipunkte fiir die Anzeige in der Prozessebene aktivieren

Die aktivierten Menipunkte werden nun auf dem Display der Prozessebene angezeigt.

Mit den Pfeiltasten A ¥ kann zwischen den Anzeigen gewechselt werden.
Jeder zur Auswahl stehende Mentipunkt kann auch deaktiviert werden, damit er nicht auf dem Display der
Prozessebene erscheint.

Es muss jedoch mindestens ein Mentiipunkt fiir die Anzeige auf dem Display zu Verfligung stehen.
Wurde nichts ausgewahlt, wird automatisch der Mentpunkt POS aktiviert.

START-UP.ITEM - Meniipunkt fiir die Startanzeige festlegen:

| EXTRAS | - |START—UP./TEM|A/V Meniipunkt auswihlen und mit IEZEE® festlegen.

Der Menipunkt fur die Startanzeige ist durch den gefiillten Kreis markiert @.

Die detaillierte Vorgehensweise kann der ausfiihrlichen Mentibeschreibung fiir DISP.ITEMS entnommen werden
(siehe Tabelle 60). Die Meniieinstellung von START-UP.ITEM und DISP.ITEMS erfolgt nach dem selben Schema.
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DISP.MODE - Art der Darstellung wéhlen

(schwarze Schrift auf hellem Hintergrund oder weiBe Schrift auf dunklem Hintergrund):

Taste Aktion Beschreibung

LY ca. 3 s driicken Wechsel von Prozessebene => Einstellebene.

A/VY ADD.FUNCTION auswéhlen

NGV driicken Die méglichen Zusatzfunktionen werden angezeigt.

A/VY EXTRAS auswiéhlen

NZLY driicken Die Zusatzfunktion EXTRAS durch ankreuzen [X] aktivieren und ins
Hauptmeni Ubernehmen.

LY driicken Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).

A/Y EXTRAS auswiéhlen

NGV driicken Die Untermeniis von EXTRAS werden angezeigt.

A/VY DISP.MODE auswihlen

NGV driicken Die méglichen Menupunkte fir die Art der Darstellung werden
angezeigt.
normal = schwarze Schrift auf hellem Hintergrund
invers = weiBe Schrift auf dunklem Hintergrund

A/Y Art der Darstellung wahlen

NIV driicken Die Auswabhl ist durch einen gefiillten Kreis ® markiert.

CEY driicken Ruckkehr ins Ment EXTRAS.

LY driicken Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).

LY driicken Wechsel von Einstellebene => Prozessebene.

Tabelle 61:  DISPMODE; Art der Darstellung wéhlen

DISP.LIGHT - Hintergrundbeleuchtung fiir Display festlegen:

| EXTRAS | —>| DISP.LIGHT |A/V Hintergrundbeleuchtung auswihlen und mit IEZEE@ festlegen.

Der Mentlipunkt fiir die Hintergrundbeleuchtung ist durch den gefiillten Kreis markiert @.

on = Hintergrundbeleuchtung an.
off = Hintergrundbeleuchtung aus.
user active = Hintergrundbeleuchtung schaltet nach 10 Sekunden ohne Benutzerinteraktion ab. Bei erneutem
Tastendruck geht die Hintergrundbeleuchtung wieder an.

Die detaillierte Vorgehensweise kann der ausfiihrlichen Mentibeschreibung fiir DISP.MODE entnommen werden
(siehe ,Tabelle 61“). Die Menueinstellung von DISP.LIGHT und DISP.MODE erfolgt nach demselben Schema.
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24.2.19 POS.SENSOR - Einstellung Schnittstelle Remote
Wegsensor

In diesem Meni kann die Schnittstelle fir den Anschluss eines externen Wegsensors ausgewahlt werden.

Der Menupunkt POS.SENSOR steht nur bei Typ EP 501 L zu Verfligung.
Es gibt folgende Anschlussmdglichkeiten:

Schnittstelle Sensor Einstellung im Menii (ADD.FUNCTION)
analog (4 - 20 mA) * beliebiger, hochauflosender POS.SENSOR — ANALOG
Wegsensor.

Tabelle 62:  Anschluss externer Wegsensor

* Wird bei dem Prozessregler Typ EP 501 C der Wegsensor tber die analoge Schnittstelle angeschlossen,
kann dieser nur noch als Positioner (Stellungsregler) betrieben werden.

Die Zusatzfunktion PCONTROL wird automatisch entfernt.

ANALOG |—— Das Positionssignal des Wegsensors

wird analog tUbertragen

[POS.SENSOR|——
*
@@

Bild 71: Bedienstruktur POS.SENSOR

Analoge Schnittstelle (Meniipunkt POS.SENSOR — ANALOG):

Der Typ EP 501 L wird Uiber eine 4 ... 20 mA Schnittstelle mit einem beliebigen Wegsensor mit 4 ... 20 mA Aus-
ganssignal verbunden. Dazu wird der Wegsensor an den Prozess-Istwert-Eingang angeschlossen (siehe Kapitel
,14.3.1 Klemmenbelegungen des Prozess-Istwert-Eingangs®).

Bendtigt der Wegsensor eine zusétzliche elektrische Versorgung von 24 V DC kann diese Uber den Positioner
mitversorgt werden.

24.2.20 SERVICE

Diese Funktion hat fir den Bediener des Gerits keine Bedeutung. Sie dient ausschlieBlich dem werksinternen
Gebrauch.
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24.2.21 SIMULATION - MenU zur Simulation von Sollwert, Prozess
und Prozessventil

Mit dieser Funktion kénnen Sollwert, Prozess und Prozessventil unabhéngig voneinander simuliert werden.

@ Achtung! Durch einen Gerateneustart wird die Simulation inaktiv.
Die Einstellungen von SIGNAL.form, x.SIM und p.SIM werden auf die Werkseinstellung zurlickgesetzt.

Simulation Sollwert
SIMULATION| ENIER> (| [ SIGNAL.sim |ENIER> [\ [SIGNAL form| N> @girﬂulatiton
ollwer
A 1 4 inaktiv
Signalform auswahlen
) [Sius ] O S
O Rechteck

IS T | O Dreieck
A ‘A Y | Offset |lmm—> Wert

I eingeben

| Amplitude |m Wert

A eingeben

[ Periode | INGNIE-> [Wert

eingeben

{1 14

EXIT Simulation Prozess und Prozessventil SELEC

|CONTROL.sim|Em33-> Prozessventil wird simuliert
A
p.SIM Prozess wird simuliert

Verstarkungsfaktor eingeben

ﬁ S/MGa/n m Wert

*
eingeben .qm
Zeitkonstante eingeben

SiM.Delay | INEUI-> Wert

eingeben qu*

* Wird das Untermenii mit der Taste verlassen, bleibt der Wert unveréndert.

10g Bild 72: Bedienstruktur SIMULATION
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24.2.21.1 SIGNAL.sim - Simulation des Sollwerts
Die Einstellungen zur Simulation des Sollwerts werden im Menli SIGNAL.sim vorgenommen.

Aktivierung der Simulation: Im Unterment SIGNAL.form durch Auswahl einer der folgenden Signalformen

Sinussignal V\/\/\

Rechtecksignal

Dreiecksignal T/\/\/\/

Einmaliger Durchlauf einer wechselnden Signalfolge.
AnschlieBend wird die Auswahl auf Extern (Sollwert-Simulation

inaktiv) gesetzt.

\/

\/

Fur die gew&hlte Signalform kénnen folgende Parameter eingestellt werden.

Menipunkt | Parametereinstellung Schematische Darstellung mit Sinussignal
A
70 % +—
ffset Nullpunkt hi ino
(Nullpunktverschiebung in %) [V S A N . N |
1 Offset in %
»t
A
70 0 b g g
Amplitude| | (Amplitude in %) 5006 4 Amplitude in %
>t
A ) .
. Periodeins
70 %
Perisod Peri . . .
(Periodendauer in s) 50 9%
>t
Tabelle 63:  SIGNAL.sim; Parametereinstellungen fiir Sollwert-Simulation
Deaktivierung der Simulation: Im Untermenti SIGNAL.form
Auswahl| = Sollwert Simulation inaktiv
(entspricht der Werkseinstellung im Auslieferungszustand)
Aktivieren und parametrieren der Sollwert-Simulation:
Taste Aktion Beschreibung
Y ca. 3 s driicken Wechsel von Prozessebene => Einstellebene.
AV SIMULATION auswéhlen (Dazu muss die Zusatzfunktion ins Hauptmenii aufgenommen sein).
NEEY driicken Das Untermenii zur Einstellung der Simulation wird angezeigt.
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Taste Aktion Beschreibung

A/ SIGNAL.sim auswéhlen

NEEY driicken Das Untermenii zur Aktivierung und Parametrierung der Sollwert-
Simulation wird angezeigt.

A/ SIGNAL.form auswahlen

&Y driicken Die Meniipunkte zur Aktivierung und zur Auswahl der Signalform
werden angezeigt.

A /¥ |Gewtnschten Mentpunkt | 5 g\ ap = Simulation inaktiv.

auswahlen

Auswahl | Sinus |/{Square|/|Triangle| / | Mixed | = festlegen der
Signalform, sowie Aktivierung der Simulation.

NZY driicken Die Auswahl ist durch einen gefiillten Kreis @ markiert.

Y driicken Riickkehr ins Menti SIGNAL.sim.

Einstellung der Parameter fur die Simulation des Sollwerts:

A/VY Offset auswéhlen (Nullpunktverschiebung in %).
NEEY driicken Die Eingabemaske zum Festlegen des Offsets wird geoffnet.
A/VY Wert erhdhen Wert eingeben.

Dezimalstelle wahlen
NGV driicken Ubernahme und gleichzeitig Riickkehr ins Menti SIGNAL.sim.
A/ Amplitude auswihlen (Amplitude in %).
NGV driicken Die Eingabemaske zum Festlegen der Amplitude wird gedffnet.
A/VY Wert erhdhen Wert eingeben.

Dezimalstelle wahlen
NEY driicken Ubernahme und gleichzeitig Riickkehr ins Menti SIGNAL.sim.
A/VY Periode auswihlen (Periodendauer in Sekunden).
NGV driicken Die Eingabemaske zum Festlegen der Periodendauer wird geoffnet.
A/ Wert erhéhen Wert eingeben.

Dezimalstelle wahlen
N&Y driicken Ubernahme und gleichzeitig Riickkehr ins Menti SIGNAL.sim.
WY driicken Riickkehr ins Menii SIMULATION.

Zur Simulation von Prozess und Prozessventil:

A/Y

CONTROL.sim auswéhlen

Beschreibung siehe Kapitel ,24.2.21.2 CONTROL.sim — Simu-
lation des Prozesses und Prozessventils”.

Verlassen des Meniis SIMULATION:

Y driicken Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).
Y driicken Wechsel von Einstellebene => Prozessebene.
Tabelle 64:  SIGNAL.sim; aktivieren und parametrieren der Sollwert-Simulation.
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24.2.21.2 CONTROL.sim - Simulation des Prozesses und Prozessventils

Die Einstellungen zur Simulation des Prozesses und des Prozessventils werden im Menti CONTROL.sim
vorgenommen.

Einstellungen

Art der Simulation: Simulation des Prozessventils.
Simulation des Prozesses.

Parametrierung des - u
Prozesses: SIM.Gain | Verstarkungsfaktor festlegen.
SIM.Delay | Zeitkonstante in Sekunden festlegen.

Beispiel eines simulierten Prozesses:

Auswirkung der Parametrierung auf das Verhalten des PT1 Glieds

SIM.Delay (Zeitkonstante [T] in s) Ausgang des simulierten
Prozesses

SIM.Gain 5 — ; y
(Verstarkungsfaktor [Kp])

63 %

Eingang des simulierten

Prozesses
u
> t
Bild 73: Beispiel eines simulierten Prozesses. Verhalten des PT1 Glieds
Aktivieren und parametrieren der Simulation des Prozesses und/oder Prozessventils:
Taste Aktion Beschreibung
LY ca. 3 s driicken Wechsel von Prozessebene => Einstellebene.
A/ SIMULATION auswéhlen (Dazu muss die Zusatzfunktion ins Hauptmenii aufgenommen sein.)
NEEY driicken Das Untermenti zur Einstellung der Simulation wird angezeigt.
A/VY CONTROL.sim auswéhlen
NEEY driicken Das Untermeni zur Aktivierung und Parametrierung der Prozess-
und Prozessventil-Simulation wird angezeigt.
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Taste Aktion Beschreibung

AV aGues\:lvv[;r;j;;:ten Simulation Auswabhl = Simulation Prozess.
Auswahl = Simulation Prozessventil.

NZLY driicken Die Auswahl durch ankreuzen [X] aktivieren oder durch entfernen
des Kreuzes [_] deaktivieren.

Einstellung der Parameter fiir die Simulation des Prozesses und/oder des Prozessventils:

A/ SIM.Gain auswihlen (Verstarkungsfaktor).

NEEY driicken Die Eingabemaske zum Festlegen des Verstarkungsfaktors wird
geoffnet.

A/VY Wert erhéhen Wert eingeben.

Dezimalstelle wihlen

NGV driicken Ubernahme und gleichzeitig Riickkehr ins Menii CONTROL.sim.

A/Y SIM.Delay auswéhlen (Zeitkonstante in Sekunden).

NEEY driicken Die Eingabemaske zum Festlegen der Zeitkonstante wird geoffnet.

A/VY Wert erhéhen Wert eingeben.

Dezimalstelle wihlen

NGV driicken Ubernahme und gleichzeitig Riickkehr ins Menti CONTROL.sim.

LY driicken Ruckkehr ins Ment SIMULATION.

W driicken Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).

Y driicken Wechsel von Einstellebene => Prozessebene.

Tabelle 65:  CONTROL.sim; aktivieren und parametrieren der Simulation des Prozesses und/oder Prozessventils.
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24.2.22 DIAGNOSE - Menl zur VentilUberwachung (Option)

Mit der optionalen Funktion DIAGNOSE kann der Zustand des Ventils tiberwacht werden. Bei Abweichungen vom
Sollzustand werden Meldungen geméB NE 107 ausgegeben.

Beispiel fiir die Ausgabe einer Diagnosemeldung:

Statussignal

POS O 0 Symbol fr:
4 u Diagnose aktiv
Qs AauTo

MENU

Bild 74: Beispiel fiir eine Diagnosemeldung

24.2.22.1 Aktivierung des Menus DIAGNOSE

Damit das Menii DIAGNOSE eingestellt werden kann, muss es zunéchst im Hauptmenii der Einstellebene (MAIN)
tuber ADD.FUNCTION aktiviert werden. Siehe Kapitel ,24.1 Aktivieren und deaktivieren von Zusatzfunktionen®.

@ Die aktive Diagnose wird auf dem Display der Prozessebene mit einem Hakchen-Symbol [v] angezeigt.
Siehe Bild 74

24.2.22.2 Das DIAGNOSE Hauptmeni

Das Hauptment von DIAGNOSE besteht aus folgenden Untermenis.

| D.MSG | (Diagnosemessages) Liste aller Diagnosemeldungen.
DIAGNOSE || || CONFIG.MSG | Zuordnung von Statussignalen fiir unterschiedliche Diagnose-
meldungen gemaB NE 107 (NE = NAMUR Empfehlung).
ggggﬁ\gﬁgx |ADD.D/AGNOSE| Aktivierung von Diagnosefunktionen durch Aufnahme ins
RESET HISTORY DIAGNOSE Hauptmend.

|RESET.H/STORY| Léschung der Historieneintrage aller Diagnosefunktionen.
Das Menu wird nur angezeigt, wenn in der Prozessebene die
Funktion CLOCK ausgewahlt ist.

Tabelle 66: DIAGNOSE; Hauptmenti
Die Beschreibung dazu finden Sie im Kapitel ,24.2.22.5 Beschreibung des DIAGNOSE Hauptmendis”.

133




EBRD ARMATUREN’

\/

Typ EP 501

134

24.2.22.3 DIAGNOSE - Bedienstruktur

|DIAGNOSE| IENTER>
A

)
A

vy (¥ DIAGNOSE Funktionen
y

EXIT

Anzeige aller erzeugten Auswabhl einer
Diagnosemeldungen Diagnosemeldung
| _D.MSG |ENE SERVICE.TIME | IENIEER>
A (A . Diagnose-  Meldung
<) . meldung I6schen
| wnE POS.MONITOR wie
* angezeigt
. . Zuordnung von Status-
Anzeige der aktlven* signale nach NE 107**
Diagnosefunktionen

UNC CHECK| QPrio 2
POS MONITOR OUT SPEC. | OPrio 3
MAINTENANCE| O Prio 4

[ CONFIG. MSG|EE§E!'>* SERVICE | SERVICE.TIVE | ENIER®> | FAILURE | @ Prio 1

Anzeige der aktivierbaren

HISTOGRAM Histogramm

Betriebsstundenzihler

[] Wegakkumulator

[] Richtungsumkehrzzhler
Temperaturiiberwachung
m [ ] Endlageniiberwachung

'Nur bei Typ EP 501 C (Prozessregelung):

E PMMON/TOR ] Prozess-Istwert-Uberwachung

POS.MONITOR Positionstiberwachung

[ADD.DIAGNOSE| ENiE>

| RESET.HISTORY| MENNM> Historieneintrige aller Diagnosefunktionen I6schen

Riickkehr ohne Anderung

Prioritat eingeblendet.

* Es werden nur die Diagnosefunktionen angezeigt, die im Ment ADD.DIAGNOSE aktiviert sind.

** Sind mehrere Diagnosemeldungen gleichzeitig vorhanden, wird auf dem Display das Statussignal mit der héchsten

Bild 75: Bedienstruktur DIAGNOSE

Konfigurieren der Zusatzfunktionen




Typ EP 501

Konfigurieren der Zusatzfunktionen

EBRID ARMATUREN’

24.2.22.4 Aktivierung von Diagnosefunktionen

Im Mentit ADD.DIAGNOSE werden Diagnosefunktionen aktiviert und damit ins Hauptmenti von DIAGNOSE
aufgenommen.

Aktivierbare Diagnosefunktionen:

| HISTOGRAMM | Grafische Darstellung der Verweildauerdichte und Bewegungsspanne.

[ SERVICE.TIVE | Betriebsstundenzihler

[TRAVELACCU] | Wegakkumulator

|CYCLE.COUNTER| Richtungsumkehrzéhler

| TEMP.CHECK | Temperaturtiberwachung

| STROKE.CHECK]| Uberwachung der mechanischen Endlagen in der Armatur

[ PV.MONITOR | Prozess-Istwert-Uberwachung (nur bei Typ EP 501 C, Prozessregelung)
[ POS.MONITOR] Positionsiiberwachung

Tabelle 67:  ADD.DIAGNOSE; Ubersicht Diagnosefunktionen

Die genaue Beschreibung finden Sie in Kapitel ,24.2.22.6 Beschreibung der Diagnosefunktionen*”

ADD.DIAGNOSE - Diagnosefunktionen aktivieren:

Taste Aktion Beschreibung

LY ca. 3 s driicken Wechsel von Prozessebene => Einstellebene.

A/ DIAGNOSE auswihlen (Dazu muss die Zusatzfunktion DIAGNOSE bereits durch Aufnahme
ins Hauptmenti (MAIN) aktiviert sein.)

NEEY driicken Die Untermentiis werden angezeigt.

A/ ADD.DIAGNOSE auswiéhlen

NEEY driicken Die weiteren Diagnosefunktionen werden angezeigt.

A/VY Gewitinschte Diagnosefunktion

auswahlen

NZLY driicken Die gewtinschte Diagnosefunktion ist nun durch ein Kreuz
markiert.

entweder

A/ Weitere Diagnosefunktionen ) . . ) )

auswihlen So oft wiederholen bis alle gewiinschten Diagnosefunktionen mit

einem Kreuz [X] markiert sind.

NZLY driicken

oder

LY driicken Bestatigung und gleichzeitig Riickkehr ins DIAGNOSE Hauptmenti.
Die markierten Diagnosefunktionen sind damit aktiviert und die
Ments zur Einstellung befinden sich nun im Hauptmenti von
DIAGNOSE.

Tabelle 68:  Aktivierung von Diagnosefunktionen
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24.2.22.5 Beschreibung des DIAGNOSE Hauptmens

1.l DMSG

| — (Diagnosemessages) Diagnosemeldungen

Im Ment D.MSG sind alle erzeugten Diagnosemeldungen aufgelistet, sie kénnen dort angesehen und geldscht
werden. Das Statussignal, das der Diagnosemeldung zugewiesen ist, wird durch ein Symbol angezeigt.

Displaybeispiel fiir eine Liste mit Diagnosemeldungen

Diagnosemeldung -> >D.MSG << gilzfsslifurl"atl:las zugewiesene
& ?
TRAVEL.ACCU ®
PV.MONITOR VAN

29-1-1 ENTER

Displaybeispiel fiir den Beschreibungstext einer Diagnosemeldung

TRAVEL.ACCU

travel accu

exceeded

CLEAR

Ansehen und Léschen einer Diagnosemeldung:

Taste Aktion Beschreibung
A/Y D.MSG auswéhlen
NEEY driicken Alle erzeugten Diagnosemeldungen werden angezeigt.
A/VY Gewtinschte Meldung
auswdéhlen
NGV driicken Offnen der Diagnosemeldung. Der Beschreibungstext wird ange-
zeigt (in Englisch).
LY driicken SchlieBen der Diagnosemeldung und Riickkehr in D.MSG.
oder
NZLY gedriickt halten Léschen der Diagnosemeldung und Riickkehr in D.MSG.
solange Countdown (5 ...) lauft
LY driicken Ruckkehr ins DIAGNOSE Hauptmendi.
Tabelle 69:  D.MSG; Ansehen und LGschen einer Diagnosemeldung

2.| CONFIG.MSG |— Zuordnung von Statussignalen gemaB NE 107 (NAMUR Empfehlung)
Im Menti CONFIG.MSG konnen die Statussignale der Diagnosemeldungen geédndert werden.

Das Menii zeigt nur Diagnosefunktionen an, die eine Meldung ausgeben kénnen und die bereits im Menti
ADD.DIAGNOSE aktiviert sind.

136
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Sind mehrere Diagnosemeldungen mit unterschiedlichen Statussignalen vorhanden, wird auf dem Display das
Statussignal mit der hochsten Prioritét eingeblendet.

Ubersicht der Statussignale gemaBe NE 107 (NE = NAMUR Empfehlung):

Prioritat 1 2 3 4
Statussignal ® W 'E :
Bedeutung Failure (Ausfall) Function check Out of specification | Maintenance required
(Funktionskontrolle) | (AuBerhalb der (Wartungsbedarf)
Spezifikation)

Tabelle 70:  CONFIG.MSG; Ubersicht Statussignale

Werkseitig sind fiir die Meldungen der Diagnosefunktionen folgende Statussignale voreingestellt:

Diagnosefunktion Statussignal gemaB NE 107 Signal Prioritéat
Miniatur
SERVICE.TIME Maintenance required @ 4
TRAVEL.ACCU Maintenance required @ 4
CYCLE.COUNTER Maintenance required @ 4
TEMP.CHECK Out of specification A 3
STROKE.CHECK Out of specification A 3
PV.MONITOR Out of specification A 3
POS.MONITOR Out of specification A 3

Tabelle 71:  CONFIG.MSG; Werkseinstellung (Default)

Zuweisen von Statussignalen:

Taste Aktion Beschreibung
A/ CONFIG.MSG auswiéhlen
NEEY driicken Alle aktivierten Diagnosefunktionen, die eine Meldung ausgeben
konnen, werden angezeigt.
A/Y Gewtinschte Diagnosefunktion
auswahlen
NGV driicken Die Liste méglicher Statussignale wird angezeigt.
A/ Gewlnschtes Statussignal
auswahlen
NZY driicken Das gewihlte Statussignal ist nun durch einen gefiillten Kreis @
markiert.
LY driicken Bestitigung und gleichzeitig Riickkehr ins Menii CONFIG.MSG.
Das Statussignal ist nun der Diagnosefunktion zugewiesen.
Y driicken Ruickkehr ins DIAGNOSE Hauptmenii.

Tabelle 72:  CONFIG.MSG; Zuweisen von Statussignalen
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3.|ADD.DIAGNOSE| - Aktivierung und Deaktivierung von Diagnosefunktionen

In diese

m Menu konnen Diagnosefunktionen aktiviert und ins Hauptmenii von DIAGNOSE aufgenommen oder

bereits aktivierte Diagnosefunktionen wieder deaktiviert werden.

Aktivierung von Diagnosefunktionen:

Beschreibung siehe Kapitel ,24.2.22.4 Aktivierung von Diagnosefunktionen”

Deaktivierung von Diagnosefunktionen:

Die Vorgehensweise ist gleich wie bei der Aktivierung. Nur wird bei der Deaktivierung das vorhandene Kreuz
hinter der Diagnosefunktion, durch Driicken der Taste, wieder entfernt [ ] .

4.|RESET.HISTORY| - Léschung der Historieneintrage aller Diagnosefunktionen

Erlauterung zu den Historieneintragen:
Bei jeder Diagnosemeldung erfolgt ein Historieneintrag. Dieser Eintrag wird der Diagnosefunktion, die diese
Meldung ausgeldst hat, zugeordnet und dort im Untermenu HISTORY abgelegt.

Im Ment einiger Diagnosefunktionen gibt es das Untermenti HISTORY; in dem die Historieneintrage
abgelegt werden.

Mit RESET.HISTORY werden die Eintrdage aller HISTORY Untermenls geldscht.
Einzelne Eintrage kénnen im Unterment HISTORY der jeweiligen Diagnosefunktion geléscht werden.

Siehe auch Kapitel ,24.2.22.7 Historieneintrdge im Untermeni HISTORY".

Loschen aller Historieneintrage:

Taste Aktion Beschreibung
A/VY RESET.HISTORY auswéhlen
RUN NZLY gedriickt halten Alle Historieneintrage werden geldscht.
solange Countdown (5 ...) lauft
Y driicken Riickkehr ins DIAGNOSE Hauptment.
Tabelle 73:  RESET.HISTORY; Léschung aller Historieneintrdge
ACHTUNG!

Historieneintrdge werden nur erstellt, wenn die Funktion CLOCK fur die Anzeige in der Prozessebene

aktiviert ist.
Aktivieren und Einstellen von CLOCK siehe Kapitel ,16.4.1 Einstellen von Datum und Uhrzeit"
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24.2.22.6 Beschreibung der Diagnosefunktionen

| HISTOGRAM_| - Ausgabe von Histogrammen
Das Menu HISTOGRAM gliedert sich in 2 Teile.:

1. Ausgeben der Histogramme fiir
POS-Class (Verweildauerdichte) und
DIR-Class (Bewegungsspanne)

2. Auflistung der Kennwerte fur
CMD Sollposition Ventilantrieb
POS Istposition Ventilantrieb
DEV  Abweichung von POS zu CMD
TEMP Temperatur
SP Prozess-Sollwert
PV Prozess-Istwert

Displaybeschreibung der Histogramme:

POS-Class Dauer der Histogrammaufzeichnung

GroBte aufgetretene Verweildauerdichte (héchster Balken)

[
Zuriickgelegter Weg des Antriebs

10 Histogrammbalken die jeweils 10 % des Gesamthubs darstellen:
Balken links = Klasse 1 (0 - 10 %)
Balken rechts = Klasse 10 (91 - 100 %)

POS-Class

DIR-Class Dauer der Histogrammaufzeichnung

Am haufigsten aufgetretene Spanne zwischen 2 Richtungswechseln

[
00:13:48_ 50 % ......... 72 Anzahl der Richtungswechsel

Histogrammbalken fir die Spanne zwischen zwei Richtungsumkehrpunkten
Balken links = Klasse 1 (0 - 10 %)
Balken rechts = Klasse 10 (91 - 100 %)

S0l DIR—Class

Bedienstruktur:

HISTOGRAM| IENIE1—> POS-Class | IHEGl / ISIeE> Beide Histogramme starten / stoppen
ﬂk [ CLEAR g

Beide Histogramme [6schen

g DIR-Class | IHEX:l / ISIeEM> Beide Histogramme starten / stoppen
[EXTX3> Beide Histogramme l6schen

SYSTEM-DATA m—|

Bild 76: HISTOGRAM,; Bedienstruktur 139
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POS-Class - Beschreibung des Histogramms der Verweildauerdichte
Das Histogramm zeigt an, wie lange sich der Antrieb in einer bestimmten Position aufgehalten hat.

Dafiir wird der Hubbereich in 10 Klassen eingeteilt.
Jeder Abtastzeit wird die aktuelle Position einer der 10 Klassen zugeordnet.

Konfigurieren der Zusatzfunktionen

Klasse 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

Bild 77: CMD-Class; Positionsklassen

Erlduterung des Histogramms am Beispiel

Sinusférmiger Verlauf der Antriebsposition:

Position
100 %
0% > Zeit [t]
Bild 78: Sinusférmiger Verlauf der Antriebsposition

Histogramm zum sinusformigen Verlauf der Antriebsposition:

Dauer der Histogrammaufzeichnung

GroBte aufgetretene Verweildauerdichte (héchster Balken)

ya Zurlickgelegter Weg des Antriebs

7 m / 7
4 10:34:00 " 35, 10023 cM

Das Histogramm zeigt an, wie lange sich der Antrieb in der
jeweiligen Positionsklasse aufgehalten hat.

Mittig tiber dem Histogramm ist angegeben wie viel Prozent
seiner Zeit der Antrieb in der Positionsklasse mit der gréBten
Verweildauerdichte verbracht hat.

POS—Class

Rickschlisse aus dem Histogramm auf das Verhalten des Antriebs:

Der Antrieb verbrachte
ca. 30 % seiner Zeit in Positionsklasse 1 (0-10 % des Gesamthubs) und
ca, 30 % seiner Zeit in Positionsklasse 10 (90 - 100 % des Gesamthubs).

Die restliche Zeit war der Antrieb in einer Position zwischen 11 % und 89 % des Gesamthubs.

Bild 79: POS-Class; Histogramm der Verweildauerdichte bei sinusférmigem Verlauf der Antriebsposition

@ Die Verteilung des Histogramms lasst Riickschlisse auf die Auslegung des Regelventils zu. Befindet sich
der Antrieb beispielsweise nur im unteren Hubbereich, ist das Ventil wahrscheinlich zu groB ausgelegt.
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DIR-Class - Beschreibung des Histogramms der Bewegungsspanne
Das Histogramm zeigt die Bewegungsspannen des Antriebs zwischen zwei Richtungsumkehrpunkten an.

Dafiir wird die Bewegungsspanne zwischen zwei Richtungswechseln in 10 Klassen eingeteilt.
Jeder Abtastzeit wird die aktuelle Position einer der 10 Klassen zugeordnet.

Klasse 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

Bild 80: DIR-Class; Richtungswechselklassen

Erlauterung des Histogramms am Beispiel

Sinusférmiger Verlauf der Antriebsposition:

Position
100 %
0 % > Zeit [1]
Bild 81: Sinusférmiger Verlauf der Antriebsposition

Histogramm zum sinusformigen Verlauf der Antriebsposition:

Dauer der Histogrammaufzeichnung
Prozentualer Anteil der am haufigsten aufgetretenen
Richtungswechselklasse
/— Anzahl der Richtungswechsel

00:13:48 100/.

Im Histogramm wird ersichtlich, welche Richtungswechsel-
klasse den groBten Anteil an der Gesamtzahl der Richtungs-
wechsel hat.

Mittig tiber dem Histogramm ist angeben, wieviel Prozent aller
Richtungswechsel auf die haufigste Richtungswechselklasse
fallen.

DIR-Class

Rickschluss aus dem Histogramm auf das Verhalten des Antriebs:

Der Antrieb bewegte sich bei allen Richtungswechseln in der Richtungswechselklasse 10 (91 - 100 %)

Bild 82: DIR-Class; Histogramm der Verweildauerdichte bei sinustérmigem Verlauf der Antriebsposition

@ Die Histogramme geben nur dann korrekte Auskunft iber das Verhalten des Antriebs, wenn die fiir die
Grundeinstellung geforderte Funktion X. TUNE ausgefiihrt wurde.
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Starten, Stoppen und Léschen der Histogramme

Taste Aktion Beschreibung

A/VY HISTOGRAM auswihlen (Dazu muss die Funktion HISTOGRAM ins Hauptmenii von DIA-

GNOSE aufgenommen sein. Siehe Kapitel ,24.2.22.4 Aktivierung
von Diagnosefunktionen®).

NGV driicken Die leere Matrix des Untermeniis POS-Class (Verweildauerdichte)
wird angezeigt.

Histogramme starten:

* | QLY gedriickt halten Beide Histogramme (POS-Class und DIR-Class) werden gestartet.
solange Countdown (5 ...) lauft

A/Y Wechsel der Displayansicht Auswahlmdglichkeiten:

POS-Class (Histogramm fiir die Verweildauerdichte),
DIR-Class (Histogramm fir die Bewegungsspanne),
SYSTEM-DATA (Auflistung der Kennwerte).

Histogramme stoppen:

* | QLY gedriickt halten Die Aufzeichnung fiir beide Histogramme (POS-Class und DIR-
solange Countdown (5 ...) lauft | Class) wird gestoppt.

A/Y Wechsel der Displayansicht Auswahlmdglichkeiten:

POS-Class (Histogramm fiir die Verweildauerdichte),

DIR-Class (Histogramm fiir die Bewegungsspanne),
SYSTEM-DATA (Auflistung der Kennwerte).

Histogramm I6schen:
* |NELY gedriickt halten Beide Histogramme (POS-Class und DIR-Class) werden geldscht.
solange Countdown (5 ...) lauft
Riickkehr ins Hauptmeni DIAGNOSE:
A/Y SYSTEM-DATA auswihlen
WY oder \CIF¥ driicken | Ruickkehr ins Hauptmenii DIAGNOSE.

* Die Tastenfunktionen , und gibt es nur in den Displayansichten der Histogramme POS-
Class und DIR-Class.

Tabelle 74:  HISTOGRAM,; Starten, Stoppen und Léschen von Histogrammen
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| SERVICE.TIME | - Betriebsstundenzéhler

Der Betriebsstundenzéhler erfasst die Zeit, in der das Gerét eingeschaltet ist.
Erreicht die Einschaltdauer das vorgegebene Zeitlimit, wird eine Meldung erzeugt.

= Dazu erfolgt ein Historieneintrag im Untermenti HISTORY. Beschreibung siehe ,24.2.22.7 Historieneintrdge im
Untermeni HISTORY".

= Das Statussignal, das der Meldung zugeordnet ist, erscheint in kurzen Abstdnden auf dem Display.
Siehe auch D.MSG und CONFIG.MSG in Kapitel 24.2.22.5 auf Seite 136.

Display SERVICE.TIME Beschreibung der Funktionen

Im Unterment LIMIT kann das werkseitig auf 90 Tage eingestellte Zeit-
intervall fir Meldungen geandert werden.

Hinter NEXT.M wird die verbleibende Zeit bis zur ndchsten Meldung
angezeigt.

-
____SERVICE.TIME
90d.00h
89d.23h

NEXT.M

HISTORY
Im Untermenti HISTORY konnen die Historieneintrdge der letzten 3
EXIT INFUT Meldungen angesehen und geléscht werden.

Tabelle 75:  SERVICE.TIME; Betriebsstundenzéhler

29-5-1

Bedienstruktur:

[SERVICE.TIME] IENE> L \PUT g Eingabe
A "
Zeitintervall ==
&)
] NEXT M. Anzeige der Restzeit bis zur nachsten Meldung
L ESGE HISTORY |IEMUEs*> Historien- Historieneintrag
eintrag wird I6schen
angezeigt
Bild 83: Bedienstruktur SERVICE.TIME

Zeitintervall fiir die Ausgabe von Meldungen festlegen

Taste Aktion Beschreibung

AV SERVICE.TIME auswéhlen (Dazu muss die Funktion SERVICE.TIME ins Hauptmenii von DI/A-
GNOSE aufgenommen sein. Siehe Kapitel ,24.2.22.4 Aktivierung
von Diagnosefunktionen®).

NGV driicken Das Meni wird angezeigt.

A/VY LIMIT auswéhlen

NGV driicken Der voreingestellte Wert wird angezeigt.

AV Wert erhdhen Zeitintervall fiir die Ausgabe der Meldung einstellen.

Wechsel der (Zeit-
einheit: d/h/m)

NGV driicken Riickkehr ins Menli SERVICE.TIME.
Y driicken Riickkehr ins Hauptmenii DIAGNOSE.
Tabelle 76:  SERVICE.TIME; Zeitintervall festlegen. 143
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[ TRAVELACCU | - Wegakkumulator

Im Wegakkumulator wird der Weg, den der Antriebskolben zuriicklegt, erfasst und aufsummiert. Eine Bewegung
des Antriebskolbens wird erkannt, wenn sich die Position um mindestens 1 % &ndert.

Durch Eingeben eines Limits fir die Summe der Kolbenbewegungen wird das Intervall fiir die Ausgabe von Mel-
dungen festgelegt.

= Dazu erfolgt ein Historieneintrag im Untermenii HISTORY. Beschreibung siehe ,24.2.22.7 Historieneintrdge im
Untermeni HISTORY".

= Das Statussignal, das der Meldung zugeordnet ist, erscheint in kurzen Abstanden auf dem Display.
Siehe auch D.MSG und CONFIG.MSG in Kapitel 24.2.22.5 auf Seite 136.

Display TRAVEL.ACCU Beschreibung der Funktionen

Das Untermenti HUB gibt den Gesamthub des Antriebskolben an. Der
Gesamthub wird bei der Grundeinstellung des Gerats (Ausfiihren von
X.TUNE) automatisch ermittelt.

Bei analogem Wegaufnehmer muss der Gesamthub liber die Taste
eingegeben werden.

-
TRAVEL.ACCU

LIMIT 1000000 cm
NEXT.M 999954 cm

HISTORY
= INPUT

29-6-1 Im Unterment LIMIT kann das Intervall fiir die Ausgabe der Meldung,
geéndert werden. Werkseitig sind 10 km zurtickgelegte Kolbenbewegung

eingestellt.

Hinter NEXT.M wird die verbleibende Kolbenbewegungsstrecke bis zur
nachsten Meldung angezeigt.

Im Untermenti HISTORY konnen die Historieneintrdge der letzten 3 Mel-
dungen angesehen und geléscht werden.

Tabelle 77:  TRAVEL.ACCU; Wegakkumulator

Bedienstruktur:

[TRAVELACCU| EENER> [INPUT o g s
Y Ingabe

Gesamthub*

V) Limit

[ INPUT md
A LIMIT Eingabe

NEXT M. Anzeige der Reststrecke bis zur nachsten Meldung

— =0 HISTORY | ENIER>  Historien- Historieneintrag
eintrag wird I6schen
T angezeigt

* Eingabe nur bei analogem Wegaufnehmer erforderlich

Bild 84: Bedienstruktur TRAVEL.ACCU
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Intervall fiir die Ausgabe von Meldungen festlegen

Taste Aktion Beschreibung
A/VY TRAVEL.ACCU auswéhlen (Dazu muss die Funktion TRAVEL.ACCU ins Hauptmenii von DIA-
GNOSE aufgenommen sein. Siehe Kapitel ,24.2.22.4 Aktivierung
von Diagnosefunktionen®).
NGV driicken Das Meni wird angezeigt.
* Nur bei analogem Wegaufnehmer erforderlich (Einstellen des Untermeniis HUB)
A /V* |HUB auswéhlen
* |INGY driicken Der voreingestellte Wert wird angezeigt.
A/V* Wert erhdhen Gesamthub des Antriebskolbens einstellen.
Wechsel der
Dezimalstelle
A/ LIMIT auswéahlen
NGV driicken Der voreingestellte Wert wird angezeigt.
A/ Wert erhdhen Intervall fir die Ausgabe der Meldung einstellen (Limit fir Summe
Wechsel der der Kolbenbewegung).
Dezimalstelle
NGV driicken Ruckkehr ins Menti TRAVEL.ACCU.
LY driicken Riickkehr ins Hauptmenii DIAGNOSE.
Tabelle 78:  TRAVEL.ACCU; Intervall festlegen.

|CYCLE.COUNTER] - Richtungsumkehrzahler

Der Richtungsumkehrzahler z&éhlt die Anzahl der Richtungswechsel des Antriebskolbens. Ein Richtungswechsel wird
erkannt, wenn sich die Position des Antriebskolbens um mindestens 1 % &ndert.

Durch Eingeben eines Limits fir die Summe der Richtungswechsel wird das Intervall fur die Ausgabe von Meldungen
festgelegt.

= Dazu erfolgt ein Historieneintrag im Untermenii HISTORY. Beschreibung siehe ,24.2.22.7 Historieneintrdge im
Untermeni HISTORY™.

= Das Statussignal, das der Meldung zugeordnet ist, erscheint in kurzen Absténden auf dem Display.
Siehe auch D.MSG und CONFIG.MSG in Kapitel 24.2.22.5 auf Seite 136.

Display CYCLE.COUNTER Beschreibung der Funktionen
- Im Unterment LIMIT kann das Intervall fir die Ausgabe der Meldung
___ CYCLE.COUNTER geandert werden. Werkseitig sind 1 Million Richtungswechsel eingestellt.
LIMIT 1000000

Hinter NEXT.M werden die verbleibenden Richtungswechsel bis zur
néchsten Meldung angezeigt.

NEXT.M
HISTORY

=l

Tabelle 79:

999960

Im Untermenti HISTORY kdnnen die Historieneintrage der letzten 3 Mel-
dungen angesehen und geldscht werden.

INPUT

SERVICE.TIME; Betriebsstundenzéhler

29-7-1
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Bedienstruktur:

[cYCLE.COUNTER| IENIEE> vt | NG Eingabe
A Richtungs-

wechsel ESC
(A

V] NEXT M. Anzeige der verbleibenden Richtungswechsel bis zur

nachsten Meldung

e EXIT | HISTORY |IEMIER*> Historien- Historieneintrag

T eintrag wird I6schen

angezeigt

Bild 85: Bedienstruktur CYCLE.COUNTER

Intervall fiir die Ausgabe von Meldungen festlegen

Taste Aktion Beschreibung

A/YY CYCLE.COUNTER auswihlen |(Dazu muss die Funktion CYCLE.COUNTER ins Hauptmenii von
DIAGNOSE aufgenommen sein. Siehe Kapitel ,24.2.22.4 Akti-
vierung von Diagnosefunktionen™)

NGV driicken Das Mentii wird angezeigt.

AV LIMIT auswahlen

NGV driicken Der voreingestellte Wert wird angezeigt.

A/Y Wert erhdhen Intervall firr die Ausgabe der Meldung einstellen (limitierte Anzahl

von Richtungswechseln).

Wechsel der

Dezimalstelle

NEEY driicken Riickkehr ins Menti CYCLE.COUNTER.
LY driicken Riickkehr ins Hauptmenii DIAGNOSE.

Tabelle 80:  CYCLE.COUNTER; Intervall festlegen.

| TEMP.CHECK] - Temperaturiiberwachung

Die Temperaturiberwachung prift, ob sich die aktuelle Temperatur im vorgegebenen Temperaturbereich
befindet. Der Temperaturbereich wird durch die Eingabe einer Minimal- und Maximaltemperatur festgelegt.
Weicht die Temperatur vom vorgegebenen Bereich ab, wird eine Meldung ausgegeben.

= Dazu erfolgt ein Historieneintrag im Untermenii HISTORY. Beschreibung siehe ,24.2.22.7 Historieneintrdge im
Untermeni HISTORY"™.

= Das Statussignal, das der Meldung zugeordnet ist, erscheint in kurzen Abstdnden auf dem Display.
Siehe auch D.MSG und CONFIG.MSG in Kapitel 24.2.22.5 auf Seite 136.

Zusitzlich zur Uberwachung gibt es einen Temperaturschleppzeiger. Dieser zeigt von den gemessenen Tempera-
turwerten den niedrigsten und héchsten an. Uber die Taste kann der Schleppzeiger zuriickgesetzt werden.
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Display TEMP.CHECK Beschreibung der Funktionen
TEM_P.CH ECK CURRENT zeigt die aktuelle Temperatur an.

MAX zeigt die héchste Temperatur des Schleppzeigers an

MAX 21.7*C
MIN 21.7*C
LIMIT

EXIT

v Im Untermenti HISTORY kénnen die Historieneintrage der letzten 3 Mel-
LIMIT dungen angesehen und geldscht werden.

MIN zeigt die niedrigste Temperatur des Schleppzeigers an.

Im Untermenti LIMIT kann der erlaubte Temperaturbereich geéndert
20-8-1 N werden. Bei der Unter- oder Uberschreitung wird eine Meldung ausge-
geben. Werkseitig ist der Temperaturbereich von 0 ... 60 °C eingestellt.

29-8-1 ENTER

Tabelle 81:  TEMP.CHECK; Temperaturbereich

Bedienstruktur:

| TEMP,CHECKl ENE CURRENT | Anzeige der aktuellen Temperatur
A

Hochste Temperatur des Schleppzeigers

[EEIX> Wert I6schen

Niedrigste Temperatur des Schleppzeigers

g [EETX1-> Wert I5schen

[ INPUT g [ INPUT gl TS
N Eingabe
* Limit ™ o

EXIT istorienei
= HISTORY | IENIEER> Historieneintrag Ef;ﬁgﬁnemtrag
wird angezeigt .%m
Bild 86: Bedienstruktur TEMP.CHECK
Temperaturlimit fiir die Ausgabe von Meldungen festlegen
Taste Aktion Beschreibung
A/ TEMP.CHECK auswéhlen (Dazu muss die Funktion TEMP.CHECK ins Hauptmentii von DIA-

GNOSE aufgenommen sein. Siehe Kapitel ,24.2.22.4 Aktivierung
von Diagnosefunktionen®).

NGV driicken Das Ment wird angezeigt.

A/YY LIMIT auswahlen

NGV driicken Das obere und untere Temperaturlimit wird angezeigt.
Das obere Limit TEMP.MAX ist bereits ausgewahlt.

NCY driicken Eingabemaske fiir oberes Temperaturlimit 6ffnen.
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Taste Aktion Beschreibung
AV Wert erhdhen Oberes Temperaturlimit TEMP.MAX eingeben.
Wechsel der
Dezimalstelle
NGEY driicken Wert bestatigen.
A/ TEMP.MIN auswéhlen
NGV driicken Werkseitig fiir unteres Temperaturlimit 6ffnen.
A/ Wert erhdhen Unteres Temperaturlimit TEMP.MIN eingeben.
Wechsel der
Dezimalstelle
NGV driicken Wert bestatigen.
Y driicken Riickkehr ins Menti TEMP.CHECK.
Y driicken Riickkehr ins Hauptmenii DIAGNOSE.

Tabelle 82:  TEMP.CHECK; Temperaturlimit festlegen.

| STROKE.CHECK | - Endlageniiberwachung

Mit der Funktion STROKE.CHECK werden die physikalischen Endlagen der Armatur tiberwacht. Auf diese Weise
kdnnen Abnutzungserscheinungen am Ventilsitz erkannt werden.

Dazu wird fiir die untere Endlage (Position 0 %) und die obere Endlage (Position 100 %) ein Toleranzband ange-
geben. Uberschreitet oder unterschreitet eine Endlage das Toleranzband, wird eine Meldung ausgegeben.

= Dazu erfolgt ein Historieneintrag im Untermenii HISTORY. Beschreibung siehe ,24.2.22.7 Historieneintrdge im
Untermeni HISTORY".

= Das Statussignal, das der Meldung zugeordnet ist, erscheint in kurzen Abstanden auf dem Display.
Siehe auch D.MSG und CONFIG.MSG in Kapitel 24.2.22.5 auf Seite 136.

Zusitzlich zur Uberwachung gibt es einen Endlagenschleppzeiger. Dieser zeigt von den ermittelten Endlagen die
minimalste und maximale Position an. Uber die Taste kann der Schleppzeiger zuriickgesetzt werden.

Display STROKE.CHECK Beschreibung der Funktionen

MAX zeigt die maximale Position des Schleppzeigers an

-
STROKE.CHECK

MIN zeigt die minimalste Position des Schleppzeigers an.

MIN Im Unterment LIMIT kann das Toleranzband fiir die physikalischen End-

hlll\gl'i'rORY lagen eingestellt werden. Bei der Unter- oder Uberschreitung wird eine

99-9-1 I Meldung ausgegeben.

Beispiel:

Eingabe obere Endlage TOL MAX =1 %

Ist die Position kleiner als -1 % wird eine Meldung ausgegeben

Eingabe untere Endlage TOL ZERO =1 %
Ist die Position gréBer als 101 % wird eine Meldung ausgegeben

Im Untermenti HISTORY kdnnen die Historieneintrage der letzten 3 Mel-
dungen angesehen und geldscht werden.

Tabelle 83:  STROKE.CHECK; Endlagentiberwachung
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ACHTUNG!

Wurde im Ment X.LIMIT eine Hubbegrenzung eingestellt, ist die mechanische Endlagentberwachung nur
begrenzt aussagekraftig.

Die in der Prozessebene unter POS angezeigten Endlagen sind in diesem Fall nicht die physikalisch
bedingten Endlagen. Sie sind daher nicht mit den im Ment STROKE.CHECK unter MIN und MAX ange-
zeigten Endlagen vergleichbar.

Bedienstruktur:

[ STROKE.CHECK| IENUE>

A

Maximale Position des Schleppzeigers

[EEX1> Wert 16schen

Minimalste Position des Schleppzeigers

[ENFI> Wert 16schen
N
V]
I -

B

|

Limit

a4
IEN=E3>  Historien-

eintrag wird
angezeigt

I6schen

EXIT

(0]l=F.\zY Historieneintrag

[ ESC_ouuy

Bild 87:

Bedienstruktur STROKE.CHECK

Positionslimit fiir die Ausgabe von Meldungen festlegen

I \Wechsel der

Dezimalstelle

Taste Aktion Beschreibung
A/VY STROKE.CHECK auswihlen |(Dazu muss die Funktion STROKE.CHECK ins Hauptmenii von
DIAGNOSE aufgenommen sein. Siehe Kapitel ,24.2.22.4 Akti-
vierung von Diagnosefunktionen®).
NEEY driicken Das Meni wird angezeigt.
A/Y LIMIT auswéhlen
NEEY driicken Die Untermentis zur Eingabe der unteren und oberen Endlagen-
toleranz werden angezeigt.
Das Untermenti zur Eingabe der unteren Endlagentoleranz
ZERO.TOL ist bereits ausgewhlt.
NEEY driicken Eingabemaske fiir untere Endlagentoleranz 6ffnen.
A/ Wert erhdhen Untere Endlagentoleranz ZERO.TOL eingeben.
I \Wechsel der
Dezimalstelle
NEEY driicken Wert bestatigen.
A/ MAX.TOL auswéhlen
NGV driicken Eingabemaske fiir obere Endlagentoleranz 6ffnen.
AV Wert erhdhen Obere Endlagentoleranz MAX.TOL eingeben.
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Taste Aktion Beschreibung
NGV driicken Wert bestatigen.
LY driicken Ruckkehr ins Menti STROKE.CHECK.
LY driicken Riickkehr ins Hauptmenii DIAGNOSE.
Tabelle 84:  STROKE.CHECK; Endlageniiberwachung.

[ POS.MONITOR | —positionsiiberwachung
Die Funktion POS.MONITOR iiberwacht die aktuelle Position des Antriebs.
Im Untermenti DEADBAND wird das Toleranzband fiir den Sollwert festgelegt.

Im Untermenti COMP.TIME (compensation time = Ausgleichszeit) wird ein Zeitraum fiir die Angleichung des
Istwerts an den Sollwert vorgegeben.

Die Erfassung der Ausgleichszeit COMP.TIME beginnt, sobald der Sollwert konstant ist. Nach Ablauf der Aus-
gleichszeit beginnt die Uberwachung.

Ist wahrend der Uberwachung die Regelabweichung (DEV) des Istwerts gréBer als das Toleranzband des Soll-
werts, wird eine Meldung ausgegeben.

= Dazu erfolgt ein Historieneintrag im Untermenti HISTORY. Beschreibung siehe ,24.2.22.7 Historieneintrdge im

Untermenii HISTORY".

= Das Statussignal, das der Meldung zugeordnet ist, erscheint in kurzen Abstanden auf dem Display.
Siehe auch D.MSG und CONFIG.MSG in Kapitel 24.2.22.5 auf Seite 136.

Display POS.MONITOR Beschreibung der Funktionen

Im Untermenti DEADBAND kann das werkseitig auf 2 % festgelegte Tole-
ranzband des Sollwerts geédndert werden.

-
POS:MONITOR

DEADBAND 2.0 %
COMP.TIME 10.0 sec
HISTORY

EXIT

In COMP.TIME (compensations time) wird die Ausgleichszeit eingestellt.

Im Untermenti HISTORY kdénnen die Historieneintrage der letzten 3 Mel-
dungen angesehen und geléscht werden.

INPUT

29-11-1

Tabelle 85:  POS.MONITOR; Positionstiberwachung

Schematische Darstellung

14 I
1.2 | . Legende:
J T eMD T L DEADBAND = einstellbares
_________________________ A DEV- o] { DEADBAND Toleranzband in %.
B 'y
08 ; COMPTIME = einstellbare Zeit
06 | POS : i in Sekunden, die gewartet wird
: bis die Regelabweichung mit
04 | T dem Toleranzband verglichen wird.
0.2 - : f DEV = Regelabweichung
0 ! ! ! i ! ! ! !
o 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
COMPTIME

Bild 88: POS.MONITOR; Schematische Darstellung Positionsiiberwachung
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Bedienstruktur:
POS.MONITOR| IENE> DEADBAND | INEl—> —_—
ingabe
i Toleranzband =
&)
) LCOMPTIME | INEV-> ——
ingabe
Ausgleichszeit
HISTORY | ENIES>  Historien- [EMZN: Historieneintrag
3 g I6schen
eintrag wird
angezeigt

Bild 89:

Bedienstruktur POS.MONITOR

Toleranzband und Ausgleichszeit eingeben

Taste Aktion Beschreibung
A/VY POS.MONITOR auswéhlen (Dazu muss die Funktion POS.MONITOR ins Hauptmenii von DIA-
GNOSE aufgenommen sein. Siehe Kapitel ,24.2.22.4 Aktivierung
von Diagnosefunktionen®).
NGV driicken Das Menu wird angezeigt. DEADBAND ist bereits ausgewahlt.
NGV driicken Der voreingestellte Wert wird angezeigt.
AV Wert erhdhen Toleranzband eingeben.
Wechsel der
Dezimalstelle
NGV driicken Wert bestatigen.
A/VY COMP.TIME auswahlen
NGV driicken Der voreingestellte Wert wird angezeigt.
A/VY Wert erhéhen Ausgleichszeit eingeben.
Wechsel der
Dezimalstelle
NGEY driicken Riickkehr ins Ment POS.MONITOR.
LY driicken Ruickkehr ins Hauptmenii DIAGNOSE.
Tabelle 86:  POS.MONITOR; Toleranzband und Ausgleichszeit festlegen.

|_PV.MONITOR |- Prozessiiberwachung (nur bei Typ EP 501 C)

Die Funktion PV.MONITOR tiberwacht den Prozess-Istwert.

Das Bedienmenti ist identisch mit der zuvor beschriebenen Positionstiberwachung POS.MONITOR.
Im Gegensatz dazu wird hier nicht die Position des Antriebs, sondern der Prozess tberwacht.
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24.2.22.7 Historieneintrage im Unterment HISTORY

Jede Diagnosefunktion, die eine Meldung ausgeben kann, verfuigt tiber das Unterment HISTORY.

Mit dem Auslosen der Diagnosemeldung wird ein Historieneintrag mit Datum und Wert erstellt. Die Historienein-
trage der jeweiligen Diagnosefunktion kénnen im Unterment HISTORY angesehen und geldscht werden.

Von jeder Diagnosemeldung werden maximal drei Historieneintradge gespeichert. Sind beim Ausldsen einer
Meldung bereits drei Historieneintrdge vorhanden, wird der &lteste Historieneintrag geldscht.

Beispiel: Historie der Diagnosefunktion TRAVEL.ACCU

v Beschreibung:
TRAVELACCU__ Links auf dem Display steht das Datum und rechts daneben der dazu-
DIAITE VALUE gehorige Wert.
01.02.12 5cm i o
01.02.12 35 cm Léschen der Historie:
01 :02:1 5 10 om Die Taste gedriickt halten solange der Countdown (5...) lauft.

Uber das Diagnosemenii RESET.HISTORY kénnen die Historien aller Diagnosefunktionen gemeinsam
gel6scht werden. Siehe Kapitel 24.2.22.5.

Léschen der Historien einer Diagnosefunktion am Beispiel TRAVEL.ACCU

Taste Aktion Beschreibung

A/Y TRAVEL.ACCU auswéhlen

NGV driicken Das Mentii wird angezeigt.

A/ HISTORY auswiahlen

NGV driicken Historieneintrage mit Datum und Wert werden angezeigt.

NZLY gedriickt halten Die Historien der Diagnosefunktion TRAVEL.ACCU werden
solange Countdown (5 ...) lauft | geloscht.

Y driicken Riickkehr ins Menli TRAVEL.ACCU.

LY driicken Riickkehr ins Hauptmenii DIAGNOSE.

Tabelle 87: ~ SERVICE.TIME; Zeitintervall fiir Meldung eingeben.

ACHTUNG!

Historieneintrage werden nur erstellt, wenn die Funktion CLOCK fiir die Anzeige in der Prozessebene
aktiviert ist.

Um korrekte Historieneintrage zu erhalten, miissen Datum und Uhrzeit stimmen.

Nach einem Neustart mussen Datum und Uhrzeit neu eingestellt werden. Deshalb wechselt das Gerét
nach einem Neustart sofort automatisch in das entsprechende Mend.

Aktivieren und Einstellen von CLOCK siehe Kapitel ,16.4.1 Einstellen von Datum und Uhrzeit"
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24.3 Manuelle Konfiguration von X. TUNE

Diese Funktion ist nur bei speziellen Anforderungen nétig.
Fur Standardanwendungen ist die Funktion X. TUNE werkseitig voreingestellt. Siehe Kapitel ,27.2

X.TUNE - Automatische Anpassung des Stellungsreglers®”,

Fir besondere Anforderungen kann die Funktion X. TUNE, wie nachfolgende beschrieben, manuell konfiguriert werden.

Offnen des Meniis zur manuellen Konfiguration von X. TUNE

Taste Aktion Beschreibung
WLV ca. 3 s driicken Wechsel von Prozessebene => Einstellebene.
A/Y X.TUNE auswéhlen
RUN NGV kurz driicken Offnen des Meniis Manual. TUNE. Die Meniipunkte zur manuellen
Konfiguration von X.TUNE werden angezeigt.

X.TUNE; Offnen des Mentis zur manuellen Konfiguration von X.TUNE

Funktionen fiir X.TUNE auswahlen

[ RUN 2 ENER> ~ [ XTUNEDBDx | [X] Totband
A kurz A
driicken | X.TUNE.PARAx | Regelparameter
Positioner

= [X TUNE.LEAKAGE] [X] Dichtigkeitspriifung

X TUNE.Y, | Parameter
l pwm_| PWM-Signale

e EXIT | | X.TUNE.Yfric | [] Reibverhalten

Endlagen bestimmen
v B | (GTmi | O
Werte eingeben

T_m ) [ACTnolimit @ (x) LPOS.pMIN
M [POSpMAX

< <>

PWM-Signale optimieren

X TUNE.PWM ] SR> [ ENTER B Wer
f_m ™ [ENE:)» bestétigen
A

Ermittlung Offnungs- und SchlieBzeiten

B i
X.TUNE.AIR Werte werden

gedriickt halten ancezeiat
T solange Countdown (5 ...) lauft gezelg
Bild 90: Bedienstruktur fir die manuelle Konfiguration von X. TUNE 153
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24.3.1 Beschreibung des Menis zur manuellen Konfiguration
von X.TUNE

| X.TUNE.CONFIG | Konfiguration der Funktion Festlegen welche_ Funktionen beim. Aysfuhren der
X.TUNE X.TUNE (automatischen Selbstoptimierung) durch-
gefiihrt werden sollen.

| M.TUNE.POS | Einstellung der Endlagen - Angeben, ob der pne.umatische Antrieb mecha-
nische Endlagen besitzt.

- Manuelle Vorgabe der Endlagen

Sind keine mechanischen Endlagen vorhanden,
werden diese durch die X. TUNE nicht angefahren
und miissen manuell vorgegeben werden.

M.TUNE.PWM | Optimierung der PWM-Signale  Manuelles Optimieren der PWM-Signale zur Ansteu-
erung der Be- und Entliiftungsventile.

Zur Optimierung missen die Ventile beluftet und
entltftet werden. Ein Fortschrittsbalken zeigt auf
dem Display die Geschwindigkeit an, mit der das
Ventil be- oder entliiftet wird.

Die Einstellung ist dann optimal, wenn sich der Fort-
schrittsbalken méglichst langsam weiterbewegt.

M.TUNEAIR | Ermittlung der Offnungs- und qutlaufende Erlmittlung der Offnungs- und SchlieB-
SchlieBzeiten des Antriebs zeiten des Antriebs.

24.3.1.1 X.TUNE.CONFIG - Konfiguration der Funktion X.TUNE

In diesem Menti kann festgelegt werden, welche Funktionen beim automatischen Ausfiihren der Funktion X.TUNE
ausgeftihrt werden sollen.

Festlegen der Funktionen in X.TUNE.CONFIG

Taste Aktion Beschreibung
A/ X.TUNE.CONFIG auswahlen
NEEY driicken Die Funktionen fiir die automatische Selbstparametrierung durch

X.TUNE werden angezeigt.

A/ Gewiinschte Funktion

auswihlen
NEEY driicken Die Funktion durch ankreuzen aktivieren [X] .
Alle gewtlinschten Funktionen nacheinander
tiber die Pfeiltasten A / W auswihlen und
durch ankreuzen [X| aktivieren.
LY driicken Ruckkehr ins Menii Manual. TUNE.

Tabelle 88:  X.TUNE.CONFIG; Festlegen der Funktionen fir die automatische Selbstparametrierung durch X.TUNE
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24.3.1.2 X.TUNE.POS - Einstellung der Endlagen

In diesem Menii wird festgelegt, ob der pneumatische Antrieb mechanische Endlagen besitzt oder nicht.
Sind keine mechanischen Endlagen vorhanden, werden diese durch die X. TUNE nicht angefahren und mussen
manuell vorgegeben werden.

Einstellung der Endlagen

Taste Aktion Beschreibung
AV M.TUNE.POS auswihlen
NEEY driicken Die Auswahl fur

ACT.limit = mechanische Endlagen vorhanden
ACT.nolimit = mechanische Endlagen nicht vorhanden
wird angezeigt.

Bei vorhandenen mechanischen Endlagen
A/Y ACT.limit auswéhlen

LY driicken Die Auswahl ist durch einen gefiillten Kreis @ markiert.,
Y driicken Ruckkehr ins Meni Manual. TUNE.

Bei nicht vorhandenen mechanischen Endlagen
A/ ACT.nolimit auswéhlen

NGV driicken Das Untermenii CAL.POS zur Eingabe der Endlagen wird geéffnet.
A/Y POS.pMIN auswéhlen
NGV driicken Die Eingabemaske fiir den Wert der unteren Endlage wird geéffnet.
AV mehr 6ffnen Untere Endlage des Ventils anfahren.
mehr schlieBen
NGV driicken Ubernahme und gleichzeitig Riickkehr ins Menti CAL.POS.
A/Y POS.pMAX auswahlen
NEEY driicken Die Eingabemaske fiir den Wert der oberen Endlage wird geoffnet.
A/ mehr &ffnen Obere Endlage des Ventils anfahren.
mehr schlieBen
NGV driicken Ubernahme und gleichzeitig Riickkehr ins Menii CAL.POS.
LY driicken Ruckkehr ins Ment M. TUNE.POS.
Y driicken Riickkehr ins Menti Manual. TUNE.

Tabelle 89:  M.TUNE.PQOS; Einstellung der Endlagen
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24.3.1.3 M. TUNE.PWM - Optimierung der PWM-Signale

In diesem Ment werden die PWM-Signale zur Ansteuerung der Be- und Entliftungsventile manuell optimiert.

Zur Optimierung wird der Antrieb belliftet und entliftet. Ein Fortschrittsbalken zeigt auf dem Display die Position
des Antriebs an und die Geschwindigkeit der Be- und Entliiftung.

Die Einstellung ist dann optimal, wenn sich der Fortschrittsbalken moglichst langsam weiterbewegt.

WARNUNG!

Gefahr durch unkontrollierte Ventilbewegung bei Ausfiihrung der Funktion M. TUNE.PWM !
Beim Ausfiihren der Funktion M. TUNE.PWM unter Betriebsdruck besteht akute Verletzungsgefahr.
> X. TUNE.PWM niemals bei laufendem Prozess durchfiihren!

> Anlage vor unbeabsichtigtem Betétigen sichern!

Optimierung der PWM-Signale

Taste Aktion Beschreibung
A/ M.TUNE.PWM auswéhlen
NEEY driicken Das Untermeni wird angezeigt.
yB.min = Beluftungsventil
yE.min = Entliftungsventil
A/Y yB.min auswéhlen Untermeni zum Einstellen des PWM-Signals fiir das
Beluftungsventil.
NEEY driicken Die Eingabemaske zum Einstellen des PWM-Signals wird geéffnet.
Der Fortschrittsbalken zeigt die Geschwindigkeit der Beliiftung an.
AV Geschwindigkeit Geschwindigkeit so minimieren, dass sich der Fortschrittsbalken
erhdhen moglichst langsam von links nach rechts weiterbewegt.
| — ] Geschwindigkeit Achtung! Die Geschwindigkeit nicht so weit minimieren, dass der
verringern Fortschrittsbalken in einer Position verharrt.
NEEY driicken Ubernahme und gleichzeitig Riickkehr ins Menti M. TUNE.PWM.
A/VY yE.min auswéhlen Untermeni zum Einstellen des PWM-Signals fir das
Entliftungsventil.
NEEY driicken Die Eingabemaske zum Einstellen des PWM-Signals wird geéffnet,
Der Fortschrittsbalken zeigt die Geschwindigkeit der Entliiftung an.
A/ Geschwindigkeit Geschwindigkeit so minimieren, dass sich der Fortschrittsbalken
erhdhen moglichst langsam von rechts nach links weiterbewegt.
| — ] Geschwindigkeit Achtung! Die Geschwindigkeit nicht so weit minimieren dass der
verringern Fortschrittsbalken in einer Position verharrt.
NEEY driicken Ubernahme und gleichzeitig Riickkehr ins Menti M. TUNE.PWM.
LY driicken Riickkehr ins Menii Manual. TUNE.
Tabelle 90: ~ M.TUNE.PWM; Optimierung der PWM-Signale
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24.3.1.4 M.TUNE.AIR - Ermittlung der Offnungs- und SchlieBzeiten

Durch Ausfiihren dieser Funktion wird die Offnungs- und SchlieBzeit des Ventils fortlaufend ermittelt.

Eine Veranderung des Versorgungsdrucks beeinflusst die Beltiftungszeit, die sich auf diese Weise optimieren
lasst.

Zur Einstellung kdnnen die Auswirkungen, die eine Veranderung des Versorgungsdrucks auf die Belliftungszeit
hat, tiber die Funktion M. TUNE.AIR fortlaufend beobachtet werden.

Fortlaufende Ermittlung der Offnungs- und SchlieBzeiten

Taste Aktion Beschreibung
A/VY M.TUNE.AIR auswéhlen
RUN NZLY gedriickt halten Die Zeiten fiir Be- und Entliiftung werden angezeigt.

solange Countdown (5 ...) lauft time.open = Beliftung

time.close = Entluftung

- - Zur Anpassung der Belliftungszeit den Versorgungsdruck &ndern.

Die dadurch gednderte Beluftungszeit wird fortlaufend angezeigt.

LV driicken Riickkehr ins Menii Manual. TUNE.
LY driicken Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).
LY driicken Wechsel von Einstellebene => Prozessebene.

Tabelle 91:  M.TUNE.AIR; Fortlaufende Ermittlung der Offnungs- und SchlieBzeiten
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25. BEDIENSTRUKTUR UND
WERKSEINSTELLUNG

Die werkseitigen Voreinstellungen sind in der Bedienstruktur jeweils rechts vom Menti in blauer Farbe dargestellt.

Beispiele:
®/ Werkseitig aktivierte oder ausgewahlte Menlipunkte
O/ Werkseitig nicht aktivierte oder nicht ausgewahlte Menipunkte

2 9%, 10 sec, ... Werkseitig eingestellte Werte

[ ivpUT

\/
| BUs.coMMmd | Address X |« Address: 63 | 63

>  BUSFAIL |*T%| SafePos off | ®

—>{_SafePos_on | O

—  BUSPD/5) |[¢T%|  Position |
CMD L]
O
0
O
O

P.CONTRL active | []

—>[_BUS PDO® _|<—>[oMD 2 / Setpoint 1]
[

! O
X.TUNE P.CONTRL active V| []

Bild 91: Bedienstruktur - 1

1) nur Prozessregler Typ EP 501 C

2) nur bei Stellungsreglerbetrieb

3) nur bei Feldbus

5) nur PROFIBUS DP 159




A Typ EP 501
®
®‘, ARMATUREN Bedienstruktur und Werkseinstellung
Automatic X.TUNE
XTUNE > XTUNE STARTED i<—1 TUNE #0INIT .._ i<—1 _ XTUNE ready, _!
Manual X.TUNE
—>{ X.TUNE.CONFIG |[<—| X.TUNE.DBDx |
X.TUNE.PARAx
X.TUNE.LEAKAG
X.TUNE.Yowm
X.TUNE.Yfric | []
> MTUNEPOS |@—T%| ACTIimit | @®
ACT.nolimit | O POS.pMIN

POS.pMAX
[ _M.TUNE.PWM yB.min__|e—  TUNEyB
[T UNERE
M.TUNE.AIR | time_open 1
:. time.close _:
Y Fr======== FP======== 1 FP= === === 1
[ PaLIND | QLIN#0 "1 QLIN#1 <> QLIN |
' CMD=0% _: ' CMD=10% ... _: ! ready !
" reE======= 1T FpESEsSssmsmsmssT  PFEEEsEsEs=ss=- reE======= hl
P.TUNE" 1 starting = dentifying 11 calculating " TUNE 1
I. process tune _: ' control process ! ! ' PID parameters ! ! I. ready !
ADD.FUNCTION
Bild 92: Bedienstruktur - 2

160 1) nur Prozessregler Typ EP 501 C




Typ EP 501

Bedienstruktur und Werkseinstellung

EBRD ARMATUREN®

[ADD.FUNCTION |¢—| CHARACT

CUTOFF
DIR.CMD
DIR.ACT
SPLTRNG 2
X.LIMIT
X.TIME
X.CONTROL
P.CONTROL "
SECURITY
SAFEPOS
SIG.ERROR ©)
BINARY.IN
OUTPUT D
CAL.USER
SET.FACTORY
SER.I/O
EXTRAS
POS.SENSOR 8
SERVICE
SIMULATION

DIAGNOSE

\ Aktivierbare Zusatzfunktionen

CHARACT

Bild 93: Bedienstruktur - 3

1) nur Prozessregler Typ EP 501 C

2) nur bei Stellungsreglerbetrieb

6) nur bei Signalart 4-20 mA und Pt 100

7) Optional. Die Anzahl der Ausgénge ist von der Ausfiihrung abhéngig.
8) nur bei Typ EP 501 L
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®
@)ARMATUREN Bedienstruktur und Werkseinstellung

\/

‘ Aktivierbare Zusatzfunktionen
[ CHARACT |e—T>| linear | ®
O
O
o
~[_Gep251 O
O
o
> FREE | O +—> Graph <> GRAPH |

5> 5%

—>

ly 100 —=> 100 %

\ 4
[  curtoFr

Min 0% | 0%

Max 100% | 700 %
CUT-type M Type PCO | ®
Type XCO O
\/
[ DIrRCMD | Rise | ®
O
\/
[  DIRACT Rise | ®
O
\ 4

[ SPLTRNG Min 0% | 0%
Max 1009% | 100 %

X.LIMIT

Bild 94: Bedienstruktur - 4

1) nur Prozessregler Typ EP 501 C
162  2) nur bei Stellungsreglerbetrieb




Typ EP 501 7\
Bedienstruktur und Werkseinstellung @AMTURENE
t Aktivierbare Zusatzfunktionen
[ xomir Min 0% | 0%
100 %
\ 4
X.TIME T.open 1.0sec| 1.0 sec
1.0 sec
\J
[ x.CONTROL |<—>| DBND 1.0% | 1.0 %
1
1
0
0
0
0
\
[ P.CONTROL V) [« PID.PARAMETER|e—{ DBND 1.0% | 7.0 %
KP  1.00 | 7.00
N 999.9 | 999.9 sec
0.0 sec
X0 0% | 0%
0
>  SETUP || PVINPUT 4-20mA | @
O
O

\
SECURITY

\

4

PV-SCALE

Bild 95: Bedienstruktur - 5

1) nur Prozessregler Typ EP 501 C
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EBRD ARMATUREN’

\/

Typ EP 501

Bedienstruktur und Werkseinstellung

Aktivierbare Zusatzfunktionen

| PV-SCALE

PVmin 0.0 | 0.01/s

100.0 I/s

PVmax 100.0

TEACH-IN
TEACH-IN 1 Valve
I. closing _:
re======= hl
1 Teach-in 1
at work

4

> SP-INPUT | intern | ®
O
> SP-SCALE 19) &= SPmin 0.0 | 0.0//s
100.0 /s
| PCO-INIT |1 bumpless | ®

g ] O

SECURITY |4 Access Code |%—

—| CODE |®@®

S 77
(iAo ] [
~ [aooroeT ] [
I 7
I S reTTTO

\/
SAFEPOS

P.TUNE ]

om0

0000

Bild 96: Bedienstruktur - 6

1)
9)

nur Prozessregler Typ EP 501 C

nur bei Signalart Frequenz (PCONTROL — SETUP — PV-INPUT — Frequenz)

10) nur Prozessregler Typ EP 501 C und bei externer Sollwertvorgabe (PCONTROL — SETUP — SP-INPUT — extern)

164




Typ EP 501

Bedienstruktur und Werkseinstellung

EBRD ARMATUREN®

l Aktivierbare Zusatzfunktionen

[ SAFEPOS |« Satepos | 0%
\

| SIG.ERROR®) |[<—{ SP/CMD Input | Erroroff | @

o

> pVinput) | Erroroff | @

o

SAFEPOS

Y

BINARY.IN |«  SafePos | ®

a7t ] O
e ] O
~[copco7] O
Bz ] O

normally closed

\
[ outPuT? |eT» OUT ANALOG |e—>] POS | ®

w0
L]0
7 0
o 10

\/
CAL.USER

\/
OUT BIN 1

@®
O

SafePos off

®
O

SafePos off

®
O

Bild 97: Bedienstruktur - 7

1)  nur Prozessregler Typ EP 501 C
6) nur bei Signalart 4-20 mA und Pt 100
7) Optional. Die Anzahl der Ausgénge ist von der Ausfiihrung abhéngig.
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N . Typ EP 501
@AMTUREN Bedienstruktur und Werkseinstellung
[ oUuTBIN1 |1 _POSDev | ® 1,0 %
O 0%
O
O
O
O
o
[ DiAG State-1 | O
O
—>| OUT.type normally open | @®
0
[ ourBIN2 |eT»[__POSDev | ® 1,0 %
o 100 %
o
O
O
o
> _Tune Status | O
o
]
O
O
—>| OUT.type normally open | @
v 0
CAL.USER
Bild 98: Bedienstruktur - 8

11) nur wenn die Fehlererkennung fiir das Eingangssignal aktiviert ist
(SIG.ERROR — SP/CMD Input oder PV-Input — Error on)

12) nur Prozessregler Typ EP 501 C und wenn die Fehlererkennung fiir das Eingangssignal aktiviert ist

166 (SIG.ERROR — SP/CMD Input oder PV-Input — Error on)




Typ EP 501
Bedienstruktur und Werkseinstellung @)" ARMATUREN'

l Aktivierbare Zusatzfunktionen

[ CALUSER |« calibr POS |eT»{ POSpMIN | x* * Wert wird bei der X. TUNE gesetzt

(automatisch oder manuell).
POSpMAX | x*

> calibr. INP2 |[<T»|INP4mA 013 x** ** Wert wird vom Hersteller bei der

gerédtespezifischen Kalibrierung
INP 20mA 01| x** gesetzt.

> calibr. SP10) |[¢—T»| SP4mA 013 | £

SP20mA 013 | x**

> calibr. PV |[¢T>| PVamA 019 |

> PV 20mA 014 | x™*

*%

SET VALUE 19 | X
PT100:

v

\4

A
[ SEri/O  |e»[ 1/0omMODE e[  HART | @®

I - e
w10

> BAUDRATE |e—T] 1200 | O
2400 ]O

w0 0
I T O

> 19200 O
v v 38400 O
EXTRAS SERIAL.CONFIG
Bild 99: Bedienstruktur - 9

1)  nur Prozessregler Typ EP 501 C
2) nur bei Stellungsreglerbetrieb
10) nur Prozessregler Typ EP 501 C und
bei externer Sollwertvorgabe (PCONTROL — SETUP — SP-INPUT — extern)

13) angezeigt wird die Signalart, die im Menii INPUT ausgewéhlt ist
14) nur bei Signalart 4-20 mA (PCONTROL — SETUP — PV-INPUT — 4-20 mA)
15) nur bei Beschaltung mit Pt 100 (PCONTROL — SETUP — PV-INPUT — PT 100) 167




EBRD ARMATUREN’

\/

Typ EP 501

Bedienstruktur und Werkseinstellung

168

Aktivierbare Zusatzfunktionen

\

|—>| SERIAL.CONFIG |<—

—>|NONEpar.,1 Stopl O]

[z 15es] O
(00057 5] O
 + NONE par2 5] O
(BB 5] O

ODD par.,2 Stop O

[  ExTrRAS

|« DISPITEMS |=—

\
SERVICE

—~ pPos |K
—> CMD
—[_cwmp/Pos ][]
[ cmbrPos @ ] [
ag EEEI
~[__spipvo ][]
[ spev o ]
—~[__crock ][]
~[_meure ][]
~[ tevp ][
[ xtuve ][]
~[_pruned ][]

\

START-UP.ITEMS

> P.LIN D ]

Bild 100:

Bedienstruktur - 10

1)  nur Prozessregler Typ EP 501 C

16) nicht bei Feldbus




Typ EP 501
Bedienstruktur und Werkseinstellung @’" ARMATUREN’

Aktivierbare Zusatzfunktionen

—>( START-UP.ITEMS [ POS | ®

a0
[ Guprros ] O
-~ [Gurros @] O
w7 0
5 0
A ] O
- [srArmy ] O
[ ciook ] O
[ iEre ] O
[ TEr 0
e ] O
[ FmEr ] O
[ Fm 0

> DISPMODE ||  normal | @®

e 0

\ 4
[POS.SENSOR® |  piGiTAL® | ®

~[_anaoes | O

—>|TAN.CORRECTION15) tan.corr  off |@
L/
SERVICE O

[ ALPHA +/- 0°1® _|[0°]

SIMULATION

Bild 101: Bedienstruktur - 11

1) nur Prozessregler Typ EP 501 C
8) nur bei Typ EP 501 L
16) nicht bei Feldbus 169




EBRD ARMATUREN’

\/

Typ EP 501

Bedienstruktur und Werkseinstellung

170

Aktivierbare Zusatzfunktionen

[ SIMULATION |« SIGNAL.sim |«1%| SIGNAL.form |«

—>| Extern | ®

> siws O
> Swae ]O
> Tiange ] O

II

\/
| DIAGNOSE |« pD.MSG1D |« SERVICETIME |

TRAVEL.ACCU
CYCLE.COUNTER

—»>| TEMP.CHECK

STROKE.CHECK

PV.MONITOR "

—»>| POS.MONITOR

Offset 50.0 %

80.0 %

Periode 5.0 sec

—| CONTROL.sim [*+T1» xS | []

p.SIM ]
| SIM.Gain 1.0

SIM.Delay 2.0 sec

> wied ]O

- CONFIG.MSG 17 |*—%| SERVICE.TIME

FAILURE | O

v \
ADD.DIAGNOSE TRAVEL.ACCU

FUNC.CHECK | O
ourspec | O
MAINTENANCE| ®

Bild 102: Bedienstruktur - 12

1)  nur Prozessregler Typ EP 501 C
17) im Untermenii sind nur die aktivierten Diagnosefunktionen aufgelistet




Typ EP 501 A
Bedienstruktur und Werkseinstellung @’" ARMATUREN'

> TRAVEL.ACCU [T  FAILURE | O

FUNC.CHECK | O
outspec | O
MAINTENANCE| @®

> CYCLE.COUNTER|e—>  FAILURE | O
O

outspec | O
MAINTENANCE| ®

> TEMP.CHECK &> FAILURE | O
o
®
0

| STROKE.CHECK [*+—%|  FAILURE | O

FUNC.CHECK | O
OUT.SPEC | @®
MAINTENANCE| O

| PV.MONITORYD [«  FAILURE | O
O

OUT.SPEC | @®
MAINTENANCE| O

> POS.MONITOR|—>  FAILURE | O

FUNC.CHECK | O
OUT.SPEC | @®
MAINTENANCE| O

\/
ADD.DIAGNOSE

Bild 103: Bedienstruktur - 13

1)  nur Prozessregler Typ EP 501 C 171




EBRD ARMATUREN®

Typ EP 501

Bedienstruktur und Werkseinstellung

172

| ADD.DIAGNOSE |<—

—>| HISTOGRAM | []

- [SemvicETIE] [
- [ravELACCY] [
-~ [Crotzcouzr] [
- [TemrorEcK] [
- [sTroRcrECK] [
- [FraronTor ] []

POS.MONITOR| [_]

Aktivierbare Diagnosefunktionen

| HISTOGRAM |«

—>| POS-Class

DIR-Class
SYSTEM-DATA
> SERVICE.TIME [T LIMIT | 90d. 00h
NEXT M.
HISTORY
—>| TRAVEL.ACCU [<—| HUB_ | 20.0mm
NEXT.M
HISTORY
—{ CYCLE.COUNTER || Lmit | 17000000

NEXT.M

\/
TEMP.CHECK

HISTORY

Bild 104: Bedienstruktur - 14




Typ EP 501
Bedienstruktur und Werkseinstellung @’" ARMATUREN’

Aktivierbare Diagnosefunktionen

—| TEMP.CHECK €% CURRENT |

MAX
MIN
= LIMIT TEMP.MAX | 60.0°C
TEMP.MIN | 0.0°C
—  HISTORY TEMP.MAX |

TEMP.MIN

> STROKE.CHECK || MAX

MIN
> LMt |e»| zErROTOL | 05 %

0,5 %
>  HISTORY |e&T» ZzErO |

MAX

> POS.MONITOR |*—» DEADBAND | 2.0 %

10.0 sec
HISTORY

> pV.MONITOR V |*—T» DEADBAND | 2.0 %

COMP.TIME 10.0 sec
HISTORY

Bild 105: Bedienstruktur - 15

1)  nur Prozessregler Typ EP 501 C 173
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EBRID ARMATUREN’
\
PROFIBUS DP
INHALT
26. BESCHREIBUNG ZUM PROFIBUS DP 175
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26.2 Schnittstellen 175
26.3 Wechsel des Betriebszustands 176
26.4 Sicherheitsposition bei Ausfall des Busses 176
26.5 Bus-Zustandsanzeige 176
26.6 Abweichungen der Feldbusgerate zu Geraten ohne Feldbus 176
27. ELEKTRISCHE ANSCHLUSSE 177
27.1 Anschlussbild Typ EP 501 178
27.2 X1 - Rundstecker M12, 8-polig 178
27.3 X2/X3 - Buchse/Rundstecker M12, 5-polig - Busanschluss 179
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28.2 Ablauf der Inbetriebnahme 180
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Typ EP 501 A
.1
Beschreibung zum PROFIBUS DP ‘@),, ARMATUREN

26. BESCHREIBUNG ZUM PROFIBUS DP

26.1 Technische Daten

Der Protokollablauf entspricht der Norm DIN 19245 Teil 3.

GSD-Datei BUEROC1E.gsd
Bitmap-Dateien BUEROC1E.bmp
PNO-ID OC1E Hex
Baudrate Max. 12 Mbaud

(wird vom Gerat automatisch eingestellt)
Sync- und Freeze-Mode Werden nicht unterstiitzt
Diagnosetelegramm Keine geratebezogene Diagnose

Parametertelegramm Keine Anwenderparameter

Die Konfiguration der Prozessdaten erfolgt im Gerat und im PROFIBUS Master.
Maximal kdnnen 10 Prozesswerte (Summe INPUT und OUTPUT) iibertragen werden.

26.2 Schnittstellen

Bus > Bus >
o Typ EP501 g
£ | PROFIBUS DP S
o n
£ =]
L <
Binsreingang >
O)
C
24V DC > -1
<3
Bedienung

iRy

Bild 106: Schnittstellen PROFIBUS DP
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/\ Typ EP 501
‘, ARMATUREN" Beschreibung zurm PROFIBUS DP

26.3 Wechsel des Betriebszustands

Der Wechsel zwischen den Betriebszustanden MANU und AUTOMATIK ist beim PROFIBUS DP auf zwei Arten
moglich:

= Eingabe Uber die Tastatur am Gerét:
In der Prozessebene mit der Tastenfunktion el AUTO |

= Der Betriebszustand wird iiber den Bus (unter PDO MODE) an das Gerit (ibertragen.
In diesem Fall ist das Umschalten tber die Tastatur am Gerat nicht mehr moglich.

26.4 Sicherheitsposition bei Ausfall des Busses

Es wird die Position angefahren, die dem zuletzt tibertragenen Sollwert entspricht (Default-Einstellung).

26.5 Bus-Zustandsanzeige

Die Bus-Zustandsanzeige erfolgt tiber das Display am Gerat.

Displayanzeige Geratezustand | Erlauterung Problembeseitigung
BUS offline = Busanschluss inkl. Stecker-
Gerét hat keine Verbindung belegung Uberprifen.

(wird ca. alle 3 Sekunden

; Offline zum Bus.
angezeigt)

= Betriebsspannung und
Busanschluss der anderen
Teilnehmer Uberprifen.

Tabelle 92:  Bus-Zustandsanzeige; PROFIBUS DP

26.6 Abweichungen der Feldbusgerate zu Geraten
ohne Feldbus.

Fiir das Gerat mit PROFIBUS DP haben folgende Kapitel dieser Bedienungsanleitung keine Giiltigkeit.

= Abschnitt ,Installation* Kapitel , 14.2 Klemmenbelegung bei Kabelverschraubung - Positioner
Typ EP 501"

= Abschnitt ,Inbetriebnahme* Kapitel ,21.1 INPUT — Einstellung des Eingangssignals™

* Abschnitt ,Zusatzfunktionen* Kapitel ,24.2.5 SPLTRNG — Signalbereichsaufteilung (Split range)*

Kapitel ,24.2.15 CAL.USER — Kalibrierung von Istwert und Sollwert"
- MenUpunkt calibr.INP, Kalibrierung des Stellungs-Sollwerts
- MenUpunkt calibr.SP, Kalibrierung des Prozess-Sollwerts
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Typ EP 501 A
Elektrische AnschlUsse EBRI ARMATUREN'

27. ELEKTRISCHE ANSCHLUSSE

GEFAHR!

Verletzungsgefahr durch Stromschlag!
» Vor Eingriffen in das Gerét oder die Anlage Spannung abschalten und vor Wiedereinschalten sichern!

» Die geltenden Unfallverhiitungs- und Sicherheitsbestimmungen fiir elektrische Geréte beachten!

Explosionsgefahr bei Einsatz im Ex-Bereich!

Zur Vermeidung der Explosionsgefahr den elektrischen Anschluss des Ex-Geréts wie nachfolgend beschrieben
ausfihren:

» Kabelanschlusse, die tiber Rundstecker ausgefiihrt sind, mit geeigneten Sicherungsclips sichern.
(Zum Beispiel: EXCLIP, FA. Phoenix Contact,
Typ SAC-M12-EXCLIP-M, Art.-Nr. 1558988 bzw.
Typ SAC-M12-EXCLIP-F, Art.-Nr. 15658991.

> Nur Kabel- und Leitungseinfiihrungen verwenden, die fiir den jeweiligen Einsatzbereich zugelassen sind.
Kabel- und Leitungseinfiihrungen entsprechend der dazugehdrigen Montageanleitung verschrauben.

> Bei vormontierten Kabelverschraubungen den Einbau entsprechend der vom Hersteller der Kabelverschrau-
bung mitgelieferten Montageanleitung vornehmen.
Vor der Inbetriebnahme im Ex-Bereich tberpriifen, ob der Einbau der Kabelverschraubung wie in dieser Mon-
tageanleitung beschrieben, ausgefiihrt wurde.

> Alle nicht bendtigten Kabelverschraubungen mit Ex-zugelassenen Verschlussschrauben verschlieBen.

WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgemaBer Installation!

*> Die Installation darf nur autorisiertes Fachpersonal mit geeignetem Werkzeug durchfiihren!

Verletzungsgefahr durch ungewolltes Einschalten der Anlage und unkontrollierten Wiederanlauf!
> Anlage vor unbeabsichtigtem Betatigen sichern.

> Nach der Installation einen kontrollierten Wiederanlauf gewahrleisten.

Fur den Betrieb des Geréts muss unbedingt angeschlossen werden:

— X1 - Rundstecker M12, 8-polig (Betriebsspannung siehe ,Tabelle 93: Pin-Belegung; X1 - Rundstecker M12,
8-polig, PROFIBUS DP*) und

— X2 - Buchse M12, 5-polig, invers-codiert (siehe ,Tabelle 94: Pin-Belegung; X2/X3 - Buchse/Rundstecker
M12, 5-polig - Busanschluss, PROFIBUS DP").

HINWEIS!

Die elektromagnetische Vertréglichkeit (EMV) ist nur dann gewéhrleistet, wenn das Gerét korrekt an
einen Erdungspunkt angeschlossen wird.

Zum Anschluss der Technischen Erde (TE) befindet sich auBen am Geh&use ein TE-Anschluss.

= Den TE-Anschluss iiber ein méglichst kurzes Kabel (Maximallange 30 cm) mit dem Erdungspunkt verbinden.
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Typ EP 501

4 - ®
ARMATUREN Elektrische AnschlUsse
\/

27.1 Anschlussbild Typ EP 501

X1 - Rundstecker M12, 8-polig

X3 - Rundstecker M12, 5-polig *

- FE
Funktionserde

* (invers-codiert bei
PROFIBUS DP)

Bild 107: Anschluss PROFIBUS DP, Positioner Typ EP 501

27.2 X1 - Rundstecker M12, 8-polig

Pin | Belegung Gerateseitig AuBere Beschaltung / Signalpegel

1 nicht belegt

2 nicht belegt

Betriebsspannung

3 GND 3 O—_I
24VDC £10%
4 +24V 4 [ max. Restwelligkeit 10 %

Eingangssignale der Leitstelle (z.B. SPS)

0..5V log. O
5 Binadreingang + 5 o0—mmmm+ < 1030V ((log 1))
og.

6 Bindreingang — 6 o———GND (identisch mit Pin 3)

Tabelle 93:  Pin-Belegung; X1 - Rundstecker M12, 8-polig, PROFIBUS DP
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Typ EP 501

®
Elektrische Anschlusse ®‘ ARMATUREN

27.3 X2/X3 - Buchse/Rundstecker M12,
5-polig - Busanschluss

Pin | Belegung AuBere Beschaltung / Signalpegel

1 VP+5 Versorgung der Abschlusswidersténde

2 RxD/TxD-N Empfangs-/Sendedaten -N, A-Leitung

3 DGND Dateniibertragungspotential (Masse zu 5 V)
4 RxD/TxD-P Empfangs-/Sendedaten -P, B-Leitung

5 Schirm Schirm / Schutzerde

Tabelle 94:  Pin-Belegung; X2/X3 - Buchse/Rundstecker M12, 5-polig - Busanschluss, PROFIBUS DP
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/\ Typ EP 501
‘, ARMATUREN" Inbetriebnahrme des PROFIBUS DP

28. INBETRIEBNAHME DES PROFIBUS DP

28.1 Sicherheitshinweise
WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgeméBem Betrieb!
Nicht sachgeméBer Betrieb kann zu Verletzungen sowie Schéaden am Gerét und seiner Umgebung fiihren.

» Vor der Inbetriebnahme muss gewabhrleistet sein, dass der Inhalt der Bedienungsanleitung dem Bedienperso-
nal bekannt ist und vollsténdig verstanden wurde.

> Die Sicherheitshinweise und die bestimmungsgemaBe Verwendung miissen beachtet werden.

» Nur ausreichend geschultes Personal darf die Anlage/das Gerat in Betrieb nehmen.

@ Vor der Inbetriebnahme die pneumatische Installation (siehe Kapitel , 73*) und die elektrische Installation
(Kapitel 27) des Gerits und des Ventils ausfiihren.

28.2 Ablauf der Inbetriebnahme

Fir die Inbetriebnahme des Typs EP 501 PROFIBUS DP sind folgende Grundeinstellungen nétig:_

Reihen- | Art der Grundeinstellung Einstellung lber Beschreibung
folge in Kapitel
1 Gerét an die 6rtlichen Bedingungen anpassen X.TUNE 221.2"°

Einstellungen am Gerét:
2 Geréteadresse eingeben.

BUS.COMM 28.3

3 Sicherheitsposition aktivieren oder deaktivieren.

Konfiguration Uber die Steuerung

(PROF'BUS DP Master): PROFIBUS DP Master
4 Konfiguration der Prozesswerte mittels GSD-Datei und | 28.4

1. PDI: Prozessdaten Input spezieller Software

2. PDO: Prozessdaten Output.

Tabelle 95:  Ablauf der Inbetriebnahme bei PROFIBUS DP
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Typ EP 501

Inbetriebnahme des PROFIBUS DP

EBRD ARMATUREN’

\

28.3 BUS.COMM - Einstellungen am Typ EP 501

Im Mentu BUS.COMM zur Inbetriebnahme des PROFIBUS DP folgende Menipunkte einstellen:

Address 0 | Geréteadresse eingeben (Wert zwischen 0 und 126)

BUS FAIL Anfahren der Sicherheitsposition aktivieren oder deaktivieren

Auswahl [ SafePos off| @ — Der Antrieb bleibt in der Position stehen, die dem zuletzt Ubertragenen Sollwert ent-
spricht (Default-Einstellung).

Auswahl ® — Das Verhalten des Antriebs bei einem Fehler in der Buskommunikation ist

von der Aktivierung der Zusatzfunktion SAFEPOS abhangig. Siehe Kapitel
.24.2.11 SAFEPOS — Eingabe der Sicherheitsposition®,

SAFEPQOS aktiviert:

SAFEPOS deaktiviert:

Der Antrieb fahrt in die Sicherheitsposition, die in der Zusatzfunktion SAFEPOS
vorgegeben ist.

Der Antrieb fahrt in die Sicherheitsendlage die er bei Ausfall der elektrischen und

pneumatischen Hilfsenergie einnehmen wiirde. Siehe Kapitel, 77.8 Sicherheitsend-
lagen nach Ausfall der elektrischen bzw. pneumatischen Hilfsenergie"

Vorgehensweise:

Taste Aktion Beschreibung

LY ca. 3 s driicken Wechsel von Prozessebene => Einstellebene.

A/ BUS.COMM auswihlen Auswahl im Hauptmenti (MAIN).

NGV driicken Die Untermeniipunkte zur Grundeinstellung stehen nun zur Auswahl.

Gerateadresse einstellen

A/ Address auswahlen

NEY driicken Die Eingabemaske wird geoffnet.

AV Wert erhéhen Geréateadresse eingeben (Wert zwischen 0 und 126).
I Wert verringern

TV driicken Ruickkehr in BUS.COMM.

Sicherheitsposition deaktivieren / aktivieren

A/YVY BUS FAIL auswiéhlen

NGV driicken Die Mentipunkte zum Deaktivieren und Aktivieren der Sicherheitspo-
sition werden angezeigt.

A/ Mentipunkt auswéhlen [ SafePos off |_ deaktiviert
| SafePos on |- aktiviert

NZLY driicken Die Auswahl ist nun durch einen gefiillten Kreis ® markiert.

WV driicken Riickkehr in BUS.COMM.

LY driicken Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).

LY driicken Wechsel von Einstellebene => Prozessebene.

Tabelle 96:  BUS.COMM,; Einstellungen
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[BUs.cOMM| ENES> Address 0 |INENM—> A |Enter SeritTlidre'ssf?'%ngik)Q%n.
A T v . Instelipereicn: U ...

__OK

BUS FAIL | ENIES> | SafePos off | @ Anfahren der

Sicherheitsposition
T—m | SafePos on | O deaktivieren /

aktivieren

Einstellung von BUS PDI und BUS PDO erfolgt liber GSD-Datei

A :

A (A E | BUS PDI | [ ENTER g g Position X Prozesswerte die i
<) ! vom Gerét an !

! vV ! CMD | Steuerung liber- i
E tragen werden. E

i Temperature | [] i

i | Operation mode | [] i

E Errors | E

i i

E | BUS PDO | [ ENTER g CMD [0 Prozesswerte die E

H von Steuerung an !

E l Operation mode| [] das Geréat Ubgr— E

E EXIT | Error reset | tragen werden. E
X D e E

*  Wird das Untermenti mit der Taste verlassen, bleibt der Wert unverdndert.

Bild 108: Bedlenstruktur - BUS.COMM; PROFIBUS DP
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28.4 Konfiguration GUber die Steuerung (PROFIBUS DP
Master)

Fur die Konfiguration sind folgende Komponenten erforderlich:

= Eine flr die Konfiguration geeignete Software. Zum Beispiel Step7 von Siemens.
Die kurze Beschreibung dazu finden Sie im nachfolgenden Kapitel ,28.5 Konfiguration mit Siemens Step7"”.

* GSD-Datei (Download von der EBRO Homepage:)

28.4.1 Erganzende Literatur zur Konfiguration des PROFIBUS DP

Fir ausfuhrlichere Informationen gibt es auf der EBRO Homepage erganzende Anleitungen:
= ,Konfiguration am PROFIBUS mittels GSD-Datei"

www.ebro-armaturen.com — Typ EP 501 — Config. PROFIBUS by GSD-file
28.4.2 Konfiguration der Prozesswerte

—> Zuerst die PDI (Prozessdaten Input) eingegeben.

PDI: Process Data Input (vom Typ EP501 zur Steuerung)

Name Beschreibung Kennung
PDI:POS Istposition (Position) GSD-Datei: PDI:POS

Istwert Positioner in %o. Wertebereich 0 ... 1000.
Werte < 0 bzw. > 1000 sind méglich, wenn z.B. Autotune nicht

richtig durchgelaufen ist. Kennung (HEX): 41, 40, 00
PDI:CMD | Sollposition (Command) GSD-Datei: PDI:CMD

Sollwert Positioner in %o. Wertebereich 0 ... 1000. Kennung (HEX): 41, 40, 01
PDI:TEMP | Geratetemperatur (Temperature) GSD-Datei: PDI:TEMP

Temperatur in 0,1 °C wird auf der CPU-Platine mittels Sensor

erfasst,

Wertebereich -550 (-55 °C) ... +1250 (+125 °C). Kennung (HEX): 41, 40, 04
PDI:MODE | Betriebszustand (Operation Mode) GSD-Datei: PDI:MODE

Betriebszustand:

0: AUTO

1.  MANU

2:  XTUNE

12: BUSSAFEPOS Kennung (HEX): 41, 00, 05
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Name

Beschreibung

Kennung

PDI:ERR

Fehler (Error)

Gibt die Nummer des Prozesswertes (Output) an, der nicht
geschrieben wurde. Der Wert bleibt solange erhalten, bis er mit
PDO:ERR geléscht wird.

HEX
14 PDO:CMD / SP
16 PDO:MODE

GSD-Datei: PDI:ERR

Kennungen (HEX): 41, 00, 06

Tabelle 97:  Process Data Input, PROFIBUS DP

—> AnschlieBend die Prozessdaten Output eingegeben.

PDO: Process Data Output (Von der Steuerung zum Typ EP 501)

Name Beschreibung Kennung
PDO:CMD | bei Positioner Typ EP 501: Sollposition (Input) GSD-Datei: PDO:CMD / SP
/SP Sollwert Positioner in %o. Wertebereich 0 ... 1000. Kennungen (HEX): 81, 40, 14
Bei zu kleinem oder zu groBem Wert wird der letzte gultige Wert
verwendet und in ERR mit HEX 14 angezeigt.
PDO:MODE | Betriebszustand (Operation Mode) GSD-Datei: PDO:MODE
Wertebereich 0, 1 oder 12: Kennungen (HEX): 81, 00, 16
0: AUTO / 1: MANU / 12: BUSSAFEPOS
Bei zu kleinem oder zu groBem Wert wird der letzte gultige Wert
verwendet und in ERR mit HEX 16 angezeigt.
PDO:ERR | Fehleranzeige riicksetzen GSD-Datei: PDO:ERR
Ist der Wert > 0, wird ERR zuriickgesetzt. Kennungen (HEX): 81, 00, 17

Tabelle 98:  Process Data Output, PROFIBUS DP
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28.5 Konfiguration mit Siemens Step7

Beispiel fiir einen Positioner (Typ EP 501): Ubertragung
von Sollwert und Istwert

28.5.1

ﬂJg:HW Konfig - [SIMATIC 300-Station{1) {(Konfiguration) -- 8693 _EMY¥_JF] =|F ll
@l Station Bearbeiten Einfigen Zielsystem Ansicht Extras Fenster HiFe 1=l x|
& da| [ = %) w2
-
"|E'°"" IStondad =
1 PS307 28 | =0 Reger -]
2 CPU315-2 DP(1) {23 Schaligerdte
Xz DP-Master FROFIEUS() 1) -2 Sensarik
g =-( SIMADYN
4 DI8/D08:24%/0.54 -2 SIMATIC
5 DO1E:DC24v/0.54 {23 SIMODRIVE
6 2 SIMOREG
7 =[] SIMOVERT
El = sIPOS
El =-[Z0 Weiters FELDGERATE
10 e 1/0
1 {2 Yentile
s {3 Regler
LI—I D {23 Buerkert

!I:I (B3] Type 8652 / 8R43

& TYPeeI
B Tvee 8630 DPY
B Type 8692 / 8693

Steckplatz DP-Kennung Bestellnummer # Bezeichnung E..|A. K. £ Gateway
i - {3 5Ps
1 {3 Kompatible Profibus-DP-Slaves
2 -4 PROFIBUS-PA
3 E-E SIMATIC 300
4 -l SIMATIC 400
5 G B_SIMATIC PP Rased Dkl 3004400 =l
2 - <
g =l
Driicken Sie F1, um Hife zu erhalten, [nd’

;gstartm & H M SIMATIC Manager - 8693... || EliHw Konfig - [SIMATIC ...
Bild 109: ScreenShot PROFIBUS

|Qﬁﬂ5¥®$ &, isse

—> Den Slave Typ EP 501 per Drag-and-drop an den Busstrang ziehen.

FIf Hw Konfig - [SIMATIC 300-Station(1) (Konfiguration) — 8693_EMY¥_JF] —[= x|
Eﬂ] Station Eearbeiten Einfligen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hife = ll
D[R % @ =[] skl (@] % x|
s s =
PS307 24 | =L smoverT =
2 CPU315-2 DP(1) =23 5IPOS
g@ D2 Nase FROFIBUS(1}: (1)
4 DI8/D08x244/0.54
5 DO 1BDC24/0.54 @3 Type 8 -2 Regler
g D Buerkert
7 E TvP 8630
8 - ‘B Tyee 8630 DPV1
9 Bl Type 8692 / 8693
10 o Uriversalmodul
11 — (] PDIPOS
= // POI:CMD
| I g - [§ PoIPY
PDISP
:I:I [63] Type BB32 / BEI3 PDITEMP
POIMODE
Steckplatz DP-Kennung... | Bestellhummer / Ew E-&dr. | A-Adr Komme: POIERR
1] ;] PDI:POS & 10,11 - PDI:PCOMact
1 129 FDO:CHD/SP PDO:CMD/SP
PDO:MODE
3 PDO:ERR
4 POO:PCONact
] 771 Gatewsn LI
B fs|
7 Ll
g -l
Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten. And

iﬁStart”J €& = Hllil%}ﬂw Konfig - [SIMATIC ...  J#SIMATIC Manager-8693‘..|
Bild 110:

QESREE» Y, o0

ScreenShot Positioner

—> Die Module PDI:POS und PDO:CMD/SP per Drag-and-drop in den Slave Typ EP 501 ziehen. 185
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29. WARTUNG

Wenn fiir den Betrieb die Anweisungen dieser Anleitung beachtet werden ist das Gerat wartungsfrei.

30. FEHLERMELDUNGEN UND STORUNGEN

30.1 Fehlermeldungen auf dem Display

30.1.1 Allgemeine Fehlermeldungen

Anzeige Fehlerursachen Abhilfe
ﬁ Minimaler Eingabewert ist erreicht. Wert nicht weiter verkleinern.
‘g Maximaler Eingabewert ist erreicht. Wert nicht weiter vergréBern.
CMD error Signalfehler Signal Uberprifen.
Sollwert Positioner (Stellungsregler).
SP error Signalfehler Signal Uberprifen.
Sollwert Prozessregler.
PV error Signalfehler Signal tberpriifen.
Istwert Prozessregler.
PT100 error Signalfehler Signal tiberpriifen.
Istwert Pt 100.
invalid Code Falscher Zugangscode. Richtigen Zugangscode eingeben.
EEPROM fault EEPROM defekt. Nicht moglich, Gerat defekt.

Tabelle 99:  Allgemeine Fehlermeldungen
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Funktion X. TUNE

30.1.2 Fehler- und Warnmeldungen bei der Durchfihrung der

Anzeige Fehlerursachen Abhilfe
TUNE Manueller Abbruch der Selbstopti-
err/break mierung durch Driicken der
Taste.
X.TUNE locked Die Funktion X.TUNE ist gesperrt. Zugangscode eingeben.
X.TUNE Keine Druckluft angeschlossen. Druckluft anschlieBen.
ERROR 1
X.TUNE Druckluftausfall wahrend der Autotune | Druckluftversorgung kontrollieren.
ERROR 2 (X.TUNE).
X.TUNE Antrieb bzw. Stellsystem-Entliftungs- | Nicht méglich, Gerét defekt.
ERROR 3 seite undicht.
X.TUNE Stellsystem-Beluftungsseite undicht. Nicht moglich, Geréat defekt.
ERROR 4
X.TUNE Der Drehbereich des Wegaufnehmers | Anbau der Welle des Wegaufnehmers an den
ERROR 5 von 180° wird iberschritten. Antrieb korrigieren (siehe Kapitel 12.2).
X.TUNE Die Endlagen fur POS-MIN und Druckluftversorgung kontrollieren.
ERROR 6 POS-MAX sind zu nahe zusammen.
X.TUNE Falsche Zuordnung POS-MIN und Zur Ermittlung von POS-MIN und POS-MAX
ERROR 7 POS-MAX. den Antrieb jeweils in die auf dem Display

dargestellte Richtung fahren.

Tabelle 100: Fehler- und Warnmeldung bei X.TUNE
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30.1.3 Fehlermeldungen bei der Durchfihrung der Funktion

P.Q'LIN
Anzeige Fehlerursachen Abhilfe
TUNE Manueller Abbruch der Selbstoptimierung
err/break durch Driicken der Taste.
PQLIN Keine Druckluft angeschlossen. Druckluft anschlieBen.
ERROR 1
Keine Anderung der ProzessgroBe. Prozess kontrollieren, ggf. Pumpe einschalten
bzw. das Absperrventil 6ffnen.
Prozesssensor Uberpriifen.
PQ LIN Aktuelle Stutzstelle des Ventilhubs wurde
ERROR 2 nicht erreicht, da
= Druckluftausfall wéhrend P.Q'LIN. Druckluftversorgung kontrollieren.
* keine Autotune (X.TUNE) durchgefiihrt
wurde. Autotune (X. TUNE) durchfiihren.

Tabelle 101:

Fehlermeldung bei P.Q.'LIN; Prozessregler Typ EP 501 C

30.1.4 Fehlermeldung bei der Durchfihrung der Funktion P. TUNE

Keine Anderung der ProzessgréBe.

Anzeige Fehlerursachen Abhilfe

TUNE Manueller Abbruch der Selbstoptimierung

err/break durch Driicken der Taste.

P.TUNE Keine Druckluft angeschlossen. Druckluft anschlieBen.
ERROR 1

Prozess kontrollieren, ggf. Pumpe einschalten
bzw. das Absperrventil 6ffnen.

Prozesssensor Uberprifen.

Tabelle 102: Fehlermeldung bei P.TUNE; Prozessregler Typ EP 501 C
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30.1.5 Fehlermeldungen bei Feldbus-Geraten

Anzeige Fehlerursachen Abhilfe

MFI fault Feldbusplatine defekt. | Nicht moglich, Gerat defekt.

Tabelle 103: Fehlermeldung bei Feldbusgeréten

Bei PROFIBUS:

Displayanzeige | Geratezustand | Erlauterung Problembeseitigung

BUS offline Gerit hat keine Ver- | = Busanschluss inkl. Steckerbelegung liberpriifen.
giédeﬁjﬁgli Offline. bindung zum Bus. = Elektrische Versorgung und Busanschluss der
angezeigt anderen Teilnehmer tberprifen.

Tabelle 104: Fehlermeldung PROFIBUS

30.2 Sonstige Stérungen

Problem mogliche Ursachen Abhilfe
POS = 0 (bei CMD > 0 %) bzw. DichtschlieBfunktion (CUTOFF) ist DichtschlieBfunktion
POS = 100 %, (bei CMD < 100 9%). | unbeabsichtigt aktiviert. deaktivieren.

PV =0 (bei SP > 0) bzw.
PV =PV (bei SP > SP ).

Nur bei Gerdten mit Bindrausgang: | Bindrausgang: Anschluss Bindrausgang
Uberprifen.

Binarausgang schaltet nicht. = Strom > 100 mA

= Kurzschluss

Nur bei Geraten mit Prozessregler: | Mentpunkt PCONTROL steht im Menupunkt PCONTROL
Hauptmenu. Daher arbeitet das Gerét als | aus dem Hauptment
Prozessregler und erwartet einen Prozess- | entfernen. Siehe Kapitel
Istwert am entsprechenden Eingang. 18.1.2 auf Seite 59

Gerét arbeitet nicht als Regler,
trotz korrekt vorgenommener
Einstellungen.

Tabelle 105: Sonstige Stérungen
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Typ EP 501

Verpackung, Lagerung, Entsorgung

192

31. VERPACKUNG, TRANSPORT

HINWEIS!

Transportschaden!

Unzureichend geschiitzte Gerate konnen durch den Transport beschadigt werden.

= Gerat vor Nasse und Schmutz geschtzt in einer stoBfesten Verpackung transportieren.

* Eine Uberschreitung bzw. Unterschreitung der zulissigen Lagertemperatur vermeiden.

32. LAGERUNG

HINWEIS!

Falsche Lagerung kann Schaden am Gerat verursachen.
= Gerét trocken und staubfrei lagern!

= Lagertemperatur. -20 ... +65 °C.

33. ENTSORGUNG

—> Entsorgen Sie das Gerat und die Verpackung umweltgerecht.

HINWEIS!

Umweltschaden durch von Medien kontaminierte Gerateteile.

= Geltende Entsorgungsvorschriften und Umweltbestimmungen einhalten.

Beachten Sie die nationalen Abfallbeseitigungsvorschriften.
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34. AUSWAHLKRITERIEN FUR STETIGVENTILE

Von entscheidender Bedeutung flir ein optimales Regelverhalten und das Erreichen des gewiinschten Maximal-
durchflusses sind folgende Kriterien:

= die richtige Wahl des Durchflussbeiwerts, der im Wesentlichen durch die Nennweite des Ventils definiert wird;

= eine gute Abstimmung der Ventilnennweite auf die Druckverhaltnisse unter Berlicksichtigung der tbrigen Stré-
mungswidersténde in der Anlage.

Auslegungsrichtlinien kénnen auf der Basis des Durchflussbeiwerts (k -Wert) gegeben werden. Der k -Wert bezieht
sich auf genormte Bedingungen in Bezug auf Druck, Temperatur und Medieneigenschaften.

Der k,-Wert bezeichnet die Durchflussmenge von Wasser durch ein Bauelement in m3/h bei einer Druckdifferenz
von Ap = 1 barund T = 20 °C.

Bei Stetigventilen wird zusétzlich der "k -Wert” verwendet. Dieser gibt den k,-Wert bei voller Offnung des
Stetigventils an.

In Abh&ngigkeit von den vorgegebenen Daten sind fiir die Auswahl des Ventils die folgenden beiden Félle zu
unterscheiden:

a) Bekannt sind die Druckwerte p1 und p2 vor und nach dem Ventil, bei denen der gewiinschte maximale Durch-
fluss Q__ erreicht werden soll:

Der erforderliche k -Wert ergibt sich zu:

= O [ 2P F )
Ap \ po

Dabei bedeuten:

k Durchflussbeiwert des Stetigventils bei voller Offnung [m?3/h]

maximaler Volumendurchfluss [m3/h]

Ap, =1 bar; Druckverlust am Ventil entsprechend der Definition des k -Werts

Py = 1000 kg/m3; Dichte von Wasser (entsprechend der Definition des kV-Werts)
Ap  Druckverlust am Ventil [bar]

p Dichte des Mediums [kg/m3]

b) Bekannt sind die Druckwerte am Eingang und Ausgang der Gesamtanlage (p, und p,), bei denen der
gewlinschte maximale Durchfluss Q,__ erreicht werden soll:

1. Schritt:  Berechnung des Durchflussbeiwerts der Gesamtanlage k. nach Gleichung (1).

2. Schritt:  Ermittlung des Durchflusses durch die Anlage ohne das Stetigventil
(z.B. durch ,KurzschlieBen“ der Leitung am Einbauort des Stetigventils).

3. Schritt:  Berechnung des Durchflussbeiwerts der Anlage ohne das Stetigventil (k) nach
Gleichung (1).

4. Schritt:  Berechnung des erforderlichen k (-Werts des Stetigventils nach Gleichung (2):

(2)
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Der k,s-Wert des Stetigventils sollte mindestens den Wert haben, der sich nach der fir die Applikation
zutreffenden Gleichung (1) oder (2) errechnet, er sollte jedoch keinesfalls sehr weit dariiber liegen.

Die bei Schaltventilen oft benutzte Faustregel ,Etwas gréBer schadet in keinem Fall* kann bei Stetigven-
tilen das Regelverhalten stark beeintrachtigen!

Eine praxisgerechte Festlegung der Obergrenze fiir den k -Wert des Stetigventils ist {iber die sogenannte
Ventilautoritdat ¥ méglich:

_ (Ap)vo _ kva2 (3)
(Ap)o kva2 + kvs2

(Ap),,  Druckabfall tiber das voll gesffnete Ventil
(Ap), Druckabfall tiber die gesamte Anlage

Bei einer Ventilautoritat ¥ < 0,3 ist das Stetigventil liberdimensioniert.

Bei voller Offnung des Stetigventils ist in diesem Fall der Strémungswiderstand wesentlich kleiner als

der der Ubrigen fluidischen Komponenten in der Anlage. Das heiBt, nur im unteren Offnungsbereich
herrscht die Ventilstellung in der Betriebskennlinie vor. Aus diesem Grund wird die Betriebskennlinie stark
deformiert.

Durch Auswahl einer progressiven (gleichprozentigen) Ubertragungskennlinie zwischen Stellungssollwert
und Ventilhub kann dies teilweise kompensiert und die Betriebskennlinie in gewissen Grenzen linearisiert
werden. Die Ventilautoritat W sollte jedoch auch bei Verwendung einer Korrekturkennlinie > 0,1
sein.

Das Regelverhalten (Regelgiite, Ausregelzeit) ist bei Verwendung einer Korrekturkennlinie stark vom
Betriebspunkt abhangig.
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35. EIGENSCHAFTEN VON PID-REGLERN

Ein PID-Regler besitzt einen Proportional-, einen Integral- und einen Differentialanteil (P-, |- und D-Anteil).

35.1 P-Anteil

Funktion:
Y=Kp - Xd

Kp ist der Proportionalbeiwert (Verstarkungsfaktor). Er ergibt sich als Verhéltnis von Stellbereich AY zu Proportio-
nalbereich AXd.

Kennlinie und Sprungantwort des P-Anteils eines PID-Reglers

X
A
Xd
Y >t
A
Ymax Y
2 A
< Kp-Xd
o
YO ‘©
(]
=]
)
w
Ymin " Xd St
Proportionalbereich AXd
Kennlinie Sprungantwort

Bild 111: Kennlinie und Sprungantwort P-Anteil PID-Regler

Eigenschaften

Ein reiner P-Regler arbeitet theoretisch unverzoégert, d.h. er ist schnell und damit dynamisch gtinstig. Er hat eine
bleibende Regeldifferenz, d.h. er regelt die Auswirkungen von Stérungen nicht vollstandig aus und ist damit statisch
relativ unglinstig.
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35.2 I-Anteil

Funktion:
1

Y=—|Xddt 5
TiI ®)

Ti ist die Integrier- oder Stellzeit. Sie ist die Zeit, die vergeht, bis die StellgroBe den gesamten Stellbereich durch-

laufen hat.

Kennlinie und Sprungantwort des I-Anteils eines PID-Reglers

X
Xd }-
1
LAY
dt _
A
Ymax \
ey
> S
Xd 5
Ee]
©
Ymin v &=
Kennlinie Sprungantwort

Bild 112: Kennlinie und Sprungantwort I-Anteil PID-Regler

Eigenschaften

Ein reiner |I-Regler beseitigt die Auswirkungen auftretender Stérungen vollstédndig. Er besitzt also ein glinstiges
statisches Verhalten. Er arbeitet aufgrund seiner endlichen Stellgeschwindigkeit langsamer als der P-Regler und

neigt zu Schwingungen. Er ist also dynamisch relativ ungiinstig.
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35.3 D-Anteil

Funktion:

Y=Kd.w (6)
dt

Kd ist der Differenzierbeiwert. Je gréBer Kd ist, desto stérker ist der D-Einfluss.

Kennlinie und Sprungantwort des D-Anteils eines PID-Reglers

X X
Xd |-
. > 1
YA YA
>t
Sprungantwort Anstiegsantwort

Bild 113: Kennlinie und Sprungantwort D-Anteil PID-Regler

Eigenschaften

Ein Regler mit D-Anteil reagiert auf Anderungen der RegelgréBe und kann dadurch auftretende Regeldifferenzen
schneller abbauen.
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35.4 Uberlagerung von P-, |- und D-Anteil
Funktion:

1 dXd
Y=Kp-Xd+—[Xddt+Kd229 (7
pXd+[Xddtekd=gE ()

Mit Kp - Ti = Tn und Kd/Kp = Tv ergibt sich fiir die Funktion des PID-Reglers:

1 dXd
Y=Kp-(X — X t+Tv—— 8
p-( d+_|_nj ddt+Tv 91 (8)

Kp Proportionalbeiwert / Verstéarkungsfaktor

Tn Nachstellzeit
(Zeit, die bendtigt wird, um durch den I-Anteil eine gleich groBe StellgréBensnderung zu erzielen,
wie sie infolge des P-Anteils entsteht)

Tv Vorhaltzeit
(Zeit, um die eine bestimmte StellgréBe aufgrund des D-Anteils friiher erreicht wird als bei einem
reinen P-Regler)

Sprungantwort und Anstiegsantwort des PID-Reglers

XA XA
Xd
>t >
Y Y
? | D-Anteil A
) I-Anteil
I-Anteil
Kp-Xd - D-Anteil
} P-Anteil P-Anteil
< > >t < > >t
Nachstellzeit Tn Vorhaltezeit Tv
Sprungantwort des PID-Reglers Anstiegsantwort des PID-Reglers

Bild 114: Kennlinie Sprungantwort Anstiegsantwort PID-Regler
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35.5 Realisierter PID-Regler

35.5.1 D-Anteil mit Verzégerung

Im Prozessregler Typ EP 501 C ist der D-Anteil mit einer Verzégerung T realisiert.

Funktion:
£y kg dXd g
dt dt

Uberlagerung von P-, I- und DT- Anteil

X
Xd |-

\

\

Bild 115: Kennlinie Uberlagerung von P-, I- und DT- Anteil

35.5.2 Funktion des realen PID-Reglers

T.ﬂ+Y=Kp(Xd+inddt+va (10)
dt Tn dt

Uberlagerung von P-, I- und DT- Anteil

X
Xd [

\ 4

\/

A
\

Tn

200 Bild 116: Kennlinie Sprungantwort des realen PID-Reglers




Typ EP 501

—] ®
Einstellregeln fur PID-Regler ‘I ARMATUREN

36. EINSTELLREGELN FUR PID-REGLER

Das Regelsystem Typ EP 501 C ist mit einer Selbstoptimierungsfunktion fir die Struktur und Parameter des integ-
rierten Prozessreglers ausgestattet. Die ermittelten PID-Parameter kénnen tiber das Bedienment eingesehen und
auf empirischem Weg beliebig nachoptimiert werden.

In der regelungstechnischen Literatur werden eine Reihe von Einstellregeln angegeben, mit denen auf experimen-
tellem Wege eine glinstige Einstellung der Reglerparameter ermittelt werden kann. Um dabei Fehleinstellungen zu
vermeiden, sind stets die Bedingungen zu beachten, unter denen die jeweiligen Einstellregeln aufgestellt worden
sind. Neben den Eigenschaften der Regelstrecke und des Reglers selbst spielt dabei eine Rolle, ob eine Storgro-
Benanderung oder eine FlihrungsgréoBenanderung ausgeregelt werden soll.

36.1 Einstellregeln nach Ziegler und Nichols
(Schwingungsmethode)

Bei dieser Methode erfolgt die Einstellung der Reglerparameter auf der Basis des Verhaltens des Regelkreises an

der Stabilitatsgrenze. Die Reglerparameter werden dabei zunéchst so eingestellt, dass der Regelkreis zu schwingen

beginnt. Aus dabei auftretenden kritischen Kennwerten wird auf eine gtinstige Einstellung der Reglerparameter

geschlossen. Voraussetzung flir die Anwendung dieser Methode ist natlrlich, dass der Regelkreis in Schwingung
gebracht werden darf.

Vorgehensweise

— Regler als P-Regler einstellen (d.h. Tn = 999, Tv = 0), Kp zunichst klein wahlen,
—> gewlnschten Sollwert einstellen,

—> Kp solange vergroBern, bis die RegelgroBe eine ungedampfte Dauerschwingung ausfiihrt.

Der an der Stabilitdtsgrenze eingestellte Proportionalititsbeiwert (Verstarkungsfaktor) wird als K, , bezeichnet. Die

sich dabei ergebende Schwingungsdauer wird T, genannt.

Verlauf der RegelgréBe an der Stabilitatsgrenze

Istwert
XA

< Tkrit t »

Bild 117: Verlauf der RegelgréBe PID
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Aus K . und T, lassen sich dann die Reglerparameter gemé&B folgender Tabelle berechnen.

Einstellung der Parameter nach Ziegler und Nichols

Reglertyp Einstellung der Parameter

P-Regler Kp=05K_ - -
Pl-Regler Kp=045K . Tn=0,85T,, -
PID-Regler Kp=06K_, Tn=05T,_ Tv=0,12T,_,

Tabelle 106: Einstellung der Parameter nach Ziegler und Nichols

Die Einstellregeln von Ziegler und Nichols sind fiir P-Strecken mit Zeitverzogerung erster Ordnung und Totzeit
ermittelt worden. Sie gelten allerdings nur fiir Regler mit Storverhalten und nicht fir solche mit Fiihrungsverhalten.
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36.2 Einstellregeln nach Chien, Hrones und Reswick
(StellgréBensprung-Methode)
Bei dieser Methode erfolgt die Einstellung der Reglerparameter auf der Basis des Ubergangsverhaltens der Regel-

strecke. Es wird ein StellgréBensprung von 100 % ausgegeben. Aus dem Verlauf des Istwerts der RegelgréBe
werden die Zeiten Tu und Tg abgeleitet.

Verlauf der RegelgréBe nach einem StellgroBensprung AY

StellgroBe Y

AY

Istwerfy

Ks-AY i
RegelgroBe

AX

~Y

Tu e T9 o

A
y
A

Bild 118: Verlauf der RegelgréBe StellgréBensprung

Vorgehensweise
—> Regler auf Betriebszustand MANU schalten

—> StellgroBensprung ausgeben und RegelgréBe mit einem Schreiber aufnehmen

—> Bei kritischen Verlaufen (z.B. bei Uberhitzungsgefahr) rechtzeitig abschalten.

@ Es ist zu beachten, dass bei thermisch tragen Systemen der Istwert der RegelgréBe nach dem Abschalten
weiter steigen kann.

In der folgenden Tabelle 107 sind die Einstellwerte fir die Reglerparameter in Abhéngigkeit von Tu, Tg und Ks fir
Fuhrungs- und Storverhalten sowie fur einen aperiodischen Regelvorgang und einen Regelvorgang mit 20 % Uber-
schwingen angegeben. Sie gelten fur Strecken mit P-Verhalten, mit Totzeit und mit Verzdgerung erster Ordnung.
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Einstellung der Parameter nach Chien, Hrones und Reswick

Einstellung der Parameter
Reglertyp bei aperiodischem Regelvorgang bei Regelvorgang
(0 % Uberschwingen) mit 20 % Uberschwingen
Fuhrung Storung Fuhrung Stoérung
- —03.—19 —03.—19 —07.—19 07 —19
P-Regler Kp =0,3 Tu- Ks Kp = 0,3 Tu- Ks Kp = 0,7 Tu-Ks Kp =10,7 Tu-Ks
] —035-—9 1 ko—06-—9 | kp=06.-—9 | kp=07 —19
Pl-Regler Kp = 0,35 Tu-Ks Kp = 0,6 To-Ks Kp = 0,6 Tu- Ks Kp =0,7 Tu - Ks
Th=12-Tg Th=4-Tu Tn=Tg Th=23:Tu
) 06 —19 ko005 —19 1 ko095 —19 | koo10.— 19
PID-Regler Kp=0,6 Tu- Ks Kp = 0,95 Tu- Ks Kp = 0,95 Tu- Ks Kp=1,2 Tu-Ks
Tn=Tg Th=24-Tu Tn=1,35-Tg Th=2 Tu
Tv=0,5-Tu Tv=0,42-Tu Tv=0,47-Tu Tv=0,42-Tu

Tabelle 107: Einstellung der Parameter nach Chien, Hrones und Reswick

Der Proportionalitdtsfaktor Ks der Regelstrecke ergibt sich zu:

AX

Ks=
AY

(11)
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37. TABELLEN FUR IHRE EINSTELLUNGEN AM
STELLUNGSREGLER TYP EP 501

37.1 Einstellungen der freiprogrammierten Kennlinie

Stiitzstelle Ventilhub [%)]
(Stellungs-

f/c;llwert in | patum: Datum: Datum: Datum:
0
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38. TABELLEN FUR IHRE EINSTELLUNGEN AM
PROZESSREGLER TYP EP 501C

38.1 Eingestellte Parameter des Prozessreglers

Datum: Datum: Datum: Datum:

KP
TN

X0
DBND
DP
PVmin

PVmax

SPmin

SPmax
UNIT
K-Factor
FILTER
INP
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