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取扱説明書

 

1 取扱説明書
この取扱説明書は、製品のご使用開始から廃棄の全般について説明しています。この説明書はすべてのユーザー
の手の届く所に保管し、また、本装置の新しい所有者が利用できるようにしておいてください。

安全に関する重要な情報。

この取扱説明書をよくお読みください。特に基本安全注意事項と適切な使用の章を遵守ください。

	▶取扱説明書を読み、理解している必要があります。

1.1 表記に関して
危険

切迫的危険についての警告。

	▶遵守しない場合、死亡事故または重傷につながるおそれがあります。

警告

危険な状況に陥る可能性についての警告。

	▶遵守しない場合、重傷を負う、または死亡事故につながるおそれがあります。

注意

潜在的危険性についての警告。

	▶遵守しない場合、軽症または中程度の負傷につながるおそれがあります。

注記
物的損害についての警告。

	• 遵守しない場合、製品やシステムが損傷する可能性があります。

重要な追加情報、ヒントおよび推薦事項を示します。

本取扱説明書あるいは他の文書の情報の参照指示です。

	▶危険回避のための指示を示します。

	→実行する必要のある作業手順をマークします。

	結果を示します。

1.2 用語の定義
この説明書で使用されている「装置」という用語はコンパクトポジショナー/プロセスコントローラタイプ
8692/8693	REV.2	を指しています。
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2 使用目的

装置は必ず適切に使用してください。装置を適切に使用しない場合、人、周囲のシステムおよび環境に危険が及
ぶ可能性があります。

本装置は媒体を制御するプロセスバルブの空圧式駆動部に取り付けられます。

	▶爆発の危険性のある場所では、仕様に適した状態でのみ別々のEx銘板上でタイプ8692と8693が使用されな
ければなりません。使用に際しては、装置に付属の爆発危険領域のための安全注意事項を含むATEX説明書
を必ずご確認ください。

	▶別々のEx銘板の無い機器は爆発の危険のある場所では使用できません。

	▶装置を直射日光に晒さないでください。

	▶動作電圧として脈流（平滑なしの整流交流電圧）を使用しないでください。

	▶使用に際しては契約文書及び取扱説明書で詳細に述べられている許容データ、動作条件ならびに使用条件
を遵守してください。これらはこの説明書の章	「10	テクニカルデータ」	と空圧作動バルブに関する説明書の中
で説明されています。

	▶この装置はBürkert社推奨または承認の外部装置及び外部コンポーネントとの接続の下でのみ使用可能です。

	▶この装置が稼働及び使用可能ケース数に関して具体的な使用状況に適しているかを確認し、必要な場合はこ
れを試験してください。

	▶適切な輸送、保管、設置および正確な操作とメンテナンスは、安全かつ問題のない作動の前提条件となります。
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基本的な安全注意事項

 

3 基本的な安全注意事項
この安全注意事項は、取付や稼働時、メンテナンスに際して発生する偶発事象や事故を考慮していません。

事業者は、現地の安全規則をスタッフに関するものも含めて遵守する責任を負います。

設備/装置における高い圧力による怪我の危険。

	▶設備または装置の使用前に圧力を抜くようにしてください。配管のエア抜きまたは排出を行ってください。

感電による負傷の危険。

	▶設備または機械で作業する前に電圧をオフにし、再びオンにならないようにしてください。

	▶現行の電気製品に関する事故防止・安全規則を遵守してください。

一般的な危険状況。

機械を爆発の危険があるエリアで使用しない。

	▶この装置を問題ない状態及び取扱説明書を遵守した状態でのみ稼働してください。

	▶意図しない動作から保護してください。

	▶訓練済み専門技術者のみが設置及びメンテナンス作業を行うことができます。

	▶電源が遮断された後はプロセスの再始動を制御してください。

	▶技術上の一般規則を遵守する。

装置の物的損害を防ぐために以下の点に注意してください：

	▶（透明フードによる）ハウジングカバーの取り外し及び取り付けの際は駆動部ではなくタイプ8692及び8693
の基礎ハウジングに行ってください。

	▶制御空気接続には腐食性または可燃性の媒体ならびに液体を送り込まないでください。

	▶装置内部や外部の変更を行ったり機械的負荷をかけたりしないようにしてください。

注記
静電気による危険がある部品/アセンブリ。

装置には帯電した静電気(ESD)に過敏に反応する電子部品が含まれています。静電気を帯びた人員や物との接触
はこれらの部品を損傷するおそれがあります。最悪の場合は、部品が直ちに破壊されたり、コミッショニング後に故
障したりします。

	• 急激な静電気の放電による損傷を避ける、あるいは最小限にするために、DIN	EN	61340-5-1による要件に留
意してください。

	• 動作電圧が印加されているときは、電子部品を接触させないでください。
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4 一般注意事項

4.1 連絡先
日本
ビュルケルトジャパン株式会社	
〒112-0005	東京都	文京区	水道1-12-15	白鳥橋三笠ビル	1F	
電話番号：+81	35804	5020	
Fax：+81	35804	5021	
E-Mail：info.jpn@burkert.com

インターナショナル 
連絡先は印刷済みショートガイド（クイックスタート）の最後のページをご覧ください。

当社ウェブサイト	www.burkert.com	にも記載されています

4.2 保証
このハンドブックに明記された使用条件に留意した上で機械を規定通りに使用することが保障の前提条件です。

4.3 マスターコード
この装置の操作は自由に選択可能なユーザーコードによって施錠することができます。これとは独立して、装置上の
全ての操作を実行することができる変更不可のマスターコードも存在します。この4桁のマスターコードは、各装置
に付属の印刷済みショートガイドの最後のページにてご確認いただけます。

必要の際はこのコード記載箇所を切り離し、この取扱説明書とは別に保管してください。

4.4 インターネットから閲覧できる情報
タイプ8692と8693についての取扱説明書とデータシートは当社ウェブサイト：www.burkert.jp	を参照してください

日本語 englishfrançais
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5 製品説明

5.1 一般的な説明
ポジショナータイプ8692	とプロセスコントローラタイプ8693は単一または複動駆動部を伴う空圧式作動式調節バ
ルブ用デジタル電子空圧式ポジショナーです。この装置はメイン機能グループを含みます

	 	 	 	 	—	位置トランスデューサ	
—	電子空圧式位置決めシステム	
—	マイクロプロセッサー電子装置

位置トランスデューサには定常バルブの現在のポジションが欠如しています。	
マイクロプロセッサー電子装置は現在のポジション（実際値）を継続的に標準信号入力から指定された基準位置
と比較し、その結果をポジショナーに供給します。	
制御差がある場合、電子空圧式位置決めシステムによって実際位置の適切な修正が行われます。

5.2 特性
 • バージョン	
—	ポジショナー、タイプ8692	
—	プロセスコントローラ、タイプ8693	
タイプ8692及び8693はそれぞれ単動及び複動駆動用にあります。

 • 位置トランスデューサ	
非接触そしてそれ故に摩擦の無い位置トランデューサ。

 • マイクロプロセッサ制御電子	
信号処理、制御およびバルブ制御用。

 • 操作モジュール	
装置操作はキー4から行われます。128	x	64ドットマトリックスグラフィックディスプレイにより基準値または実
際値の表示ならびにメニュー機能からの設定及びパラメータ化が可能となっています。

 • 位置決めシステム 
 小さな空気出力用：	
直動タイプにはDN	0.6のDNがあります。	
位置決めシステムは単動駆動部で2つの電磁バルブから、複動駆動部で4つの電磁バルブから構成されてい	
ます。単動駆動部では換気用バルブ及び空圧式駆動部の排気用バルブが使用できます。複動駆動部に換気用
と排気用にそれぞれ2つのバルブがあります。	

	 	高空気出力用：	
比較的大きな空圧式駆動部のためにオプションとしてDN	2.5があります	(単動のみ)。	
電磁バルブは最大流量の増加とそれによるダイアフラム強化を伴う力動の向上のために装備されています。

 • 位置フィードバック（オプション）	
フィードバックはデジタル出力または出力（4～20	mA/0～10	V）により行うことができます。	
バルブの上部または下部ポジションに達すると、デジタル出力により例えばPLCにそのことを伝達することがで
きます。

 • 空圧式インターフェース	
様々な転造タップ立て（G,	NPT）での1/4"接続またはチューブ差込接続。

 • 電気インターフェース	
円形コネクタまたはケーブル接続。

 • ハウジング	
タイプ8692及び8693のハウジングは圧力制限バルブによって例えばリーケージにより内圧が高くなりすぎる状
態を防ぎます。
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5.3 バルブタイプと取り付けバージョンの組み合わせ
ポジショナータイプ8692とプロセスコントローラタイプ8693は、ビュルケルトプログラムからの様々なプロセスバ
ルブに取り付けることができます。

適しているのはアングルシートバルブ、ストレートシート制御バルブ、ダイヤフラムまたは円形バルブです			
（16ページの「1.1.1	設置オプションの概要/バルブタイプの特徴」の章を参照）。

•	 単動駆動部では一つのチャンバーだけが駆動部で換気及び排気されます。発生圧力がばねに対抗して作動し	
ます。ピストンは圧力とばね力の力平衡が設定されるまで動き続けます。

•	 複動駆動部ではチャンバーがピストンの両側で加圧されます。一方のチャンバーで換気がなされている際、	
もう一方のチャンバーでは排気が行われ、反対の場合も同様に反対のことが行われます。

バルブ取り付けのためには、二つの異なる手順があります。

図	1では、バルブの取り付けの手本である二つの組み合わせのオプションが示されています。「11	取付」章では両
方の手順がこの例によって説明されています。

ポジショナー　タイプ8692	
または	

プロセスコントローラ　	
タイプ8693

（空圧式）	
駆動

バルブハウジ
ング

バルブ	
	
タイプ2103、	
2300及び2301	
に関して模範的

タイプ
26XX、27XX	
用のバル	
ブの例	

図	1：	 取り付けバージョン。様々な取付を伴うバルブタイプ
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5.3.1 設置オプションの概要/バルブタイプの特徴

アングルシートバルブ/ 
ストレートシートバルブ

ダイヤフラムバルブ ボールバルブ フラップバルブ

タイプ 	• 2702

	• 2712

	• 2300

	• 2301

	• 2730

	• 2103

	• 2731

	• 2652

	• 2655

	• 2658

	• 2672

	• 2675

特徴 	• シート下フロー

	• 圧力衝撃なし

	• まっすぐな媒体流路

	• 高密度の際、自身で
後から設定可能なグ
ランド

	• 媒体は密閉され駆動
および環境から分離
されます

	• デッドスペースが	
なく、自動で空にす	
ることができるハウ	
ジングデザイン

	• 乱流の少ない任意の
フロー方向

	• スチーム殺菌可

	• 冷間静水圧プレス
対応

	• 圧力衝撃なし

	• 駆動部およびダイヤ
フラムはハウジング
が取り付けられてい
る場合、取外しが可
能です

	• ピギング可

	• 少ないデッドスペース

	• 高い汚染耐性

	• 他のバルブタイプに
比べて少ない圧力
損失

	• 3つの部分からなる円
形バルブで取り付け
済みの状態にあるも
ののバルブシートと
シーリング材交換可

注記	
プロセスコントロー	
ラとしてのみ使用可

	• 高い汚染耐性

	• 他のバルブタイプに
比べて少ない圧力
損失

	• 低価格

	• コンパクト

標準的
な流体

	• 水、スチーム、ガス

	• アルコール、油、燃料、
油圧油

	• 生理食塩水、アルカリ
（有機）

	• 溶剤

	• 中性ガスおよび液体

	• 汚染された研磨流体
および刺激性流体

	• 粘度の高い流体

	• 中性ガスおよび液体

	• 純水

	• インターネットから閲
覧できる情報

	• 中性ガスおよび液体

	• インターネットから閲
覧できる情報

表	1：	 設置オプションの概要/バルブタイプの特徴

どのバルブタイプも様々な駆動サイズ及びバルブオリフィスで配送可能です。より正確な情報はそれぞれ	
のデータシートにてご参照いただけます。取扱製品の種類は常に拡大しています。
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5.4 仕様

5.4.1 タイプ8692、ポジショナー

駆動部の位置は基準位置にしたがって決められます。基準位置は外部の標準信号によって（例えばフィールドバス
から）設定されます。

ポジショナータイプ8692の操作用に128	x	64ドットマトリックスグラフィックディスプレイと4つのボタン/キーによ
るキーパッドがあります。

5.4.2 タイプ8693、プロセスコントローラ

タイプ8693では加えてPIDコントローラが実装されており、これにより実際のポジション制御を除いてプロセス制御
（例えばレベル、圧力、流量、温度）もカスケードコントロールの意味で行うことができます。

プロセスコントローラタイプ8693の操作用に128	 x	 64ドットマトリックスグラフィックディスプレイと4つのボ	
タン/キーによるキーパッドがあります。

プロセスコントローラは制御回路に統合されています。プロセス基準値及びプロセス実際値から、バルブの基準
位置のコントロールパラメータ（PIDコントローラ）により算出されます。プロセス基準値は外部信号によって指定
することができます。
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6 構造と機能
ポジショナー・タイプ8692とプロセスコントローラ・タイプ8693はマイクロプロセッサ制御による電子部分、位置ト
ランスデューサと位置決めシステムからなります。

装置には3線技術が実装されています。操作は4つのボタン/キー及び128	x	64ドットマトリックスグラフィックディ
スプレイで行われます。

単動または複動駆動部用空圧式位置決めシステムは2または4つの電磁バルブからなります。

6.1 表示

ディスプレイとボタン/キー
による操作モジュール
（透明フードなしでのビュー）

制御空気接続
（表記：1)

排気接続	
（表記：3)

電気接続ハウジング
（円形コネクタによる接
続バージョン）

圧力制限バルブ	
（エラーが生じた場合の高すぎ	
る内部圧力から保護するため）

透明フード		

ハウジングカバー

予備排気接続	
（表記：3.1)	

駆動サイズØ	125/130からの
高い空気出力のためのサー
ボ制御済み位置決めシステム
タイプ23xxと2103でのみ

フィードエアフィルター

図	2：	 構造　タイプ8692、8693
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6.2 機能図

6.2.1 単動駆動による典型的表示

図	3の黒いラインはタイプ8692におけるポジションコントロール回路の機能を示しています。

グレーの表記はタイプ8693において重なっているプロセスコントロール回路の補足的機能を示しています。

位置決めシステム

1

2

位置	
コントロ
ーラ

プロセ	
スコン	
トローラ

基準位置

位置決めシステム	
1：ベンドバルブ	
2：排気側電磁弁

圧力供給

排気

位置トラン
スデューサ

実際	
位置

プロセス	
基準値
外部	
位置	
基準値

タイプ8692、 
8693

空圧式駆動部	
（単動）

バルブ	
（比例バルブ）

センサー

プロセス実際値	
（流量、圧力レベル、温度など）

プロセス実際値

図	3：	 機能図
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7 ポジショナー　タイプ8692 
位置トランスデューサから空圧式駆動部の現在の位置（POS）を検出します。このポジション実際値はポジショナー
によって標準信号として指定された基準値（CMD）と比較されます。制御差（Xd1）がある場合、基準変数として位置
決めシステムにパルス幅が変調された電圧信号が発生します。単動駆動では、制御差が正の場合、出力B1を通じて
ベンドバルブを制御します。制御差が負の値の場合、出口E1から排気バルブがコントロールされます。こうして駆動
の位置を制御差が0になるまで変更します。Z1は外乱値を示しています。

バルブ開口

定常バルブ位置決めシステ
ム電磁バルブ

位置トランスデューサ

ポジショナー位置	
基準値

CMD Xd1
B1

E1
PK

Z1

POS

ポジション制御回路

+ -

図	4：	 タイプ8692のポジション制御回路
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7.1 ポジション制御の概略図
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図	5：	 ポジション制御の概略図
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7.2 ポジショナーソフトウェア

設定可能な追加機能 作用

動作特性の調整のための補正特性

CHARACT

入力信号とストローク間の伝達特性曲線の選択（補正	
特性）。

密閉機能

CUTOFF

バルブは制御範囲外では密閉されます。駆動部が完全
に排気（0％）または完全に換気（100％）されてからの	
値情報（単位％）。

コントローラ基準値の有効方向

DIR.CMD

入力信号と基準位置間の有効方向。

アクチュエータの有効方向

DIR.ACT

駆動部の換気状態と実際位置の間の有効方向の設定。

信号範囲分配

SPLTRNG

標準信号範囲の二つまたはそれ以上のポジショナー	
への分配。

ストローク制限

X.LIMIT

機械式バルブピストン運動は定義づけられたストロー	
ク範囲内でのみ。

調整速度の制限

X.TIME

全ストロークのための開口時間と閉鎖時間の入力。

不感帯範囲

X.CONTROL

ポジショナーは定義される制御差からのみ応答します。

コード保護

SECURITY

設定のためのコード保護。

安全位置

SAFEPOS

安全位置の定義。

エラー検出、信号レベル

SIG.ERROR

センサー破断の入力信号の再点検。

ディスプレイでの警告の出力と安全位置の移動	
（選択時）。

デジタル入力

BINARY.IN

自動/手動切り替えまたは安全位置の移動。

アナログフィードバック（オプション）

出力	

フィードバック　基準値または実際値。

2つのデジタル出力（オプション）

出力	

二つの選択済みデジタル値の出力。

アプリケーション校正

CAL.USER

信号入力の工場出荷時の校正の変更。

工場出荷時設定

SET.FACTORY

工場出荷時の設定への初期設定。

SERVICE.BUES büSサービスインターフェースの設定
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設定可能な追加機能 作用

ディスプレイ設定

EXTRAS

プロセスレベルのディスプレイの調整。

SERVICE 工場内部での使用のためのみ。

シミュレーションソフトウェア

SIMULATION

装置機能のシミュレーション用。

DIAGNOSE（オプション） プロセスの監視。

表	2：	 ポジショナーソフトウェア。設定可能な追加機能

以下の操作レベルによる簡単な操作のためのヒエラルキー的操作コンセプト

プロセスレベル プロセスレベルでは操作モードを自動と手動の間で切
り替えてください。

設定レベル 設定レベルにおいて、コミッショニングの際一定の基	
本機能を特定し、必要時には追加機能を設定してくだ	
さい。

表	3：	 ポジショナーソフトウェア。ヒエラルキー的操作コンセプト

日本語 englishfrançais

1.Entwurf



24

プロセスコントローラ　タイプ8693

 

8 プロセスコントローラ　タイプ8693
プロセスコントローラタイプ8693では章「7	ポジショナー　タイプ8692」で述べられているポジション制御が下位分
類されたヘルプ制御回路になります。すなわちカスケード制御が起こります。タイプ8693の主制御回路中のプロセ
スコントローラにはPID機能があります。

基準値としてプロセス基準値（SP）が指定され、制御されるプロセスパラメータの実際値（PV）と比較されます。

位置トランスデューサから空圧式駆動部の現在の位置（POS）を検出します。このポジション実際値はポジショナー
によってプロセスコントローラで指定された基準値（CMD）と比較されます。

制御差（Xd1）がある場合、基準変数として位置決めシステムにパルス幅が変調された電圧信号が伝えられます。

単動駆動では、制御差が正の場合、出力B1を通じてベンドバルブを制御します。制御差が負の場合、出力E1を通じて、
排気側電磁弁を制御します。こうして駆動の位置を制御差が0になるまで変更します。Z2は外乱値を示しています。

バル	
ブ開口

定常バ	
ルブ

位置決めシ
ステム電磁
バルブ

位置トランスデューサ

ポジショナー

CMD Xd1 B1
E1

PK

Z1

POS

ポジション制御回路

+ -

プロセスパラメータ

プロセス

位置 
制御回路

トランスミッタ

プロセスコ
ントローラ

プロセス	
基準値

SP Xd2 CMD
バルブ	
開口

Z2

PV

+ -

図	6：	 信号フロープラン　プロセスコントローラ
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8.1 プロセスコントローラの概略図
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図	7：	 概略図　プロセスコントローラ
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8.2 プロセスコントローラソフトウェア

設定可能な追加機能 作用

動作特性の調整のための補正特性

CHARACT

入力信号とストローク間の伝達特性曲線の選択	
（補正特性）。

密閉機能

CUTOFF

バルブは制御範囲外では密閉されます。駆動部が完全
に排気（0％）または完全に換気（100％）されてからの	
値情報（単位％）。

コントローラ基準値の有効方向

DIR.CMD

入力信号と基準位置間の有効方向。

アクチュエータの有効方向

DIR.ACT

駆動部の換気状態と実際位置の間の有効方向の設定。

信号範囲分配

SPLTRNG

標準信号範囲の二つまたはそれ以上のポジショナー	
への分配。

ストローク制限

X.LIMIT

機械式バルブピストン運動は定義づけられたストロー	
ク範囲内でのみ。

調整速度の制限

X.TIME

全ストロークのための開口時間と閉鎖時間の入力。

不感帯範囲

X.CONTROL

ポジショナーは定義される制御差からのみ応答します。

コード保護

SECURITY

設定のためのコード保護。

安全位置

SAFEPOS

安全位置の定義。

エラー検出、信号レベル

SIG.ERROR

センサー破断の入力信号の再点検。

ディスプレイでの警告の出力と安全位置の移動	
（選択時）。

デジタル入力

BINARY.IN

自動/手動切り替えまたは安全位置の移動。

アナログフィードバック（オプション）

出力	

フィードバック　基準値または実際値。

2つのデジタル出力（オプション）

出力	

二つの選択済みデジタル値の出力。

アプリケーション校正

CAL.USER

信号入力の工場出荷時の校正の変更。

工場出荷時設定

SET.FACTORY

工場出荷時の設定への初期設定。

SERVICE.BUES büSサービスインターフェースの設定。
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設定可能な追加機能 作用

ディスプレイ設定

EXTRAS

プロセスレベルのディスプレイの調整。

SERVICE 工場内部での使用のためのみ。

シミュレーションソフトウェア

SIMULATION

装置機能のシミュレーション用。

DIAGNOSE（オプション） プロセスの監視。

表	4：	 ポジショナーソフトウェア。設定可能な追加機能

プロセスコントローラの機能と設定オプション

プロセスコントローラ

P.CONTROL

PIDプロセスコントローラは有効です。

設定可能なパラメータ

P.CONTROL	—	PARAMETER

プロセスコントローラのパラメータ化

増幅率、リセット時間、リード時間、動作点。
拡張可能な入力

P.CONTROL	—	SETUP

プロセスコントローラの設定

—	センサー入力の選択

—	プロセス実際値とプロセス基準値のスケーリング

—	基準値指定の選択。
自動センサー認識または手動センサー設定

P.CONTROL	—	SETUP	—	PV	INPUT

センサータイプPt	100と4～20	mAは自動で認識され	
るか、操作メニューから手動で設定することができます。

基準値指定の選択

P.CONTROL	—	SETUP	—	SP	INPUT

基準値指定は標準信号入力またはボタン/キーから	
実行。

プロセス特性曲線の線形化

P.Q’LIN

プロセス特性曲線の自動線形化のための機能。

プロセスコントローラ最適化

P.TUNE

プロセスコントローラパラメータの自動最適化のため	
の機能。

表	5：	 プロセスコントローラソフトウェア。プロセスコントローラの機能と設定オプション

以下の操作レベルによる簡単な操作のためのヒエラルキー的操作コンセプト

プロセスレベル プロセスレベルでは操作モードを自動と手動の間で切
り替えてください。

設定レベル 設定レベルにおいて、コミッショニングの際一定の基	
本機能を特定し、必要時には追加機能を設定してくだ
さい。

表	6：	 プロセスコントローラソフトウェア。ヒエラルキー的操作コンセプト
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9 インターフェース

位置基準値またはプロ
セス基準値の入力	
4～20	mA	
0～20	mA	
0～10	V	
0～5	V

プロセス実際値の入力*	
4～20	mA	
周波数	
Pt	100

デジタル入力

24	V	DC

ポジショナー/プロセス
コントローラ

2つのデジタル出力

24	V	PNP

アナログ	
フィードバック

4～20	mA	
0～10	V

入
力

出
力

供
給

操作

注釈：	
オプションの出入力は破線で表示されています

*プロセスコントローラタイプ8693でのみ使用可

図	8：	 ポジショナー/プロセスコントローラのインターフェース

タイプ8692と8693は3導体装置です。つまり電気供給 (24 V DC) は基準値信号とは別に行われます。
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10 テクニカルデータ

10.1 適合性
タイプ8692と8693はEU適合宣言書に従ったEUガイドラインに準拠しています	
（利用可能な場合）。

10.2 基準
適用される規格はEU指令との適合性が証明されており、これらはEU型式検査証明書および/あるいはEU適合宣
言書で確認することができます	(該当する場合)。

10.3 認可
本製品はカテゴリー3GDのATEX指令2014/34/EUに準拠し、ゾーン2および22での使用が認可されています。

爆発危険領域における使用の注意事項を遵守してください。ATEXの追加説明書を参照。

製品はcULus認可済みです。UL領域での使用のための注意事項は第	「10.8	電気データ」章に記載されています。

10.4 動作条件

警告

日光および温度変化により機能エラーや漏れにつながるおそれがあります。

	▶この装置を外で使用する場合は保護を行った状態で行ってください。

	▶許容周囲温度を超えるまたは下回ることがないようにしてください。

周囲温度	 	 	 	 	 	周囲温度範囲	銘板を参照

保護等級	
	 メーカーの評価	 	 EN	60529準拠のIP65/IP67* 
 ULの評価	 	 	 	 ULタイプ4x定格、屋内使用のみ*

使用高度	 	 	 	 	 海抜2000	mまで

相対湿度	 	 	 	 	 	最大55	°Cで90%（結露なし）

*		ケーブルまたはプラグとソケットが正しく接続されている状態、また排気コンセプトを遵守してのみ（44ページの「11.6	タイプ8692と8693
の空圧接続」の章を参照）。
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10.5 銘板
定格銘板の説明：

8692-E3-…-0										PU02	
Single	act	Pilot	3.0			24	V	
Pmax	7	bar	
Tamb	–10～+55	°C	REV.2	
S/N	1001	
00123456D

-7
46
53
	In
ge
lfi
ng
en

注文番号、製造コード

タイプ、ULおよびATEX適応のタイプコード特徴

最大動作圧力

制御機能、パイロットバルブ

供給電圧　コントロールバルブ

バーコード

シリアル番号、CE認証マーク
最大周囲温度、ハードウェアの改訂

例：

W15	MA

図	9：	 銘板（例）

10.5.1 UL追加ラベル

Type	4	x	enclosure
NEC	Class	2	only
Supply	voltage：24	V		 装置の電源電圧

制限付き電源回路
保護等級

図	10：	 UL追加ラベル（例）

10.6 機械データ
寸法	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 データシートをご参照ください

ハウジング材	 	 	 	 	 	 	 	 	外部：PPS、PC、VA、	内側：PA	6;	ABS

シール材			 	 	 	 	 	 	 	 	 NBR/EPDM

バルブスピンドルのストローク範囲	 	 3～45	mm

10.7 空圧データ
制御流体	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	中性ガス、空気、	

ISO	8573-1に準拠した品質クラス

	 	 含塵率	 	 	 	 	 	 	 	 	 	品質等級7、	
最大粒度40	µm、	
最大粒子密度10	mg/m³	

					 水分量	 	 	 	 	 	 	 	 	 	品質等級3、	
最大圧力露点–20	°C	
または最小最低動作温度より10	°C	低い

	 	 油分量	 	 	 	 	 	 	 	 	 	品質等級X、最大25	mg/m³	

温度範囲　制御媒体	 	 	 	 	 	 0～+50	°C

圧力範囲　制御媒体	 	 	 	 	 	 3～7	bar	
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コントロールバルブ空気出力		 	 	 	7	lN/min	(換気およびエア抜きの場合)	
(QNn値、7から6	bar絶対圧力低下で定義)	
	オプション：130	lN/分	(換気及び排気用）（単動のみ)

接続	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	チューブコネクタ	Ø6	mm/1/4"	
スレッド接続	G1/8

10.8 電気データ
警告

UL認可コンポーネントでは、「NEC	Class	2」に準拠した制限出力の電流回路のみ使用が認められています。

保護クラス	 	 	 	 	 	 	 	 	 DIN	EN	61140	(VDE	0140-1)準拠のIII

接続	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	ケーブル接続M16	x	1.5,	、SW22	(端子領域5～10	mm)	
ケーブル口径0.14～1.5	mm²	(24	V	DC)	用接続端子付き	
または	
円形コネクタ	(M12	x	1)	(24	V	DC、	
Ethernet/IP、PROFINET	I/O、Modbus	TCP)

動作電圧	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 	24	V	DC	±10%、最大残留リップル10%

消費電力	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 <5	W

実際値信号用入力データ		
	 	 4～20	mA：	 	 	 	 	 	 	 	 	入力抵抗	 	 70	Ω	

分解能		 	 12ビット

	 	 周波数：	 	 	 	 	 	 	 	 	 	測定範囲		 	 0～1000	Hz	
入力抵抗		 	 20	kΩ	
分解能		 	 測定値の1%	
入力信号		 	 >300	mVss	
信号フォーム		 サイン、長方形、三角形

	 	 Pt	100：	 	 	 	 	 	 	 	 	 	測定範囲		 	 –20～+220	°C	
分解能		 	 <0.1	°C	
測定電流		 	 <1	mA

基準値信号の入力データ		
	 	 0/4～20	mA：	 	 	 	 	 	 	 	入力抵抗		 	 70	Ω	

分解能		 	 12ビット

	 	 0～5/10	V：	 	 	 	 	 	 	 	 	入力抵抗		 	 22	kΩ	
分解能		 	 12ビット（0～5	Vのみ11ビット）

アナログフィードバック	 	 	
	 	 最大電流		 	 	 	 	 	 	 	 	10	mA	(電圧出力0～5/10	Vに対して)

	 	 負担(負荷)	 	 	 	 	 	 	 	 	0～560	Ω	(電流出力0/4～20	mAに対して)

デジタル出力	 	 	 	 	 	 	 	 電気的分離、PNP	
	 	 電流制限		 	 	 	 	 	 	 	 	100	mA、出力は過負荷時に同期

デジタル入力	 	 	 	 	 	 	 	 	PNP	
0～5	V	=	論理	“0”、10～30	V	=	論理	“1”	
逆入力時は反対の方法で可	(入力電流	<6	mA)
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通信インターフェース	 	 	 	 	 	 USB-büSインターフェースセットからのパソコンへの接続

通信ソフトウェア	 	 	 	 	 	 	 Bürkertコミュニケーター

10.9 電気または空圧式補助エネルギーの故障後の安全終端位置

駆動部タイプ 名称
安全終端位置

電気補助エネルギー喪失後 空圧式補助エネルギー

up

down

単動

制御機能A
down

値の高空気出力（DN	2.5）	
を伴う位置決めシステム：

down

値の小さい空気出力（DN	0.6）
を伴う位置決めシステム：

未定義

up

down

単動

制御機能B
up

値の高空気出力（DN	2.5）	
を伴う位置決めシステム：

up

値の小さい空気出力（DN	0.6）
を伴う位置決めシステム：

未定義

up

down

下チャ	
ンバー

上チャ	
ンバー

複動式

制御機能I
down/up	

(制御電力の接続による) 未定義

表	7：	 安全終端位置
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11 取付

予め取り付けられたプロセスバルブなしのポジショナー及びプロセスコントローラのみ。

11.1 爆発危険領域用装置の取付
爆発の危険性のある場所での取付の際は爆発危険領域用装置に付属の「Ex領域での使用のためのATEX説明」を
遵守してください。

危険

設備/装置における高い圧力による怪我の危険。

	▶システムまたは装置での作業に先立って、圧力を抜き、配管のエア抜き/排出を行ってください。

感電による負傷の危険。

	▶装置またはシステムに介入する前に、	電圧をオフにし、再稼働しないことを確認してください。

	▶現行の電気製品に関する事故防止・安全規則を遵守してください。

警告

不適切な取付による負傷の危険。

	▶取付は必ず適切な工具を使用し、認定された専門技術者が実施してください。

制御不能や意図しないシステムの起動による負傷の危険。

	▶設備を誤って作動させることがないようにします。

	▶取付後、再始動が制御されていることを確認してください。

11.2 プロセスバルブ タイプ2103、2300及び2301への取付
注記
溶接接続でプロセスバルブに取り付ける際は、プロセスバルブの取扱説明書にある取付注意事項を遵守してく 
ださい。

手順：

1.		 	スイッチングスピンドルの
取付け	
参照：	34ページ 取り付け済み制御部のある駆動部	またはすでに制御部が取り付けられ

ている駆動部には必要ありません。
2.		 	成形シールの取り付け	
参照：	35ページ

1.		 	タイプ8692、8693を取り付ける	
参照：	36ページ
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11.2.1 スイッチングスピンドルの取付け

危険

高圧による負傷の危険。

	▶ラインやバルブを外す前に圧力を抜いてラインのエア抜きを行ってください。

透明フード

駆動部

制御空気接続部	
(クランプスリーブまたはスレッド	
スリーブ付きチューブコネクタ)

図	11：	 タイプ2103、2300及び2301のプロセスバルブでのスイッチングスピンドルの取付け；透明フードと制御空気接
続を取り外します

	→駆動部の透明フード、スピンドル延長部の位置表示	(黄色いキャップ)	を外します(ある場合)。

	→チューブコネクタを装着したタイプの場合、クランプスリーブ	(白いグロメット)	を2つの制御空気接続部	(ある
場合)	から外します。

スピンドル延長部

ガイドエレメント

駆動カバー

溝付きリング

パック

スイッチングスピンドル

最大5	Nm

最大1	Nm

Oリング

図	12：	 タイプ2103、2300及び2301のプロセスバルブでのスイッチングスピンドルの取付け
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注記
不適切な取付はガイドエレメントの溝付きリングを損傷する場合があります。

溝付きリングはガイドエレメント内に事前取付けされており、アンダーカットに「ロック」されている必要があります。

	▶スイッチングスピンドルの取付時に、溝付きリングを損傷しないでください。

	→スイッチングスピンドルをガイドエレメントに押し込みます。

注記
スレッドロッカーにより溝付きリングが汚れることがあります。

	▶スレッドロッカーをスイッチングスピンドルに塗布しないでください。

	→スイッチングスピンドルの保護のため、スレッドロッカー（ロックタイト290）をいくらか駆動部にあるスピンドル
延長部のネジ穴に注入してください。

	→ Oリングの正しい位置を確認してください。

	→ガイドエレメントを駆動カバーにねじ留めします（最大トルク：5	Nm）。

	→スイッチングスピンドルをスピンドル延長部にねじ込みます。この際上側にスロットが取り付けられています	
（最大トルク：1	Nm）。

	→パックをスイッチングスピンドルにスライドしてはめ込みます。

11.2.2 成形シールの取付け

	→成形シールを駆動カバーに引き上げます（小さいほうの直径は上方向を示します）。

	→制御空気接続のOリングの位置が正しいか確認します。

タイプ8692および8693の取り付けの際は制御空気接続のクランプスリーブが駆動部に取り付けないでく 
ださい。

成形シール
制御空気接続

注意：	
クランプスリーブは取り
付けないでください。

成形シールの取付

図	13：	 タイプ2103、2300及び2301のプロセスバルブでの成形シールの取付け

日本語 englishfrançais

1.Entwurf



36

取付

 

11.2.3 タイプ8692と8693を取り付ける

タイプ8692、8693

駆動部

プロセスバルブ	
（例：タイプ2103）

バルブハウジング

ハウジングカバー

電気接続ハウジング

図	14：	 タイプ8692及び8693のプロセスバルブへの取付け、例　タイプ2301

取付けの際は駆動部の制御空気接続の クランプスリープ を取り付けないでください。

	→駆動部とタイプ8692及び8693を調整する：

	 	 1.	タイプ8692及び8693の接続プラグのための駆動部の制御空気接続（図	15を参照）。

接続プラグ

制御空気接続

固定ネジ	
最大1.5	Nm

図	15：	 制御空気接続の調整

	 	 2.		駆動部のパックをタイプ8692及び8693のガイドレールへ（図	16を参照）	

ガイドレール

パック

図	16：	 パックの調整
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注記
基板の損傷または誤動作。

	▶パックがガイドレールに平坦に置かれるよう注意してください。

	→回転動作のない	タイプ8692及び8693を、成形シールに隙間が見えなくなるように駆動部までスライドさせます。

注記
保護等級IP65/IP67の確保のために固定ネジを強く締めすぎないようにすること。

	▶最大締め付けトルク：1.5	Nm。

	→タイプ8692と8693を	両側の固定ネジで駆動部に固定します：この際ねじは軽く締めてください（最大締め付け
トルク：1.5	Nm）。

日本語 englishfrançais

1.Entwurf



38

取付

 

11.3 シリーズ26xx及び27xxのプロセスバルブへの取付け
手順：
1.		 スイッチングスピンドルの取付け	
	 	 	取り付け済み制御部のある駆動部またはすでに制御部が取り付けられている駆動部には		必要ありません。

2.		 	タイプ8692、8693を取り付けます。

11.3.1 スイッチングスピンドルの取付け

ガイドエレメント

スピンドル延長部

駆動部

図	17：	 シリーズ26xxと27xxのプロセスバルブのスイッチングスピンドルの取付け；ガイドエレメントと中間リングを取
り外します。

	→駆動部のガイドエレメントを外します	(ある場合)。

	→中間リングを取り外します	(ある場合)。

スピンドル	
(駆動)

パック

スイッチングスピンドル

Oリング

ガイドエレメント

スピンドル延長部

図	18：	 シリーズ26xxと27xxのプロセスバルブのスイッチングスピンドルの取付け

	→ Oリングを駆動のカバーへ下向きに押します。
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	→高空気出力を伴う駆動サイズ125以上：	
取り付けられたスピンドル延長部を取り外し新しいものに交換します。この際スレッドロッカー（ロックタイト
290）をスピンドル延長部のネジ穴に少し注入してください。

	→フェーススパナで（円筒部	Ø：3	mm/円筒部間隔：23.5	mm）	
ガイドエレメントを駆動部のカバーにねじ止めします（トルク：8.0	Nm）。

	→スイッチングスピンドルの保護のため、スレッドロッカー（ロックタイト290）をスイッチングスピンドルのネジ
穴にいくらか注入してください。

	→スイッチングスピンドルをスピンドル延長部にねじ止めします（最大トルク：1	Nm）。	
この際上側にスロットが取り付けられています。

	→パックをスイッチングスピンドルにスライドさせてはめ込みます。

11.3.2 タイプ8692と8693を取り付ける

	→タイプ8692と8693	を駆動部に配置します。その際に駆動部のパックを適切にタイプ8692及び8693のガイ	
ドレールに調整します（図	19を参照）。

ガイドレール

パック

図	19：	 パックの調整

注記
基板の損傷または誤動作。

	▶パックがガイドレールに平坦に置かれるよう注意してください。

	→タイプ8692と8693	を駆動部まで完全に押し、回転させて希望の位置に持っていきます。

タイプ8692及び8693の空圧接続	ならびに駆動部の空圧接続ができるだけ垂直に重なるよう注意してく
ださい（図	20を参照）。

注記
保護等級IP65/IP67の確保のために固定ネジを強く締めすぎないようにすること。

	▶最大締め付けトルク：1.5	Nm。

	→タイプ8692と8693を	両側の固定ネジで駆動部に固定します（図	20を参照）。この際ねじは軽く締めてください
（最大締め付けトルク：1.5	Nm）。
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制御空気出力21

制御空気出力22

制御空気接続部（上）

制御空気接続部（下）

固定ネジ	
最大1.5	Nm

タイプ

8692/8693

駆動部

図	20：	 タイプ8692及び8693のプロセスバルブシリーズ26xxおよび27xxへの取付け

タイプ8692及び8693と駆動部間の空圧式接続を行う：

	→チューブコネクタをタイプ8692及び8693と駆動部にねじ止めします。

	→希望の制御機能に適した空圧式接続にしたがってください。表	8を参照。

	→アクセサリセットに入っているチューブで、タイプ8692または8693と駆動部間の空圧接続を生成します。

注記
汚染や水分の浸入による損傷または誤動作。

	▶保護等級IP65/IP67の維持のために必要でない制御空気出力を空いている駆動部制御空気接続と接続する
かまたはシールプラグで閉じます。

「静止位置」とは、タイプ8692及び8693のコントロールバルブが無通電、あるいは作動していないことを意
味します。

周辺湿度が高い場合、制御機能AまたはBではポジショナー/プロセスコントローラの制御空気出力22と駆動
部の未接続制御空気接続の間でのチューブ接続を行うことができます。

これにより駆動部のスプリングチャンバーがタイプ8692及び8693 の排気通路からの乾燥した空気の補給
を受けます。
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制御機能 空圧接続　タイプ8692及び8693と駆動部

制御空気出力 
タイプ8692と
8693

制御空気接続　駆動部

A
プロセスバルブ静	
止位置で閉口	
（バネ力によって）

21 駆動部下部制御空気接続

22 は駆動部の上部制御空気接続と接続されている必要があります

B
プロセスバルブ静	
止位置で開口	
（バネ力によって）

21 駆動部上部制御空気接続

22 は駆動部の下部制御空気接続と接続されている必要があります

I

プロセスバルブ静	
止位置で閉口

21 駆動部下部制御空気接続

22 駆動部上部制御空気接続

プロセスバルブ静	
止位置で開口

21 駆動部上部制御空気接続

22 駆動部下部制御空気接続

表	8：	 駆動部との空圧接続

11.4 駆動モジュールの回転
駆動モジュールとしてタイプ8692及び8693は設置済み駆動部とともに示されます。

プロセスバルブの取り付け後タイプ8692及び8693のディスプレイの写りがよくない場合あるいは、接続ケーブル
またはチューブが取り付けにくい場合は駆動モジュールを都合の良い位置に回すことができます。

ダイヤフラムバルブでは駆動モジュールの回転はできません。

タイプ2300と2301のプロセスバルブ：全駆動モジュールのポジションだけがバルブハウジングへ回すことが
できます。タイプ8692及び8693を駆動部に対して回転させることはできません。

駆動モジュールの回転のためには、プロセスバルブが開いた状態になければなりません。

危険

高圧による負傷の危険。

	▶ラインやバルブを外す前に圧力を抜いてラインのエア抜きを行ってください。

手順：

	→バルブハウジングを固定エレメントに固定します（プロセスバルブがまだ組み込まれていない場合のみ必要）。

	→制御機能Aの場合：プロセスバルブを開きます。
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駆動モジュール

キー輪郭 六角部
ニップル

シリーズ27xxのプロセスバルブタイプ2300と2301のプロセスバルブ

ニップル

図	21：	 駆動モジュールの回転

	→ニップルのレンチ面で、適切なオープンエンドレンチを使用して抑えます。

	→タイプ2300と2301のプロセスバルブ：	
特殊レンチをキー輪郭に正確に合わせ、駆動の下側に調整します。	
（特殊レンチはビュルケルト営業所でお求めいただけます。注文番号665702）。

	→シリーズ27xxのプロセスバルブ：	
適切なオープンエンドレンチを駆動の六角部に当てます。

警告

媒体の流出および圧力放出による怪我の危険。

回転方向が誤ってると、ハウジング連結が外れることがあります。

	▶駆動モジュールを決められた方向にのみ回します（図	22を参照）。

	→タイプ2300と2301のプロセスバルブ：	
時計回りに回転（下から見て）させて、駆動モジュールを希望の位置に調整します。

	→シリーズ27xxのプロセスバルブ：	
反時計回りに回転（下から見て）させて、駆動モジュールを希望の位置に調整します。

特殊レンチオープンエンドレ
ンチ

タイプ2300と2301のプロセスバルブシリーズ27xxのプロセスバルブ

図	22：	 決められた回転方向と駆動モジュールの回転用の器具
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11.5 シリーズ26xx及び27xxのプロセスバルブでのタイプ8692及び8693の
回転

プロセスバルブの取付け後接続ケーブルまたはチューブが取り付けにくい場合、タイプ8692及び8693のポジショ
ンは駆動部へ回転させることができます。

タイプ8692、8693

駆動部

固定ネジ（2x）	
最大1.5	Nm

空圧接続

図	23：	 プロセスバルブシリーズ26xxおよび27xxでのタイプ8692/8696の回転

手順：
	→タイプ8692及び8693と駆動部間の空圧接続を解除します。

	→ハウジングの中に横に入れられた固定ネジを外します（六角穴付　SW3）。

	→タイプ8692及び8693を希望のポジションに回します。

注記
保護等級IP65/IP67の確保のために 固定ネジを強く締めすぎないようにすること。

	▶最大締め付けトルク：1.5	Nm。

	→固定ネジは軽く締めてください（最大トルク：1.5	Nm）。

	→タイプ8692及び8693と駆動部間の空圧接続を再度行います。	
必要に応じて長めのチューブを使用してください。
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11.6 タイプ8692と8693の空圧接続

危険

設備/装置における高い圧力による怪我の危険。

	▶設備または機器の使用前に圧力を抜き、配管をエア抜きまたは排気してください。

装置を問題なく機能させるために遵守してください：

	▶取付時に背圧を発生させないようにしてください。

	▶接続には十分に断面があるホースを選択してください。

	▶排気管は水やその他の液体が排気接続（3または3.1）を通じて装置に入り込まないように想定してくだ
さい。

排気コンセプト：

	▶保護等級IP67を遵守するため、排気管は乾燥した領域に取り付けられる必要があります。

	▶制御圧力がある場合、空圧式駆動部の終端位置で必要な圧力よりも少なくとも0.5～1	bar高い状態で
なければいけません。	
これにより圧力偏差が小さくなり、上部ストローク範囲の制御行動にかかる負の影響を防ぎます。

	▶作動中の制御圧力の振れはできるだけ少なく抑えます（最大±10%）。	
振れが大きいと、X.TUNE機能により調整されたコントローラパラメータの最適性が失われます。

制御空気接続		
表記：1

排気接続部	
表記：3

予備排気接続部	
説明：3.1

（駆動サイズØ125/Ø130からの高い空気出力のためのサーボ制
御済み位置決めシステムタイプ23xxと2103でのみ）

図	24：	 空圧式接続部

手順：

	→制御媒体を制御空気接続	(1)	に接続します	
（3～7	bar；計器用空気、油・水・埃なし）。

	→排気管またはサイレンサーを排気接続（3）に、またある場合は排気接続（3.1）を取り付けます。
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11.7 高空気出力を伴うタイプ
大きな空気出力を伴うタイプでは、駆動部を電気供給なしで終端位置に動かすことができます。その際駆動部は
静止位置から終端位置へと移動します。この際コントロールバルブはスクリュードライバーで操作する必要があり
ます。

11.7.1 パイロットバルブによる駆動部の手動操作

駆動部は電気供給なしで静止位置から終端位置へ移動し、また戻ることができます。この際パイロットバルブはス
クリュードライバーで操作する必要があります。

注記
ハンドレバーは押さえながら回すと損傷するおそれがあります。

	▶ハンドレバーを回す際は押さないでください。

パイロットバルブ非作動 
（通常位置） エア抜き用パイロットバルブ

換気用パイロットバルブ

ハンドレバー
は左向き

プリコントロールバルブ作動

ハンドレバー
は右向き

図	25：	 駆動の換気およびエア抜きのためのパイロットバルブ

駆動部を終端位置へ移動させる

ハンドレバーをスクリュードライバーで右に回します。

以下に注意してください：	 	—	ハンドレバーを回す際は押さないでください	
—	下記の順序を守ってください

	→ 1.エア抜き用のパイロットバルブのハンドレバーを作動させます。

	→ 2.換気用パイロットバルブのハンドレバーを作動させます。

両方のハンドレバーは右向きになります。

駆動部が終端位置に移動します。

1.2.

図	26：	 駆動部を終端位置へ移動させる
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駆動部の静止位置への移動

ハンドレバーをスクリュードライバーで左に回します。

以下に注意してください：	 	—	ハンドレバーを回す際は押さないでください	
—	下記の順序を守ってください

	→ 1.換気用パイロットバルブのハンドレバーを作動させます。

	→ 2.エア抜き用のパイロットバルブのハンドレバーを作動させます。

両方のハンドレバーは左向きになります（通常位置）。

駆動部がばね力により最終位置に移動します。

2.1.

図	27：	 駆動部の静止位置への移動
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12 電気的取付け　24 V DC
タプ8692と8693には	2つの接続バージョンがあります：

	• 円形コネクタとの多極接続

	• 接続端子とのケーブル接続

信号値

動作電圧：	 	 	 	 	 	 	 24	V	DC

基準値	
（プロセス/ポジショナー）：		 	 	0～20	mA;	4～20	mA	

0～5	V;	0～10	V

実際値	
（プロセスコントローラのみ）：	 	4～20	mA;	

周波数;	
Pt	100

12.1  円形コネクタによる電気的取付

危険

電圧による怪我の危険。

	▶システムに介入する前に、電圧をオフにし、再稼働しないことを確認してください。

	▶現行の電気装置に関する事故防止規則及び安全規則を遵守してください。

警告

不適切な取付による怪我の危険。

	▶取付は必ず適切な工具を使用し、認定された専門技術者が実施してください。

制御不能や意図しないシステムの起動による負傷の危険。

	▶設備を誤って作動させることがないようにします。

	▶設置後に再始動を制御してください。

基準値入力4～20 mAの使用

タイプ8692及び8693の複数装置の直列接続の際、一つの装置の電気供給がこの直列接続で止まってしま
う場合、停止状態になった装置の入力の抵抗は高い状態になります。 
これにより4～20 mAの標準信号も停止します。 
この場合はBürkertサービスまでお問い合わせください。

EthernetまたはbüSで： 
円形コネクタと接続の名称はそれぞれの章でご確認いただけます。

フィールド配線端子に接続するケーブルは、75℃以上の耐熱性が必要です。
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手順：

	→タイプ8692及び8693	をテーブルに合わせて接続します。

動作電圧がかかるとタイプ8692及び8693が作動します。

	→ポジショナー/プロセスコントローラに必要な基本設定ならびに調整を行います。	
手順は章72ページの「14	コミッショニング」にて説明がなされています。

円形コネクタの名称：

6

1

75

4

3 2

8

X6-円形コネクタM12、4ピン 
動作電圧

X1-円形コネクタM12、8ピン 
コントロールセンターの入力信号

コントロールセンターの出力信号（オプション）

スイッチ	
（ねじ接続を外すために操作用）

X5-円形コネクタM8、4ピン（タイプ8693のみ） 
入力信号　プロセス実際値

24

3 1

1

2

3

4

図	28：	 円形コネクタ24	V	DCとの電気接続

12.1.1 X1-円形コネクタM12、8ピン 

ピン 心線カラー* ピン割り当て

コントロールセンター（PLCなど）の入力信号

1 白 デジタル入力	+	
0～5	V							(論理	0)
10～30	V			(論理	1) 	

7 青 基準値GND

8 赤 基準値	+	(0/4～20	mA	または	0～5/10	V)	
動作電圧から電気的に絶縁
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ピン 心線カラー* ピン割り当て

コントロールセンターへの出力信号 
（例えばPLC）-（オプション　アナログ出力及び/またはデジタル出力でのみ必要）

2 茶色 デジタル出力　GND

3 緑 デジタル出力　2（24	V/0	V）

4 黄 デジタル出力　1（24	V/0	V）

5 グレー アナログ位置フィードバック	
GND

6 ピンク アナログ位置フィードバック	+	(0/4～20	mA	または	0～5/10	V)	
動作電圧についてはガルバニック絶縁

*	 	指定された心線カラーは、アクセサリとして使用できるID番号919061の接続ケーブルを指します。

表	9：	 X1-円形コネクタM12、8ピン

12.1.2 X6-円形コネクタM12、4ピン、動作電圧

ピン 心線カラー* ピン割り当て 装置側 外部配線/信号レベル

1 茶色 +	24	V 1

24	V	DC	±10%	
最大残留リップル10%

2 不使用

3 青 GND 3

4 不使用

*	 	指定された心線カラーは、アクセサリとして使用できるID番号918038の接続ケーブルを指します。

表	10：	 X6-円形コネクタM12、4ピン、動作電圧
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12.1.3 X5-円形コネクタM8 — 4ピン、入力信号　プロセス実際値（タイプ8693でのみ）

入力 
タイプ* ピン ピン割り当て スイッチ** 装置側 外部配線

4～20	mA	
—	内部供給

1 +		24	V供給	トランスミッタ

左スイッチ
GND

1

2

3
4

トランスミッタ

I
2 トランスミッタの出力
3 GND	(GND動作電圧と同じ)

4 GNDへのブリッジ（3導体トラ
ンスミッタからのGND）

4～20	mA	
—	外部供給

1 不使用

右スイッチ2 プロセス実際値	+ 2 4～20	mA
3 不使用
4 プロセス実際値	— 4 GND	4～20	mA

周波数	
—	内部供給

1 +	24	V	供給　センサー

左スイッチ

1 +	24	V
2 クロック入力	+ 2 クロック	+
3 クロック入力	—（GND） 3 クロック	-/GND		

(動作電圧、GNDと同じ)
4 不使用

周波数	
—	外部供給

1 不使用

右スイッチ2 クロック入力	+ 2 クロック	+
3 クロック入力	— 3 クロック	—
4 不使用

Pt	100	
(下の注記を
参照)

1 不使用

右スイッチ

2

3
4

Pt	1002 プロセス実際値	1（電流供給）
3 プロセス実際値	3（GND）
4 プロセス実際値	2（補償）

*	ソフトウェアから設定可能（	78ページの「15.2.1		PV-INPUT	—	プロセス実際値用信号タイプを設定する」の章を参照）。

**		スイッチの状態については	を参照「図	28：	円形コネクタ24	V	DCとの電気接続」

表	11：	 X5-円形コネクタM8	—	4ピン、入力信号　プロセス実際値（タイプ8693でのみ）

回路抵抗の補償のためにはセンサーPt 100を3ラインから接続します。 
ピン3とピン4をセンサーにブリッジしてください。

日本語english français

1.Entwurf



51

電気的取付け　24﻿V﻿DC

 

12.1.4 スライドスイッチの位置

供給 ピン割り当て スライドスイッチの位置
内部供給 GND　動作電圧 左スライドスイッチ
外部供給 GNDは動作電圧に対して

ガルバニック絶縁です。
右スライドスイッチ

表	12：	 スライドスイッチの位置

Ethernet/IP、PROFINET及びModbus TCPの説明は以下の章でご覧いただけます19。 
オプションbüSの説明は以下の章でご覧いただけます20。

動作電圧がかかるとタイプ8692及び8693が作動します。

	→ポジショナー及びプロセスコントローラに必要な基本設定ならびに調整を行います。	
手順は章「14	コミッショニング」にて説明がなされています。

12.1.5 電子モジュールとハウジングカバーを取り付ける

注記
回路基板のピンを損傷させないでください。

	▶電子モジュールをまっすぐに被せ、下に押す際に食い込ませないようにしてください。

	→電子モジュールを注意して被せ、保持器がはめ込まれるまで下に同時に押してください。

	→ハウジングカバーのシーリング材の位置が正しいか点検してください。

シーリング材、	
ハウジングカバー

図	29：	 シーリング材、ハウジングカバーの位置

注記
回転による空圧接続プラグの破損。

	▶ハウジングカバーを中に回転させるためには駆動部ではなその上にある電気接続ハウジングを支えてくだ	
さい。

	→ハウジングカバーを電子モジュール上に押し、停止いちまでねじ込みます。その際電気基礎ハウジングのとこ
ろで支えます（組立ツールはビュルケルト営業所でお買い求めいただけます。注文番号	674077）。
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注記
汚れや水分による誤作動。

	▶保護等級IP65/IP67の確認のためにハウジングカバーと電気接続ハウジングがしっかりとねじ止めされている
ようにしてください。

	→装置の動作電圧の電源を入れます。
	→タイプ8692と8693	再度作動させます。

12.2 ケーブル接続による電気的取付け
危険

電圧による怪我の危険。

	▶システムに介入する前に、電圧をオフにし、再稼働しないことを確認してください。

	▶現行の電気装置に関する事故防止規則及び安全規則を遵守してください。

警告

不適切な取付による怪我の危険。

	▶設置は必ず適切な工具を使用し、認定された専門技術者のみが実施してください。

制御不能や意図しないシステムの起動による負傷の危険。

	▶設備を誤って作動させることがないようにします。

	▶設置後に再始動を制御してください。

基準値入力4～20 mAの使用

タイプ8692及び8693の複数装置の直列接続の際、一つの装置の電気供給がこの直列接続で止まってしま
う場合、停止状態になった装置の入力の抵抗は高い状態になります。これにより4～20 mAの標準信号も停
止します。この場合はBürkertサービスまでお問い合わせください。

手順：

	→接続蓋の4つのねじを外しフタを取り外します。接続端子へのアクセスが可能となります。

	→ケーブル接続にケーブルを押し込みます。

	→心線を接続します。端子の割り当ては以下の表でご確認いただけます。

	→ケーブル接続のユニオンナットを締め付けます（締め付けトルク約1.5	Nm）。

	→挿入されたシーリング材の接続蓋を電気基礎ハウジングに設置し、交差点上にねじ止めします（締め付けトル
ク最大0.7	Nm）。

注記
汚染や水分の浸入による損傷または誤動作。

保護等級IP65/IP67の遵守のために注意すべきこと：
	▶使用されているケーブル接続をブラインドプラグで閉じないでください。
	▶ケーブル接続のユニオンナットを閉めてください。	
締め付けトルクはケーブルの大きさによるか、またはブラインドプラグ1.5	Nm。
	▶接続ケーブルは挿入済みシーリングでのみねじ止めしてください。締め付けトルク最大0.7	Nm。
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接続端子

スイッチ

接続ケーブル

1 2 3
1611
87

10 12
4 6

149 13 15
5

図	30：	 ケーブル接続部

12.2.1 端子の割り当て：コントロールセンターの入力信号（例えばPLC）

端子 ピン割り当て 外部配線/信号レベル

6 デジタル入力	+ +	
0～5	V							(論理	0)
10～30	V			(論理	1) 	

7 基準値GND GND基準値

8 基準値	+ +	(0/4～20	mA	または	0～5/10	V)	
動作電圧についてはガルバニック絶縁

13 不使用

14 デジタル入力GND GND　動作電圧GND関連（端子　GND）

表	13：	 端子の割り当て；コントロールセンターの入力信号	

12.2.2 端子の割り当て：コントロールセンターへの出力信号 (例えばPLC) 
-（オプション　アナログ出力及び/またはデジタル出力でのみ必要）

端子 ピン割り当て 外部配線/信号レベル

1 アナログ位置フィードバックGND GNDアナログフィードバック

2 アナログ位置フィードバック	+ +	(0/4～20	mA	または	0～5/10	V)	
動作電圧についてはガルバニック絶縁

3 デジタル出力	GND GND

4 デジタル出力	2 24	V/0	V	、無電流接続/無電流開口	
動作電圧GND関連	(端子GND)

5 デジタル出力1 24	V/0	V	、無電流接続/無電流開口	
動作電圧GND関連	(端子GND)

表	14：	 端子の割り当て；コントロールセンターへの出力信号	
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12.2.3 端子の割り当て：プロセス実際値入力（タイプ8693でのみ）

入力タイプ* 端子 ピン割り当て スイッチ** 装置側 外部配線

4～20	mA	
—	内部供給

9 GND	(GND動作電圧と同じ)

		
下スイッチ

GND

12

11

10
9

トランスミッタ

I
10 GNDへのブリッジ（3導体トラン

スミッタからのGND）
11 トランスミッタの出力

12 +		24	V供給	トランスミッタ
4～20	mA	
—	外部供給

9 不使用

		
上スイッチ

10 プロセス実際値	— 11 4～20	mA

11 プロセス実際値	+ 10 GND	

12 不使用

周波数	
—	内部供給

9 クロック入力	—（GND）

	
下スイッチ

12 +	24	V

10 不使用 11 クロック	+

11 クロック入力	+
12 +	24	V	供給　センサー 9 クロック	-/GND	

(動作電圧、GNDと同じ)
周波数	
—	外部供給

9 クロック入力	—

		
上スイッチ

10 不使用 11 クロック	+

11 クロック入力	+
12 不使用 9 クロック	—

Pt	100***	
（注記を	
参照）

9 プロセス実際値	3（GND）

		
上スイッチ

11

10
9

Pt	10010 プロセス実際値	2（補償）
11 プロセス実際値	1（電流供給）
12 不使用

*	ソフトウェアから設定可能（	「15.2.1		PV-INPUT	—	プロセス実際値用信号タイプを設定する」の章を参照）。

**		スイッチは接続ケーブルの下にあります（	「図	30：	ケーブル接続部」	を参照）。

表	15：	 端子の割り当て；プロセス実際値入力（タイプ8693でのみ）

***  回路抵抗の補償のためにはセンサーPt 100を3ラインから接続します。 
端子3と端子4を必ずセンサーにブリッジしてください。
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12.2.4 端子の割り当て：動作電圧

端子 ピン割り当て 装置側 外部配線/信号レベル

15 動作電圧	GND 24	V	DC	±10%	
最大残留リップル10%

16 動作電圧	+	24	V

表	16：	 端子の割り当て；動作電圧

動作電圧がかかるとタイプ8692及び8693	が作動します。

	→ポジショナー/プロセスコントローラに必要な基本設定ならびに調整を行います。詳細は「14	コミッショニン
グ」の章を参照してください。

12.2.5 スライドスイッチの位置

供給 ピン割り当て スライドスイッチの位置
内部供給 GND　動作電圧 スライドスイッチ下
外部供給 GNDは動作電圧に対して

ガルバニック絶縁です。
スライドスイッチ上

表	17：	 スライドスイッチの位置

Ethernet/IP、PROFINET及びModbus TCPの説明は以下の章でご覧いただけます19。 
オプションbüSの説明は以下の章でご覧いただけます20。
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13 操作

警告

不適切な操作による危険。

不適切な操作は、怪我、装置およびその周囲環境への損傷につながるおそれがあります。

	▶操作スタッフは取扱説明書の内容をよく知り理解していなければなりません。

	▶安全注意事項および適切な使用は遵守される必要があります。

	▶十分な研修を受けたスタッフのみ設備/装置の操作を行うことができます。

対応8692及び8693の操作ならびに設定のために様々な操作レベルがご利用いただけます。

 • プロセスレベル： 
プロセスレベルでは進行中のプロセスが表示、操作されます。

	 	 	 	 	 	 	 動作状態：	 	自動	 —	プロセスデータの表示	
手動		 —	バルブの手動開閉 

 • 設定レベル： 
設定レベルではプロセスのための基本設定が行われます。

		 	 	 	 	 	 	 	—	操作パラメータの入力	
—	追加機能のアクティブ化

装置が動作状態、自動で設定レベルへ切り替わると、設定中のプロセスが更に進みます。
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13.1 操作及び表示エレメントの説明
装置には操作用の4つのボタン/キーと128	x	64ドットマトリックスグラフィックディスプレイによる表示エレメント
が装備されています。

ディスプレイの表示は設定済み機能と操作レベルに合わせます。	
基本的にプロセスレベルと設定レベル用のディスプレイ面を区別することができます。	
動作電圧がかかるとディスプレイがプロセスレベルを表示します。

操作エレメント：

右選択キー	

矢印キー 、下向き矢印
矢印キー 、上向き矢印

左選択キー	

図	31：	 操作エレメント
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サブメニュー

ボタン/キー機能の名称

メニュー名称

EXIT ENTER7

M A I N
INPUT

X.TUNE
BUS.COMM

ADD.FUNCTION

設定レベルの表示エレメント：

図	32：	 設定レベルの表示エレメント

表示された	
プロセス値の短い名称

プロセス値*

表示されたプロセス値の単位

ボタン/キー機能の名称

プロセスレベルの表示エレメント：

ポジション制御用記号

プロセス制御用記号

動作状態、自動用記号
その他の記号は有効化された機能に対応して表示されます。
参照	表	18

*	 	動作状態、自動で表示可能なプロセス値はタイプによって異なります。	
これに関する詳細は以下の章をご覧ください「1.1.13	プロセスレベルの可能なディスプレイ表示」

図	33：	 プロセスレベルの表示エレメント
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13.1.1 プロセスレベルで表示される記号の説明

ディスプレイ上に表示される記号は

	• タイプ、

	• ポジションコントローラまたはプロセスコントローラとしての動作、

	• 動作状態、自動または動作状態、手動および	

	• 有効化されている機能によって異なります。

動作 記号 説明 

タイプ8692、8693

ポジショナーとしての
動作

動作状態、自動

診断　アクティブ	(オプション：装置に診断用追加ソフトウェアがある場合に
のみ存在)
X.CONTROL/ポジショナー　アクティブ（記号はタイプ8693でのみ表示）

CUTOFF	アクティブ

SAFEPOS	アクティブ

インターフェースI/O	RS232	HART

SECURITY	アクティブ

Bus　アクティブ

SIMULATION	アクティブ

タイプ8693でのその
他記号

プロセスコントロー	
ラとしての動作

P.CONTROL/プロセスコントローラ	アクティブ

表	18：	 プロセスレベルの記号。
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13.2 装置状態表示用LED

装置状態表示用	
ステータスLED

図	34：	 装置状態表示用ステータスLED

ステータスLEDはNAMUR	NE	107に則り装置状態によって決められている色で光ります。

複数の装置ステータスが同時に存在する場合は、最も優先度の高い装置ステータスが表示されます。優先度は、	
標準操作からの偏差の重大度に依存します（赤色	=	故障	=	最高優先度）。

ステータスLEDはソフトウェア「Bürkertコミュニケーター」で電源を入れたり切ったりすることができます。 
設定： General settings → Parameter → Status LED

初期設定：LED 有効化

表示：

NE 107に基づいた状態表示、2006年6月12日発行

カラー カラーコード 説明 意味

赤 5 故障、エラー
または障害	

装置またはその周辺機器の誤作動により、制御モードは不可能です。

オレンジ 4 機能チェック 装置が作動しているため、制御モードが一時的に不可能です。

黄 3 仕様外 装置の環境条件またはプロセス条件が指定範囲外です。装置内診	
断は、装置またはプロセスプロパティの問題を示します。

青 2 メンテナン
ス要

装置は制御モードですが、すぐに機能が制限されます。

	→装置をメンテナンスします。

緑 1 診断がアク
ティブ

製品にエラーが発生していません。ステータスの変更は色で表示さ
れます。	
メッセージは、必要に応じて接続されたフィールドバスを介して送信
されます。

表	19：	 NAMUR	NE	107に基づく装置状態の表示
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13.3 ボタン/キーの機能
4つのボタン/キーの操作用機能は動作状態（自動または手動）および操作レベル（プロセスレベルまたは設定レ
ベル）によって異なります。

操作レベルと操作モードの説明は、「13 操作」 と 「13.7 動作状態」の章を参照してください。

プロセスレベルでのキー機能：

ボタン/キー キー機能 機能の説明 動作状態 

矢印キー	 OPN	 駆動部の手動開口。 手動
表示されている値の変換	
（例えばPOS-CMD-TEMP-…）。 自動

矢印キー CLS	 駆動部の手動閉口。 手動
表示されている値の変換	
（例えばPOS-CMD-TEMP-…）。 自動

左	
選択キー

MENU 設定レベルへの切り替え。	
注記：ボタン/キーを約3秒間押します。 自動または手動	

右	
選択キー

AUTO 動作状態、自動にリセット。 手動

MANU 手動操作モードに変更。 自動

設定レベルでのキー機能：

ボタン/キー キー機能 機能の説明

矢印キー	 メニューを上にスクロールします。

   +   数値を増やします。
矢印キー メニューを下スクロールします。

   -   数値を減らします。
  <-   あるポジションの左への切り替え；数値入力時。

左	
選択キー

EXIT	 プロセスレベルへリセット。
サブメニュー項目から段階的にリセット。

ESC	 メニューを終了します。
STOP プロセスのキャンセル。

右	
選択キー

ENTER

SELECT	
OK	
INPUT	

メニュー項目の選択、アクティブ化または非アクティブ化。

EXIT	 サブメニュー項目から段階的にリセット。

RUN	 プロセスを開始する。

STOP	 プロセスのキャンセル。

表	20：	 ボタン/キーの機能
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13.3.1 数値の入力と変更

設定済み小数点を伴う数値を変更する：

ボタン/キー キー機能 機能の説明 例 

矢印キー	   <-   次の小数点へ変更します（右から左へ）。	
最後の小数点に到達すると表示が再び最初の小数点
に切り替わります。	 日付と時刻を入力する。

矢印キー	    +    値を大きくする。	
最大値に到達すると再び0が表示されます。

左	
選択キー

ESC	
または

EXIT

変更なしで戻る。

右	
選択キー

OK 設定済みの値を適用します。

表	21：	 設定済み小数点を伴う数値を変更する。

変数小数点を伴う数値を入力する：

ボタン/キー キー機能 機能の説明 例 

矢印キー	    +    値を大きくする。
PWM信号を入力する

矢印キー	    -    値を小さくする。
左	
選択キー

ESC	
または

EXIT

変更なしで戻る。

右	
選択キー

OK 設定済みの値を適用します。

表	22：	 変数小数点を含む数値を入力する。
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13.4 ディスプレイの調整
ディスプレイはプロセスの操作及び監視のために個別に設定することができます。

	• さらにプロセスレベルのディスプレイ用メニュー項目の有効化が可能です。工場出荷状態ではPOSとCMDが有
効化されています。

	• 選択ディスプレイ上の表示にどのメニュー項目があるかはタイプにより異なります。

タイプ8692用ディスプレイを個別に制御されるプロセスに調整する方法は124ページの
「16.2.1  EXTRAS — ディスプレイの設定」の章で説明されています。

13.4.1 プロセスレベルの可能なディスプレイ表示

	→ / 	動作状態、自動で可能なディスプレイ表示を選択します。

MENU CMD/POS CMD MANU

POS 0.0
バルブ駆動の実際位置	
(0～100%)

MENU POS TEMP MANU

CMD 0.0
	• バルブ駆動の基準位置または

	• 場合によっては有効なスプリットレンジ機能あるいは補正特性曲線によるリ	
スケーリング後のバルブ駆動の基準位置	
(0～100%)

MENU CMD CMD/POS

TEMP 0.0C

装置のハウジング内温度（°C）

MENU TEMP SP MANU

PV 0.0m3/min

プロセス実際値

タイプ8693でのみ

MENU PV PV	(t) INPUT

SP 0.0m3/min

プロセス基準値

右選択キー ：	
キー機能は基準値指定によります	
（メニュー：P.CONTROL→	P.SETUP	→	SP-INPUT	→	内部/外部)。

INPUT 基準値指定＝内部

MANU	基準値指定	=	外部

タイプ8693でのみ

MENU HOLDSP	/	PV	(t)

時間軸によるSPとPVのグラフ

タイプ8693でのみ

日本語 englishfrançais

1.Entwurf



64

操作

 

MENU HOLDCMD	/	POS	(t)

時間軸によるCMDとPOSのグラフ

MENU INPUT X.TUNE INPUT

12：0000
Thu.  01 . 09 . 11

CLOCK 時刻、曜日及び日付

MENU CMD/POS CLOCK

INPUT 4.0mA

基準位置用入力信号	
（0～5/10	V	または	0/4～20	mA）

ポジショナーとしての動作でのみ 

MENU CLOCK CMD/POS RUN

X.TUNE
ポジショナーの自動調整

MENU X.TUNE P.LIN RUN

P.TUNE
プロセスコントローラパラメータの自動最適化

タイプ8693でのみ

MENU P.TUNE CMD/POS RUN

P.LIN
プロセス特性曲線の自動線形化

タイプ8693でのみ

MENU P.LIN SP/PV MANU

0.0CMD
POS 0.0

バルブ駆動の基準位置と実際位置の同時表示	
（0～100%）

MENU CMD/POS POS MANU

0.0SP
PV 0.0

m3/min
m3/min

バルブ駆動の基準位置と実際位置の同時表示	
（0～100%）

タイプ8693でのみ

表	23：	 プロセスレベルのディスプレイ表示
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13.5 操作レベル間の切り替え
設定レベルへの切り替え方法：

	→ 	MENU	を選択し3秒押します。

設定レベルに切り替わりました。

プロセスレベルへの切り替え方法：

	→ 	EXIT を選択します。

	プロセスレベルに切り替わりました。

設定済みの操作モード手動または動作状態、自動は操作レベルが切り替わってもそのままの状態となり 
ます。

左選択キー	

	
3秒押す

プログレスバー	
閉じる	

設定レベルへの切り替え プロセスレベルへ戻る

左選択キー

	
を押す

図	35：	 操作レベルの切り替え

13.6 日付と時刻
日付と時刻はプロセスレベルのメニューのCLOCKで設定ができます。

CLOCKのメニューがプロセスレベルで選択できるように以下の機能を2ステップで有効化する必要があります：

1. メニューADD.FUNCTION	の追加機能EXTRAS

2. 追加機能EXTRAS	の機能CLOCK、サブメニュー	DISP.ITEMS。
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EXTRASおよびCLOCKのアクティブ化：
	→ 	MENU を3秒押します。プロセスレベルの切り替え 設定レベル。

	→ / 	ADD.FUNCTIONを選択します。

	→ 	ENTER を選択します。可能な追加機能が表示されます。

	→ / 	EXTRAS	を選択します。

	→ 	ENTER を選択します。	
追加機能EXTRASをチェック	 	してアクティブにし、メインメニュー（MAIN）に適用します。

	→ 	EXIT を選択します。メインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→ / 	EXTRAS	を選択します。

	→ 	ENTER を選択します。EXTRASのサブメニューが表示されます。

	→ / 	DISP.	ITEMSを選択します。

	→ 	ENTER を選択します。可能なメニュー項目が表示されます。

	→ / 	CLOCK	を選択します。

	→ 	SELECT を選択します。有効化された機能CLOCKにチェック	 	が入ります。

	→ 	EXIT を選択します。EXTRASメニューへ戻る。

	→ 	EXIT を選択します。メインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→ 	EXIT を選択します。設定レベルの切り替え	 	プロセスレベル。

 EXTRASとCLOCKは有効です。

日付と時刻は装置再起動が行われるたびに新しく設定しなければなりません。 
そのため装置は再起動の後すぐに自動的に適切なメニューに切り替わります。
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13.6.1 日付と時刻の設定

入力マスクのアクティブ化：
	→プロセスレベルで矢印キー 	  からCLOCK用ディスプレイ表示を選択します。

	→設定用入力マスクを開くために INPUT を押します。

	→日付と時刻を以下の表に記載されているように設定する。

 入力マスクは有効です。

日付と時刻の設定方法：
	→ 	   <-   	を選択します。	
次の時間単位へ切り替えます（右から左へ）。	
日付で最後の時間単位まで到達すると、表示が時刻用の時間単位へと切り替わります。	
最後の単位が左上（時間）であると、表示は再び右下の最初の単位に切り替わります（年）。

	→ 	   +   	を選択します。	
値を大きくする。	
可能最大値に到達すると再び0が表示されます。

	→ 	  ESC  	を選択します。変更なしで戻る。

	→ 	   OK    を選択します。設定済みの値を適用します。

	→ / 	EXTRAS	を選択します。

	→ 	ENTER を選択します。EXTRASのサブメニューが表示されます。

	→ / 	ディスプレイ表示の切り替え。

	日付と時刻を設定しました。
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13.7 動作状態
タイプ8692及び8693では2つの動作状態が使用可能です：自動と手動。

動作電圧の電源がオンになると装置は動作状態、自動になります。

MENU CMD POS MANU

POS 0.0
自動 動作状態、自動では、通常の制御モードが実行されます。

（「自動」用記号	 	はディスプレイ上に挿入されています。	
ディスプレイの端の上部でバーが動きます。）

MENU OPN CLS AUTO

POS 0.0
手動 手動操作モードではバルブが矢印キー 	 （キー機能 OPN	

および	CLS）により手動で開閉することができます。

（「自動」記号 	は最小化されています。	
進行中バーはディスプレイ端上部にはありません。）

手動操作モード（キー機能 MANU ）は以下のプロセス値表示のためのみにあります：

POS、CMD、PV、CMD/POS、SP/PV。 
SPについては外部プロセス基準値でのみ。

13.7.1 動作状態の切り替え

手動操作モードへの切り替え方法：

	→ 	MANU	を選択します。

	手動操作モードです。	
	 	 プロセス値表示でのみ使用可能：POS	、CMD、PV、SP

動作状態、自動への切り替え方法：

	→ 	AUTO を選択します。

	動作状態、自動です。
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13.8 追加機能のアクティブ化と非アクティブ化
要求の厳しい制御タスクのために追加機能を有効にすることができます。

追加機能は基本機能ADD.FUNCTION	から有効化され、これによりメインメニュー（MAIN）に適用されます。	
追加機能はこの後、拡張済みメインメニュー（MAIN）で選択及び設定が可能になります。

13.8.1 追加機能のアクティブ化

追加機能のアクティブ化：
	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え 設定レベル。

	→ / 	ADD.FUNCTIONを選択します。

	→ 	ENTER を選択します。可能な追加機能が表示されます。

	→ / 	追加機能	を選択します。

	→ 	ENTER を選択します。選択済み追加機能はその際十字印	 	によってマークされています。

	→ 	EXIT を選択します。	
確定と同時にメインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	マーク済み機能が有効化され、メインメニューに適用されました。

パラメータの設定方法：
	→ / 	追加機能	を選択します。メインメニュー（MAIN）で追加機能を選択します。

	→ 	ENTER を選択します。パラメータの入力のためのサブメニューを開く。	
サブメニューの設定は追加機能の各章で説明されています。

	パラメータが設定されました。

サブメニューから戻りプロセスレベルを切り替える方法：
	→ 	EXIT*	または ESC*	を選択します。上位レベルか、メインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→ 	EXIT を選択します。設定レベルの切り替え プロセスレベル。

	プロセスレベルが切り替えられました。

*	ボタン/キーの名称は選択済み追加機能によって異なります。
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13.8.2 追加機能の非アクティブ化

追加機能の非アクティブ化：
	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え 設定レベル。

	→ / 	ADD.FUNCTION	を選択します。

	→ 	ENTER を選択します。可能な追加機能が表示されます。

	→ / 	追加機能	を選択します。

	→ 	ENTER を選択します。機能のマークを外します（十字印	 	ではありません）。

	→ 	EXIT を選択します。	
確定と同時にメインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	マークされた機能が非アクティブ化され、メインメニューから消されました。

非アクティブ化によってメインメニュー（MAIN）から追加機能が消されました。前にこの機能の下で行われ
た設定はこれにより無効となります。

13.9 バルブの手動開閉
手動操作モードではバルブを矢印キー  により手動で開閉することができます。

手動操作モード（キー機能 MANU ）は以下のプロセス値表示のためにあります：

	• POS、バルブ駆動の実際位置。

	• CMD、バルブ駆動の基準位置。	
手動操作モードへの切り替え時にPOSが表示されます。

	• PV、プロセス実際値。

	• SP、プロセス基準値。		
手動操作モードへの切り替え時にPVが表示されます。切り替えは外部基準値指定でのみ可能です	
（メニュー：P.CONTROL→	P.SETUP	→	SP-INPUT	→	外部)。

	• CMD/POS、バルブ駆動の基準位置。	
手動操作モードへの切り替え時にPOSが表示されます。

	• SP/PV、プロセス基準値。		
手動操作モードへの切り替え時にPVが表示されます。切り替えは外部基準値指定でのみ可能です	
（メニュー：P.CONTROL→	P.SETUP	→	SP-INPUT	→	外部)。	

手動開閉の方法：
	→ / 	POS,	CMD,	PV	または	SP	を選択します。

	→ 	MANU を選択します。手動操作モードに変更。

	→ 	を選択します。	駆動部の換気	
制御機能	A（SFA）：	 バルブが開く	
制御機能	B（SFB）：	 バルブが閉まる	
制御機能	I（SFI）：	 	 接続部2.1	換気
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	→ 	を選択します。	駆動部のエア抜き	
制御機能	A（SFA）：	 バルブが閉じる	
制御機能	B（SFB）：	 バルブが開く	
制御機能	I（SFI）：	 	 接続部2.2	換気

	バルブを手動で開閉しました。

SFA：  駆動部ばね力で閉じる

SFB：  駆動部ばね力で開く

SFI：  複動駆動部
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14 コミッショニング

コミッショニングの前にタイプ8692、8693およびバルブの空圧式、流体的、電気的取付けを実行します。説明
は11 と12の章を参照してください。

動作電圧がかかるとタイプ8692およびび8693は作動状態になり、動作状態、自動になります。ディスプレイはPOS
及びCMDの値とともにプロセスレベルを表示します。

装置のコミッショニングのためには以下の基本設定を行う必要があります：

装置タイプ 順序 基本設定のタイプ からの設定 説明章 必要条件

8692及び
8693

装置の基本設定：

必ず必要

1 入力信号（標準信号）を設定します。 INPUT 14.2

2 装置を場所の条件に調整します。 X.TUNE 14.3

8693のみ

（プロセ	
スコント	
ローラ）

3 プロセスコントローラをアクティブ化し
ます。 ADD.FUNCTION 14.4

必ず必要プロセスコントローラの基本設定： P.CONTROL 15

4 —	ハードウェアの設定 					→	SETUP 15.2

5 —		ソフトウェアのパラメータ設定。 					→	PID.PARAMETER 15.3

6 プロセス特性曲線の自動線形化。 P.Q’LIN 15.4 各自の選択に
したがって実
行する7 プロセスコントローラのための自動パ

ラメータ設定。 P.TUNE 15.5

表	24：	 コミッショニングのプロセス

基本設定は設定レベルで行われます。	
プロセスレベルから設定レベルへの切り替えはボタン/キーMENUを約3秒間押します。

その後ディスプレイ上に設定レベルのメインメニュー（MAIN）が表示されまs。

警告

不適切な操作による怪我の危険。

不適切な操作は、怪我、装置およびその周囲環境への損傷につながるおそれがあります

	▶コミッショニングの前に、取扱説明書の内容についてオペレータが認識し、完全に理解していることを確認し
てください。

	▶安全注意事項および適切な使用は遵守される必要があります。

	▶十分に訓練された有資格者にのみシステム/装置を操作することができます。
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14.1 装置のデフォルト設定
タイプ8692ならびに8693の基本設定には以下の設定を行う必要があります：

1. INPUT 入力信号の選択（14.2の章を参照）。

2. X.TUNE ポジショナーの自動自己パラメータ化（14.3の章を参照）。

14.2 INPUT — 入力信号の設定
この設定では基準値の入力信号が選択されます。

入力信号の設定方法：
	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え 設定レベル。

	→ / 	INPUTを選択します。

	→ 	ENTER を選択します。INPUTのために可能な入力信号が表示されます。

	→ / 	入力信号（4～20	mA、0～20	mA、…）を選択します。

	→ 	SELECT を選択します。選択された入力信号は中塗りされた円  によってマークされています。

	→ 	EXIT を選択します。	
メインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→  EXIT を選択します。設定レベルの切り替え プロセスレベル。

	入力信号を設定しました。

14.3 X.TUNE — ポジショナーの自動調整

警告

機能X.TUNE の実行中のバルブ位置の変更による危険。

機能X.TUNE	が動作圧力下で実行されている場合、深刻な怪我の危険があります。

	▶ X.TUNEは決してプロセス進行中に実施しないでください。

	▶設備を誤って作動させることがないようにします。

注記
バルブシートの誤った供給圧力または有効な動作媒体圧により、コントローラの調整エラーが生じる場合があり
ます。

	▶ X.TUNEは、必ず後続作動に使用される供給圧力（空圧式補助エネルギー）で実行してください。

	▶フロー力による鑑賞を回避するため、機能X.TUNE	は、できるだけ動作媒体圧のない状態で実行してください。	
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以下の機能が自動で解除されます：

	• センサー信号の使用されているアクチュエータの（物理的）ストロークへの調整。

	• タイプ8692及び8693で統合されている電磁バルブの制御部のPWM信号のパラメータの検出。

	• ポジショナーのコントロールパラメータの設定。最適化はオーバーシュートなしでのできる限り短い設定時間の
基準にしたがって行われます。

ポジショナーを自動的に調整する方法：
	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え  設定レベル。

	→ / 	X.TUNE	を選択します。

	→ 	RUN	をカウントダウン（5…）が始まるまで長押しします。	
自動調整の間ディスプレイにはX.TUNEのステップに関するメッセージが表示されます（例えば“TUNE	#1…”)。	
自動調整が終わると	“TUNE	ready”	というメッセージが表示されます。

	→任意のボタン/キーを選択します。メインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→  EXIT を選択します。設定レベルの切り替え プロセスレベル。

ポジショナーを自動で調整しました。

X.TUNEのキャンセルは左または右の選択キー STOP  を操作してください。

デッドバンドDBNDをX.TUNE の実行によって自動で検出する：

X.TUNEの実行では、アクチュエータの摩擦挙動に応じてデッドバンドを自動的に検出することができます。	
この際、X.TUNEの実行前に追加機能	X.CONTROLをメインメニュー（MAIN）への適用によって有効化する
必要があります。	
X.CONTROLが有効化されていない場合、固定デッドバンドが1％使用されます。

左選択キー EXIT でメインメニュー（MAIN）を終了すると、プロセスレベルに切り替わり、変更されたデー
タがメモリ（EEPROM）に保存されます。

 X.TUNE：の実行時に可能なエラーメッセージ

表示 エラーの原因 対処

TUNE	
err/break

EXIT	キーを押すことによる自己最適化
の手動での中止。

X.TUNE	locked 機能	X.TUNEはロックされています。 アクセスコードを入力します。

X.TUNE	
ERROR	1

圧縮空気が接続されていません。 圧縮空気を接続します。

X.TUNE	
ERROR	2

X.TUNEの実行中の圧縮空気の喪失。 圧縮空気供給を制御します。

X.TUNE	
ERROR	3

駆動部または位置決めシステムのエア
抜き側に漏れがあります。

不可、装置の故障。

X.TUNE	
ERROR	4

位置決めシステムの換気側に漏れがあ
ります。

不可、装置の故障。
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表示 エラーの原因 対処

X.TUNE	
ERROR	6

POS-MINとPOS-MAXの終端位置が互
いに近すぎます。

圧縮空気供給を制御します。

X.TUNE	
ERROR	7

POS-MINとPOS-MAXの誤った割り	
当て。

POS-MINとPOS-MAX	の検出のため駆動部そ
の都度ディスプレイに表示されている方向に
動かします。

表	25：	 X.TUNE；可能なエラーメッセージ

14.2と14.3の章に記載された設定の実行後はポジショナーの作動準備ができている状態です。

追加機能のアクティブ化と設定は以下の章「16	追加機能」で説明されています。

14.3.1 X.TUNE.CONFIG — X.TUNE の手動設定

この機能は特別な要件でのみ必要です。

スタンダード使用に関して、機能X.TUNE（ポジショナーの自動調整）が既述の通り工場出荷時プリセットによ
って実行されます。

機能X.TUNE.CONFIGの説明は「16.3	X.TUNEの手動構成」の章も記載されています。

14.4 プロセスコントローラのアクティブ化
プロセスコントローラは、メニューADD.FUNCTIONの追加機能P.CONTROL	を選択することにより有効化されます。

アクティブ化によりP.CONTROLはメインメニュー（MAIN）に適用され、そこでその他の設定が可能となります。

プロセスコントローラのアクティブ化：
	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え 設定レベル。

	→ / 	ADD.FUNCTION	を選択します。

	→ 	ENTER を選択します。可能な追加機能が表示されます。

	→ / 	P.CONTROL	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。P.CONTROLにはチェック  が入っています。

	→  EXIT を選択します。確定と同時にメインメニュー（MAIN）へ戻ります。	
P.CONTROLは有効化されており、メインメニューへ適用されています。

	プロセスコントローラは有効です。
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P.CONTROLをアクティブ化した後は、メインメニュー（MAIN）でもメニューP.Q’LINとP.TUNEが利用可能とな
ります。これらは、プロセスコントローラの設定をサポートします。

P.Q’LIN  プロセス特性曲線の線形化 
説明は章15.4をご覧ください

P.TUNE  プロセスコントローラの自己最適化（process tune） 
説明は章をご覧ください 15.5

 ADD.FUNCTION — 追加機能を追加する
ADD.FUNCTIONによってプロセスコントローラのアクティブ化に加え他の追加機能を有効化しメインメニュー	
へ適用することができます。

これについての説明は94ページの「16	追加機能」の章に記載されています。
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15 プロセスコントローラの基本設定

15.1 P.CONTROL — プロセスコントローラの設定とパラメータ化
プロセスコントローラの設定方法：
	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え 設定レベル。

	→ / 	P.CONTROL	を選択します。メインメニュー（MAIN）での選択。

	→ 	ENTER を選択します。基本設定のサブメニュー項目が表示されます。

	→ / 	SETUP	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。プロセスコントローラの設定用メニューが表示されます。	
設定は	「15.2		SETUP	—	プロセスコントローラの設定」の章で説明されています。

	→  EXIT を選択します。P.CONTROLへ戻ります。

	プロセスコントローラを設定しました。

プロセスコントローラのパラメータ化の方法：
	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え 設定レベル。

	→ / 	P.CONTROL	を選択します。メインメニュー（MAIN）での選択。

	→ 	ENTER を選択します。基本設定のサブメニュー項目が表示されます。

	→ / 	PID.PARAMETERを選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。プロセスコントローラのパラメータ化用メニューが表示されます。	
パラメータ化については「15.3		PID.PARAMETER	—	プロセスコントローラのパラメータ化」の章で説明されて
います。

	→  EXIT を選択します。P.CONTROLへ戻ります。

	→  EXIT を選択します。メインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→  EXIT を選択します。設定レベルの切り替え プロセスレベル。

	プロセスコントローラがパラメータ化されました。
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15.2  SETUP — プロセスコントローラの設定
これら機能により制御の種類が設定されます。

手順は以下の章15.2.1から15.2.5までに説明されています。

15.2.1  PV-INPUT — プロセス実際値用信号タイプを設定する

プロセス実際値に関して以下の信号タイプを選択することができます：

	• 標準信号		 	 4～20	mA	 	 流量、圧力、レベル

	• 周波数信号		 	 0～1000	Hz	 	 流量

	• Pt	100での配線	 –20～+220	°C		 	 温度

初期設定：4～20	mA

信号タイプPV-INPUTをメニューSETUPで設定する方法：
	→ / 	PV-INPUT	を選択します。

	→ 	ENTER を選択します。信号タイプが表示されます。

	→ / 	信号タイプを選択します。

	→ 	SELECT	を選択します。選択された信号タイプは中塗りされた円  によってマークされています。

	→  EXIT を選択します。SETUPへ戻ります。

	信号タイプを設定しました。

15.2.2  PV-SCALE — プロセス実際値のスケーリング

PV-SCALEのサブメニューでは以下の設定が設定されます：

PVmin 	 1. プロセス実際値の物理的単位。	2. プロセス実際値の小数点のポジション。	
3. プロセス実際値の下のスケーリング値。

PVminでプロセス実際値の単位と全てのスケーリング値の小数点の位置
（SPmin、SPmax、PVmin、PVmax）が設定されます。

PVmax 	 プロセス実際値の上位スケーリング値。

K-Factor 	 流量センサーのためのK因子	メニュー項目が信号タイプ周波数で利用可能です（PV-INPUT	→周波数）。

日本語english français

1.Entwurf



79

プロセスコントローラの基本設定

 

15.2.2.1. PV-SCALEでのPV-INPUTの設定の影響と依存性

メニュー	PV-SCALEでの設定はPV-INPUTで選択された信号タイプによって異なる影響を持ちます。	
プロセス実際値（PVminで）	の単位の選択可能性もまた	PV-INPUTで選択された信号タイプによります。

以下を参照	表	26

PV-SCALEのサブ
メニューでの設定

影響の説明 PV-INPUTで選択された信号タイプの依存性

4～20 mA  PT 100 周波数

PVmin 	 物理量のプロセス実際値の選択可
能な単位。

流量、温度、圧力、
長さ、体積。（およ
び比率（％）、単位
なし）	

温度 流量

設定範囲： –9999～9999 –200…はセンサー	
によって指定される 0～9999

PVmin 	

PVmax 	

プロセスコントローラのデッドバ	
ンドのための関連電圧の指定	
（P.CONTROL	→	PID.PARAMETER	
→	DBND）。

はい はい	 -

アナログフィードバックのための	
関連電圧の指定（オプション）。	
章114ページの「16.1.14.1.	OUT	
ANALOG	—	アナログ出力の構成」
を参照してください

はい	 はい	 はい

センサー校正： あり	
参照	図	36 なし なし

K-Factor 	 センサー校正： なし なし
あり	
参照		
図	37

設定範囲： — — 0～9999

表	26：	 PV-INPUTで選択された信号タイプによるPV-SCALEでの設定の影響
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信号タイプのためのセンサー校正の例4～20	mA：

スケール値	
[l/min]

入力信号[mA]

プロセス基準値

プロセス実際値

4
		0

10

20
PVmin	
SPmin

PVmax

SPmax

スケーリング：

トランスミッタのプロセス実際値：	
4～20	mAは0～10	l/minに対応する

PLCのプロセス基準値：	
4～20	mAは0～8	l/minに対応する

図	36：	 信号タイプのためのセンサー校正の例4～20	mA

内部基準値指定の場合（SP-INPUT → 内部）、プロセス基準値の入力は直接プロセスレベルで行われます。

信号タイプ周波数のためのセンサー校正の例：

衝撃

リットル

流量

		0

100

10

Kファクター	
（衝撃/リットル）

スケーリング：

プロセス実際値：	
100インパルスは10リットルに対応する

プロセス基準値：	
K因子1.25は8リットルに対応する

図	37：	 信号タイプ周波数のためのセンサー校正の例

メニューでのプロセス実際値のスケーリングの仕方：
	→ / 	PV-SCALE	を選択します。メインメニュー（MAIN）での選択。

	→ 	ENTER を選択します。プロセス実際値のスケーリングのサブメニュー項目が表示されます。

	プロセス実際値がスケーリングされました。

PVminの設定方法：
	→ / 	PVmin	を選択します。

	→ 	INPUT を選択します。入力マスクが開きます。	
まず、強調表示された物理単位を設定します。

	→ 	   +   を選択します。物理単位を選択します。

	→ 	   <-   	で小数点を選択します。小数点は強調表示されます。

	→ 		   +    を選択します。スケーリング値の最後の位置が強調表示されます。

	→ 	   <-    でスケーリング値を選択します。スケーリング値の最後の位置が強調表示されます。

	→ / 		   +   	で値を上げ、	   <-   		で小数点を選択します。	
スケーリング値を設定します（下位プロセス実際値）。
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	→ 		   OK   		を選択します。PV-SCALEへ戻ります。

PVminが設定されました。

PVmaxの設定方法：
	→ / 	PVmax	を選択します。

	→ 	INPUT を選択します。入力マスクが開きます。	
スケーリング値の最後の位置が強調表示されます。

	→ / 		   +   	で値を上げ、	   <-   			で小数点を選択します。	
スケーリング値を設定します（下位プロセス実際値）。

	→ 	   OK   	を選択します。PV-SCALEへ戻ります。

PVmaxが設定されました。

K-Factorの設定方法：
	→ / 	K-Factor	を選択します。

	→ 	ENTER を選択します。プロセス実際値のスケーリングのサブメニュー項目が表示されます。

または

	→ / 	VALUE	を選択します。Kファクターの手動入力。

	→ 	INPUT を選択します。入力マスクが開きます。小数点は強調表示されます。

	→ 	   +    を選択します。小数点の位置を設定します。

	→ 	   <-   	で値を選択します。値の最後の位置が強調表示されます。

	→ / 	   +   	で値を上げ、   <-   	で小数点を選択します。	
Kファクターを設定します。

	→ 	  OK  	を選択します。K-Factorへ戻ります。

または

	→ / 	TEACH-IN	を選択します。	一定の液体量の測定によりKファクターを算出します。

	→ 	INPUT を選択します。入力マスクが開きます。小数点は強調表示されます。

	→ 	ENTER を選択し5秒間長押しします。バルブを閉じます。

	→ 	START を選択します。容器が満たされます。

	→ 	STOP を選択します。	測定された体積が表示され入力マスクが開きます。	
小数点は強調表示されます。

	→ 		   +   	で小数点を選択します。小数点の位置を設定します。

	→ 	   <-   	で値を選択します。値の最後の位置が強調表示されます。

	→ 		   +    を選択します。スケーリング値の最後の位置が強調表示されます。

	→ / 	   +   	で値を上げ、   <-   	で小数点を選択します。	
測定された体積を設定します。

	→ 		  OK  	を選択します。TEACH-INへ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。K-Factorへ戻ります。
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	→ 	EXIT	を選択します。PV-SCALEへ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。SETUPへ戻ります。

 Kファクターが設定されました。

左選択キー ESC  でサブメニューを終了すると、値は変わらずそのままになります。

15.2.3  SP-INPUT — 基準値指定のタイプ（内部または外部）

メニューSP-INPUTで、プロセス基準値の指定がどのように行われるかが設定されます。

	• Intern：	 プロセスレベルでの基準値の入力

	• 外部	 	 標準信号入力からの基準値の指定

基準値指定のタイプの設定方法：
	→ / 	SP-INPUTを選択します

	→ 	ENTER を選択します。基準値指定のタイプが表示されます。

	→ / 	基準値指定のタイプを選択します。

	→ 	SELECT	を選択します。選択は中塗りされた円  によってマークされています。

	→ 	EXIT	を選択します。SETUPへ戻ります。

	基準値指定のタイプが設定されました。

内部基準値指定の場合（SP-INPUT → 内部）、プロセス基準値の入力は直接プロセスレベルで行われます。

15.2.4  SP-SCALE — プロセス基準値のスケーリング（外部の基準値指定の場合のみ）

メニュー	SP-SCALEで上下プロセス基準値のための値がそれぞれ標準信号の電流値または電圧値に割り当てら
れます。	
メニューは外部の基準値指定の場合のみ使用可能です（SP-INPUT	→外部）。

内部基準値指定の場合（SP-INPUT → 内部）SP最小及びSP最大についてのプロセス基準値のスケーリン
グはありません。

基準値は直接プロセスレベルで入力されます。物理単位と小数点の位置はプロセス実際値のスケーリン
グで設定されます（PV-SCALE	→ PV最小）。	
説明については章78ページの「15.2.2		PV-SCALE	—	プロセス実際値のスケーリング」を参照してくだ
さい	。
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プロセス基準値のスケーリングの方法：
	→ / 	SP-SCALE	を選択します

	→ 	ENTER	を選択します。プロセス基準値のスケーリングのサブメニュー項目が表示されます。

	→ / 	SPminを選択します。

	→ 	INPUT	を選択します。入力マスクが開きます。

	→ / 	   +   	で値を上げ、   <-   	で小数点を選択します。	
スケーリング値を設定します（下位プロセス基準値）。値は標準信号の最小	
電流値または電圧値に割り当てられます。

	→ 	   OK   	を選択します。SP-SCALEへ戻ります。

	→ / 	SPmaxを選択します。

	→ 	INPUT	を選択します。入力マスクが開きます。

	→ / 		   +   	で値を上げ、   <-   		で小数点を選択します。	
スケーリング値を設定します（上位プロセス基準値）。値は標準信号の最大	
電流値または電圧値に割り当てられます。

	→ 		   OK   	を選択します。SP-SCALEへ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。SETUPへ戻ります。

	プロセス基準値がスケーリングされました。

左選択キー	 ESC 	でサブメニューを終了すると、値は変わらずそのままになります。

15.2.5  P.CO-INIT — 手動・自動間のバンプレス切り替え

メニューP.CO-INITで「手動」と「自動」操作モード間のバンプレス切り替えをアクティブ化または非有効化すること
ができます。

工場出荷時設定： bumpless 	 バンプレス切り替えは有効です。

操作モードのバンプレス切り替えの有効化：
	→ / 	P.CO-INIT	を選択します

	→ 	ENTER	を選択します。機能（bumpless）と（standard）が表示されます。

	→ / 		目的の機能を選択します。	
bumpless＝バンプレス切り替えはアクティブです	
standard＝バンプレス切り替えは非有効です

	→ 	SELECT	を選択します。選択は中塗りされた円	 	によってマークされています。

	→ 	EXIT	を選択します。SETUPへ戻ります。

	操作モードが切り替わりました。
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15.3  PID.PARAMETER — プロセスコントローラのパラメータ化
このメニューではプロセスコントローラの以下のコントロール技術的なパラメータが手動で設定されます。

DBND		1.0% プロセスコントローラの不感帯範囲（デッドバンド）

KP										1.00 （PIDコントローラのP成分）の増幅率

TN							999.0 リセット時間（PIDコントローラのI成分）

TV											0.0 リード時間（PIDコントローラのD成分）

X0												0.0% 動作点

FILTER															0 プロセス実際値入力のフィルタリング

プロセスコントローラで統合されたPIDコントローラの自動パラメータ化（メニュー項目KP、TN.TV）は
P.TUNE機能で行うことができます（ 「15.5  P.TUNE — プロセスコントローラの自己最適化」の章を参照）。

プロセスコントローラの設定のための基本は章「27.2 PIDコントローラの特性」及び「27.3 PIDコントローラ
の設定ルール」でご覧いただけます。

15.3.1  DBND — 不感帯範囲（デッドバンド）

この機能により、プロセスコントローラが一定の制御差が生じるまで反応しないようになります。これによりタイプ
8692及び8693の電磁バルブと空圧式駆動が痛まなくなります。

初期設定：	 	1.0%		 	スケーリングがなされたプロセス実際値のスパンに関わる（メニュー	PV-SCALE	での設定	→	
PVmin	→	PVmax）。

パラメータの入力方法：
	→ / 	PID.PARAMETER	を選択します

	→ 	ENTER	を選択します。プロセスコントローラのパラメータ化用メニューが表示されます。

	→ / 	メニュー項目を選択します。

	→ 	INPUT	を選択します。入力マスクが開きます。

	→ / 		   +   	で値を上げ、	   —   		で値を下げます	

値は*	 DBND		X.X% 	/	 X0												0% 	/	 FILTER															5 で設定します

	→ 	   OK   を選択します。PID.PARAMETERへ戻ります。

	→ 	EXITを選択します。P.CONTROLへ戻ります。

	→ 	EXITを選択します。メインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→ 	EXITを選択します。P.CONTROLへ戻ります。設定レベルの切り替え プロセスレベル。

	パラメータが設定されました。

左選択キー	 ESC 	でサブメニューを終了すると、値は変わらずそのままになります。

プロセス制御での不感帯範囲
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プロセ	
ス基準値	
（SP）

コントロー
ル差

Xd2

プロセス	
実際値	
(PV)

Xd2

Xd2’

Xd2’

コントローラへ

デッドバンド

図	38：	 図　DBND；プロセス制御での不感帯範囲

15.3.2  KP — プロセスコントローラの増幅率

増幅率はPIDコントローラのP成分を決定します	
（機能P.TUNEによって設定可能）。

初期設定：1.00

パラメータの入力方法：
	→ / 	PID.PARAMETER	を選択します

	→ 	ENTER	を選択します。プロセスコントローラのパラメータ化用メニューが表示されます。

	→ / 	メニュー項目を選択します。

	→ 	INPUT	を選択します。入力マスクが開きます。

	→ / 		   <-   	で小数点を選択し、	   +   で値を上げます	

値は*	 KP														X.XX 	/	 TN											X.0	sec 	/	 TV												1.0	sec 	で設定します：

	→ 	   OK   	を選択します。PID.PARAMETERへ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。P.CONTROLへ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。メインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。P.CONTROLへ戻ります。設定レベルの切り替え プロセスレベル。

	パラメータが設定されました。

左選択キー	 ESC 	でサブメニューを終了すると、値は変わらずそのままになります。

プロセスコントローラの増幅KPはスケーリングされた物理単位に関連します。
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15.3.3  TN — プロセスコントローラのリセット時間

リセット時間はPIDコントローラのI成分を決定し、機能	P.TUNEによって設定することができます。

初期設定：999.9秒

パラメータの入力方法：
	→ / 	PID.PARAMETER	を選択します

	→ 	ENTER	を選択します。プロセスコントローラのパラメータ化用メニューが表示されます。

	→ / 	メニュー項目を選択します。

	→ 	INPUT	を選択します。入力マスクが開きます。

	→ / 		   <-   	で小数点を選択し、	   +   で値を上げます	
値は	 TN													999.9 	で設定します

	→ 	   OK   	を選択します。PID.PARAMETERへ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。P.CONTROLへ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。メインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。P.CONTROLへ戻ります。設定レベルの切り替え プロセスレベル。

	パラメータが設定されました。

左選択キー	 ESC 	でサブメニューを終了すると、値は変わらずそのままになります。
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15.3.4  TV — プロセスコントローラのリード時間

リード時間はPIDコントローラのD成分を決定します	（機能P.TUNEによって設定可能）。

初期設定：0.0	s

パラメータの入力方法：
	→ / 	PID.PARAMETER	を選択します

	→ 	ENTER	を選択します。プロセスコントローラのパラメータ化用メニューが表示されます。

	→ / 	メニュー項目を選択します。

	→ 	INPUT	を選択します。入力マスクが開きます。

	→ / 		   <-   	で小数点を選択し、	   +   	で値を上げます	

値は	 TV																0.0 	で設定します：

	→ 	   OK   	を選択します。PID.PARAMETERへ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。P.CONTROLへ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。メインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。P.CONTROLへ戻ります。設定レベルの切り替え プロセスレベル。

	パラメータが設定されました。

左選択キー	 ESC 	でサブメニューを終了すると、値は変わらずそのままになります。
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15.3.5  X0 — プロセスコントローラの動作点

動作点は制御差＝0の時の比例成分の動作点に対応します。

初期設定：0.0%

パラメータの入力方法：
	→ / 	PID.PARAMETER	を選択します

	→ 	ENTER	を選択します。プロセスコントローラのパラメータ化用メニューが表示されます。

	→ / 	メニュー項目を選択します。

	→ 	INPUT	を選択します。入力マスクが開きます。

	→ / 		   +   		で値を上げ、	   —   		で値を下げます	

値は	 X0																0.0% 	で設定します

	→ 	   OK   を選択します。PID.PARAMETERへ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。P.CONTROLへ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。メインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。P.CONTROLへ戻ります。設定レベルの切り替え	 	プロセスレベル。

	パラメータが設定されました。

左選択キー	 ESC 	でサブメニューを終了すると、値は変わらずそのままになります。

15.3.6  FILTER — プロセス実際値入力のフィルタリング

フィルターは全てのプロセス実際値のタイプで有効であり、ローパス特性を持ちます（PT1）。

初期設定：0

パラメータの入力方法：
	→ / 	PID.PARAMETER	を選択します

	→ 	ENTER	を選択します。プロセスコントローラのパラメータ化用メニューが表示されます。

	→ / 	メニュー項目を選択します。

	→ 	INPUT	を選択します。入力マスクが開きます。

	→ / 		   +   		で値を上げ、	   —   	で値を下げます	

値は	 FILTER															0 	で設定します

	→ 	   OK   を選択します。PID.PARAMETERへ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。P.CONTROLへ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。メインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。P.CONTROLへ戻ります。設定レベルの切り替え プロセスレベル。

	パラメータが設定されました。
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左選択キー	 ESC 	でサブメニューを終了すると、値は変わらずそのままになります。

10段階のフィルター効果の設定

設定 制限周波数（Hz）に対応
0	 （最低フィルター効果） 10
1 5
2 2
3 1
4 0.5
5 0.2
6 0.1
7 0.07
8 0.05
9 （最大フィルター効果） 0.03

表	27：	 フィルター効果の設定

198ページにお客様が設定したパラメータの入力のための表があります。

15.4  P.Q’LIN — プロセス特性曲線の線形化
この機能によってプロセス特性曲線を自動的に線形化することができます。

この時自動で補正特性曲線の補間点が検出されます。さらに20段階のプログラムがバルブストロークを通過し、	
この時にここに属するプロセスパラメータなしで済ますことができます。

補正特性曲線とここに属する値のペアはメニュー項目CHARACT	→	FREE	で保存されます。ここでこれらを確認し自
由にプログラミングすることができます。詳細は16.1.1の章を参照してください。

メニュー項目	CARACTがまだ有効化されておらずメインメニューに適用されている場合、P.Q’LINの実行の際に自
動でこれが行われます。

P.Q´LINの実行方法：
	→ / 	P.Q’LIN	を選択します。機能はP.CONTROLのアクティブ化後メインメニュー（MAIN）に置かれます。

	→ 	RUN	を選択し	、カウントダウン（5…）が始まるまで長押しします。P.Q’LINが開始します。

ディスプレイ上に以下の表示がなされます。

Q’LIN	#0	
CMD	=	0%

Q.LIN	#1	
CMD	=	10%

…まで継続

Q.LIN	#10	
CMD	=	100%
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今開かれた補間点の表示	
（経過はディスプレイ上端の継続バーによって表示されます）。

Q.LIN	
ready

自動線形化は無事に終わりました。

	→ 	EXIT	を選択します。メインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	パラメータが設定されました。

P.Q’LINの実行時の可能なエラーメッセージ：

ディスプレイ表示 エラー原因 対処
Q.LIN	
err/break

EXIT	キーを押すことにより線形化を手動
で中止。

P.Q	LIN	
ERROR	1

供給圧力が接続されていません。 供給圧力を接続してください。

プロセスパラメータの変更がありません。 プロセスを制御します、場合によってはポンプ
の電源を入れるか開/閉バルブを開けます。

プロセスセンサーを点検します。
P.Q	LIN	
ERROR	2

P.Q’LIN実施中の供給圧力の休止。 供給圧力を制御します。

ポジショナーの自動調整	X.TUNEが実行
されていません。

X.TUNEを実行します。

表	28：	 P.Q’LIN；可能なエラーメッセージ

15.5 P.TUNE — プロセスコントローラの自己最適化
この機能によりプロセスコントローラで統合されたPIDコントローラを自動でパラメータ化することができます。

この時自動でPIDコントローラのP、I、D成分のためのパラメータが検出され、適したメニュー（KP,	TN,	TV）に転送さ
れます。ここでこれらを確認し変更することができます。

PIDコントローラに関する説明：

タイプ8693のコントロールシステムでは統合されたPIDプロセスコントローラがご利用いただけます。対応センサー	
を接続することによって、流量、温度、圧力などの任意のプロセスパラメータのコントロールが可能になります。

制御行動を良くするために、PIDコントローラの構造とパラメータ化がプロセスの特性（制御システム）に合わせら
れなければなりません。

このタスクではコントロール技術的経験と測定技術的補助用具が必要であり、時間を要するものです。機能P.TUNE
によりプロセスコントローラに統合されたPIDコントローラが自動でパラメータ化を行うことができます。

プロセスコントローラの設定のための基本は章「27.2 PIDコントローラの特性」及び「27.3 PIDコントロー
ラの設定ルール」でご覧いただけます。
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15.5.1 P.TUNEの機能方法 

機能P.TUNEは自動でプロセス認識を行います。このためにプロセスが定義済み外乱値によって示唆を与えられる
ことになります。返答信号から特殊な特性値が導き出され、プロセスコントローラの構成とパラメータがその基部
で検出されます。

自己最適化P.TUNEの使用の際、以下の前提条件で最適な結果が得られます：

	• P.TUNEスタート時のプロセス実際値PVの安定した、または定常の条件。

	• プロセスコントロールの稼働範囲または動作点でのP.TUNEの実行。

15.5.2 P.TUNEの実行の準備措置

以下で記載されている措置は機能P.TUNEの実行のための絶対条件ではありません。	
しかしこれらの措置により結果の質が高まることになります。

機能P.TUNEは操作モード手動または動作状態、自動で実行可能です。

P.TUNEの終了後、制御システムは前に設定された動作状態になります。

15.5.2.1. 手動操作モードでのP.TUNEの実行のための準備措置

プロセス実際値を動作点に移動させる方法：
	→ / 	PV	を選択します。プロセス実際値	PVがディスプレイ上に表示されます。

	→ 	MANU	を選択します。	手動操作モードに変更。	
バルブの手動開閉のための入力マスクが表示されます。

	→ 		バルブを開ける	OPN	または	 	バルブを閉める	CLS		
制御バルブの開閉によってプロセス実際値が希望の動作点に移動します。

	→プロセス実際値PVが一定になるとすぐにP.TUNE機能の開始が可能になります。

	プロセス実際値PVを動作点に移動させました。

15.5.2.2. 動作状態、自動でのP.TUNEの実行のための準備措置

プロセス基準値SPの入力によってプロセス実際値PVが動作点に移動します。

入力時内部または外部の基準値指定に注意してください 
（P,CONTROL → SETUP → SP-INPUT → 内部/外部）：

内部基準値指定の場合： 機器のキーからのプロセス基準値SPの入力　以下の説明プロセス基準値を参照。

外部基準値指定の場合：アナログでの基準値入力によるプロセス基準値SPの入力。
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プロセス基準値の入力方法：（プロセスレベルでの設定）
	→ / 	SP	を選択します。プロセス基準値がディスプレイ上に表示されます。

	→ 	INPUT	を選択します。	プロセス基準値の入力のための入力マスクが表示されます。

	→ / 	で値を入力し、	   <-   	で小数点を選択し、	
	    +   		で値を上げます	
選択された基準値SPは次の動作点付近になければなりません。

	→ 	  OK  	を選択します。入力を確定しSPへ戻ります。

プロセス実際値が入力されました。

基準値指定の後、工場出荷時設定のPIDパラメータの基部にプロセスパラメータPVの変更が起こります。

	→機能P.TUNEの実行の前に、プロセス実際値PVが安定状態に到達するまで待機してください。

PVの監視のために、	矢印キー	 / 	から図形表示	SP/PV(t)	を選択することをおすすめします。

SP/PV(t)表示が選択に載るように、この表示がメニューEXTRASで有効化されていなければなりません（
「16.2.1		EXTRAS	—	ディスプレイの設定」の章を参照。

 → PVの揺れが止まっている場合、プリセットされたプロセスコントローラの増幅率KPがメニューP.CONTROL	→	
PID.PARAMETERで小さくなっていなければなりません。

	→プロセス実際値PVが一定になるとすぐにP.TUNE機能の開始が可能になります。

15.5.3 P.TUNE機能の開始 

警告

不制御プロセスによる怪我の危険。

P.TUNE機能の実行中制御バルブが自動的に一瞬の開口レベルを変更し進行中のプロセスに入ります。

	▶ 	適切な措置により許容プロセス制限を超えないようにしてください。	
方法例：	
—	自動緊急電源オフ	
—		STOPボタン/キーによるP.TUNE機能のキャンセル（左または右キーで操作）。

P.TUNEの機能設定方法：
	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え 設定レベル。

	→ / 	P.TUNE	を選択します。

	→ カウントダウン（5…）が実行されている間、RUN	を押します。		
自動調整中にディスプレイ常に以下のようなメッセージが表示されます：	
“starting	process	tune”	—	自己最適化の開始。	
“identivying	control	process”	—	プロセスの識別。定義済み励起への返信信号から特殊なプロセス特性値が
検出されます。	
“calculating	PID	parameters”	—	プロセスコントローラの構造とパラメータが決定されます。	
“TUNE	ready”	—	自己最適化が問題なく終わりました。

	→任意のボタン/キーを押します。メインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。設定レベルの切り替え プロセスレベル。

	P.TUNE機能	を設定しました。
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P.TUNEのキャンセルは左または右の選択キー STOP 	を操作します。

左選択キー EXIT 	でメインメニュー（MAIN）を終了すると、プロセスレベルに切り替わり、変更されたデー 
タがメモリ（EEPROM）に保存されます。

P.TUNEの実行時に起こり得るエラーメッセージ：

ディスプレイ表示 エラー原因 対処
TUNE	
err/break

EXIT	キーを押すことによる自己最適化の
手動での中止。

P.TUNE	
ERROR	1

供給圧力が接続されていません。 供給圧力を接続してください。

プロセスパラメータの変更がありません。 プロセスを制御します、場合によってはポンプ
の電源を入れるか開/閉バルブを開けます。

プロセスセンサーを点検します。

表	29：	 P.TUNE；起こり得るエラーメッセージ

章	「14	コミッショニング」	に記載の全ての設定の実行後プロセスコントローラの作動準備は完了します。

追加機能のアクティブ化と設定は以下の章「16	追加機能」で説明されています。

日本語 englishfrançais

1.Entwurf



94

追加機能

 

16 追加機能
要求の厳しいコントロールタスクについては追加機能が装置に装備されています。

この章では追加機能の有効化、設定および構成方法が説明されます。

追加機能の概要と説明：

ADD.FUNCTION 説明
CHARACT 入力信号とストローク間の伝達特性の選択（補正特性）
CUTOFF ポジショナーの密閉機能
DIR.CMD 入力信号と基準位置間の有効方向
DIR.ACT 駆動チャンバーの換気状態の実際位置への割当て
SPLTRNG* 信号範囲分配；バルブが対応する全ストローク範囲を通過する入力信号（単位：%）。
X.LIMIT 機械的なストローク範囲の制限
X.TIME 調整速度の制限
X.CONTROL ポジショナーのパラメータ化
P.CONTROL プロセスコントローラのパラメータ化
SECURITY 設定のためのコード保護
SAFEPOS 安全位置の入力
SIG.ERROR 信号レベルエラー検出の構成
BINARY.IN デジタル入力のアクティブ化
出力 出力の構成（オプション）
CAL.USER 校正
SET.FACTORY 工場出荷時設定へのリセット
SERVICE.BUES büSサービスインターフェースの設定
EXTRAS ディスプレイの設定
SERVICE 工場内部での使用のためのみ
SIMULATION 基準値、プロセスバルブ、プロセスのシミュレーション
DIAGNOSE 診断メニュー（オプション）
* 	追加機能SPLTRNGはP.CONTROL（プロセス制御）が有効化されていない場合のみ選択可能です。
図	39：	 概要	—	追加機能

16.1 追加機能のアクティブ化と非アクティブ化
希望の追加機能はユーザーが最初にメインメニュー（MAIN）への適用により有効化する必要があります。続いて
追加機能のためのパラメータが設定可能となります。

メインメニューから機能を消すことによってこれは非アクティブ化することができます。前にこの機能の下で行わ
れた設定はこれのよって無効となります。
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16.1.1 追加機能のメインメニューへの適用

ADD.FUNCTIONへ追加機能を追加する方法：
	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え 設定レベル。

	→ / 	ADD.FUNCTION	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。	可能な追加機能が表示されます。

	→ / 	希望の追加機能を選択します

	→ 	ENTER	を選択します。選択済み追加機能はその際十字印 によってマークされています。

	→ 	EXIT	を選択します。	確定と同時にメインメニュー（MAIN）へ戻ります。	
マークされた機能が有効化されメインメニューに適用されています。

	追加機能を追加しました。

追加機能のパラメータの設定方法：
	→ / 	追加機能を選択します。メインメニュー（MAIN）で追加機能を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。	パラメータの入力のためのサブメニューを開く。	
設定に関するその他の情報は以下の章でご確認いただけます「16	追加機能」。

 → EXIT*	または	ESC	*  	を選択します。上位レベルまたはメインメニュー（MAIN）へ戻ります。

 → EXIT	 	を選択します。設定レベルの切り替え プロセスレベル。

	追加機能をパラメータ化しました。
*	ボタン/キーの名称は選択済み追加機能によって異なります。

左選択キー EXIT でメインメニュー（MAIN）を終了すると、プロセスレベルに切り替わり、変更されたデー 
タがメモリ（EEPROM）に保存されます。

16.1.2 メインメニューから追加機能を消す

メインメニューから機能を消すことによって以前その機能で行われた設定が再び無効となります。

ADD.FUNCTIONで追加機能を消す方法：
	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え 設定レベル。

	→ / 	ADD.FUNCTION	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。	可能な追加機能が表示されます。

	→ / 追加機能を選択します

	→ 	ENTER	を選択します。機能のマークを外します（十字印	 	ではありません。

	→ 	ENTER	を選択します。	確定と同時にメインメニュー（MAIN）へ戻ります。	
マークされた機能は非アクティブ化されメインメニューから消えます。

	追加機能は消えました。
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16.1.3  CHARACT — 入力信号（基準位置）とストローク間の伝達特性曲線の選択

指標（顧客特有の特性曲線）

この追加機能により流量線または動作特性曲線の修正のために基準値（基準位置、CMD）およびバルブハブ（POS）
に関する伝達特性を選択します。

初期設定：　直線

設定する各追加機能はまずメインメニュー（MAIN）に適用する必要があります。章「16.1 追加機能のアクテ
ィブ化と非アクティブ化」を参照してください。

自由にプログラム化が可能な特性曲線の入力方法：
	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え 設定レベル。

	→ / 	CHARACT	を選択します。（それには、追加機能がメインメニューに適用されている必要があります）。

	→ 	ENTER	を選択します。	CHARACT	のメニュー項目が表示されてます。

	→ / 		直線	(線形特性)	
GP	1:25：	 等価パーセンテージの特性曲線	1:25	
GP	1:33：	 等価パーセンテージの特性曲線	1:33	
GP	1:50：	 等価パーセンテージの特性曲線	1:50	
GP	25:1：	 逆等価パーセンテージの特性曲線	25:1	
GP	33:1：	 逆等価パーセンテージの特性曲線	33:1	
GP	50:1：	 逆等価パーセンテージの特性曲線	50:1	
FREE：	 *	ユーザー定義の、補間点により自由にプログラミング可能な特性曲線

	→ 	SELECT	を選択します。選択は中塗りされた円	 	によってマークされています。

 → EXIT	 	を選択します。設定レベルの切り替え プロセスレベル。

流量特性曲線	kV	=	 f(s)	はバルブの流量を示し、駆動スピンドルのストロークに応じたkV値によって表されます。	
これは弁座および弁座シーリングの形態により設定されます。一般的には線形および等比率の2種類の流量特性
曲線によって実現されます。

線形特性曲線の場合、同じストローク変更dsに同じkV値変更dkVが割り当てられます

(dkV	=	nlin ⋅ ds)。

等比率特性曲線の場合、ストローク変更dsにkV値の等比率変更が相当します。

(dkV	/	kV	=	ngleichpr ⋅ ds)。

動作特性Q	=	f(s)	は取り付けられたバルブ流量Qとストロークの関連を再び反映します。この特性曲線には、配管、
ポンプおよび電気装置があたります。そのためこれは流量特性曲線に応じて様々な形を示します。
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基準位置	[%]	
CMD

正規化バルブストローク	[%]（POS）

図	40：	 特性曲線

制御の設定タスクの場合、動作特性の経過には、ほとんどの場合、線形性など特別な要件が設定されます。この
ため、場合によっては動作特性の経過を適切な方法で修正する必要があります。この目的のため、タイプ8692及
び8693には各種特性曲線を実現する伝達エレメントが備わっています。これは動作特性の修正に使用されます。

等比率特性曲線1:25、1:33、1:50、25:1、33:1および50:1、また線形特性を設定できます。さらに補間点により特性曲
線を自由にプログラミングまたは自動で測定することができます。

16.1.3.1. 自由にプログラミングできる特性曲線の入力

特性曲線は、0～100%の位置基準値範囲に均等に配分される21個の補間点により定義されます。間隔は5%です。
各補間点には自由に選択できるストローク（設定範囲0～100%）を割り当てることができます。2つの隣接する補間
点のストローク値の差は20%以下である必要があります。

自由にプログラム化が可能な特性曲線の入力方法：
	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え 設定レベル。

	→ / 	CHARACT	を選択します。それには、追加機能がメインメニューに適用されている必要があります。

	→ 	ENTER	を選択します。	CHARACT	のメニュー項目が表示されてます。

	→ / 	FREEを選択します

	→ 	SELECT	を選択します。特性曲線のグラフが表示されます。

	→ 	INPUT	を選択します。個別補間点（単位％）によるサブメニューが開きます。

	→ / 	補間点を選択します。

	→ 	INPUT	を選択します。	
値入力用の入力マスクSET-VALUEが開かれています。	
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SET	VALUE

y   0 ->：           2
[%]
ESC OK

2
この値は矢印キーによって
変更されます

値を確定します

変更なしで戻る

これまで設定された値（％）

	→ / 値を入力します：選択された補間点の値を入力します。	
   +   	で値を上げます	
   —   	で値を下げます

	→ 	   OK   	を選択します。入力を確定しサブメニューFREEへ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。メニューCHARACTへ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。メインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。	設定レベルの切り替え	 	プロセスレベル。	
変更されたデータはメモリ（EEPROM）に保存されます。

自由にプログラム化可能な特性曲線の入力がされました。

左選択キー EXIT 	でメインメニュー（MAIN）を終了すると、プロセスレベルに切り替わり、変更されたデー
タがメモリ（EEPROM）に保存されます。
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プログラミングされた特性曲線の例

バルブストローク	[%]	
（POS）

標準信号[%]	
(CMD)

10

20

30

40

50

60

70

80

90

100

10 20 30 40 50 60 70 80 90 1000

4～20	mA	
0～20	mA	
0～10	V	
0～5	V

図	41：	 プログラミングされた特性曲線の例

章「3.1.1 自由にプログラム化された特性曲線の設定」の「カスタマー特有の設定の表」の箇所に自由にプロ
グラミング可能な特性曲線の設定を記入できる表があります。

16.1.4  CUTOFF — 密閉機能
この機能はバルブが制御範囲外で密閉されるように作用します。

ここに基準位置（CMD）の限度がパーセントで入力されます。この限度以降駆動部が完全に換気またはエア抜き
されます。

制御モードの開口または再開はヒステリシス1%で実行されます。

プロセスバルブが密閉範囲にある場合、ディスプレイに	“CUTOFF	ACTIVE”	というメッセージが表示されます。

タイプ8693でのみ：密閉機能がどの基準値に適用されるべきかという選択肢がここにあります：

Type	PCO 	 プロセス基準値（SP）

Type	XCO 	 基準位置（CMD）

Type	PCOが選択された場合、スケーリング範囲に関わるパーセント表示のプロセス基準値（SP）のリミットが入力
されます。
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初期設定：	 Min	=	0%;	 	 Max	=	100%;	 	 CUT	type	=	Type	PCO

CUTOFFの入力方法：
	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え 設定レベル。

	→ / 	CUTOFF	を選択します。（それには、追加機能がメインメニューに適用されている必要があります）。

	→ 	ENTER	を選択します。	CUTOFF	のメニュー項目が表示されます。

	→ 	INPUT	を選択します。	
値入力のための入力マスクMin				0%が開きます。

	→ / 値を入力します：選択された補間点の値を入力します。	
   +   	で値を上げます	
   —   	で値を下げます

	→ 	INPUT	を選択します。	
値入力のための入力マスクMax				100%が開きます。

	→ / 値を入力します：選択された補間点の値を入力します。	
   +   	で値を上げます	
   —   	で値を下げます

	→ 	   OK   	を選択します。入力を確認してサブメニュー	CUTOFFに戻ります。	
*	ボタン/キー	ESC	でサブメニューを終了すると、値は変わらずそのままになります。

またはタイプ8693で：

	→ 	INPUT	を選択します。	
値入力のための入力マスクCUT	type*が開きます。	
* タイプ8693でのみ使用可能

	→ 	SELECT	を選択します。プロセス基準値の選択の入力のための	入力マスクタイプPCO。

	→ 	SELECT	を選択します。基準位置の選択の入力のための	入力マスクタイプXCO。

	→ EXIT	を選択します。メニューCUTOFF.へ戻ります。

	→ EXIT	を選択します。メインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→ EXIT	を選択します。	設定レベルの切り替え プロセスレベル。	
変更されたデータはメモリ（EEPROM）に保存されます。

	CUTOFF	—	密閉機能を入力しました。

左選択キー EXIT 	でメインメニュー（MAIN）を終了すると、プロセスレベルに切り替わり、変更されたデー
タがメモリ（EEPROM）に保存されます。
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バルブストローク	[%] 75～100%で調整可能

基準値	[%]	
(CMD)

0～25%で調整可能

(POS)

図	42：	 図	—	CUTOFF;	

16.1.5  DIR.CMD — ポジションコントローラ基準値の有効方向（Direction） 

この追加機能から入力信号（INPUT）と駆動部の基準位置（CMD）の間の有効方向を設定します。

設定する各追加機能はまずメインメニュー（MAIN）に適用する必要があります。章「16.1 追加機能のアクティ
ブ化と非アクティブ化」を参照してください。

ポジションコントローラ基準値の有効方向の入力方法：（プロセスレベルでの設定）
	→ / 	DIR.CMD	を選択します。ディスプレイ上に有効方向が表示されます。

	→ 	ENTER	を選択します。	有効方向の入力のための入力マスクが表示されます。

	→ / 	SELECT	を選択します。	Rise：	直接有効方向(例4	mA	bzw.	0	V	→	0%,		20	mAまたは5/10	V	→	100%)	
Fall：	逆有効方向(例4	mA	bzw.	0	V	→	100%,	20	mAまたは5/10	V	→	0%)	
選択は中塗りされた円	 	によってマークされています。

	→ 	EXIT	を選択します。入力を確定しDIR.CMDへ戻ります。

	ポジションコントローラ基準値の有効方向が入力されました。

左選択キー EXIT 	でメインメニュー（MAIN）を終了すると、プロセスレベルに切り替わり、変更されたデー
タがメモリ（EEPROM）に保存されます。
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基準位置	
（CMD）

入力信号	
（INPUT）

図	43：	 DIR.CMD図式

16.1.6  DIR.ACT — アクチュエータの有効方向（Direction）

この追加機能から駆動部の換気状態と実際位置（POS）の間の有効方向を設定します。

初期設定：	Rise

アクチュエータの有効方向の入力方法：（プロセスレベルでの設定）
	→ / 	DIR.ACT	を選択します。ディスプレイ上に有効方向が表示されます。

	→ 	ENTER	を選択します。	有効方向の入力のための入力マスクが表示されます。

	→ / 	SELECT	を選択します。	Rise：直接有効方向（エア抜き済み	→	0%;	換気済み	100%）	
Fall：逆有効方向（エア抜き済み	→	100%;	換気済み0%）	
選択は中塗りされた円	 	でマークされています。

	→ 	EXIT	を選択します。入力を確定しDIR.ACTの表示へ戻ります。

	アクチュエータの有効方向が入力されました。

ここでFall機能が選択されると、手動操作モードでの矢印キー（ディスプレイ内）の説明が変わります 
OPN  →	 CLS 	と	 CLS  →	 OPN    

 左選択キー EXIT 	でメインメニュー（MAIN）を終了すると、プロセスレベルに切り替わり、変更されたデー
タがメモリ（EEPROM）に保存されます。

実際位置	
（POS）

換気状態
エア抜きされた 換気された

図	44：	 DIR.ACTの図
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16.1.7  SPLTRNG — 信号範囲分配（Split range）
バルブが全ストローク範囲を通過する％表記の入力信号の最小値及び最大値。

初期設定：		 Min	=	0%;	 	Max		=	100%

タイプ8693：追加機能SPLTRNGはポジショナーとしての動作で選択可能です。

P.CONTROL＝非有効です。

この追加機能によってタイプ8692及び8693の基準位置範囲が最小及び最大値の設定によって制限されます。

これにより、使用された標準信号範囲（4～20	mA、0～20	mA、0～10	Vまたは0～5	V）を複数装置に分配するこ	
とができます（オーバーラップなしまたはあり）。

このようにして複数のバルブを交互に、また、重複する基準値範囲においては同時に、補正エレメントとして使用す
ることができます。

信号範囲分配の入力方法：（プロセスレベルでの設定）
	→ / 	SPLTRNG	を選択します。ディスプレイ上に有効方向が表示されます。

	→ 	ENTER	を選択します。	有効方向の入力のための入力マスクが表示されます。

	→ 	INPUT	を選択します。	
値入力のための入力マスクMin				0%が開きます。

	→ / 値を入力します：入力信号の最小値の入力（％）。	設定範囲：0～75%	
   +   	で値を上げ、	
   —   		で値を下げます

	→ 	INPUT	を選択します。	
値入力のための入力マスクMax				100%が開きます。

	→ / 値を入力します：入力信号の最大値の入力（％）。			
設定範囲：25～100%	
   +   	で値を上げ、	
   —   	で値を下げます

	→ 	  OK  	*	を選択します。入力を確定しSPLTRNGの表示へ戻ります。

	信号範囲分配が入力されました。
*	ボタン/キー	ESC	でサブメニューを終了すると、値は変わらずそのままになります。

左選択キー EXIT  でメインメニュー（MAIN）を終了すると、プロセスレベルに切り替わり、変更されたデー 
タがメモリ（EEPROM）に保存されます。

二つの基準値範囲における標準信号範囲の分割
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4 6 8 10 12 14 16 18 20

100

バルブストローク	[%]（POS）

基準値	[mA]	
(INP)

基準値範囲	
ポジショナー　1

基準値範囲	
ポジショナー　2

図	45：	 図　SPLTRNG

16.1.8  X.LIMIT — 機械的なストローク範囲の制限

この追加機能は（物理的）ストロークを指定のパーセント値に制限します（最小と最大）。この際制限されたストロー
クのストローク範囲は100%に等しく設定されます。

制限されたストローク範囲の作動が終わると、マイナスのPOS値または100%を上回るPOS値が表示されます。

初期設定：	 	 Min	=	0%,	 	 Max	=	100%

機械的なストローク範囲の制限の入力方法：（プロセスレベルでの設定）
	→ / 	X.LIMIT	を選択します。機械的ストローク範囲の制限がディスプレイ上に表示されます。

	→ 	ENTER	を選択します。	機械的ストローク範囲の入力のための入力マスクが表示されます。

	→ 	INPUT	を選択します。	
値入力のための入力マスクMin				0%が開きます。

	→ / 値を入力します：ストローク範囲の開始値の入力（％）。	
設定範囲：全ストローク0～50%	
   +   	値を上げる	
   —   	値を下げる

	→ 	INPUT	を選択します。	
値入力のための入力マスクMax				100%が開きます。

	→ / 値を入力します：ストローク範囲の最終値の入力（％）	
設定範囲：全ストローク50～100%	
   +   	値を上げる	
   —   	値を下げる

	→ 	  OK  	*	を選択します。入力を確定しX.LIMITの表示へ戻ります。	
最小値と最大値の間の最小感覚は50％です
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	機械的ストローク範囲の制限が入力されました。
*	ボタン/キーESC	でサブメニューを終了すると、値は変わらずそのままになります。

左選択キー EXIT  でメインメニュー（MAIN）を終了すると、プロセスレベルに切り替わり、変更されたデー
タがメモリ（EEPROM）に保存されます。

制限ストローク

無制限ストローク

物理的ストローク（%）	
(POS)

制限ストローク（%）	
(POS)

基準値	[mA]	
(INPUT)

手
動
操
作
モ
ー
ド
の
位
置
範
囲

動
作
状
態
、自
動

で
の
制
御
範
囲

図	46：	 X.LIMIT図式

16.1.9  X.TIME — 調整速度の制限

この追加機能により、総ストロークの開口時間と閉鎖時間を設定し、調整速度を制限することができます。

X.TUNE機能を実行すると、開口時間と閉鎖時間に関して、総ストロークの最小開閉時間が自動的に記録さ
れます。これにより最大速度での進行が可能となります。

初期設定：	 X.TUNE機能によって出荷時に検出された値

調整速度が制限される場合、開閉については、X.TUNEが検出した最小値と60秒の間の値を指定することができます。

調整速度の制限の入力方法：（プロセスレベルでの設定）
	→ / 	X.TIME	を選択します。機械的ストローク範囲の制限がディスプレイ上に表示されます。

	→ 	ENTER	を選択します。	調整速度の制限の入力のための入力マスクが表示されます。

	→ 	INPUT	を選択します。	
値の入力のための入力マスク	Open					1	が開きます。

	→ / 	値を入力します：総ストロークの開口時間（秒単位）	
設定範囲：1～60	秒	
   +   	値を上げる	
   —   	値を下げる
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	→ 	INPUTを選択します。	
値の入力のための入力マスク	CLOSE					1	が開きます。

	→ / 値を入力します：総ストロークの閉鎖時間	(秒単位)	
設定範囲：1～60	秒	
   +   	値を上げる	
   —   	値を下げる

	→ 	  OK  	*	を選択します。入力を確定しX.TIMEの表示へ戻ります。

調整速度の制限が入力されました。
*	ボタン/キーESC	でサブメニューを終了すると、値は変わらずそのままになります。

左選択キー EXIT 	でメインメニュー（MAIN）を終了すると、プロセスレベルに切り替わり、変更されたデー
タがメモリ（EEPROM）に保存されます。

基準値急上昇時の開口速度の制限による影響

基準値

実際値

Open
t

バルブストローク[%]	
(POS、CMD)

図	47：	 X.TIME図式

16.1.10  X.CONTROL — ポジショナーのパラメータ化

この機能によりポジショナーのパラメータが後から調節できます。	
使用目的で必要な場合のみこれは行われる必要があります。

X.CONTROLのパラメータはDBND（デッドバンド）の例外により、X.TUNEの実施による基本設定の設定時に自動的
に設定されます。

X.TUNEの実行時にDBNDの設定も（アクチュエータの摩擦挙動に応じたデッドバンド）自動的に検出され
る場合、X.CONTROLはメインメニュー（MAIN）に適用されることによって有効化されていなければなりま
せん。

X.TUNEの実行時に以前調節がなされた全ての値は上書きされます（X.TUNE機能は例外的に手動でパ 
ラメータ化されます）。
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DBND 不感帯範囲（デッドバンド）
KXopn 比例成分の増幅率（バルブの換気に関して）
KXcls 比例成分の増幅率（バルブのエア抜きに関して）
KDopn 微分成分の増幅率（バルブの換気に関して）
KDcls 微分成分の増幅率（バルブのエア抜きに関して）
YBfric 摩擦修正（バルブの換気に関して）
YEfric 摩擦修正（バルブのエア抜きに関して）

ポジショナーのパラメータ化の入力方法：（プロセスレベルでの設定）
	→ / 	X.CONTROL	を選択します。機械的ストローク範囲の制限がディスプレイ上に表示されます。

	→ 	ENTER	を選択します。	ポジショナーのパラメータ化のための入力マスクが表示されます。

	→ 	INPUT	を選択します。	
値の入力のための入力マスクDBND		1%、KXopn、KXcls、KDopn、KDcls、YBfricおよびYEfricが開きます。

	→ / で値を入力します：	
   +   	で値を上げ、	
   —   	で値を下げます

	→ 	  OK  	*	を選択します。

ポジショナーのパラメータ化が入力されました。
*	ボタン/キーESC	でサブメニューを終了すると、値は変わらずそのままになります。

DBND    ポジショナーの不感帯範囲（デッドバンド） 

	 	 	 	 	 	スケーリングされたストローク範囲に基づいて、不感帯を％で入力します;	
つまりX.LIMIT		最大			—			X.LIMIT			最小							(追加機能	「16.1.6		X.LIMIT	—	機械的なストローク範囲
の制限」を参照)。
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この機能は、コントローラが特定の制御差以降初めて生じさせます。これによりタイプ8692及び8693の電磁バル
ブと空圧式駆動部の損傷が防止されます。

位置基準値 制御差
Xd1

位置実際値

コントロー
ラへ
Xd1’

デッドバ
ンド

Xd1

Xd1’

図	48：	 X.CONTROL図式

16.1.11  P.CONTROL — プロセスコントローラの設定とパラメータ化

プロセスコントローラのパラメータ化は章「15.1	P.CONTROL	—	プロセスコントローラの設定とパラメータ化」	
にて説明されています。

16.1.12  SECURITY — 設定のためのコード保護

SECURITY機能によってタイプ8692及び8693または個別の機能への意図しないアクセスを防ぐことができます。

初期設定：Access	Code:	 	0000

コード保護が有効化されていると、ロックされたどの操作時にも最初にコードの入力（設定されたアクセスコー	
ドかマスターコード）が求められます。

コード保護の設定方法：
	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え 設定レベル。

	→ / 	SECURITY	を選択します（それには、追加機能がメインメニューに適用されている必要があります）。

	→ 	ENTER	を選択します。アクセスコード（Access	Code）	のための入力マスクが表示されます。

	→ / 		   <-   		で小数点を選択し、	   +   	で数値を上げます。	
コードを入力します。	
初期設定時：Access	Code0000（工場出荷時設定）	
有効化されているコード保護の場合：Access	Codeユーザーによる *

	→ 	  OK  	を選択します。SECURITY	のサブメニューが開きます。

	→ / 	CODE	を選択します。

	→ 	INPUT	を選択します。	
アクセスコード（Access	Code）	の設定用の入力マスクが表示されます。

	→ / 		   <-   		で小数点を選択し、	   +   	で数値を上げます。	
	希望のアクセスコードを入力します。

	→ 		  OK  	を選択します。確定しメニューSECURITY.へ戻ります。

	→ / 	を選択します。コード保護が適用される操作事項を選びます。
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	→ 	SELECT	を選択します。チェックをつけてコード保護をアクティブ化します	 。

	→ 	EXIT	を選択します。確定と同時にメインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。設定レベルの切り替え プロセスレベル。

	コード保護が設定されました。

左選択キー EXIT 	でメインメニュー（MAIN）を終了すると、プロセスレベルに切り替わり、変更されたデー
タがメモリ（EEPROM）に保存されます。

* 設定したコードを忘れてしまった場合： 
変更不可のマスターコードにより全ての操作を行うことができます。この4桁のマスターコードは印刷された
タイプ8692及び8693のショートガイドに記載されています。

16.1.13  SAFEPOS — 安全位置の入力

この機能により、定義済みの信号のもと到達する駆動の安全位置が設定されます。

設定された安全位置でのみ移動します  

	• 適切な信号がデジタル入力にある場合	
（構成については「16.1.13		BINARY.IN	—	デジタル入力のアクティブ化」の章を参照）または	

	• 信号エラーの発生時	
（構成についてはの「16.1.12		SIG.ERROR	—	信号レベルエラー検出の構成」章を参照）。

バスバーションでは安全位置が以下の場合に移動します

	• BUS	ERROR（設定可能）

機械的なストローク範囲がX.LIMIT機能により制限される場合、安全位置はこの制限内にのみ到達します。

この機能は動作状態、自動の場合のみ実行されます。

初期設定：0%

安全位置の入力方法：（プロセスレベルでの設定）
	→ / 	SAFEPOS	を選択します。（それには、追加機能がメインメニューに適用されている必要があります）。

	→ 	ENTER	を選択します。	ポジショナーのパラメータ化のための入力マスクが表示されます。

	→ 	INPUT	を選択します。	
安全位置の入力　設定範囲：0～100%**

	→ / 	で値を入力します：	
   +   	で値を上げ、	
   —   	で値を下げます

	→ 	  OK  	*	を選択します。

安全位置が入力されました。

*	ボタン/キー	ESC	でサブメニューを終了すると、値は変わらずそのままになります。
**		安全位置が0％または100％の場合、追加機能SIG-ERRORまたはBINARY-INで安全位置がアクティブ状態となるとすぐに駆
動部は完全にエア抜きされるかまたは換気されます。
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左選択キー EXIT 	でメインメニュー（MAIN）を終了すると、プロセスレベルに切り替わり、変更されたデー
タがメモリ（EEPROM）に保存されます。

16.1.14  SIG.ERROR — 信号レベルエラー検出の構成

SIG.ERROR機能は入力信号でのエラーの検出に使用されます。

有効化済みの信号エラー検出では各エラーがディスプレイに表示されます	
（「21.3	エラーメッセージ」の章を参照。

入力信号でのエラー検出は信号タイプ4～20	mA及びPt	100でのみ可能です。	
他の信号タイプではそれぞれのメニュー項目は表示されません。

 • 4～20 mA：入力信号エラー≤	3.5	mA	(±0.5%	v.最終値、ヒステリシス	0.5%	v.最終値)

 • Pt 100（プロセスコントローラタイプ8693でのみ設定化）：	
入力信号エラー	225	°C	(±0.5%	v.最終値、ヒステリシス	0.5%	v.最終値)

信号タイプは以下のメニューで設定されます：

1.   INPUT （タイプ8692及び8693で）： 
章「14.2  INPUT — 入力信号の設定」を参照してください。

2.   P.CONTROL（タイプ8693及び有効化されたプロセスコントローラでのみ）： 
章「15.2.1  PV-INPUT — プロセス実際値用信号タイプを設定する」を参照してください。 
 
注記：エラー検出はSP-INPUTで外部基準値指定が選択された場合のみ可能です。章「15.2.3  SP-INPUT 
— 基準値指定のタイプ（内部または外部）」を参照してください。

入力信号の信号エラー検出の設定方法：（プロセスレベルでの設定）
	→ / 	SIG.ERROR	を選択します。（それには、追加機能がメインメニューに適用されている必要があります）。

	→ 	ENTER	を選択します。	入力信号の信号エラー検出の設定用の入力マスクが表示されます。

	→ / 	SP/CMD	Inputを選択します。SP	=	プロセス基準値、CMD	=	基準位置

	→ 	ENTER	を選択します。

	→ / 		Error	off（信号エラー検出を非アクティブ化する）を選択します。	
Error	on（信号エラー検出をアクティブ化する）を選択します。

	→ 	SELECT	を選択します。選択は中塗りされた円	 	によってマークされています。

	→ / 		SAFEPOS（安全位置の移動* を非アクティブ化/アクティブ化にする）を	選択します。

	→ / 		SafePos	offを選択します。	
SafePos	on**	を選択します。

	→ 	SELECT	を選択します。選択は中塗りされた円	 	によってマークされています。

	→ EXIT	を選択し	メニューSP/CMD	Inputへ戻ります。

	→ EXIT	を選択	しメニューSIG.ERRORへ戻ります。
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タイプ8693 （プロセス制御でのみ）：

	→ / 	SIG.ERROR	を選択します。（それには、追加機能がメインメニューに適用されている必要があります）。

	→ 	ENTER	を選択します。	入力信号の信号エラー検出の設定用の入力マスクが表示されます。

	→ / 	PV-Inputを選択します。PV＝プロセス実際値

	→ 	ENTER	を選択します。

	→ / 		Error	off	(信号エラー検出を非アクティブ化する)	を	選択します。	
Error	on（信号エラー検出をアクティブ化する）を選択します。

	→ 	SELECT	を選択します。選択は中塗りされた円	 	によってマークされています。

	→ / 		SAFEPOS（安全位置の移動* を非アクティブ化/アクティブ化にする）	を選択します。

	→ / 		SafePos	offを選択します。	
SafePos	on**	を選択します。

	→ 	SELECT	を選択します。選択は中塗りされた円	 	によってマークされています。

	→ 	EXIT	を選択し	メニューSP/CMD	Inputへ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択し	メニューSIG.ERRORへ戻ります。

	入力信号に信号エラー検出を設定しました。	
	
*		安全位置の移動は信号エラー検出が有効化されている場合（Error	on）にのみ設定可能です。信号エラー検出が
非アクティブの場合（Error	off）は	“not	available”	というメッセージが表示されます。

**	信号エラー検出時の駆動部の挙動については以下の説明をご参照ください。

16.1.14.1. 非有効化または有効化された安全位置での駆動部の挙動

選択	 SafePos	off 		 	—		駆動部は最後に転送された基準値に即した位置のままになります（デフォルト設定）。

選択	 SafePos	on 		 	—	安全位置の移動は有効です：

信号エラー検出時の駆動部の挙動は追加機能SAFEPOSのアクティブ化によって異なります。	
章「16.1.11		SAFEPOS	—	安全位置の入力」を参照してください。

	• SAFEPOSが有効：	 	信号エラー検出時に駆動部が追加機能SAFEPOSで指定された位置に移動します。

	• SAFEPOS非有効化：	 	駆動部は、電気や空圧式補助エネルギーが休止している場合での安全終端位置に移動
します。	
章「10.9	電気または空圧式補助エネルギーの故障後の安全終端位置」を参照してくだ	
さい。

安全位置の移動の有効化（選択SafePos	on）は信号エラー検出が有効化されている場合（ERROR	on）にの
み可能です。
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16.1.15  BINARY.IN — デジタル入力のアクティブ化

このメニューではデジタル入力が設定されます。以下の機能がこれに割り当てられます：

SafePos SafePosの移動

Manu/Auto 動作状態の切り替え（手動/自動）

X.TUNE X.TUNE機能の起動	

タイプ8693と有効化されたプロセスコントローラでのみ：

X.CO/P.CO ポジショナーとプロセスコントローラの切り替え

デジタル入力有効化の方法：（プロセスレベルでの設定）
	→ / 	BINARY.IN	を選択します。（それには、追加機能がメインメニューに適用されている必要があります）。

	→ 	ENTER	を選択します。	デジタル入力のアクティブ化用の入力マスクが表示されます。

	→ / 		さまざまな	BIN.IN	を選択します。	
SafePos	を選択します。SafePos、	
手動/自動	の移動を選択します。動作状態を切り替え、	
X.TUNEを選択します。X.TUNEを開始し、	
X.CO	/	P.CO	を選択します。ポジショナーとプロセスコントローラ間の切り替えまたは	
BIN.IN	type	を選択しnormally	openまたはnormally	closedをアクティブ化します	 。

	→ 	SELECT	を選択します。選択は中塗りされた円	 	によってマークされています。

	→ 	EXIT	を選択します

	→ 	EXIT	を選択します。設定レベルの切り替え プロセスレベル。

	デジタル入力は有効です。

SafePos — 安全位置の移動：

駆動部の挙動は追加機能SAFEPOSのアクティブ化に依存します。章「16.1.11		SAFEPOS	—	安全位置の入力」を参
照してください。

SAFEPOSが有効： 駆動部は追加機能SAFEPOSで指定されている安全位置に移動します。

SAFEPOS	が非アクティブ： 駆動部は、電気や空圧式補助エネルギーが休止している場合での安全終端位置に
移動します。	
章「10.9	電気または空圧式補助エネルギーの故障後の安全終端位置」を参照してく
ださい。

デジタル入力	=	1 → 駆動部が設定された安全位置へ移動します。

手動/自動 — 操作モード手動と動作状態、自動間の切り替え：

デジタル入力	=	0 → 自動操作モード	AUTO
デジタル入力	=	1 → 手動操作モード		MANU
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メニューBINARY.INで機能Manu/Autoが選択されると、プロセスレベルでのボタン/キー
MANU 	及び	 AUTO 	からの動作状態の変更が不可能となります。

X.TUNE — X.TUNE機能の起動：
デジタル入力	=	1 → X.TUNEを開始する

X.CO/P.CO — ポジショナーとプロセスコントローラ間の切り替え：

このメニュー項目はタイプ8693及びプロセスコントローラが有効化されている場合（P.CONTROL）のみ可能です。

デジタル入力	=	0 → ポジショナー（X.CO）
デジタル入力	=	1 → プロセスコントローラ（P.CO）

16.1.16  OUTPUT — 出力の構成（オプション）

メニュー項目OUTPUTは、 
タイプ8692及び8693で出力が可能な場合にADD.FUNCTIONの選択メニューに表示されます（オプション）。

オプション　出力が搭載されたタイプ8692及び8693には以下のバージョンがあります：

	• アナログ出力1つ

	• アナログ出力1つとデジタル出力2つ

	• デジタル出力2つ

タイプ8692及び8693のバージョンに応じてメニュー項目OUTPUTには設定可能な出力のみ表示されます
（ANALOG、ANALOG	+	BIN	1	+	BIN	2	またはBIN	1	+	BIN	2）。

出力の構成方法：（プロセスレベルでの設定）
	→ / 	OUTPUT	を選択します。（それには、追加機能がメインメニューに適用されている必要があります）。

	→ 	ENTER	を選択します。	出力の構成用の入力マスクが表示されます。

	→ / 	OUT	ANALOG	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択し、アナログ入力の構成を行います。

	→ / 	OUT	BIN	1	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択し、デジタル入力1の構成を行います。

	→ / 	OUT	BIN	2	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択し、デジタル入力2の構成を行います。

	→ 	EXIT	を選択します。設定レベルの切り替え	 	プロセスレベル。

	出力が構成されました。
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16.1.16.1. OUT ANALOG — アナログ出力の構成

タイプ8692：	アナログ出力から現在の位置（POS）または基準値（CMD）のフィードバックがコントロールセンター
に行われます。

タイプ8693：	アナログ出力から現在の位置（POS）または基準値（CMD）、プロセス実際値（PV）またはプロセス基	
準値（SP）のフィードバックをコントロールセンターに行うことができます。

アナログ出力の構成方法：（プロセスレベルでの設定）
	→ / 	OUT	ANALOG	を選択します。（それには、追加機能がメインメニューに適用されている必要があります）。

	→ 	ENTER	を選択します。	アナログ出力の構成用の入力マスクが表示されます。

	→ / 	POS	を選択します。実際位置の出力。

	→ 	SELECT	を選択します。選択は中塗りされた円	 	によってマークされています。

	→ / 	CMD	を選択します。基準位置の出力。

	→ 	SELECT	を選択します。選択は中塗りされた円	 	によってマークされています。

	→ / 	PV	を選択します。プロセス実際値の出力。（タイプ8693、プロセス制御でのみ）

	→ 	SELECT	を選択します。選択は中塗りされた円	 	によってマークされています。

	→ / 	SP	を選択します。（タイプ8693（プロセス制御でのみ）

	→ 	SELECT	を選択します。プロセス基準値の出力。

	→ / 	OUT.type	を選択します。標準信号の選択。

	→ 	ENTER	を選択し標準信号の選択を行います。

	→ / 	標準信号	を選択します。

	→ 	SELECT	を選択します。選択は中塗りされた円	 	によってマークされています。

	→ 	EXIT	を選択し	メニューOUT.typeへ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択し	メニューOUT	ANALOGに戻ります。

	アナログ出力が構成されました。

16.1.16.2. OUT BIN 1/OUT BIN 2 — デジタル出力の構成

以下の説明は、メニューでの操作が同じであるため、デジタル出力OUT	BIN	1及びOUT	BIN	2に適用します。

デジタル出力1及び2は以下の出力のうち一つで使用することができます：

POS.Dev 	許容制御偏差の超越

POS.Lim-1/2 	指定された制限位置に関する現在の位置（または）	

Safepos 	安全位置での駆動部	

ERR.SP/CMD 	センサー破損（SP	=	プロセス基準値/CMD	=	基準値位置）

ERR.PV 	センサー破損（プロセス実際値）。タイプ8693でのみ使用可。
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Remote 	動作状態（自動/手動）

Tune.Status 	状態	X.TUNE（プロセス最適化）

DIAG.State-1/2 	診断出力（オプション）

可能な出力の概要とそれに属するスイッチ信号：

メニュー項目 スイッチ信号 説明

POS.Dev
0 制御偏差が設定された限度内にあります。
1 制御偏差が設定された限度外にあります。

POS.Lim-1/2
0 実際位置が制限位置より上にあります。
1 実際位置が制限位置より下にあります。

Safepos
0 駆動部が安全位置にありません。
1 駆動部が安全位置にあります。

ERR.SP/CMD 0 センサー破損はありません。

ERR.PV 1 センサー破損があります。

Remote
0 装置は動作状態、自動です。
1 装置は手動操作モードです。

Tune.Status

0 現在X.TUNE機能が実行されません。
1 現在X.TUNE機能が実行されます。

0/1	交互	
（10秒）

X.TUNE機能は仕様のエラーにより中止されました。

DIAG.State-1/2
0 選択されたステータス信号の診断メッセージはありません。
1 選択されたステータス信号の診断メッセージがあります。

表	30：	 OUT	BIN	1/2；可能な出力とそれに属するスイッチ信号

スイッチ信号
スイッチング状態

normally open normally closed
0 0	V 24	V
1 24	V 0	V
表	31：	 OUT	BIN	1/2；スイッチング状態
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16.1.16.3. OUT BIN 1 と OUT BIN 2のサブメニュー項目の設定

サブメニューの開き方：
	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え	 	設定レベル。

	→ / 	OUTPUT	を選択します（それには、追加機能がメインメニューに適用されている必要があります）。

	→ 	ENTER	を選択します。出力が表示されます。

	→ / 	OUT	BIN	1/2	を選択します

	→ 	ENTER	を選択します。OUT	BIN	1/2	のサブメニュー項目が表示されます。

	サブメニューが開かれました。

 • POS.Dev — ポジショナーの制御偏差が大きすぎる時のアラーム出力

 • POS.Lim-1/2 — 指定された制限位置に関する現在の位置の出力

サブメニュー項目OUT BIN 1 及び OUT BIN 2の設定方法：
POS.Dev	—	ポジショナーの制御偏差が大きすぎる時のアラーム出力：

	→ / 	POS.Dev	を選択します

	→ 	SELECT	を選択します。限界値(Deviation：)用の入力マスクが開いています。

	→ / 		   +   	で値を上げ、	
   —   	で値を下げます	
許容制御偏差の限界値を入力します。	
設定範囲：1～50%（デッドバンドより小さくてはなりません）。

	→ 	  OK  	を選択します。確定と同時にメニューOUT	BIN	1/2に戻ります。	
次いでサブメニューOUT.typeで希望のスイッチング状態を設定します。

POS.Lim-1/2	—	指定された制限位置に関する現在の位置の出力：

	→ / 	POS.Lim-1/2	を選択します

	→ 	SELECT	を選択します。制限位置(Limit：)用入力マスクが開きます。

	→ / 				   +   	で値を上げ、	
   —   	で値を下げます	
制限位置を入力します。	
設定範囲：0～100%.

	→ 	  OK  	を選択します。確定と同時にメニューOUT	BIN	1/2に戻ります。	
次いでサブメニューOUT.typeで希望のスイッチング状態を設定します。

	サブメニューを設定しました。
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 • Safepos — 通知の出力：安全位置での駆動部

 • ERR.SP/CMD — 通知の出力：プロセス基準値/基準位置でのセンサー破損 
機能がメニューSIG.ERRで有効化されている場合のみ使用可(SIG.ERR	→	SP/CMD	input	→	Error	on)。	
章「16.1.12		SIG.ERROR	—	信号レベルエラー検出の構成」を参照してください。

 • ERR.PV — 通知の出力：プロセス実際値でのセンサー破損（タイプ8693でのみ） 
機能がメニューSIG.ERRで有効化されている時のみ使用可（SIG.ERR	→	PV	Input	→	Error	on）。	
章「16.1.12		SIG.ERROR	—	信号レベルエラー検出の構成」を参照してください。

 • Remote —　自動/手動操作モードの出力

 • Tune.Status — 出力　TUNE（プロセス最適化）

出力の設定方法：
	→ / 	Unterpunkte	を選択します。(Safepos,	ERR.SP/CMD,	ERR.PV,	Remote	または	Tune.Status)。

	→ 	SELECT	を選択します。	デジタル出力用の出力機能としてサブメニュー項目を確定します。選択は中塗り
された円	 	によってマークされています。	
次いでサブメニューOUT.typeで希望のスイッチング状態を設定します。

	出力が設定されました。

 • DIAG.State-1/2 — 診断出力（オプション） 
通知の出力：選択されたステータス信号 
の診断メッセージ	説明は章	「16.2.4		DIAGNOSE	—	バルブ監視に関するメニュー（オプション）」をご覧ください。

OUT.typeの入力方法：
	→ / 	DIAG.State-1/2	を選択します。

	→ 	SELECTを選択します。	メッセージの出力のために有効化が可能なステータス信号が表示されます。

	→ / 	Statussignal	を選択します。	診断出力に割り当てられるステータス信号を選択します。

	→ 	SELECTを選択します。	選択をチェック		 	してアクティブ化するかチェックを外して	 	非アクティブ化し
ます。

	→ご希望の場合、ボタン/キー	 / 	及び	SELECT	から診断出力のためのその他ステータス信号をアクティブ化
します。

	→ 	EXIT	を選択します。	確定と同時にメニューOUT	BIN	1/2に戻ります。	
次いでサブメニューOUT.typeで希望のスイッチング状態を設定します。

	OUT.typeが入力されました。

 • OUT.type — スイッチング状態の設定 
出力の選択に加えて希望のスイッチング状態のデジタル出力のために入力が必要になります。	
「表	32：	OUT	BIN	1/2；スイッチング状態」を参照。
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OUT.typeの入力方法：
	→ / 	OUT.type	を選択します。

	→ 	SELECT	を選択します。	スイッチング状態normally	open及びnormally	closedが表示されます。

	→ / 	Schaltzustand	を選択します。

	→ 	SELECT	を選択します。	選択は中塗りされた円	 	によってマークされています。

	→ 	EXIT	を選択します。	確定と同時にメニューOUT	BIN	1/2に戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。確定と同時にメニューOUTPUTに戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。	確定と同時にメインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。	設定レベルの切り替え プロセスレベル。

	OUT.typeが入力されました。

スイッチ信号
スイッチング状態

normally open normally closed

0 0	V 24	V

1 24	V 0	V

表	32：	 OUT	BIN	1/2；スイッチング状態

左選択キー EXIT 	でメインメニュー（MAIN）を終了すると、プロセスレベルに切り替わり、変更されたデー
タがメモリ（EEPROM）に保存されます。
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16.1.17  CAL.USER — 実際値と基準値の校正

この機能により以下の値が手動で校正できます：

	• ポジション実際値	 calibr.POS 	（0～100%）	

	• 基準位置	 calibr.INP 	（4～20	mA、0～20	mA、0～5	V、0～10	V）	
校正には、入力信号に関して設定された信号タイプが表示されます。	
章「14.2		INPUT	—	入力信号の設定」を参照してください。

タイプ8693：

以下の値はタイプ8693と有効化されたプロセスコントローラ（P.CONTROL）でのみ校正可能です。

	• プロセス基準値	 calibr.SP 	（4～20	mA、0～20	mA、0～5	V、0～10	V）	
校正には入力信号に関して設定された信号タイプが表示されます。	
章「14.2		INPUT	—	入力信号の設定」を参照してください。

プロセス基準値の校正は、プロセスコントローラの設定時に外部基準値指定が選択された場合のみ可 
能です。 
章「15.2.3  SP-INPUT — 基準値指定のタイプ（内部または外部）」を参照してください。 
設定：P.CONTROL → SETUP → SP-INPUT → 外部

	• プロセス実際値	 calibr.PV 	（4～20	mA	または*C）	
校正には、プロセスコントローラの設定時にプロセス実際値に関して選択された信号タイプが表示されます。	
章「15.2.1		PV-INPUT	—	プロセス実際値用信号タイプを設定する」を参照してください。

信号タイプ　周波数（流量）は校正できません。 
プロセスコントローラの設定時に周波数が設定された場合（P.CONTROL → SETUP → PV-INPUT →  
周波数）メニュー項目は calibrです。PVは表示されません。 
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16.1.17.1. ポジション実際値及び基準位置の校正

CAL.USERの校正の方法：
	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え 設定レベル。

	→ / 	CAL.USER	を選択します。（それには、追加機能がメインメニューに適用されている必要があります）。

	→ 	ENTERを選択します。	サブメニュー項目が表示されます。

calibr.POS	—	ポジション実際値の校正（0～100%）：

	→ / 	calibr.POS	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。	最小及び最大ポジション実際値に関するメニュー項目が表示されます。

	→ / 	POS.	pMin	を選択します。

	→ 	INPUT	を選択します。	下位値（POS.lower）用の入力マスクが開きます。

	→ / 		OPN	さらに開く	
CLS	さらに閉じる	を選択します。バルブの最小位置に移動します。

	→ 	OK	を選択します。	適用と同時にメニューcalibr.POSに戻ります。

	→ / 	POS.pMax	を選択します。

	→ 	INPUT	を選択します。	上位値（POS.upper）用の入力マスクが開きます。

	→ / 			OPN	さらに開く	
CLS	さらに閉じる	を選択します。バルブの最大位置に移動します。

	→ 	OK	を選択します。	適用と同時にメニューcalibr.POSに戻ります。

	→ EXIT	を選択します。	確定と同時にメニューCAL.USERに戻ります。

calibr.INP	—	基準位置の校正（4～20	mA、0～20	mA、0～5	V、0～10	V）：

	→ / 	calibr.INP	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。	入力信号の最小及び最大値に関するメニュー項目が表示されます。

	→ / 	INP	0	mA	(4	mA/0	V)	を選択します。入力信号の最小値が表示されます。

	→入力の最小値を固定します。

	→ 	OK	を選択します。	適用と同時にメニューcalibr.INPに戻ります。

	→ / 	INP	20	mA（5	V/10	V）を選択します。入力信号の最大値が表示されます。

	→入力の最大値を固定します。

	→ 	OK	を選択します。適用と同時にメニューcalibr.INPに戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。確定と同時にメニューCAL.USERに戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。確定と同時にメインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。設定レベルの切り替え プロセスレベル。

	CAL.USERを校正しました。
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16.1.17.2. プロセス実際値とプロセス基準値の校正

CAL.USERの校正の方法：
	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え 設定レベル。

	→ / 	CAL.USER	を選択します。（それには、追加機能がメインメニューに適用されている必要があります）。

	→ 	ENTER	を選択します。	サブメニュー項目が表示されます。

calibr.SP	—	プロセス基準値の校正：

	→ / 	校正SP	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。	最小及び最大プロセス基準値に関するメニュー項目が表示されます。

	→ / 	SP	0	mA	(4	mA/0	V)	を選択します。入力信号の最小値が表示されます。

	→入力の最小値を固定します。

	→ 	OK	を選択します。適用と同時にメニューcalibr.SPに戻ります。

	→ / 	SP	20	mA	(5	V/10	V)	を選択します。入力信号の最大値が表示されます。

	→入力の最大値を固定します。

	→ 	OK	を選択します。適用と同時にメニューcalibr.SPに戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。確定と同時にメニューCAL.USERに戻ります。

calibr.PV	—	入力信号でのプロセス実際値の校正	4～20	mA：

	→ / 	校正PVを選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。	最小及び最大プロセス実際値に関するメニュー項目が表示されます。

	→ / 	PV	4	mA	を選択します。入力信号の最小値が表示されます。

	→入力の最小値を固定します。

	→ 	OK	を選択します。適用と同時にメニューcalibr.PVに戻ります。

	→ / 	PV	20	mAを選択します。入力信号の最大値が表示されます。

	→入力の最大値を固定します。

	→ 	OK	を選択します。適用と同時にメニューcalibr.PVに戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。	確定と同時にメニューCAL.USERに戻ります。
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calibr.PV	—	入力信号Pt	100でプロセス実際値の校正：

	→ / 	calibr.PV	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。	温度の校正用入力マスクが開きます。

	→ / 		  <-  	で小数点を選択し、   +   	で数値を上げます。	
当該温度を入力します。

	→ 	OK	を選択します。適用と同時にメニューCAL.USERに戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。確定と同時にメインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。設定レベルの切り替え	 	プロセスレベル。

	CAL.USERを校正しました。

16.1.17.3. CAL.USERで工場出荷時設定へリセットする

設定のリセット方法：
	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え	 	設定レベル。

	→ / 	CAL.USER	を選択します。（それには、追加機能がメインメニューに適用されている必要があります）。

	→ 	ENTER	を選択します。	サブメニュー項目が表示されます。

	→ / 	copy	FACT->USER	を選択します。

	→ 	RUN	をカウントダウン（5…）が始まるまで押します。		
CAL.USERの設定が工場出荷時設定にリセットされます。

	→ 	EXIT	を選択します。確定と同時にメインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。設定レベルの切り替え プロセスレベル。

設定をリセットしました。

追加機能をメインメニュー（MAIN）から消すことによるCAL.USERの非有効化によってツール校正が再度アク
ティブ化されます。
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16.1.18  SET.FACTORY — 工場出荷時設定にリセットする

この機能によってユーザーによって行われた全ての設定を工場出荷時の状態にリセットすることができます。

校正値を例外として全てのEEPROMパラメータをデフォルト値にリセットします。次いでハードウェアリセットが行
われます。

設定を初期設定にリセットする方法：
	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え 設定レベル。

	→ / 	SET.FACTORY	を選択します。（それには、追加機能がメインメニューに適用されている必要があります）。

	→ 	RUN	を3秒押します（プログレスバーが閉じるまで）		
“factory	reset”	が表示されます。リセットが行われます。

	→ 	EXIT	を選択します。設定レベルの切り替え プロセスレベル。

	設定をリセットしました。

動作パラメータへのタイプ8692及び8693の調整には改めてポジショナーの自己パラメータ化が行われます
（X.TUNE）。

16.2 SERVICE.BUES — サービスインターフェースの設定

サービスインターフェースの設定方法：
	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え 設定レベル。

	→ / 	SERVICE.BUES	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。可能なBUESが表示されます。

	→ / 	Baudrate	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。可能な伝送速度が表示されます。

/ 	伝送速度		1000	kBit/s	
500	kBit/s	
250	kBit/s	
125	kBit/s	
50	kBit/s	を選択します。

	→ 	SELECT	を選択します。選択された伝送速度が中塗りの丸	 	でマークされています。

	→ / 	Address	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。可能なAddressが表示されます。

	→ / 	(0-127)	を選択します。

	→ 	SELECT	を選択します。選択されたアドレスが中塗りの円	 	でマークされています。

	→ 	EXITを選択します。設定レベルの切り替え プロセスレベル。

	サービスインターフェースが設定されました。
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16.2.1  EXTRAS — ディスプレイの設定

この機能によってディスプレイを個別に設定することができます。

	• DISP.ITEMSではプロセスレベルのディスプレイを個別に設定することができます。	
さらにプロセスレベルのディスプレイ用のその他メニュー項目の有効化が可能です。工場出荷状態ではPOSと
CMDが有効化されています。

	• START-UP.ITEM	では有効化されたメニュー項目の一つが再起動後のスタート表示として設定されます。

	• DISP.MODEから表示タイプを選択します。	
normal	=	明るい背景に黒字。	
invers	=	暗い背景に白字。

	• DISP.LIGHT	を介してディスプレイのバックライトが設定されます。	
on	=	バックライトが点灯。	
off	=	バックライトが消灯。	
user	active	=		ユーザーの操作なしで10秒後に背景がオフになります。改めてキーを押すことによってバックライ

トの光が再びつきます。

プロセスレベルのディスプレイメニュー表示のアクティブ化：

	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え 設定レベル。

	→ / 	ADD.FUNCTIONを選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。可能な追加機能が表示されます。

	→ / 	EXTRAS	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。	
追加機能EXTRASをチェック	 	してアクティブにし、メインメニューに適用します。

	→ 	EXIT	を選択します。メインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→ / 	EXTRAS	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。EXTRASのサブメニューが表示されます。

	→ / 	DIP.ITEMS	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。	
可能なメニュー項目が表示されます。	
POS、CMD、CMDIPOS、CMD/POS(t)、CLOCK、INPUT、TEMP、X.TUNE。	
プロセスコントローラ　タイプ8693での追加事項：	
PV、SP、SPlPV、SP/PV(t)、P.TUNE,	P.LIN.

	→ / 	希望のメニュー項目	を選択します。

	→ 	SELECT	を選択します。選択をチェック		 	してアクティブ化するかチェックを外して		 	非アクティブ化
します。

	→ 	EXIT	を選択します。EXTRASメニューへ戻る。

	→ 	EXIT	を選択します。メインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。設定レベルの切り替え プロセスレベル。

メニュー表示が有効化されました。

有効化されたメニュー項目はプロセスレベルのディスプレイ上に表示されます。

矢印キー	 	 	によって表示間を切り替えることができます。
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選択にあるメニュー項目は、プロセスレベルのディスプレイ上に表示されないようにどれも非アクティブ化す
ることができます。 
ただし少なくとも一つのメニュー項目がディスプレイ上で利用可能でなければなりません。 
何も選択されていない場合、自動的にメニュー項目POSが有効化されます。

START-UP.ITEM — スタート表示用メニュー項目を設定する：

EXTRAS → START-UP.ITEM /	 メニュー項目を選択しSELECTを設定します。

スターチ表示用メニュー項目が中塗りの円によってマークされています	 。

詳細な手順はDISP.ITEMSに関する詳細なメニュー説明でご覧いただけます。START-UP.ITEM	とDISP.ITEMSのメ
ニュー設定は同様のスキーマのあとで行われます。

DISP.MODE —  表示タイプを選択します。 
（明るい背景に黒字か暗い背景に白字）：

表示タイプを選ぶ方法：

	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え 設定レベル。

	→ / 	ADD.FUNCTIONを選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。可能な追加機能が表示されます。

	→ / 	EXTRAS	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。	
追加機能EXTRASをチェック	 	してアクティブにし、メインメニューに適用します。

	→ 	EXIT	を選択します。メインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→ / 	DISP.MODE	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。	
表示タイプで可能なメニュー項目が表示されます。	
normal	=	明るい背景に黒字	
invers	=	暗い背景に白字

	→ / 	表示タイプを選択します。

	→ 	SELECT	を選択します。	
選択は中塗りされた円	 	によってマークされています。

	→ 	EXIT	を選択します。EXTRASメニューへ戻る。

	→ 	EXIT	を選択します。メインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。設定レベルの切り替え プロセスレベル。

表示タイプが選択されました。

日本語 englishfrançais

1.Entwurf



126

追加機能

 

DISP.LIGHT —ディスプレイのバックライトを設定する：

EXTRAS → DISP.LIGHT /	 バックライトを選択しSELECTを設定します。

バックライトのためのメニュー項目が中塗りの円によってマークされています	 。

on	=		 	 	 	 バックライトオン。	
off	=		 	 	 	 バックライトオフ。	
user	active	=		 	10秒間使用されないとバックライトがオフになります。改めてキーを押すことによってバックライ

トの光が再びつきます。

詳細な手順はDISP.MODEに関する詳細なメニュー説明でご覧いただけます。DISP.LIGHT	とDISP.MODEのメニュー	
設定は同様のスキーマのあとで行われます。

16.2.2  SERVICE

この機能はタイプ8692及び8693の操作を行う人にとっては重要ではありません。これは工場内の使用にのみ役
立ちます。

16.2.3  SIMULATION — 基準値、プロセス及びプロセスバルブのシミュレーションのメニュー

この機能によって基準値、プロセス及びプロセスバルブをそれぞれ個別にシミュレーションすることができます。

装置の再起動によってシミュレーションは非アクティブ状態になります。 
SIGNAL.form、x.SIM及びp.SIMの設定は初期設定にリセットされます。

16.2.3.1. SIGNAL.sim — 基準値のシミュレーション

基準値のシミュレーションに関する設定はメニューSIGNAL.simで行われます。

シミュレーションのアクティブ化： サブメニュー	SIGNAL.formで以下の信号フォームの一つを選択することによる

Sinus 正弦波信号

Square 	 方形信号

Triangle 三角信号

Mixed 不定信号フォームを一度実行。	
次いでExternでの選択（基準値のシミュレーション　非アクティブ）
を設定します。
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選択済み信号フォームに関して以下のパラメータを設定することができます。

メニュー項目 パラメータ設定 正弦波信号による概略図

Offset （中立点の変位	%）
70%

50%
オフセット（%）

t

Amplitude （振幅	%）
70%

50%
振幅（%）

t

Perisode （ピリオドの継続　秒）
70%

50%

周期（s）

t

表	33：	 SIGNAL.sim；基準値シミュレーションのためのパラメータ設定

シミュレーションの非アクティブ化： サブメニュー	SIGNAL.form

選択	 外部 	=	基準値シミュレーション　非アクティブ
（出荷状態の初期設定に対応）

基準値シミュレーションのアクティブ化とパラメータ化の方法：

	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え 設定レベル。

	→ / 	SIMULATION	を選択します。（それには、追加機能がメインメニューに適用されている必要があります）。

	→ 	ENTER	を選択します。シミュレーションの設定のサブメニューが表示されます。

	→ / 	SIGNAL.sim	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。	
基準値のシミュレーションのパラメータ化のアクティブ化に関するサブメニューが表示されます。

	→ / 	希望のメニュー項目を選択します	
	
選択	 外部 	=	シミュレーション　非アクティブ。	
選択	 Sinus 	/	 Square 	/	 Triangle 	/	 Mixed 		=	信号フォームとシミュレーションのアクティブ化の設定。

	→ 	SELECT	を選択します。選択は中塗りされた円	 	によってマークされています。

	→ 	EXIT	メニューSIGNAL.simへ戻ります。

基準値のシミュレーションのためのパラメータの設定：

	→ / 	Offset	を選択します（中立点の変位　％）。

	→ 	INPUT	を選択します。Offsetの設定用入力マスクが開きます。

	→ / 		   +   	で値を上げ、	
   <-   		で小数点を選択し値を入力します。
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	→ 	OK	を選択します。適用と同時にメニューSIGNAL.simに戻ります。

	→ / 	振幅	を選択します（振幅%）。

	→ 	INPUT	を選択します。振幅の設定用入力マスクが開きます。

	→ / 		   +   	で値を上げ、	
   <-   	で小数点を選択し値を入力します。

	→ 	OK	を選択します。適用と同時にメニューSIGNAL.simに戻ります。

	→ / 	Periodeを選択します（ピリオド持続　秒）。

	→ 	INPUT	を選択します。ピリオド持続の設定用入力マスクが開きます。

	→ / 		   +   	で値を上げ、	
   <-   	で小数点を選択し値を入力します。

	→ 	OK	を選択します。適用と同時にメニューSIGNAL.simに戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。メニューSIMULATIONへ戻ります。

プロセスとプロセスバルブのシミュレーションに関して：

	→ / 	CONTROL.sim	を選択します。	
詳細は「16.2.3.2.	CONTROL.sim	—	プロセスとプロセスバルブのシミュレーション」の章を参照してください。

メニューSIMULATIONを離れます：

	→ 	EXIT	を選択します。メインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。設定レベルの切り替え プロセスレベル。

	基準値シミュレーションがアクティブ化/有効化されました。
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16.2.3.2. CONTROL.sim — プロセスとプロセスバルブのシミュレーション

プロセス及びプロセスバルブのシミュレーションに関する設定はメニューCONTROL.simで行われます。

設定

シミュレーションのタイプ： x.SIM プロセスバルブのシミュレーション。

p.SIM 	 プロセスのシミュレーション。

プロセスのパラメータ化： SIM.Gain 増幅率を設定します。

SIM.Delay 時定数を秒で設定します。

シミュレーションがなされたプロセスの例。

63%

1

SIM.Gain	
（増幅率	[Kp]）

t

	
SIM.Delay			（時定数	[T]	in	s）

パラメータ化のPT1項の挙動への影響

シミュレーションされた
プロセスの出力

シミュレーションされた
プロセスの入力

y

u

5

図	49：	 シミュレーションされたプロセス例。PT1項の挙動

プロセス及びプロセスバルブをシミュレーションする方法。
	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え	 	設定レベル。

	→ / 	SIMULATION	を選択します。（それには、追加機能がメインメニューに適用されている必要があります）。

	→ 	ENTER	を選択します。シミュレーションの設定のサブメニューが表示されます。

	→ / 	CONTROL.sim	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。	
プロセスシミュレーション及びプロセスバルブシミュレーションのアクティブ化及びパラメータ化に関するサブ
メニューが表示されます。
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	→ / 	希望のシミュレーションを選択します。	

	選択	 x.SIM 		=	シミュレーション　プロセス。	

選択	 p.SIM 	=	シミュレーション　プロセスバルブ。

	→ 	SELECT	を選択します。選択をチェック		 	してアクティブ化するかチェックを外して	 	非アクティブ化し
ます。

プロセス及び/またはプロセスバルブのシミュレーションのためのパラメータの設定：

	→ / 	SIM.Gain	を選択します。（増幅率）。

	→ 	INPUT	を選択します。増幅率の設定用入力マスクが開きます。

	→ / 		   +   	で値を上げ、	
   <-   	で小数点を選択し値を入力します。

	→ 	OK	を選択します。適用と同時にメニューCONTROL.simに戻ります。

	→ / 	SIM.Delayを選択します（時定数　秒）。

	→ 	INPUT	を選択します。ピリオド持続の設定用入力マスクが開きます。

	→ / 		   +   		で値を上げ、	
   <-   	で小数点を選択し値を入力します。

	→ 	OK	を選択します。適用と同時にメニューCONTROL.simに戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。メニューSIMULATIONへ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。メインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。設定レベルの切り替え プロセスレベル。

	プロセスとプロセスバルブをシミュレーションしました。

16.2.4  DIAGNOSE — バルブ監視に関するメニュー（オプション）

オプション機能DIAGNOSEによってバルブの状態を監視できます。基準状態からの逸脱が見られる場合、NE107に
基づきメッセージが出力されます。

診断メッセージの出力の例：

記号： 
診断がアクティブ

MENU CMD POS MANU

POS 0.0
ステータス信号

図	50：	 診断メッセージの例
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16.2.4.1. メニューDIAGNOSEの有効化

メニューDIAGNOSE	が設定できるように、まず設定レベルのメインメニュー（MAIN）でADD.FUNCTIONから有効化
する必要があります。章「16.1	追加機能のアクティブ化と非アクティブ化」を参照してください。

アクティブ状態の診断がプロセスレベルのディスプレイ上にチェック印  で表示されます。参照 図 50

16.2.4.2. DIAGNOSEメインメニュー

DIAGNOSEのメインメニューは以下のサブメニューからなります。

EXIT ENTER29-1

D I A G NO S E
>> D.MSG <<

ADD.DIAGNOSE
RESET.HISTORY

CONFIG.MSG

D.MSG （診断メッセージ）全ての診断メッセージのリスト。

CONFIG.MSG NE107に基づく様々な診断メッセージのステータス信号の割り
当て（NE	=	NAMUR	推奨）。

ADD.DIAGNOSE DIAGNOSEメインメニューへの適用による診断機能のアクティ
ブ化。

RESET.HISTORY 全ての診断機能の履歴の消去。	
CLOCK機能がプロセスレベルで選択されている場合のみメ	
ニューが表示されます。

表	34：	 DIAGNOSE；メインメニュー

これについての説明は「16.2.4.3.	DIAGNOSEのメインメニューの説明」の章に記載されています。

16.2.4.3. 診断機能の有効化
メニューADD.DIAGNOSEで診断機能を有効化することで、DIAGNOSEのメインメニューが適用されます。

起動可能診断機能：

HISTOGRAMM 滞留時間密度と移動範囲のグラフィック表示。

SERVICE.TIME 動作時間カウンタ

TRAVEL.ACCU 距離アキュムレータ

CYCLE.COUNTER 方向転換カウンター

TEMP.CHECK 温度監視

STROKE.CHECK バルブの機械終端位置の監視

PV.MONITOR プロセス実際値の監視（タイプ8693、プロセス制御でのみ）

POS.MONITOR 位置監視

表	35：	 ADD.DIAGNOSE；概要　診断機能

これについての正確な説明は章「1.1.19.5.	診断機能の説明」でご覧いただけます
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診断機能のアクティブ化：

	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え 設定レベル。

	→ / 	DIAGNOSE	を選択します。（それには、追加機能DIAGNOSEがメインメニュー（MAIN）に適用され、有効
化されている必要があります。）

	→ 	ENTER	を選択します。サブメニューが表示されます。

	→ / 	ADD.DIAGNOSE	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。	
その他の診断機能が表示されます。

	→ / 	その他希望の診断機能を選択します

	→ 	ENTER	を選択します。希望の診断機能にチェックにチェック 	が入ります。

または：

	→ / 	その他診断機能を選択し、 	ENTER	を選択します。	
希望するすべての診断機能にチェック	 	が入るまで繰り返します。

または：

	→ 	EXIT	を選択します。	
確定と同時にDIAGNOSEメインメニューへ戻ります。	
マークされた診断機能がこれにより有効化され、設定メニューがDIAGNOSEのメインメニューにあります。

	診断機能は有効です。

16.2.4.4. DIAGNOSEのメインメニューの説明

1. D.MSG 	— （診断メッセージ） 
診断メッセージ

メニューD.MSGでは発生した診断メッセージ全てがリスト化されています。これはそこで確認したり削除したりする
ことができます。診断メッセージに割り当てられているステータス信号が記号によって表示されます。

診断メッセージのリストのディスプレイ例

EXIT ENTER29-1-1

>>	D.MSG	<<
SERVICE.TIME

PV.MONITOR
==================

TRAVEL.ACCU

診断メッセージ 割り当てられたステータス信号
の記号

診断メッセージの説明文のディスプレイ例

EXIT CLEAR———

TRAVEL.ACCU
travel	accu	
exceeded
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診断メッセージを確認及び削除する方法：
	→ / 	D.MSG	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。発生した全ての診断メッセージが表示されます。

	→ / 	希望のメッセージを選択します

	→ 	ENTER	を選択します。	
診断メッセージを開きます。説明文が表示されます（英語）。

	→ 	EXIT	を選択します。	
診断メッセージを閉じ、D.MSGに戻ります。

または：

	→ 	カウントダウン	(5…)	の実行中に、CLEARを押します。	
診断メッセージを削除して、D.MSGに戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。	
DIAGNOSEメインメニューへ戻ります。

診断機能を確認及び削除しました。

2.	 CONFIG.MSG 	— NE 107によりステータス信号の割り当て（NAMUR推奨）

メニューCONFIG.MSGでは診断メッセージのステータス信号を変更することができます。

このメニューは、メッセージを出力できすでにメニューADD.DIAGNOSEで有効化されている診断機能のみ
表示します。

ステータス信号には様々な優先度があります。

様々なステータス信号による診断メッセージが複数ある場合、ディスプレイでは最も優先度の高いステータス信号が
表示されます。

NE107によるステータス信号の概要（NE = NAMUR推奨）：

優先度 1 2 3 4
ステータス信号

意味 Failure（故障） Function	check	
（機能コントロール）

Out	of	specification	
（仕様外）

Maintenance	required	
（メンテナンスが必要）

表	36：	 CONFIG.MSG；概要　ステータス信号

工場出荷時には診断機能のメッセージとして以下のステータスが事前に設定されています：

診断機能 NE 107にしたがったステータス信号 ミニチュア 
信号

優先度

SERVICE.TIME Maintenance	required 4

TRAVEL.ACCU Maintenance	required 4

CYCLE.COUNTER Maintenance	required 4
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診断機能 NE 107にしたがったステータス信号 ミニチュア 
信号

優先度

TEMP.CHECK Out	of	specification 3

STROKE.CHECK Out	of	specification 3

PV.MONITOR Out	of	specification 3

POS.MONITOR Out	of	specification 3

表	37：	 CONFIG.MSG；初期設定（デフォルト）

ステータス信号の割り当て方：
	→ / 	CONFIG.MSG	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。メッセージを出力できる診断機能で有効化されているものが全て表示されます。

	→ / 	希望のメッセージを選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。	
可能なステータス信号のリストが表示されます。

	→ / 	希望のメッセージを選択します。

	→ 	SELECT	を選択します。	
選択されたステータス信号は中塗りされた円 	によってマークされています。

	→ 	EXIT	を選択します。確定と同時にメニューCONFIG.MSGに戻ります。	
ステータス信号が診断機能に割り当てられています。

	→ 	EXIT	を選択します。DIAGNOSEメインメニューへ戻ります。

	ステータス信号が割り当てされました。

3.	 ADD.DIAGNOSE 	— 診断機能のアクティブ化と非アクティブ化

このメニューでは診断機能をアクティブ化しDIAGNOSEのメインメニューに適用するか、すでに有効化された診
断機能を再び非アクティブ化することができます。

診断機能のアクティブ化：

説明については章「1.1.19.4.	診断機能の有効化」を参照してください

診断機能の非アクティブ化：

手順はアクティブ化と同じです。既存のチェックマークは、ENTER	キーを押して診断機能を非アクティブにした場
合にのみ、消えます	 	。

4. RESET.HISTORY 	— 全ての診断機能の履歴の消去

履歴の説明：	
診断通知ごとに履歴エントリーが行われます。このエントリーはこのメッセージを行った診断機能に割り当て	
られ、そこでサブメニューHISTORYに保存されます。
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いくつかの診断機能のメニューには、履歴エントリーが保存されるサブメニューHISTORYがあります。

RESET.HISTORYによりサブメニューHISTORY全てのエントリーが削除されます。

個別のエントリーは各診断機能のサブメニューHISTORYで削除することができます。

章「16.2.4.4. サブメニューHISTORYでの履歴エントリー」を参照してください。

履歴の削除方法：
	→ / 	RESET.HISTORY	を選択します。

	→ 	RUN	をカウントダウン（5…）が始まるまで押します。	
全ての履歴が削除されます。

	→ 	EXIT	を選択します。DIAGNOSEメインメニューへ戻ります。

	履歴エントリーを削除しました。

履歴エントリーは、CLOCK機能がプロセスレベルでの表示で有効化されている場合のみ行われます。	
CLOCK	のアクティブ化と設定に関しては	「1.1.14	日付と時刻の設定」の章に記載されています。

日本語 englishfrançais

1.Entwurf



136

追加機能

 

16.2.4.5. 診断機能の説明

HISTOGRAM 	— ヒストグラムの出力

HISTOGRAMメニューは2つに分けられます。

1.  ヒストグラムの出力	
POS-Class（滞留時間密度）及び	
DIR-Class（移動スパン）

2.	特性値のリスト	
CMD	 バルブ駆動基準位置	
POS	バルブ駆動実際位置	
DEV	POSからCMDまでの偏差	
TEMP	 温度	
SP	 	 プロセス基準値	
PV	 	 プロセス実際値

ヒストグラムのディスプレイ説明：

STOP CLEARPOS-Class

00 ： 13 ： 48 233 cM44

ヒストグラムの記録の継続時間

発生済み滞留時間密度最大値（最も高いバー）

駆動部の戻された道

全ストロークの10％その都度表示する10ヒストグラムバー：	
バー左＝クラス1(0～10%)	
バー右＝クラス10（91～100%）

POS-Class

STOP CLEARDIR-Class

00 ： 13 ： 48 7250

ヒストグラムの記録の継続時間

最も頻繁に起こった2つの方向転換間のスパン

方向変更の数

二つの方向転換点間スパンのヒストグラムバー 
バー左＝クラス1　(0～10%) 
バー右＝クラス10　(91～100%)

DIR-Class

POS-Class — 滞留時間密度のヒストグラムの説明

ヒストグラムは駆動部が一定の位置にどれくらいあったかを表示します。

これに関してストローク範囲は10クラスに分かれています。	
現在の位置は各走査時間に10クラスのうちの一つに割り当てられます。

	<10% 11～	
20%

21～	
30%

31～	
40%

41～	
50%

51～	
60%

61～	
70%

71～	
80%

81～	
90%

91	～	
100%

クラス 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

図	51：	 CMD-Class；ポジションクラス
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例でのヒストグラムの説明

駆動位置のサインフォームの経過：

位置

時間[t]

100%

0%

図	52：	 駆動位置のサインフォームの経過

駆動位置のサインフォームの経過に関するヒストグラム：

STOP CLEARPOS-Class

10 ： 34 ： 00 10023 cM30

ヒストグラムの記録の継続時間

発生済み滞留時間密度最大値（最も高いバー）

駆動部の戻された道

ヒストグラムは駆動部がそれぞれの位置クラスにどれくらい
あったかを表示します。	
ヒストグラム上真ん中は、何パーセントの時間駆動部が最も
大きな滞留時間密度による位置クラスにあったかということ
を示しています。

ヒストグラムから駆動部の挙動に戻す：

駆動部は	
位置クラス1（全ストロークの0～10%）の約30％に当たる時間と、	
位置クラス10（全ストロークの90～100%）の約30％に当たる時間。

残り時間は、全ストロークの11％から89％間の位置での駆動部。

図	53：	 POS-Class：駆動位置のサインフォームの経過での滞留時間密度のヒストグラム

ヒストグラムの配分により制御バルブの設定を戻すことができます。駆動部が例えば下のストローク範囲に
のみある場合、バルブの設置が大きすぎます。

DIR-Class — 移動スパンのヒストグラムの説明

ヒストグラムは二つの逆方向点間の駆動部の移動スパンを表示します。

これに付いて二つの方向転換間の移動スパンは10クラスに分けられます。	
現在の位置は各走査時間に10クラスのうちの一つに割り当てられます。

0～	
10%

11～	
20%

21～	
30%

31～	
40%

41～	
50%

51～	
60%

61～	
70%

71～	
80%

81～	
90%

91	～	
100%

クラス 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

図	54：	 DIR-Class；方向転換クラス
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例でのヒストグラムの説明

駆動位置のサインフォームの経過：

位置

時間[t]

100%

0%

図	55：	 駆動位置のサインフォームの経過

駆動位置のサインフォームの経過に関するヒストグラム：

STOP CLEARDIR-Class

00 ： 13 ： 48 72100

ヒストグラムの記録の継続時間

最も頻繁に起こった方向変更クラスのパーセント割合

方向変更の数

ヒストグラムではどの方向変更クラスが方向変更の合計数で
の最大の割合を占めているかを見ることができます。	
ヒストグラム上の真ん中には全ての方向変更のうちどのくらい
の割合が最も頻繁だった方向変更クラスに当たるかが示され
ています。

ヒストグラムから駆動部の挙動に戻すこと：

駆動部は全ての方向変更において方向変更クラス10（91～100%）のなかを動いていた

図	56：	 DIR-Class；駆動部のサインフォームの経過での滞留時間密度のヒストグラム

ヒストグラムは、基本設定で要求された機能X.TUNEが行われた場合のみ、駆動部の挙動に関する正しい情
報を与えることができます。

ヒストグラムの開始、ストップ、削除方法：
	→ / 	HISTOGRAM	を選択します。	
（それには、HISTOGRAM	機能がDIAGNOSEのメインメニューに適用されている必要があります。	
章	「1.1.19.4.	診断機能の有効化」を参照してください）。

	→ 	ENTER	を選択します。サブメニューPOS-Class（滞留時間密度）の空のマトリクスが表示されます。
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ヒストグラムを開始します：

	→ 	カウントダウン（5…）が実行されている間、START*	を押します。		
両方のヒストグラム（POS-Class	と	DIR-Class）が開始します。

	→ / 	ディスプレイを切り替えます。	
選択の可能性：	
POS-Class（滞留時間密度に関するヒストグラム）、	
DIR-Class（移動スパンに関するヒストグラム）、	
SYSTEM-DATA（特性のリスト化）。

ヒストグラムを止める：

	→ 	カウントダウン（5…）が実行されている間、STOP*	を押します。		
両方のヒストグラム（POS-Class	と	DIR-Class）に関する記録が止まります。

	→ / 	ディスプレイを切り替えます。	
選択の可能性：	
POS-Class（滞留時間密度に関するヒストグラム）、	
DIR-Class（移動スパンに関するヒストグラム）、	
SYSTEM-DATA（特性のリスト化）。

ヒストグラムを削除する：

	→ 	カウントダウン（5…）が実行されている間、CLEAR*	を押します。		
両方のヒストグラム（POS-Class	と	DIR-Class）が削除されます。

メインメニュー DIAGNOSEへ戻ります：

	→ / 	SYSTEM-DATA	を選択します

	→ 	または	 EXITを選択します。メインメニューDIAGNOSEへ戻ります。

*		キー機能	START	、	STOP	及び	CLEAR	はヒストグラム	POS-Class及びDIR-Classのディスプレイ表示にのみあり	
ます。

	ヒストグラムを開始、ストップ、削除しました。

SERVICE.TIME	 	— 稼働時間カウンター

稼働時間カウンターは機器の電源が入っている時間を検出します。

デューティサイクルが指定された時間制限に達すると、メッセージが作成されます。

	• これに加え履歴エントリーがサブメニューHISTORYで行われます。説明「16.2.4.4.	サブメニューHISTORYでの履
歴エントリー」を参照してください。

	• メッセージに割り当てられたステータス信号は短い間隔でディスプレイに表示されます。	
D.MSGとCONFIG.MSGについては132ページの16.2.4.3の章を参照してください。

ディスプレイSERVICE.TIME 機能の説明

EXIT INPUT29-5-1

SERVICE.TIME
LIMIT

HISTORY
NEXT.M 89	d.	23	h

90 d. 00 h

サブメニューLIMITでは工場で90日に設定されたメッセージの時間間
隔を変更することができます。

NEXT.Mの後ろに次のメッセージまでの残り時間が表示されます。

サブメニューHISTORYでは過去3つのメッセージの履歴エントリーを確
認し削除することができます。

表	38：	 SERVICE.TIME；動作時間カウンタ
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メッセージの出力間隔の設定方法：
	→ / 	SERVICE.TIME	を選択します。	
（それには、SERVICE.TIME	機能がDIAGNOSEのメインメニューに適用されている必要があります。	
章	「1.1.19.4.	診断機能の有効化」を参照してください）。

	→ 	ENTER	を選択します。メニューが表示されます。

	→ / 	LIMITを選択します。

	→ 	INPUT	を選択します。プリセットされた値が表示されます。

	→ / 		   +   	で値を上げ、	
   <-   	で（時間単位：日/時/分）を切り替え、	
メッセージの出力間隔を設定します。

	→ 	OKを選択します。メニューSERVICE.TIMEに戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。メインメニューDIAGNOSEへ戻ります。

	メッセージの出力間隔が設定されました。

TRAVEL.ACCU 	— 距離アキュムレータ

距離アキュムレータでは駆動ピストンが戻る道が検出され加算されます。駆動ピストンの動きは、位置が最低1％
変更されると認識されます。

ピストン運動の合計に制限を入力すると、メッセージを出力する間隔が設定されます。

	• これに加え履歴エントリーがサブメニューHISTORYで行われます。説明「16.2.4.4.	サブメニューHISTORYでの履
歴エントリー」を参照してください。

	• メッセージに割り当てられたステータス信号は短い間隔でディスプレイに表示されます。	
D.MSGとCONFIG.MSGについては132ページの16.2.4.3の章を参照してください。

ディスプレイTRAVEL.ACCU 機能の説明

EXIT INPUT29-6-1

TRAVEL.ACCU
HUB
LIMIT
NEXT.M
HISTORY

1000000	cm
999954	cm

20.0 mm

サブメニューHUBは駆動ピストンの全てのストロークを記述します。全ての
ストロークは装置の基本設定で（X.TUNEの実行）自動的に検出されます。	
アナログの位置トランスデューサでは合計ストロークはINPUTボタン/キー	
から入力される必要があります。

サブメニューLIMITではメッセージ出力の間隔を変更することができます。	
工場側では10	km戻ったピストン運動を設定できます。

NEXT.Mの後ろに次のメッセージまでの残りのピストン運動の距離が表示さ
れます。

サブメニューHISTORYでは過去3つのメッセージの履歴エントリーを確認し
削除することができます。

表	39：	 TRAVEL.ACCU：距離アキュムレータ
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メッセージ出力間隔の設定方法：
	→ / 	TRAVEL.ACCU	を選択します。	
（それには、TRAVEL.ACCU	機能がDIAGNOSEのメインメニューに適用されている必要があります。	
章	「1.1.19.4.	診断機能の有効化」を参照してください）。

	→ 	ENTER	を選択します。メニューが表示されます。

*	アナログの位置トランスデューサでのみ必要（サブメニューHUBの設定）

	→ / 	HUB	を選択します。

	→ 	INPUT*	を選択します。プリセットされた値が表示されます。

	→ / 		   +   		で値を上げ、	
   <-   	で小数点を変更し、	
駆動ピストンの合計ストロークを設定します。

	→ / 	LIMITを選択します。

	→ 	INPUT*	を選択します。プリセットされた値が表示されます。

	→ / 		   +   	で値を上げ、	
   <-   	で小数点を変更し、	
メッセージ出力の間隔を設定します（ピストン運動の合計の制限）。

	→ 	OK 	を選択します。メニューTRAVEL.ACCUへ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。メインメニューDIAGNOSEへ戻ります。	

	メッセージ出力の間隔が設定されました。

CYCLE.COUNTER 	— 方向転換カウンター

方向転換カウンターは駆動ピストンの方向転換の回数をカウントします。方向転換は、駆動ピストンの位置が最低
1%変わると認識されます。

方向転換の合計の制限の入力によってメッセージ出力の間隔が設定されます。

	• これに加え履歴エントリーがサブメニューHISTORYで行われます。説明「16.2.4.4.	サブメニューHISTORYでの履
歴エントリー」を参照

	• メッセージに割り当てられたステータス信号は短い間隔でディスプレイに表示されます。	
D.MSGとCONFIG.MSGについては132ページの16.2.4.3の章を参照してください。

ディスプレイCYCLE.COUNTER 機能の説明

EXIT INPUT29-7-1

CYCLE.COUNTER
LIMIT

HISTORY
NEXT.M 999960

1000000

サブメニューLIMITではメッセージ出力の間隔を変更することができます。
工場出荷時には方向転換の回数は100万回に設定されています。

NEXT.Mの後ろに次のメッセージまでの残りの方向転換が表示されます。

サブメニューHISTORYでは過去3つのメッセージの履歴エントリーを確認
し削除することができます。

表	40：	 SERVICE.TIME；動作時間カウンタ
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メッセージ出力間隔の設定方法：
	→ / 	CYCLE.COUNTER	を選択します。	
（それには、	CYCLE.COUNTER	機能がDIAGNOSE	のメインメニューに適用されている必要があります。	
章「1.1.19.4.	診断機能の有効化」を参照してください。)

	→ 	ENTER	を選択します。メニューが表示されます。

	→ / 	LIMITを選択します。

	→ 	INPUT	を選択します。プリセットされた値が表示されます。

	→ / 		   +   	で値を上げ、	
   <-   	で小数点を変更し、	
メッセージ出力の間隔を設定します（方向転換の制限数）。

	→ 	OK	を選択します。メニューCYCLE.COUNTERに戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。メインメニューDIAGNOSEへ戻ります。

メッセージ出力の間隔が設定されました。

TEMP.CHECK 	— 温度監視

温度監視は、現在の温度が指定された温度範囲にあるかを点検します。温度範囲は最低温度と最高温度の入力に
より設定されます。指定された領域から温度が逸脱するとメッセージが出力されます。

	• これに加え履歴エントリーがサブメニューHISTORYで行われます。説明「16.2.4.4.	サブメニューHISTORYでの履
歴エントリー」を参照してください。

	• メッセージに割り当てられたステータス信号は短い間隔でディスプレイに表示されます。	
D.MSGとCONFIG.MSGについては「16.2.4.3.	DIAGNOSEのメインメニューの説明」の章を参照してください。

監視に加えて温度ドラッグポインターがあります。これは測定された温度の値から最低値と最高値を表示します。	
ボタン/キーCLEAR	からドラッグポインターをリセットすることができます。

ディスプレイTEMP.CHECK 機能の説明

EXIT 29-8-1

TEMP.CHECK
CURRENT
MAX
MIN
LIMIT

21.7	*C
21.7	*C

21.7 *C

CURRENTは現在の温度を表示します。

MAXはドラッグポインターの最高温度を表示します

MIN	はドラッグポインターの最低温度を表示します。

サブメニューLIMIT	では許可済み温度範囲が変更できます。これを下回っ
たり上回ったりする場合メッセージが出力されます。工場出荷時には温度
範囲は0～60	°C	に設定されています。

サブメニューHISTORYでは過去3つのメッセージの履歴エントリーを確認
し削除することができます。

EXIT ENTER29-8-1

LIMIT
HISTORY

表	41：	 TEMP.CHECK；温度範囲
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メッセージ出力の温度制限の設定方法：
	→ / 	TEMP.CHECK	を選択します。	
（さらにTEMP.CHECK	機能がDIAGNOSEのメインメニューに適用されていなけれななりません。	
章	「1.1.19.4.	診断機能の有効化」を参照してください）。

	→ 	ENTER	を選択します。メニューが表示されます。

	→ / 	LIMITを選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。	
温度の上限と下限が表示されます。	
上限TEMP.MAXはすでに選択されています。

	→ 	INPUT	を選択します。上限温度制限用入力マスクが開きます。

	→ / 		   +   	で値を上げ、	
   <-   	で小数点を変更し、	
温度制限上限TEMP.MAXを入力します。

	→ 	OK	を選択します。値を確定します。

	→ / 	TEMP.MIN	を選択します。

	→ 	INPUT	を選択します。工場出荷時の温度制限下限を開きます。

	→ / 		   +   で値を上げ、	
   <-   	で小数点を変更し、	
温度制限下限	TEMP.MIN	を入力します。

	→ 	OK	を選択します。値を確定します。

	→ 	EXIT	を選択します。メニューTEMP.CHECKへ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。メインメニューDIAGNOSEへ戻ります。

	メッセージ出力の温度制限が設定されました。

STROKE.CHECK 	— 終端位置の監視

STROKE.CHECK機能によりバルブの物理的終端位置が監視されます。このように弁座の摩耗状態を認識すること
ができます。

さらに終端位置（ポジション0％）と上端位置（ポジション100％）に関し許容帯域が指定されます。終端位置が許容
帯域を超えたり下回ったりするとメッセージが出力されます。

	• これに加え履歴エントリーがサブメニューHISTORYで行われます。説明「16.2.4.4.	サブメニューHISTORYでの履
歴エントリー」を参照してください。

	• メッセージに割り当てられたステータス信号は短い間隔でディスプレイに表示されます。	
D.MSGとCONFIG.MSGについては132ページの16.2.4.3の章を参照してください。

監視に加えて終端位置ドラッグポインターがあります。これは検出された終端位置から最小及び最大位置を表示し
ます。ボタン/キー	CLEAR	からドラッグポインターをリセットすることができます。
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ディスプレイSTROKE.CHECK 機能の説明

EXIT 29-9-1

STROKE.CHECK
MAX
MIN
LIMIT
HISTORY

30.9%
67.6%

MAXはドラッグポインターの最大位置を表示します

MINはドラッグポインターの最小位置を表示します。

サブメニューLIMITでは物理的終端位置に関する許容帯域が設定でき	
ます。これを下回ったり上回ったりする場合メッセージが出力されます。

例：	
上部終端位置の入力TOL	MAX	＝	1％	
位置が–1％よりも小さい場合、通知が出力されます

終端位置の入力TOL	ZERO	＝	1％	
位置が101％よりも大きい場合、メッセージが出力されます

サブメニューHISTORYでは過去3つのメッセージの履歴エントリーを確認
し削除することができます。

表	42：	 STROKE.CHECK；終端位置監視	

メニューX.LIMITでストローク制限が設定されると、機械的終端位置の監視が限定的に説得力があること
になります。

プロセスレベルPOSで表示される終端位置はこの場合物理的に条件づけられた終端位置ではありま	
せん。この終端位置はしたがってメニューSTROKE.CHECKのMIN及びMAXで表示された終端位置とは	
比較ができません。

メッセージ出力の位置制限の設定方法：
	→ / 	STROKE.CHECK	を選択します。	
（それには、STROKE.CHECK	機能がDIAGNOSEのメインメニューに適用されている必要があります。	
章	「1.1.19.4.	診断機能の有効化」を参照してください）。

	→ 	ENTER	を選択します。メニューが表示されます。

	→ / 	LIMITを選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。	
下端位置許容値の上下の入力に関するサブメニューが表示されます。	
下端位置許容値に関するサブメニューZERO.TOLはすでに選択されています。

	→ 	INPUT	を選択します。下端位置許容値に関する入力マスクが開きます。

	→ / 			   +   	で値を上げ、	
   <-   	で小数点を変更し、	
下端位置許容値ZERO.TOL	を入力します。

	→ 	OK	を選択します。値を確定します。

	→ / 	MAX.TOL選択します。

	→ 	INPUT	を選択します。下端位置許容値に関する入力マスクが開きます。

	→ / 		   +   	で値を上げ、	
   <-   で小数点を変更し、	
上端位置許容値MAX.TOL	を入力します。

	→ 	OK	を選択します。値を確定します。

	→ 	EXIT	を選択します。メニューSTROKE.CHECKに戻ります。
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	→ 	EXIT	を選択します。メインメニューDIAGNOSEへ戻ります。

	メッセージ出力の位置制限が設定されました。

POS.MONITOR	 	—位置監視

POS.MONITOR機能は駆動部の現在の位置を監視します。

サブメニューDEADBANDで基準値の許容帯域を設定します。

サブメニューCOMP.TIME（compensation	time	=	補償時間）で実際値の均一化のための期間が基準値で指定さ
れます。	
補償時間COMP.TIMEの検出は、基準値が一定になるとすぐに開始します。補償時間の経過後監視が開始されます。

監視中実際値の制御偏差（DEV）が基準値の許容帯域より大きくなるとメッセージが出力されます。

	• これに加え履歴エントリーがサブメニューHISTORYで行われます。説明「16.2.4.4.	サブメニューHISTORYでの履
歴エントリー」を参照してください。

	• メッセージに割り当てられたステータス信号は短い間隔でディスプレイに表示されます。	
D.MSGとCONFIG.MSGについては132ページの16.2.4.3の章を参照してください。

ディスプレイPOS.MONITOR 機能の説明

EXIT INPUT29-11-1

POS：MONITOR
DEADBAND

HISTORY
COMP.TIME 10.0秒

2.0%

サブメニューDEADBANDでは工場出荷時に2％に設定された基準値の許
容帯域を変更することができます。

COMP.TIME	(compensations	time)では補償時間を設定します。

サブメニューHISTORYでは過去3つのメッセージの履歴エントリーを確認
し削除することができます。

表	43：	 POS.MONITOR；位置の監視

概略図

0

0.2

0.4

0.6

0.8

1

1.2

1.4

0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

COMP.TIME

DEADBAND
CMD

POS

DEV

凡例：

DEADBAND	=	設定可能な
許容帯域　％。

COMP.TIME	=	制御偏差が
許容帯域と比較されるまでの待機時
間で、設定可能な時間秒。

DEV	=	制御偏差

図	57：	 POS.MONITOR；概略図　位置監視
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許容帯域と補償時間の入力方法：
	→ / 	POS.MONITOR	を選択します。	
（それには、POS.MONITOR	機能がDIAGNOSEのメインメニューに適用されている必要があります。	
章	「1.1.19.4.	診断機能の有効化」を参照してください）。

	→ 	ENTER	を選択します。メニューが表示されます。DEADBANDはすでに選択されています。

	→ 	INPUT	を選択します。プリセットされた値が表示されます。

	→ / 		   +   	で値を上げ、	
   <-   	で小数点を変更し、	
許容帯域を入力します。

	→ 	OK	を選択します。値を確定します。

	→ / 	COMP.TIME	を選択します。

	→ 	INPUT	を選択します。プリセットされた値が表示されます。

	→ / 		   +   	で値を上げ、	
   <-   で小数点変更し、	
補償時間を入力します。

	→ 	OK	を選択します。メニューPOS.MONITORへ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。メインメニューDIAGNOSEへ戻ります。

	許容帯域と補償時間を設定します。

PV.MONITOR	 	— プロセス監視（タイプ8693でのみ）

PV.MONITOR機能はプロセス実際値の監視を行います。

操作メニューは既述の位置監視POS.MONITORと同じです。	
反対にここでは駆動部の位置ではなくプロセスが監視されます。
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16.2.4.6. サブメニューHISTORYでの履歴エントリー

メッセージを出力できる全ての診断機能はサブメニューHISTORYから利用可能です。

診断メッセージの作動により履歴エントリーは日付と値で作成されます。各診断機能の履歴エントリーはサブメ	
ニューHISTORYで確認し削除することができます。

各診断メッセージのうち最大3つに履歴エントリーが保存されます。メッセージの作動時にすでに3つの履歴エン
トリーがある場合、最も古い履歴エントリーが削除されます。

例：診断機能TRAVEL.ACCUの履歴

EXIT CLEAR———

TRAVEL.ACCU

01.02.12
01.02.12
01.02.12

5	cm
35	cm
10	cm

DATE VALUE

説明：	
ディスプレイ上左に日付、その横右側にはそれに属する値が表示され	
ます。

履歴の削除：	
ボタン/キー	CLEAR	をカウントダウン（5…）が始まるまで押します。

診断メニューRESET.HISTORYから全ての診断機能の履歴を一緒に削除することができます。章16.2.4.3	
を参照してください。

診断機能の履歴の削除方法（例TRAVEL.ACCU）：
	→ / 	TRAVEL.ACCU	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。メニューが表示されます。

	→ / 	HISTORY	を選択します。

	→ 	INPUT	を選択します。履歴エントリーが日付と値と共に表示されます。

	→ カウントダウン（5…）の実行中に	CLEAR	を押します。	
		
診断機能の履歴TRAVEL.ACCU	が削除されます。

	→ 	EXIT	を選択します。メニューTRAVEL.ACCUへ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。メインメニューDIAGNOSEへ戻ります。

	診断機能の履歴を削除しました。

履歴エントリーは、CLOCK機能がプロセスレベルでの表示で有効化されている場合のみ行われます。

正しい履歴エントリーを維持するためには日付と時刻が一致している必要があります。

再起動後日付と時刻を新しく設定する必要があります。そのため装置は再起動後すぐに自動で該当メ	
ニューに切り替わります。

CLOCKのアクティブ化と設定については以下の章をご覧ください	「1.1.14	日付と時刻の設定」
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16.3 X.TUNEの手動構成 
この機能は特別な要件でのみ必要とされています。 
標準利用のためにX.TUNE	機能は出荷工場でプリセットされています。 
章「14.3  X.TUNE — ポジショナーの自動調整」を参照してください。

特別な要件ではX.TUNE機能を以下に記載の通り手動で構成することができます。

X.TUNEの手動構成用メニューの開き方：
	→ 	MENU	を3秒間押します。プロセスレベルの切り替え 設定レベル。

	→ / 	X.TUNE	を選択します。

	→ 	RUN	を選択します。メニューManual.TUNEを開きます。X.TUNEの手動構成のメニュー項目が表示され
ます。

	X.TUNEの手動構成用メニューが開かれました。

16.3.1 X.TUNEの手動構成用メニューの説明

X.TUNE.CONFIG X.TUNE機能の構成 X.TUNE（自動自己最適化）の実行時にどの機能が実行され
るかを設定します。

M.TUNE.POS 終端位置の設定 —		空圧式駆動部が機械的終端位置を持つかどうかを記入
します。

—	終端位置のマニュアル指定

機械的終端位置がない場合、これがX.TUNEによっては開始
せず、手動で指定する必要があります。

M.TUNE.PWM PWM信号の最適化 換気バルブ及びエア抜きバルブの制御部に関するPWM信
号の手動最適化。

最適化のためにはバルブは換気及びエア抜きされる必要が
あります。プログレスバーはディスプレイ上にバルブが換気
またはエア抜きされる速度を示します。	
プログレスバーが可能な限りゆっくりと動く場合、設定は最
適であると言えます。

M.TUNE.AIR 駆動部の開口時間および閉
鎖時間の検出

駆動部の開口時間および閉鎖時間の実行中の検出。
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16.3.1.1. X.TUNE.CONFIG — X.TUNE機能の構成

このメニューではX.TUNE機能のの自動実行時にどの機能が実行されるかを設定することができます。

So X.TUNE.CONFIGでの機能の設定方法：
	→ / 	X.TUNE.CONFIG	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。	
X.TUNE	による自動自己パラメータ化に関する機能が表示されます。

	→ / 	希望の機能を選択します。

	→ 	SELECT	を選択します。チェックをつけることで機能をアクティブ化します	 	。

	→希望の機能を矢印キー	 / 	で順次に選択しチェックをつけて	 	アクティブ化します。

	→ 	EXIT	を選択します。メニューManual.TUNEへ戻ります。

	X.TUNE.CONFIGでの機能を設定しました。

16.3.1.2. X.TUNE.POS —　終端位置の設定

このメニューでは、空圧式駆動部に機械的終端位置があるかどうかを設定します。	
機械的終端位置がない場合、これがX.TUNEによっては開始せず、手動で指定する必要があります。

終端位置の設定方法：
	→ / 	M.TUNE.POS	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。	
	
ACT.limitの選択	=	機械的終端位置あり	
ACT.nolimit	=	機械的終端位置なし	
が表示されます。

機械的終端位置がある場合

	→ / 	ACT.limitを選択します。

	→ 	SELECT	を選択します。選択は中塗りされた円	 	によってマークされています。

	→ 	EXIT	を選択します。メニューManual.TUNEへ戻ります。

機械的終端位置がない場合

	→ / 	ACT.nolimitを選択します。

	→ 	SELECT	を選択します。終端位置の入力に関するサブメニューCAL.POSが開きます。

	→ / 	POS.pMIN	を選択します。

	→ 	INPUT	を選択します。終端位置の値用入力マスクが開きます。

	→ / 		OPN	で値を上げ、	
CLS	で小数点を変更し、	
バルブの終端位置に移動します。

	→ 	OK	を選択します。適用と同時にメニューCAL.POSに戻ります。

	→ / 	POS.pMAX	を選択します。
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	→ 	INPUT	を選択します。上終端位置の値用入力マスクが開きます。

	→ / 		OPNで値を上げ、	
CLS	で小数点を変更し、	
バルブの上終端位置に移動します。

	→ 	OK	を選択します。適用と同時にメニューCAL.POSに戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。メニューM.TUNE.POS.へ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。メニューManual.TUNEへ戻ります。

	終端位置を設定しました。

16.3.1.3. M.TUNE.PWM — PWM信号の最適化

このメニューでは換気バルブ及びエア抜きバルブの制御部に関するPWM信号は手動で最適化されます。

最適化には駆動部は換気及びエア抜きされます。プログレスバーがディスプレイ上に駆動部の位置と換気とエア
抜きの速度を表示します。	
プログレスバーが可能な限りゆっくりと動く場合、設定は最適であると言えます。

警告

M.TUNE.PWM機能の実行時の制御されていないバルブ運動による危険。

動作圧力下でM.TUNE.PWM機能の実行時には深刻な怪我の危険があります。

	▶ X.TUNE.PWMは決してプロセス進行中に実施しないでください。

	▶設備を誤って作動させることがないようにします。

PWM信号の最適化の方法：
	→ / 	M.TUNE.PWM	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。	
サブメニューが表示されます。	
yB.min	=	ベンドバルブ	
yE.min	=	エア抜きバルブ

	→ / 	yB.min	を選択します。ベンドバルブのPWM信号の設定に関するサブメニュー。

	→ 	ENTER	を選択します。PWM信号の設定用の入力マスクが開きます。	
プログレスバーは換気の速度を表示します。

	→ / 		   +   	速度を上げる	
   —   	速度を下げる	
速度は最小限に抑え、プログレスバーが可能な限りゆっくりと左から右に移動するようにしてください。	
注意。速度は、プログレスバーが一箇所に止まってしまうほどは小さくしないでください。

	→ 	OK	を選択します。適用と同時にメニューM.TUNE.PWM.に戻ります。

	→ / 	yE.min	を選択します。エア抜きバルブのPWM信号の設定に関するサブメニュー。

	→ 	ENTER	を選択します。PWM信号の設定用の入力マスクが開きます。	
プログレスバーはエア抜きの速度を表示します。
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	→ / 		   +   	で速度を上げ、	
  —   	で速度を下げます	
速度は最小限に抑え、プログレスバーが可能な限りゆっくりと右から左に移動するようにしてください。	
注意。速度は、プログレスバーが一箇所に止まってしまうほどは小さくしないでください。

	→ 	OK	を選択します。適用と同時にメニューM.TUNE.PWM.に戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。メニューManual.TUNEへ戻ります。

	PWM信号を最適化しました。

16.3.1.4. M.TUNE.AIR — 開口時間および閉鎖時間の検出

この機能の実行によってバルブの開口時間および閉鎖時間が継続的に検出されます。

供給圧力の変更は、このように最適化が可能な換気時間に影響します。

設定には、供給圧力の変更が換気時間に与える影響を機能M.TUNE.AIRから継続的に監視することができます。

開口時間および閉鎖時間を継続的に検出する方法：
	→ / 	M.TUNE.AIR	を選択します。

	→ 	RUN	をカウントダウン（5…）が始まるまで押します。	
換気とエア抜きの時間が表示されます。	
time.open	=	換気	
time.close	=	排気

換気の調整のためには供給圧力を変更します。	
これにより変更された換気時間は継続的に表示されます。

	→ 	EXIT	を選択します。メニューManual.TUNEへ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。メインメニュー（MAIN）へ戻ります。

	→ 	EXIT	を選択します。設定レベルの切り替え プロセスレベル。

	開口時間および閉鎖時間を継続的に検出しました。
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17 büSサービスインターフェースへのアクセス
büSサービスインターフェースは装置内部にあります。

	→アクセスするには蓋（透明フードとハウジングカバー）を外します。

	→必ず終端抵抗を利用するようにしてください。

注記
マイクロUSBはいつもbüSアダプターからパソコンに接続します。

büSサービスインターフェース

図	58：	 büSサービスインターフェース

17.1 Bürkertコミュニケーターからのコミッショニングの設定方法
 • コンピューターソフトウェアBürkertコミュニケーターによるパソコンでの設定

設定のこの方法は全ての装置タイプと装置バリエーションで可能です。

このためにはUSB-büSインターフェースセットによる装置とbüSサービスインターフェースを接続する必要があり
ます。

PCソフトウェア「Bürkertコミュニケーター」は、Bürkertのホームページから無料でダウンロードできます。

そのためにはアクセサリとして購入可能なUSB-büSインターフェースセットが必要です。	
通信は装置のbüSサービスインターフェースから行われます（「22	アクセサリ」の章を参照）

プロセスコントローラ

Parameter Diagnostics Maintenance

P.TUNEP.CONTROL

PQ.LIN

表	44：	 プロセスコントローラ　レベル
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ポジショナー

Parameter Diagnostics Maintenance

X.TUNE

CONFIG.MSG

DIAGNOSE	ON/OFF

HISTOGRAM

ADD.DIAGNOSE

TRAVEL.ACCU

SERVICE.TIME

ADD.FUNCTION

BUS.COMM

CUTOFF

CHARACT

DIR.ACT

DIR.CMD	

SPLTRNG

X.TIME

X.LIMIT

SAFEPOS

X.CONTROL

TEMP.CHECK

CYCLE.COUNTER

PV.MONITOR

STROKE.CHECK

POS.MONITOR

表	45：	 ポジショナー　レベル

入力/出力

Parameter Maintenance

CAL.USERINPUT

SIG.ERROR

ADD.FUNCTION

BINARY.IN

表	46：	 入力/出力　レベル

産業用通信	(Ethernet装置でのみ)

Parameter

DNS	compatible	name*

Static	IP	address

MAC	address

Network	mask

Default	gateway

*	PROFINETでのみ使用可。

表	47：	 産業用通信レベル
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一般設定

Maintenance

SIMULATION

BUES

表	48：	 一般　レベル
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18 操作構造と初期設定
工場出荷時のプリセットは操作構造の中でその都度メニューの右に青で表示されています。例：

	/	 工場で有効化されたまたは選択されたメニュー項目

	/	 工場で有効化されていないまたは選択されていないメニュー項目

2%、10	sec… 工場側で設定された値

INPUT 4～20	mA

0～20	mA

0～10	V

0～ 5	V

BUS.COMM	3) BUS	FAIL SafePos			off

SafePos			on

Address	4)

Baudrate	4) 1000	kBit/s

250	kBit/s

125	kBit/s

500	kBit/s

50	kBit/s

（0～127）

BueS-Mode	4) CANopen

BueS

X.TUNE

図	59：	 操作構造	—	1

 

3)		 フィールドバスでのみ

4)		 説明	büS
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操作構造と初期設定

 

X.TUNE X.TUNE	STARTED TUNE	#0	INIT… X.TUNE	ready

X.TUNE.CONFIG

X.TUNE.POS

X.TUNE.PWM

X.TUNE.AIR

X.TUNE.DBDx

ACT.limit

yB.min

time.open	
time.close

POS.pMIN

TUNE.yB

TUNE.yE

X.TUNE.PARAx

ACT.nolimit

yE.min

POS.pMAX

X.TUNE.LEAKAGE

X.TUNE.Ypwm

X.TUNE.Yfric

P.Q’LIN

手動		X.TUNE

自動		X.TUNE

図	60：	 操作構造	—	2
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SERVICE.BUES

P.Q’LIN	1)

P.TUNE	1)

Q.LIN#0	
CMD	=	0%

starting	
process	tune

Q.LIN#1	
CMD	=	10%…

identivying	
control	process

Q.LIN	
ready

calculating	
PID	parameters

TUNE	
ready

ADD.FUNCTION CHARACT

CUTOFF

DIR.CMD

DIR.ACT

SPLTRNG	2)

X.LIMIT

X.TIME

X.CONTROL

P.CONTROL	1)

SECURITY

SAFEPOS

SIG.ERROR	6)

BINARY.IN

OUTPUT	7)

CAL.USER

SET.FACTORY

EXTRAS

SERVICE

SIMULATION

DIAGNOSE

	 	 	 	 起動可能な追加機能

CHARACT

図	61：	 操作構造	—	3

1)		 プロセスコントローラタイプ8693のみ	
2)		 ポジショナー操作のみ	
6) 	 信号タイプ4～20	mAおよびPt	100のみ	
7)		 オプション。出力の数はタイプによります。
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操作構造と初期設定

 

X.CONTROL

CUTOFF

DIR.CMD

DIR.ACT

SPLTRNG	2)

CHARACT

Min									0%

Rise

Rise

Min									0%

linear

Type	PCO

GRAPH

Max				100%

Fall

Fall

Max				100%

CUT-type	1)

GP	1:25

Type	XCO

y	0	->						0%

y	5	->						5%

y	100	->		100%

GP	1:33

GP	1:50

GP	25:1

GP	33:1

GP	50:1

FREE

起動可能な追加機能

Graph

• 
• 
•

0%

0%

100%

100%

X.LIMIT

X.TIME

Min									0%

T . open		1.0	sec

Max				100%

T . close		1.0	sec

0%

100%

1.0	sec

1.0	sec

図	62：	 操作構造	—	4
 

1)		 プロセスコントローラタイプ8693のみ	
2)		 ポジショナー操作のみ
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操作構造と初期設定

 

SECURITY

SP-INPUT

P.CONTROL	1)

X.CONTROL

PID.PARAMETER

SETUP

DBND				1.0%

DBND				1.0%

PV-INPUT 4～ 20	mA

KXopn								1

KXcls								1

KDopn						0

KDcls							0

YBfric							0

YEfric								0

KP								1.00

Frequency

PT	100

TN							999.9

TV											0.0

X0												0%

FILTER							0

起動可能な追加機能

1.0%

1

1

0

0

0

0

1.0%

1.00

999.9	sec

0.0	sec

0%

0

Teach-in	
at	work

PV-SCALE PVmin								0.0

PVmax			100.0

Valve	
closing

VALUE

VOLUME

TEACH-IN

K-Factor	9)

->	filling

TEACH-IN

0.0	l/s

100.0	l/s

1.0

図	63：	 操作構造	—	5

 

1)		 プロセスコントローラタイプ8693のみ
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操作構造と初期設定

 

SECURITY Access	Code CODE

MAIN

MANU / AUTO

ADDFUNCT

X.TUNE

P.Q’LIN	1)

P.TUNE	1)

SAFEPOS

SP-SCALE	10)

P.CO-INIT

SP-INPUT

SPmin								0.0

bumpless

intern

SPmax			100.0

standard

zeroinit

extern

起動可能な追加機能

0.0	l/s

100.0	l/s

0000

図	64：	 操作構造	—	6

 

1)    プロセスコントローラタイプ8693のみ	
9)		 		信号タイプ周波数	(P.CONTROL	→	SETUP	→	PV-INPUT	→	周波数)のみ	
10)				プロセスコントローラタイプ8693でのみおよび基準値指定（P.CONTROL	→	SETUP	→	SP-INPUT	→	外部）
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操作構造と初期設定

 

CAL.USER OUT	BIN	1

SAFEPOS

SIG.ERROR	6)

OUTPUT	7)

Safepos

SP/CMD	Input

BINARY.IN

PV	Input	1)

Error	off

SafePos

Error	off

OUT	ANALOG POS

4～20	mA

SafePos			off	

normally	open	

SafePos			off	

Error	on

Manu / Auto

Error	on

CMD

PV	1)

SP	1)

OUT.type

0～ 20	mA

0～10	V

0～ 5	V

SAFEPOS

X.TUNE

X.CO / P.CO	1)

BIN.IN	type

SAFEPOS

SafePos			on

normally	closed

SafePos			on

起動可能な追加機能

0%

図	65：	 操作構造	—	7

 

1)    プロセスコントローラタイプ8693のみ	
6) 	 		信号タイプ4～20	mAおよびPt	100のみ	
7)		 		オプション。出力の数はタイプによります。
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操作構造と初期設定

 

CAL.USER

OUT	BIN	1

OUT	BIN	2

POS.Dev

POS.Dev

FAILURE

Limit					0.0%

Limit					100.0%

Deviation		1.0%

Deviation		1.0%

FAILURE

normally	open

normally	open

POS.Lim-1

POS.Lim-2

Safepos

Safepos

Remote

Remote

Tune.Status

Tune.Status

ERR.SP/CMD	11)

ERR.SP/CMD	11)

ERR.PV	12)

ERR.PV	12)

DIAG.State-1

DIAG.State-2

OUT.type

OUT.type

OUT	SPEZ

OUT	SPEZ

normally	closed

normally	closed

FUNC.CHECK

FUNC.CHECK

MAINTENANCE

MAINTENANCE

1.0%

1.0%

0%

100%

図	66：	 操作構造	—	8

 

11)    入力信号用エラー検出が有効化されている場合のみ	
(SIG.ERROR	→	SP/CMD	InputまたはPV-Input	→	Error	on)

12)    プロセスコントローラ・タイプ8693及び入力信号用エラー検出が有効化されている場合のみ	
(SIG.ERROR	→SP/CMD	InputまたはPV-Input	→	Error	on)
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操作構造と初期設定

 

SERVICE.BUES*

Address

Baud	rate 1000	kBit/s

250	kBit/s

125	kBit/s

500	kBit/s

50	kBit/s

（0～127）

CAL.USER

SET.FACTORY

calibr.POS

calibr.INP	2)

calibr.SP	10)

calibr.PV	1)

copy	FACT	->	USER

factory	reset

POS.pMIN

INP	4	mA					0	13)

SP	4	mA					0	13)

PV	4	mA					0	14)

CAL	reset

POS.pMAX

INP	20	mA			0	13)

SP	20	mA			0	13)

PV	20	mA			0	14)

SET	VALUE	15)

PT	100：

起動可能な追加機能

x*

x**

x**

x**

x*

x**

x**

x**

x**

*		X.TUNEでは値が設定されます（自動ま
たは手動）。

**		値はメーカーによって	
デバイス固有の校正で設定されます。

EXTRAS

図	67：	 操作構造	—	9

 

1)    プロセスコントローラタイプ8693のみ 
2)			 		ポジショナー操作のみ	
10)				プロセスコントローラタイプ8693でのみおよび基準値指定（P.CONTROL	→	SETUP	→	SP-INPUT	→	外部）

13)			INPUTメニューで選択した信号タイプが表示されます	
14)			信号タイプ	4～20	mA	(P.CONTROL	→	SETUP	→	PV-INPUT	→	4～20	mA)のみ	
15)				Pt	100での配線のみ	(P.CONTROL	→	SETUP	→	PV-INPUT	→	PT	100)
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操作構造と初期設定

 

SERVICE START-UP. ITEMS

DISP.ITEMSEXTRAS POS

CMD

CMD/POS

CMD/POS	(t)

CLOCK

INPUT	16)

PV	1)

SP	1)

P.TUNE	1)

P.LIN	1)

SP/PV	1)

SP/PV	(t ) 	1)

TEMP

X.TUNE

図	68：	 操作構造	—	10

 

1)     プロセスコントローラタイプ8693のみ	
16)				フィールドバスではない
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操作構造と初期設定

 

CLOCK

INPUT	16)

P.TUNE	1)

P.LIN	1)

TEMP

X.TUNE

START-UP.ITEMS

DISP.MODE

DISP.LIGHT

POS

normal

on

CMD

invers

off

user	active

CMD/POS

CMD/POS	(t)

PV	1)

SP	1)

SP/PV	1)

SP/PV	(t ) 	1)

起動可能な追加機能

SERVICE

SIMULATION

図	69：	 操作構造	—	11

 

1)    プロセスコントローラタイプ8693のみ	
16)			フィールドバスではない
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操作構造と初期設定

 

起動可能な追加機能

SIGNAL.simSIMULATION SIGNAL.form Extern

x.SIM

Offset

CONTROL.sim

Amplitude

Periode

Sinus

p.SIM

Square

SIM.Gain

Triangle

Mixed

SIM.Delay

50.0%

80.0%

5.0	sec

1.0

1.0	sec

DIAGNOSE D.MSG	17)

CONFIG.MSG	17)

SERVICE.TIME

SERVICE.TIME FAILURE

TRAVEL.ACCU

FUNC.CHECK

CYCLE.COUNTER

OUT.SPEZ

MAINTENANCE

TEMP.CHECK

STROKE.CHECK

PV.MONITOR	1)

POS.MONITOR

ADD.DIAGNOSE TRAVEL.ACCU

図	70：	 操作構造	—	12

 

1)    プロセスコントローラタイプ8693のみ	
17)    サブメニューでは有効化された診断機能のみリスト化されています
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FAILURE

FAILURE

FAILURE

TRAVEL.ACCU

FUNC.CHECK

FUNC.CHECK

FUNC.CHECK

CYCLE.COUNTER

OUT.SPEZ

OUT.SPEZ

OUT.SPEZ

MAINTENANCE

MAINTENANCE

MAINTENANCE

TEMP.CHECK

ADD.DIAGNOSE

FAILURE

FAILURE

FAILURE

FUNC.CHECK

FUNC.CHECK

FUNC.CHECK

OUT.SPEZ

OUT.SPEZ

OUT.SPEZ

MAINTENANCE

MAINTENANCE

MAINTENANCE

STROKE.CHECK

PV.MONITOR	1)

POS.MONITOR

図	71：	 操作構造	—	13

 

1)    プロセスコントローラタイプ8693のみ
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操作構造と初期設定

 

Reset	doneRESET.HISTORY

ADD.DIAGNOSE HISTOGRAM

SERVICE.TIME

TRAVEL.ACCU

CYCLE.COUNTER

TEMP.CHECK

STROKE.CHECK

PV.MONITOR	1)

POS.MONITOR

90	d.00	h

20.0	mm

1000000

1000000	cm

起動可能診断機能

HISTOGRAM

SERVICE.TIME

TRAVEL.ACCU

CYCLE.COUNTER

POS-Class

LIMIT

HUB

DIR-Class

NEXT	M.

LIMIT

LIMIT

SYSTEM-DATA

HISTORY

NEXT.M

NEXT.M

HISTORY

HISTORY

TEMP.CHECK

図	72：	 操作構造	—	14
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操作構造と初期設定

 

TEMP.CHECK

STROKE.CHECK

CURRENT

TEMP.MAX

TEMP.MAX

ZERO.TOL

ZERO

TEMP.MIN

TEMP.MIN

MAX.TOL

MAX

MAX

MAX

MIN

MIN

LIMIT

LIMIT

LIMIT

HISTORY

HISTORY

起動可能診断機能

60.0	°C

0.5%

0.0	°C

0.5%

POS.MONITOR

PV.MONITOR	1)

DEADBAND

DEADBAND

COMP.TIME

COMP.TIME

HISTORY

HISTORY

2.0%

2.0%

10.0秒

10.0秒

図	73：	 操作構造	—	15

 

1)    プロセスコントローラタイプ8693のみ
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19 ETHERNET/IP、PROFINET及び MODBUS TCP

19.1 ビュー

43

12
X6-円形コネクタM12、4ピン 

（動作電圧）
X7 — フィールドバス接続M12 	
（2ポートEthernetスイッチ）

1

2

3

4

図	74：	 フィールドバス接続部

19.2 テクニカルデータ

危険

電圧による怪我の危険。

	▶システムに介入する前に、電圧をオフにし、再稼働しないことを確認してください。
	▶現行の電気装置に関する事故防止規則及び安全規則を遵守してください。

警告

不適切な取付による怪我の危険。

	▶取付は必ず適切な工具を使用し、認定された専門技術者が実施してください。

制御不能や意図しないシステムの起動による負傷の危険。

	▶設備を誤って作動させることがないようにします。

	▶設置後に再始動を制御してください。

ネットワーク速度 10/100	Mbps

自動ナビゲーション Yes

スイッチ機能 Yes

ネットワーク診断 あり、エラーテレグラムから

MAC-ID 個別ID、モジュールに保存済み及び装置外装に記載（銘板を参照）

装置名　Ethernet		（初期設定） ポジショナー/プロセスコントローラ	(名前は変更可能)
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複数の装置の構成：

出荷時、すべての装置は次の同じIPアドレスを持っています。装置が構成のために識別されるには、 
ネットワークにまだ構成されていない装置が1台だけ存在する必要があります。

	▶装置（Ethernetフィールドバスパティシパント）を次々に個別にネットワークに接続して構成します。

19.3 産業用イーサネット
PROFINET IO仕様
DNS	compatible	name 記入なし

固定IPアドレス 0.0.0.0

Network	mask 0.0.0.0

標準ゲートウェイ 0.0.0.0

これらの初期設定により、PROFINET仕様に従ってDCPおよびLLDPサービスを介してアドレスを割り当てることが
できます。デバイスを交換するときに、追加のツールや新しい構成は必要ありません。

トポロジー検出 LLDP、SNMP	V1、MIB2、Physical	Device

最小サイクル時間 10	ms

IRT サポートなし

MRP媒体冗長性 MRPクライアント（サポートあり）

その他のサポートされている機能 DCP、VLANプライオリティタギング、Shared	Device

伝送速度 100	MBit/s

データトランスポート層 Ethernet	II、IEEE	802.3

PROFINET	IO仕様 V2.3

（AR）Application	Relations	 機器は同時に2つのIO-AR、1つのスーパーバイザーAR及び1つのスーパー
バイザーDA	ARまで処理できます。

Ethernet/IP仕様
固定IPアドレス 192.168.0.100

Network	mask 255.255.255.0

標準ゲートウェイ 192.168.0.1

定義済みの標準オブジェクト IDオブジェクト	（0x01）

メッセージルーターオブジェクト	（0x02）

アセンブリオブジェクト	（0x04）

接続マネージャ	（0x06）

DLRオブジェクト	（0x47）

QoSオブジェクト	（0x48）

TCP／IPインターフェースオブジェクト	（0xF5）

Ethernetリンクオブジェクト	（0xF6）
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DHCP サポートあり

BOOTP サポートあり

伝送速度 10及び100	MBit/s

二重モード 半二重、全二重、自動ネゴシエーション

MDIモード MDI、MDI-X、Auto-MDIX

データトランスポート層 Ethernet	II、IEEE	802.3

Address	Conflict	Detection	（ACD）サポートあり

DLR（リングトポロジー） サポートあり

CIPリセットサービス Identity	Object	Reset	Service	タイプ0と1

Modbus TCP仕様
固定IPアドレス 192.168.0.100

Network	mask 255.255.255.0

標準ゲートウェイ 192.168.0.1

Modbusファンクションコード 1、2、3、4、6、15、16、23

モード メッセージモード：サーバー

伝送速度 10及び100	MBit/s

データトランスポート層 Ethernet	II、IEEE	802.3

19.4 電気的接続
Ethernet/IPの接続は円形コネクタM12、4極D符号化済みされたものから行われます。

X7 — フィールドバス接続　M12　D符号化済み：

43

12

ピン1 トランスミッタ	+

ピン2 レシーブ	+	

ピン3 トランスミッタ	—

ピン4 レシーブ	-

表	49：	 電気割り当て　Ethernet/IP

X6-円形コネクタM12、4ピン：

ピン 心線カラー* ピン割り当て
1 茶色 動作電圧	+	24	V	DC
2 不使用
3 青 動作電圧	GND
4 不使用
*	指定された色は、アクセサリとして使用できる接続ケーブル（918038）を指します。

表	50：	 X6-円形コネクタM12、4ピン（動作電圧）
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注記
電磁両立性 (EMC) の維持のためには油をさしたEthernetケーブルを使用してください。ケーブル保護板を接続
された装置どちらにもアースしてください。 
接地用の短いライン（最大1 m） については、1.5 mm2以上の断面でご使用ください。

FE機能接地

図	75：	 機能接地

19.5 Bus状態表示
バス状態表示は装置のディスプレイから行われます。

ディスプレイ表示

（3秒ごとに表示されます）

装置状態 説明 トラブルシューティング

BUS	no	
connection

オンライン、

マスターの使用なし。

装置は正しくバスに接続され
ており、ネットワークアクセスプ
ロセスは誤りなく接続されまし
たが、マスターに設定された接
続がありません。

	• マスターによる新しい接
続の構成。

BUS	
critical	err 重大なバスエラー。

ネットワークで同じアドレスを
もつ他の装置。

通信の問題によるBUS	offline。

	• 装置のアドレスを変え、
装置を再起動します。

	• バスモニターによるネ
ットワークでのエラー
分析。

表	51：	 バス状態表示；Ethernet
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19.5.1 フィールドバスなしの装置に関するフィールドバス装置の逸脱

Ethernetによるタイプ8692及び8693にはこの取扱説明書の以下の章は無効です。
	•「設置」の項	 	 	 	章	「12	電気的取付け　24	V	DC」
	•「コミッショニング」の項	 章	「14.2		INPUT	—	入力信号の設定」

	•「追加機能」の項	 	 	章	「16.1.5		SPLTRNG	—	信号範囲分配（Split	range）」	
	
章	「16.1.15		CAL.USER	—	実際値と基準値の校正」	
	 —	メニュー項目	calibr.INP、基準位置の校正		
	 —	メニュー項目	calibr.SP、プロセス基準値の校正	
	
章	「16.1.13		BINARY.IN	—	デジタル入力のアクティブ化」	
	
章	「16.1.14		OUTPUT	—	出力の構成（オプション）」

19.5.2  BUS.COMM — タイプ8692、8693での設定

メニューBUS.COMMでEthernetタイプのコミッショニングについて以下のメニュー項目を設定する：

BUS	FAIL 安全位置の移動をアクティブ化または非アクティブ化する

選択	 SafePos	off 		 	—		駆動部は最後に転送された基準値に即した位置のままになります（デフォルト設定）。

選択	 SafePos	on 		 	 —  バス通信でのエラー時の駆動部の挙動は追加機能SAFEPOSのアクティブ化により	
ます。章「16.1.11		SAFEPOS	—	安全位置の入力」を参照してください。

SAFEPOSが有効： 駆動部は追加機能SAFEPOSで指定されている安全位置に移動します。

SAFEPOS	が非アクティブ： 駆動部は、電気や空圧式補助エネルギーが休止している場合での安全終端位置に
移動します。	
章を参照してください	「10.9	電気または空圧式補助エネルギーの故障後の安全終
端位置」
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20 オプション büS

20.1 概念説明

büSは複数装置接続の追加機能性をもつCANopenに基づくフィールドバスです。

20.2 インターフェース

電源
büS

ポジショナー8692	büS	プロセス実際値
用の入力*
4～20	mA
周波数
Pt	100

*	オプションの出入力は破線で表示されています。

20.3 büSの電気的取付け

20.3.1 安全注意事項

危険

電圧による怪我の危険。

	▶システムに介入する前に、電圧をオフにし、再稼働しないことを確認してください。

	▶現行の電気装置に関する事故防止規則及び安全規則を遵守してください。

警告

不適切な取付による怪我の危険。

	▶取付は必ず適切な工具を使用し、認定された専門技術者が実施してください。

制御不能や意図しないシステムの起動による負傷の危険。

	▶設備を誤って作動させることがないようにします。

	▶設置後に再始動を制御してください。
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20.3.2 電気的接続

X3	—	円形コネクタ	M12	x	1、5ピン、オス：

ピン 心線カラー ピン割り当て
1 CANシールド/スクリーン CANシールド/スクリーン
2 不使用
3 黒 黒　GND/CAN_GND
4 白 白　CAN_H
5 青 青　CAN_L
表	52：	 X3	—	円形コネクタ	M12	x	1、5ピン

X6-円形コネクタM12、4ピン：

ピン 心線カラー* ピン割り当て
1 茶色 動作電圧	+	24	V	DC
2 不使用
3 青 動作電圧	GND
4 不使用
*	指定された色は、アクセサリとして使用できる接続ケーブル（918038）を指します。

表	53：	 X6-円形コネクタM12、4ピン（動作電圧）

büSネットワークありまたはなしの電気的取付け：

büSネットワーク	(CANインターフェース)	を使用できるように5ピンの円形コネクタと油をさした5線式	
のケーブルを利用してください。

1

2

3

4
5

1

2

3

4
X3 — 円形コネクタ 

M12、5ピン X6-円形コネクタM12、4ピン 
（動作電圧）

図	76：	 電気接続	(たとえばタイプ8693)
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20.4  BUS.COMM — タイプ8692、8693での設定
メニューBUS.COMMでEthernetタイプのコミッショニングについて以下のメニュー項目を設定する：

BUS	FAIL 安全位置の移動をアクティブ化または非アクティブ化する

選択	 SafePos	off 		 	—		駆動部は最後に転送された基準値に即した位置のままになります（デフォルト設定）。

選択	 SafePos	on 		 	—  バス通信でのエラー時の駆動部の挙動は追加機能	SAFEPOS	のアクティブ化により	
ます。章「16.1.11		SAFEPOS	—	安全位置の入力」を参照してください。

SAFEPOSが有効： 駆動部は追加機能SAFEPOSで指定されている安全位置に移動します。

SAFEPOS	が非アクティブ： 駆動部は、電気や空圧式補助エネルギーが休止している場合での安全終端位置に
移動します。	
章を参照してください	「10.9	電気または空圧式補助エネルギーの故障後の安全終
端位置」

BUS.COMMの設定方法：
	→ 	MENU	を3秒押します。プロセスレベルの切り替え 設定レベル。

/ 	BUS.COMM	を選択します。メインメニュー（MAIN）での選択。

	→ 	ENTER 	を選択します。基本設定のサブメニュー項目が選択にあります。

デバイスアドレスを設定する：

（büSデバイスではアドレスが自動的に設定されます）

	→ / 	Address	を選択します。

	→ 	INPUT	を選択します。入力マスクが開きます。

	→ / 	 	で値を上げ、 	で値を下げます。デバイスアドレスを入力します	
（値は0から127の間）。

	→ 	OK	を選択します。BUS.COMMに戻ります。

伝送速度を選択します：

	→ / 	BAUDRATE	を選択します。

	→ 	ENTER	を選択します。入力マスクが開きます。

	→ / 	BAUDRATE	を選択します。50	kBd/125	kBd/250	kBd/500	kBd/1000	kBd

	→ 	SELECT	を選択します。選択は中塗りされた円	 	によってマークされています。

	→ 	EXIT	を選択します。BUS.COMMに戻ります。

	BUS.COMMを設定しました。

büSデバイスではbüSサービスインターフェースに加えBürkertコミュニケーターも直接büSネットワークに
接続することができます。
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21 メンテナンスとバグ修正

21.1 安全注意事項

警告

不適切なメンテナンス作業による負傷の危険。

	▶メンテナンスは必ず適切な工具を使用し、訓練を受けた専門技術者が実施してください。

	▶設備を誤って作動させることがないようにします。

	▶メンテナンス後、再始動が制御されていることを確認してください。

21.2 メンテナンス
この説明書の指示に従って動作させるとタイプ8692及び8693はメンテナンスの必要がなくなります。

21.3 エラーメッセージ

表示 エラーの原因 対処

min
最小入力値に達しました。 値はこれ以上小さくできません。

max
最大入力値に達しました。 値はこれ以上大きくできません。

CMD	error 信号エラー

ポジショナーの基準値	

信号を点検します。

SP	error 信号エラー

プロセスコントローラの基準値。

信号を点検します。

PV	error 信号エラー

プロセスコントローラの実際値。

信号を点検します。

PT	100	error 信号エラー

Pt	100の実際値。

信号を点検します。

invalid	Code 誤ったアクセスコード。 正しいアクセスコードを入力します。

EEPROM	fault EEPROMの故障。 不可、装置の故障。

表	54：	 一般エラーメッセージ
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21.3.1 X.TUNE機能の実行におけるエラーメッセージと警告メッセージ

表示 エラーの原因 対処

TUNE	
err/break

	EXITボタン/キーを押すことによる自己
最適化の手動での中止。

X.TUNE	locked 機能	X.TUNEはロックされています。 アクセスコードを入力します。

X.TUNE	
ERROR	1

圧縮空気が接続されていません。 圧縮空気を接続します。

X.TUNE	
ERROR	2

X.TUNEの実行中の圧縮空気の喪失。 圧縮空気供給を制御します。

X.TUNE	
ERROR	3

駆動部または位置決めシステムのエア抜
き側に漏れがあります。

不可、装置の故障。

X.TUNE	
ERROR	4

位置決めシステムの換気側に漏れがあ
ります。

不可、装置の故障。

X.TUNE	
ERROR	6

POS-MINとPOS-MAXの終端位置が互い
に近すぎます。

圧縮空気供給を制御します。

X.TUNE	
ERROR	7

POS-MINとPOS-MAXの誤った割り当て。 POS-MINとPOS-MAX	の検出のため駆動部その
都度ディスプレイに表示されている方向に動か
します。

表	55：	 X.TUNEでのエラーメッセージと警告メッセージ
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21.3.2 P.Q’LIN機能の実行におけるエラーメッセージ

表示 エラーの原因 対処

TUNE	
err/break

EXIT	キーを押すことによる自己最適化の
手動での中止。

P.Q	LIN	
ERROR	1

圧縮空気が接続されていません。

プロセスパラメータの変更がありません。

圧縮空気を接続します。

プロセスを制御します、場合によってはポンプ
の電源を入れるか開/閉バルブを開けます。

プロセスセンサーを点検します。
P.Q	LIN	
ERROR	2

バルブストロークの現在の補間点は到達し
ませんでした。理由

	• P.Q’LIN.中の圧縮空気の欠如

	• 自動TUNE（X.TUNE）が行われませんで
した。

	

圧縮空気供給を制御します。

自動TUNE（X.TUNE）が行われました。

表	56：	 P.Q.’LINでのエラーメッセージ；プロセスコントローラ　タイプ8693

21.3.3 P.TUNE機能の実行時のエラーメッセージ

表示 エラーの原因 対処

TUNE	
err/break

EXIT	キーを押すことによる自己最適化の
手動での中止。

P.TUNE	
ERROR	1

圧縮空気が接続されていません。

プロセスパラメータの変更がありません。

圧縮空気を接続します。

プロセスを制御します、場合によってはポンプ
の電源を入れるか開/閉バルブを開けます。

プロセスセンサーを点検します。

表	57：	 P.TUNEでのエラーメッセージ；プロセスコントローラ　タイプ8693
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Ethernet/IP、PROFINET、Modbus TCPの場合

ディスプレイ表示

（3秒ごとに表示
されます）

装置状態 説明 トラブルシューティング

BUS	no	
connection

オンライン、

マスターの使用
なし。

装置は正しくバスに接続されており、
ネットワークアクセスプロセスは誤り
なく接続されましたが、マスターに設
定された接続がありません。

	• マスターによる新しい接続の	
構成。

BUS	
critical	err

重大なバスエ
ラー。

ネットワークで同じアドレスをもつ
他の装置。

通信の問題によるBUS	offline。

	• 装置のアドレスを変え、装置を再
起動します。

	• バスモニターによるネットワー	
クでのエラー分析。

表	58：	 Ethernet/IP、PROFINET、Modbus	TCPのエラーメッセージ

büSデバイスの場合

ディスプレイ表示

（3秒ごとに表示
されます）

装置状態 説明 トラブルシューティング

BUS	no	
connection

オンライン、

マスターの使用
なし。

装置は正しくバスに接続されており、
ネットワークアクセスプロセスは誤り
なく接続されましたが、マスターに設
定された接続がありません。

	• マスターによる新しい接続の	
構成。

BUS	
critical	err

重大なバスエ
ラー。

ネットワークで同じアドレスをもつ
他の装置。

通信の問題によるBUS	offline。

	• 装置のアドレスを変え、装置を再
起動します。

	• バスモニターによるネットワー	
クでのエラー分析。

受信者が見つか
りませんでした

受信者が見つか
りませんでした

構成済み受信者（生産者）が見つか
りませんでした。

	• 構成された受信者がオンになっ
ているか、またbüSネットワー	
クに接続されているかを確認し
てください。

	• büSマッピングをコミュニケー	
ターを使って確認してください。

表	59：	 büSデバイスのエラーメッセージ

日本語 englishfrançais

1.Entwurf



182

メンテナンスとバグ修正

 

21.4 故障

問題 可能性のある原因 対処

POS	=	0	(CMD	>0%の場合)	または	
POS	=	100%	(CMD	<100%の場合)。

PV	=	0	(SPの場合	>	0)	または	
PV	=	PV	 (SP	>	SPの場合)。

密閉機能（CUTOFF）が	
意図せずに有効。

密閉機能を非有効化します。

デジタル出力をもつ装置でのみ：

デジタル出力がオンになりません。

デジタル出力：

	• 電流	>100	mA

	• 短絡

接続	
デジタル出力	
を点検します。

プロセスコントローラつきの装置で
のみ：

正しく設定が行われていても装置は
コントローラとしては機能しません。

メニュー項目P.CONTROLがメインメ	
ニューにあります。そのため装置はプ	
ロセスコントローラとして作動し、適切
な入力でのプロセス実際値を待機して
います。

メニュー項目P.CONTROL	
をメインメニューから外す。	
章95ページの1.1.19を参照	
してください

表	60：	 その他の障害
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22 アクセサリ

アクセサリ 注文番号
M12ソケット付き接続ケーブル、8ピン、（長さ5	m） 919267
M12ソケット付き接続ケーブル、4ピン、（長さ5	m） 918038
M8ソケット付き接続ケーブル、4ピン、（長さ5	m） 264602
円形コネクタM12付き接続ケーブル、4ピン、（長さ5	m）D符号化済み				 ご要望に応じて
USB-büSインターフェースセット：

büSインターフェース（büSスティック	+	M12コネクタ付き0.7	mケーブル） 772551
büSサービスインターフェース用büSアダプター	
（M12へのbüSサービスインターフェースMicro-USB）		 773254

M12ソケットによるM12コネクタのbüS延長ケーブル
接続ライン、長さ1	m 772404
接続ライン、長さ3	m 772405
接続ライン、長さ5	m 772406
接続ライン、長さ10	m 772407

Bürkertコミュニケーター 情報は、	www.burkert.jp
透明フードの開閉用組立ツール 674077

表	61：	 アクセサリ

22.1 通信ソフトウェア
PC操作プログラム「Bürkertコミュニケーター」は、Bürkert社のポジショナーシリーズの装置との通信用に設計さ
れています。

ソフトウェアのインストールと操作の詳細な説明は、対応する取扱説明書に記載されています。

22.2 ダウンロード
ソフトウェアのダウンロードは：www.burkert.jp

22.3 USBインターフェース
PCには装置との通信用のUSBインターフェースのほか、USB-büSインターフェースセットが必要となります	
（「表	61：	アクセサリ」を参照）。

データ転送はCANopen仕様に基づいて実行されます。
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23 タイプ8692と8693の取外し
警告

不適切な取外しによる怪我の危険。

	▶取外しは必ず適切な工具を使用し、認定された専門技術者が実施してください。

制御不能や意図しないシステムの起動による負傷の危険。

	▶設備を誤って作動させることがないようにします。

	▶取外し後、制御された再始動を確保してください。

順序：

1.	 空圧接続を取外します。

2.	 電気接続を切ります。

3.	 タイプ8692と8693を取り外します。

23.1 空圧接続を切ります
危険

高圧による負傷の危険。

	▶ラインやバルブを外す前に圧力を抜いてラインのエア抜きを行ってください。

空圧接続	
タイプ8692、8693

バルブ駆動

タイプ2103、2300または2301の	
プロセスバルブを伴うタイプ8692及び8693

シリーズ26xxまたは27xxのプロセス
バルブを伴うタイプ8692及び8693

バルブ駆動

空圧接続

図	77：	 空圧接続を取外します

	→タイプ8692、8693への空圧接続を切ります。

シリーズ26xx及び27xxのプロセスバルブで：

	→駆動部への空圧接続を切ります。
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23.2 電気接続を切ります
危険

電圧による怪我の危険。

	▶装置またはシステムに介入する前に、電圧をオフにし、再稼働しないことを確認してください。

	▶現行の電気装置に関する事故防止規則及び安全規則を遵守してください。

ケーブル接続部円形コネクタとの接続

接続ケー
ブル

電気接続ハ
ウジング

ケーブル接続

図	78：	 電気接続を切ります

円形コネクタとの接続：

	→円形コネクタを外します。

ケーブル接続部：

	→接続蓋の4つのねじを外しフタを取り外します。

	→ねじ端子を外してケーブルを引き出します。

23.3 タイプ8692、8693を取り外します

タイプ8692、8693

タイプ2103、2300または2301の	
プロセスバルブを伴うタイプ8692及び8693

シリーズ26xxまたは27xxのプロセス
バルブを伴うタイプ8692及び8693

固定ネジ	

固定ネジ

図	79：	 電気接続を切ります

	→固定ネジを緩めます。

	→タイプ8692と8693を取り外します。
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24 梱包、輸送

注記
輸送損害。

機械の保護が不十分な場合、輸送に損傷が生じることがあります。

	▶装置をほこりや湿気から保護し、耐衝撃性の梱包材を使用して輸送してください。

	▶許容保管温度を超過したり下回らないようにしてください。			

25 保管

注記
誤った保管は装置の損傷の原因となります。

	▶装置は乾燥したほこりのない状態で保管してください。

	▶保管温度	–20～+65	°C。				

26 廃棄
	→環境に配慮した方法で装置と梱包材を廃棄処分してください。

注記
媒体汚染された部品による環境への被害。

	▶該当する廃棄規則および環境規制を遵守してください。			

国内の廃棄物処理規定を遵守してください。
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27 追記情報

27.1 定常バルブの選択基準
最適な制御挙動と希望の最大流量到達について以下の基準が非常に重要です：

•	 本質的にバルブの定格幅によって定義づけられるDNの正しい選択；

•	 システムでの普段の電気抵抗を配慮した圧力割合でのバルブの公称幅の調整。

流量係数（kV値）を基盤に冗長化の規定を行うことができます。KV値は圧力、温度、媒質特性に関して標準化された
条件に関係します。

KV値は水の流量の値を部品によって圧力偏差∆p	=	1	bar	及び	T	=	20	°Cでのm³/hで示されます。

定常バルブでは加えて「kVS値」が使用されます。これは定常バルブを完全に開いた状態でのkV値に当たります。

指定されたデータによっては以下二つの場合がバルブの選択において区別される必要があります：

a)		 	希望する最大流量Qmaxに達するバルブの前後の圧力値p1とp2は既知です。

必要となるkVS値は以下のように計算されます。

(1)
p
p

Qk
0

0
max   s v

ρ
ρ

⋅
∆
∆

= ⋅

各値の説明：	
	 kVS	 	 全開時の調節バルブの流量係数	[m³/h]	
	 Qmax	 最大体積流量	[m³/h]	
	 ∆p0	 =	1	bar;	kV値の定義によるバルブの圧力損失	
	 ρ0		 =	1000	kg/m³;	水の密度（kV値の定義に準拠）	
	 ∆p		 バルブの圧力損失	[bar]	
	 ρ	 	 媒体の密度	[kg/m³]

b)	 	希望する最大流量Qmaxに達するための全システムの入力と出力での圧力値（p1	と	p2）は既知です。

	 	 	 	 	1.	 ステップ：	等式（1）による全システムの流量値KVgesの計算。	
	
2.	 ステップ：		定常バルブなしでのシステムによる流量の検出	

（例えば定常バルブの設置場所のラインの「短時間遮断」による）。

	 	 	 	 3.	 ステップ：		等式	
（1）による定常バルブなしでのシステムの流量値（kVa）の計算。

	 	 	 	 4.	 ステップ：	等式（2）による定常バルブの必要な	kVS値の計算：

(2)

²k
1

²k
1

1
k

a VVges

   s v

−
=
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定常バルブの kVS値は、少なくともアプリケーションに該当する等式（1）または（2）で算出される値である必
要がありますが、決してその値よりも大きすぎることがあってはいけません。

開/閉バルブでよく使用される「少し大きい値は決して害はありません」という規則は定常バルブでは制御挙
動を大きく損ない得ます。

定常バルブのKVS値の上限の実用的な設定はいわゆるバルブの権威Ψにより可能です：

(3)
²k²k

²k
p
p

S Va V

a V

0

0 V

+
=

∆
∆

=ψ
)(
)(

(∆p)V0	 	 完全に開かれたバルブからの圧力低下

(∆p)0	 	 全システムからの圧力低下

バルブ権威Ψ <0.3 では定常バルブが過度に次元化されています。 

定常バルブの完全開口時、この場合、電気抵抗は本質的にシステムでの普段の液体コンポーネントよりも小
さいです。つまり、下部開口範囲では動作特性曲線でのバルブ位置が優位であることになります。この理由か
ら動作特性曲線は大きく変形させられます。

基準位置とバルブストローク間の進歩的（等しいパーセンテージの）伝達特性曲線の選択によってこれは部
分的には補完され動作特性曲線がある限度で線形化され得ることになります。バルブ権威Ψはしかしながら
補正特性 >0.1の使用でもなければなりません。

制御挙動（制御性能、設定時間）は補正特性曲線の使用において動作点に大きく依存します。
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27.2 PIDコントローラの特性
PIDコントローラには比例、積分、微分成分（P、I、D成分）があります。

27.2.1 P成分

機能：

Kpは比例係数（増幅率）です。これは設定範囲∆Yの比例範囲	∆Xdに対する比となります。

PIDコントローラのP成分のステップ応答と特性曲線

特性曲線 ステップ応答

Xd

X

Ymax

Ymin

Y0
Kp	⋅Xd

t

tXd

Y

比例範囲	∆Xd

Y

設
定
範
囲
	∆
Y

図	80：	 PIDコントローラのP成分のステップ応答と特性曲線

特性

純粋なPコントローラは理論的には瞬時に動作します。つまくこのコントローラは高速であるため、動的に適切	
です。このコントローラには残存制御差があります。つまりこのコントローラは障害の影響を完全に制御しない	
ため、統計的にはあまり適切ではありません。
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27.2.2 I成分

機能：

(5)t d d X
i T

1
Y ∫=

Tiは統合または設定時間です。これは、基準変数が全設定範囲を経るまでに経過する時間です。

PIDコントローラのI成分のステップ応答と特性曲線

特性曲線 ステップ応答

X

Xd

Ymax

Ymin 設
定
範
囲
	∆
Y

Xd

dY
dt

図	81：	 PIDコントローラのI成分のステップ応答と特性曲線

特性

純粋なIコントローラは、障害の影響を完全に排除します。したがって、このコントローラには好ましい静的動作があ
ります。このコントローラは設定速度に限りがあるため、Pコントローラよりも動作が遅く、振動する傾向があります。
そのため動的にはあまり適切ではありません。
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27.2.3 D成分

機能：

(6)
t d
d X d

dK Y ⋅=

Kdは微分係数です。Kdが大きければ大きいほどD影響は大きくなります。

PIDコントローラのD成分のステップ応答と特性曲線

ステップ応答 ランプ応答

X

Xd

Y Y

X

t

t

図	82：	 PIDコントローラのD成分のステップ応答と特性曲線

特性

D成分をもつコントローラは制御変数の変化に反応するため、制御の差異をより迅速に減らすことができます。
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27.2.4 P、IおよびD成分のオーバーレイ

機能：

∫ ++⋅= (7)
t d
d X d

 dK t d d X
i T

1
d XpK Y

Kp	·	Ti	=	TnおよびKd/Kp	=	Tv	の場合、PIDコントローラの機能は次のとおりです：	

∫ ++⋅= (8) )
t d
d X d

 v Tt d d X
n T

1
d X (pK Y

	 Kp	 	 	 比例係数/増幅率

	 Tn	 	 	 	リセット時間	
（P成分の結果として起こるようなI成分によって同じ大きさの基準変数の変更がなされるために必
要な時間）

	 Tv	 	 	 	リード時間	
（特定の基準変数がD成分に基づき純粋なPコントローラでよりも早く達成される時間）

PIDコントローラのステップ応答と駆動応答

PIDコントローラのステップ応答 PIDコントローラのランプ応答

Xd

X

D成分

X

Y

I成分

P成分

I成分

P成分

D成分

Y

リセット時間	Tn リード時間	Tv

Kp	⋅ Xd

t

t

t

t

図	83：	 PIDコントローラのステップ応答とランプ応答の特性曲線
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27.2.5 実現されるPIDコントローラ

27.2.5.1. 遅れを伴うD成分

プロセスコントローラタイプ8693ではD成分が遅れTにより実現します。
機能：

(9)
t d
d X d

dK Y
t d
Y d

T ⋅=+⋅

P、IおよびDT成分のオーバーレイ

X
Xd

Y

t

t

Xd
T

T

図	84：	 P、IおよびDT成分のオーバーレイの特性曲線

27.2.5.2. 実際のPIDコントローラの機能

(10)
t d
d X d

 v Tt d d X
n T

1
d X ( pK Y

t d
Y d

T ∫ ++=+⋅

P、IおよびDT成分のオーバーレイ

X
Xd

Y

t

t
Tn

Kp	⋅	Xd

Xd
TKp

図	85：	 実際のPIDコントローラのステップ応答の特性曲線
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27.3 PIDコントローラの設定ルール
コントロールシステムタイプ8693は統合されたプロセスコントローラの構成とパラメータに関する自己最適化機
能が装備されています。検出されたPIDパラメータは操作メニューを介して表示でき、必要に応じて経験的に最適
化できます。

制御工学の文献には多くの設定ルールが規定されており、このルールにより実験的方法でコントロールパラメータ
の最も好都合な設定を検出することができます。ここで誤った設定を避けるために、各設定ルールが立てられた条
件を常に遵守する必要があります。制御システムとコントローラの特性に加え、ここでは外乱変数またはコマンド変
数の変更を修正する必要があるかどうかにおいて役割を果たします。

27.3.1 ジーグラ・ニコルス法による調整ルール（振動法）

この方法ではコントローラパラメータの設定が安定限度での制御回路の動作に基づいて行われます。コントロー	
ラパラメータはこの際まず制御回路が振動し始めるように設定されます。ここで発生する臨界特性値からコントロー	
ラパラメータが最も好都合な設定上に結論づけられます。この方法を使用する前提条件は、当然ながら制御回路
が振動する状態になることができるということです。

手順

	→コントローラをPコントローラとして設定します（つまり、Tn	=	999、Tv	=	0）、最初にKpを小に選択します

	→希望の基準値を設定します

	→制御変数が不減衰継続振動を実行するまでKpを増やします。

安定限度で設定された比例係数（増幅率）はKcritとして示されます。ここで発生した振動継続はTcritと呼ばれます。

安定限度での制御変数のプロセス

X

時間

Tcrit	t

実際値

図	86：	 制御変数PIDのプロセス
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次の表に従ってKcrit	と	Tcritからコントローラパラメータを計算することができます。

ジーグラ・ニコルス法によるパラメータ設定

コントローラタイプ パラメータの設定

Pコントローラ Kp	=	0.5	Kkrit - -

PIコントローラ Kp	=	0.45	Kkrit Tn	=	0.85	Tkrit -

PIDコントローラ Kp	=	0.6	Kkrit Tn	=	0.5	Tkrit Tv	=	0.12	Tkrit

表	62：	 ジーグラ・ニコルス法によるパラメータ設定

ジーグラ・ニコルス法による設定は最初の位数の時間の遅れと無駄時間によるP距離に関して検出されました。ただし、	
これらは障害動作のあるコントローラにのみ適用され、コマンド動作のあるコントローラには適用されません。
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27.3.2 Chien、HronesおよびReswickによる調整ルール（基準変数ジャンプ方式）

この方法では、制御セクションのトランジション挙動に基づいてコントローラのパラメータが設定されます。基準変
数ジャンプが100%出力されます。制御変数の実際値の経過から時間TuとTgが導き出されれます。

基準変数ジャンプ後の制御変数のプロセス∆Y

基準変数Y

Ks	⋅	∆Y

実際値

∆X

Tu Tg

制御変数

t

∆Y

t

図	87：	 基準変数ジャンプの制御変数のプロセス

手順

	→コントローラを手動操作モード(MANU)に切り替えます

	→位置パラメータスプリングを出力し制御パラメータを記録します

	→クリティカルなプロセス（例えば過熱の危険）時には間に合うようにスイッチをオフにします。

熱動的慣性システムでは制御パラメータの実際値がスイッチをオフにした後も引き続き上がることがあるの
に注意してください。

次の表	63では、Tu、Tg、Ksに応じたコマンド動作と障害動作に対するコントローラーパラメータの設定値、並びに
非周期的な制御プロセスと	20%のオーバーシュートのある制御プロセスを示しています。これらはP動作、無駄時
間および1次の遅延がある制御システムに適用されます。
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Chien、HronesおよびReswickによるパラメータ設定

パラメータの設定

コントロー	
ラタイプ

非周期的コントロール過程において

(0%	オーバーシュート)

コントロール過程において

20%	のオーバーシュートを伴う
コマンド 障害 コマンド 障害

Pコントローラ Kp	=	0.3	·
Tg
Tu	·	Ks

Kp	=	0.3	·
Tg
Tu	·	Ks

Kp	=	0.7	·
Tg
Tu	·	Ks

Kp	=	0.7	·
Tg
Tu	·	Ks

PIコントローラ Kp	=	0.35	·
Tg
Tu	·	Ks

Kp	=	0.6	·
Tg
Tu	·	Ks

Kp	=	0.6	·
Tg
Tu	·	Ks

Kp	=	0.7	·
Tg
Tu	·	Ks

Tn	=	1.2	·	Tg Tn	=	4	·	Tu Tn	=	Tg Tn	=	2.3	·	Tu

PIDコント	
ローラ Kp	=	0.6	·

Tg
Tu	·	Ks

Kp	=	0.95	·
Tg
Tu	·	Ks

Kp	=	0.95	·
Tg
Tu	·	Ks

Kp	=	1.2	·
Tg
Tu	·	Ks

Tn	=	Tg Tn	=	2.4	·	Tu Tn	=	1.35	·	Tg Tn	=	2	·	Tu
T	v	=	0.5	·	Tu T	v	=	0.42	·	Tu T	v	=	0.47	·	Tu T	v	=	0.42	·	Tu

表	63：	 Chien、HronesおよびReswickによるパラメータ設定

コントロール距離の増幅率Ksが以下のような結果になります：

(11)
Y
X

sK 
∆
∆

=
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28 顧客固有の設定の表

28.1 ポジショナーでのお客様の設定の表

28.1.1 自由にプログラム化された特性曲線の設定

補間点 
（基準位置　％）

バルブストローク [%]

日付： 日付： 日付： 日付：

0

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

70

75

80

85

90

95

100
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28.2 プロセスコントローラタイプ8693でのお客様の設定の表

28.2.1 プロセスコントローラの設定済みパラメータ

日付： 日付： 日付： 日付：

KP

TN

TV

X0

DBND

DP

PVmin

PVmax

SPmin

SPmax

UNIT

K-Factor

FILTER

INP
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