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INBETRIEB-

Wir bieten Ihnen die Inbetriebnahme unserer Produkte durch unsere
/ NAHME Servicetechniker direkt am Einsatzort an.

Kontaktieren Sie uns:

Deutschland Tel.: +49 (0) 7940/ 10-110
Osterreich Tel.: +43 (0) 1 894 1333
Schweiz Tel.: +41 (41) 785 6666

BurkertPlus

Exzellenter Rundum-Service flr Ihre Anlage

Als kompetenter Ansprechpartner fir komplexe Systemlésungen und innovative Produkte
bietet Innen Birkert neben dem Engineering auch ein umfassendes Serviceangebot, das
Sie den kompletten Produktlebenszyklus lang begleitet — den BirkertPlus Rundum-Service
fur lhre Anlage.

SCHULUNG STORFALL-
BESEITIGUNG

WARTUNG ANLAGEN-
MODERNISIERUNG

INBETRIEB-

NAHME

Email: technik@burkert.com
Internet: www.buerkert.de/buerkertplus
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1 DIE BEDIENUNGSANLEITUNG

Die Bedienungsanleitung beschreibt den gesamten Lebenszyklus des Geréts. Bewahren Sie diese Anleitung
so auf, dass sie flr jeden Benutzer gut zuganglich ist und jedem neuen Eigentimer des Gerats wieder zur
Verfiigung steht.

Wichtige Informationen zur Sicherheit.

Lesen Sie die Bedienungsanleitung sorgféltig durch. Beachten Sie vor allem die Kapitel Grundlegende
Sicherheitshinweise und BestimmungsgemaBe Verwendung.

» Die Bedienungsanleitung muss gelesen und verstanden werden.

1.1 Darstellungsmittel

A GEFAHR!

Warnt vor einer unmittelbaren Gefahr.

» Bei Nichtbeachtung sind Tod oder schwere Verletzungen die Folge.

A WARNUNG!

Warnt vor einer méglicherweise geféhrlichen Situation.

» Bei Nichtbeachtung drohen schwere Verletzungen oder Tod.

A VORSICHT!

Warnt vor einer méglichen Gefahrdung.

» Nichtbeachtung kann mittelschwere oder leichte Verletzungen zur Folge haben.

HINWEIS!

Warnt vor Sachschaden.

» Bei Nichtbeachtung kann das Gerat oder die Anlage beschéadigt werden.

@ bezeichnet wichtige Zusatzinformationen, Tipps und Empfehlungen.

@ verweist auf Informationen in dieser Bedienungsanleitung oder in anderen Dokumentationen.
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» markiert eine Anweisung zur Gefahrenvermeidung.

— markiert einen Arbeitsschritt, den Sie ausflihren missen.

1.2 Begriffsdefinition / Abklurzung

Der in dieser Anleitung verwendete Begriff ,,Gerat" steht immer fiir den Positioner Typ 8791.

Die in dieser Anleitung verwendete Abklrzung ,,Ex“ steht immer flr ,explosionsgefahrdet*.
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2 BESTIMMUNGSGEMASSE VERWENDUNG

Bei nicht bestimmungsgemaBem Einsatz des Positioners Typ 8791 kénnen Gefahren fir Personen,
Anlagen in der Umgebung und fiir die Umwelt entstehen.

Das Gerat ist konzipiert fur die Steuerung und Regelung von Medien.
» Gerat nicht der direkten Sonneneinstrahlung aussetzen.

» Keine pulsierende Gleichspannung (gleichgerichtete Wechselspannung ohne Glattung) als Versorgungs-
spannung verwenden.

» Im explosionsgefahrdeten Bereich darf der Positioner Typ 8791 nur entsprechend der Spezifikation
auf dem separaten Ex-Typschild eingesetzt werden. Fir den Einsatz muss die dem Gerét beiliegende
Zusatzinformation mit Sicherheitshinweisen fir den Ex-Bereich beachtet werden.

» Gerate ohne separates Ex-Typschild diirfen nicht im explosionsgefahrdeten Bereich eingesetzt werden.

» Fir den Einsatz sind die in den Vertragsdokumenten und der Bedienungsanleitung spezifizierten zulassi-
gen Daten, Betriebs- und Einsatzbedingungen zu beachten, die im Kapitel ,8 Technische Daten” dieser
Anleitung und in der Bedienungsanleitung fiir das jeweilige pneumatisch betétigte Ventil beschrieben
sind.

» Gerat nur in Verbindung mit von Blrkert empfohlenen bzw. zugelassenen Fremdgeraten und -kompo-
nenten einsetzen.

» Angesichts der Vielzahl von Einsatz- und Verwendungsfallen, muss vor dem Einbau geprift und erfor-
derlichenfalls getestet werden, ob der Positioner fir den konkreten Einsatzfall geeignet ist.

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

» Positioner Typ 8791 nur bestimmungsgemaR einsetzen.
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3 GRUNDLEGENDE SICHERHEITSHINWEISE

Diese Sicherheitshinweise berlcksichtigen keine

« Zufalligkeiten und Ereignisse, die bei Montage, Betrieb und Wartung der Geréate auftreten kénnen.

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

A

Verletzungsgefahr durch hohen Druck in Anlage/Gerat.

» Vor Arbeiten an Anlage oder Gerét, den Druck abschalten und Leitungen entliften/entleeren.

Gefahr durch Stromschlag.
» Vor Arbeiten an Anlage oder Gerét, die Spannung abschalten und vor Wiedereinschalten sichern.

» Die geltenden Unfallverhiitungs- und Sicherheitsbestimmungen fiir elektrische Gerate beachten.

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

» Installations- und Instandhaltungsarbeiten diirfen nur von autorisiertem Fachpersonal mit geeignetem
Werkzeug ausgeflihrt werden.

» Nach einer Unterbrechung der elektrischen oder pneumatischen Versorgung ist ein definierter oder kont-
rollierter Wiederanlauf des Prozesses zu gewahrleisten.

» Gerat nur in einwandfreiem Zustand und unter Beachtung der Bedienungsanleitung betreiben.

» Fir die Einsatzplanung und den Betrieb des Gerats missen die allgemeinen Regeln der Technik einge-
halten werden.

Zum Schutz vor Sachschaden am Gerét ist zu beachten:

» In den Druckversorgungsanschluss des Systems keine aggressiven oder brennbaren Medien einspeisen.
» In den Druckversorgungsanschluss keine Flussigkeiten einspeisen.

» Antriebsgehause nicht mechanisch belasten (z. B. durch Ablage von Gegensténden oder als Trittstufe).

» Keine auBerlichen Veranderungen an den Gerategehdusen vornehmen. Gehduseteile und Schrauben
nicht lackieren.

MAN 1000270428 DE Version: H Status: RL (released | freigegeben) printed: 13.02.2019

HINWEIS!
Elektrostatisch gefahrdete Bauelemente / Baugruppen.

Das Gerat enthalt elektronische Bauelemente, die gegen elektrostatische Entladung (ESD) empfindlich
reagieren. Beriihrung mit elektrostatisch aufgeladenen Personen oder Gegenstédnden gefahrdet diese
Bauelemente. Im schlimmsten Fall werden sie sofort zerstért oder fallen nach der Inbetriebnahme aus.

» Anforderungen nach EN 61340-5-1 beachten, um die Mdéglichkeit eines Schadens durch schlagartige
elektrostatische Entladung zu minimieren bzw. zu vermeiden.

» Ebenso darauf achten, elektronische Bauelemente bei anliegender Spannung nicht berthren.

10
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4 ALLGEMEINE HINWEISE

4.1 Kontaktadresse

Deutschland
Kontaktadresse:

Burkert Fluid Control System
Sales Center
Christian-Burkert-Str. 13-17
D-74653 Ingelfingen

Tel. +49 (0) 7940 - 10 91 111
Fax + 49 (0) 7940 - 10 91 448
E-mail: info@buerkert.com

International
Die Kontaktadressen finden Sie auf den letzten Seiten der gedruckten Bedienungsanleitung.
AuBerdem im Internet unter:

www.buerkert.com

4.2 Gewahrleistung

Voraussetzung fur die Gewahrleistung ist die bestimmungsgemaBe Verwendung des Positioners Typ 8791
unter Beachtung der spezifizierten Einsatzbedingungen.

4.3 Informationen im Internet

Bedienungsanleitungen und Datenblatter zum Typ 8791 finden Sie im Internet unter:

www.buerkert.de

i



http://www.burkert.com/COM/179.html
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burkert Tvp 8791

FLUID CONTROL SYSTEMS Systembeschreibung

5 SYSTEMBESCHREIBUNG

5.1 Allgemeine Beschreibung

Der Positioner Typ 8791 ist ein digitaler, elektropneumatischer Stellungsregler flr pneumatisch betétigte
Stetigventile. Das Gerat umfasst die Hauptfunktionsgruppen

- Wegaufnehmer
- elektropneumatisches Stellsystem
- Mikroprozessorelektronik

Der Wegaufnehmer misst die aktuellen Positionen des Stetigventils.

Die Mikroprozessorelektronik vergleicht die aktuelle Position (Istwert) kontinuierlich mit einem tber den
Normsignaleingang vorgegebenen Stellungs-Sollwert und flhrt das Ergebnis dem Positioner zu.

Liegt eine Regeldifferenz vor, wird durch das elektropneumatische Stellsystem eine entsprechende Kor-
rektur der Ist-Position herbeigefihrt.

511 Merkmale

Ausflihrung

Den Positioner gibt es mit Stellungsregelungsfunktion.

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

* Wegaufnehmer
- internes hoch auflésendes Leitplastikpotentiometer oder
- externer berUhrungsloser, verschleiBfreier Wegaufnehmer (Remote).

* Mikroprozessorgesteuerte Elektronik
fur die Signalverarbeitung, Regelung und Ventilansteuerung.

Bedienmodul
Die Bedienung des Gerats erfolgt Gber 2 Tasten und 4 DIP-Schalter.
3 LEDs zeigen verschiedene Geratestatus an.

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

Riickmeldung (optional)
Die Rickmeldung erfolgt entweder Uiber 2 N&herungsschalter (Initiatoren) oder Uber einen Ausgang
(4...20 mA).Die Initiatoren bzw. Grenzstellungen sind Uber Steuerfahnen vom Betreiber veranderbar.

* Pneumatische Schnittstellen
Innengewinde G1/4“
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Elektrische Schnittstellen
Rundsteckverbinder oder Kabelverschraubung

+ Kommunikationsschnittstelle
Zur Konfiguration und Parametrierung

Antriebsgehéuse
Kunststoffbeschichtetes Aluminiumgehause mit aufklappbarem Deckel und unverlierbaren Schrauben.

* Anbau
an Schubantrieb nach NAMUR-Empfehlung (DIN IEC 534-6) oder an Schwenkantrieb nach VDI/VDE 3845.

* Optional

12 Remote-Ausflihrung fiir DIN-Schienenmontage oder flir Befestigungswinkel
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51.2 Kombination mit Ventiltypen und Anbauvarianten

Der Positioner Typ 8791 kann an unterschiedliche Stetigventile angebaut werden. Zum Beispiel an Ventile
mit Kolben-, Membran- oder Drehantrieb. Die Antriebe kdnnen einfach- oder doppeltwirkend sein.

» Bei einfachwirkenden Antrieben wird nur eine Kammer im Antrieb be- und entliiftet. Der entstehende
Druck arbeitet gegen eine Feder. Der Kolben bewegt sich so lange, bis sich ein Kraftegleichgewicht zwi-
schen Druckkraft und Federkraft einstellt. Dazu muss einer der beiden Luftanschlisse mit einem Gewin-
destopfen verschlossen werden.

» Bei doppeltwirkenden Antrieben werden die Kammern auf beiden Seiten des Kolbens druckbeaufschlagt.
Dabei wird bei Bellftung der einen Kammer die andere Kammer entliftet und umgekehrt. Bei dieser Aus-
fihrung ist im Antrieb keine Feder eingebaut.

Fur den Positioner Typ 8791 werden zwei Basis-Geratevarianten angeboten, sie unterscheiden sich in der
Befestigungsmaoglichkeit und im Wegaufnehmer.

Geréatevariante NAMUR:
Es wird ein gerateinterner Wegaufnehmer verwendet, der als Drehpotentiometer ausgefiihrt ist. Der Posi-
tioner wird direkt auf oder an den Antrieb angebaut.

Gerétevariante Remote:

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

Der Positioner wird dabei entweder mit einer DIN-Schiene oder mit einem Befestigungswinkel an eine Wand
angebaut (Remote-Ausflihrung).

5.1.3 Option externe Stellungsrickmeldung mit induktivem
Naherungsschalter

Der Positioner Typ 8791 kann mit einer externen Stellungsriickmeldung ausgestattet werden (siehe Daten-
blatt / Zubehor).

Der Einbau und die Einstellung ist in der Montageanleitung, die der externen Stellungsriickmeldung beiliegt,
beschrieben.

Die Montageanleitung ist auch im Internet zu finden.

www.buerkert.de — Typ 8791

MAN 1000270428 DE Version: H Status: RL (released | freigegeben) printed: 13.02.2019

13



http://www.buerkert.de/DEU/56.html

burkert Tvp 8791

FLUID CONTROL SYSTEMS Systembeschreibung

5.1.4 Ubersicht der Anbaumdglichkeiten

Anbau NAMUR auf
Schwenkantrieb

Anbau NAMUR mit
Anbauwinkel an
einen Schubantrieb

v

Anbau Remote mit
Befestigungsbugel

MAN 1000270428 DE Version: H Status: RL (released | freigegeben) printed: 13.02.2019

Burkent

Anbau Remote auf
DIN-Schiene

14 Tabelle 1: Ubersicht der Anbaumdéglichkeiten
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6 AUFBAU

Der Positioner Typ 8791 besteht aus der mikroprozessorgesteuerten Elektronik, dem Wegaufnehmer und dem
Stellsystem.

Das Gerét ist in Dreileitertechnik ausgefiihrt. Die Bedienung des Geréts erfolgt Uber 2 Tasten und 4 DIP-Schalter.
3 LEDs zeigen verschiedene Geratestatus an.

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

6.1 Darstellung

Mechanische Stellungsanzeige

Anzeigemodul mit 3 LEDs

Arbeitsanschluss 2
(Anschluss: A2)

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

Arbeitsanschluss 1

Entliftungsanschluss/ (Anschluss: A1)

EntlGftungsfilter

Uberdruckventil

Elektronikmodul

Interner Wegaufnehmer

Stellsystem

Achse fur Wegaufnehmer

Kabelverschraubung

Bild 1: Aufbau, Positioner Typ 8791
15
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7 FUNKTION
7.1 Funktionsschema
Beispielhafte Darstellung mit einfachwirkendem Antrieb
Druckluft-
. versorgung Stetigventil mit
Positioner Typ 8791 | einfachwirkendem Antrieb
Stellungs- - )
Sollwert : |
> I |
| |
Positioner I 2 l
I |
> - I I
N
. -
- | *
e Stellsystem™ | Apjut
o
2
£ Wegauf- P
s Istposition nehmer
s \ /
[=)]
-
L
=1
?
o
[
5
“ * Stellsystem
2 1: Bellftungsventil
? 2: Entliiftungsventil
5
2
>
w Bild 2: Funktionsschema Positioner Type 8791
[a]
&
S Bei der Remote-Ausflihrung befindet sich der Wegaufnehmer auBerhalb des Positioners direkt am
§ Stetigventil und ist mit diesem durch ein Kabel verbunden.
o
o
P4
<
=
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7.2 Funktion der Stellungsregelung

Uber den Wegaufnehmer wird die aktuelle Position (POS) des pneumatischen Antriebs erfasst. Dieser Stellungs-
Istwert wird vom Positioner mit dem als Normsignal vorgebenen Sollwert (CMD) verglichen. Liegt eine Regel-
differenz (Xd1) vor, wird Uber das Stellsystem der Antrieb be- und entliftet. Auf diese Weise wird die Position
des Antriebs bis zur Regeldifferenz 0 verandert. Z1 stellt eine StérgréBe dar.

Z1
, r-- - - - - - - - - --—----=-=-=-=-== - = =1
4 ' B1 |
A CMD 1 Xd1 > Py I Ventiloffnung

I + A- E1‘ = I >

| |

| |

Stellungs- | Positioner Stellsystem Stetigventil |

Sollwert | Magnetventile |

| |

| |

| POS P |

| - |

| |

' Wegaufnehmer '

| Stellungsregelkreis 9 |

L e e e e e e e e e e e e e e e e e e o e - — — 4

Bild 3: Signalflussplan Positioner

MAN 1000270428 DE Version: H Status: RL (released | freigegeben) printed: 13.02.2019
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7.3 Schematische Darstellung der Stellungsregelung
Qa &
»n Q D
o = E —
a O <~ <
| 4
£
{ =
2 S 2
Q O q
o X Q
S
@
=
2 %) —»4}4— Q
£ o) =
o Q. O
B 4 :
o = W
:"; S S
g 3 =
2 S X S X
= A A
°
2 .
5 it
= < 2
x @ =)
2 Q ©
5 A A
: b~
: Q
3 X
. _ :
8 5 I
8 o *
<t -
g 2 2
S [im| c
8 & 5
- =] a
z ».g = »
= 3 A
<<
E E S
R O
LN <
) Q . . .
QT * Nur mit Kommunikations-
< software aktivierbar
Bild 4: Schematische Darstellung Stellungsregelung
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7.4 Eigenschaften der Positioner-Software

7.4 Funktionen |

* Aktivierung Uber DIP-Schalter

» Parametereinstellung Gber Kommunikationssoftware

Zusatzfunktion Wirkung
DichtschlieBfunktion Ventil schlieBt auBerhalb des Regelbereichs dicht.
CUTOFF Angabe des Werts (in %), ab dem der Antrieb voll-
standig entliiftet (bei 0 %) bzw. bellftet (bei 100 %)
wird
(siehe Kapitel ,9.3.2 Funktion der DIP-Schalter®).
Korrekturlinie zur Anpassung der Linearisierung der Betriebskennlinie kann durch-
Betriebskennlinie gefuhrt werden (siehe Kapitel ,,9.3.2 Funktion der
CHARACT DIP-Schalter®).
Wirkrichtung des Regler-Sollwerts Umkehr der Wirkrichtung des Sollwerts
DIR.CMD " (siehe Kapitel ,9.3.2 Funktion der DIP-Schalter”).

Tabelle 2: Funktionen |

1) Uber die Kommunikationssoftware ist der Zugriff auf DIR.CMD nur lesend méglich.
Diese Funktion wird nur Uber den DIP-Schalter eingestellt, da sie keine weiteren Parameter besitzt.

MAN 1000270428 DE Version: H Status: RL (released | freigegeben) printed: 13.02.2019
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Funktion

7.4.2 Funktionen li

* Aktivierung und Parametereinstellung Uber Kommunikationssoftware

20

Zusatzfunktion

Wirkung

Normsignal fir Sollwert
INPUT

Auswahl Sollwert-Normsignal

Wirkrichtung des Antriebs

Zuordnung des BelUftungszustands der Antriebs-
kammer zur Ist-Postion.

DIR.ACTUATOR
Signalbereichsaufteilung Normsignal in %, flr den das Ventil den gesamten
SPLITRANGE Hubbereich durchl&uft.

Hubbereichsbegrenzung
X.LIMIT

Begrenzung des mechanischen Hubbereichs

) Offnungs- und SchlieBzeit Begrenzung der Stellgeschwindigkeit
o

S X.TIME

Q Positioner Parametrieren des Positioners

£ |xCoNTROL

E Sicherheitsstellung Definition der Sicherheitsstellung

8 SAFEPOSITION

§ Fehlererkennung Signalpegel Konfiguration Fehlererkennung Signalpegel
L

% SIGNAL ERROR

% Bindreingang Konfiguration des Binareingangs

g BINARY INPUT

?f Analogausgang Konfiguration des Analogausgangs (optional)
5 OUTPUT

(%)

T Reset Rucksetzen auf Werkseinstellungen
2 |RESET

= Tabelle 3: Funktionen Il

8
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3
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7.5 Schnittstellen des Positioners

; - r——-—=---=--= -
Eingang flr . | Analoge \
Stellungs-Sollwert | Stellungsriickmeldung
4 ... 20 mA** . ,
0...20 mA Positioner I (optional) ,

e e e e e e e e -
r———=-=-=-=- - -
Binareingang > © o |1 Initiator 1/ Initiator 2~
o £ |1 24VPNPNO S,
N H
=) % | (optional) ,/
| < |t=-=-=-===== -
(@]
c
24V DC > 1.3
— = 3
Kommunikations- Bedienun
schnittstelle 9 Anmerkung:
Die mit gestrichelten Linien
dargestellten Ausgénge sind
optional
* oder optional Busanschaltung AS-Interface
** Default-Einstellung

Bild 5: Schnittstellen des Positioners

Der Positioner Typ 8791 ist ein 3-Leiter-Gerat, d. h. die Versorgungsspannung (24 V DC) erfolgt
getrennt vom Sollwertsignal.

* Eingang fur Stellungs-Sollwert (4 ... 20 mA entspricht 0 ... 100 %)
(abhangig von Stellung des DIP-Schalters 1).

» Bindreingang
Bei Anlegen einer Spannung > 10 V wird SAFEPOS aktiv, d. h. das Ventil wird in die Sicherheitsstellung
gebracht.

* Analoge Stellungsrickmeldung (optional)
Die Position des Ventils kann Uber einen analogen 4 ... 20 mA Ausgang an die SPS weitergeleitet werden
(4 ... 20 mA entspricht 0 ... 100 %).
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8 TECHNISCHE DATEN

8.1 Konformitat

Der Positioner Typ 8791 ist konform zu den EU-Richtlinien entsprechend der EU-Konformitatserklarung
(wenn anwendbar).

8.2 Normen

Die angewandten Normen, mit denen die Konformitat mit den EU-Richtlinien nachgewiesen wird, sind in der
EU-Baumusterpriifbescheinigung und/oder der EU-Konformtéatserklarung nachzulesen (wenn anwendbar).

8.3 Betriebsbedingungen

A WARNUNG!

Sonneneinstrahlung und Temperaturschwankungen kénnen Fehlfunktionen oder Undichtheiten
bewirken.

» Gerat bei Einsatz im AuBenbereich nicht ungeschiitzt den Witterungsverhaltnissen aussetzen.

» Darauf achten, dass die zulassige Umgebungstemperatur nicht tGber- oder unterschritten wird.

Umgebungstemperatur siehe Typschild

Schutzart IP65 / IP672 nach EN 60529
(nur bei korrekt angeschlossenem Kabel bzw. Stecker und Buchsen)

2) Bei Einsatz des Positioners unter IP67 Bedingungen, muss der Entliiftungsfilter

(siehe ,Bild 1: Aufbau, Positioner Typ 8791") entfernt und die Abluft in den tro-

ckenen Bereich gefihrt werden.

Einsatzhdhe bis 2000m Uber Meereshbhe

8.4 Mechanische Daten

MAN 1000270428 DE Version: H Status: RL (released | freigegeben) printed: 13.02.2019

Abmessungen siehe Datenblatt

Werkstoffe
Gehausewerkstoff Aluminium kunststoffbeschichtet
Sonstige AuBenteile rostfreier Stahl (V4A), PC, PE, POM, PTFE
Dichtwerkstoff EPDM, NBR, FKM

Gewicht ca. 1,0 kg
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8.5 Elektrische Daten

8.5.1 Elektrische Daten 24 V DC

Anschlisse 2 Kabelverschraubungen (M20 x 1,5)
mit Schraubklemmen 0,14 ... 1,5 mm? oder
Rundsteckverbinder (M12, 8-polig)

Schnittstellen Kommunikationsschnittstelle USB:
Direkter Anschluss an PC Uber USB-Adapter.
Kommunikation mit Kommunikationssoftware.
Es ist ein externer Adapter mit integriertem Schnittstellentreiber
notwendig.
(Siehe Kapitel ,17 Zubehor®)

Versorgungsspannung 24V DC + 10 % max. Restwelligkeit 10 %
Leistungsaufnahme <35W

Eingangswiderstand

fur Sollwertsignal 180 Q bei 0/4 - 20 mA / Auflésung 12 bit
Schutzklasse [l nach DIN EN 61140 (VDE 0140-1)

Analoge Stellungsriickmeldung
max. Blrde / Last)

fur Stromausgang 0/4 ... 20 mA 560 Q
Induktive N&herungsschalter 100 mA Strombegrenzung
Bin&reingang 0..5V=log,0410...30V=1log ,1*

invertierter Eingang entsprechend umgekehrt
(Eingangsstrom < 6 mA)

8.5.2 Elektrische Daten mit Busansteuerung AS-Interface (optional)

Anschlisse Rundsteckverbinder (M12, 4-polig)
Versorgungsspannung 29,5V ... 31,6 V DC (gemaB Spezifikation)
Gerate ohne externe Versorgungsspannung:

Max. Stromaufnahme 150 mA

Gerate mit externer Versorgungsspannung:

Externe Versorgungsspannung 24V +10 %
Das Netzgerat muss eine sichere

Trennung nach IEC 364-4-41

(PELV oder SELV) enthalten

Max. Stromaufnahme 100 mA

Max. Stromaufnahme
aus AS-Interface 50 mA
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8.6 Pneumatische Daten
Steuermedium Qualitatsklassen nach ISO 8573-1
Staubgehalt Qualitatsklasse 7 max. TeilchengréBe 40 ym, max. Teilchendichte 10
mg/m?
Wassergehalt Qualitatsklasse 3 max. Drucktaupunkt - 20 °C oder min. 10 Grad
unterhalb der niedrigsten Betriebstemperatur
Olgehalt Qualitatsklasse X max. 25 mg/m?

Temperaturbereich der Druckluft 0...+60°C
Druckbereich 1,4 ...7 bar

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

Anschlisse Innengewinde G1/4“

MAN 1000270428 DE Version: H Status: RL (released | freigegeben) printed: 13.02.2019

3) Druckangaben: Uberdruck zum Atmosphérendruck
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8.7 Sicherheitsendstellungen nach Ausfall der
elektrischen bzw. pneumatischen Hilfsenergie

Die Sicherheitsendstellung ist vom pneumatischen Anschluss des Antriebs an die Arbeitsanschliisse A1 oder

A2 abhangig.
Sicherheitsendstellungen nach Ausfall der
Antriebsart Bezeichnung i
elektrischen Hilfsenergie pr_1eumat|s_chen
Hilfsenergie
% down
einfachwirkend | = Pneumatischer Anschluss nach ,Bild
Steuer- 6 down
up . up
I funktion A
down —> Pneumatischer Anschluss nach ,,Bild
E

(<]
R s
§ sinfachwirkend | = g‘l“leumatischer Anschluss nach »Bild
% up Steuer- T up
£ I funktion B
S down —> Pneumatischer Anschluss nach ,Bild
5 7
el
S obere —> Pneumatischer Anschluss siehe ,,Bild
_%’u Kammer 8«
= doppeltwirkend
3 untere up _ up = untere Kammer des Antriebs an A2 nicht definiert
& Kammer I Steuerfunktion |
°
= down down = obere Kammer des Antriebs an A2
4
é Tabelle 4: Sicherheitsendstellungen
n
i Pneumatischer Anschluss: Beschreibung zu ,Tabelle 4%,
§ Einfachwirkende Antriebe Doppeltwirkende Antriebe
> Steuerfunktion A oder B Steuerfunktion |
8
ﬁ
3
N~
S
3
P4
<
=

Arbeitsanschluss At Arbeitsanschluss A2 Arbeitsanschluss A1 und A2
an Antrieb anschlieBen an Antrieb anschlieBen an Antrieb anschlieBen
A2 verschliefen A1 verschlieBen Sicherheitsendstellung:
up = untere Kammer an A2
down = obere Kammmer an A2
Bild 6: Anschluss A1 Bild 7: Anschluss A2 Bild 8: Anschluss bei SFI 25
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8.8 Werkseinstellungen des Positioners

8.8.1 Uber DIP-Schalter aktivierbare Funktionen

Funktion Parameter Wert
CUTOFF DichtschlieBfunktion unten 2%
DichtschlieBfunktion oben 98 %
CHARACT Auswahl Kennlinie FREE
DIR.CMD Wirkrichtung Sollwert steigend
Tabelle 5: Werkseinstellungen; tiber DIP-Schalter aktivierbare Funktionen

8.8.2 Uber Kommunikationssoftware aktivierbare Funktionen

Funktion Parameter Wert
INPUT Sollwerteingang 4 ...20 mA
DIR.ACTUATOR Wirkrichtung Istwert steigend
SPLITRA_NGE , Signalbereichsaufteilung unten 0%
Funktion deaktiv Signalbereichsaufteilung oben 100 %
X.LIMIT Hubbegrenzung unten 0%
Funktion deaktiv Hubbegrenzung oben 100 %

MAN 1000270428 DE Version: H Status: RL (released | freigegeben) printed: 13.02.2019

Funktion deaktiv

X.TIME Stellzeit Auf (1 s) Werte von X.TUNE
Funktion deaktiv Stellzeit Zu ermittelt
(1 s) Werte von X.TUNE
ermittelt
Nach Ausfihren von RESET:
1s
X.CONTROL Totband 1,0 %
Verstarkungsfaktor 6ffnen (1) Werte von X. TUNE ermittelt
Verstarkungsfaktor schlieBen (1) Werte von X. TUNE ermittelt
Nach Ausfliihren von RESET: 1
SAFE POSITION Sicherheitsstellung 0%
SIGNAL ERROR Flhlerbrucherkennung Sollwert AUS

BINARY INPUT
Funktion aktiv

Funktion Binareingang
Wirkungsweise Bindreingang

Sicherheitsstellung
SchlieBer (normally open)

OuUTPUT Normsignalausgang: Parameter Position
Funktion aktiv Normsignalausgang: Typ 4..20 mA
Tabelle 6: Werkseinstellungen; iber Kommunikationssoftware aktivierbare Funktionen
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9 BEDIENUNG

9.1 Sicherheitshinweise

A WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgemaBer Bedienung.

Nicht sachgemaBe Bedienung kann zu Verletzungen, sowie Schaden am Gerat und seiner Umgebung
fuhren.

» Das Bedienungspersonal muss den Inhalt der Bedienungsanleitung kennen und verstanden haben.
» Die Sicherheitshinweise und die bestimmungsgeméaBe Verwendung miissen beachtet werden.

» Nur ausreichend geschultes Personal darf die Anlage/das Geréat bedienen.

9.2 Betriebszustand

AUTOMATIK (AUTO)
Im Betriebszustand AUTOMATIK wird der normale Reglerbetrieb ausgefiihrt und tberwacht.
— LED 1 (MODE) blinkt grin.

HAND

Im Betriebszustand HAND kann das Ventil manuell Uber die Tasten auf- oder zugefahren werden.
— LED 1 (MODE) blinkt grun.

— LED 3 (FAULT) blinkt rot

Uber den DIP-Schalter 4 kann zwischen den beiden Betriebszustanden AUTOMATIK und HAND gewechselt
werden (siehe Kapitel ,9.3.2 Funktion der DIP-Schalter”).

9.3 Bedien- und Anzeigeelemente des Positioners

LED 1 (MODE) Taste 1
LED 2 (POSITION)

LED 3 (FAULT)

DIP-Schalter

Kommunikati-
onsschnittstelle

MAN 1000270428 DE Version: H Status: RL (released | freigegeben) printed: 13.02.2019

Taste 2

Bild 9: Beschreibung Bedienelemente

Der Positioner ist mit 2 Tasten, 4 DIP-Schalter und 3 LEDs als Anzeigeelement ausgestattet.

27




burkert Tvp 8791

FLUID CONTROL SYSTEMS Bedienuﬂg

9.3.1 Belegung der Tasten

Die Belegung der 2 Tasten im Inneren des Antriebsgehduses sind je nach Betriebszustand (AUTOMATIK /
HAND) unterschiedlich.

Die Beschreibung der Betriebszustande (AUTOMATIK / HAND) finden Sie im Kapitel ,,9.2 Betriebszustand®.

Taste 1

Taste 2

Bild 10: Beschreibung Tasten

Betriebszustand HAND (DIP-Schalter 4 auf ON):

Taste Funktion

1 Belliften®
(manuelles Auf- / Zufahren des Antriebs)®

2 Entliften®
(manuelles Auf- / Zufahren des Antriebs)®

4) Ohne Funktion, wenn lber die Kommunikationssoftware der Bindreingang mit Funktion ,,H/A-Umschaltung” aktiviert
wurde.

5) Abhédngig von der Steuerfunktion des Antriebs.

Tabelle 7: Tastenbelegung Betriebszustand HAND

Betriebszustand AUTOMATIK (DIP-Schalter 4 auf OFF):
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Taste Funktion
1 durch 5 Sekunden langes Driicken startet die Funktion X. TUNE
2 -

Tabelle 8: Tastenbelegung Betriebszustand AUTOMATIK
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9.3.2 Funktion der DIP-Schalter

ON

s

DIP-Schalter | Stellung Funktion
1 ON Umkehr der Wirkrichtung des Sollwerts (DIR.CMD)
(Sollwert 20 ... 4 mA = Position 0 ... 100 %)
OFF Normale Wirkrichtung des Sollwerts
(Sollwert 4 ... 20 mA = Position 0 ... 100 %)
2 ON DichtschlieBfunktion aktiv. Das Ventil schlieBt unterhalb 2 %% und
offnet oberhalb 98 % des Sollwerts vollstédndig (CUTOFF)
OFF Keine DichtschlieBfunktion
3 ON Korrekturkennlinie zur Anpassung der Betriebskennlinie

(Linearisierung der Betriebskennlinie, CHARACT) !

OFF Lineare Kennlinie
4 ON HAND Betriebszustand Manuell
OFF AUTO  Betriebszustand AUTOMATIK

6) Werkseinstellung, kann iber Kommunikationssoftware geéndert werden.

7) Der Kennlinientyp kann (iber Kommunikationssoftware gedndert werden

Tabelle 9: Funktion der DIP-Schalter

Hinweise zur Kommunikationssoftware:
Die Schaltstellung des DIP-Schalters hat Vorrang vor der Kommunikationssoftware!
Wenn die Werte der DichtschlieBfunktion (CUTOFF) oder der Korrekturkennlinie (CHARACT) uber

die Kommunikationssoftware gedndert werden, muss die entsprechende Funktion aktiv sein (DIP-
Schalter auf ON).

Die Wirkrichtung des Sollwerts (D/R.CMD) kann nur Giber die DIP-Schalter geandert werden.
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9.3.3 Anzeige der LEDs

LED 2, griin / gelb (POSITION)
Anzeige des Antriebszustands
(offen, geschlossen, 6ffnet oder schlief3t)

LED 1, griin (MODE)
Anzeige der Modezustande
AUTO, HAND, X.TUNE

LED 83, rot (FAULT)
Fehlerzustande

Bild 11: Anzeige LED

LED 1 (griin, MODE) und LED 3 (rot, FAULT)

LED-Zustiande

Anzeige
grin rot
an aus Hochlaufphase bei Power ON

blinkt langsam aus Betriebszustand AUTO

blinkt blinkt Betriebszustand HAND

im Wechsel

blinkt schnell aus X.TUNE Funktion

aus an FEHLER (siehe Kapitel ,,9.4 Fehlermeldungen®)

blinkt blinkt Betriebszustand AUTO bei Fiihlerbrucherkennung

langsam

Tabelle 10:  LED Zustdnde, LED 1 und LED 3

LED 2 (griin / gelb, POSITION)

LED-Zustande

Anzeige
grin gelb
an aus Antrieb geschlossen
aus an Antrieb offen
blinkt langsam aus bleibende Regelabweichung (Istwert > Sollwert)

aus blinkt langsam | bleibende Regelabweichung (Istwert < Sollwert)
blinkt schnell aus SchlieBen im Betriebszustand HAND
aus blinkt schnell Offnen im Betriebszustand HAND

Tabelle 11:  LED Zustédnde, LED 2
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9.4 Fehlermeldungen
9.41 Fehlermeldungen in den Betriebszustanden HAND und
AUTOMATIK
Anzeige Fehlerursache Abhilfe
LED 3 (rot) Checksum-Fehler im Datenspeicher Abhilfe nicht mdglich. Geréat defekt.
an — Datenspeicher defekt Setzen Sie sich mit Ihrer Blrkert-Ver-
— Das Geréat schaltet automatisch in einen triebsniederlassung in Verbindung.
alteren (eventuell nicht aktuellen) Datensatz
um.

Tabelle 12:  Fehlermeldungen in den Betriebszustdnden HAND und AUTOMATIK
(<]
]
o 9.4.2 Fehlermeldungen bei der Durchfliihrung der Funktion X.TUNE
o
g Anzeige Fehlerursache Abhilfe
,;: LED 3 (rot) Keine Druckluft angeschlossen Druckluft anschlieBen
% an
g Druckluftausfall wéhrend der Funktion X. TUNE | Druckluftversorgung kontrollieren
o
g Antrieb bzw. Stellsystem-Entliftungsseite Abhilfe nicht mdglich. Gerat defekt
3 undicht
[5)
E Stellsystem-BelUftungsseite undicht Abhilfe nicht mdglich. Gerat defekt
g Der Drehbereich des Wegaufnehmers von Anbau der Welle des Wegaufnehmers an
T 150° wird Uberschritten den Antrieb korrigieren
5 (siehe Kapitel ,,11.2.2“ und ,,11.3.2%).
= Tabelle 13:  Fehlermeldungen bei der Durchftihrung der Funktion X. TUNE
Ll
[a]
&
3
N~
S
3
P4
<<
=
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10 FUNKTIONEN

Der Positioner Typ 8791 hat verschiedene Grund- und Zusatzfunktionen, die Uber die DIP-Schalter bzw. die
Kommunikationssoftware konfigurier- und parametrierbar sind.

10.1 Grundfunktionen
Folgende Grundfunktionen sind Uber die DIP-Schalter aktivierbar (CUTOFF und CHARACT) bzw. veranderbar

(DIR.CMD,).
Funktion Beschreibung DIP-Schalter | OFF ON
DIR.CMD Wirkrichtung zwischen Eingangs- 1 steigend fallend
signal und Soll-Position
CUTOFF DichtschlieBfunktion fur 2 DichtschlieB- DichtschlieB-
Positioner funktion aus funktion ein
CHARACT | Auswahl der Ubertragungskenn- 3 lineare Kennlinie Korrekturkennlinie
linie zwischen Eingangssignal
und Hub (Korrekturkennlinie)

Tabelle 14:  Grundfunktionen DIP-Schalter

Folgende Grundfunktion sind nur Uber die Kommunikationssoftware veranderbar.

Funktion Beschreibung Werkseinstellung
INPUT Eingabe des Normsignaleingangs 4 .. 20 mA

fir die Sollwertvorgabe
RESET Ricksetzen auf

Werkseinstellungen

X. TUNE Automatische Anpassung des
Positioners an die jeweiligen
Betriebsbedingungen

Tabelle 15:  Grundfunktionen Kommunikationssoftware

Die Funktionen INPUT, CUTOFF und CHARACT kénnen Uber die Kommunikationssoftware parametriert
werden.

MAN 1000270428 DE Version: H Status: RL (released | freigegeben) printed: 13.02.2019
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10.11 DIR.CMD -
Wirkrichtung (Direction) des Positioner-Sollwerts

Diese Funktion stellt die Wirkrichtung zwischen dem Eingangssignal (INPUT) und der Soll-Position des
Antriebs ein.

Werkseinstellung: DIP-Schalter auf OFF (steigend)

DIP-Schalter | Stellung Funktion

1 ON Umkehr der Wirkrichtung des Sollwerts (DIR.CMD)
(Sollwert 20 ... 4 mA entspricht Position 0 ... 100 %), fallend

Normale Wirkrichtung des Sollwerts

OFF (Sollwert 4 ... 20 mA entspricht Position 0 ... 100 %), steigend

Tabelle 16:  DIP-Schalter 1

Die Wirkrichtung (D/R.CMD) kann nur iber den DIP-Schalter 1 im Positioner geandert werden.

Soll-Position
A steigend
100% g wmvrremrrr e ,
N .
AN
N
N
S
N :
N fallend )
0% N Eingangssignal
0/4 mA 20ma  (INPUT)
Bild 12: Diagramm DIR.CMD

MAN 1000270428 DE Version: H Status: RL (released | freigegeben) printed: 13.02.2019
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10.1.2 CUTOFF -
DichtschlieBfunktion flir den Positioner

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

Die Wiederaufnahme des Regelbetriebs erfolgt mit einer Hysterese von 1 %.

Werkseinstellung: DIP-Schalter 2 auf OFF (keine DichtschlieBfunktion)

DIP-Schalter | Stellung Funktion
> ON DichtschlieBfunktion aktiv. Das Ventil schlieBt unterhalb 2 %®
und 6ffnet oberhalb 98 % des Sollwertes vollstandig (CUTOFF)
OFF keine DichtschlieBfunktion

Tabelle 17:  DIP-Schalter 2

Mit der Kommunikationssoftware kénnen die Grenzen fliir den Stellungs-Sollwert in Prozent verandert
werden.

Die Schaltstellung der DIP-Schalter im Positioner hat Vorrang vor der Kommunikationssoftware,
d. h. Einstellungen der DichtschlieBfunktion (CUTOFF), die Gber die Kommunikationssoftware
geandert werden sind nur aktiv, wenn der DIP-Schalter 2 im Positioner auf ON steht.

Ventilhub

[%] einstellbar von 75 ... 100 % —¢

100 '
99
98
97
96
95
94

MAN 1000270428 DE Version: H Status: RL (released | freigegeben) printed: 13.02.2019
N

6
5
4
3
2
1
_____ +———————> Sollwert [%]
T— einstellbar von 0 ... 25 %
Bild 13: Diagramm CUTOFF
34 8) Werkseinstellung, kann tiber Kommunikationssoftware gedndert werden.
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10.1.3 CHARACT -
Ubertragungskennlinie zwischen Eingangssignal (Stellungs-
Sollwert) und Hub

Characteristic (Kundenspezifische Kennlinie)
Mit dieser Funktion wird eine Ubertragungskennlinie beziiglich Sollwert (Soll-Position) und Ventilhub zur
Korrektur der Durchfluss- bzw. Betriebskennlinie aktiviert.

Die Ubertragungskennlinie kann nur iiber die Kommunikationssoftware geandert werden.

Werkseinstellung: DIP-Schalter 3 auf OFF (linear)

DIP-Schalter | Stellung Funktion
3 ON Korrekturkennlinie zur Anpassung der Betriebskennlinie
(Linearisierung der Betriebskennlinie, CHARACT) ?
OFF Lineare Kennlinie

Tabelle 18:  DIP-Schalter 3

d. h. Einstellungen der Korrekturkennlinie (CHARACT), die Uber die Kommunikationssoftware

Die Schaltstellung der DIP-Schalter im Positioner hat Vorrang vor der Kommunikationssoftware,
geandert werden sind nur aktiv, wenn der DIP-Schalter 3 im Positioner auf ON steht.

Kennlinien, die Uber die Kommunikationssoftware ausgewéahlt werden kénnen:

MAN 1000270428 DE Version: H Status: RL (released | freigegeben) printed: 13.02.2019

Kennlinie Beschreibung

linear Lineare Kennlinie

1:25 Gleichprozentige Kennlinie 1 : 25

1:33 Gleichprozentige Kennlinie 1 : 33

1:50 Gleichprozentige Kennlinie 1 : 50

25:1 Invers gleichprozentige Kennlinie 25 : 1

33:1 Invers gleichprozentige Kennlinie 33 : 1

55:1 Invers gleichprozentige Kennlinie 55 : 1

FREE Benutzerdefinierte, Uber Stiutzstellen frei programmierbare Kennlinie

Tabelle 19:  Auswahl Kennlinien

9) Der Kennlinientyp kann nur (iber die Kommunikationssoftware gedndert werden
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Die Durchflusskennlinie k;, = f(s) kennzeichnet den Durchfluss eines Ventils, ausgedrickt durch den k -Wert
in Abhangigkeit vom Hub s der Antriebsspindel. Sie ist durch die Formgebung des Ventilsitzes und der Sitz-
dichtung festgelegt. Im Allgemeinen werden zwei Typen von Durchflusskennlinien realisiert, die lineare und
die gleichprozentige.

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

(dk, =n,, - ds).
Bei einer gleichprozentigen Kennlinie entspricht einer Hub&nderung ds eine gleichprozentige Anderung des
k,-Wertes.

(dkv/kv = ngleichpr ’ dS)

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

Normierter Ventilhub [%]
A

100

»
’

o 100
Stellungs-Sollwert
[%]

Bild 14: Kennlinie

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

Es kdnnen gleichprozentige Kennlinien 1:25, 1:33, 1:50, 25:1, 33:1 und 50:1 und eine lineare Kennlinie eingestellt
werden. Darliber hinaus ist es mdéglich, eine Kennlinie tber Stitzstellen frei zu programmieren.

MAN 1000270428 DE Version: H Status: RL (released | freigegeben) printed: 13.02.2019
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Eingabe der frei programmierbaren Kennlinie

Die Kennlinie wird Uber 21 Stutzstellen definiert, die gleichmaBig Uber den Stellungs-Sollwertbereich von 0 ...
100 % verteilt sind. Ihr Abstand betragt 5 %. Jeder Stitzstelle kann ein frei wahlbarer Hub (Einstellbereich 0
... 100 %) zugeordnet werden. Die Differenz zwischen den Hubwerten zweier benachbarter Stitzstellen darf
nicht gréBer als 20 % sein.

Beispiel einer programmierten Kennlinie

Ventilhub [&]

100'__:::::::::::::::::::::::::::::::::::::::::__ 1

90 - |

ol i
70 o i
60 1 |
50 Lo |
40 | .
30+ .

20‘ 1

10 202 ,

» Normsignal [%]

4..20mA
0..20mA
< ql
Bild 15: Beispiel einer programmierten Kennlinie

MAN 1000270428 DE Version: H Status: RL (released | freigegeben) printed: 13.02.2019
1

10.1.4 INPUT -
Eingabe des Eingangssignals

Mit dieser Funktion wird das Eingangssignal fiir den Sollwert eingestellt.

Werkseinstellung: 4 ... 20 mA
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10.1.5 RESET / FACTORY RESET -
Ricksetzen auf die Werkseinstellungen

Mit dieser Funktion wird der Positioner auf die Werkseinstellungen zurlickgesetzt.

10.1.6 X.TUNE -
Automatische Anpassung des Positioners an die jeweiligen
Betriebsbedingungen

Fur eine Funktionskontrolle des Positioners muss zur Anpassung an 6rtliche Bedingungen die
Funktion X. TUNE ausgefiihrt werden.

A WARNUNG!

Wahrend der Ausfiihrung der X.TUNE - Funktion bewegt sich das Ventil selbsttatig aus seiner augen-
blicklichen Stellung.

» X.TUNE niemals bei laufendem Prozess durchfiihren.
» Durch geeignete MaBnahmen verhindern, dass die Anlage / Positioner unbeabsichtigt betétigt werden
kann.
HINWEIS!

Eine Fehlanpassung des Reglers durch eine falsche Druckversorgung oder aufgeschalteten Betriebs-
mediumsdruck vermeiden.

» X.TUNE in jedem Fall bei dem im spateren Betrieb zur Verfligung stehenden Druckversorgung (= pneu-
matische Hilfsenergie) durchfihren.

» Die Funktion X.TUNE vorzugsweise ohne Betriebsmediumsdruck durchflihren, um Stdreinfliisse infolge
von Stromungskraften auszuschlieBen.

Zur Durchfiihrung der X. TUNE muss sich der Positioner im Betriebszustand AUTOMATIK befinden
(DIP-Schalter 4 = OFF).

— TUNE / TUNE Functions auswahlen.
— Starten der X. TUNE durch Betétigen der Schaltflache ,,Start X. TUNE“ 2.

Der Fortschritt der X. TUNE wird in der Kommunikationssoftware angezeigt:

MAN 1000270428 DE Version: H Status: RL (released | freigegeben) printed: 13.02.2019

Ist die automatische Anpassung beendet, erscheint eine Meldung.

Die Anderungen werden automatisch nach erfolgreicher X. TUNE Funktion in den Speicher (EEPROM) des
Positioners tbernommen.
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MAN 1000270428 DE Version: H Status: RL (released | freigegeben) printed: 13.02.2019

10.2 Zusatzfunktionen

Folgende Zusatzfunktionen kénnen Uber die Kommunikationssoftware konfiguriert und parametriert werden:

Funktion Beschreibung

DIR.ACTUATOR Zuordnung des Bellftungszustands der Antriebskammer zur Ist-Position

SPLITRANGE Signalbereichsaufteilung; Eingangssignal in %, fir den das Ventil den gesamten
Hubbereich durchlauft.

X.LIMIT Begrenzung des mechanischen Hubbereichs

X.TIME Begrenzung der Stellgeschwindigkeit

X.CONTROL Parametrieren des Positioners

SAFE POSITION Eingabe der Sicherheitsstellung

SIGNAL ERROR Konfiguration Fehlererkennung Signalpegel

BINARY INPUT Aktivierung des Bindreingangs

OUTPUT Konfigurierung der Ausgénge (nur mit Zusatzplatine flir analoge Riickmeldung
bzw. Bindrausgénge)

Tabelle 20:  Ubersicht Zusatzfunktionen

10.2.1 DIR.ACTUATOR -
Wirkrichtung (Direction) des Stellantriebs

Mit dieser Funktion wird die Wirkrichtung zwischen dem Bellftungszustand des Antriebs und der Ist-Position
eingestellt.
Werkseinstellung: steigend

Steigend:Direkte Wirkrichtung (entliftet — 0 %; bellftet 100 %)
Fallend: Inverse Wirkrichtung (entliftet — 100 %; belliftet 0 %)

Ist-Position A steigend

100% g rvr e A

N .

\
N
N
N
N :
N fallend )
0% N Beluftungs-
entlUftet beluftet  zustand
Bild 16: Diagramm DIR.ACTUATOR
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10.2.2 SPLITRANGE -

Signalbereichsaufteilung (Split range)

Minimal- und Maximal-Werte des Eingangssignal in %, fir den das Ventil den gesamten Hubbereich

durchlauft.

Werkseinstellung: Signalbereichsaufteilung unten = 0 %; Signalbereichsaufteilung oben = 100 %

Signalbereichsaufteilung unten: Eingabe des minimalen Wertes des Eingangssignals in %

Einstellbereich: 0 ... 75 %

Signalbereichsaufteilung oben: Eingabe des maximalen Wertes des Eingangssignals in %

Einstellbereich: 25 ... 100 %

Mit dieser Funktion wird der Stellungs-Sollwertbereich des Positioners durch Festlegen eines minimalen
und eines maximalen Werts eingeschrankt. Dadurch ist es mdglich, einen genutzten Einheitssignalbereich

genutzt werden.

Aufspalten eines Einheitssignalbereichs in zwei Sollwertbereiche:

(4 ... 20 mA, 0 ... 20 mA) auf mehrere Positioner aufzuteilen (ohne oder mit Uberlappung). Auf diese Weise
kénnen mehrere Ventile abwechselnd oder bei Gberlappenden Sollwertbereichen gleichzeitig als Stellglieder

Ventilhub [%]

100 f============p=mm-mmmmo—oooooo

5 Sollwert [mA]

MAN 1000270428 DE Version: H Status: RL (released | freigegeben) printed: 13.02.2019

4 6 8 10 12 14 16 18 20 (INPUT)
AN /
Sollwertbereich Sollwertbereich
Positioner 1 Positioner 2
Bild 17: Diagramm SPLITRANGE
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10.2.3 X.LIMIT -

Begrenzung des mechanischen Hubbereichs

Diese Funktion begrenzt den (physikalischen) Hub auf vorgegebene %-Werte (unten und oben). Dabei wird
der Hubbereich des begrenzten Hubes gleich 100 % gesetzt. Wird im Betrieb der begrenzte Hubbereich
verlassen, werden negative Ist-Positionen oder Ist-Positionen gréBer 100 % angezeigt.

Werkseinstellung: Hubbegrenzung unten = 0 %, Hubbegrenzung oben = 100 %

Einstellbereiche:
Hubbegrenzung unten:

Hubbegrenzung oben:

0..
50.

50 % des Gesamthubs
.. 100 % des Gesamthubs

Der Mindestabstand zwischen der Hubbegrenzung unten und oben betragt 50 %, d. h. bei einer Wert-

eingabe, deren Mindestabstand < 50 % ist, wird der andere Wert automatisch angepasst.

Begrenzter

L.

(<]
o
N
o
=
™ . .
; Begrenzter  Physikalischer
£ Hub (%) A Hub (%) A
&
’§ ——————— 160 100
o3 2 Unbegrenzter
S = Hub -
2 © ol T~
E a'J g 100 70 z
o o) N i e
2 Z £ g
1
® I GxX 4 504
Z  E| %%
=
i 5 % o) Hub
B 0| ob
o g £ %’ ) et A -
T = 7
: 2 7
® Y )
3 } 401 0 I I e e
w 4 8 12 186
[a)
&
iy Bild 18: Diagramm X.LIMIT
N
o
o
e
P4
<<
=

20 Sollwert [mA]
(INPUT)
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MAN 1000270428 DE Version: H Status: RL (released | freigegeben) printed: 13.02.2019

42

10.2.4 X.TIME -
Begrenzung der Stellgeschwindigkeit

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

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

Werkseinstellung: werkseitig ermittelte Werte durch die Funktion X. TUNE

Soll die Stellgeschwindigkeit begrenzt werden, so kénnen fir Auf und Zu Werte eingegeben werden, die zwi-
schen den durch die X. TUNE ermittelten Minimalwerten und 60 s liegen.

Stellzeit Auf: Offnungszeit fiir gesamten Hub (in Sekunden)
Einstellbereich: 1 ... 60 Sekunden

Stellzeit Zu: SchlieBzeit fiir gesamten Hub (in Sekunden)
Einstellbereich: 1 ... 60 Sekunden

Auswirkung einer Begrenzung der Offnungsgeschwindigkeit bei einem Sollwertsprung

Ventilhub [%]
A

100 -~~~ " "~ """ T T m s

Sollwert .

Istwert

I P

Auf .

Bild 19: Diagramm X.TIME
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MAN 1000270428 DE Version: H Status: RL (released | freigegeben) printed: 13.02.2019

10.2.5 X.CONTROL -
Parametrierung des Positioners

Mit dieser Funktion werden die Parameter des Positioners (Totband und Verstarkungsfaktoren) eingestellt.

Totband:  Unempfindlichkeitsbereich des Positioners

Eingabe des Totbands in %, bezogen auf den skalierten Hubbereich;
d. h. X.LIMIT Hubbegrenzung oben - X.LIMIT Hubbegrenzung unten (siehe Zusatzfunktion X.LIMIT).

Durch diese Funktion wird erreicht, dass der Regler erst ab einer bestimmten Regeldifferenz anspricht.
Diese Funktion schont die Magnetventile im Positioner und den pneumatischen Antrieb.

Wenn sich die Zusatzfunktion X. CONTROL wahrend der Durchfihrung von X. TUNE (Autotune des

Positioners) im Hauptmenii befindet, erfolgt eine automatische Ermittlung des Totbands in Abhan-
gigkeit vom Reibverhalten des Stellantriebs. Der auf diese Weise ermittelte Wert ist ein Richtwert.

Sie kénnen ihn manuell nachjustieren.

Xd1A /

Stellungs- Regel- /
Sollwert differenz . zum Regler

e Xd1 Xd1°

Totband

Stellungs-
Istwert

Bild 20: Diagramm X.CONTROL

Verstéarkungsfaktor 6ffnen/schlieBen:  Parameter des Positioners
Verstarkungsfaktor 6ffnen: Verstarkungsfaktor des Positioners (zum SchlieBen des Ventils)

Verstarkungsfaktor schlieBen: Verstarkungsfaktor des Positioners (zum Offnen des Ventils)

10.2.6 SAFE POSITION -
Definition der Sicherheitsstellung

Mit dieser Funktion wird die Sicherheitsstellung des Antriebs festgelegt, die bei definierten Signalen ange-
fahren wird.

Die eingestellte Sicherheitsstellung wird nur angefahren, wenn ein entsprechendes Signal am
Binareingang (Konfiguration siehe BINARY INPUT) anliegt oder bei Auftreten eines Signalfehlers
(Konfiguration sieche SIGNAL ERROR).

Ist der mechanische Hubbereich mit der Funktion X.LIMIT begrenzt, kdnnen nur Sicherheitsstel-
lungen innerhalb dieser Begrenzungen angefahren werden.

Diese Funktion wird nur im Betriebszustand AUTOMATIK ausgefiihrt.
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10.2.7 SIGNAL ERROR -
Konfiguration Fehlererkennung Signalpegel

Die Funktion SIGNAL ERROR dient zur Erkennung eines Fehlers am Eingangssignal.

Fehlererkennung
Fehlererkennung ist nur bei 4 ... 20 mA Signal anwahlbar:
Fehler bei Eingangssignal < 3,5 mA (+ 0,5 % v. Endwert, Hysterese 0,5 % v. Endwert)

Bei Auswahl von 0 ... 20 mA kann die Fiihlerbrucherkennung nicht ausgewéahlt werden.

Bei Fuhlerbrucherkennung Sollwert EIN wird ein Signalfehler Gber die rote LED am Gerat angezeigt.
Sicherheitsstellung bei Fiihlerbruch EIN:
Bei Sicherheitsstellung bei Fihlerbruch EIN kdnnen folgende Konfigurationen auftreten:

Aktive Funktion SAFE POSITION
Bei Fehlererkennung fahrt der Antrieb in die unter SAFE POSITION eingestellte Position.

Inaktive Funktion SAFE POSITION
Bei Fehlererkennung fahrt der Antrieb in die Sicherheitsendlage, die er im spannungslosen Zustand ein-
nehmen wurde.

10.2.8 BINARY INPUT -
Aktivierung des Binareingangs
Mit dieser Funktion wird der Bindreingang aktiviert.
Folgende Einstellungen kdnnen fir diesen vorgenommen werden:
» Anfahren der Sicherheitsstellung
» Umschalten des Betriebszustands HAND / AUTOMATIK
» Starten der Funktion X. TUNE (Standard ab Software-Version A.12).

Sicherheitsstellung
Anfahren der Sicherheitsstellung.

Aktive Funktion SAFE POSITION
Der Antrieb fahrt in die unter SAFE POSITION eingestellte Position.

Inaktive Funktion SAFE POSITION
Der Antrieb fahrt in die Endlage, die er im spannungslosen Zustand einnehmen wirde.

MAN 1000270428 DE Version: H Status: RL (released | freigegeben) printed: 13.02.2019

Umschalten des Betriebszustands HAND / AUTOMATIK
Bindreingang = 0 — Betriebszustand AUTOMATIK
Binareingang = 1 — Betriebszustand HAND

Wenn Umschaltung des Betriebszustands ausgewahlt ist, kdnnen Sie den Betriebszustand nicht mehr Gber
den DIP-Schalter 4 umschalten.

Starten der Funktion X.TUNE
Binareingang=1 —  X.TUNE starten.
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10.2.9 OUTPUT (Option) -
Konfigurierung des analogen Ausgangs

Die Funktion OUTPUT erscheint nur dann in der Auswahl der Zusatzfunktionen, wenn der Positioner Uber
einen analogen Ausgang verfligt (Option), bzw. noch keine Parameter eingelesen wurden.

Der analoge Ausgang kann fiir die Riickmeldung der aktuellen Position oder des Sollwerts an die Leitstelle
verwendet werden.

Normsignalausgang: Parameter: Position Ausgabe der aktuellen Position
Sollwert Ausgabe des Sollwerts

Normsignalausgang: Typ 4 ...20mA Auswahl des Normsignals
0..20mA
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45




o pap—y Typ 8791
!?myo!:bseyszm! Anbau und Montage

11 ANBAU UND MONTAGE

Die Abmessungen des Positioners und die verschiedenen Geratevarianten finden Sie auf dem
Datenblatt.
111 Sicherheitshinweise

WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgemaBer Montage.

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

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

» Nach der Montage einen kontrollierten Wiederanlauf gewahrleisten.
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11.2 Anbau an ein Stetigventil mit Schubantrieb nach
NAMUR

Die Ubertragung der Ventilstellung auf den im Positioner eingebauten Wegaufnehmer erfolgt (iber einen

Hebel (nach NAMUR).

11.2.1

(Bestellnummer 787215)

(Kann als Zubehor von Birkert bezogen werden.)

Anbausatz (nach IEC 534-6) an Schubantriebe

Nr. Stiick Benennung

1 1 NAMUR-Anbauwinkel IEC 534

2 1 Bugel

3 2 Klemmstiick

4 1 Mitnehmerstift

5 1 Konusrolle

6a 1 Hebel NAMUR fur Hubbereich 3 - 35 mm
6b 1 Hebel NAMUR fir Hubbereich 35 - 130 mm
7 2 U-Bolzen

8 4 Sechskantschraube DIN 933 M8 x 20

9 2 Sechskantschraube DIN 933 M8 x 16
10 6 Federring DIN 127 A8

11 6 Scheibe DIN 125 B8,4

12 2 Scheibe DIN 125 B6,4

13 1 Feder VD-115E 0,70 x 11,3 x 32,7 x 3,5
14 1 Federscheibe DIN 137 A6

15 1 Sicherungsscheibe DIN 6799 - 3,2

16 3 Federring DIN 127 A6

17 3 Sechskantschraube DIN 933 M6 x 25
18 1 Sechskantmutter DIN 934 M6

19 1 Vierkantmutter DIN 557 M6

21 4 Sechskantmutter DIN 934 M8

22 1 Flhrungsscheibe 6,2 x 9,9 x 15 x 3,5

Tabelle 21:  Anbausatz an Schubantriebe
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11.2.2 Montage

A WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgeméaBer Montage.

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

Verletzungsgefahr durch ungewolltes Einschalten der Anlage und unkontrollierten Wiederanlauf.

» Anlage vor unbeabsichtigtem Betatigen sichern.

» Nach der Montage einen kontrollierten Wiederanlauf gewéahrleisten.

Vorgehensweise:

— Blgel @ mit Hilfe der Klemmstlicke @ Sechskantschrauben @ und Federringe an der Antriebs-

spindel montieren.

\

T

R

Kl

/A

Bild 21: Blgelmontage

— Kurzen oder langen Hebel entsprechend dem Hub des Antriebs auswahlen (siehe ,Tabelle 21: Anbausatz

an Schubantriebe®, Nr. 6a/6b).

—> Hebel zusammenbauen (falls nicht vormontiert) (

48
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Bild 22: Hebelmontage

erfolgen.

Drehbereich des Wegaufnehmers:
Der maximale Drehbereich des Wegaufnehmers betragt 150°.

Schwenkbereich des Hebels:
Um sicherzustellen dass das Wegemesssystem mit guter Auflésung arbeitet, muss der Schwenk-
bereich des Hebels mindestens 30° betragen.

Der Abstand des Mitnehmerstifts von der Achse sollte gleich dem Antriebshub sein. Dadurch
ergibt sich der ideale Schwenkbereich des Hebels von 60° (siehe ,,Bild 23).

Die Schwenkbewegung des Hebels muss innerhalb des Wegaufnehmer-Drehbereichs von 150°

Die auf dem Hebel aufgedruckte Skala ist nicht relevant.
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Maximaler /
Schwenkbereich /
des Hebels /
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Schwenkbereich des Hebels

Ideal: 60°

Minimal: 30°

Maximal: 150°

Die Schwenkbewegung des Hebels muss
innerhalb des Wegaufnehmer-Drehbereichs
von 150° erfolgen.

Bild 23:

Schwenkbereich des Hebels

49




burkert

FLUID CONTROL SYSTEMS

Typ 8791
Anbau und Montage

MAN 1000270428 DE Version: H Status: RL (released | freigegeben) printed: 13.02.2019

50

—> Hebel auf die Achse des Positioners stecken und festschrauben (@ und ).

11.2.3 Anbauwinkel befestigen

— Anbauwinkel @ mit Sechskantschrauben @ Federring und Scheiben @ auf der Rlckseite des

Positioners befestigen (siehe ,,Bild 24°).

Die Wahl der verwendeten M8-Gewinde am Positioner hangt von der AntriebsgréBe ab.

— Zur Ermittlung der richtigen Position, den Positioner mit Anbauwinkel an den Antrieb halten.

Die Konusrolle am Hebel des Wegaufnehmers im Blgel muss Giber den gesamten Hubbereich am

Antrieb frei laufen konnen.

Bei 50 % Hub sollte die Hebelstellung in etwa waagrecht sein (siehe Kapitel,,11.2.4 Hebelmechanismus

ausrichten®).

M8-Gewinde

Bild 24: Anbauwinkel befestigen

Befestigung des Positioners mit Anbauwinkel bei Antrieben mit Gussrahmen:

— Anbauwinkel mit einer oder mehreren Sechskantschrauben , Scheiben @ und Federringen ‘ am

Gussrahmen befestigen (siehe ,Bild 25%).

® ©

Ci@ @

N

L

Bild 25: Positioner mit Anbauwinkel befestigen; bei Antrieben mit Gussrahmen
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Befestigung des Positioners mit Anbauwinkel bei Antrieben mit Sdulenjoch:

— Anbauwinkel mit den U-Bolzen @, Scheiben @, Federringen und Sechkantmuttern @ am S&u-
lenjoch befestigen (siehe ,Bild 26%).

o

Bild 26: Positioner mit Anbauwinkel befestigen; bei Antrieben mit Sdulenjoch

11.2.4 Hebelmechanismus ausrichten

Der Hebelmechanismus kann erst dann korrekt ausgerichtet werden, wenn das Gerat elektrisch
und pneumatisch angeschlossen ist.

— Den Antrieb im Handmodus auf halben Hub fahren (entsprechend der Skala am Antrieb).
— Den Positioner in der Hohe so verschieben, dass der Hebel waagrecht steht.

— Den Positioner in dieser Position am Antrieb fixieren.
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11.3 Anbau an ein Stetigventil mit Schwenkantrieb

Die Achse des im Positioner integrierten Wegaufnehmers wird direkt an die Achse des Schwenkantriebs
angekoppelt.

11.3.1 Anbausatz (nach VDI/VDE 3845) an Schwenkantrieb
(Bestellnummer 787338)

(Kann als Zubehor von Birkert bezogen werden.)

Nr. Stiick Benennung

1 1 Adapter

2 2 Gewindestift DIN 913 M4 x 10

3 4 Sechskantschraube DIN 933 M6 x 12
4 4 Federring B6

5 2 Sechskantmutter DIN 985, M4

Tabelle 22:  Anbausatz an Schwenkantrieb

Weitere Zubehorteile:

Die Montagebriicke mit Befestigungsschrauben (nach VDI/VDE 3845) kann als Zubehér unter der
Bestellnummer 770294 von Biirkert bezogen werden.

11.3.2 Montage

A WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgemaBer Montage.

» Die Montage darf nur autorisiertes Fachpersonal mit geeignetem Werkzeug durchfihren.

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

» Nach der Montage einen kontrollierten Wiederanlauf gewahrleisten.

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

— Grundstellung und Drehrichtung des Antriebs ermitteln.
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@ Verdrehschutz:

Die Anflachung der Achse beachten!
Als Verdrehschutz muss einer der Gewindestifte auf der Anflachung der Achse aufliegen (siehe
Bild 27%).

Drehbereich des Wegaufnehmers:

Der maximale Drehbereich des Wegaufnehmers betragt 150°.
Die Achse des Positioners darf nur innerhalb dieses Bereichs bewegt werden.

— Adapter @ auf die Achse des Positioners stecken und mit 2 Gewindestiften befestigen.

— Gewindestifte mit selbstsichernden Muttern sichern.

150° N~
Maximaler / sl
Schwenkbereich / b

] \ Schwenkbereich des Positioners = 90°
/ Idealstellung: 90°
= Minimal: 30°
=1I Maximal: 150°
!
/ Die Drehbewegung des Schwenkantriebs
/ muss innerhalb des Wegaufhehmer-Drehbe-
reichs von 150° erfolgen.

Angeflachte Achse

Bild 27: Drehbereich / Verdrehschutz

— Die mehrteilige Montagebriicke'® passend zum Antrieb aufbauen.

— Die Montagebriicke mit 4 Sechskantschrauben @ und Federringen @ am Positioner befestigen
(siehe ,Bild 28%).
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10) Die Montagebriicke besteht aus 4 Teilen, die durch unterschiedliche Anordnung an den Antrieb angepasst
werden kénnen. 53
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Bild 28: Montagebriicke befestigen (schematische Darstellung)

—> Positioner mit Montagebriicke auf den Schwenkantrieb aufsetzen und befestigen (siehe ,,Bild 29).

Bild 29: Schwenkantriebbefestigung
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1.4 Remote-Betrieb mit externem Wegaufnehmer

Bei dieser Ausflihrung besitzt der Positioner keinen Wegaufnehmer in Form eines Drehwinkelsensors,
sondern einen externen Remote-Sensor.

Der Remote-Sensor Typ 8798 wird Uber eine serielle, digitale Schnittstelle angeschlossen.

11.41 Befestigungszubehor

Fir die Befestigung des Positioners im Remote-Betrieb gibt es zwei Mdglichkeiten (siehe ,,Bild 30%).
Montage auf eine DIN-Schiene Wandmontage
Halter fir DIN Schienenmontage Bugel fur Wandmontage Bestellnummer 675715

Bestellnummer 675702

Bild 30: Befestigungsarten im Remote-Betrieb
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11.4.2 Anschluss und Inbetriebnahme des Remote-Sensors
Typ 8798

WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgemaBer Inbetriebnahme.

» Die Inbetriebnahme darf nur autorisiertes Fachpersonal mit geeignetem Werkzeug durchfiihren.

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

» Nach der Montage einen kontrollierten Wiederanlauf gewahrleisten.

— Die 4 Adern des Sensorkabels an die dafiir vorgesehenen Schraubklemmen des Positioners anschlieBen

(siehe Kapitel,,13.3.6 Klemmenbelegung fir externen Wegaufnehmer
(nur bei Remote-Ausflihrung)®).

—> Remote-Sensor an den Antrieb montieren.
Die ordnungsgeméaBe Vorgehensweise ist in der Kurzanleitung des Remote-Sensors Typ 8798
beschrieben.

— Positioner pneumatisch mit dem Antrieb verbinden.
— Druckluft an Positioner anschlieBen.
— Versorgungsspannung des Positioners einschalten.

— Die Funktion X. TUNE ausflhren.
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56




Typ 8791 e

burkert

Pneumatischer Anschluss FLUID CONTROL SYSTEMS

MAN 1000270428 DE Version: H Status: RL (released | freigegeben) printed: 13.02.2019

12 PNEUMATISCHER ANSCHLUSS

12.1 Sicherheitshinweise

A GEFAHR!

Verletzungsgefahr durch hohen Druck in Anlage/Geréat.

» Vor Arbeiten an Anlage oder Gerat, den Druck abschalten und Leitungen entliiften/entleeren.

A WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgemaBer Installation.

» Die Installation darf nur autorisiertes Fachpersonal mit geeignetem Werkzeug durchfiihren.

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

> Nach der Installation einen kontrollierten Wiederanlauf gewéahrleisten.

Arbeitsanschluss 2
(Anschluss: A2)

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

Arbeitsanschluss 1
(Anschluss: A1)

EntlGftungsanschluss

Bild 31: Pneumatische Installation / Lage der Anschllisse
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Vorgehensweise:

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

Bei einfachwirkenden Antrieben (Steuerfunktion A und B):

— Einen Arbeitsanschluss (A1 oder A2, je nach gewinschter Sicherheitsendstellung) mit der Kammer des
einfachwirkenden Antriebs verbinden.

Sicherheitsendstellungen siehe Kapitel ,,8.7 Sicherheitsendstellungen nach Ausfall der elektrischen bzw.
pneumatischen Hilfsenergie®).

—> Nicht bendtigten Arbeitsanschluss mit einem Verschlussstopfen verschlieBen.

Bei doppeltwirkenden Antrieben (Steuerfunktion I):

— Arbeitsanschllsse A1 und A2 mit den jeweiligen Kammern des doppeltwirkenden Antriebs verbinden.

Sicherheitsendstellungen siehe Kapitel ,,8.7 Sicherheitsendstellungen nach Ausfall der elektrischen bzw.

neumatischen Hilfsenergie“

Wichtige Information fiir einwandfreies Regelverhalten!

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

—> den anliegenden Versorgungsdruck mindestens 0,5 ... 1 bar Uber dem Druck halten, der not-
wendig ist um den pneumatischen Antrieb in Endlage zu bringen.

Bei groBeren Schwankungen sind die mit der Funktion X. TUNE eingemessenen Reglerparameter

nicht optimal.

— die Schwankungen des Versorgungsdrucks wahrend des Betriebs mdglichst gering halten
(max. 10 %).
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13 ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

Alle elektrischen Eingadnge und Ausgénge des Gerats sind zur Versorgungsspannung nicht galvanisch
getrennt.

13.1 Sicherheitshinweise

GEFAHR!
Gefahr durch Stromschlag.

» Vor Arbeiten an Anlage oder Gerat, die Spannung abschalten und vor Wiedereinschalten sichern.

» Die geltenden Unfallverhitungs- und Sicherheitsbestimmungen fir elektrische Gerate beachten.

A WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgemaBer Installation.

» Die Installation darf nur autorisiertes Fachpersonal mit geeignetem Werkzeug durchftihren.

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

» Nach der Installation einen kontrollierten Wiederanlauf gewéhrleisten.

13.2 Elektrische Installation mit Rundsteckverbinder

Bei AS-Interface:
Die Bezeichnung der Rundsteckverbinder und der Kontakte finden Sie im Kapitel ,,15
AS-Interface”.

13.2.1 Bezeichnung der Rundsteckverbinder M12, 8-polig

Versorgungsspannung
und diverse Signale

Stecker M12, 8-polig ﬂ I FE Funktionserde

Bild 32: Bezeichnung Rundsteckverbinder und Kontakte
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13.2.2 Pin-Belegung flur Eingangssignale der Leitstelle (z. B. SPS)

Pin |Aderfarbe* |Belegung Gerateseitig AuBere Beschaltung / Signalpegel
1 weil3 Sollwert + (0/4 ... 20 mA) 1 o——— +(0/4-20mA)
2 braun Sollwert GND 2 o0——— GND Sollwert
0..5V log. 0
5 grau Binareingang 5 O— " < 10...30V ElOZ. 1;
bezogen auf Pin 3 (GND)
* Die angegebenen Aderfarben beziehen sich auf das als Zubehdr erhéltliche Anschlusskabel mit der ID-Nr. 919061.

Tabelle 23:

Pin-Belegung; Eingangssignale der Leitstelle

13.2.3 Pin-Belegung fiur Ausgangssignale zur Leitstelle
(z. B. SPS) - nur bei Option Analoger Ausgang

Pin [Aderfarbe* |Belegung Geréteseitig AuBere Beschaltung / Signalpegel

8 rot Analoge Riickmeldung + 8 O————— +(0/4-20mA)

7 blau Analoge Rickmeldung GND 70— GND (identisch mit GND
Versorgungsspannung)

* Die angegebenen Aderfarben beziehen sich auf das als Zubehdr erhéltliche Anschlusskabel mit der ID-Nr. 919061.

Tabelle 24:

Pin-Belegung; Ausgangssignale zur Leitstelle

13.2.4 Pin-Belegung flur Versorgungsspannung

Pin | Aderfarbe* Belegung AuBere Beschaltung / Signalpegel
3 grin GND 3
"1 o24vDC :+10%
4 gelb +24 'V 4 [ max. Restwelligkeit 10 %
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* Die angegebenen Aderfarben beziehen sich auf das als Zubehdr erhéltliche Anschlusskabel mit der ID-Nr. 919061.

Tabelle 25:
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13.3 Elektrische Installation mit Kabelverschraubung

13.3.1 Bezeichnung der Schraubklemmen

11+
12 - %
L)
81 |
L
82 %
31+ = g
_ L]
32 %
o L
s, e
L)
g B =
o +
=]
7]
_o‘ -
+24 V
GND
Bild 33: Bezeichnung der Schraubklemmen

13.3.2 Anschluss der Klemmen

— Die 4 Schrauben am Gehé&usedeckel herausdrehen und den Deckel abnehmen.
Die Schraubklemmen sind nun zugénglich.

— Klemmen entsprechend der Belegung anschlieBen.

13.3.3 Klemmenbelegung flr Eingangssignale der Leitstelle

MAN 1000270428 DE Version: H Status: RL (released | freigegeben) printed: 13.02.2019

(z. B. SPS)

Klemme | Belegung Geréteseitig AuBere Beschaltung / Signalpegel

11+ Sollwert + 11+ O— +(0/4..20mA)

12 - Sollwert GND 12- o——— GND Sollwert

81+ Bindreingang + 81 o— 0..5V log. 0
gang - .\ < (log. 0)

10...30V (log. 1)
82 - Bindreingang — 82— GND (identisch mit GND
Versorgungsspannung)

Tabelle 26:  Klemmenbelegung; Eingangssignale der Leitstelle
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13.3.4 Klemmenbelegung fur Ausgangssignale zur Leitstelle
(z. B. SPS) - (nur bei Option Analoger Ausgang erforderlich)
Klemme | Belegung Gerateseitig AuBere Beschaltung / Signalpegel
31+ Analoge Ruckmeldung + 31+ o0————— +(0/4..20 mA)
32 - Analoge Riickmeldung GND 32- o— GND (identisch mit GND
Versorgungsspannung)
Tabelle 27:  Klemmenbelegung; Ausgangssignale zur Leitstelle
13.3.5 Klemmenbelegung flir Versorgungsspannung
Klemme | Belegung AuBere Beschaltung / Signalpegel
+24 'V Versorgungsspannung + +24V
| 24vDC +10%
GND Versorgungsspannung GND GND o— ] ~max. Restwelligkeit 10 %
Tabelle 28:  Klemmenbelegung Versorgungsspannung
13.3.6 Klemmenbelegung fur externen Wegaufnehmer
(nur bei Remote-Ausfuhrung)
Klemme | Belegung Gerateseitig AuBere Beschaltung / Signalpegel
S+ Versorgung Sensor + S+ o0—— +
Remote-
S- Versorgung Sensor — S- o— - —— Sensor
A Serielle Schnittstelle, A-Leitung  [A  o—— A-Leitung —{Typ 8798 ™
B Serielle Schnittstelle; B-Leitung B o—— B-Leitung I
11) Zuordnung der Aderfarbe siehe , Tabelle 30"
Tabelle 29:  Klemmenbelegung; externen Wegaufnehmer
Positioner Aderfarbe Aderfarbe
Klemme Remote-Sensor mit Kabeltyp 1 Remote-Sensor mit Kabeltyp 2
S+ braun braun
S- weil3 schwarz
A grin rot
B gelb orange
Tabelle 30:  Zuordnung der Aderfarbe am Remote-Sensor
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14 INBETRIEBNAHME

14 .1 Sicherheitshinweise

A WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgemaBem Betrieb.
Nicht sachgeméaBer Betrieb kann zu Verletzungen, sowie Schaden am Gerét und seiner Umgebung fihren.

» Vor der Inbetriebnahme muss gewahrleistet sein, dass der Inhalt der Bedienungsanleitung dem Bedie-
nungspersonal bekannt ist und vollstdndig verstanden wurde.

» Die Sicherheitshinweise und die bestimmungsgeméaBe Verwendung missen beachtet werden.

» Nur ausreichend geschultes Personal darf die Anlage/das Gerét in Betrieb nehmen.

14.2 Festlegen der Grundeinstellungen

Die Grundeinstellungen des Positioners werden werkseitig durchgefiihrt.

Zur Anpassung des Positioners an drtliche Bedingungen muss nach der Installation die Funktion
X.TUNE ausgefiuhrt werden.

14.21 Ausfuhren der automatischen Anpassung X.TUNE:

A WARNUNG!

Gefahr durch Anderungen der Ventilstellung bei Ausfiihrung der Funktion X. TUNE.
Bei der Ausfuihrung der X. TUNE unter Betriebsdruck besteht akute Verletzungsgefahr.
» X. TUNE niemals bei laufendem Prozess durchfiihren.

» Anlage vor unbeabsichtigtem Betétigen sichern.

HINWEIS!

Vermeiden Sie eine Fehlanpassung des Reglers durch einen falschen Versorgungsdruck oder aufge-
schalteten Betriebsmediumsdruck.

» Fiihren Sie X.TUNE in jedem Fall bei dem im spéateren Betrieb zur Verfiigung stehenden Versorgungs-
druck (= pneumatische Hilfsenergie) durch.

 Fuhren Sie die Funktion X. TUNE vorzugsweise ohne Betriebsmediumsdruck durch, um Storeinflisse
infolge von Strémungskraften auszuschlieBen.
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Zur Durchfiihrung der X. TUNE muss sich der Positioner im Betriebszustand AUTOMATIK befinden
(DIP-Schalter 4 = OFF).

—> Starten der X. TUNE durch 5 s langes Driicken der Taste 12,

Wahrend der Durchfihrung der X. TUNE blinkt die LED 1 (MODE) sehr schnell (grlin).

Ist die automatische Anpassung beendet, blinkt die LED 1 (VODE) langsam (griin)'.
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Die Anderungen werden automatisch nach erfolgreicher X.TUNE Funktion in den Speicher (EEPROM)
Ubernommen.

Leuchtet nach dem Start der Funktion X. TUNE die LED 3 (rot, FAULT), wurde die Funktion X. TUNE
wegen eines Fehlers abgebrochen.

—> Mdgliche Fehler Gberprifen

(siehe ,Tabelle 13: Fehlermeldungen bei der Durchfiihrung der Funktion X. TUNE®).
— AnschlieBend die Funktion X. TUNE wiederholen.
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12) Starten der X. TUNE auch ber Kommunikationssoftware méglich.

64 13) Bei Auftreten eines Fehlers leuchtet die LED 3 rot.
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15 AS-INTERFACE

15.1 AS-Interface-Anschaltung

AS-Interface (Aktor-Sensor-Interface) ist ein Feldbussystem, das hauptséchlich zur Vernetzung von bindren
Sensoren und Aktoren (Slaves) mit einer Ubergeordneten Steuerung (Master) dient.

Busleitung

Ungeschirmte Zweidrahtleitung (AS-Interface-Leitung als AS-Interface-Formkabel), auf der sowohl Informationen
(Daten) als auch Energie (Versorgungsspannung der Aktoren und Sensoren) Uibertragen werden.
Netztopologie

In breiten Grenzen frei wahlbar, d. h. es sind Stern,- Baum- und Liniennetze moglich. Weitere Details beschreibt
die AS-Interface-Spezifikation (Ausfiihrung A/B-Slave konform zur Spezifikation Version 3.0).

15.2 Technische Daten fur AS-Interface-Platinen

Version Profil S-7.3.4 Version Profil S-7.A.5
Versorgung Uber AS-Interface Uber AS-Interface
Ausgange 16 Bit Sollwert 16 Bit Sollwert
Eingénge - 16 Bit Rickmeldung
Zertifizierung Zertifikat Nr. 87301 nach Version 3.0 Zertifikat Nr. 95401 nach Version 3.0

Tabelle 31:  Technische Daten

15.3 Programmierdaten
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Version Profil S-7.3.4 Version Profil S-7.A.5
E/A-Konfiguration 7 hex 7 hex
ID-Code 3 hex (analoges Profil) A hex
F hex
Erweiterter ID-Code 1 (Default-Wert, vom Anwender 7 hex
verdnderbar)
Erweiterter ID-Code 2 4 hex 5 hex
Profil S-7.3.4 S-7.A.5

Tabelle 32:  Programmierdaten
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Bitbelegung
1. Ausgang Sollwert (Wertebereich 0...10.000, entspricht 0...100 %)

2. Eingang Riickmeldung' (Wertebereich 0...10.000 (16 Bit, signed integer), entspricht 0...100 %)
Werte unter 0 (0,0 %) und tber 10.000 (100,0 %) sind durch mechanische Toleranzen mdoglich.
Beispiel: Position -1,0 % entspricht -100 = OxFF9C

Byte 2 Byte 1
D15 |D14 |D13 |D12 |D11 |D10 [D9 |[D8 |[D7 |De |D5 |[D4 |[D3 |[D2 |D1 |DO
Parameterbit P3 P2 P1 PO
Ausgang nicht belegt nicht belegt nicht belegt nicht belegt

Tabelle 33:  Bitbelegung

15.4 Ablauf der Kommunikation bei der Version
Profil S-7.A.5

1. Der AS-Interface Master (ab Masterklasse 4) tauscht nach dem Anlauf automatisch das ID-Objekt mit der
S-7.A.5 Slave aus.

Master sendet 3 Byte: S-7.A.5 Slave antwortet mit 6 Byte
1.Byte: Code = 16 dez _ 1. Byte: Code = 80 dez
2.Byte: Index = 0 dez - 2. Byte: Vendor ID (high) 120 de
= z
3. Byte: Length = 5 dez 3. Byte: Vendor ID (low) }
4. Byte: Device ID (high)
. = 1 dez
5. Byte: Device ID (low)
6. Byte: 1 word output +
1 word input = 34 dez
oder mit 2 Byte (Read Response not OK)
1. Byte: Code = 144 dez

2. Byte: Error Code = 0 dez (no error)

1 dez (illegal index)

2 dez (illegal length)

3 dez (request not
implemented)

4 dez (busy)
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2. Danach kénnen folgende zyklische Befehle verwendet werden:

Code =0 (get cyclic data from Slave)
— flr Riickmeldung O ... 100 %

Code =1 (put cyclic data to slave)
— fir Sollwert 0 ... 100 %

14) nur bei Version mit Profil S-7.A.5
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15.5

Zustandsanzeige Bus-LED

Die Zustandsanzeige Bus-LED zeigt den Zustand des AS-Interface an (LED griin und rot).

r&';- =
Bus-LED 1, griin — : i
L |
- L |

Bus-LED 2, rot

Bild 34:

Zustandsanzeige Bus-LED

Bus-LED 1 (griin) Bus-LED 2 (rot)
aus aus POWER OFF
. kein Datenverkehr (abgelaufener Watch-Dog bei Slaveadresse
aus ein :
ungleich 0)
ein aus OK
blinkt ein Slaveadresse gleich 0
aus blinkt Fehler Elektronik oder externer Reset
blinkt blinkt Timeout Buskommunikation nach 100 ms (Peripherie-Fehler)
Tabelle 34:  Zustandsanzeige Bus-LED
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15.6 Elektrische Installation AS-Interface

15.6.1 Sicherheitshinweise

A GEFAHR!

Gefahr durch Stromschlag.
» Vor Arbeiten an Anlage oder Geréat, die Spannung abschalten und vor Wiedereinschalten sichern.

» Die geltenden Unfallverhiitungs- und Sicherheitsbestimmungen flr elektrische Gerate beachten.

A WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgemaBer Installation.

» Die Installation darf nur autorisiertes Fachpersonal mit geeignetem Werkzeug durchfihren.

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

> Nach der Installation einen kontrollierten Wiederanlauf gewéahrleisten.

15.6.2 Anschluss mit Rundsteckverbinder M12, 4-polig, male

Fir die Multipolanschliisse ist das Offnen des Antriebsgehauses nicht erforderlich.

Busanschluss ohne externe / mit externer Versorgungsspannung

Pin Bezeichnung Belegung
1 Bus + Busleitung AS-Interface +
2 NC oder GND (optional) | nicht belegt oder externe Versorgungsspannung — (optional)
8 Bus - Busleitung AS-Interface —
NC oder 24 V + . .
4 (optional) nicht belegt oder externe Versorgungsspannung + (optional)

Tabelle 35:  Anschlussbelegung Rundsteckverbinder AS-Interface

Steckeransichten: Von vorn auf die Stifte, die Létanschlisse liegen dahinter
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Pin 4: Pin 3: Pin 4: Pin 3:
NC Bus - 24V + Bus -
Pin 1: Pin 2: Pin 1: Pin 2:
Bus + NC Bus + GND
Bild 35: Busanschluss ohne externe Bild 36: Busanschluss mit externer
Versorgungsspannung Versorgungsspannung (optional)
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16 WARTUNG

Wird der Positioner Typ 8791 entsprechend den Anweisungen dieser Anleitung betrieben, ist er
wartungsfrei.

17 ZUBEHOR

A VORSICHT!

Verletzungsgefahr, Sachschaden durch falsche Teile.

Falsches Zubehdr und ungeeignete Ersatzteile kdnnen Verletzungen und Schaden am Gerat und dessen
Umgebung verursachen

» Nur Originalzubehdr sowie Originalersatzteile der Firma Burkert verwenden.

Die Bestellnummern der Anbausatze fiir Schub- oder Schwenkantriebe sowie fiir die passenden
Kabelstecker der Multipolvariante des Positioner finden Sie im Datenblatt zu Typ 8791.

Bezeichnung Bestell-Nr.
Anschlusskabel M12, 8-polig 919061
USB-Adapter mit Schnittstellentreiber zum Anschluss eines PC in Ver-
: o N 227093
bindung mit einem Verlangerungskabel
Communicator / Pactware und DTM Infos unter www.buerkert.de

Tabelle 36:  Zubehor

17 1 Kommunikationssoftware

Das PC-Bedienungsprogramm ,Communicator” ist flir die Kommunikation mit Geréten aus der Positioner-
Familie der Firma Burkert konzipiert (Basic Varianten ohne Display). Gerate ab Baujahr August 2014 unter-
stlitzen den vollen Funktionsumfang. Bei Fragen zur Kompatibilitdt kontaktieren Sie bitte das Blrkert Sales
Center.

Eine detaillierte Beschreibung zur Installation und Bedienung der Software finden Sie in der zuge-
hérigen Bedienungsanleitung.

17.1.1 USB-Schnittstelle

Der PC benétigt eine USB-Schnittstelle flir die Kommunikation mit dem Positioner sowie einen zusétzlichen
Adapter mit Schnittstellentreiber (siehe ,Tabelle 36: Zubehodr®).

Die Datenubertragung erfolgt nach HART-Spezifikation.

17.1.2 Download

Download der Software unter: www.burkert.com.
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18 VERPACKUNG, TRANSPORT

HINWEIS!

Transportschaden.

Unzureichend geschiitzte Gerate kénnen durch den Transport beschadigt werden.

» Gerat vor Nasse und Schmutz geschitzt in einer stoBfesten Verpackung transportieren.

» Eine Uber- bzw. Unterschreitung der zulassigen Lagertemperatur vermeiden.

» Pneumatische Anschlisse mit Schutzkappen vor Beschadigungen schitzen.

19 LAGERUNG

HINWEIS!

Falsche Lagerung kann Schaden am Gerat verursachen.
» Gerat trocken und staubfrei lagern.

» Lagertemperatur -20 ... 65 °C.

20 ENTSORGUNG

— Entsorgen Sie das Geréat und die Verpackung umweltgerecht.

HINWEIS!

Umweltschdden durch von Medien kontaminierte Gerateteile.

» Geltende Entsorgungsvorschriften und Umweltbestimmungen einhalten.

@ Die nationalen Abfallbeseitigungsvorschriften beachten.
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