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1	 ACERCA DE ESTE MANUAL
La guía de inicio rápido contiene la información más importante 
relacionada con el equipo.

	→ Conserve este manual siempre a mano en el lugar de utili-
zación del equipo.

Información importante de seguridad.
	▶ Lea con atención este manual.
	▶ Preste especial atención a las indicaciones de seguridad, al 
uso previsto y a las condiciones de funcionamiento.

	▶ Las personas encargadas de trabajar con este equipo deberán 
leer y entender completamente este manual.

Podrá encontrar el manual de instrucciones en internet, en:  
country.burkert.com 

1.1	 Simbología

PELIGRO

Advierte sobre un peligro inminente.
	▶ Su incumplimiento puede ocasionar lesiones graves o incluso 
la muerte.

ADVERTENCIA

Advierte sobre una situación potencialmente peligrosa.
	▶ Su incumplimiento puede generar la amenaza de lesiones 
graves o incluso la muerte.

Tipo 8791 REV.2
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Uso previsto

2	 USO PREVISTO
El posicionador Tipo 8791 REV.2 está concebido para el 
montaje en actuadores neumáticos de válvulas de proceso 
para el control del caudal de los fluidos. Los fluidos permi-
tidos están indicados en los datos técnicos.

	▶ Utilice el equipo solamente según su uso previsto. Un uso 
inapropiado del equipo podría generar una situación de 
peligro para las personas, las instalaciones circundantes o el 
medioambiente.

	▶ Un correcto transporte, almacenamiento, instalación, puesta 
en marcha, manejo y reparación son aspectos esenciales para 
que el equipo funcione de manera segura y sin fallos.

	▶ Respete los valores permitidos y las condiciones de operación y 
aplicación a la hora de utilizarlo. Dichos datos se encuentran en 
los documentos contractuales, en el manual de instrucciones 
y en la placa de características.

	▶ Solamente deberá utilizarse en combinación con equipos y 
componentes de otros fabricantes recomendados o autoriza-
dos por Bürkert.

	▶ Si el equipo se encuentra al aire libre, evite exponerlo a las 
inclemencias del tiempo.

	▶ En zonas potencialmente explosivas utilice únicamente equipos 
autorizados para dichas zonas. Dichos equipos vienen indica-
dos mediante una placa de características Ex independiente. 
En el momento de la aplicación, respete los valores indicados 
por separado en la placa de características Ex y en las instruc-
ciones complementarias Ex, o en el manual de instrucciones 
Ex independiente.

	▶ No debe utilizarse tensión de CC pulsada (es decir, tensión 
alterna rectificada sin alisado) como tensión de alimentación.

PRECAUCIÓN

Advierte de posibles riesgos.
	▶ Su incumplimiento puede provocar riesgos de lesiones leves 
o moderadas.

¡ATENCIÓN! 

Advierte sobre posibles daños materiales.
	▶ Su incumplimiento puede causar daños en el equipo o en la 
instalación.

Aporta información adicional, consejos y 
recomendaciones.

Remite a información contenida en estas instrucciones o 
en otros documentos.

	▶ Ofrece instrucciones sobre cómo evitar un peligro.
	→ Indica un paso de trabajo que debe realizarse.
 Indica un resultado.

1.2	 Definición
El término «equipo», empleado en estas instrucciones, se refiere 
a los siguientes modelos: Posicionador Tipo 8791 REV.2.
El término «büS» (bus de sistema de Bürkert), empleado en 
estas instrucciones, se refiere al bus de sistema desarrollado por 
Bürkert basado en el protocolo CANopen.
La abreviatura «Ex», empleada en estas instrucciones, significa 
«zona potencialmente explosiva».
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Indicaciones básicas de seguridad

3	 INDICACIONES BÁSICAS DE 
SEGURIDAD

Estas instrucciones de seguridad no tienen en cuenta posibles 
sucesos o azares que pudieran darse durante la instalación, 
funcionamiento o mantenimiento.
El operador será el responsable del cumplimiento de las disposi-
ciones de seguridad locales, también con respecto al personal.

Existe riesgo de lesiones debido a la alta presión y a 
derrames del fluido.

	▶ Antes de empezar a trabajar en la instalación o en el equipo, 
desconecte la presión. Purgue o vacíe las tuberías.

Existe riesgo de lesiones debido a descargas eléctricas.
	▶ Antes de empezar a trabajar en la instalación o en el equipo 
desconecte la tensión. Asegure el equipo frente a una cone-
xión involuntaria.

	▶ Respete las correspondientes disposiciones sobre preven-
ción de accidentes y seguridad en equipos eléctricos.

A la hora de protegerse ante posibles lesiones hay que tener 
en cuenta:

	▶ Asegure la instalación o equipo frente a un encendido involuntario.
	▶ Los trabajos de instalación y mantenimiento solamente podrán 
ser realizados por personal técnico cualificado.

	▶ Los trabajos de instalación y reparación solamente podrán 
realizarse con las herramientas adecuadas.

	▶ No realice ninguna modificación en el equipo, y no lo sobre-
cargue mecánicamente.

	▶ Utilice el equipo solamente si está en perfecto estado y 
siguiendo el manual de instrucciones.

	▶ Respete las normas técnicas generales.
	▶ El equipo debe instalarse según las disposiciones vigentes 
del país respectivo.

	▶ Evite introducir fluidos agresivos o inflamables por las cone-
xiones del sistema.

	▶ Evite introducir cualquier tipo de líquido por las conexiones 
del sistema.

	▶ Tras la interrupción del proceso, asegúrese de llevar a cabo 
una nueva puesta en marcha de forma controlada. Respete 
la secuencia: 
1. Accione el suministro eléctrico o magnético. 
2. Presurice el equipo con el fluido.

	▶ Respete el uso previsto.

¡ATENCIÓN! 

Grupos de montaje y componentes con peligro 
electrostático.
El equipo contiene elementos de montaje electrónicos sensibles 
a la carga electrostática (ESD). Estos elementos pueden estar en 
riesgo al contacto con personas u objetos cargados electrostáti-
camente. En el peor de los casos, podrían resultar destruidos en 
el momento o averiarse en el momento de la puesta en marcha.

	▶ Respete las indicaciones de la norma EN 61340-5-1 para 
minimizar o evitar los daños causados por una descarga 
electrostática repentina.

	▶ Recuerde también no tocar ningún elemento de montaje elec-
trónico mientras se aplique la tensión de alimentación.

Tipo 8791 REV.2
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Indicaciones generales

4	 INDICACIONES GENERALES

4.1	 Dirección de contacto
Alemania
Bürkert Fluid Control Systems 
Sales Center 
Christian-Bürkert-Str. 13-17 
D-74653 Ingelfingen 
Tel.  + 49 (0) 7940 - 10 91 111 
Fax  + 49 (0) 7940 - 10 91 448 
E-mail: info@burkert.com

Internacional 
Encontrará la dirección de contacto en las últimas páginas de la 
versión impresa de la guía rápida.
También en Internet, en:
country.burkert.com 

4.2	 Garantía
Para que la garantía tenga validez, resulta esencial que se le dé al 
posicionador Tipo 8694 el uso previsto respetando las condiciones 
de funcionamiento especificadas. 

4.3	 Información en internet
Podrá encontrar el manual de instrucciones y las fichas técnicas 
del Tipo 8694 en internet, en:
 country.burkert.com 

5	 DESCRIPCIÓN DEL SISTEMA

5.1	 Estructura

Indicación mecánica de la posición

Módulo de visualización con 
2 LED

Conexión de trabajo 2 
(conexión: A2)

Conexión de presión de 
suministro 1,4...7 bar 
(conexión: P)

Conexión de trabajo 1 
(conexión: A1)

Conexión de ventilación/ 
filtro de ventilación

Válvula de sobrepresión

Imagen 1:	 Estructura del posicionador Tipo 8791
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Datos técnicos

Sistema de detección de 
posición interno

Eje para sistema de 
detección de posición 
interno

Prensaestopas

Módulo electrónico

Sistema de válvulas de 
pilotaje

Imagen 2:	 Estructura del posicionador Tipo 8791

5.2	 Descripción general
El posicionador Tipo 8791 es un regulador de posición digital 
electroneumático para válvulas de regulación de accionamiento 
neumático. Incorpora los principales grupos de funciones
	 	 	 	 	 �- Sistema de detección de posición 

- Sistema de válvulas de pilotaje electroneumático 
- Elementos electrónicos del microprocesador

El sistema de detección de posición mide las posiciones actuales de 
la válvula de regulación. Los elementos electrónicos del micropro-
cesador comparan de forma continua la posición actual (valor real) 
con un valor de consigna de posición previamente especificado 
mediante la entrada de señal estándar, y remite el resultado al 
regulador de posición. Si hay una diferencia en la regulación, el 
sistema de válvulas de pilotaje electroneumático corrige la posición 
real de la forma adecuada.

6	 DATOS TÉCNICOS
6.1	 Normas y directrices
El equipo cumple con las disposiciones de armonización 
vigentes en la UE. Además, el equipo cumple con los requisitos 
que impone la legislación del Reino Unido.
En la versión actual del Certificado de conformidad de la UE /  
UK Declaration of Conformity, se encuentran las normas armoni-
zadas que se utilizan en los procedimientos de evaluación de la 
conformidad.

6.2	 Condiciones de funcionamiento
ADVERTENCIA

La exposición directa a la radiación solar y los cambios 
bruscos de temperatura podrían provocar un mal funciona-
miento o la aparición de fugas.

	▶ Si utiliza el equipo en exteriores, evite exponerlo a las incle-
mencias del tiempo.

	▶ Asegúrese de que la temperatura ambiente no supere el 
valor máximo ni caiga por debajo del valor mínimo.

Temperatura ambiente	 Consulte la placa de características

Tipo de protección	 	 �IP65 / IP671) según la norma EN 60529 	
(solo si se utilizan los cables y conec-
tores macho y hembra correctos)

Altitud de utilización 		 hasta 2000 m sobre el nivel del mar

1)	 Si el posicionador se utiliza en condiciones de protección IP67, 
deberá retirarse el filtro de ventilación (consulte «Imagen 1») y el aire 
de escape deberá ser conducido a la zona seca.

Tipo 8791 REV.2
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Datos técnicos

6.3	 Datos mecánicos
Dimensiones	 	 	 	 	 Consulte la ficha técnica

Materiales

	 �Material del cuerpo	 	 Aluminio plastificado 
Otras piezas exteriores	 �Acero inoxidable (V4A), PC, PE, 

POM, PTFE

	 Material de sellado 	 	 EPDM, NBR, FKM

Peso	 	 	 	 	 	 	 aprox. 1,0 kg

6.4	 Placa de características

M
ad
e 
in
 G
er
m
an
y

C US

®

8791   24V DC   5W 
Remoto   IO-Link   REV.2 
P=1,4...7bar    IP65/67 
Tamb –10...+60°C

S/N 1000 
00123456            W17MA

Tipo Tensión de trabajo Potencia nominal

Variante del equipo, 
comunicación, versión
Presión de trabajo, tipo 
de protección
Temperatura ambiente

Marcado CE

Marca de certificación 
CSA (para Canadá y los 
EE.UU.)

Número de referencia, 
código de fabricación

Código de barras

Número de serie

Imagen 3:	 Placa de características (ejemplo)

6.5	 Datos eléctricos
6.5.1	 Datos eléctricos sin control comunicación 

por bus de campo
Clase de protección	 	 III según la norma DIN EN 61140 
	 	 	 	 	 	 	 	 (VDE 0140-1)
Conexiones	 	 	 	 �2 prensaestopas (M20 x 1,5) con ter-

minales atornillados 0,14...1,5 mm2 o 
conectores circulares (M12, 8 pines)

Tensión de trabajo	 	 �24 V CC ±25 % 
rizado residual máx. 10 %

Consumo de corriente	 �Máx. 190 mA
Consumo de potencia	 Máx. 3,5 W
Impedancia de entrada 	 75 Ω con 0/4...20 mA /	  
para la señal del valor  
de consigna	 	 	 	 �Resolución 12 bit
Repetidor de posición 
analógico, carga máx. 
para salida de corriente 
0/4…20 mA 	 	 	 	 560 Ω
Interruptor de 
proximidad inductivo		 Limitación de corriente de 100 mA
Entrada digital		 	 	 ��0...5 V = «0» lógico,  

10...30 V = «1» lógico 
(inversión de la lógica mediante el sof-
tware)  (Corriente de entrada < 6 mA)

Interface de 
comunicaciones	 	 	 �Conexión con el PC mediante interface 

USB-büS
Software de  
comunicación	 	 	 Bürkert Communicator

Tipo 8791 REV.2
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Datos técnicos

6.5.2	 Datos eléctricos, IO-Link
Clase de protección	 	 	 	 III según la norma DIN EN 61140 
	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 (VDE 0140-1)

Conexión 		 	 	 	 	 	 �Conector circular M12 x 1, 5 
pines, codificación A

Port Class A

Tensión de trabajo	 	 	 	 24 V CC ±25 % 
	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 (según especificaciones) 
Consumo de corriente	 	 	 Máx. 150 mA

Port Class B

Tensión de trabajo 
	 Alimentación del sistema  
	 (pin 1+3)		 	 	 	 	 	 24 V CC ±25 %  
	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 (según especificaciones) 
	 Alimentación del actuador 
	 (pin 2+5)2)	 	 	 	 	 	 �24 V CC ±25 %  

(según especificaciones)
Consumo de corriente 
	 Alimentación del sistema  
	 (pin 1+3)		 	 	 	 	 	 Máx. 50 mA 
	 Alimentación del actuador  
	 (pin 2+5)		 	 	 	 	 	 Máx. 120 mA

Consumo de potencia total	 	 Máx. 3,5 W

2)	 La alimentación del actuador está galvánicamente aislada de la alimen-
tación del sistema de acuerdo con la norma IEC 60664, y adicional-
mente por cuestiones de seguridad según la norma IEC 61010-2-201, 
con una muy baja tensión de seguridad

6.5.3	 Datos eléctricos, büS
Clase de protección	 	 	 	 �III según la norma DIN EN 61140  

(VDE 0140-1)

Conexión	 	 	 	 	 	 	 �Conector circular M12 x 1, 5 
pines, codificación A

Tensión de trabajo	 	 	 	 �24 V CC ±25 %  
(según especificaciones)

Consumo de corriente	 	 	 �Máx. 150 mA

Consumo de potencia total	 	 Máx. 3,5 W

6.6	 Datos neumáticos
Fluido de control		 	 	 	 �Gases neutros, aire 

clases de calidad según la 
norma	ISO 8573-1

	 Contenido en polvo	 	 	 �Clase 7, tamaño de partículas 
máx. = 40 µm, densidad de partí-
culas máx. 10 mg/m³ 

	 Contenido en agua		 	 	 Clase 3, punto de rocío a presión 
	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 máx. 20 °C o mín. 10 °C por  
	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 debajo de la temperatura de  
	 	 	 	 	 	 	 	 	 	 funcionamiento mín.

	 Contenido en aceite	 	 	 Clase X, 	 máx. 25 mg/m³ 

	 Rango de temperatura		 	 0...+60 °C

	 Rango de presión	 	 	 	 1,4...7 bar 

Tipo 8791 REV.2
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Funcionamiento

Rendimiento del aire�

Universal 	 	 	 	 	 50 lN/min (con 1,4 bar
3)) para la 

	 	 	 	 	 	 	 	 ventilación
Rendimiento del aire	 	 y purgado 
De acción simple y 	 	 150 lN/min (con 6 bar

3)) para la  
	 	 	 	 	 	 	 	 ventilación y de doble acción 
	 	 	 	 	 	 	 	 el purgado
								        QNn = 100 lN/min (según definición 
	 	 	 	 	 	 	 	 cuando hay una caída de presión 
	 	 	 	 	 	 	 	 absoluta de 7 a 6 bar) 

	 Sin rendimiento de aire	 QNn = 7 lN/min (según definición 
	 	 	 	 	 	 	 	 	 cuando hay una Acción simple 
	 	 	 	 	 	 	 	 	 caída de presión absoluta de 7 a  
	 	 	 	 	 	 	 	 	 6 bar) 	

Conexiones	 	 	 	 	 Rosca interna G1/4“

3)	 Datos de presión: sobrepresión respecto de la presión atmosférica

7	 FUNCIONAMIENTO

7.1	 Estado de funcionamiento

AUTOMÁTICO (AUTO)
En el modo AUTOMÁTICO se aplicará y monitorizará el servicio 
regulado normal.

MANUAL
En el modo MANUAL, la válvula puede abrirse y cerrarse 
manualmente utilizando las teclas.

Para poder manejar el interruptor DIP y las teclas, asegúrese 
de que el sistema de bloqueo local esté desactivado/no 
habilitado (ajuste de fábrica) mediante el software de comu-
nicación o a través de la comunicación de bus de campo.

El interruptor DIP 4 puede utilizarse para cambiar entre los dos 
modos de funcionamiento, AUTOMÁTICO y MANUAL (consulte el 
capítulo «7.2.2 Función de los interruptores DIP»).

Tipo 8791 REV.2

español



12

Funcionamiento

7.2	 Elementos de indicación y control del 
posicionador

Para poder manejar el interruptor DIP y las teclas, asegúrese 
de que el sistema de bloqueo local esté desactivado/no 
habilitado (ajuste de fábrica) mediante el software de comu-
nicación o a través de la comunicación de bus de campo.

LED 1

LED 2 

Interruptor DIP

Tecla 2

Tecla 1

Interface de comunicaciones

Imagen 4:	 Descripción de elementos de control

El posicionador tiene 2 botones, 4 interruptores DIP y 2 LED 
como elementos indicadores.

7.2.1	 Configuración de las teclas
Para poder manejar el interruptor DIP y las teclas, asegúrese 
de que el sistema de bloqueo local esté desactivado/no 
habilitado (ajuste de fábrica) mediante el software de comu-
nicación o a través de la comunicación de bus de campo.

La configuración de los 2 botones ubicados dentro del cuerpo 
varía dependiendo del modo de funcionamiento (AUTOMÁTICO 
/ MANUAL).
Podrá ver una descripción de los modos de funcionamiento (AUTO-
MÁTICO / MANUAL) en el capítulo «7.1 Estado de funcionamiento».

Tecla 1

Tecla 2

Imagen 5:	 Descripción de las teclas

	→ Para poder manejar las teclas y el interruptor DIP, extraiga los 4 
tornillos de la tapa del cuerpo y retírela.

Tipo 8791 REV.2
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Funcionamiento

Modo de funcionamiento MANUAL (interruptor DIP 4 activado / ON):

Tecla Función

1 Ventilación (apertura/cierre manual del actuador)4)

2 Purga (apertura o cierre manual del actuador)4)

1 y 2 
simul-
tánea-
mente

Durante más de 10 s (< 30 s, el LED 2 parpadea con 5 Hz):
Reinicie el equipo

Durante más de 30 s (el LED 2 parpadea con 10 Hz):
Restablezca el equipo y vuelva a los valores de con-
figuración de fábrica

Tab. 1:	 Configuración de las teclas para modo de funcionamiento MANUAL
Modo de funcionamiento AUTOMÁTICO (interruptor DIP 4 desac-
tivado / OFF):

Tecla Función

1 Pulse durante 5 segundos para iniciar la función 
X.TUNE

2 -

1 y 2 
simul-
tánea-
mente

Durante más de 10 s (< 30 s, el LED 2 parpadea con 5 Hz):
Reinicie el equipo

Durante más de 30 s (el LED 2 parpadea con 10 Hz):
Restablezca el equipo y vuelva a los valores de con-
figuración de fábrica

Tab. 2:	 Configuración de las teclas para modo de funcionamiento AUTOMÁTICO

4)	 �Dependiendo del funcionamiento del actuador.

7.2.2	 Función de los interruptores DIP

Interruptor 
DIP Función

ON DIP

1 2 3 4

1 ON Invierte la dirección efectiva del valor de consigna  
(20...4 mA correspondiente a 0...100 %), de forma 
decreciente (DIR.CMD)

OFF Dirección efectiva del valor de consigna normal  
(4...20 mA correspondiente a 0...100 %), de 
forma creciente

2 ON Función de sellado activa. La válvula se cierra 
por debajo de un 2 %5) y se abre completamente 
por encima de un 98 %5) del valor de consigna 
(CUTOFF)

OFF Sin función de sellado

3 ON Curva característica de corrección para la adap-
tación de la curva característica de operación 
(CHARACT)5)

OFF Curva característica lineal

4 ON Estado de funcionamiento manual (HAND)

OFF Estado de funcionamiento AUTOMÁTICO (AUTO)

Tab. 3:	 Interruptor DIP

5)	  Se puede modificar con el software de comunicación.

Tipo 8791 REV.2
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Funcionamiento

Indicaciones sobre el software de comunicación:
La posición de conmutación del interruptor DIP tiene prio-
ridad sobre el software de comunicación.
Si los valores de la función de sellado (CUTOFF) o la curva 
característica de corrección (CHARACT) se modifican 
con el software de comunicaciones, la función corres-
pondiente deberá estar activa (interruptor DIP en posición 
ON).
La dirección efectiva del valor de consigna (DIR.CMD) 
solamente puede modificarse mediante el interruptor DIP.

7.2.3	 Visualización de los LED

LED 1

LED 2

Imagen 6:	 Visualización LED

7.2.4	 Indicador de estado del equipo
El LED 1 (RGB) indica en el estado del equipo.
El usuario puede ajustar los siguientes modos LED para indicar el 
estado del equipo y la posición de la válvula:
	• Modo de válvula
	• Modo de válvula con mensajes de error
	• Modo de válvula con mensajes de error y advertencias (ajuste 
de fábrica)

	• Modo NAMUR
	• LED apagado
El modo LED y los colores de la posición de la válvula se pueden 
ajustar a través del software Bürkert Communicator.

IO-Link: 
El modo LED y los colores de la posición de la válvula también se 
pueden mediante un parámetro IO-Link acíclico (consulte la lista 
de parámetros).

Podrá encontrar la descripción sobre el ajuste del modo 
LED en el manual de instrucciones, en el capítulo «Ajuste 
del modo LED, estado del equipo».
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7.2.5	 Modo de válvula + advertencias (ajuste de 
fábrica)

Indicadores en modo válvula + advertencias:
	• Posición de la válvula: abierta, intermedia, cerrada
	• Estado del equipo: avería, comprobación del funcionamiento, 
fuera de especificaciones, necesidad de mantenimiento (según 
NAMUR)

Posición de la válvula Estado del equipo

Estado,  
color

Funcionamiento 
normalizado

abierta se ilumina de 
color amarillo6)

--

intermedia se ilumina de 
color blanco6)7)

--

cerrada se ilumina de 
color verde6)

--

Tab. 4:	 Modo de válvula + advertencias, funcionamiento 
normalizado

Si se dan varios estados del equipo a la vez, se muestra el de 
mayor prioridad.

Posición 
de la 
válvula

Estado del equipo

Avería Control 
funcional

Fuera de 
especifi-
cación

Necesita 
manteni-
miento

Estado,  
color

Estado,  
color

Estado,  
color

Estado,  
color

abierta parpadea 
color rojo

parpadea 
color naranja

parpadea 
color 
amarillo

parpadea 
color azul

cambiando 
a amarillo6)

intermedia parpadea 
color rojo

parpadea 
color naranja

parpadea 
color 
amarillo

parpadea 
color azul

cambiando 
a blanco6)7)

Cerrada parpadea 
color rojo

parpadea 
color naranja

parpadea 
color 
amarillo

parpadea 
color azul

cambiando 
a verde6)

Tab. 5:	 Modo de válvula + advertencias, estado del equipo

Si hay mensajes de advertencia, los LED se apagan brevemente 
durante el cambio de color.
Si se produce una localización, los colores solamente se 
muestran parpadeando.

6)	 �Ajuste de fábrica, colores a elegir para la posición de la válvula entre: 
blanco, verde, azul, amarillo, naranja, rojo

7)	 A partir de la versión de Firmware A.1.6
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7.2.6	 Modo NAMUR
Los elementos indicadores cambian de color de conformidad 
con la norma NAMUR NE 107.
Si se dan varios estados del equipo a la vez, se muestra el de 
mayor prioridad. La prioridad dependerá de la magnitud de la 
desviación respecto al funcionamiento normal (LED rojo = fallo = 
prioridad absoluta).

Indicador de estado conforme a NE 107, edición 2006-06-12

Color Código 
de 
colores

Estado Descripción

Rojo 5 Fallo, error 
o avería

Debido a una avería en el funcio-
namiento del equipo o en el de sus 
periféricos, no puede funcionar de 
forma normalizada.

Naranja 4 Control 
funcional

Se está trabajando con el equipo: 
momentáneamente no es posible 
trabajar con él de forma normalizada.

Amarillo 3 Fuera de 
especifi-
cación

Las condiciones ambientales o 
las condiciones del proceso están 
fuera del rango especificado para 
el equipo.

Azul 2 Mante-
nimiento 
necesario

El equipo funciona de forma nor-
malizada, pero su funcionamiento 
se verá limitado en breve.

	→ Realice mantenimiento en el 
equipo.

Indicador de estado conforme a NE 107, edición 2006-06-12

Color Código 
de 
colores

Estado Descripción

Verde 1 Diagnóstico 
activo

El equipo funciona sin fallos. Los 
cambios de estado se mostrarán 
mediante diferentes colores. 
Los mensajes se transmitirán 
mediante un bus de campo (si 
hay uno conectado).

Tab. 6:	 Descripción del color

7.2.7	 LED de estado, verde
El LED 2 (verde) indica lo siguiente.

Color Estado Descripción

Verde No se ilumina Comunicación por IO-Link inactiva8)

Parpadea Comunicación por IO-Link activa8)

Parpadea con 
5 Hz

Indicación al pulsar la tecla 1 (inicio 
de X.TUNE) o la tecla 1+2 (reinicio del 
equipo) > 5 s

Parpadea con 
10 Hz

Indicación al pulsar la tecla 1+2 (res-
tablecimiento de los ajustes de fábrica 
del equipo) > 30 s

Tab. 7:	 LED 2, verde

8)	 ��Solo la variante con IO-Link
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8	 �ESTRUCTURA Y MONTAJE

8.1	 Montaje de equipos en áreas Ex
Al instalar el equipo en zonas potencialmente explosivas, se 
debe respetar la información adicional con las indicaciones de 
seguridad específicas para zonas Ex que se adjunta.

8.2	 Montaje en una válvula de regulación 
con actuador lineal NAMUR

La posición de la válvula se transmite al sistema de detección de 
posición instalado en el posicionador por medio de una palanca 
(conforme a NAMUR).

Puede encargar el kit de montaje para actuadores lineales 
a Bürkert como accesorio indicando el n.º ref. 787215. Las 
piezas asociadas se detallan en la tabla «Tab. 8: Juego de 
montaje en actuadores lineales».

N.º Unidades Denominación

1 1 Escuadra de montaje NAMUR IEC 534

2 1 Estribo

3 2 Brida

4 1 Pasador de arrastre

5 1 Rodillo cónico

6a 1 Palanca NAMUR para rango de carrera de 
3...35 mm

6b 1 Palanca NAMUR para rango de carrera de 
35...130 mm

7 2 Pasador en U

8 4 Tornillo cabeza hexagonal DIN 933 M8 x 20

9 2 Tornillo cabeza hexagonal DIN 933 M8 x 16

10 6 Arandela elástica DIN 127 A8

11 6 Arandela DIN 125 B8,4

12 2 Arandela DIN 125 B6,4

13 1 Resorte VD-115E 0,70 x 11,3 x 32,7 x 3,5

14 1 Arandela elástica DIN 137 A6

15 1 Arandela de seguridad DIN 6799 - 3,2

16 3 Anillo de resorte DIN 127 A6

17 3 Tornillo cabeza hexagonal DIN 933 M6 x 25

18 1 Tuerca hexagonal DIN 934 M6

19 1 Tuerca cuadrada DIN 557 M6

21 4 Tuerca hexagonal DIN 934 M8

22 1 Disco de guía 6,2 x 9,9 x 15 x 3,5

Tab. 8:	 Juego de montaje en actuadores lineales
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8.2.1	 Montaje

ADVERTENCIA

Peligro de lesiones si se monta de forma indebida.
	▶ El montaje solamente podrá llevarlo a cabo personal técnico 
autorizado con la herramienta adecuada.

Peligro de lesiones por conexión involuntaria del sistema o 
por reanudación incontrolada.

	▶ Asegure la instalación frente a un accionamiento imprevisto.
	▶ Después del montaje, asegúrese de que el sistema se ponga 
en marcha de forma controlada.

Procedimiento:
	→ Fijar el estribo ② al husillo motor usando las bridas ③, los 
tornillos de cabeza hexagonal ⑰ y las arandelas elásticas ⑯.

331717

22

1616

Imagen 7:	 Montaje de los estribos

	→ Seleccione una palanca corta o larga según la carrera del 
actuador (consulte «Tab. 8: Juego de montaje en actuadores 
lineales», 6a/6b).

	→ Monte la palanca (si no viene ya premontada) (consulte «Imagen 
8»).

1717

1616

1212

66

1919
1818

1414
1212

2222

55
44

1313

1515

Imagen 8:	 Montaje de la palanca
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El hueco entre el pasador de arrastre y el eje debe ser igual a 
la carrera del actuador. El resultado es el ángulo de rotación 
ideal de la palanca: 60° (consulte «Imagen 9»). 

Ángulo de rotación del sistema de detección de 
posición: 
El ángulo de rotación máximo del sistema de detección de 
posición es de 180°.
Ángulo de rotación de la palanca: 
Para garantizar que el sistema de detección de posición 
funcione con una buena resolución, el ángulo de rotación 
de la palanca deberá estar entre 30º y 120º.

La escala que figura impresa en la palanca no es 
relevante.

Ángulo de rotación 
de la palanca 
Ideal: 60° 
Mínimo: 30° 
Máximo: 120°

120° 
Ángulo de rotación 

máximo de la palanca 

60
°

Imagen 9:	 Ángulo de rotación de la palanca

	→ Fije la palanca al eje del posicionador y atorníllelo firmemente 
(⑰ y ⑲).
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8.2.2	 Fijación de la escuadra de montaje
	→ Fije la escuadra de montaje ① con los tornillos de cabeza 
hexagonal ⑨, la arandela elástica ⑩ y las arandelas ⑪ a la 
parte trasera del posicionador (consulte «Imagen 10»).

La selección de la rosca M8 que se utiliza en el posicio-
nador dependerá del tamaño del actuador.

	→ Para determinar la posición correcta, coloque el posicionador 
sobre el actuador con la escuadra de montaje.

	 	 �El tubo cónico de la palanca del sistema de detección de 
posición dentro del estribo debe poder moverse libremente 
por todo el rango de carrera del actuador. 
Al 50 % de la carrera, la posición de la palanca debería ser 
aproximadamente horizontal (consulte el capítulo «8.2.3 Ali-
neación del mecanismo de palanca»).

①

⑨

⑩ ⑪

Rosca M8

Imagen 10:	Fijación de la escuadra de montaje

Fijación del posicionador con escuadra de montaje en actua-
dores con bastidor:

	→ Fije la escuadra de montaje al bastidor con uno o más tor-
nillos de cabeza hexagonal ⑧, arandelas ⑪ y arandelas 
elásticas ⑩ (consulte «Imagen 11»).

8 10 11

8

10

11

Imagen 11:	Fijación del posicionador con la escuadra de montaje en el 
caso de actuadores con bastidor forjado
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Fijación del posicionador con escuadra de montaje en actua-
dores con yugo:

	→ Fije la escuadra de montaje al yugo con los pernos en U ⑦, 
las arandelas ⑪, las arandelas elásticas ⑩ y las tuercas de 
cabeza hexagonal  21   (consulte «Imagen 12»).

21

10

11

7

Imagen 12:	Fijación de posicionador con escuadra de montaje en 
actuadores con yugo

8.2.3	 Alineación del mecanismo de palanca
El mecanismo de palanca no puede alinearse correcta-
mente hasta que el equipo esté conectado eléctrica y 
neumáticamente.

	→ Mueva el actuador en modo manual a mitad de carrera (de 
acuerdo con la escala del actuador).

	→ Ajuste la altura del posicionador hasta que la palanca quede 
horizontal.

	→ Fije el posicionador en esta posición sobre el actuador.

8.3	 Montaje en una válvula de regulación 
con actuador rotativo

El eje del sistema de detección de posición integrado en el 
posicionador está conectado directamente al eje del actuador 
rotativo.

Puede adquirir el puente de montaje a Bürkert como acce-
sorio indicando el n.º ref. 770294.

Puede adquirir el kit de montaje para actuadores rotativos 
a Bürkert como accesorio indicando el n.º ref. 787338. 
Las piezas asociadas se detallan en la «Tab. 9: Juego de 
montaje en un actuador rotativo».

N.º Unidades Denominación

1 1 Adaptador

2 2 Varilla roscada DIN 913 M4 x 10

3 4 Tornillo cabeza cilíndrica DIN 933 M6 x 12

4 4 Arandela elástica B6

5 2 Tuerca hexagonal DIN 985 M4

Tab. 9:	 Juego de montaje en un actuador rotativo
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8.3.1	 Montaje

ADVERTENCIA

Peligro de lesiones si se monta de forma indebida.
	▶ El montaje solamente podrá llevarlo a cabo personal técnico 
autorizado con la herramienta adecuada.

Peligro de lesiones por conexión involuntaria del sistema o 
por reanudación incontrolada.

	▶ Asegure la instalación frente a un accionamiento imprevisto.
	▶ Después del montaje, asegúrese de que el sistema se 
ponga en marcha de forma controlada.

Procedimiento:
	→ Determine la posición de montaje del posicionador: 
- paralelo al actuador o 
- girado 90º respecto al actuador.

	→ Determine la posición básica y la dirección de rotación del 
actuador.

Protección antitorsión:
Tenga en cuenta el lado plano del eje. 
Uno de los pasadores roscados debe situarse sobre el 
lado plano del eje como protección antitorsión (consulte 
«Imagen 13»).

	→ Conecte el adaptador ① al eje del posicionador y fíjelo con 2 
pasadores roscados.

	→ Fije los pasadores roscados con tuercas de seguridad para 
evitar que se aflojen.

Ángulo de rotación del sistema de detección de 
posición:
El ángulo de rotación máximo del sistema de detección 
de posición es de 180°. El eje del posicionador deberá 
moverse siempre dentro de ese rango.

Valor ideal  
del ángulo de rotación   

del eje aplanado. (mín 30° 
/ máx. 180°)

El movimiento de rotación del eje 
aplanado debe realizarse dentro 
del ángulo de 180° del sistema de 
detección de posición.

Eje 
aplanado

180° 
Ángulo de 

rotación máximo  

90
°

Imagen 13:	Ángulo de rotación/protección antitorsión

	→ Instale el puente de montaje adecuado para el actuador. El 
puente de montaje consta de 4 piezas que pueden ajustarse 
al actuador modificando su distribución.
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	→ Fije el puente de montaje al posicionador con 4 tornillos 
hexagonales ③ y arandelas elásticas ④ (consulte «Imagen 
14»).

③

④
①

6

Imagen 14:	Fijación del puente de montaje (representación esquemática)

	→ Coloque el posicionador con el puente de montaje sobre el 
actuador rotativo y fíjelo con 4 tornillos hexagonales 6  (con-
sulte «Imagen 15»).

Imagen 15:	Fijación de actuador rotativo
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8.4	 Funcionamiento remoto con sistema 
de detección de posición externo

En este modelo, el posicionador no tiene un sistema de detección 
de posición de tipo rotativo, sino un sensor remoto externo. 
El sensor remoto Tipo 8798 se conecta mediante una interface 
digital de serie.

8.4.1	 Accesorios de montaje
Hay dos opciones para fijar el posicionador en modo de funcio-
namiento remoto (consulte «Imagen 16»).

Montaje sobre un carril 
DIN  
Soporte para montaje 
sobre un carril DIN  
Número de referencia 
675702

Montaje en pared  
Estribo para montaje en pared  
Número de referencia 675715

Imagen 16:	Tipos de fijaciones con funcionamiento remoto

8.4.2	 �Conexión y puesta en marcha del sensor 
remoto Tipo 8798

ADVERTENCIA

Peligro de lesiones si se pone en marcha de forma indebida.
	▶ La puesta en marcha solamente podrá llevarla a cabo perso-
nal técnico autorizado con la herramienta necesaria.

Peligro de lesiones por conexión involuntaria del sistema o 
por reanudación incontrolada.

	▶ Asegure la instalación frente a un accionamiento imprevisto.
	▶ Después del montaje, asegúrese de que el sistema se ponga 
en marcha de forma controlada.

	→ Conecte los 4 hilos del cable del sensor a los terminales 
atornillados del posicionador previstos para ello (consulte 
capítulo  
«10.3.5 Asignación de terminales para sistemas de detección 
de posición externos (solo en la versión remota)»).

	→ Monte el sensor remoto en el actuador.  
El procedimiento correcto es el que se describe en la guía 
rápida del sensor remoto Tipo 8798.

	→ Conecte el posicionador neumáticamente al actuador.
	→ Conecte el aire comprimido al posicionador.
	→ Aplique la tensión de alimentación al posicionador.
	→ Ejecute la función X.TUNE.
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9	 CONEXIÓN NEUMÁTICA

9.1	 Conexión de equipos para zonas Ex
Al conectar el equipo en zonas Ex, se debe respetar la infor-
mación adicional con las indicaciones de seguridad específicas 
para zonas Ex que se adjunta.

9.2	 Instrucciones de seguridad

PELIGRO

Existe riesgo de lesiones debido a la elevada presión en la 
instalación/el equipo.

	▶ Antes de empezar a trabajar en la instalación o el equipo, 
desconecte la presión y purgue/vacíe las tuberías.

ADVERTENCIA

Peligro de lesiones si se instala de forma indebida.
	▶ La instalación solamente podrá ser llevada a cabo por per-
sonal técnico autorizado con la herramienta necesaria.

Peligro de lesiones por conexión involuntaria del sistema o 
por reanudación incontrolada.

	▶ Asegure la instalación frente a un accionamiento imprevisto.
	▶ Después de la instalación, asegúrese de que el sistema se 
ponga en marcha de forma controlada.

Conexión de trabajo 2 
(conexión: A2)
Conexión de presión de 
suministro 1,4...7 bar 
(conexión: P)

Conexión de trabajo 1 
(conexión: A1)

Conexión de ventilación

Imagen 17:	 Instalación neumática / ubicación de las conexiones

Procedimiento:
	→ Aplique la presión de suministro (1,4...7 bar) a la conexión de 
suministro de presión P.

En actuadores de acción simple (funciones de control A y B):
	→ Conecte una conexión de trabajo (A1 o A2, dependiendo 
de la posición final de seguridad deseada) a la cámara del 
actuador de simple efecto. 
Posiciones finales de seguridad: consulte el capítulo «9.3 
Posiciones finales de seguridad». 

	→ Selle la conexión de trabajo que no necesite con un tapón.
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En actuadores de doble acción (función de control I):
	→ Conecte las conexiones de trabajo A1 y A2 a las cámaras 
respectivas del actuador de doble acción. 
Posiciones finales de seguridad: consulte el capítulo «9.3 
Posiciones finales de seguridad». 

Información importante para un rendimiento de control 
perfecto.
De esta manera se consigue que el comportamiento de 
control no se vea afectado negativamente en el intervalo 
superior de la carrera debido a una diferencia de presión 
demasiado pequeña

	▶ Mantenga la presión de suministro aplicada al menos 
0,5...1 bar por encima de la presión necesaria para des-
plazar el actuador neumático a su posición final.

Si las fluctuaciones son mayores, los parámetros de 
control medidos con la función X.TUNE no serán óptimos.

	▶ Durante el funcionamiento, procure que las fluctuaciones 
de la presión de suministro sean tan bajas como resulte 
posible (máx. ±10 %).

9.3	 Posiciones finales de seguridad
La posición final de seguridad tras una interrupción de la ali-
mentación eléctrica auxiliar depende de la conexión fluídica del 
actuador a las conexiones de trabajo A1 o A2.

9.3.1	 Actuadores de acción simple

Tipo de actuador

Posiciones finales de seguridad tras  
interrupción de

la alimentación 
eléctrica auxiliar

la alimentación 
neumática auxiliar

up

down

down

	→ Conexión según 
«Imagen 18»

Rendimiento de aire 
univ.:

down

Rendimiento de aire

univ.:

no definido

up

	→ Conexión según 
«Imagen 19»

Función de control A

up

down

up

	→ Conexión según 
«Imagen 18»

Rendimiento de aire 
univ.:

up

Rendimiento de aire

univ.:

no definido

down

	→ Conexión según 
«Imagen 19»

Función de control B

Tab. 10:	 Posiciones finales de seguridad: actuadores de acción simple
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Actuadores de acción simple - funciones de control A o B

Conecte la conexión 
de trabajo A1 
al actuador
Sellar A2

A1

A 2

P

Conexión de trabajo 
A2 
al actuador
Sellar A1

A1

A 2

P

Imagen 18:	Conexión A1 Imagen 19:	Conexión A2 

9.3.2	 Actuadores de doble acción

Tipo de actuador

Posiciones finales de seguridad 
tras interrupción de

la alimentación 
eléctrica auxiliar

la alimentación 
neumática 
auxiliar

up

down

cámara 
inferior

cámara 
superior

	→ Conexión: ver 
«Imagen 20»

no definido

up = cámara 
inferior del 
actuador a A2
down = cámara 
superior del 
actuador a A2Función de control I

Tab. 11:	 Posiciones finales de seguridad, actuadores de doble acción

Actuadores de doble acción - Función de control I

A1

A 2

P

Conexión de trabajo A1 y A2 
al actuador
Posición final de seguridad: 
up = cámara inferior a A2 
down = cámara superior a A2

Imagen 20:	Conexión con FCI
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10	 CONEXIONADO ELÉCTRICO
Las entradas y salidas eléctricas del equipo no cuentan con aisla-
miento galvánico de la tensión de alimentación.

10.1	 �Conexión de equipos para zonas Ex
Al conectar el equipo en zonas Ex, se debe respetar la infor-
mación adicional con las indicaciones de seguridad específicas 
para zonas Ex que se adjunta.

10.2	 Instrucciones de seguridad

PELIGRO

Riesgo de descarga eléctrica.
	▶ Antes de empezar a trabajar en la instalación o en el equipo, 
desconecte la tensión y asegúrela frente a una conexión 
involuntaria.

	▶ Respete las correspondientes disposiciones sobre prevención 
de accidentes y seguridad en equipos eléctricos.

ADVERTENCIA

Peligro de lesiones si se instala de forma indebida.
	▶ La instalación solamente podrá ser llevada a cabo por per-
sonal técnico autorizado con la herramienta necesaria.

Peligro de lesiones por conexión involuntaria del sistema o 
por reanudación incontrolada.

	▶ Asegure la instalación frente a un accionamiento imprevisto.
	▶ Después de la instalación, asegúrese de que el sistema se 
ponga en marcha de forma controlada.

10.3	 Instalación eléctrica sin comunicación 
por bus de campo

10.3.1	Conexión eléctrica con conector circular 
M12, 8 pines

6

1

75

4

3 2

8

FE Puesta a tierra 
funcional

Conector M12, 8 pines

Tensión de alimentación 
y diversas señales

Imagen 21:	Designación del conector circular (M12, 8 pines) y contactos
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�Asignación de las conexiones para la tensión de trabajo

Pin Color del 
hilo10)

Asignación Circuito exterior / nivel de señal

3 verde GND 3

4

24 V CC ±25 % 
rizado residual máx. 10 %

4 amarillo +24 V

Tab. 12:	 �Asignación de las conexiones para la tensión de trabajo

Asignación de las conexiones para señales de entrada del 
sistema de control (p. ej., PLC)

Pin Color del 
hilo10)

Asignación Lado del 
equipo

Circuito exterior / nivel de 
señal

1 blanco Valor de 
consigna + 
(0/4...20 mA)

1 + (0/4...20 mA)

2 marrón
Valor de con-
signa (GND)

2

Valor de consigna de GND9) 
consulte el capítulo «Clase 
de conexión de 3 conduc-
tores o de 4 conductores»

5 gris Entrada 
digital 5 + 

0...5 V (0 lógico)

10...30 V (1 lógico)

con referencia a pin 3 (GND)

Tab. 13:	 �Asignación de las conexiones para señales de entrada del 
sistema de control

9)	 Ajuste de fábrica: clase de conexión de 4 conductores

�Asignación de las conexiones para señales de salida del 
sistema de control (solo variante con salida analógica)

Pin Color 
del 
hilo10)

Asignación Lado del 
equipo

Circuito exterior / nivel 
de señal

8 rojo Respuesta 
analógica +

8 + (0/4...20 mA)

7 azul
Respuesta 
analógica 
GND

7
GND (idéntica a la 
tensión de trabajo de 
GND)

Tab. 14:	 Asignación de pines para señales de entrada del equipo de 
control

�

10)	� Los colores de hilo indicados se refieren al cable de conexión dispo-
nible como accesorio con el número de pedido 919061.
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Conexionado eléctrico

10.3.2	Clase de conexión de 3 conductores o 4 
conductores 

Ajuste mediante software de comunicación

Clase de conexión de 4 conductores (ajuste de fábrica)

La entrada de valor nominal se realiza como entrada dife-
rencial; es decir, los cables de GND de la entrada de valor 
nominal y de tensión de alimentación no son idénticos.
Indicación: si las señales GND de la entrada de valor nominal y 
de tensión de alimentación están relacionadas entre sí, deberá 
ajustarse una clase de conexión de 3 conductores mediante el 
software.

«11+»

«12-»

0/4…20 mA

«GND»

«+24V»

GND

24 V CC

+

+
U

I

Pin 1

Pin 2

Pin 3

Pin 4

Tab. 15:	 Clase de conexión de 4 conductores con denominación de los 
terminales y núm. del pin del conector circular M12 de 8 pines

Clase de conexión de 3 conductores

La entrada de valor nominal está relacionada con el cable GND 
de la tensión de alimentación; es decir, La entrada de valor 
nominal y la tensión de alimentación tienen el mismo cable 
GND.

«11+»

0/4…20 mA

«GND»

«+24V»

GND

24 V CC

+

+
U

I

Pin 1

Pin 3

Pin 4

Tab. 16:	 Clase de conexión de 3 conductores con denominación de los 
terminales y núm. del pin del conector circular M12 de 8 pines
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Conexionado eléctrico

10.3.3	�Instalación eléctrica con prensaestopas

sensor rem
oto

11 +
12 –

81
82

31 +
32 –

A
B
+
–

+24 V
GND

Imagen 22:	Designación de terminales de tornillo

10.3.4	Conexión de terminales
	→ Desenrosque los 4 tornillos de la tapa del cuerpo y retírela. 
Ahora tendrá acceso a los terminales de tornillo.

	→ Conecte los terminales según la configuración indicada.

�Asignación de terminales para señales de entrada del sistema 
de control (p. ej., PLC)

Terminal Asignación Lado del 
equipo

Circuito exterior / nivel de 
señal

11 + Valor de 
consigna +

11 + + (0/4...20 mA)  

12 –
Valor de 
consigna 
(GND)

12 –

Valor de consigna de GND15) 
Consulte el capítulo «Clase 
de conexión de 3 conduc-
tores o de 4 conductores»

81 + Entrada 
digital + 81 + + 

0...5 V	 	 (0 lógico)

10...30 V (1 lógico)

82 – Entrada 
digital – 82 – GND (idéntica a la tensión 

de trabajo de GND)

Tab. 17:	 Asignación de terminales para señales de entrada del sistema 
de control

11)	Ajuste de fábrica: clase de conexión de 4 conductores
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�Asignación de terminales para señales de salida del sistema 
de control (solo variante con salida analógica)

Terminal Asignación Lado del 
equipo

Circuito exterior / nivel 
de señal

31 + Respuesta 
analógica +

31 + + (0/4...20 mA)  

32 –
Respuesta 
analógica 
GND

32 –
GND (idéntica a la 
tensión de trabajo de 
GND)

Tab. 18:	 �Asignación de terminales para señales de salida del sistema de 
control

�Asignación de terminales para la tensión de trabajo

Terminal Asignación Circuito exterior / nivel de señal

+24 V Tensión de 
trabajo + 24 V CC ±25 % 

rizado residual máx. 
10 %

+24 V

GNDGND Tensión de 
trabajo GND

Tab. 19:	 Asignación de los terminales; tensión de trabajo

10.3.5	Asignación de terminales para sistemas 
de detección de posición externos (solo 
en la versión remota)

Terminal Asignación
Lado del 
equipo

Circuito exterior / nivel de señal

S +
Sensor (ali-
mentación) +

S + +

Sensor 
remoto
Tipo 
879816)

S –
Sensor (ali-
mentación) - 

S – –

A
Interface en 
serie, cable A

A Cable A

B
Interface en 
serie, cable B

B Cable B

12)	Asignación de los colores de los hilos, consulte «Tab. 21»

Tab. 20:	 �Asignación de terminales para sistemas de detección de 
posición externos

Terminal 
del 
posicio-
nador

Color del hilo  
sensor remoto con cable 
tipo 1

Color del hilo  
sensor remoto con cable 
tipo 2

S + marrón marrón
S – blanco negro
A verde rojo
B amarillo naranja

Tab. 21:	 Asignación del color del hilo del sensor remoto
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Conexionado eléctrico

10.4	 Instalación eléctrica, IO-Link

Conector hembra M8, 4 pines 
(solo en la variante remota)

Conector M12 x 1, 5 pines

1

2

3

4
5 42

1 3

Imagen 23:	Asignación de las conexiones

Asignación de las conexiones Port Class A

Pin Denominación Asignación
1 L + 24 V CC Alimentación al sistema
2 I/Q NC Sin utilizar
3 L – 0 V (GND) Alimentación al sistema
4 C/Q IO-Link Comunicación
5 NC NC Sin utilizar

Tab. 22:	 Asignación de las conexiones Port Class A

Asignación de las conexiones Port Class B

Pin Denominación Asignación
1 L + 24 V CC Alimentación al sistema
2 P24 24 V CC Alimentación al actuador
3 L – 0 V (GND) Alimentación al sistema
4 C/Q IO-Link Comunicación
5 N24 0 V (GND) Alimentación al actuador

Tab. 23:	 Asignación de las conexiones Port Class B

Podrá encontrar la asignación de las conexiones de la 
variante remota en el capítulo «10.6»

10.5	 Instalación eléctrica, büS

Conector hembra M8, 4 pines 
(solo en la variante remota)

Conector M12 x 1, 5 pines

1

2

3

4
5 42

1 3

Imagen 24:	Asignación de las conexiones

Pin Color del hilo Asignación

1 Señal CAN / Pantalla Señal CAN / Pantalla

2 rojo 24 V CC ±25 % 
rizado residual máx. 10 %

3 negro GND / CAN_GND

4 blanco CAN_H

5 azul CAN_L
Tab. 24:	 Asignación de las conexiones

Durante la instalación eléctrica con la red büS:
Utilice un conector circular de 5 pines y un cable de 5 
hilos apantallado.
La pantalla cuenta con una unión capacitiva con el equipo 
a través de la puesta a tierra funcional.
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Puesta en marcha

Podrá encontrar la asignación de las conexiones de la 
variante remota en el capítulo «10.6»

10.6	 Asignación de las conexiones para 
un sistema de detección de posición 
externo (variante remota)

Pin Asignación  Lado del 
equipo Circuito externo

1
Sensor 
(alimen-
tación) +

S + + Sensor 
remoto
Tipo 8798

2
Sensor 
(alimen-
tación) - 

S – –

3
Interface 
en serie, 
cable A

A Cable A

4
Interface 
en serie, 
cable B

B Cable B

Tab. 25:	 Asignación de pines, conector M8, 4 pines

11	 PUESTA EN MARCHA

11.1	 Instrucciones de seguridad

ADVERTENCIA

Peligro de lesiones por funcionamiento inadecuado.
Un funcionamiento inadecuado podría provocar lesiones y 
daños en el equipo y su entorno. 

	▶ Antes de la puesta en marcha, debe garantizarse que todos 
los operarios hayan leído y comprendido el contenido del 
manual de instrucciones.

	▶ Se deben respetar las instrucciones de seguridad y el uso 
apropiado del equipo.

	▶ El equipo/instalación solamente podrá ser puesto en marcha 
por personal lo suficientemente cualificado.

11.2	 Especificación de ajustes básicos
Los ajustes básicos del posicionador vienen configurados de 
fábrica.

Para adaptar el posicionador a las condiciones locales, se 
deberá ejecutar la función X.TUNE tras la instalación.
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11.2.1	 �Ejecución de la adaptación automática 
X.TUNE

ADVERTENCIA

Peligro por modificaciones en la posición de la válvula al 
ejecutar la función X.TUNE.
Existe un grave peligro de lesiones si se ejecuta X.TUNE 
cuando el equipo está sometido a la presión de trabajo.

	▶ No ejecute nunca X.TUNE cuando haya un proceso en 
marcha.

	▶ Asegure la instalación frente a un accionamiento imprevisto.

¡ATENCIÓN! 

Si la presión de control no es la correcta o se está aplicando 
la presión de trabajo a la válvula de asiento, podría produ-
cirse un ajuste erróneo del regulador.

	▶ Ejecute X.TUNE siempre que la presión de control (= energía 
auxiliar neumática) esté disponible posteriormente durante el 
funcionamiento.

	▶ Ejecute la función X.TUNE preferiblemente sin presión de fluido 
de funcionamiento, para descartar interferencias causadas por 
las fuerzas hidrodinámicas. 

	→ Desenrosque los 4 tornillos de la tapa del cuerpo y retírela.
Para ejecutar X.TUNE, el posicionador deberá estar el 
modo de funcionamiento AUTOMÁTICO  
(Interruptor DIP 4 = OFF).

	→ Para iniciar X.TUNE, pulse la tecla 117) durante 5 s.

El LED 2 parpadeará con 5 Hz. El equipo se encuentra en estado 
NAMUR de comprobación del funcionamiento: el LED 1 parpadeará 
de color naranja.
Si X.TUNE se completa correctamente, se restablecerá de nuevo 
el estado NAMUR. Los cambios se transferirán automáticamente 
a la memoria (EEPROM).

Si el LED 1 se ilumina de color rojo una vez ejecutada X.TUNE:
	→ Vuelva a ejecutar X.UNE.
	→ En caso necesario, reinicie el equipo.

13)	�La función X.TUNE también puede iniciarse desde el software de 
comunicación. 
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Puesta en marcha

11.3	 Configuración el equipo mediante el 
software Bürkert Communicator

Con el software Bürkert Communicator podrá realizar cualquier 
ajuste en el equipo.

Encontrará una descripción de dichos ajustes en el 
manual de instrucciones.

11.3.1	 Conexión de un equipo IO-Link mediante 
Bürkert Communicator

Componentes necesarios:
	• Software de comunicación Bürkert Communicator para PC
	• USB-büS-Interface-Set (consulte los accesorios)
	• Adaptador büS para interface de comunicaciones (consulte los 
accesorios)

	• Un alargador de cable büS en caso necesario (consulte los 
accesorios)
	→ Para conectar el equipo IO-Link al Bürkert Communicator, 
desatornille la tapa del cuerpo.

	→ Introduzca el conector Micro USB en la interface de 
comunicaciones.

	→ Establezca la comunicación con el PC mediante el büS-Stick.
	→ Inicie el Bürkert Communicator.
	→ Realice los ajustes.

LED 1
LED 2 

Interruptor DIP

Tecla 2

Tecla 1

Interface de comunicaciones

Imagen 25:	Descripción de elementos de control

11.3.2	Conexión de un equipo büS mediante 
Bürkert Communicator

Componentes necesarios:
	• Software de comunicación Bürkert Communicator para PC
	• USB-büS-Interface-Set (consulte los accesorios)

	→ Establezca la comunicación con el PC mediante el 
USB-büS-Interface-Set.

	→ Inicie el Bürkert Communicator.
	→ Realice los ajustes.
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11.4	 IO-Link

11.4.1	 Información, IO-Link
IO-Link es una tecnología IO ampliamente implantada en todo el 
mundo (IEC 61131-9) que permite establecer comunicaciones con 
sensores y actuadores.
IO-Link es una comunicación punto-a-punto que emplea tecnología 
de 3 hilos entre sensores y actuadores y cables de sensor estándar 
no apantallados.
Para garantizar una comunicación clara, los equipos IO-Link no 
se deben parametrizar simultáneamente desde el sistema de 
control principal (PLC) a través del maestro IO-Link y del sof-
tware Bürkert Communicator (mediante la interface de servicio).

11.4.2	Datos eléctricos, IO-Link
Especificaciones de IO-Link 	 V1.1.2
Alimentación	 	 	 	 	 	 �A través de IO-Link (M12 x 1, 5 

pines, codificación A)
Port Class		 	 	 	 	 	 A o B
Modo SIO		 	 	 	 	 	 No
Archivo IODD		 	 	 	 	 Consulte internet
ID proveedor	 	 	 	 	 	 0x0078, 120
ID dispositivo		 	 	 	 	 Consulte archivo IODD
ID producto	 	 	 	 	 	 8791
Velocidad de transferencia	 	 COM3 (230,4 kbit/s)
Bits entrada PD	 	 	 	 	 80
Bits salida PD	 	 	 	 	 40
M-sequence Cap.	 	 	 	 0x0D
Tiempo mín. de ciclo		 	 	 5 ms
Almacenamiento de datos	 	 Sí
Longitud máxima de línea	 	 20 m

11.4.3	Configuración del bus de campo
Los archivos de puesta en marcha necesarios, la descripción 
de los datos de proceso y los parámetros acíclicos están dispo-
nibles en internet.

Puede descargarlos en:
www.burkert.com / Tipo 8791 / Software
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Accesorios

11.5	 büS

11.5.1	 Información, büS
büS es un bus de sistema desarrollado por Bürkert. El protocolo 
de comunicación está basado en CANopen.

11.5.2	Configuración del bus de campo
Los archivos de puesta en marcha necesarios y la descripción 
de los objetos están disponibles en internet.

Puede descargarlos en:
www.burkert.com / Tipo 8791 / Software

12	 ACCESORIOS

Denominación N.º de pedido

Cable de conexión M12, 8 pines 919061

Software de comunicación Bürkert 
Communicator

Información en: 
country.burkert.com 

USB-büS-Interface-Set:

USB-büS-Interface-Set 2 (büS-Stick + cable 
de 0,7 m con conector M12)

772551

Adaptador büS para interface de comuni-
cación 
(M12 a interface de servicio büS Micro USB)

773254

1

24 5

3

42 5

3
L

Alargador de cable büS (M12), longitud 1 m 772404

Alargador de cable büS (M12), longitud 3 m 772405

Alargador de cable büS (M12), longitud 5 m 772406

Alargador de cable büS (M12), longitud 10 m 772407
Tab. 26:	 Accesorios
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Transporte, almacenamiento, embalaje

12.1	 Software de comunicación
El software para PC «Bürkert Communicator» está diseñado para 
facilitar la comunicación con los dispositivos de la familia de posi-
cionadores Bürkert.
Si tiene cualquier consulta sobre compatibilidad, póngase en con-
tacto con el departamento de ventas de Bürkert.

Encontrará una descripción detallada de la instalación y 
el manejo del software en el correspondiente manual de 
instrucciones.

Descargue el software en: country.burkert.com

13	 TRANSPORTE, ALMACENAMIENTO, 
EMBALAJE

¡ATENCIÓN! 

Daños durante el transporte.
Los equipos que no estén lo suficientemente protegidos 
podrían resultar dañados durante el transporte.

	▶ Realice el transporte de equipos en un embalaje resistente a los 
golpes y que no permita la entrada de humedad ni suciedad. 

	▶ Evite rebasar por encima y por debajo la temperatura de alma-
cenamiento permitida.

	▶ Las conexiones neumáticas deben protegerse de posibles 
daños mediante caperuzas protectoras. 

Un almacenamiento inadecuado podría ocasionar daños en 
el equipo.

	▶ Conserve el equipo almacenado en un lugar seco y libre de 
polvo.

	▶ Temperatura de almacenamiento: -20…65 °C.

Destrucción respetuosa con el medioambiente 

	▶ Respete las disposiciones nacionales respecto 
de la destrucción y el medioambiente.

	▶ Recoja de forma selectiva y destruya de forma 
especial los equipos eléctricos y electrónicos.

Más información en country.burkert.com.

Tipo 8791 REV.2

español

country.burkert.com
country.burkert.com




www.burkert.com


	1	Acerca de este manual
	1.1	Simbología
	1.2	Definición


	2	Uso previsto
	3	Indicaciones básicas de seguridad
	4	Indicaciones generales
	4.1	Dirección de contacto
	4.2	Garantía
	4.3	Información en internet


	5	Descripción del sistema
	5.1	Estructura
	5.2	Descripción general


	6	Datos técnicos
	6.1	Normas y directrices
	6.2	Condiciones de funcionamiento
	6.3	Datos mecánicos
	6.4	Placa de características
	6.5	Datos eléctricos
	6.6	Datos neumáticos


	7	Funcionamiento
	7.1	Estado de funcionamiento
	7.2	Elementos de indicación y control del posicionador


	8	�Estructura y montaje
	8.1	Montaje de equipos en áreas Ex
	8.2	Montaje en una válvula de regulación con actuador lineal NAMUR
	8.3	Montaje en una válvula de regulación con actuador rotativo
	8.4	Funcionamiento remoto con sistema de detección de posición externo


	9	Conexión neumática
	9.1	Conexión de equipos para zonas Ex
	9.2	Instrucciones de seguridad
	9.3	Posiciones finales de seguridad


	10	Conexionado eléctrico
	10.1	�Conexión de equipos para zonas Ex
	10.2	Instrucciones de seguridad
	10.3	Instalación eléctrica sin comunicación por bus de campo
	10.4	Instalación eléctrica, IO-Link
	10.5	Instalación eléctrica, büS
	10.6	Asignación de las conexiones para un sistema de detección de posición externo (variante remota)


	11	Puesta en marcha
	11.1	Instrucciones de seguridad
	11.2	Especificación de ajustes básicos
	11.3	Configuración el equipo mediante el software Bürkert Communicator
	11.4	IO-Link
	11.5	büS


	12	Accesorios
	12.1	Software de comunicación

	13	Transporte, almacenamiento, embalaje

