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30.3.	  BUS.COMM – Einstellungen am Typ 8792/8793

Im Menü BUS.COMM zur Inbetriebnahme des PROFIBUS DP folgende Menüpunkte einstellen:

Address    0 Geräteadresse eingeben (Wert zwischen 0 und 126)

BUS FAIL Anfahren der Sicherheitsposition aktivieren oder deaktivieren

Auswahl SafePos off    – �Der Antrieb bleibt in der Position stehen, die dem zuletzt übertragenen Sollwert ent-
spricht (Default-Einstellung).

Auswahl SafePos on    – �Das Verhalten des Antriebs bei einem Fehler in der Buskommunikation ist 
von der Aktivierung der Zusatzfunktion SAFEPOS abhängig. Siehe Kapitel 
„26.2.11.  SAFEPOS – Eingabe der Sicherheitsposition“.

SAFEPOS aktiviert: Der Antrieb fährt in die Sicherheitsposition, die in der Zusatzfunktion SAFEPOS 
vorgegeben ist.

SAFEPOS deaktiviert: Der Antrieb fährt in die Sicherheitsendlage die er bei Ausfall der elektrischen und 
pneumatischen Hilfsenergie einnehmen würde. Siehe Kapitel „10.9. Sicherheits-
endlagen nach Ausfall der elektrischen bzw. pneumatischen Hilfsenergie“

Vorgehensweise:

Taste Aktion Beschreibung

MENU  ca. 3 s drücken Wechsel von Prozessebene  Einstellebene.

 /  BUS.COMM auswählen Auswahl im Hauptmenü (MAIN).

ENTER  drücken Die Untermenüpunkte zur Grundeinstellung stehen nun zur Auswahl.

Geräteadresse einstellen

 /  Address  auswählen

INPUT  drücken Die Eingabemaske wird geöffnet. 

 /   Wert erhöhen 
 Wert verringern

Geräteadresse eingeben (Wert zwischen 0 und 126).

OK  drücken Rückkehr in BUS.COMM.

Sicherheitsposition deaktivieren / aktivieren

 /  BUS FAIL  auswählen

ENTER  drücken Die Menüpunkte zum Deaktivieren und Aktivieren der Sicherheitspo-
sition werden angezeigt.

 /  Menüpunkt auswählen SafePos  off  = deaktiviert

SafePos  on  = aktiviert

SELEC  drücken Die Auswahl ist nun durch einen gefüllten Kreis  markiert.

EXIT  drücken Rückkehr in BUS.COMM.

EXIT  drücken Rückkehr ins Hauptmenü (MAIN).

EXIT  drücken Wechsel von Einstellebene  Prozessebene.

Tabelle 108:	 BUS.COMM; Einstellungen

Typ 8792, 8793
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BUS.COMM

BUS PDI

BUS PDO

BUS FAIL

Position

P.CONTROL active

Errors

Error reset

P.CONTROL active

P.CONTROL active

CMD

Process value1)

Setpoint

Temperature

CMD 2) / Setpoint 1)

Operation mode

Operation mode

SafePos  off

SafePos  on

EXIT

EXIT

EXIT

SELEC

SELEC

SELEC

ENTER

ENTER

ENTER

ENTER

EXIT

*OK

Wert 
eingeben

Geräteadresse eingeben.    
Einstellbereich: 0...126

INPUTAddress    0

Anfahren der  
Sicherheitsposition  
deaktivieren /
aktivieren

Prozesswerte die 
von Typ 8792/8793 
an Steuerung über-
tragen werden.

Prozesswerte die 
von Steuerung an 
den Typ 8792/8793 
übertragen werden.

Nur bei Typ 8793:

Nur bei Typ 8793:

Nur bei Typ 8793:

Einstellung von BUS PDI und BUS PDO erfolgt über GSD-Datei

*		  Wird das Untermenü mit der Taste ESC  verlassen, bleibt der Wert unverändert. 
1)		 nur bei aktiviertem Prozessregler 
2)		 nur bei Stellungsreglerbetrieb

Bild 118:	 Bedienstruktur - BUS.COMM; PROFIBUS DP

Typ 8792, 8793
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30.4.	 Konfiguration über die Steuerung (PROFIBUS DP 
Master)

Für die Konfiguration sind folgende Komponenten erforderlich:

•	 Eine für die Konfiguration geeignete Software. Zum Beispiel Step7 von Siemens 
die kurze Beschreibung dazu finden Sie im nachfolgenden Kapitel „30.5. Konfiguration mit Siemens Step7“.

•	 GSD-Datei (Download von der Bürkert Homepage:)

30.4.1.	 Ergänzende Literatur zur Konfiguration des PROFIBUS DP

Für ausführlichere Informationen gibt es auf der Bürkert Homepage ergänzende Anleitungen:

•	 „Konfiguration am PROFIBUS mittels GSD-Datei“ 
www.buerkert.de → Typ 8792 oder Typ 8793 → Config. PROFIBUS by GSD-file

30.4.2.	 Konfiguration der Prozesswerte  

→→ Zuerst die PDI (Prozessdaten Input) eingegeben.

PDI:  Process Data Input   (vom Typ 8792/8793 zur Steuerung)

Name Beschreibung Kennung

PDI:POS Istposition (Position)

Istwert Positioner in ‰. Wertebereich 0...1000.  
Werte < 0 bzw. > 1000 sind möglich, wenn z.B. Autotune nicht 
richtig durchgelaufen ist.

GSD-Datei: PDI:POS

 
 
Kennung (HEX): 41, 40, 00

PDI:CMD Sollposition (Command)

Sollwert Positioner in ‰. Wertebereich 0...1000.

GSD-Datei: PDI:CMD

Kennung (HEX): 41, 40, 01

PDI:PV

 
 
 
 

PDI:SP

Prozess-Istwert (Process Value)

Istwert Prozessregler in physikalischer Einheit  
(wie im Menü P.CONTROL → SETUP → PV-INPUT bzw. PV-
SCALE eingestellt),  
max. Wertebereich -999...9999, je nach interner Skalierung. 

Prozess-Sollwert (Setpoint)

Sollwert Prozessregler in physikalischer Einheit  
(wie im Menü P.CONTROL → SETUP → SP-INPUT bzw. SP-
SCALE eingestellt),  
max. Wertebereich -999...9999, je nach interner Skalierung.

GSD-Datei: PDI:PV

 
 
 
Kennung (HEX): 41, 40, 02

 
GSD-Datei: PDI:SP

 
 
 
Kennung (HEX): 41, 40, 03

PDI:TEMP Gerätetemperatur (Temperature)

Temperatur in 0,1 °C wird auf der CPU-Platine mittels Sensor 
erfasst, 
Wertebereich -550 (-55 °C)...+1250 (+125 °C).

GSD-Datei: PDI:TEMP 
 

Kennung (HEX): 41, 40, 04

Typ 8792, 8793
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Name Beschreibung Kennung

PDI:MODE Betriebszustand (Operation Mode) 

Betriebszustand:

GSD-Datei: PDI:MODE

0: AUTO

1: MANU

2: XTUNE

9: P.QLIN

10: P.TUNE

12: BUSSAFEPOS Kennung (HEX): 41, 00, 05

PDI:ERR Fehler (Error)

Gibt die Nummer des Prozesswertes (Output) an, der nicht 
geschrieben wurde. Der Wert bleibt solange erhalten, bis er mit 
PDO:ERR gelöscht wird.

HEX

14   PDO:CMD / SP

16   PDO:MODE

GSD-Datei: PDI:ERR

 
 

Kennungen (HEX): 41, 00, 06

PDI: 
PCONact

0: Positioner

1: Prozessregler

GSD-Datei: PDI:PCONact

Kennung (HEX): 41, 00, 0A

Tabelle 109:	 Process Data Input, PROFIBUS DP

PDI:PV und PDI:SP sind nur bei Typ 8793 (Prozessregler) auswählbar und nur bei aktiviertem Prozess-
regler  sinnvoll.

PDI:PCONact ist nur bei Typ 8793 (Prozessregler) auswählbar.

→→ Anschließend die Prozessdaten Output eingegeben.

PDO:  Process Data Output   (Von der Steuerung zum Typ 8792/8793)

Name Beschreibung Kennung

PDO:CMD 
/SP

bei Positioner Typ 8792: Sollposition (Input)

Sollwert Positioner in ‰. Wertebereich 0...1000. 
Bei zu kleinem oder zu großem Wert wird der letzte gültige Wert 
verwendet und in ERR mit HEX 14 angezeigt.

GSD-Datei: PDO:CMD/SP

Kennungen (HEX): 81, 40, 14

bei Prozessregler Typ 8793: Prozess-Sollwert (Setpoint)

Sollwert Prozessregler in physikalischer Einheit  
(wie im Menü P.CONTROL → SETUP → SP-INPUT bzw. SP-
SCALE eingestellt),  
max. Wertebereich -999...9999, je nach interner Skalierung.

Bei zu kleinem oder zu großem Wert wird der letzte gültige Wert 
verwendet und in ERR mit HEX 14 angezeigt.

Typ 8792, 8793
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Name Beschreibung Kennung

PDO:MODE Betriebszustand (Operation Mode)

Wertebereich 0 , 1 oder 12:

0:   AUTO    /    1:   MANU   /    12:   BUSSAFEPOS

Bei zu kleinem oder zu großem Wert wird der letzte gültige Wert 
verwendet und in ERR mit HEX 16 angezeigt.

GSD-Datei: PDO:MODE

Kennungen (HEX): 81, 00, 16

 

PDO:ERR Fehleranzeige rücksetzen

Ist der Wert  > 0, wird ERR zurückgesetzt.

GSD-Datei: PDO:ERR

Kennungen (HEX): 81, 00, 17

PDO: 
CONact

0: Positioner

1: Prozessregler

GSD-Datei: PDO:CONact

Kennungen (HEX): 81, 00, 19

Tabelle 110:	 Process Data Output, PROFIBUS DP

Typ 8792, 8793
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30.5.	 Konfiguration mit Siemens Step7

30.5.1.	 Beispiel 1 für einen Positioner (Typ 8792): Übertragung von 
Sollwert und Istwert

Bild 119:	 Screenshot PROFIBUS 

→→ Den Slave Typ 8792/8793 per Drag-and-drop an den Busstrang ziehen.

Bild 120:	 Screenshot Positioner

→→ Die Module PDI:POS und PDO:CMD/SP per Drag-and-drop in den Slave Typ 8792/8793 ziehen.

Typ 8792, 8793
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30.5.2.	 Beispiel 2 für einen Prozessregler (Typ 8793): 	
Übertragung mehrerer Prozesswerte

Bild 121:	 Screenshot PROFIBUS

→→ Den Slave Typ 8792/8793 per Drag-and-drop an den Busstrang ziehen.

Bild 122:	 Screenshot Prozessregler

→→ Die Module per Drag-and-drop in den Slave Typ 8792/8793 ziehen.

Typ 8792, 8793
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31.	 BESCHREIBUNG

31.1.	 Begriffserklärung DeviceNet

•	 Das DeviceNet ist ein Feldbussystem, das auf dem CAN-Protokoll (Controller Area Network) basiert. Es ermöglicht 
die Vernetzung von Aktoren und Sensoren (Slaves) mit übergeordneten Steuereinrichtungen (Master). 

•	 Im DeviceNet ist der Typ 8792/8793 ein Slave-Gerät nach dem in der DeviceNet-Spezifikation festgelegten 
Predefined Master/Slave Connection Set. Als I/O-Verbindungsvarianten werden Polled I/O, Bit Strobed I/O und 
Change of State (COS) unterstützt.

•	 Beim DeviceNet unterscheidet man zwischen zyklisch oder ereignisgesteuert übertragenen Prozessnachrichten 
hoher Priorität (I/O Messages) und azyklischen Managementnachrichten niederer Priorität (Explicit Messages). 

•	 Der Protokollablauf entspricht der DeviceNet-Spezifikation Release 2.0.

31.2.	 Technische Daten

EDS-Datei					     BUER8792.EDS

Icons							      BUER8792.ICO

Baudrate					�     125 kBit/s, 250 kBit/s, 500 kBit/s  
(über Bedientasten am Gerät oder über Netz einstellbar);  
Werkseinstellung 125 kBit/s

Adresse						�      0...63;  
(über Bedientasten am Gerät oder über Netz einstellbar); 
Werkseinstellung 63

Prozessdaten				�    7 statische Input-Assemblies   
(Input: vom Typ 8792/8793 zum DeviceNet-Master/Scanner)  
4 statische Output-Assemblies

Gesamtleitungslänge nach DeviceNet-Spezifikation 

(Gesamtleitungslänge = Summe aller Haupt- und Stichleitungen)

Baudrate
Maximale Gesamtleitungslänge

Dickes Kabel (Thick Cable) Dünnes Kabel (Thin Cable)

125 kBaud 500 m

100 m für alle Baudraten250 kBaud 250 m

500 kBaud 100 m

Tabelle 111:	 DeviceNet; Gesamtleitungslänge

Typ 8792, 8793
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Stichleitungslänge (Drop Lines)

Baudrate
Länge der Stichleitungen (Drop Lines)

Maximale Länge
Maximale Gesamtlänge .
Stichleitungen im Netzwerk

125 kBaud

6 m für alle Baudraten

156 m

250 kBaud 78 m

500 kBaud 39 m

Tabelle 112:	 DeviceNet; Stichleitungslänge

31.3.	 Schnittstellen

Eingang für Prozess-
Istwert * 
4...20 mA 
Frequenz 
Pt 100

Binäreingang

24 V DC

Typ 8792/8793

DeviceNet
2 Binärausgänge

24 V PNP

Initiator 1 / Initiator 2

24 V PNP NO

E
in

gä
ng

e

A
us

gä
ng

e

Ve
r-

 
so

rg
un

g

Bedienung

Anmerkung: 
Optionale Eingänge und Ausgänge sind gestrichelt dargestellt

BusBus

*	 nur bei Prozessregler Typ 8793

Bild 123:	 Schnittstellen DeviceNet

31.4.	 Sicherheitsposition bei Ausfall des Busses

Es wird die Stellung angefahren, die dem zuletzt übertragenen Sollwert entspricht (Default-Einstellung).

Weitere Einstellungsmöglichkeiten (siehe Kapitel „33.3. BUS.COMM – Einstellungen am Typ 8792/8793“)

Typ 8792, 8793
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31.5.	 Bus-Zustandsanzeige

Die Bus-Zustandsanzeige erfolgt über das Display am Gerät.

Displayanzeige

(wird ca. alle 3 
Sekunden angezeigt)

Gerätezustand Erläuterung Problembeseitigung

BUS offline
Offline.

Gerät hat keine Verbindung zum 
Bus.

Die Netzwerkzugang-Prozedur 
(Duplicate MAC-ID-Test, Dauer 
ca. 2 s) wurde noch nicht 
beendet.

Das Gerät ist einziger aktiver 
Netzwerkteilnehmer.

•	 Überprüfen ob die Baudrate 
netzwerkweit richtig einge-
stellt ist.

•	 Busanschluss inkl. Stecker-
belegung überprüfen.

•	 Betriebsspannung und 
Busanschluss der anderen 
Teilnehmer überprüfen.

BUS no  
connection

Online,

keine Verbindung 
zum Master.

Gerät ist ordnungsgemäß an den 
Bus angeschlossen, die Netz-
werkzugangs-Prozedur wurde 
fehlerfrei abgeschlossen, jedoch 
keine aufgebaute Verbindung 
zum Master.

•	 Neuer Verbindungsaufbau 
durch Master.

BUS timeout
I/O-Verbindungs-
Timeout.

Eine I/O-Verbindung befindet 
sich im TIME OUT-Zustand.

•	 Neuer Verbindungsaufbau 
durch Master.

•	  sicherstellen, dass I/O-
Daten zyklisch übertragen 
werden bzw. bei bestä-
tigtem COS entsprechende 
Acknowledge-Nachrichten 
vom Master gesendet 
werden.

BUS  
critical err

Kritischer 
Busfehler.

Anderes Gerät mit derselben 
Adresse im Netzwerk.

BUS offline infolge von 
Kommunikationsproblemen.

•	 Adresse des Geräts ändern 
und Gerät neu starten.

•	 Fehleranalyse im Netzwerk 
mit einem Busmonitor.

Tabelle 113:	 Bus-Zustandsanzeige; DeviceNet

Typ 8792, 8793
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31.6.	 Abweichungen der Feldbusgeräte zu Geräten 
ohne Feldbus.

Für den Typ 8792/8793 mit DeviceNet haben folgende Kapitel dieser Bedienungsanleitung keine 
Gültigkeit.

•	 Abschnitt „Installation“			�   Kapitel „14. Elektrischer Anschluss - Variante Rundsteckverbinder 
(Multipolvariante)“ 
Kapitel „15. Elektrischer Anschluss - Variante Klemmen für 
Kabelverschraubung“

•	 Abschnitt „Inbetriebnahme“		  Kapitel „23.1.  INPUT – Einstellung des Eingangssignals“

•	 Abschnitt „Zusatzfunktionen“		�  Kapitel „26.2.5.  SPLTRNG – Signalbereichsaufteilung (Split range)“ 
Kapitel „26.2.15.  CAL.USER – Kalibrierung von Istwert und Sollwert“ 
	 - Menüpunkt calibr.INP, Kalibrierung des Stellungs-Sollwerts  
	 - Menüpunkt calibr.SP, Kalibrierung des Prozess-Sollwerts

Typ 8792, 8793
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32.	 ELEKTRISCHE ANSCHLÜSSE

GEFAHR!

Verletzungsgefahr durch Stromschlag.

▶▶ Vor Eingriffen in das Gerät oder die Anlage, Spannung abschalten und vor Wiedereinschalten sichern.

▶▶ Die geltenden Unfallverhütungs- und Sicherheitsbestimmungen für elektrische Geräte beachten.

WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgemäßer Installation.

▶▶ Die Installation darf nur autorisiertes Fachpersonal mit geeignetem Werkzeug durchführen.

Verletzungsgefahr durch ungewolltes Einschalten der Anlage und unkontrollierten Wiederanlauf

▶▶ Anlage vor unbeabsichtigtem Betätigen sichern.

▶▶ Nach der Installation einen kontrollierten Wiederanlauf gewährleisten.

Für den Betrieb des Geräts muss unbedingt angeschlossen werden:

→→ X1 - Rundstecker M12, 8-polig (Betriebsspannung siehe „Tabelle 114: Pin-Belegung; X1 - Rundstecker M12, 
8-polig, DeviceNet“) und

→→ X3 - Rundstecker M12, 5-polig (siehe „Tabelle 115: Pin-Belegung; X3 - Rundstecker M12, 5-polig - Busan-
schluss, DeviceNet“).

HINWEIS! 

Die elektromagnetische Verträglichkeit (EMV) ist nur dann gewährleistet, wenn das Gerät korrekt an 
einen Erdungspunkt angeschlossen wird.

Zum Anschluss der Technischen Erde (TE) befindet sich außen am Antriebsgehäuse ein TE-Anschluss.

•	 Den TE-Anschluss über ein möglichst kurzes Kabel (Maximallänge 30 cm) mit dem Erdungspunkt verbinden.

Typ 8792, 8793
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32.1.	 Anschlussbild Typ 8792

X3 - Rundstecker M12, 
5-polig

2

34

1

5

X4 - Buchse M8, 
4-polig, optional (nur 
bei Remote-Variante)

FE 
Funktionserde

42

1 3

X1 - Rundstecker M12, 
8-polig

3

4

12

5

6

7

8

Bild 124:	 Anschluss Device-Net, Positioner Typ 8792

32.2.	 Anschlussbild Typ 8793

X5 - Rundstecker  
M8, 4-polig

24

3 1

X3 - Rundstecker  
M12, 5-polig

2

34

1

5

X4 - Buchse M8, 4-polig, 
optional (nur bei 
Remote-Variante)

FE 
Funktionserde

42

1 3

X1 - Rundstecker  
M12, 8-polig

3

4

12

5

6

7

8

Bild 125:	 Anschluss DeviceNet, Prozessregler Typ 8793

Das Gerät wird über die, vom DeviceNet galvanisch getrennte Betriebsspannung versorgt, nicht über die 
Spannung V+ und V– des DeviceNet.
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32.3.	 X1 - Rundstecker M12, 8-polig 

Pin Belegung Geräteseitig Äußere Beschaltung / Signalpegel

1 nicht belegt

2 nicht belegt

Betriebsspannung

3 GND 3
24 V DC  ± 10 % 
max. Restwelligkeit 10 %4 +24 V 4

Eingangssignale der Leitstelle (z.B. SPS)

5 Binäreingang + 5 + 
0...5 V       (log. 0)

10...30 V   (log. 1)

6 Binäreingang – 6 GND (identisch mit Pin 3)

Ausgangssignale zur Leitstelle (z.B. SPS) - (nur belegt bei Option Binärausgang)

7 Binärausgang 1 (bezogen auf Pin 3) 7 0...24 V

8 Binärausgang 2 (bezogen auf Pin 3) 8 0...24 V

Tabelle 114:	 Pin-Belegung; X1 - Rundstecker M12, 8-polig, DeviceNet

32.4.	 X3 - Rundstecker M12, 5-polig - Busanschluss

Pin Signal Farbe Belegung

1 Schirm nicht belegt

2

34

1

5

2 V+ nicht belegt

3 V– nicht belegt

4 CAN H weiß

5 CAN L blau

Tabelle 115:	 Pin-Belegung; X3 - Rundstecker M12, 5-polig - Busanschluss, DeviceNet

Typ 8792, 8793

deutsch



209

DeviceNet

32.5.	 X4 - Buchse M8, 4-polig, optional -  	
Remote Sensor (nur bei Remote-Variante)

Anschluss des digitalen, berührungslosen Wegaufnehmers Typ 8798:

Pin Belegung  Geräteseitig Äußere Beschaltung

1 Versorgung Sensor + S + +

Remote Sensor

Typ 8798

digital

2 Versorgung Sensor – S – –

3 Serielle Schnittstelle, A-Leitung A A-Leitung

4 Serielle Schnittstelle; B-Leitung B B-Leitung

Tabelle 116:	 Pin-Belegung; X4 - Buchse M8, 4-polig - digitaler, berührungsloser Wegaufnehmer Typ 8798

Anschluss eines analogen, potentiometrischen Wegaufnehmers:

Pin Belegung Geräteseitig Äußere Beschaltung

1 Potentiometer 1 1
Potentio-
meter2 Schleifkontakt 2 2

3 Potentiometer 3 3

4 nicht belegt

Tabelle 117:	 Pin-Belegung; X4 - Buchse M8, 4-polig - analoger, potentiometrischer Wegaufnehmer
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32.6.	 X5 - Rundstecker M8, 4-polig - 	
Prozess-Istwert (bei Typ 8793)

Eingangs-.
typ*

Pin
Ader-
farbe **

Belegung
DIP-.
Schalter***

Geräteseitig
Äußere 
Beschaltung

4...20 mA 
- intern 
versorgt

1 braun +24 V Versorgung Transmitter

Schalter 
links

1

2

3
4

Transmitter

GND

2 weiß Ausgang von Transmitter

3 blau GND (identisch mit GND 
Betriebsspannung

4 schwarz Brücke nach GND (Pin 3)

4...20 mA 
- extern 
versorgt

1 braun nicht belegt

Schalter 
rechts

2 weiß Prozess-Ist + 2 4...20 mA

3 blau nicht belegt

4 schwarz Prozess-Ist – 4 GND 4...20 mA

Frequenz 
-intern 
versorgt

1 braun +24 V Versorgung Sensor

Schalter 
links

1 +24 V

2 weiß Takt-Eingang + 2 Takt +

3 blau Takt-Eingang – (GND) 3 Takt – GND  
(identisch mit GND 
Betriebsspannung)

4 schwarz nicht belegt

Frequenz 
- extern 
versorgt

1 braun nicht belegt

Schalter 
rechts

2 weiß Takt-Eingang + 2 Takt +

3 blau Takt-Eingang – 3 Takt –

4 schwarz nicht belegt

Pt 100 
(siehe 
Hinweis 
unten)

1 braun nicht belegt

Schalter 
rechts

2

3
4

Pt 1002 weiß Prozess-Ist 1 (Stromspeisung)

3 blau Prozess-Ist 3 (GND)

4 schwarz Prozess-Ist 2 (Kompensation)

*	 Über Software einstellbar (siehe Kapitel „23.1.  INPUT – Einstellung des Eingangssignals“)

**	Die Aderfarben beziehen sich auf das als Zubehör erhältliche Anschlusskabel (918 718).

***	� Der Schalter befindet sich im Innern des Geräts auf der Platine (siehe „Bild 25: Lage des Schalters; Symbole für 
Schalterstellung“)

Tabelle 118:	 Pin-Belegung; X5 - Rundstecker M8, 4-polig -  Prozess-Istwert-Eingangs, DeviceNet 

Den Sensor Pt 100 aus Leitungskompensationsgründen über 3 Leitungen anschließen. 
Pin 3 und Pin 4 unbedingt am Sensor brücken.

Typ 8792, 8793
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32.7.	 Abschlussbeschaltung für DeviceNet – Systeme

Bei der Installation eines DeviceNet–Systems ist auf die korrekte Abschlussbeschaltung der Datenleitungen zu 
achten. Die Beschaltung vermeidet die Entstehung von Störungen durch Signalreflexionen auf den Datenleitungen. 
Die Hauptleitung ist dazu an beiden Enden mit Widerständen von je 120 Ω und 1/4 W Verlustleistung abzuschließen.
(siehe „Bild 126: Netztopologie DeviceNet“)

32.8.	 Netztopologie eines DeviceNet-Systems

Linie mit einer Hauptleitung (Trunk Line) und mehreren Stichleitungen (Drop Lines). 

Haupt- und Stichleitungen bestehen aus identischem Material (siehe „Bild 126: Netztopologie DeviceNet“).

Hauptleitung (Trunk Line) 
DeviceNet-Kabel

Abschluss- 
Widerstand 
120 Ω  
¼ W

Abschluss- 
Widerstand 
120 Ω  
¼ W

Stichleitungen  
(Drop Lines) 
DeviceNet-Kabel, 
max. 6 m lang

T01 Tn

Teilnehmer 1 (Knoten1) Teilnehmer n (Knoten n)

V + *

V –*

CAN_H

CAN_L

*	 nicht belegt, da separate elektrische Versorgung

Bild 126:	 Netztopologie DeviceNet
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33.	 INBETRIEBNAHME DEVICENET

33.1.	 Sicherheitshinweise

WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgemäßem Betrieb.

Nicht sachgemäßer Betrieb kann zu Verletzungen, sowie Schäden am Gerät und seiner Umgebung führen

▶▶ Vor der Inbetriebnahme muss gewährleistet sein, dass der Inhalt der Bedienungsanleitung dem Bedienperso-
nal bekannt ist und vollständig verstanden wurde.

▶▶ Die Sicherheitshinweise und die bestimmungsgemäße Verwendung müssen beachtet werden.

▶▶ Nur ausreichend geschultes Personal darf die Anlage/das Gerät in Betrieb nehmen.

Vor der Inbetriebnahme die fluidische Installation (siehe Kapitel „13“) und die elektrische Installation 
(Kapitel „32“) des Typs 8792/8793 und des Ventils ausführen.

33.2.	 Ablauf der Inbetriebnahme

Für die Inbetriebnahme der DeviceNet Variante des Typs 8792/8793 sind folgende Grundeinstellungen nötig: 

Gerätetyp Reihen-
folge

Art der Grundeinstellung Einstellung über Beschreibung.
in Kapitel

8792 und 8793 1 Gerät an die örtlichen Bedingungen anpassen X.TUNE „23.2“

nur bei 8793

(Prozess-
regelung)

2 Prozessregler aktivieren. ADD.FUNCTION „24“

8792 und 8793

Einstellungen am Typ 8792/8793:

BUS.COMM „33.3“

3 Geräteadresse eingeben.

4 Baudrate auswählen.

5 Sicherheitsposition aktivieren oder 
deaktivieren.

Konfiguration: 
Die Prozessdaten werden über eine I/O-Ver-
bindung übertragen. DeviceNet Master 

mittels ESD-Datei 
und spezieller 
Software

„33.4“6 Initialisieren der I/O-Verbindung zum Über-
tragen der 
– Statischen Input-Assemblies 
– Statischen Output-Assemblies.

Tabelle 119:	 Ablauf der Inbetriebnahme bei DeviceNet

Typ 8792, 8793
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33.3.	 BUS.COMM – Einstellungen am Typ 8792/8793

Im Menü BUS.COMM zur Inbetriebnahme der DeviceNet Variante folgende Menüpunkte einstellen:

Address    0 Geräteadresse eingeben (Wert zwischen 0 und 63)

BAUDRATE Auswahl der Baudrate

•	 Die Baudrate kann entweder über die Bedientasten am Gerät oder über den Bus geändert werden. 

•	 Eine Änderung hat solange keine Auswirkungen, solange kein Reset (senden einer Reset-Message an das 
Identity Object) oder Power-Up ausgeführt wird.  
Das heißt, falls vor Reset oder Power-Up auf das geänderte Attribut Baudrate zugegriffen wird, stimmt der 
gelesene (geänderte) Wert nicht mit der noch aktuellen (zu ändernden) Baudrate des Netzwerks überein.

Auswahl von 125 kBit/s, 250 kBit/s oder 500 kBit/s

BUS FAIL Anfahren der Sicherheitsposition aktivieren oder deaktivieren

Auswahl SafePos off    – �Der Antrieb bleibt in der Position stehen, die dem zuletzt übertragenen Sollwert ent-
spricht (Default-Einstellung).

Auswahl SafePos on    – �Das Verhalten des Antriebs bei einem Fehler in der Buskommunikation ist 
von der Aktivierung der Zusatzfunktion SAFEPOS abhängig. Siehe Kapitel 
„26.2.11.  SAFEPOS – Eingabe der Sicherheitsposition“.

SAFEPOS aktiviert: Der Antrieb fährt in die Sicherheitsposition, die in der Zusatzfunktion SAFEPOS 
vorgegeben ist.

SAFEPOS deaktiviert: Der Antrieb fährt in die Sicherheitsendlage die er bei Ausfall der elektrischen und 
pneumatischen Hilfsenergie einnehmen würde.  
Siehe Kapitel „10.9. Sicherheitsendlagen nach Ausfall der elektrischen bzw. pneu-
matischen Hilfsenergie“

Vorgehensweise:

Taste Aktion Beschreibung

MENU  ca. 3 s drücken Wechsel von Prozessebene  Einstellebene.

 /  BUS.COMM auswählen Auswahl im Hauptmenü (MAIN).

ENTER  drücken Die Untermenüpunkte zur Grundeinstellung stehen nun zur Auswahl.

Geräteadresse einstellen

 /  Address  auswählen

INPUT  drücken Die Eingabemaske wird geöffnet. 

 /   Wert erhöhen 
 Wert verringern

Geräteadresse eingeben (Wert zwischen 0 und 63).

OK  drücken Rückkehr in BUS.COMM.

Typ 8792, 8793
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Taste Aktion Beschreibung

Baudrate auswählen

 /  BAUDRATE  auswählen

ENTER  drücken Die Eingabemaske wird geöffnet. 

 /  Baudrate auswählen 125 kBd / 250 kBd / 500 KBd

SELEC  drücken Die Auswahl ist nun durch einen gefüllten Kreis  markiert.

EXIT  drücken Rückkehr in BUS.COMM.

Sicherheitsposition deaktivieren / aktivieren

 /  BUS FAIL  auswählen

ENTER  drücken Die Menüpunkte zum Deaktivieren und Aktivieren der Sicherheitspo-
sition werden angezeigt.

 /  Menüpunkt auswählen SafePos  off  = deaktiviert

SafePos  on  = aktiviert

SELEC  drücken Die Auswahl ist nun durch einen gefüllten Kreis  markiert.

EXIT  drücken Rückkehr in BUS.COMM.

EXIT  drücken Rückkehr ins Hauptmenü (MAIN).

EXIT  drücken Wechsel von Einstellebene  Prozessebene.

Tabelle 120:	 BUS.COMM; Einstellungen DeviceNet

BUS.COMM

BAUDRATE

BUS FAIL

125 kBd

250 kBd

500 kBd

SafePos  off

SafePos  on

EXIT

EXIT

SELEC

SELEC

ENTER

ENTER

ENTEREXIT

*OK

Wert 
eingeben

Geräteadresse eingeben.    
Einstellbereich: 0...63

INPUTAddress    0

Auswahl der 
Baudrate

Anfahren der  
Sicherheitsposition  
deaktivieren /
aktivieren

* Wird das Untermenü mit der Taste ESC  verlassen, bleibt der Wert unverändert.

Bild 127:	 Bedienstruktur - BUS.COMM; DeviceNet
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33.4.	 Konfiguration der Prozessdaten

Für die Konfiguration sind folgende Komponenten erforderlich:

•	 Eine für die Konfiguration geeignete Software. Zum Beispiel RSNetWorx for DeviceNet (Rev. 4.12.00).

•	 ESD-Datei (befindet sich auf der mitgelieferten CD)

Die Durchführung der Konfiguration ist in den nachfolgenden Kapiteln „33.5. Konfigurierbeispiel 1“ und „33.6. 
Konfigurierbeispiel 2“ beispielhaft beschrieben.

Übertragen von Prozessdaten 
Die Prozessdaten werden über eine I/O-Verbindung übertragen.  
Zum Übertragen stehen 5 statische Input- und 2 statische Output-Assemblies zur Auswahl.  
In diesen Assemblies sind ausgewählte Attribute in einem Objekt zusammengefasst.

Auswahl der Prozessdaten 
Die Auswahl der Prozessdaten erfolgt durch Setzen der Geräteparameter beim Initialisieren der I/O-Verbindung 
entsprechend der DeviceNet-Spezifikation. Folgende Geräteparameter können gesetzt werden:

•	 Active Input-Assembly und Active Output-Assembly oder 

•	 Produced Connection Path und Consumed Connection Path  
- falls vom DeviceNet-Master/Scanner unterstützt -.

33.4.1.	 Statische Input-Assemblies

Name Adresse Datenattribut der Assemblies 
für Lesezugriff. Class, Instance, Attribute

Format des Datenattributs

POS+ERR  
(Werkseinstellung)

4, 1, 3 Byte 0: POS low  
Byte 1: POS high  
Byte 2: ERR

POS+CMD+ERR 4, 2, 3 Byte 0: POS low  
Byte 1: POS high  
Byte 2: CMD low  
Byte 3: CMD high  
Byte 4: ERR

PV+ERR 4, 3, 3 Byte 0: PV low  
Byte 1: PV high  
Byte 2: ERR

PV+SP+ERR 4, 4, 3 Byte 0: PV low  
Byte 1: PV high  
Byte 2: SP low  
Byte 3: SP high  
Byte 4: ERR

PV+SP+CMD+ERR 4, 5, 3 Byte 0: PV low  
Byte 1: PV high  
Byte 2: SP low  
Byte 3: SP high  
Byte 4: CMD low  
Byte 5: CMD high  
Byte 6: ERR

Tabelle 121:	 Statische Input-Assemblies, DeviceNet
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Die in „Tabelle 121“ angegebenen Adressen können als Pfadangabe für das Attribut Produced Connection Path 
einer I/O-Verbindung verwendet werden. 

Über diese I/O-Verbindung können die in der nachfolgenden „Tabelle 122“ näher beschriebenen Attribute als Input-
Prozessdaten übertragen werden. 

Unabhängig davon kann unter Verwendung dieser Adressangaben jederzeit auch azyklisch über Explicit Messages 
auf die in den Assemblies zusammengefassten Attribute zugegriffen werden.

Name Beschreibung der Input-Datenattribute Attribut-Adresse Class, 
Instance, Attribute; .
Datentyp, Länge

POS Istposition (Actual Position)

Istwert Positioner in ‰. Wertebereich 0...1000.  
Jedoch auch Werte <0 bzw. >1000 möglich, wenn z. B. Autotune 
(X.TUNE) nicht richtig durchgelaufen ist.

111, 1, 59;  
 

INT, 2 Byte

CMD Sollposition (Position Setpoint)

Sollwert Positioner in ‰. Wertebereich 0...1000.

111, 1, 58; 

UINT, 2 Byte

PV * Prozess-Istwert (Process Value)

Istwert Prozessregler in physikalischer Einheit (wie im Menü 
P.CONTROL → SETUP → PV-INPUT bzw. PV-SCALE eingestellt), 
max. Wertebereich –999...9999, je nach interner Skalierung.

120, 1, 3;  
 

INT, 2 Byte

SP * Prozess-Sollwert (Process Setpoint)

Sollwert Prozessregler in physikalischer Einheit (wie im Menü 
P.CONTROL → SETUP → SP-INPUT bzw. SP-SCALE eingestellt), 
max. Wertebereich –999...9999, je nach interner Skalierung.

120, 1, 2; 

 
 
INT, 2 Byte

ERR Fehler (Error)

Gibt die Nummer des Prozesswerts (Output) an, der nicht 
geschrieben wurde. Der Wert bleibt solange erhalten bis durch azyk-
lisches Schreiben des Attributes „Error“ mit „1“ gelöscht wird (Zugriff 
über Explicit Message – Set Attribut Single).

HEX

0X14   INP

0X15   SP

100, 1, 1; 

 
 
 
USINT, 1Byte

*	 nur bei Typ 8793 und aktiviertem Prozessregler relevant.

Tabelle 122:	 Output-Datenattribute; DeviceNet

Typ 8792, 8793

deutsch



217

DeviceNet

33.4.2.	 Statische Output-Assemblies

Name Adresse Datenattribut der Assemblies für 
Lesezugriff. Class, Instance, Attribute

Format des

Datenattributs

INP (Werkseinstellung) 4, 21, 3 Byte 0: INP low

Byte 1: INP high

SP 4, 22, 3 Byte 0: SP low

Byte 1: SP high

Tabelle 123:	 Statische Output-Assemblies; DeviceNet

Die in „Tabelle 123“ angegebenen Adressen können als Pfadangabe für das Attribut Consumed Connection Path 
einer I/O-Verbindung verwendet werden. 

Über diese I/O-Verbindung können die in der nachfolgenden „Tabelle 124“ näher beschriebenen Attribute als 
Output-Prozessdaten übertragen werden. 

Unabhängig davon kann unter Verwendung dieser Adressangabe jederzeit auch azyklisch über Explicit Messages 
auf die in den Assemblies zusammengefassten Attribute zugegriffen werden.

Name Beschreibung der Output-Datenattribute Attribut-Adresse Class, 
Instance, Attribute; 
Datentyp, Länge

INP Sollposition (Position setpoint)

Sollwert Positioner in ‰. Wertebereich 0...1000. 

Im „reinen“ Stellungsreglerbetrieb (P.CONTROL inaktiv) ist die 
Übertragung der Sollposition INPUT erforderlich, als Prozess-
regler (PCONTROL aktiv) ist die Übertragung von INPUT nicht 
möglich. 

Bei zu kleinem oder zu großem Wert wird der letzte gültige Wert 
verwendet und in ERR mit HEX 14 angezeigt.

111, 1, 58; 

UINT, 2 Byte

SP * Prozess-Sollwert (Process Setpoint)

Sollwert Prozessregler in physikalischer Einheit (wie im Menü 
P.CONTROL → SETUP → SP-INPUT bzw. SP-SCALE ein-
gestellt), max. Wertebereich –999...9999, je nach interner 
Skalierung.

Bei zu kleinem oder zu großem Wert wird der letzte gültige Wert 
verwendet und in ERR mit HEX 15 angezeigt.

120, 1, 2; 

INT, 2 Byte

*	 nur bei Typ 8793 und aktiviertem Prozessregler relevant.

Tabelle 124:	 Output-Datenattribute; DeviceNet
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33.5.	 Konfigurierbeispiel 1

Das Beispiel beschreibt das prinzipielle Vorgehen beim Konfigurieren des Geräts bei Nutzung der Software 
RSNetWorx for DeviceNet (Rev. 4.12.00).

33.5.1.	 Installation der EDS-Datei

Die Installation der auf CD mitgelieferten EDS-Datei erfolgt mit Hilfe des zu RSNetWorx zugehörigen Tools EDS 
Installation Wizard. 

Im Verlauf der Installation kann das ebenfalls auf CD mitgelieferte Icon zugeordnet werden (falls dies nicht automa-
tisch erfolgt).

33.5.2.	 Adresszuordnung

Für die Adresszuordnung zu den Geräten gibt es zwei Möglichkeiten. 

•	 Die Adresse kann über die Bedientasten am Gerät auf den gewünschten Wert im Bereich 0...63 eingestellt werden 
(siehe Kapitel „33.3. BUS.COMM – Einstellungen am Typ 8792/8793“).

•	 mit Hilfe des zu RSNetWorx zugehörigen Tools Node Commissioning kann eine Adressänderung von angeschlos-
senen Geräten über den Bus erfolgen. Auf diese Weise ist auch das sequentielle Einfügen von Geräten mit der 
Default-Adresse 63 in ein bestehendes Netzwerk leicht möglich. 

Im nachfolgenden Bild ist dargestellt, wie einem Gerät mit der Adresse 63 die neue Adresse 2 zugewiesen wird.

Bild 128:	 Screenshot - DeviceNet - Adresszuordung
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33.5.3.	 Offline-Parametrierung des Geräts

Nach dem Einfügen eines Geräts in die DeviceNet-Konfiguration von RSNetWorx kann das Gerät offline parame-
triert werden. 

In „Bild 129“ ist dargestellt, wie beispielsweise ein von der Werkseinstellung abweichendes Input-Assembly 
(über I/O-Verbindung übertragbare Input-Prozessdaten) gewählt werden kann.  
Dabei beachten, dass die Länge der Prozessdaten bei einer nachfolgenden Konfiguration des DeviceNet-
Masters/Scanners entsprechend angepasst werden muss (siehe Kapitel „33.6. Konfigurierbeispiel 2“). 

Alle offline durchgeführten Parameteränderungen müssen zu einem späteren Zeitpunkt durch einen Download-
Vorgang für das reale Gerät wirksam gemacht werden.

Bild 129:	 Screenshot - DeviceNet - Offline-Parametrierung, Input-Assembly wählen
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33.5.4.	 Online-Parametrierung des Geräts

Die Parametrierung von Geräten kann auch online erfolgen. Hierbei kann gewählt werden, ob nur einzelne Parameter 
(Single) oder alle Parameter (All) einer Gruppe aus dem Gerät gelesen werden (Upload) bzw. in das Gerät geladen 
werden (Download). 

Es besteht auch die Möglichkeit, einzelne Parameter oder alle Parameter einer Gruppe im Monitormodus zyklisch 
zu übertragen. Das kann vor allem für Inbetriebnahmezwecke hilfreich sein. 

In „Bild 130“ wird die Gruppe der Prozesswerte bzw. Diagnose-Informationen gezeigt. 

•	 Wird Monitor betätigt, so werden diese Werte zyklisch aktualisiert. 

•	 Für diesen zyklischen Zugriff werden Explicit Messages verwendet (keine I/O-Verbindungen).

Bild 130:	 Screenshot - DeviceNet - Online-Parametrierung, Prozesswerte/Diagnose-Informationen
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33.6.	 Konfigurierbeispiel 2

Dieses Beispiel beschreibt die prinzipielle Vorgehensweise beim Einrichten des Prozessabbilds eines DeviceNet-
Masters/Scanners unter Nutzung der Software RSNetWorx for DeviceNet (Rev. 4.12.00).

Einrichten der Scanlist und Einstellung der I/O-Parameter

→→ Zunächst die Scanlist des DeviceNet-Masters/Scanners einrichten.  
Dazu die im linken Teil des zugehörigen Fensters aufgelisteten Geräte in die Scanlist im rechten Teil des 
Fensters aufnehmen. 

→→ Nun kann für jedes in die Scanlist aufgenommene Gerät eine Änderung der I/O-Parameter erfolgen.  
Dies ist erforderlich, wenn beim Konfigurieren des betreffenden Geräts von den Default-Einstellungen abwei-
chende Assemblies gewählt wurden. 

In „Bild 131“ wird die Einstellung der I/O-Parameter gezeigt bei gewähltem 

- �Input-Assembly .
POS+CMD+ERR (5 Byte lang) und  

- �Output-Assembly  
INP (2 Byte lang; Default-Assembly - keine Veränderung nötig) 

Bild 131:	 Screenshot - DeviceNet - Einstellung I/O-Parameter
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33.6.1.	 Einrichten des Prozessabbilds (Mapping)

Unter Verwendung der Funktion AUTOMAP können die Input-Daten der in der Scanlist aufgeführten Geräte dem 
Prozessabbild des DeviceNet-Masters/Scanners zugeordnet werden.

In unserem Beispiel ergibt sich so die in „Bild 132“ gezeigte Zuordnung. 

Beispielsweise werden die Input-Prozesswerte des Geräts mit der Adresse 3 in folgender Weise den internen 
Adressen des Scanners zugeordnet:

Istposition		  I:1.1

Sollposition 		 I:1.2

Error 				    I:1.3

Soll die Istposition des Geräts mit der Adresse 3 von einem Steuerungsprogramm aus gelesen werden, so erfolgt 
dies über einen Zugriff auf I:1.1.

Bild 132:	 Screenshot - DeviceNet - Prozessabbild einrichten
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Wartung und Fehlerbehebung

34.	 WARTUNG
Wenn für den Betrieb die Anweisungen dieser Anleitung beachtet werden ist der Typ 8792/8793 wartungsfrei.

35.	 FEHLERMELDUNGEN UND STÖRUNGEN

35.1.	 Fehlermeldungen auf dem Display

35.1.1.	 Allgemeine Fehlermeldungen

Anzeige Fehlerursachen Abhilfe

min

Minimaler Eingabewert ist erreicht. Wert nicht weiter verkleinern.

max

Maximaler Eingabewert ist erreicht. Wert nicht weiter vergrößern.

CMD error Signalfehler

Sollwert  Positioner (Stellungsregler).

Signal überprüfen.

SP error Signalfehler

Sollwert  Prozessregler.

Signal überprüfen.

PV error Signalfehler

Istwert  Prozessregler.

Signal überprüfen.

PT100 error Signalfehler

Istwert  Pt 100.

Signal überprüfen.

invalid Code Falscher Zugangscode. Richtiger Zugangscode eingeben.

EEPROM fault EEPROM defekt. Nicht möglich, Gerät defekt.

Tabelle 125:	 Allgemeine Fehlermeldungen
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35.1.2.	 Fehler-und Warnmeldungen bei der Durchführung der 
Funktion X.TUNE 

Anzeige Fehlerursachen Abhilfe

TUNE 
err/break

Manueller Abbruch der Selbstopti-
mierung durch Drücken der EXIT  
Taste.

X.TUNE locked Die Funktion X.TUNE ist gesperrt. Zugangscode eingeben.

X.TUNE  
ERROR 1

Keine Druckluft angeschlossen. Druckluft anschließen.

X.TUNE  
ERROR 2

Druckluftausfall während der Autotune 
(X.TUNE).

Druckluftversorgung kontrollieren.

X.TUNE  
ERROR 3

Antrieb bzw. Stellsystem-Entlüftungs-
seite undicht.

nicht möglich, Gerät defekt.

X.TUNE  
ERROR 4

Stellsystem-Belüftungsseite undicht. nicht möglich, Gerät defekt.

X.TUNE  
ERROR 5

Der Drehbereich des Wegaufnehmers 
von 150° wird überschritten.

Anbau der Welle des Wegaufnehmers an den 
Antrieb korrigieren (siehe Kapitel „12.2“ und 
„12.3“).

X.TUNE  
ERROR 6

Die Endlagen für POS-MIN und 
POS-MAX sind zu nahe zusammen.

Druckluftversorgung kontrollieren.

X.TUNE  
ERROR 7

Falsche Zuordnung POS-MIN und 
POS-MAX.

Zur Ermittlung von POS-MIN und POS-MAX 
den Antrieb jeweils in die auf dem Display 
dargestellte Richtung fahren.

X.TUNE  
WARNING 1**

Potentiometer ist nicht optimal an den 
Antrieb gekoppelt.

Durch optimale Ankopplung kann eine 
größere Genauigkeit bei der Weg-
messung erreicht werden.

Mittelstellung wie in Kapitel „12.2.4. Hebelme-
chanismus ausrichten“ beschrieben einstellen.

** �Warnhinweise geben Tipps für einen optimierten Betrieb. Das Gerät ist auch bei Nichtbeachtung dieses Warnhinweises 
betriebsbereit. Warnhinweise werden nach einigen Sekunden automatisch ausgeblendet.

Tabelle 126:	 Fehler- und Warnmeldung bei X.TUNE
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35.1.3.	 Fehlermeldungen bei der Durchführung der Funktion 
P.Q‘LIN 

Anzeige Fehlerursachen Abhilfe

TUNE 
err/break

Manueller Abbruch der Selbstoptimierung 
durch Drücken der EXIT  Taste.

P.Q LIN 
ERROR 1

Keine Druckluft angeschlossen.

Keine Änderung der Prozessgröße.

Druckluft anschließen.

Prozess kontrollieren, ggf. Pumpe einschalten 
bzw. das Absperrventil öffnen.

Prozesssensor überprüfen.

P.Q LIN 
ERROR 2

Aktuelle Stützstelle des Ventilhubs wurde 
nicht erreicht, da

•	 Druckluftausfall während P.Q’LIN.

•	 keine Autotune (X.TUNE) durchgeführt 
wurde.

 

Druckluftversorgung kontrollieren.

Autotune (X.TUNE) durchführen.

Tabelle 127:	 Fehlermeldung bei P.Q.‘LIN; Prozessregler Typ 8793

35.1.4.	 Fehlermeldung bei der Durchführung der Funktion P.TUNE 

Anzeige Fehlerursachen Abhilfe

TUNE 
err/break

Manueller Abbruch der Selbstoptimierung 
durch Drücken der EXIT  Taste.

P.TUNE 
ERROR 1

Keine Druckluft angeschlossen.

Keine Änderung der Prozessgröße.

Druckluft anschließen.

Prozess kontrollieren, ggf. Pumpe einschalten 
bzw. das Absperrventil öffnen.

Prozesssensor überprüfen.

Tabelle 128:	 Fehlermeldung bei P.TUNE; Prozessregler Typ 8793
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35.1.5.	 Fehlermeldungen bei Feldbus-Geräten

Anzeige Fehlerursachen Abhilfe

MFI fault Feldbusplatine defekt. Nicht möglich, Gerät defekt.

Tabelle 129:	 Fehlermeldung bei Feldbusgeräten

Bei DeviceNet 

Displayanzeige

(wird ca. alle 
3 Sekunden 
angezeigt)

Gerätezustand Erläuterung Problembeseitigung

BUS offline Offline Gerät hat keine Verbindung zum 
Bus.

Die Netzwerkzugang-Prozedur 
(Duplicate MAC-ID-Test, Dauer ca. 
2 s) wurde noch nicht beendet.

Das Gerät ist einziger aktiver 
Netzwerkteilnehmer.

•	 Überprüfen ob die Baudrate netz-
werkweit richtig eingestellt ist.

•	 Busanschluss inkl. Steckerbe-
legung überprüfen.

•	 Betriebsspannung und Busan-
schluss der anderen Teilnehmer 
überprüfen.

BUS no  
connection

Online,

keine Verbindung 
zum Master

Gerät ist ordnungsgemäß an den 
Bus angeschlossen, die Netzwerk-
zugangs-Prozedur wurde fehlerfrei 
abgeschlossen, jedoch keine aufge-
baute Verbindung zum Master.

•	 Neuer Verbindungsaufbau durch 
Master.

BUS timeout I/O-Verbindungs-
Timeout

Eine I/O-Verbindung befindet sich 
im TIME OUT-Zustand.

•	 Neuer Verbindungsaufbau durch 
Master.

•	 Sicherstellen, dass I/O-Daten zyk-
lisch übertragen werden bzw. bei 
bestätigtem COS entsprechende 
Acknowledge-Nachrichten vom 
Master gesendet werden.

BUS  
critical err

Kritischer 
Busfehler

Anderes Gerät mit derselben 
Adresse im Netzwerk.

BUS offline infolge von 
Kommunikationsproblemen.

•	 Adresse des Geräts ändern und 
Gerät neu starten.

•	 Fehleranalyse im Netzwerk mit 
einem Busmonitor.

Tabelle 130:	 Fehlermeldung DeviceNet

Bei PROFIBUS:

Displayanzeige Gerätezustand Erläuterung Problembeseitigung

BUS offline

wird ca. alle 
3 Sekunden 
angezeigt

Offline

Gerät hat keine Ver-
bindung zum Bus.

•	 Busanschluss inkl. Steckerbelegung überprüfen.

•	 Elektrische Versorgung und Busanschluss der 
anderen Teilnehmer überprüfen.

Tabelle 131:	 Fehlermeldung PROFIBUS
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35.2.	 Sonstige Störungen

Problem mögliche Ursachen Abhilfe

POS = 0 (bei CMD > 0 %) bzw. 
POS = 100 %, (bei CMD < 100 %).

PV  = 0 (bei  SP > 0) bzw. 
PV = PV	 (bei SP > SP  ).

Dichtschließfunktion (CUTOFF) ist 
unbeabsichtigt aktiviert.

Dichtschließfunktion 
deaktivieren.

Nur bei Geräten mit Binärausgang:

Binärausgang schaltet nicht.

Binärausgang:

•	 Strom > 100 mA

•	 Kurzschluss

Anschluss Binärausgang 
überprüfen.

Nur bei Geräten mit Prozessregler:

Gerät arbeitet nicht als Regler, 
trotz korrekt vorgenommener 
Einstellungen.

Menüpunkt P.CONTROL steht im 
Hauptmenü. Daher arbeitet das Gerät als 
Prozessregler und erwartet einen Prozess-
Istwert am entsprechenden Eingang.

Menüpunkt P.CONTROL 
aus dem Hauptmenü 
entfernen. Siehe Kapitel 
„19.1.2. Deaktivieren von 
Zusatzfunktionen“ auf 
Seite 69

Tabelle 132:	 Sonstige Störungen
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36.	 VERPACKUNG, TRANSPORT

HINWEIS! 

Transportschäden.

Unzureichend geschützte Geräte können durch den Transport beschädigt werden.

•	 Gerät vor Nässe und Schmutz geschützt in einer stoßfesten Verpackung transportieren. 

•	 Eine Überschreitung bzw. Unterschreitung der zulässigen Lagertemperatur vermeiden.   

37.	 LAGERUNG

HINWEIS! 

Falsche Lagerung kann Schäden am Gerät verursachen.

•	 Gerät trocken und staubfrei lagern.

•	 Lagertemperatur. -20 … +65 °C.     

38.	 ENTSORGUNG
→→ Entsorgen Sie das Gerät und die Verpackung umweltgerecht.

HINWEIS! 

Umweltschäden durch von Medien kontaminierte Geräteteile.

•	 Geltende Entsorgungsvorschriften und Umweltbestimmungen einhalten.   

Beachten Sie die nationalen Abfallbeseitigungsvorschriften.
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deutsch



231

Inhalt

39.	 AUSWAHLKRITERIEN FÜR STETIGVENTILE...................................................................................................................... 232

40.	 EIGENSCHAFTEN VON PID-REGLERN................................................................................................................................. 234

40.1.	 P-Anteil................................................................................................................................................................................... 234

40.2.	 I-Anteil..................................................................................................................................................................................... 235

40.3.	 D-Anteil................................................................................................................................................................................... 236

40.4.	 Überlagerung von P-, I- und D-Anteil..................................................................................................................... 237

40.5.	 Realisierter PID-Regler.................................................................................................................................................. 238

40.5.1.	 D-Anteil mit Verzögerung.................................................................................................................. 238

40.5.2.	 Funktion des realen PID-Reglers.................................................................................................... 238

41.	 EINSTELLREGELN FÜR PID-REGLER.................................................................................................................................... 239

41.1.	 Einstellregeln nach Ziegler und Nichols (Schwingungsmethode)........................................................ 239

41.2.	 Einstellregeln nach Chien, Hrones und Reswick (Stellgrößensprung-Methode).......................... 241

Ergänzende Fachinformationen

Typ 8792, 8793

deutsch



232

Ergänzende Fachinformationen

39.	 AUSWAHLKRITERIEN FÜR STETIGVENTILE
Von entscheidender Bedeutung für ein optimales Regelverhalten und das Erreichen des gewünschten Maximal-
durchflusses sind folgende Kriterien:

•	 die richtige Wahl des Durchflussbeiwerts, der im Wesentlichen durch die Nennweite des Ventils definiert wird;

•	 eine gute Abstimmung der Ventilnennweite auf die Druckverhältnisse unter Berücksichtigung der übrigen Strö-
mungswiderstände in der Anlage.

Auslegungsrichtlinien können auf der Basis des Durchflussbeiwerts (kV-Wert) gegeben werden. Der kV-Wert bezieht 
sich auf  genormte Bedingungen in Bezug auf Druck, Temperatur und Medieneigenschaften.

Der kV-Wert bezeichnet die Durchflussmenge von Wasser durch ein Bauelement in m³/h bei einer Druckdifferenz 
von ∆p = 1 bar und T = 20 °C.

Bei Stetigventilen wird  zusätzlich der ”kVS-Wert”  verwendet. Dieser gibt den kV-Wert bei voller Öffnung des Ste-
tigventils an.

In Abhängigkeit von den vorgegebenen Daten sind für die Auswahl des Ventils die folgenden beiden Fälle zu 
unterscheiden:

a)		� Bekannt sind die Druckwerte p1 und p2 vor und nach dem Ventil, bei denen der gewünschte maximale Durch-
fluss Qmax 			   erreicht werden soll:

Der erforderliche kVS-Wert ergibt sich zu:

(1)
p
p

Qk
0

0
max   s v

ρ
ρ

⋅
∆
∆

= ⋅

Dabei bedeuten: 
	kVS		 Durchflussbeiwert des Stetigventils bei voller Öffnung [m³/h] 
	Qmax	 maximaler Volumendurchfluss [m³/h] 
	∆p0	 = 1 bar; Druckverlust am Ventil entsprechend der Definition des kV-Werts 
	ρ0		  = 1000 kg/m³; Dichte von Wasser (entsprechend der Definition des kV-Werts) 
	∆p		 Druckverlust am Ventil [bar] 
	ρ		  Dichte des Mediums [kg/m³]

b)	� Bekannt sind die Druckwerte am Eingang und Ausgang der Gesamtanlage (p1 und p2), bei denen der 
gewünschte maximale Durchfluss Qmax erreicht werden soll:

				    1.	 Schritt:	 Berechnung des Durchflussbeiwerts der Gesamtanlage kVges nach Gleichung (1).

	2. 	Schritt:	� Ermittlung des Durchflusses durch die Anlage ohne das Stetigventil  
(z.B. durch ”Kurzschließen” der Leitung am Einbauort des Stetigventils).

	3. 	Schritt:	� Berechnung des Durchflussbeiwerts der Anlage ohne das Stetigventil (kVa) nach  
Gleichung (1).

	4. 	Schritt:	 Berechnung des erforderlichen kVS-Werts des Stetigventils nach Gleichung (2):

(2)

²k
1

²k
1

1
k

a VVges

   s v

−
=
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Der kVS-Wert des Stetigventils sollte mindestens den Wert haben, der sich nach der für die Applikation 
zutreffenden Gleichung (1) oder (2) errechnet, er sollte jedoch keinesfalls sehr weit darüber liegen.

Die bei Schaltventilen oft benutzte Faustregel ”Etwas größer schadet in keinem Fall” kann bei Stetigven-
tilen das Regelverhalten stark beeinträchtigen.

Eine praxisgerechte Festlegung der Obergrenze für den kVS-Wert des Stetigventils ist über die sogenannte Venti-
lautorität Ψ möglich:

(3)
²k²k

²k
p
p

S Va V

a V

0

0 V

+
=

∆
∆

=ψ
)(
)(

(∆p)V0		  Druckabfall über das voll geöffnete Ventil

(∆p)0		  Druckabfall über die gesamte Anlage

Bei einer Ventilautorität Ψ < 0,3 ist das Stetigventil überdimensioniert. 

Bei voller Öffnung des Stetigventils ist in diesem Fall der Strömungswiderstand wesentlich kleiner als 
der der übrigen fluidischen Komponenten in der Anlage. Das heißt, nur im unteren Öffnungsbereich 
herrscht die Ventilstellung in der Betriebskennlinie vor. Aus diesem Grund wird die Betriebskennlinie stark 
deformiert.

Durch Auswahl einer progressiven (gleichprozentigen) Übertragungskennlinie zwischen Stellungssollwert 
und Ventilhub kann dies teilweise kompensiert und die Betriebskennlinie in gewissen Grenzen linearisiert 
werden. Die Ventilautorität Ψ sollte jedoch auch bei Verwendung einer Korrekturkennlinie > 0,1 
sein. 

Das Regelverhalten (Regelgüte, Ausregelzeit) ist bei Verwendung einer Korrekturkennlinie stark vom 
Betriebspunkt abhängig.
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40.	 EIGENSCHAFTEN VON PID-REGLERN
Ein PID-Regler besitzt einen Proportional-, einen Integral- und einen Differentialanteil (P-, I- und D-Anteil).

40.1.	 P-Anteil

Funktion: 

Kp ist der Proportionalbeiwert (Verstärkungsfaktor). Er ergibt sich als Verhältnis von Stellbereich ∆Y zu Proportio-
nalbereich ∆Xd.

Kennlinie und Sprungantwort des P-Anteils eines PID-Reglers

Kennlinie Sprungantwort

Xd

X

Ymax

Ymin

Y0
Kp⋅Xd

t

tXd

Y

Proportionalbereich ∆Xd

Y

S
te

llb
er

ei
ch

 ∆
Y

Bild 133:	 Kennlinie und Sprungantwort P-Anteil PID-Regler

Eigenschaften

Ein reiner P-Regler arbeitet theoretisch unverzögert, d.h. er ist schnell und damit dynamisch günstig. Er hat eine 
bleibende Regeldifferenz, d.h. er regelt die Auswirkungen von Störungen nicht vollständig aus und ist damit statisch 
relativ ungünstig.
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40.2.	 I-Anteil

Funktion:

(5)t d d X
i T

1
Y ∫=

Ti ist die Integrier- oder Stellzeit. Sie ist die Zeit, die vergeht, bis die Stellgröße den gesamten Stellbereich durch-
laufen hat.

Kennlinie und Sprungantwort des I-Anteils eines PID-Reglers

Kennlinie Sprungantwort

X

Xd

Ymax

Ymin S
te

llb
er

ei
ch

 
∆Y

Xd

dY
dt

Bild 134:	 Kennlinie und Sprungantwort I-Anteil PID-Regler

Eigenschaften

Ein reiner I-Regler beseitigt die Auswirkungen auftretender Störungen vollständig. Er besitzt also ein günstiges 
statisches Verhalten. Er arbeitet aufgrund seiner endlichen Stellgeschwindigkeit langsamer als der P-Regler und 
neigt zu Schwingungen. Er ist also dynamisch relativ ungünstig.
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40.3.	 D-Anteil

Funktion: 

(6)
t d
d X d

dK Y ⋅=

Kd ist der Differenzierbeiwert. Je größer Kd ist, desto stärker ist der D-Einfluss.

Kennlinie und Sprungantwort des D-Anteils eines PID-Reglers

Sprungantwort Anstiegsantwort

X

Xd

Y Y

X

t

t

Bild 135:	 Kennlinie und Sprungantwort D-Anteil PID-Regler

Eigenschaften

Ein Regler mit D-Anteil reagiert auf Änderungen der Regelgröße und kann dadurch auftretende Regeldifferenzen 
schneller abbauen.

Typ 8792, 8793

deutsch



237

Ergänzende Fachinformationen

40.4.	 Überlagerung von P-, I- und D-Anteil

Funktion: 

∫ ++⋅= (7)
t d
d X d

 dK t d d X
i T

1
d XpK Y

Mit Kp · Ti = Tn und Kd/Kp = Tv ergibt sich für die Funktion des PID-Reglers:	

∫ ++⋅= (8) )
t d
d X d

 v Tt d d X
n T

1
d X (pK Y

	 Kp 			   Proportionalbeiwert / Verstärkungsfaktor

	 Tn			�   Nachstellzeit 
(Zeit, die benötigt wird, um durch den I-Anteil eine gleich große Stellgrößenänderung zu erzielen, 
wie sie infolge des P-Anteils entsteht)

	 Tv			�   Vorhaltzeit 
(Zeit, um die eine bestimmte Stellgröße aufgrund des D-Anteils früher erreicht wird als bei einem 
reinen P-Regler)

Sprungantwort und Anstiegsantwort des PID-Reglers

Sprungantwort des PID-Reglers Anstiegsantwort des PID-Reglers

Xd

X

D-Anteil

X

Y

I-Anteil

P-Anteil

I-Anteil

P-Anteil

D-Anteil

Y

Nachstellzeit Tn Vorhaltezeit Tv

Kp⋅Xd

t

t

t

t

Bild 136:	 Kennlinie Sprungantwort Anstiegsantwort PID-Regler
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40.5.	 Realisierter PID-Regler

40.5.1.	 D-Anteil mit Verzögerung

Im Prozessregler Typ 8793 ist der D-Anteil mit einer Verzögerung T realisiert.

Funktion: 

(9)
t d
d X d

dK Y
t d
Y d

T ⋅=+⋅

Überlagerung von P-, I- und DT- Anteil

X

Xd

Y

t

t

Xd
T

T

Bild 137:	 Kennlinie Überlagerung von P-, I- und DT- Anteil

40.5.2.	 Funktion des realen PID-Reglers

(10)
t d
d X d

 v Tt d d X
n T

1
d X ( pK Y

t d
Y d

T ∫ ++=+⋅

Überlagerung von P-, I- und DT- Anteil

X

Xd

Y

t

t
Tn

Kp⋅Xd

Xd
T

Kp

Bild 138:	 Kennlinie Sprungantwort des realen PID-Reglers
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41.	 EINSTELLREGELN FÜR PID-REGLER
Das Regelsystem Typ 8793 ist mit einer Selbstoptimierungsfunktion für die Struktur und Parameter des integrierten 
Prozessreglers ausgestattet. Die ermittelten PID-Parameter können über das Bedienmenü eingesehen und auf 
empirischem Weg beliebig nachoptimiert werden.

In der regelungstechnischen Literatur werden eine Reihe von Einstellregeln angegeben, mit denen auf experimen-
tellem Wege eine günstige Einstellung der Reglerparameter ermittelt werden kann. Um dabei Fehleinstellungen zu 
vermeiden, sind stets die Bedingungen zu beachten, unter denen die jeweiligen Einstellregeln aufgestellt worden 
sind. Neben den Eigenschaften der Regelstrecke und des Reglers selbst spielt dabei eine Rolle, ob eine Störgrö-
ßenänderung oder eine Führungsgrößenänderung ausgeregelt werden soll.

41.1.	 Einstellregeln nach Ziegler und Nichols 
(Schwingungsmethode)

Bei dieser Methode erfolgt die Einstellung der Reglerparameter auf der Basis des Verhaltens des Regelkreises an 
der Stabilitätsgrenze. Die Reglerparameter werden dabei zunächst so eingestellt, dass der Regelkreis zu schwingen 
beginnt. Aus dabei auftretenden kritischen Kennwerten wird auf eine günstige Einstellung der Reglerparameter 
geschlossen. Voraussetzung für die Anwendung dieser Methode ist natürlich, dass der Regelkreis in Schwingung 
gebracht werden darf.

Vorgehensweise

→→ Regler als P-Regler einstellen (d.h. Tn = 999, Tv = 0), Kp zunächst klein wählen

→→ gewünschten Sollwert einstellen

→→ Kp solange vergrößern, bis die Regelgröße eine ungedämpfte Dauerschwingung ausführt.

Der an der Stabilitätsgrenze eingestellte Proportionalitätsbeiwert (Verstärkungsfaktor) wird als Kkrit bezeichnet. Die 
sich dabei ergebende Schwingungsdauer wird Tkrit genannt.

Verlauf der Regelgröße an der Stabilitätsgrenze

X

Zeit

Tkrit  t

Istwert

Bild 139:	 Verlauf der Regelgröße PID
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Aus Kkrit und Tkrit lassen sich dann die Reglerparameter gemäß folgender Tabelle berechnen. 

Einstellung der Parameter nach Ziegler und Nichols

Reglertyp Einstellung der Parameter

P-Regler Kp = 0,5 Kkrit - -

PI-Regler Kp = 0,45 Kkrit Tn = 0,85 Tkrit -

PID-Regler Kp = 0,6 Kkrit Tn = 0,5 Tkrit Tv = 0,12 Tkrit

Tabelle 133:	 Einstellung der Parameter nach Ziegler und Nichols

Die Einstellregeln von Ziegler und Nichols sind für P-Strecken mit Zeitverzögerung erster Ordnung und Totzeit 
ermittelt worden. Sie gelten allerdings nur für Regler mit Störverhalten und nicht für solche mit Führungsverhalten.
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41.2.	 Einstellregeln nach Chien, Hrones und Reswick 	
(Stellgrößensprung-Methode)

Bei dieser Methode erfolgt die Einstellung der Reglerparameter auf der Basis des Übergangsverhaltens der Regel-
strecke. Es wird ein Stellgrößensprung von 100 % ausgegeben. Aus dem Verlauf des Istwerts der Regelgröße 
werden die Zeiten Tu und Tg abgeleitet.

Verlauf der Regelgröße nach einem Stellgrößensprung ∆Y

Stellgröße Y

Ks⋅∆Y

Istwert

∆X

Tu Tg

Regelgröße

t

∆Y

t

Bild 140:	 Verlauf der Regelgröße Stellgrößensprung

Vorgehensweise

→→ Regler auf Betriebszustand HAND (MANU) schalten

→→ Stellgrößensprung ausgeben und Regelgröße mit einem Schreiber aufnehmen

→→ Bei kritischen Verläufen (z.B. bei Überhitzungsgefahr) rechtzeitig abschalten.

Es ist zu beachten, dass bei thermisch trägen Systemen der Istwert der Regelgröße nach dem Abschalten 
weiter steigen kann.

In der folgenden „Tabelle 134“ sind die Einstellwerte für die Reglerparameter in Abhängigkeit von Tu, Tg und Ks 
für Führungs- und Störverhalten sowie für einen aperiodischen Regelvorgang und einen Regelvorgang mit 20 % 
Überschwingen angegeben. Sie gelten für Strecken mit P-Verhalten, mit Totzeit und mit Verzögerung erster Ordnung.
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Einstellung der Parameter nach Chien, Hrones und Reswick

Einstellung der Parameter

Reglertyp bei aperiodischem Regelvorgang

(0 % Überschwingen)

bei Regelvorgang

mit 20 % Überschwingen

Führung Störung Führung Störung

P-Regler Kp = 0,3 ·
Tg

Tu · Ks
Kp = 0,3 ·

Tg
Tu · Ks

Kp = 0,7 ·
Tg

Tu · Ks
Kp = 0,7·

Tg
Tu · Ks

PI-Regler Kp = 0,35 ·
Tg

Tu · Ks
Kp = 0,6 ·

Tg
Tu · Ks

Kp = 0,6 ·
Tg

Tu · Ks
Kp = 0,7·

Tg
Tu · Ks

Tn = 1,2 · Tg Tn = 4 · Tu Tn = Tg Tn = 2,3 · Tu

PID-Regler Kp = 0,6 ·
Tg

Tu · Ks
Kp = 0,95 ·

Tg
Tu · Ks

Kp = 0,95 ·
Tg

Tu · Ks
Kp = 1,2 ·

Tg
Tu · Ks

Tn = Tg Tn = 2,4 · Tu Tn = 1,35 · Tg Tn = 2 · Tu

T v = 0,5 · Tu T v = 0,42 · Tu T v = 0,47 · Tu T v = 0,42 · Tu

Tabelle 134:	 Einstellung der Parameter nach Chien, Hrones und Reswick

Der Proportionalitätsfaktor Ks der Regelstrecke ergibt sich zu:

(11)
Y
X

sK 
∆
∆

=
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42.	 TABELLE FÜR IHRE EINSTELLUNGEN AM 
POSITIONER

42.1.	 Einstellungen der freiprogrammierten Kennlinie

Stützstelle  
(Stellungs-
sollwert in 
%)

Ventilhub [%]

Datum: Datum: Datum: Datum:

0

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

70

75

80

85

90

95

100
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43.	 TABELLE FÜR IHRE EINSTELLUNGEN AM 
PROZESSREGLER TYP 8793

43.1.	 Eingestellte Parameter des Prozessreglers

Datum: Datum: Datum: Datum:

KP

TN

TV

X0

DBND

DP

PVmin

PVmax

SPmin

SPmax

UNIT

K-Factor

FILTER

INP
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