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

Im Menii BUS.COMM zur Inbetriebnahme des PROFIBUS DP folgende Menipunkte einstellen:

Address 0 | Geréteadresse eingeben (Wert zwischen 0 und 126)
BUS FAIL Anfahren der Sicherheitsposition aktivieren oder deaktivieren

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

Auswahl ® - Das Verhalten des Antriebs bei einem Fehler in der Buskommunikation ist

von der Aktivierung der Zusatzfunktion SAFEPOS abhangig. Siehe Kapitel
.26.2.11. SAFEPOS - Eingabe der Sicherheitsposition“.

SAFEPQOS aktiviert: Der Antrieb fahrt in die Sicherheitsposition, die in der Zusatzfunktion SAFEPOS
vorgegeben ist.
SAFEPOS deaktiviert: Der Antrieb fahrt in die Sicherheitsendlage die er bei Ausfall der elektrischen und

pneumatischen Hilfsenergie einnehmen wiirde. Siehe Kapitel ,10.9. Sicherheits-
endlagen nach Ausfall der elektrischen bzw. pneumatischen Hilfsenergie*

Vorgehensweise:
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Taste Aktion Beschreibung

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

A/VY BUS.COMM auswihlen Auswahl im Hauptmenii (MAIN).

NGV driicken Die Untermentipunkte zur Grundeinstellung stehen nun zur Auswahl.

Gerateadresse einstellen

A/VY Address auswihlen

NGV driicken Die Eingabemaske wird geoffnet.

A/VY Wert erhdhen Geréateadresse eingeben (Wert zwischen 0 und 126).
I Wert verringern

TV driicken Riickkehr in BUS.COMM.

Sicherheitsposition deaktivieren / aktivieren

A/Y BUS FAIL auswiéhlen

NGV driicken Die Mentipunkte zum Deaktivieren und Aktivieren der Sicherheitspo-
sition werden angezeigt.

AV Meniipunkt auswéhlen | SafePos off |_ deaktiviert
| SafePos on |- aktiviert

LY driicken Die Auswahl ist nun durch einen gefiillten Kreis @ markiert.

WY driicken Riickkehr in BUS.COMM.

Y driicken Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).

LY driicken Wechsel von Einstellebene => Prozessebene.

Tabelle 108: BUS.COMM; Einstellungen
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|BUS.?OMM|EE§E|—> Address 0 |INENl— L Wert Gerateadresse eingeben.
\

. Einstellbereich: 0...126
T / eingeben

__OK |

BUS FAIL | ENIE> | SafePos off | @ Anfahren der
A

T Sicherheitsposition

|O deaktivieren /
Einstellung von BUS PDI und BUS PDO erfolgt liber GSD-Datei

SafePos on

aktivieren

| BUS PD/ | [ ENTER g | Position | Prozesswerte die
A von Typ 8792/8793
)\ ‘A l S |0 an Steuerung Uber-
Posssmssosoooo---- 1 tragen werden.

vy ' Nur bei Typ 8793: !
y ! ]
| Process value") | Ij.
[ Setpoint | |:E
\ E ... .

V| Temperature | []

[ Operation mode|[]
[ Errors [

i Nur bei Typ 8793: |
PCONTROL active]
e EXIT | !

| BUS PDO |Em§3—> [CMD 2 / Setpoint D] ] Prozesswerte die
A

: von Steuerung an
[ Operation mode| ] den Typ 8792/8793

| Error reset | [X] Ubertragen werden.
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*  Wird das Untermenii mit der Taste verlassen, bleibt der Wert unverindert.
1) nur bei aktiviertem Prozessregler
2) nur bei Stellungsreglerbetrieb

Bild 118: Bedienstruktur - BUS.COMM; PROFIBUS DP
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30.4. Konfiguration Uber die Steuerung (PROFIBUS DP
Master)

Fur die Konfiguration sind folgende Komponenten erforderlich:

= Eine fur 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 Biirkert Homepage:)

30.4.1. Erganzende Literatur zur Konfiguration des PROFIBUS DP

Fur ausfihrlichere Informationen gibt es auf der Biirkert Homepage ergéanzende 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) GSD-Datei: PDI:POS

Istwert Positioner in %o. Wertebereich 0...1000.
Werte < 0 bzw. > 1000 sind mdglich, wenn z.B. Autotune nicht

richtig durchgelaufen ist. Kennung (HEX): 41, 40, 00
PDI:CMD | Sollposition (Command) GSD-Datei: PDI:CMD

Sollwert Positioner in %o. Wertebereich 0...1000. Kennung (HEX): 41, 40, 01
PDI:PV Prozess-Istwert (Process Value) GSD-Datei: PDI:PV

Istwert Prozessregler in physikalischer Einheit

(wie im Menti PCONTROL — SETUP — PV-INPUT bzw. PV-
SCALE eingestellt),

max. Wertebereich -999...9999, je nach interner Skalierung. Kennung (HEX): 41, 40, 02
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PDI:SP Prozess-Sollwert (Setpoint) GSD-Datei: PDI:SP

Sollwert Prozessregler in physikalischer Einheit
(wie im Menii PCONTROL — SETUP — SP-INPUT bzw. SP-
SCALE eingestellt),

max. Wertebereich -999...9999, je nach interner Skalierung. Kennung (HEX): 41, 40, 03
PDI:TEMP | Geratetemperatur (Temperature) GSD-Datei: PDI:TEMP

Temperatur in 0,1 °C wird auf der CPU-Platine mittels Sensor

erfasst,

Wertebereich -550 (-55 °C)...+1250 (+125 °C). Kennung (HEX): 41, 40, 04
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o Typ 8792, 8793
Pmyo!:bsevs!s‘mts PROFIBUS DP
Name Beschreibung Kennung
PDI:MODE | Betriebszustand (Operation Mode) GSD-Datei: PDI:MODE
Betriebszustand:
0: AUTO
1.  MANU
2:  XTUNE
9: PAQLIN
10: PTUNE
12: BUSSAFEPOS Kennung (HEX): 41, 00, 05
PDI:ERR Fehler (Error) GSD-Datei: PDI:ERR

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

PDO:ERR geléscht wird.

HEX

14 PDO:CMD / SP

16 PDO:MODE Kennungen (HEX): 41, 00, 06
PDil: 0: Positioner GSD-Datei: PDI:PCONact
PCONact 1: Prozessregler Kennung (HEX): 41, 00, OA

Tabelle 109: Process Data Input, PROFIBUS DP

PDI:PV und PDI:SP sind nur bei Typ 87983 (Prozessregler) auswahlbar und nur bei aktiviertem Prozess-
regler sinnvoll.

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

—> AnschlieBend die Prozessdaten Output eingegeben.

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

Name Beschreibung Kennung
PDO:CMD | bei Positioner Typ 8792: Sollposition (Input) GSD-Datei: PDO:CMD/SP
ISP Sollwert Positioner in %o. Wertebereich 0...1000. Kennungen (HEX): 81, 40, 14
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Bei zu kleinem oder zu groBem Wert wird der letzte gultige Wert
verwendet und in ERR mit HEX 14 angezeigt.

bei Prozessregler Typ 8793: Prozess-Sollwert (Setpoint)

Sollwert Prozessregler in physikalischer Einheit

(wie im Menii PCONTROL — SETUP — SP-INPUT bzw. SP-
SCALE eingestellt),

max. Wertebereich -999...9999, je nach interner Skalierung.

Bei zu kleinem oder zu groBem Wert wird der letzte gultige Wert
verwendet und in ERR mit HEX 14 angezeigt.
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Typ 8792, 8793
PROFIBUS DP Pulolcloilﬁsevs!mts
Name Beschreibung Kennung
PDO:MODE | Betriebszustand (Operation Mode) GSD-Datei: PDO:MODE
Wertebereich 0, 1 oder 12: Kennungen (HEX): 81, 00, 16
0: AUTO / 1: MANU / 12: BUSSAFEPOS
Bei zu kleinem oder zu groBem Wert wird der letzte gultige Wert
verwendet und in ERR mit HEX 16 angezeigt.
PDO:ERR | Fehleranzeige riicksetzen GSD-Datei: PDO:ERR
Ist der Wert > 0, wird ERR zuriickgesetzt. Kennungen (HEX): 81, 00, 17
PDO: 0: Positioner GSD-Datei: PDO:CONact
CONact

1: Prozessregler

Kennungen (HEX): 81, 00, 19

Tabelle 110: Process Data Output, PROFIBUS DP
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Typ 8792, 8793
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30.5. Konfiguration mit Siemens Step7

Beispiel 1 fir einen Positioner (Typ 8792): Ubertragung von
Sollwert und Istwert

30.5.1.
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198

E{;HW Konfig - [SIMATIC 300-Station{1) {(Konfiguration) -- 8693 _EMY¥_JF] =|F ll
@l Station Bearbeiten Einfigen Zielsystem Ansicht Extras Fenster HiFe 1=l x|
& FEREEET
-
—|Emfﬂ- [Stendad =
PS307 28 | =0 Reger -]
2 CPU315-2 DP(1) {23 Schaligerdte
Xz DP-Master FROFIEUS() 1) -2 Sensarik
g =-( SIMADYN
4 DI8/D08x244/0.584 -2 SIMATIC
5 DO1E:DC24V/0.54 {23 SIMODRIVE
6 2 SIMOREG
7 =[] SIMOVERT
El = sIPOS
El =-[Z0 Weiters FELDGERATE
10 35 |
1 {3 Ventile
s {21 Regler
LI—I D {23 Buerkert
E TP 8630
)| 53) Type 3532 /6593 B Tves 3630 DRV
B Type 8692 / 8693
Steckplatz DP-Kennung Bestellnummer # Bezeichnung E..|A. K. £ Gateway
1} - {3 sPs
1 {22 Kampatible Frofibus-DF-Slaves
2 -4 PROFIBUS-PA
3 -l SIMATIC 300
4 - SIMATIC 400
5 G B_SIMATIC PP Rased Dkl 3004400 =l
i - <
g -l
Driicken Sie F1, um Hife zu erhalten,  [&nd

;gstartm & H M SIMATIC Manager - 8693... || EliHw Konfig - [SIMATIC ...

Bild 119:

Screenshot PROFIBUS

|Qﬁﬂ5¥®$ &, isse

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

FIf Hw Konfig - [SIMATIC 300-Station(1) (Konfiguration) — 8693_EMY¥_JF] M=
Eﬂ] Station Eearbeiten Einfligen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hife = ll
D232 |5 S| Fele| ol @] 28] w2
ot e I
PS307 24 | =L smoverT =
2 CPU315-2 DP(1) -3 5IPOS
Xz DFMastor FROFIELS(L (1) =0 Weiters FELDGERATE
3 @i
4 DI5/D8x24/0 5 -0 Venlile
5 DO 1BDC24/0.54 @3 Type 8 -2 Regler
3 {20 Busrkert
7 E TvP 8630
8 B Tvpe 8630 DRV
g g Tyne 8632 / 8693
10 = Universalmodul
11 — (] PDIPOS
= // POI:CMD
| I g FDILFY
PDISP
:I:I [63] Type BB32 / BEI3 PDITEMP
POIMODE
Steckplatz DP-Kennung... | Bestellummer / Ew E-Adr. | Addr K.amme. PDIERR
1] ;] PDI:POS & 10,11 - PDI:PCOMact
1 129 FDO:CHD/SP PDO:CMD/SP
PDO:MODE
3 POO:ERR
4 POO:PCONact
] 771 Gatewsn LI
B fs|
7 =
0 -]
Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten. And

iﬁStart”J €& = Hllil%}ﬂw Konfig - [SIMATIC ...  J#SIMATIC Manager-8693‘..|

Bild 120:

Screenshot Positioner

QESREE» Y, o0

—> Die Module PDI:POS und PDO:CMD/SP per Drag-and-drop in den Slave Typ 8792/8793 ziehen.
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30.5.2. Beispiel 2 fur einen Prozessregler (Typ 8793):
Ubertragung mehrerer Prozesswerte

@;:HW Konfig - [SIMATIC 300-Station{1) {Konfiguration) -- 8693_EMY¥_JF] == |5|
@l Station Bearbeiten Einfigen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hife =] x|
&l s [ =) %] we|
-
-|Emﬁ'- [Stenac |
1 PS307 24 | -0 Regler =
2 CPU315-2 DP[1) {23 Schaligerite
Xz DP:-Mastsr PROFIEUS(1): 1) -2 Sensorik
8 -0 SIMADYN
4 DI8/D08x24%/0.54 -2 SIMATIC
5 DO16xDC24V/0.54 ({3 SIMODRIVE
B (3 SIMOREG
7 -2 SIMOVERT
] =-( SIPOS
El =-[Z0 ‘Weiters FELDGERATE
10
1
at = Regler
e D | I3 Buerkert
i -g TYP 8630
ﬂ :l [63) Type 8692 / 8593 B Tvps 8530 0PV
B Type 8652 / 8693
Steckplatz DP-Kennung Bestellnummer / Bezeichhung E.. |A. | K. {3 Gateway
i s {3 5Ps
1 {22 Kompatible Profibus-DP-Slaves
2 =388 PROFIBUS-PA,
3 -l SIMATIC 300
4 -l SIMATIC 400
5 Bl _SIMATIC Pr Rased Cantral 2002400 =
i | ¢
g =
Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten, [nd’

;gstartnj @ el H J SIMATIC Manager - 8693... | % Hw Konfig - [SIMATIC ... HDEEHEEFL 5w
Bild 121: Screenshot PROFIBUS

—> Den Slave Typ 8792/8793 per Drag-and-drop an den Busstrang ziehen.
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FU HW Konfig - [SIMATIC 300-Station{1) (Konfiguration) — 8693_EM¥_JF] =S
E’h Station Bearbeiten Einfiigen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe =[] x|
B[22 (% &) o] sl @ % x|
oo i =l
1 PS307 24 | =3 SMOVERT =l
2 CPU315-2 DP(1) =-{3 sIPOS
X DENasier PROFIBUS(1L: (1) - Weiters FELDGERATE
3 @
4 DIE/DOB:24/0 54 7 Vertile
5 DO1EDC24/0.58 @53 Type 8 £ Regler
B {23 Buerkert
7 B TP
8 - Tvpe 8530 DY
9 El-gg Type 8692 / 8693
10 Universalmadul
17 - [§ rorPOS
o " rorawo
0 I | L+ ~[{ ForRy
-~ [§ PoiSP
ﬂ:l [63) Type 8692/ 8693 -~ [§ POLTEMP
- [§ PoiMODE
Steckplatz DP-Kennung ... | Bestelnummer fw E-Adr.. | Adddr. | Kommen _//.... POLERR
i 65 FOLPDS & 10,11 < (4 PorPCONact
1 65 PDI-CMD 1617 - [§ PoO:CMD/SP
2 65 FDI:PY 2021 PDO:MODE
3 65 FOEMODE & 24 __— [§ PooERR
4 65 POLERR 30 L - |§ POOPCOMact
5 129 POD-CMD/SF .05 Gataman =
3 129 PDO:MODE 24 £
7 129 FDO.EFR 4« —
Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten, And

gastart”j & & H M smaTIC Manager-8693...| Bl HW Konfig - [SIMATIC ... \Qﬁ%%@}\%‘ 16:11
Bild 122: Screenshot Prozessregler

—> Die Module per Drag-and-drop in den Slave Typ 8792/8793 ziehen.
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31.

31.1.

BESCHREIBUNG

Begriffserklarung DeviceNet

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

= Im DeviceNet ist der Typ 8792/8793 ein Slave-Gerdt nach dem in der DeviceNet-Spezifikation festgelegten
Predefined Master/Slave Connection Set. Als I/O-Verbindungsvarianten werden Polled I/0, Bit Strobed 1/0 und
Change of State (COS) unterstiitzt.

= Beim DeviceNet unterscheidet man zwischen zyklisch oder ereignisgesteuert tbertragenen Prozessnachrichten
hoher Prioritét (I/O Messages) und azyklischen Managementnachrichten niederer Priorit4t (Explicit Messages).

= Der Protokollablauf entspricht der DeviceNet-Spezifikation Release 2.0.

31.2. Technische Daten

EDS-Datei BUER8792.EDS

Icons BUER8792.1CO

Baudrate 125 kBit/s, 250 kBit/s, 500 kBit/s
(Uiber Bedientasten am Gerat oder tiber Netz einstellbar);
Werkseinstellung 125 kBit/s

Adresse 0...63;
(iiber Bedientasten am Gerit oder tiber Netz einstellbar);
Werkseinstellung 63

Prozessdaten 7 statische Input-Assemblies

(Input: vom Typ 8792/8793 zum DeviceNet-Master/Scanner)

4 statische Output-Assemblies

Gesamtleitungsldnge nach DeviceNet-Spezifikation

(Gesamtleitungslange = Summe aller Haupt- und Stichleitungen)

Maximale Gesamtleitungslange
Baudrate

Dickes Kabel (Thick Cable) Diinnes Kabel (Thin Cable)
125 kBaud 500 m
250 kBaud 250 m 100 m fir alle Baudraten
500 kBaud 100 m

Tabelle 111:

DeviceNet; Gesamtleitungslédnge




Typ 8792, 8793 Eurkert

DeV|CeNet FLUID CONTROL SYSTEMS

Stichleitungslidnge (Drop Lines)

Lange der Stichleitungen (Drop Lines)

Baudrate Maximale Lénge Maximale Gesamtlinge
Stichleitungen im Netzwerk

125 kBaud 166 m

250 kBaud 6 m fur alle Baudraten 78 m

500 kBaud 39 m

Tabelle 112: DeviceNet; Stichleitungsldnge

31.3. Schnittstellen

Anmerkung:

Optionale Eingénge und Ausgénge sind gestrichelt dargestellt

=

& Bus > Bus >
S

3 P mmm e mm—m o - - P mmm e m o - -

g I Eingang fir Prozess- ', o | Typ 8792/8793 o | , AN
E ! * \ o © | ! 2 Bindrausgénge .
£ | Istwert . o . < | R
s \ | & DeviceNet S | ,
= ' 4..20 mA , > @ |, 24 VPNP R
g , Frequenz ! i < |v-------=----- -
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nur bei Prozessregler Typ 8793

Bild 123: Schnittstellen DeviceNet

31.4. Sicherheitsposition bei Ausfall des Busses

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

Weitere Einstellungsméglichkeiten (siehe Kapitel ,33.3. BUS.COMM - Einstellungen am Typ 8792/8793*)
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31.5.

Bus-Zustandsanzeige

Die Bus-Zustandsanzeige erfolgt tiber das Display am Gerat.

Kommunikationsproblemen.

Displayanzeige Geratezustand | Erlauterung Problembeseitigung
(wird ca. alle 3
Sekunden angezeigt)
Gerat hat keine Verbindung zum | * Uberpriifen ob die Baudrate
Bus. netzwerkweit richtig einge-
) stellt ist.
) Die Netzwerkzugang-Prozedur
. Offline. (Duplicate MAC-ID-Test, Dauer | * Busanschluss inkl. Stecker-
BUS offline . N .
ca. 2 s) wurde noch nicht| belegung tberpriifen.
beendet. .
= Betriebsspannung und
Das Gerét ist einziger aktiver | Bysanschluss der anderen
Netzwerkteilnehmer. Teilnehmer tberprifen.
Online Geréat ist ordnungsgemaB an den
ne, Bus angeschlossen, die Netz-
BUS no keine Verbindung | werkzugangs-Prozedur wurde | = Neuer Verbindungsaufbau
connection zum Master. fehlerfrei abgeschlossen, jedoch |  durch Master.
keine aufgebaute Verbindung
zum Master.
= Neuer Verbindungsaufbau
durch Master.
= sicherstellen, dass I/O-
BUS timeout I/O-Verbindungs- | Eine 1/0O-Verbindung befindet Daten zyklisch tibertragen
Timeout. sich im TIME OUT-Zustand. werden bzw. bei besté-
tigtem COS entsprechende
Acknowledge-Nachrichten
vom Master gesendet
werden.
Anderes Gerat mit derselben o
Adresse im Netzwerk. . Adresse"des Gerats dndern
BUS Kritischer und Gerat neu starten.
" BUS offline infolge von
critical err Busfehler.

Fehleranalyse im Netzwerk
mit einem Busmonitor.

Tabelle 113: Bus-Zustandsanzeige; DeviceNet
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31.6. Abweichungen der Feldbusgerate zu Geraten
ohne Feldbus.

Fiir den Typ 8792/8793 mit DeviceNet haben folgende Kapitel dieser Bedienungsanleitung keine
Giltigkeit.

= Abschnitt ,Installation* Kapitel ,14. Elektrischer Anschluss - Variante Rundsteckverbinder
(Multipolvariante)*
Kapitel ,,15. Elektrischer Anschluss - Variante Klemmen fiir
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"
- MenUpunkt calibr.INP, Kalibrierung des Stellungs-Sollwerts
- Mentipunkt calibr.SP, Kalibrierung des Prozess-Sollwerts

205




burkert Typ 8792, 8793

FLUID CONTROL SYSTEMS DeV|CeN et

32. ELEKTRISCHE ANSCHLUSSE

A GEFAHR!

Verletzungsgefahr durch Stromschlag.

» Vor Eingriffen in das Gerét oder die Anlage, Spannung abschalten und vor Wiedereinschalten sichern.
» Die geltenden Unfallverhiitungs- und Sicherheitsbestimmungen fur elektrische Geréte beachten.

A WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgemaBer Installation.

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

Verletzungsgefahr durch ungewolltes Einschalten der Anlage und unkontrollierten Wiederanlauf

» Anlage vor unbeabsichtigtem Betétigen sichern.
> Nach der Installation einen kontrollierten Wiederanlauf gewéhrleisten.

Fir den Betrieb des Gerats 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 Vertraglichkeit (EMV) ist nur dann gewahrleistet, wenn das Gerat korrekt an
einen Erdungspunkt angeschlossen wird.

Zum Anschluss der Technischen Erde (TE) befindet sich auBen am Antriebsgehduse ein TE-Anschluss.

* Den TE-Anschluss liber ein méglichst kurzes Kabel (Maximallange 30 cm) mit dem Erdungspunkt verbinden.

MAN 1000114904 DE Version: P Status: RL (released | freigegeben) printed: 14.02.2019
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32.1. Anschlussbild Typ 8792

X1 - Rundstecker M12, X4 - I_3uchs§ M8,
i 4-polig, optional (nur

bei Remote-Variante)

____________________________

X3 - Rundstecker M12,
Spolig
4 3

FE §
Funktionserde ;

____________________________

Bild 124: Anschluss Device-Net, Positioner Typ 8792

32.2. Anschlussbild Typ 8793

X1 - Rundstecker X5 - Rundstecker
M12, 8-polig : M8, 4-polig

X3 - Rundstecker

X4 - Buchse M8, 4-polig, M12. 5-poli
» O-polig

optional (nur bei
Remote-Variante)

____________________________

MAN 1000114904 DE Version: P Status: RL (released | freigegeben) printed: 14.02.2019

: FE
E Funktionserde

____________________________

Bild 125: Anschluss DeviceNet, Prozessregler Typ 8793

@ Das Gerat wird tber die, vom DeviceNet galvanisch getrennte Betriebsspannung versorgt, nicht tber die

Spannung V+ und V- des DeviceNet.
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32.3. X1 - Rundstecker M12, 8-polig

Pin | Belegung Gerateseitig AuBere Beschaltung / Signalpegel
1 nicht belegt

2 nicht belegt

Betriebsspannung

3 GND 3 O—_I
24V DC £10%
4 +24V 4 [ max. Restwelligkeit 10 %
Eingangssignale der Leitstelle (z.B. SPS)
0.5V (log. 0)

5 Bindreingang + 5 o—mm7m78M+

gang < 10..30V (log. 1)
6 Binadreingang — 6 o————GND (identisch mit Pin 3)

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

7

8

Bindrausgang 1 (bezogen auf Pin 3)

Bindrausgang 2 (bezogen auf Pin 3)

7 o0—0..24V

8 Oo0—0..24V

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 V+ nicht belegt
3 V- nicht belegt
4 CANH weiB
5 CAN L blau

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




Typ 8792, 8793 Eiirkert

DeV|CeNet FLUID CONTROL SYSTEMS

MAN 1000114904 DE Version: P Status: RL (released | freigegeben) printed: 14.02.2019

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

Anschluss des digitalen, beriihrungslosen Wegaufnehmers Typ 8798:

Pin Belegung Gerateseitig AuBere Beschaltung

1 Versorgung Sensor + S+ O—m— + I

2 Versorgung Sensor — S- 00— - ____| Remote Sensor
Typ 8798

3 Serielle Schnittstelle, A-Leitung A O0——— A-Leitung ———| . .
digital

4 Serielle Schnittstelle; B-Leitung B O—— B-Leitung ——

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

Anschluss eines analogen, potentiometrischen Wegaufnehmers:

Pin Belegung Geriteseitig AuBere Beschaltung
1 Potentiometer 1 1 o
) Potentio-
2 Schleifkontakt 2 2 o0—— | meter
3 Potentiometer 3 3 O
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)

Sl EgEs Pin LCEr Belegun il Gerateseiti AuBere

typ* farbe ** gung Schalter*** 9 Beschaltung

4.20mA |1 braun +24 V Versorgung Transmitter 1

- intern . .

versorgt 2 weif3 Ausgang von Transmitter Tl 2 o Transmitter

3 blau GND (identisch mit GND Schalter GND
Betriebsspannung links i Z |
4 schwarz | Briicke nach GND (Pin 3)

4.20mA |1 braun nicht belegt

\_/:rxsts:gt 2 weil3 Prozess-Ist + L TT 1 2 00— 4.20mA
o 3 |blau nicht belegt Schalter
S rechts
a8 4 |schwarz | Prozess-Ist — 4 o——— GND 4..20 mA
S
‘{ Frequenz |1 braun +24 V Versorgung Sensor 1 O—— +24V
ko] .
@ -intern . .
z 2 B Takt-E + 2 O—— Takt+
£ |versorgt wel armngang e
= 3 blau Takt-Eingang — (GND) 3 Oo——— Takt— GND
3 Schalter (identisch mit GND
g links Betriebsspannung)
% 4 schwarz | nicht belegt
°
2 Frequenz |1 braun nicht belegt
< -
£ v;):c?:gt 2 weil Takt-Eingang + LI 2 Oo—— Takt+
-
x 3 |blau Takt-Eingang — Schalter |3 o Takt-
8 rechts
g 4 schwarz | nicht belegt
?; Pt 100 1 braun nicht belegt 20
Ke] i
2 ﬁ;r?:ins 2 weil Prozess-Ist 1 (Stromspeisung) CEE LE Pt 100
>
w unten) 3 blau Prozess-Ist 3 (GND) S;:?ger 30

r

3 4 | schwarz | Prozess-Ist 2 (Kompensation) 40
E * Uber Software einstellbar (siehe Kapitel ,23.1. INPUT — Einstellung des Eingangssignals*)
o
‘8 ** Die Aderfarben beziehen sich auf das als Zubehér erhéltliche Anschlusskabel (918 718).
<Z( *** Der Schalter befindet sich im Innern des Gerits auf der Platine (siehe ,Bild 25: Lage des Schalters; Symbole fiir
= Schalterstellung®)

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

Den Sensor Pt 100 aus Leitungskompensationsgriinden tiber 3 Leitungen anschlieBen.
Pin 8 und Pin 4 unbedingt am Sensor briicken.
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32.7. Abschlussbeschaltung far DeviceNet - Systeme

Bei der Installation eines DeviceNet—Systems ist auf die korrekte Abschlussbeschaltung der Datenleitungen zu
achten. Die Beschaltung vermeidet die Entstehung von Stérungen durch Signalreflexionen auf den Datenleitungen.
Die Hauptleitung ist dazu an beiden Enden mit Widerstéanden von je 120 Q und 1/4 W Verlustleistung abzuschlieBen.
(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
V+* v
1 \
V- t
1 1
CAN_H —
- I—| |—I 1 1 I—| |—I
CAN_L AL
Abschluss- ¢] :: : »——— Stichleitungen ——— ] :: : , Apschluss-
Widerstand (Drop Lines) Widerstand
120 Q DeviceNet-Kabel, 120 Q
YVa W max. 6 m lang Va W
TO1 Tn
| |
Teilnehmer 1 (Knoten1) Teilnehmer n (Knoten n)
* nicht belegt, da separate elektrische Versorgung

Bild 126: Netztopologie DeviceNet
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33. INBETRIEBNAHME DEVICENET

33.1. Sicherheitshinweise

A WARNUNG!

Verletzungsgefahr bei unsachgemaBem Betrieb.
Nicht sachgemaBer Betrieb kann zu Verletzungen, sowie Schiaden am Geré&t und seiner Umgebung fiihren

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

» Die Sicherheitshinweise und die bestimmungsgemé&Be Verwendung mussen beachtet werden.
> Nur ausreichend geschultes Personal darf die Anlage/das Gerét 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 ausfiihren.

33.2. Ablauf der Inbetriebnahme

Fir die Inbetriebnahme der DeviceNet Variante des Typs 8792/8793 sind folgende Grundeinstellungen nétig:

Geratetyp Reihen- | Art der Grundeinstellung Einstellung iiber | Beschreibung
folge in Kapitel

8792 und 8793 1 Gerét an die ortlichen Bedingungen anpassen | X. TUNE 223.2"

nur bei 8793

(Prozess- 2 Prozessregler aktivieren. ADD.FUNCTION | ,24*

regelung)

Einstellungen am Typ 8792/8793:

3 Geréteadresse eingeben.
4 Baudrate auswahlen. BUS.COMM 33.3¢
5 Sicherheitsposition aktivieren oder

deaktivieren.
8792 und 8793

Konfiguration:
Die Prozessdaten werden liber eine 1/O-Ver-
bindung tbertragen.

MAN 1000114904 DE Version: P Status: RL (released | freigegeben) printed: 14.02.2019

DeviceNet Master
o ) .. mittels ESD-Datei “
6 Initialisieren der 1/0O-Verbindung zum Uber- und spezieller »33.4°
tragen der Software

— Statischen Input-Assemblies

— Statischen Output-Assemblies.

Tabelle 119: Ablauf der Inbetriebnahme bei DeviceNet
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33.3. BUS.COMM - Einstellungen am Typ 8792/8793

Im Menti BUS.COMM zur Inbetriebnahme der DeviceNet Variante folgende Mentipunkte einstellen:

Address 0 | Geréateadresse eingeben (Wert zwischen 0 und 63)

BAUDRATE | Auswahl der Baudrate

= Die Baudrate kann entweder lber die Bedientasten am Geréat oder tiber den Bus geédndert werden.

« Eine Anderung hat solange keine Auswirkungen, solange kein Reset (senden einer Reset-Message an das
Identity Object) oder Power-Up ausgefiihrt wird.
Das heiBt, falls vor Reset oder Power-Up auf das gednderte Attribut Baudrate zugegriffen wird, stimmt der
gelesene (geénderte) Wert nicht mit der noch aktuellen (zu dndernden) Baudrate des Netzwerks liberein.

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 Ubertragenen Sollwert ent-
spricht (Default-Einstellung).

Auswahl ® - Das Verhalten des Antriebs bei einem Fehler in der Buskommunikation ist

von der Aktivierung der Zusatzfunktion SAFEPOS abhingig. Siehe Kapitel
,26.2.11. SAFEPOS - Eingabe der Sicherheitsposition“.

SAFEPQOS aktiviert: Der Antrieb féhrt in die Sicherheitsposition, die in der Zusatzfunktion SAFEPOS
vorgegeben ist.
SAFEPQOS deaktiviert: Der Antrieb fahrt in die Sicherheitsendlage die er bei Ausfall der elektrischen und

pneumatischen Hilfsenergie einnehmen wiirde.
Siehe Kapitel ,10.9. Sicherheitsendlagen nach Ausfall der elektrischen bzw. pneu-
matischen Hilfsenergie"

Vorgehensweise:

Taste Aktion Beschreibung

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

A/ BUS.COMM auswihlen Auswahl im Hauptmenii (MAIN).

NGV driicken Die Untermentipunkte zur Grundeinstellung stehen nun zur Auswabhl.

Gerateadresse einstellen

AV Address auswahlen

NGV driicken Die Eingabemaske wird geoffnet.

A/ Wert erhdhen Gerateadresse eingeben (Wert zwischen 0 und 63).
I Wert verringern

&Y driicken Riickkehr in BUS.COMM.
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Taste Aktion

Beschreibung

Baudrate auswahlen

A/VY BAUDRATE auswihlen

NGV driicken Die Eingabemaske wird gedffnet.

A/ Baudrate auswéhlen 125 kBd / 250 kBd / 500 KBd

LY driicken Die Auswahl ist nun durch einen gefiillten Kreis @ markiert.
LY driicken Riickkehr in BUS.COMM.

Sicherheitsposition deaktivieren / aktivieren

A/YVY BUS FAIL auswiéhlen

NGV driicken Die Mentipunkte zum Deaktivieren und Aktivieren der Sicherheitspo-
sition werden angezeigt.

A/ MenUpunkt auswéhlen [ SafePos off |_ deaktiviert
| SafePos on |- aktiviert

LY driicken Die Auswahl ist nun durch einen gefiillten Kreis ® markiert.

LY driicken Ruckkehr in BUS.COMM.

LY driicken Riickkehr ins Hauptmenii (MAIN).

LY driicken Wechsel von Einstellebene => Prozessebene.

Tabelle 120: BUS.COMM; Einstellungen DeviceNet

|BUS.COMM| ENE>
A

MAN 1000114904 DE Version: P Status: RL (released | freigegeben) printed: 14.02.2019

———EE

Address 0 | NG X |Wert

T Y eingeben
_ OK |
&) ["BAUDRATE | ENiER> [ 125kBd | @ Auswahl der
] (A] Baudrate
[ 250kBd | O
V)
[ 500kBd | O

Gerateadresse eingeben.
Einstellbereich: 0...63

SafePos off | @ Anfahren der
Sicherheitsposition
|O deaktivieren /

SafePos on

BUS FAIL | BENE»/\_ |
N
)

aktivieren

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

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

Fur die Konfiguration sind folgende Komponenten erforderlich:

* Eine fur die Konfiguration geeignete Software. Zum Beispiel RSNetWorx for DeviceNet (Rev. 4.12.00).
= ESD-Datei (befindet sich auf der mitgelieferten CD)

Die Durchfiihrung der Konfiguration ist in den nachfolgenden Kapiteln ,33.5. Konfigurierbeispiel 1* und ,33.6.
Konfigurierbeispiel 2 beispielhaft beschrieben.

Ubertragen von Prozessdaten

Die Prozessdaten werden uber eine I/O-Verbindung tibertragen.

Zum Ubertragen stehen 5 statische Input- und 2 statische Output-Assemblies zur Auswahl.
In diesen Assemblies sind ausgewahlte Attribute in einem Objekt zusammengefasst.

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

= Active Input-Assembly und Active Output-Assembly oder

* Produced Connection Path und Consumed Connection Path
- falls vom DeviceNet-Master/Scanner unterstiitzt -.

33.4.1. Statische Input-Assemblies

Name Adresse Datenattribut der Assemblies Format des Datenattributs
fiir Lesezugriff. Class, Instance, Attribute
POS+ERR 4,1, 3 Byte 0: POS low
(Werkseinstellung) 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 215
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Die in

einer I/0O-Verbindung verwendet werden.

Tabelle 121" angegebenen Adressen konnen als Pfadangabe flr das Attribut Produced Connection Path

Uber diese I/0O-Verbindung kénnen die in der nachfolgenden ,Tabelle 122" naher beschriebenen Attribute als Input-
Prozessdaten iibertragen werden.

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

HEX
0X14 INP
0X15 SP

Name Beschreibung der Input-Datenattribute Attribut-Adresse Class,
Instance, Attribute;
Datentyp, Lange
POS Istposition (Actual Position) 111,1,59;
Istwert Positioner in %o. Wertebereich 0...1000.
Jedoch auch Werte <0 bzw. >1000 mdglich, wenn z. B. Autotune
(X.TUNE) nicht richtig durchgelaufen ist. INT, 2 Byte
CMD Sollposition (Position Setpoint) 111, 1, 58;
Sollwert Positioner in %o. Wertebereich 0...1000.
UINT, 2 Byte
PV * Prozess-Istwert (Process Value) 120, 1, 3;
Istwert Prozessregler in physikalischer Einheit (wie im Meni
P.CONTROL — SETUP — PV-INPUT bzw. PV-SCALE eingestellt),
max. Wertebereich —999...9999, je nach interner Skalierung. INT, 2 Byte
SP* Prozess-Sollwert (Process Setpoint) 120, 1, 2;
Sollwert Prozessregler in physikalischer Einheit (wie im Menii
P.CONTROL — SETUP — SP-INPUT bzw. SP-SCALE eingestellt),
max. Wertebereich —999...9999, je nach interner Skalierung. INT, 2 Byte
ERR Fehler (Error) 100, 1, 1;
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* geléscht wird (Zugriff
liber Explicit Message — Set Attribut Single). USINT, 1Byte

*

nur bei Typ 8793 und aktiviertem Prozessregler relevant.

Tabelle 122: Output-Datenattribute; DeviceNet
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33.4.2. Statische Output-Assemblies

Name Adresse Datenattribut der Assemblies fiir Format des

Lesezugriff. Class, Instance, Attribute 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 kénnen als Pfadangabe fiir das Attribut Consumed Connection Path
einer I/O-Verbindung verwendet werden.

Uber diese 1/0-Verbindung kénnen die in der nachfolgenden ,Tabelle 124“ niher beschriebenen Attribute als
Output-Prozessdaten libertragen werden.

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

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

INP Sollposition (Position setpoint) 111,1,58;
Sollwert Positioner in %o. Wertebereich 0...1000.

Im ,reinen* Stellungsreglerbetrieb (PCONTROL inaktiv) ist die UINT, 2 Byte
Ubertragung der Sollposition INPUT erforderlich, als Prozess-
regler (PCONTROL aktiv) ist die Ubertragung von INPUT nicht
moglich.

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

SP* Prozess-Sollwert (Process Setpoint) 120, 1, 2;

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

INT, 2 Byte

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

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 Geréts 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 zugehérigen 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

Fir die Adresszuordnung zu den Geréten gibt es zwei Moglichkeiten.

= Die Adresse kann Uber die Bedientasten am Gerét auf den gewlinschten Wert im Bereich 0...63 eingestellt werden
(siehe Kapitel ,33.3. BUS.COMM - Einstellungen am Typ 8792/8793").

= mit Hilfe des zu RSNetWorx zugehdrigen Tools Node Commissioning kann eine Adressénderung von angeschlos-
senen Geréten Uber den Bus erfolgen. Auf diese Weise ist auch das sequentielle Einfligen von Geraten mit der
Default-Adresse 63 in ein bestehendes Netzwerk leicht méglich.

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

. Node Commissioning =] kd B

ﬁ Select a device by uzing the browsing service Browse. . |

— Cunrent TopCantrol Type 8632 Settings
E Address: B3
Data Rate: 500 KE

— Mew TopControl Type 8692 Setting:

nebwark. The new nebwark. data rate will not take effect until power

2 The network, data rate should not be changed on an active
iz recycled.

Address |2 _%
Data rate IEEIEI kb v| Apply |
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Meszages

Cloze Help

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

Nach dem Einfligen eines Geréts in die DeviceNet-Konfiguration von RSNetWorx kann das Gerét offline parame-
triert werden.

In ,Bild 129" ist dargestellt, wie beispielsweise ein von der Werkseinstellung abweichendes Input-Assembly
(liber I/0-Verbindung tibertragbare Input-Prozessdaten) gewahlt werden kann.

Dabei beachten, dass die Lange der Prozessdaten bei einer nachfolgenden Konfiguration des DeviceNet-
Masters/Scanners entsprechend angepasst werden muss (siehe Kapitel ,33.6. Konfigurierbeispiel 2“).

Alle offline durchgefiihrten Parameteranderungen miissen zu einem spateren Zeitpunkt durch einen Download-
Vorgang fir das reale Gerat wirksam gemacht werden.
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33.5.4. Online-Parametrierung des Gerats

Die Parametrierung von Geréaten kann auch online erfolgen. Hierbei kann gew&hlt werden, ob nur einzelne Parameter
(Single) oder alle Parameter (All) einer Gruppe aus dem Gerit gelesen werden (Upload) bzw. in das Gerét geladen
werden (Download).

Es besteht auch die Moglichkeit, einzelne Parameter oder alle Parameter einer Gruppe im Monitormodus zyklisch
zu Ubertragen. Das kann vor allem fiir Inbetriebnahmezwecke hilfreich sein.

In ,Bild 130" wird die Gruppe der Prozesswerte bzw. Diagnose-Informationen gezeigt.

= Wird Monitor betétigt, so werden diese Werte zyklisch aktualisiert.

= Fir diesen zyklischen Zugriff werden Explicit Messages verwendet (keine I/O-Verbindungen).
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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/0-Parameter

—> Zuné&chst die Scanlist des DeviceNet-Masters/Scanners einrichten.
Dazu die im linken Teil des zugehérigen Fensters aufgelisteten Gerate in die Scanlist im rechten Teil des

Fensters aufnehmen.

—> Nun kann fiir jedes in die Scanlist aufgenommene Gerét eine Anderung der I/O-Parameter erfolgen.
Dies ist erforderlich, wenn beim Konfigurieren des betreffenden Geréts von den Default-Einstellungen abwei-

chende Assemblies gewéhlt wurden.

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

- Output-Assembly

- | "DeviceNet - R5NetWorx for DeviceNet

|| g Edit vew wetwork pevice Disgnostics Iscls Help

In ,Bild 131" wird die Einstellung der I/O-Parameter gezeigt bei gewahltem

INP (2 Byte lang; Default-Assembly - keine Veranderung nétig)
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33.6.1. Einrichten des Prozessabbilds (Mapping)

Unter Verwendung der Funktion AUTOMARP konnen die Input-Daten der in der Scanlist aufgefiihrten Gerate 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 Gerats mit der Adresse 3 in folgender Weise den internen
Adressen des Scanners zugeordnet:

Istposition 1:1.1
Sollposition 1:1.2
Error 1:1.3

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

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

35. FEHLERMELDUNGEN UND STORUNGEN

35.1. Fehlermeldungen auf dem Display

35.1.1. Allgemeine Fehlermeldungen

Anzeige Fehlerursachen Abhilfe
ﬁ Minimaler Eingabewert ist erreicht. Wert nicht weiter verkleinern.
‘g Maximaler Eingabewert ist erreicht. Wert nicht weiter vergréBern.
CMD error Signalfehler Signal Uberprifen.
Sollwert Positioner (Stellungsregler).
SP error Signalfehler Signal Uberprifen.
Sollwert Prozessregler.
PV error Signalfehler Signal tberpriifen.
Istwert Prozessregler.
PT100 error Signalfehler Signal tiberpriifen.
Istwert Pt 100.
invalid Code Falscher Zugangscode. Richtiger Zugangscode eingeben.
EEPROM fault EEPROM defekt. Nicht moglich, Gerat defekt.

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

Anzeige Fehlerursachen Abhilfe
TUNE Manueller Abbruch der Selbstopti-
err/break mierung durch Driicken der
Taste.
X.TUNE locked Die Funktion X.TUNE ist gesperrt. Zugangscode eingeben.
X.TUNE Keine Druckluft angeschlossen. Druckluft anschlieBen.
ERROR 1
X.TUNE Druckluftausfall wahrend der Autotune | Druckluftversorgung kontrollieren.
ERROR 2 (X.TUNE).
X.TUNE Antrieb bzw. Stellsystem-Entliftungs- | nicht mdglich, Geréat defekt.
ERROR 3 seite undicht.
X.TUNE Stellsystem-Beluftungsseite undicht. nicht moglich, Gerat defekt.
ERROR 4
X.TUNE Der Drehbereich des Wegaufnehmers | Anbau der Welle des Wegaufnehmers an den
ERROR 5 von 150° wird tiberschritten. Antrieb korrigieren (siehe Kapitel ,12.2* und
212.3%).
X.TUNE Die Endlagen fiir POS-MIN und Druckluftversorgung kontrollieren.
ERROR 6 POS-MAX sind zu nahe zusammen.
X.TUNE Falsche Zuordnung POS-MIN und Zur Ermittlung von POS-MIN und POS-MAX
ERROR 7 POS-MAX. den Antrieb jeweils in die auf dem Display
dargestellte Richtung fahren.
X.TUNE Potentiometer ist nicht optimal an den | Mittelstellung wie in Kapitel ,12.2.4. Hebelme-
WARNING 1** Antrieb gekoppelt. chanismus ausrichten” beschrieben einstellen.
Durch optimale Ankopplung kann eine
groBere Genauigkeit bei der Weg-
messung erreicht werden.
**Warnhinweise geben Tipps fiir einen optimierten Betrieb. Das Gerét ist auch bei Nichtbeachtung dieses Warnhinweises
betriebsbereit. Warnhinweise werden nach einigen Sekunden automatisch ausgeblendet.

Tabelle 126: Fehler- und Warnmeldung bei X. TUNE
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35.1.3.

Fehlermeldungen bei der Durchfihrung der Funktion

P.Q°LIN

Anzeige

Fehlerursachen

Abhilfe

TUNE
err/break

durch Driicken der Taste.

Manueller Abbruch der Selbstoptimierung

PQ LIN
ERROR 1

Keine Druckluft angeschlossen.

Keine Anderung der ProzessgroBe.

Druckluft anschlieBen.

Prozess kontrollieren, ggf. Pumpe einschalten
bzw. das Absperrventil 6ffnen.

Prozesssensor Uberpriifen.

PQ LIN
ERROR 2

nicht erreicht, da
* Druckluftausfall wahrend P.Q’LIN.

wurde.

Aktuelle Stiitzstelle des Ventilhubs wurde

* keine Autotune (X.TUNE) durchgefiihrt

Druckluftversorgung kontrollieren.

Autotune (X. TUNE) durchfiihren.

35.1.4.

Tabelle 127:

Fehlermeldung bei P.Q.'LIN; Prozessregler Typ 8793

Fehlermeldung bei der Durchfiihrung der Funktion P. TUNE

Anzeige

Fehlerursachen

Abhilfe

TUNE
err/break

durch Driicken der Taste.

Manueller Abbruch der Selbstoptimierung

P.TUNE
ERROR 1

Keine Druckluft angeschlossen.

Keine Anderung der ProzessgréBe.

Druckluft anschlieBen.

Prozess kontrollieren, ggf. Pumpe einschalten
bzw. das Absperrventil 6ffnen.

Prozesssensor Uberprifen.
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Tabelle 128:

Fehlermeldung bei PTUNE; Prozessregler Typ 8793
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35.1.5. Fehlermeldungen bei Feldbus-Geraten

Anzeige Fehlerursachen Abhilfe

MFI fault Feldbusplatine defekt. | Nicht moglich, Gerat defekt.

Tabelle 129: Fehlermeldung bei Feldbusgeréten

Bei DeviceNet

Displayanzeige | Geratezustand | Erlauterung Problembeseitigung
(wird ca. alle
3 Sekunden
angezeigt)
BUS offline Offline Gerét hat keine Verbindung zum » Uberpriifen ob die Baudrate netz-
Bus. werkweit richtig eingestellt ist.
Die N.etzwerkzugang—Prozedur * Busanschluss inkl. Steckerbe-
(Duplicate MAC-ID-Test, Dauer ca. |  |egung tberpriifen.
2 s) wurde noch nicht beendet.
Das Gerét ist einziger aktiver = Betriebsspannung und Busan—
. schluss der anderen Teilnehmer
Netzwerkteilnehmer. N N
Uberprufen.
BUS no Online, Gerst ist ordnungsgemaB an den | = Neuer Verbindungsaufbau durch
connection . . Bus angeschlossen, die Netzwerk-| Master.
keine Verbindung .
zugangs-Prozedur wurde fehlerfrei
zum Master

abgeschlossen, jedoch keine aufge-
baute Verbindung zum Master.

BUS timeout I/O-Verbindungs- | Eine I/O-Verbindung befindet sich | = Neuer Verbindungsaufbau durch
Timeout im TIME OUT-Zustand. Master.

= Sicherstellen, dass 1/0-Daten zyk-
lisch Uibertragen werden bzw. bei
bestatigtem COS entsprechende
Acknowledge-Nachrichten vom
Master gesendet werden.

BUS Kritischer Anderes Gerat mit derselben * Adresse des Gerats dndern und
critical err Busfehler Adresse im Netzwerk. Gerét neu starten.
BUS offline infolge von = Fehleranalyse im Netzwerk mit
Kommunikationsproblemen. einem Busmonitor.
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Tabelle 130: Fehlermeldung DeviceNet

Bei PROFIBUS:

Displayanzeige | Geratezustand | Erlauterung Problembeseitigung

BUS offline Gerit hat keine Ver- | * Busanschluss inkl. Steckerbelegung tberpriifen.

wird ca. alle i bindun m Bus.

3 Sekunden Offline naung zum Bu . EIektrische_Versorgng uncII'Busanscthss der

angezeigt anderen Teilnehmer tberpriifen.

Tabelle 131: Fehlermeldung PROFIBUS 207
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35.2.

Sonstige Stérungen

Problem

mogliche Ursachen

Abhilfe

POS = 0 (bei CMD > 0 %) bzw.

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

POS = 100 %, (bei CMD < 100 %).

DichtschlieBfunktion (CUTOFF) ist
unbeabsichtigt aktiviert.

DichtschlieBfunktion
deaktivieren.

Bindrausgang schaltet nicht.

Nur bei Geradten mit Bindrausgang:

Bindrausgang:
= Strom > 100 mA

= Kurzschluss

Anschluss Bindrausgang
Uberprtfen.

Gerat arbeitet nicht als Regler,
trotz korrekt vorgenommener
Einstellungen.

Nur bei Geraten mit Prozessregler:

Menupunkt PCONTROL steht im
Hauptment. Daher arbeitet das Gerét als
Prozessregler und erwartet einen Prozess-
Istwert am entsprechenden Eingang.

Menupunkt PCONTROL
aus dem Hauptmenti
entfernen. Siehe Kapitel
,19.1.2. Deaktivieren von

Zusatzfunktionen" auf
Seite 69

Tabelle 132: Sonstige Stérungen
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36. VERPACKUNG, TRANSPORT

HINWEIS!

Transportschaden.

Unzureichend geschutzte Geréte konnen durch den Transport beschadigt werden.

= Gerat vor Nasse und Schmutz geschtzt in einer stoBfesten Verpackung transportieren.

* Eine Uberschreitung bzw. Unterschreitung der zulissigen Lagertemperatur vermeiden.

37. LAGERUNG

HINWEIS!

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

= Lagertemperatur. -20 ... +65 °C.

38. ENTSORGUNG

—> Entsorgen Sie das Gerat und die Verpackung umweltgerecht.

HINWEIS!

Umweltschaden durch von Medien kontaminierte Gerateteile.

= Geltende Entsorgungsvorschriften und Umweltbestimmungen einhalten.

Beachten Sie die nationalen Abfallbeseitigungsvorschriften.
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39. AUSWAHLKRITERIEN FUR STETIGVENTILE

Von entscheidender Bedeutung flir ein optimales Regelverhalten und das Erreichen des gewiinschten Maximal-
durchflusses sind folgende Kriterien:

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

= eine gute Abstimmung der Ventilnennweite auf die Druckverhaltnisse unter Berlicksichtigung der tbrigen Stré-
mungswidersténde in der Anlage.

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

Der k,-Wert bezeichnet die Durchflussmenge von Wasser durch ein Bauelement in m3/h bei einer Druckdifferenz
von Ap = 1 barund T = 20 °C.

Bei Stetigventilen wird zusétzlich der "k -Wert” verwendet. Dieser gibt den k -Wert bei voller Offnung des Ste-
tigventils an.

In Abh&ngigkeit von den vorgegebenen Daten sind fiir die Auswahl des Ventils die folgenden beiden Félle zu
unterscheiden:

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

X

Der erforderliche k -Wert ergibt sich zu:

= O [ 2P F )
Ap \ po

Dabei bedeuten:

k Durchflussbeiwert des Stetigventils bei voller Offnung [m?3/h]

maximaler Volumendurchfluss [m3/h]

Ap, =1 bar; Druckverlust am Ventil entsprechend der Definition des k -Werts

Py = 1000 kg/m3; Dichte von Wasser (entsprechend der Definition des kV-Werts)
Ap  Druckverlust am Ventil [bar]

p Dichte des Mediums [kg/m3]

b) Bekannt sind die Druckwerte am Eingang und Ausgang der Gesamtanlage (p, und p,), bei denen der
gewlinschte maximale Durchfluss Q,__ erreicht werden soll:

1. Schritt:  Berechnung des Durchflussbeiwerts der Gesamtanlage k. nach Gleichung (1).
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2. Schritt:  Ermittlung des Durchflusses durch die Anlage ohne das Stetigventil
(z.B. durch "KurzschlieBen” der Leitung am Einbauort des Stetigventils).

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

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

(2)
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Der k,s-Wert des Stetigventils sollte mindestens den Wert haben, der sich nach der fir die Applikation
zutreffenden Gleichung (1) oder (2) errechnet, er sollte jedoch keinesfalls sehr weit dariiber liegen.

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

Eine praxisgerechte Festlegung der Obergrenze fur den k -Wert des Stetigventils ist liber die sogenannte Venti-
lautoritdt ¥ moglich:

_ (Ap)vo _ kva2 (3)
(Ap)o kva2 + kvs2

(Ap),,  Druckabfall tiber das voll gesffnete Ventil
(Ap), Druckabfall tiber die gesamte Anlage

Bei einer Ventilautoritat ¥ < 0,3 ist das Stetigventil liberdimensioniert.

Bei voller Offnung des Stetigventils ist in diesem Fall der Strémungswiderstand wesentlich kleiner als

der der Ubrigen fluidischen Komponenten in der Anlage. Das heiBt, nur im unteren Offnungsbereich
herrscht die Ventilstellung in der Betriebskennlinie vor. Aus diesem Grund wird die Betriebskennlinie stark
deformiert.

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

Das Regelverhalten (Regelgiite, Ausregelzeit) ist bei Verwendung einer Korrekturkennlinie stark vom
Betriebspunkt abhangig.
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40. EIGENSCHAFTEN VON PID-REGLERN

Ein PID-Regler besitzt einen Proportional-, einen Integral- und einen Differentialanteil (P-, |- und D-Anteil).

40.1. P-Anteil

Funktion:

Y=Kp - Xd

Kp ist der Proportionalbeiwert (Verstarkungsfaktor). Er ergibt sich als Verhéltnis von Stellbereich AY zu Proportio-
nalbereich AXd.

Kennlinie und Sprungantwort des P-Anteils eines PID-Reglers

(2]

]

o X

o

:r' A

5 Xd

L

£

aQ % » i
= A

o

:’.’, Ymax Y

o > A

2 g Kp-Xd

=] \ S

§ @

® 2

® 2

= n

Z > =
] Ymin Xd t
=]

g Proportionalbereich AXd

o

c -

2 Kennlinie Sprungantwort

g

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

3

(=)

3

é Eigenschaften

o

; Ein reiner P-Regler arbeitet theoretisch unverzogert, d.h. er ist schnell und damit dynamisch guinstig. Er hat eine
g bleibende Regeldifferenz, d.h. er regelt die Auswirkungen von Stérungen nicht vollstdndig aus und ist damit statisch

relativ unglinstig.
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40.2. [|-Anteil

Funktion:
1

Y=—|Xddt 5
TiI ®)

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

Kennlinie und Sprungantwort des I-Anteils eines PID-Reglers

X
Xd }-
1
LAY
dt .
A
Ymax \
ey
> S
Xd 5
Ee]
©
Ymin v &=
Kennlinie Sprungantwort

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

Eigenschaften

Ein reiner |I-Regler beseitigt die Auswirkungen auftretender Stérungen vollstédndig. Er besitzt also ein glinstiges
statisches Verhalten. Er arbeitet aufgrund seiner endlichen Stellgeschwindigkeit langsamer als der P-Regler und
neigt zu Schwingungen. Er ist also dynamisch relativ ungiinstig.
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40.3. D-Anteil

Funktion:

Y=Kd.m (6)
dt

Kd ist der Differenzierbeiwert. Je gréBer Kd ist, desto stérker ist der D-Einfluss.

Kennlinie und Sprungantwort des D-Anteils eines PID-Reglers

X X
Xd
. > 1
YA YA
>t
Sprungantwort Anstiegsantwort

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

Eigenschaften

Ein Regler mit D-Anteil reagiert auf Anderungen der RegelgréBe und kann dadurch auftretende Regeldifferenzen
schneller abbauen.
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40.4. Uberlagerung von P-, I- und D-Anteil

Funktion:

1 dXd
Y=Kp-Xd+—[Xddt+Kd229 (7
pXd+[Xddtekd=gE ()

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

1 dXd
Y=Kp-(X — X t+Tv—— 8
p-( d+_|_nj ddt+Tv 91 (8)

Kp Proportionalbeiwert / Verstéarkungsfaktor

Tn Nachstellzeit
(Zeit, die bendtigt wird, um durch den I-Anteil eine gleich groBe StellgréBensnderung zu erzielen,
wie sie infolge des P-Anteils entsteht)

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

Sprungantwort und Anstiegsantwort des PID-Reglers

D-Anteil

) I-Anteil
I-Anteil

D-Anteil

} P-Anteil P-Anteil

> 4 >

Kp-Xd

> »

Nachstellzeit Tn Vorhaltezeit Tv
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Sprungantwort des PID-Reglers Anstiegsantwort des PID-Reglers

Bild 136: Kennlinie Sprungantwort Anstiegsantwort PID-Regler

237




burkert

FLUID CONTROL SYSTEMS

Typ 8792, 8793

Erganzende Fachinformationen

MAN 1000114904 DE Version: P Status: RL (released | freigegeben) printed: 14.02.2019

238

40.5. Realisierter PID-Regler

40.5.1. D-Anteil mit Verzégerung

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

Funktion:
£y kg dXd g
dt dt

Uberlagerung von P-, I- und DT- Anteil

X
Xd |-

\

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

40.5.2. Funktion des realen PID-Reglers

T.ﬂ+Y=Kp(Xd+inddt+va (10)
dt Tn dt

Uberlagerung von P-, I- und DT- Anteil

X
Xd [

\ 4

\/

A
\

Tn

Bild 138: Kennlinie Sprungantwort des realen PID-Reglers
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41. EINSTELLREGELN FUR PID-REGLER

Das Regelsystem Typ 8793 ist mit einer Selbstoptimierungsfunktion fur die Struktur und Parameter des integrierten
Prozessreglers ausgestattet. Die ermittelten PID-Parameter konnen liber das Bedienmeni eingesehen und auf
empirischem Weg beliebig nachoptimiert werden.

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

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 Stabilitatsgrenze. Die Reglerparameter werden dabei zunéchst so eingestellt, dass der Regelkreis zu schwingen

beginnt. Aus dabei auftretenden kritischen Kennwerten wird auf eine gtinstige Einstellung der Reglerparameter

geschlossen. Voraussetzung flir die Anwendung dieser Methode ist natlrlich, dass der Regelkreis in Schwingung
gebracht werden darf.

Vorgehensweise

— Regler als P-Regler einstellen (d.h. Tn = 999, Tv = 0), Kp zunichst klein wihlen
—> gewlnschten Sollwert einstellen

—> Kp solange vergroBern, bis die RegelgroBe eine ungedampfte Dauerschwingung ausfiihrt.

Der an der Stabilitdtsgrenze eingestellte Proportionalititsbeiwert (Verstarkungsfaktor) wird als K, , bezeichnet. Die

sich dabei ergebende Schwingungsdauer wird T, genannt.

Verlauf der RegelgréBe an der Stabilitatsgrenze

Istwert
XA

< Tkrit t »
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Bild 139: Verlauf der RegelgréBe PID
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Aus K . und T, lassen sich dann die Reglerparameter gemé&B folgender Tabelle berechnen.

krit

Einstellung der Parameter nach Ziegler und Nichols

Reglertyp Einstellung der Parameter

P-Regler Kp=05K_ - -
Pl-Regler Kp=045K . Tn=0,85T,, -
PID-Regler Kp=06K_, Tn=05T,_ Tv=0,12T,_,

Tabelle 133: Einstellung der Parameter nach Ziegler und Nichols

Die Einstellregeln von Ziegler und Nichols sind fiir P-Strecken mit Zeitverzogerung erster Ordnung und Totzeit
ermittelt worden. Sie gelten allerdings nur fiir Regler mit Storverhalten und nicht fir solche mit Fiihrungsverhalten.
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41.2. Einstellregeln nach Chien, Hrones und Reswick
(StellgréBensprung-Methode)
Bei dieser Methode erfolgt die Einstellung der Reglerparameter auf der Basis des Ubergangsverhaltens der Regel-

strecke. Es wird ein StellgréBensprung von 100 % ausgegeben. Aus dem Verlauf des Istwerts der RegelgréBe
werden die Zeiten Tu und Tg abgeleitet.

Verlauf der RegelgréBe nach einem Stellgr6Bensprung AY

StellgroBe Y

AY

Istwerfy

Ks-AY

RegelgroBe

AX

~Y

Tu _ Tg :

A
y
A

Bild 140: Verlauf der RegelgréBe StellgréBensprung

Vorgehensweise
— Regler auf Betriebszustand HAND (MANU) schalten

—> StellgroBensprung ausgeben und RegelgréBe mit einem Schreiber aufnehmen

—> Bei kritischen Verlaufen (z.B. bei Uberhitzungsgefahr) rechtzeitig abschalten.

@ Es ist zu beachten, dass bei thermisch tragen Systemen der Istwert der RegelgréBe nach dem Abschalten
weiter steigen kann.
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In der folgenden ,Tabelle 134" sind die Einstellwerte fuir die Reglerparameter in Abhéngigkeit von Tu, Tg und Ks
fir Fihrungs- und Stérverhalten sowie fiir einen aperiodischen Regelvorgang und einen Regelvorgang mit 20 %
Uberschwingen angegeben. Sie gelten fir Strecken mit P-Verhalten, mit Totzeit und mit Verzégerung erster Ordnung.
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Einstellung der Parameter nach Chien, Hrones und Reswick

Einstellung der Parameter

Reglertyp bei aperiodischem Regelvorgang bei Regelvorgang
(0 % Uberschwingen) mit 20 % Uberschwingen
Fuhrung Storung Fihrung Storung
- —03.—19 —03.—19 —07.—19 07 —19
P-Regler Kp = 0,3 Tu-Ks Kp =0,3 Tu-Ks Kp = 0,7 Tu-Ks Kp =0,7 Tu-Ks
] _ _T9 —06.—9 —06.—19 07 —19
Pl-Regler Kp = 0,35 Tu- Ks Kp = 0,6 Tu- Ks Kp = 0,6 Tu-Ks Kp =10,7 T Ks
Th=12-Tg Th=4-Tu Tn=Tg Th=23-Tu
] —06. —19 —095 - —19 | ko=095. —9 | kp=10.—19
PID-Regler Kp = 0,6 Tu-Ks Kp = 0,95 Tu-Ks Kp = 0,95 Tu- Ks Kp=1,2 To-Ks
Tn =Tg Th=24-Tu Tn=1,35-Tg Tn=2-Tu
Tv=05-Tu Tv=0,42-Tu Tv=0,47-Tu Tv=0,42-Tu

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

Der Proportionalitatsfaktor Ks der Regelstrecke ergibt sich zu:

Ks=&
AY

(11)
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42.

42.1.

TABELLE FUR IHRE EINSTELLUNGEN AM
POSITIONER

Einstellungen der freiprogrammierten Kennlinie

Stiitzstelle
(Stellungs-
sollwert in
%)

Ventilhub [%)]

Datum:

Datum:

Datum:

Datum:

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

70

75

80

85

90

95

100
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Einstellungen

43. TABELLE FUR IHRE EINSTELLUNGEN AM
PROZESSREGLER TYP 8793

43.1. Eingestellte Parameter des Prozessreglers

Datum: Datum: Datum: Datum:

KP
TN

X0
DBND
DP
PVmin

PVmax

SPmin

SPmax
UNIT
K-Factor
FILTER
INP
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