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Elektropneumatisk stillingsregulator
til lineaere og roterende aktuatorer
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1. Sikkerhedstekniske anvisninger

1.1 Anvisningernes betydning

Advarsel

betyder, at det kan medfare ded, alvorlige legemsbeskadigelser eller betydelige skader pa udstyret,
hvis de ngdvendige sikkerhedsforanstaltninger ikke traeffes.

Forsigtig

betyder, at det kan medfere lettere legemsbeskadigelser ogleller skader pa udstyret, hvis de
nedvendige sikkerhedsforanstaltninger ikke traeffes.

@ Bemeerk

er en vigtig oplysning om produktet, handteringen af produktet eller den del at dokumentationen,
der skal gares saerligt opmaerksom pa.

1.2 Indledning

Denne montage- og installationsvejledning erstatter ikke hdndbogen til den elektropneumatiske stillingsregulator
SIPART PS2.

Ovennavnte hdndbog kan bestilles under:

Bestillingsnr.
C73000-G7400-C150 (tysk)
C73000-G7476-C150 (engelsk)

hos Siemens, Automation and Drives, Borupvang 3, DK-2750 Ballerup, tIf. 44 77 44 77, fax 44 77 40 19.

Risikofri drift

Denne stillingsregulator har forladt fabrikken i en sikkerhedsteknisk perfekt stand. For at bevare denne tilstand og
at sikre, at regulatoren arbejder risikofrit, skal brugeren overholde de anvisninger og advarsler, der er givet i denne
montage- og installationsvejledning.




1.3

3.1

Kvalificeret personale

Kvalificeret personale er efter denne montage- og installationsvejledning personer, der er fortrolige med montage,
idriftsaettelse og betjening af dette produkt, og som har de kvalifikationer, der svarer til deres arbejde, f.eks.:

e Har faet uddannelse eller undervisning i og autorisation til at ind- og udkoble, jorde og maerke stremkredse, udstyr
og systemer efter de aktuelle standarder inden for sikkerhedsteknikken.

e Har faet uddannelse eller undervisning i vedligeholdelse og brug af passende sikkerhedsudstyr efter de aktuelle
standarder inden for sikkerhedsteknikken.

e Eruddanneti forstehjzelp.

* Ved udstyr med eksplosionsbeskyttelse: Uddannelse i eller autorisation til at arbejde med elektriske kredslgb i
eksplosionsfarlige anlaeg.

Advarsel
Regulatoren ma kun monteres og idriftsaettes af kvalificeret personale.
Regulatoren er dimensioneret til tilslutning af funktions- eller beskyttelseslavspaending.

De forsynende enheder er alene afgerende for den elektriske sikkerhed.

Der produceres staerke fysiske kraefter fra pneumatiske drev. For at undgd legemsbeskadigelser, skal
sikkerhedsforskrifterne overholdes omhyggeligt under montage og idriftsattelse. Vi henviser hermed
udtrykkeligt til sikkerhedsforskrifterne for eksplosionsfarlige anlaeg.

En problemfri og sikker drift af requlatoren forudsaetter, at transport, opbevaring, opstilling og montage samt betjening
og vedligeholdelse sker korrekt og omhyggeligt.

Indeholdt i leveringen af stillingsregulatoren

e Stillingsregulator i.h.t. bestillingen
- enkeltvirkende, ikke Ex, kunststofhus 6DR5000-1N
- dobbeltvirkende. ikke Ex, kunststofhus 6DR5000-2N

- enkeltvirkende, Ex, kunststofhus 6DR5000-1E
- dobbeltvirkende, Ex, kunststofhus 6DR5000-2E
- enkeltvirkende, ikke Ex, metalhus 6DR5001-1N
- enkeltvirkende, Ex, metalhus 6DR5001-1E

* Montage- og installationsvejledning pa tysk og engelsk (i emballagen)

e Foldeblad pa tysk »Bedienen - kurz und bundig« og engelsk »Operation - a concise overview« (i emballagen).
Montage

Generelt

Advarsel

Det er absolut nedvendigt at overholde falgende raekkefelge under montagen for at undga
legemsbeskadigelser eller beskadigelse af stillingsregulatoren/montagesaettet:

* Mekanisk montage af stillingsregulatoren  Se kapitel 3

(afhaenger af udfgrelsen)
 Elektrisk tilslutning Se kapitel 5
* Pneumatisk tilslutning Se kapitel 6

e Selve idriftseettelsen Se kapitel 7




3.2 Montagesaet “Linear aktuator” 6DR4004-8V

Felgende er inkluderet i leveringen af montagescettet “Lineaer aktuator IEC 534 (3 mm - 35 mm)”
(se figur 1 for positionsnumre):

Pos. nr. Stk. Betegnelse Bemaerkninger
1 1 NAMUR vinkel-beslag Standardkonsol til montage mod ribbe, sgjle eller plan overflade
IEC 534
2 1 Bojle Styrer rullen med medbringerstift og drejer vippearmen
3 2 Klemmestykke Montage af bgjlen pa aktuatorens spindel
4 1 Medbringerstift Montage med rulle (5) pa vippearm (6)
5 1 Rulle Montage med medbringerstift (4) pa vippearm (6)
6 1 Vippearm NAMUR Til en ventilvandring pa 3 mm til 35 mm. Til ventilvandringer > 35 mm
til 130 mm (skal vippearm bestilles separat) 6DR4004-8L
7 2 U-bolt Kun til aktuatorer med sgjler
8 4 Sekskantet skrue M8 X 20 DIN 933-A2
9 2 Sekskantet skrue M8 X 16 DIN 933-A2
10 6 Fjederring A8 - DIN 127-A2
11 6 U-skive B5,4 - DIN 125-A2
12 2 U-skive B6.4 - DIN 125-A2
13 1 Fjeder VD-115E0,70x11,3x32,7x3,5
14 1 Fjederskive A6 - DIN 137A-A2
15 1 Sikringsskive 3,2 - DIN 6799-A2
16 3 Fjederring A6 - DIN 127-A2
17 3 Sekskantet skrue M6 X 25 DIN 933-A2
18 1 Sekskantet matrik M6 - DIN 934-A4
19 1 Firkantet matrik M6 - DIN 557-A4
21 4 Sekskantet matrik M8 - DIN 934-A4
22 1 Styreskive 6,2x9,9x15x3,5

3.2.1 Montagens raekkefglge (se figur 1)

* Monter klemmestykkerne (3) med sekskantede skruer (17) og fjederringe (16) pa aktuatorspindlen.

e Skub bgjlen (2) ind i klemmestykkernes udfraesninger. Indstil den gnskede laengde og skru skruerne til,
sdledes at bgjlen stadig kan forskydes.

o Satrulle (5), fieder (13) og Styreskive (22) pa stiften (4).
e Sat stiften ind i vippearmen (6) og monter den med mgtrik (18), fjederskive (14) og skive (12).

» Den aktuelle ventilvandring indstilles, eller hvis denne ikke findes som skaleringsvaerdi, indstilles den nzaesthgjeste
skaleringsvaerdi. Midten af stiften skal std pd skaleringsvaerdien. Senere, under idriftsaettelsen, skal den samme vaerdi
indstilles under parameter 1 .YWAY.

* Monter den sekskantede skrue (17), fjederringen (16), skiven (12) og den firkantede matrik (19) pa vippearmen.

» Skub den formonterede vippearm, sa langt som den kan komme, pa stillingsregulatorens akse og fastger den med
den sekskantede skrue (17).

* Monter vinkelbeslag (1) med 2 sekskantede skruer (9), fjederring (10) og U-skive (11) pa bagsiden af

stillingsregulatoren.

Valget af raekken af huller afhanger af aktuatorens lanternebredde. | den forbindelse skal rullen (5) gribe ind i bgjlen sa
teet som muligt pd spindlen, men den ma ikke bergre klemmestykkerne.

Hold stillingsregulatoren med montagebeslag pa aktuatoren pa en sddan mdde, at stiften (4) bliver fort inde i bejlen (2).
Skru vinkelbeslaget fast.

Leeg montagedelene til den respektive aktuatortype parat.
- Aktuator med ribber: Sekskantet skrue (8), skive (11) og fjederring (10).
- Aktuator med plan overflade: 4 sekskantede skruer (8) med skive (11) og fjederring (10).
- Aktuator med sgijler: 2 U-bolte (7), 4 sekskantede matrikker (21) med skive (11) og fjederring (10).

Fastger stillingsregulatoren til lanternen.

Indstil stillingsregulatorens hgjde saledes, at vippearmens vandrette stilling ligger sa teet som muligt pa
ventilvandringens midte, sa man altid kan orientere sig v.h.a. vippearmens skala pa aktuatoren. Det skal
altid sikres, at vippearmens vandrette stilling ligger inden for ventilvandringens omrade.




\ Montage pa lanterne
med plan overflade

ontage pa lanterne
ed sgjler

Figur T Montagens forleb (linezer aktuator)




3.3 Montagesat “Roterende aktuator” 6DR4004-8D

3.3.1

folgende er inkluderet i leveringen af montagescettet "Roterende aktuator” (se figur 2 for positionsnumre):

Pos. nr. Stk. Betegnelse Bemaerkninger
2 1 Koblingsskive Montage pa SIPART PS2’s aksel
3 1 Medbringer Montage pa aktuatorens akselende
1 Multiskala Visning af aktuatorens stilling, bestdende af: 4.1 u. 4.2
4.1 8 Skala Forskellige inddelinger
4.2 1 Pointermaerke Referencepunkt for skalaen
14 4 Sekskantet skrue DIN 933-M6x 12
15 4 Beskyttelsesskrue S6
16 1 Cylinderskrue DIN 84-M6 x 12
17 1 Skive DIN 125-6,4
18 1 Pinolskrue Formonteret med koblingsskive
19 1 Inbusnggle Til pos. 18
BEMARK! Pos. 9 er ikke indeholdt i Siemens-leverancen. Leveres af veltilleverandgren.

Montagens raekkefolge (se figur 2)

St VDI/VDE 3845-montagekonsollen ((9), aktuator-specifik) pa bagsiden af stillingsregulatoren og skru den fast
med sekskantede skruer (14) og ldseskiver (15).

Klaeb pointermaerket (4.2) fast pa montagekonsollen i midten af centreringshullet.

Skub koblingsskiven (2), sd som langt den kan komme, pa stillingsregulatorens akse, traek ca. 1 mm tilbage og skru
pinolskruen (18) fast med den medleverede inbusnagle.

Sat medbringeren (3) pa aktuatorens akselende og skru den fast med cylinderskrue (16) og skive (17).
St stillingsregulatoren med montagekonsol forsigtigt pa aktuatoren, saledes at koblingsskivens stift gar i indgreb
med medbringeren.

Regulator med montagekonsol monteres pd aktuatoren, saledes at akselenderne centrerer, og skrues fast.
(Skruer er ikke inkluderet i leveringen, men er en del af aktuatorens montagekonsol!).

Nar montagen er afsluttet efter kapitel 6: Kor aktuatoren i slutstilling og klaeb skalaen (4.1) pa koblingsskiven i
overensstemmelse med hhv. omdrejningsretning og rotationsomrade (2). Skalaen er selvklaebende!

Optionsmoduler (se figur pa side 8)

Skru husets daeksel af.
Skru modulafdakningen (1) af.
HART-Modul: St HART-modulet (2) i stikforbindelserne. Fjern farst jumperne (7) pa den gverste stikforbindelse.

Jy-Modul: Skub Jy-modulet (3) ind i den nederste optionsplads. Der skal etableres en elektrisk forbindelse ved hjalp
af det vedlagte fladkabel (6).

Alarmmodul: Skub alarmmodulet (4) ind i den @verste optionsplads. Der skal etableres en elektrisk forbindelse ved
hjxlp af det medleverede fladkabel (5).




Figur 2 Montagens raekkefalge (roterende aktuator)




Elektrisk tilslutning
(Se figur 4-10 pa side 15-16)

Elektrisk tilslutning: Skrueklemmer 1,5 mm?
Kabelindfaring: PG 13
Signalomrade
Setpunkt w: 4-20 mA ved 2-ledertilslutning (se figur 4 i tillaegget)
nedvendig spaending > 10 V uden HART-modul,
> 11V med HART-modul
0/4-20 mA ved 3- eller 4-ledertilslutning (se figur 5 i tillegget)
Spaending 0,8 V uden HART-modul, 1,8 V med HART-modul
Forsyning Up: +18 V til +35 V (+30 V ved Ex)

Pneumatisk tilslutning (se figur 11 pa side 17)

Advarsel

Af sikkerhedsgrunde ma den pneumatiske forsyning ferst tilsluttes efter den mekaniske montage i de
tilfaelde, hvor stillingsregulatoren med et elektrisk signal er koblet over i betjeningsstilling P-manuel drift
(se »Kort om betjeningen« side 13 og 14).

@ Bemaerk

Vaer opmaerksom pa luftkvaliteten! Betingelserne for en problemfri drift er: Oliefri industriluft,
indhold af faststof < 30 llm, med en dugpunktstemperatur pa 20 K under den laveste
omgivelsestemperatur.

e Tilslut evt. en manometerblok til lufttilgangs- og stillingstryk.
e Tilslutning via et indvendigt gevind G 1/4 DIN 45141:
PZ Lufttilgang1,4 til 7 bar.
Y1 Luftafgang 1 til enkelt- og dobbeltvirkende aktuatorer.
Y2 Luftafgang 2 til dobbeltvirkende aktuatorer.
E Luftudblaesning (fjern evt. lyddaempere).

e Sikkerhedsstilling, hvis den elektriske forsyning svigter:
Y1 Udluftet.
Y2 Max. stillingstryk (tilgangstryk).

e Tilslut aktuator hhv. Y1 og Y2 (kun ved dobbeltvirkende aktuatorer) i overensstemmelse med den gnskede
sikkerhedsstilling.

e Tilslut lufttilgang til PZ
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7.1

Idriftseettelse (se side 12)

e Uden initialiseringen befinder stillingsregulatoren sig i P-Hand (manuel drift). Bogstavet P foran ventilstillingen fortaller,
at stillingsregulatoren ikke er initialiseret. “NO INIT” blinker.

+ Abn for den pneumatiske forsyning.

» Kor forsigtigt aktuatoren over hele bevaegelsesomradet med tasterne + og -. Kontroller, om aktuatoren kan bevage sig 0
—-100%, og om mekanikken lgber frit.

e Kun ved linezere aktuatorer: Kor aktuatoren i vandret vippearmsposition. Displayet skal vise 48 til 52%. Hvis dette ikke er
tilfeldet: Indstil vaerdien ved at justere glidekoblingen (fingerhjul pa undersiden af plastkassen).

Initialisering (automatisk ventiltilpasning)

e Kald driftsart Konfigurering op med et tryk pa taste (>55).
 Indstil den aktuelle aktuator (lineaer-(WAY)/ eller roterende aktuator (TURN)) under menupunktet “1.YFCT".

 Indstil derefter tilbagemeldingens omdrejningsvinkel under menupunktet “2.YAGL". Den her indstillede vaerdi skal
stemme overens med skiftearmen (7) p& stillingsregulatoren.

@ Bemeaerk

Nar der anvendes en vippearm med en vandring pa op til 35 mm, er begge drejningsvinkler (33° og 90°)
mulige (se figur 12 i tilleegget: Skalering p& vippearmen). Den lange vippearm (> 35 mm vandring)
arbejder kun med en drejningsvinkel p& 90°.

BEMZARK! Skiftearm (7) 90° eller 33° skal afstemmes med ventilvandringen, se “3.YWAY".

* Ved linezre aktuatorer skal ventilens vandring indstilles under menupunktet “3.YWAY".

e Start den automatiske initialisering med parametervaerdien “Strt” under menupunktet “4.INIT".

* Stillingsregulatoren gennemlOber initialiseringstrinnene “RUN 1" til “RUN 5”.

 Hvis der opstdr problemer, foretag da de nedvendige korrektioner i henhold til foldebladet »Kort om betjeningen.
e Indstil evt. flere parametre.

» Kald betjeningsniveau AUT (automatikdrift) op.

Montage og idriftsaettelse er afsluttet. Stillingsregulatoren er nu driftsklar!




Notater
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ERK: Preset bevirker »NO INIT«

Parameternavn |Display Funktion Parametervaerdier Enhed Fabriksindstilling |Kundens
indstllling
1.YFCT Aktuatortype turn (roterende) WAY -
I.YF[T WAY (SnesBf)
2.YAGL" Tilbagemeldingens vinkeldrejning (skal stemme 90° Grad 33°
EYHEL overens med gearomsatningen) 33°
Vippearm (ventilvandring) oFF OFF
3.YWAY? AYWRY | T T
Skal stemme overens med den indstillede
vippearmomsaetning Medbringeren skal 5
indstilles pa den reelle vandrings nasthgjeste, .
skalerede vaerdi 10 (kortarm 33°)
20
444444444444444444444444444444444444 mm
25
30 (kortarm 90°)
35
40
50
60
70 (lang arm 90°)
80
90
110
130
4.INIT LlINIT Initialisiering no®)/##.# eller oFF Strt no
5.SCUR Setpunktssignal 0 til 20 mA| 0 MA mA 4
ESEUR 4 til 20 mA] 4 MA
6.SDIR Setpunktsretning stigende riSE FALL riSE
EE]]IR faldende
7.SPRA 'EFIRIH Splitrange - start 0,0 til 100,0 0,0
8.SPRE HEPRE Splitrange - slut 0,0 til 100,0 100,0
9.TS HTE Setpunktsrampe AUto 0 til 400 s 0
Sektpunktsfunktion linezer Lin 1:25 1 :50 FrEE Lin
10.SFCT lige procentvis 1 : 25
IDEF[T lige procentvis 1 : 50
kan indstilles frit
11.SLO Stettepunkter til frit Indstillelig kurve 1-10 0,0 til 100,0 0,0
12.5L1 28,5
13.5L2 50,0
14.5L3 62,6
15.5L4 71,5
1655 ¥ | 150 78,5
17.5L6 84,1
18.5L7 (eksempel) 88,9
19.5L8 93,1
20.5L8 98,7
21.5L10 100,0
22 0EBA EEJ}E:HH Dedband AUto 0,1 til 10,0 AUto
23.YA EHYH Outputbegraensning start 0,0 til 100,0 0,0
24.YE ELIYE Outputbegraensning slut 0,0 til 100,0 100,0
Outputtype mekanisk MPoS MPoS
s | 2GYNRM
uden no no
26.YCLS Luk-teet-funktion kun foroven UP:
EE‘Y[LE kun forneden :dW uP:dW
Foroven og forneden
Outputretning for display og Jy stigende faldende rISE riSE
27.YDIR
2 1YDIIR FALL.,
BE 1's funktion: ingen Kun melding (brydekontakt) OFF OFF
kun melding (sluttekontakt) Blokering af -on
konfigurering (sluttekontakt) Blokering af on
28.BINT® EH]IN l MAN. og konfig. (sluttekontakt) Kar ventil i bLc1
UP-stilling (sluttekontakt) Kor ventil i DOWN- bLc2
stilling (sluttekontakt) Blokering af bevaegelse up
(sluttekontakt) doW
Stop
BE 2's funktion: ingen Kun melding (brydekontakt) OFF OFF
Kun melding (sluttekontakt) KOr ventil i UP- -on
stilling (sluttekontakt) Kor ventil i DOWN- on
29.BIN2” EH:HINE stilling (sluttekontakt) Blokering af bevaegelse up
(sluttekontakt) doW
Stop
uden OFF OFF
Alarmfunktion A1 =Min, A2=Max Mi:MA
30.AFCT J0RFCT A1 =Min, A2=Min Mi:Mi
A1=Max,A2=Max MA:MA
31 .A1 El ]_H | Alarmgraense A 1 0,0 til 100,0 10,0
32.A2 HEHE Alarmgraense A 2 0,0 til 100,0 90,0
Funktion fejimeldingsudgang fejl Fejl + ikke L|
33.SFCT automatik Fejl + ikke automatik + BE f+« betyder
BHHF[T logisk ELLER-forbindelse) H”A'
LI nA.b
341, TIM HLI.LlTIM Overvagningstid af fejimeldinger AUto -0 til 100 AUto
351 LIM BELILIM Dadband for alarmgraense AUto 0,0 til 100,0 AUto
Preset (fabriksindstilling) »no« intet er aktiveret »Strt« no oCAY
36.PRST HEPRET Start af fabriksindstillingen efter 5 s tryk pa tasten Strt
. »0CAY« Display efter vellykket fabriksindstilling BEM/ oCAY

") Hvis »turn« er valgt, kan 33° ikke indstilles
2) Parametren kommer kun frem, hvis 1 .YFCT=WAY er valgt
3) Stetteveerdier kommer kun frem ved valg af: 10.SFCT = FrEE

) Brydekontakt betyder: Aktion ved brudt kontakt eller niveau Low
Sluttekontakt betyder: Aktion ved sluttet kontakt eller niveau High
°) Alternativt »no« hvis initialiseringen ikke er sket
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8. Montage af optionsmoduler

Modul

1. Fastgerelsesskrue
PA modul
Jy modul
Alarmmodul
Kabel for Jy modul
Kabel for alarmmodul

oUuhwWwN= =

7. Vinkel justering (33°-90°)

8.  Justering af skridekobling

10.  Hus

11.  Endedaeksel

12.  Sikkerhedsskrue for endedaeksel
13. Basisplade

13.1. Fastgarelsesskrue

Figur 4: Installation af Profi PA kort
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Elektrisk tilslutning af grundenheden 6 DR500x-xx

Ikke eksplotionsfarligt omrade Eksplotionsfarligt omrdde zone 1
.\ : s @
=4 .20 mA : @ L] 1
@ 15kQ AN 92V
: Eh @—|
: —m
EEX - : O Y HART-
T G e e D Wik
. @ 40 Q
-
: .
BE1
Figur 4 2-ledertilslutning (6DR500x-xE)
+ OF
"""" UH+
o > . @ U,IV]-92V
Uy=18..35V @ ] g = nlV-92V
. " T sk
jranney 1,5 kQ
U - E @—I AN 92V
- a0
"
1 *) 3-ledertilslutning,
—
+ ‘JW | O )_ HART- strom- og spaendings-
+ 1 N o Modul kild [ |
> 31O aan e am e B I it
0/4 ... 20 mA L @ 00
J
J ) :
Figur 5 3- eller 4-ledertilslutning (6DR500x-xN)
(@’ Bemaerk
Broen mellem klemme 1 og klemme 2 skal absolut fjernes for drift med 3/4-ledertilslutning.
Elektrisk tilslutning af optionsmoduler
U " ’A +
U, <35V L R
HE BT
| - i mardMA]
iy= 4 til 20mA
RB

15
Figur 6 Jy—modul (6DR5004-8)J)
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Eksplotionsfarligt omrade 1

Ikke eksplotionsfarligt omrade

: +
; U
: u
U : H
i :
@ : EEXx >
J l - : Jy
i, = 4 til 20mA : J
RB
Figur 7 Jy—modul (6DR5004-6)J)
L+
A2 M §
ke ’ 18 V il +35 V 24V
1
- G) DI
e @@ |@ =
- F.eks.
SIPART
5V| DR21
Figur 8 Alarmmodul: Binaere udgange (6DR5004-8A)
Eksplotionsfarligt omrade zone 1 Ikke eksplotionsfarligt omrade
- = EEX DIN 19234
2,1kQ AZ Al h + DIN Koblingsforsteerker
10 kQ
T G GD
Figur 9 Alarmmodul: Binaere udgange (6DR5004-6A)
\ 3V
21— BE2
#

+13V

I

+45V

@6 ®6

Figur 10 Alarmmodul: Binaere indgang BE2 (6DR5004-8A)




Luftafgang Y1 ved enkelt- og dobbeltvirkende aktuatorer

Luftafgang PZ

PoP PP
il

Luftafgang Y2 ved dobbeltvirkende aktuatorer

Luftudblaesning E med lyddeemper pa undersiden af enheden

Figur 11 Pneumatisk tilslutning

— 90° |||
25 30 35
1 \( )
10 15 20
— 33° | I
— 90° 40 50 60 70 90 110 130
| R I R I
2 \ C D
- NN

Figur 12 Vippearm NAMUR 3 mm - 35 mm (1), vippearm NAMUR > 35 mm - 130 mm (2)
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9.1

9.2

Funktioner/betjening via PROFIBUS PA

Systemintegration

Manipulatoren kan styres og overvages via acyklisk og cyklisk datatransmission fra et kontrolsystem (master).
Manipulatorens adresse skal konfigureres pa forhand, for at den kan kommunikere med masteren som slave.

PROFIBUS-adressen er som standard indstillet til 126. Dette kan @&ndres pa enheden (se kapitel 4.4, side 88) eller
ved hjalp af et parametervaerktgj som f.eks. SIMATIC PDM eller ved hardwarekonfiguration via bussen.

Acyklisk datatransmission

Acyklisk datatransmission benyttes hovedsageligt til at overfare parametre under idriftsaettelse, vedligeholdelse,
batchprocesser eller til at vise yderligere variabler, som ikke indgar i cyklisk brugerdatatrafik.

Datatrafik foregdr mellem en klasse 2-master og feltenheden via sakaldte C2-forbindelser. Enheden understatter op til fire
C2-forbindelser, sa flere klasse 2-mastere kan fa adgang til den samme manipulator samtidig. Du skal dog serge for, at de
ikke skriver til de samme data.

Acyklisk datatransmission udferes bedst med SIMATIC PDM-softwarepakken.

9.2.1SIMATIC PDM

SIMATIC PDM er en softwarepakke til design, parameterindstilling, idriftsaettelse, diagnosticering og vedligeholdelse af
manipulatoren og andre procesenheder.

SIMATIC PDM har en enkelt procesovervagning af enhedens procesvaerdier, alarmer og statussignaler.

Med SIMATIC PDM kan data fra procesenheden

* vises
* justeres
e ndres

e sammenlignes
e kontrolleres for troveerdighed
e administreres og

e simuleres.
Vi anbefaler generelt falgende procedure:

Laes forst de aktuelle indstillinger fra enheden ved at starte handlingen »Load to PG/PC«.

*  Kontroller de aktuelle indstillinger.
*  Kontroller de ngdvendige indstillinger.

e Indlees parameterindstillingerne i enheden, og gem desuden parameterindstillingerne offline.

PDM-menulinjen indeholder menuoverskrifterne File, Device, View, Extras og Help. | beskrivelsen nedenfor gennemgas
enhedens menu i detaljer. Der er yderligere undermenuer under overskrifterne.

9.2.1.1 Allocate address

Her kan manipulatoren tildeles en ny adresse. Bemaerk, at dette kun kan udfgres, hvis slaven endnu ikke er i gang med en
cyklisk betjening.

9.2.1.2 Load to device
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9.2.1.3 Load to PG/PC

Disse kan udfares ved blot at klikke pa det tilhgrende symbol (ikon) pa menulinjen. [FIGUR].

Med »Load at PG/PC« kan manipulatorens parametre laeses, &ndres efter behov og derefter sendes til manipulatoren
ved hjalp af »Load to devicex.

9.2.1.4 Read maintenance information

Dette viser oplysninger om de aktuelle vaerdier, som er indstillet ved den seneste initialisering af manipulatoren. Nar
vaerdierne sammenlignes med referencevaerdier, kan de vardier, der blev indstillet ved den seneste vedligeholdelse,
gemmes, og monteringens status kan evalueres.

Hvis du vil have vist vaerdierne, skal du dbne menuen “Device” og dbne undermenuen “Read maintenance information”.
Pa grund af maengden af oplysninger er de delt mellem flere registre:

e Maintenance information 1 og 2
Her vises initialiseringsvaerdier som f.eks. nulpunkt PO, slutvaerdi P100, positionstider osv.

e Maintenance data

Viser oplysninger om antal bevaegelser, retningsandringer, fejlmeddelelser osv. Der kan desuden angives
graensevardier, og de kan overferes til enheden.

e Operating temperature
Viser den mindste, aktuelle og maksimale temperatur.

e Service times
Viser den samlede servicetid og servicetider ved forskellige temperaturband.

e Static data revision number

Denne parameter viser revisionsnummeret for data, som er knyttet til den pagaeldende PROFIBUS-blok.
Efter hver parameterandring optalles revisionsnummeret i den pagaeldende PROFIBUS-blok.

9.2.1.5 Set maintenance information

Gor det muligt at gemme og nulstille vedligeholdelsesoplysninger.

Abn menuen »Device«, og 8bn undermenuen »Set maintenance information«. Der vises falgende registre:
e Save/reset maintenance information

og

o Reset counter

Hvis du vil gemme de aktuelle initialiseringsveaerdier, skal du skrive en gyldig dato i feltet »Date of SIPART maintenance«
og derefter trykke pa knappen »Save maintenance information«. Der fremkommer en dobbelt kolonnevisning med
vedligeholdelsesoplysninger i menuen »Read maintenance information« (se ovenfor).

Hvis manipulatoren derefter geninitialiseres, bestemmes de aktuelle vaerdier, og disse kan sammenlignes med de
tidligere gemte veerdier.

Nar du trykker pa tasten »Reset maintenance information«, nulstilles »Values at the last maintenance« (ryddes nedad).
Vedligeholdelsesparametrene nulstilles ved at indstille »Date of last maintenance« til en ugyldig veerdi (1.1.00). Dette
fortzeller PDM’en, at der ikke er nogen dato for seneste vedligeholdelse.

TIP: Hvis der atter indtastes en gyldig dato, vises de gamle vardier igen.

Felgende vedligeholdelsestzellere kan kun nulstilles ved at bekrafte registret “Reset counter” ved at trykke pa tasten
“Reset maintenance counter”:

e Antal 100% bevaegelser (STRKS)

e Antal retningsandringer (CHDIR)

¢ Antal fejlmeddelelser (\CNT)

e Antal alarmer 1 og 2 (ATCNT / A2CNT)
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9.2.1.6 Operation

Der er fglgende tilgeengelige maltilstande (betjeningstilstande):

e Automatic

e Manual

e Local overlay (LO))
« Notin service (OS)

Bemaerk, at maltilstandene henviser til betjeningstilstandene for funktionsblokkene i PROFIBUS PA-blokmodellen, og at de
ikke ma forveksles med driftstilstandene »Automatisk« og »Manuel« for manipulatoren.

Ovenstaende maltilstande trader i kraft, ndr manipulatoren er i automatisk tilstand (AUT). Hvis manipulatoren er i manuel
tilstand (MAN), treeder de forst i kraft efter lokalt skift til automatisk tilstand (AUT).

Maltilstandene gemmes i manipulatoren og gar ikke tabt, hvis strammen afbrydes.
Automatic

Hvis manipulatoren endnu ikke er tilsluttet som slave i en cyklisk betjening, kan indstillingspunktet sendes til den ved hjzlp
af PDM.

Udfer falgende indstillinger:

»  Abn registret “Operating mode”.
e Indstil maltilstanden til "Automatic”.
e Skriv en vaerdi for indstillingspunktet mellem 0 og 100%, kvalitet “Good"” og status “OK".

e Overfor indstillingerne til manipulatoren.

Manipulatoren styres nu til det gnskede indstillingspunkt, indtil en cyklisk master begynder at kommunikere med slaven,
eller manipulatoren lokalt indstilles til manuel tilstand.*

@ Bemeaerk

Bemaerk, at manipulatoren efter overfarslen reagerer med kvaliteten »Bad« og status »value constant«.

Nar maltilstanden forlades, og hvis der ikke laengere er en master, der sender et indstillingspunkt
til manipulatoren, vil manipulatoren efter den angivne overvagningsperiode antage den fejlsikre
parametervaerdi.

Manual

Selvom cyklisk kommunikation er aktiv, kan der sendes et indstillingspunkt til manipulatoren ved hjzelp af PDM. | sa fald skal
der i forvejen vaere konfigureret forrang over for den cykliske master.

Udfer falgende indstillinger:

»  Abn registret “Operating mode”.

e Indstil maltilstanden til “Manual”.

e Angiv en oprindelig vaerdi mellem 0 og 100%, kvalitet “Good” og Status “OK".
e Overfor indstillingerne til manipulatoren.

Manipulatoren styres nu til den gnskede oprindelige vaerdi og rapporterer dette i manuel tilstand ved at vise sMM« i
displayet.

Bemaerk, at i manuel tilstand skrives den oprindelige vaerdi uden dimensionsangivelse direkte i manipulatorens oprindelige
blok.

Indstil manipulatoren lokalt i manuel tilstand, og juster drevet ved hjalp af tasterne. Indstillingspunktet angives derefter
til den aktuelle returveerdi. Nar der skiftes tilbage til automatisk tilstand, bevares den manuelle tilstand og den ngjagtige
aktuelle indstilling.

Efter en stramafbrydelse vil manipulatoren vare i manuel tilstand i henhold til retningen af styringsbetjeningen for drevet
pa de angivne veerdier for YA eller YE.

@ Bemaerk

Hvis den cykliske masters indstillingspunkter skal traede i kraft igen, skal maltilstanden angives til
»Automaticx.




Local Overlay (LO)

For at gore det muligt for drevet at fastholde den aktuelle position kan manipulatoren indstilles til »Local Overlay« ved
hjaelp af PDM’en. | denne tilstand aktiveres manipulatorens ventiler ikke, selvom de kan opdage en eventuel lekage.
Udfer felgende indstillinger:

«  Abn registret “Operating mode”.
e Indstil maltilstanden til “Local Overlay (LO)".
e Overfor indstillingerne til manipulatoren.

Korrekt overfgrsel rapporteres med »LO« i manipulatorens display.

Hvis stramforsyningen afbrydes, frigiver drevet luften og forbliver i denne position, indtil stramforsyningen
genoprettes.

@ Bemaerk

Stil enheden tilbage i maltilstanden »Automatisk« for at genetablere virkningen af indstillingspunkterne
for den cykliske master.

Out of Service (0/S)

Manipulatoren kan tages ud af drift ved hjzelp af PDM’en uanset den cykliske kommunikation.

Forsigtig

Var opmarksom pa, at denne handling frigiver drivluften, for at forebygge personskade eller
beskadigelse af udstyret.

Udfer falgende indstillinger:

e Abn registret “Operating mode”.
e Indstil maltilstanden til “Out of Service (O/S)".
e Overfor indstillingerne til manipulatoren.

Korrekt overfersel rapporteres med »OS —« i manipulatorens display.

Ogsd i denne maltilstand kan manipulatoren skiftes lokalt til manuel tilstand, og drevet kan betjenes ved hjzlp af
tasterne. | sa fald vises »MAN —« i displayet.

Nar der skiftes tilbage til automatisk tilstand, vises »Not in service mode« (display »OS —«) stadig.

Drevet forbliver uden tryk efter afbrydelse af strammen.

@ Bemaerk

Hvis den cykliske masters indstillingspunkter skal traede i kraft igen, skal maltilstanden angives til
»Automaticx.

Simulation of readbacks

Simuleringsfunktioner er nyttige i forbindelse med idriftsaettelse af udstyrsdele og manipulatoren. Procesvaerdier kan
oprettes uden output af faktiske positionsvaerdier. Desuden pavirkes output fra alarmmodulerne og positionsvaerdien
for ly-modulet ikke af dem. Hele intervallet af de simulerede procesvardier kan benyttes. Der kan desuden simuleres
fejl.

Udfer falgende indstillinger:

*  Abn registret “Simulation readbacks”.

e Indstil simuleringen til “Approved”.

e Skriv en veerdi mellem 0 og 100% for den gnskede simuleringsvaerdi, kvalitet “Good” og status “OK".
e Overfor indstillingerne til manipulatoren.

Manipulatoren flyttes nu til masterens indstillingspunkt, men returvaerdien viser den simulerede veerdi.

@ Bemaerk

Husk at gendanne vaerdien til »Blocked«, nar simuleringen er feerdig.
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9.2.1.7 Reset

Reset to factory settings

Hvis manipulatorens indstillinger er &ndret, sa den ikke laengere kan udfare sin kontrolopgave, kan du benytte denne
funktion til at gendanne standardindstillingerne. Alle parametre undtagen PROFIBUS-adressen gendannes til standard-
indstillingerne.

Nulstillingen fremgar af diagnosticeringsrapporten som »Restart performed«. Alle parametre skal derefter indstilles pa ny, og
der skal udfares en initialisering.

Re-start (Warm start)

Ved varmstart kan manipulatoren slukkes og genstartes. Dette betyder, at kommunikationen afbrydes og derefter
genetableres.

Genstarten fremgar af diagnosticeringsrapporten som »Re—start performed«. Hvis der endnu ikke er en tilgaengelig
malevaerdi, viser automatiserings- og kontrolsystemet statussen »Indeterminate, initial value, value constant.

Reset the PROFIBUS address to 126

Hvis ingen anden enhed i systemet har den forudindstillede adresse 126, kan PROFIBUS-linjen udvides til at omfatte denne
manipulator, mens automatiserings- og kontrolsystemerne kerer. Adressen pa den nymonterede enhed bar efterfalgende
a&ndres til en anden veerdi.

Hvis du vil fijerne en manipulator fra PROFIBUS-linjen, skal adressen gendannes til 126 ved hjaelp af denne funktion, sa den
pa et senere tidspunkt kan tilfgjes i dette eller et andet system, hvis det er nadvendigt.

Hvis en cyklisk master allerede kommunikerer med manipulatoren, kan adressen ikke nulstilles.

Operating lock

Enheden kan skrivebeskyttes for at forhindre, at en acyklisk master udfgrer uenskede @&ndringer. Du gor dette ved at
indtaste »On« i manipulatorens undermenu til skrivebeskyttelse.

9.2.1.8 Initialization parameters

I denne menu kan initialiseringsparametrene vises og @&ndres enkeltvis. Denne funktion bgr dog kun udfares af specialister
(se under »Optimering af kontroldata« i kapitel 4.7, side 116). Funktionen skal ogsa udfares, hvis elektronikken skal
udskiftes, men i dette tilfelde kan der ikke udferes initialisering (se kapitel 3.7, side 81).

9.2.1.9 Self-calibration

Du kan ogsa initialisere positionscontrolleren for farste gang med SIMATIC PDM.

Den initialiseres ved at dbne menuen »Device« og derefter undermenuen »Self-calibration«. Tryk pa knappen »Start
calibration« i det vindue, der abnes. Der vises en advarsel, som du ubetinget skal overholde for at undga personskade eller
beskadigelse af udstyret. Bemaerk, at selvkalibering ogsa kan startes fra den acykliske master, selvom positionscontrolleren
er i automatisk tilstand og har indstillingsveerdien fra en cyklisk master.

Advarsel
Da du ikke befinder dig pa stedet, skal du falge de respektive sikkerhedsprocedurer, far du starter
selvkalibreringen, for at undga personskade eller beskadigelse af udstyret.

Du skal ogsa sikre dig, at selvkalibreringen kun kan afbrydes pa selve maskinen ved at aktivere
betjeningstilstandsknappen eller ved at afbryde stramforsyningen.

Selvkalibreringen startes, nar du har bekraeftet advarslen. Du kan fd vist status i SIMATIC PDM-vinduet.

Nar initialiseringen er fuldfert, fortsaetter placeringscontrolleren i den betjeningstilstand, som selvkalibreringen blev startet
i. Hvis der genereres en fejlmeddelelse, skal rettelsen udferes pa stedet.




9.2.1.10 Write protection

Efter fuldferelse af idriftsaettelsen kan skrivebeskyttelsen aktiveres for at forhindre, at en acyklisk master udferer ugnskede
2&ndringer. Manipulatorens parametre kan dog aendres lokalt, som det for var tilfaeldet.

Du gor dette ved at indtaste »On« i manipulatorens undermenu til skrivebeskyttelse. Hvis nogen derefter forseger
at skrive, viser PDM’en rapporten »Communication aborted«.

@ Bemaerk

Hvis »ON« allerede er indstillet via skeermen »Hardware Write Protectx, er det binzere input 1 i mani-
pulatoren angivet parametrisk til »bLoc1« eller »bLoc2« og aktiv. Dette betyder, at skrivning ved hjaelp af
PDM ikke er mulig.

9.3 Cyklisk datatransmission

Med cyklisk datatransmission overfgres de brugerdata, som er relevante for procesautomatisering, mellem klasse 1-
masteren (kontrol- eller automatiseringssystemet) og manipulatoren.

9.3.1Konfigurering

Oplysninger om input- og outputomrader samt palideligheden af de cyklisk transmitterede data defineres i DMD-filen
(DeviceMasterData-filen), testes ved hjzlp af enhedens konfigurationsmeddelelse og erklaeres i givet fald som vaerende
gyldige. Under designet indstilles de brugerdata, der skal transmitteres i cyklisk drift. Det betyder, at det er muligt at
optimere den transmitterede datamangde. DMD-filerne for alle faelles enheder er allerede gemt i Siemens-kontrolsystemet,
men der er ogsa adgang til dem via internettet (www.ad.siemens.de/csi_e/gsd), og de kan importeres efterfalgende.

9.3.1.1 Konfigurering af brugerdata

De brugerdata, som gares tilgaeengelige for kontrolsystemet eller den abne kontrol via PROFIBUS, afhanger af den valgte
konfiguration.

@ Bemaerk

| STEP 7 er konfigureringsvaerktajet HW-Konfig. | STEP 5 er det COM_PROFIBUS.
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PC eller PG

(Masterklasse 2) Strramforsymng

PROFIBUS DP

\ /
\ 1/ I\\

i .
| — | — : / / | Busterminalpunkt

EI:JI:I

| | PROFIBUSPA
/ lm J\/J
MPI-kabel DP/PA-kobler '
. Splittere
(bruges til idriftsaettelse DP/PA-link
0g overvagning) (
CPU
SIMATIC S7

(Masterklasse 1)

PA-enheder

Figur 60 Eksempel pa et lille PROFIBUS DP/PA-system

Dette er et lille STEP 7-program, der etablerer cyklisk datatransmission mellem manipulatoren og PROFIBUS PA.

El"ﬂpiﬁ‘#l /FUP - [SIPART PS2 PANS7-Programm[6])\...ADB1 - <OFffline>]

O Dolo. Boobelen Eriigen Zospdem Lo Ak Extos Feolr il —leix]
Dlcs|sg|@| @] | %[m[e| cofan | >t k2| @] H]in]0]=]=] w2l
Adresse Deklaration Name Typ Anfangswert atar  —
0.0[teup OBL_EY_CLASS [evTs |Bic= 0-3 - 1
1.0|cenp OBl &CAN 1 |BYT! 1 (Cold resta
‘ A Ale ceee A BT AR TR Iﬂ-”- 1 FPnd e - ;
DEL : Titel |
Illmmu: |

CALL “DPID_DAT" SFCl4 == Read Consistent Data of a Standard DP Slave
LADDR :=Hgl&gl00

BET_VAL: =NW1lU00

BECORD :=P4§M 0.0 BYTE 15

CALL "DPWR_DAT" EFC15 == Write Consistent Data te a Standard DP Slave
LADDR :=Wg§légl0o

RECORD :=P8M 16.0 BYTE 10

BRET VAL:s=IMW1l0Z

EE
-,
<] | >
Diucken Sie F1. um Hiffe zu erhalten. OFFLINE SIM 111 'Eirfiigen |Geandet -

Figur 61 STEP 7-eksempelprogram




| dette eksempel transmitteres alle filer, som enheden understatter, i input- eller outputretningen.

256 (W#16#100) er valgt som den oprindelige 1/0-adresse.

Forklaring

Byte 15

15 byte inputdata med felgende:
e READBACK 5 byte

* RCAS_OUT 5 byte

« CHECKBACK 3 byte

e POS D 2 byte

Byte 10

10 byte outputdata med felgende:

. SP
« RCAS_IN

5 byte
5 byte

(se objekttabellen i appendikset)

9.3.2 Brugerdata via PROFIBUS

Manipulatoren kan udveksle en kombination af falgende cykliske brugbare data med PROFIBUS.

Dansk betegnelse | Engelsk Forkortelse Retning set fra Laengde i byte Bestar af
betegnelse manipulatoren

Indstillingspunkt Setpoint SP Input 5 Veerdilstatus

Returveerdi Readback RB Output 5 Vaerdilstatus

Diskret position Position discrete POS_D Input 2 Veerdilstatus

Kontrolvaerdi Checkback CB Input 3 Veerdi

Ekstern Remote Cascade RCAS_IN Input 5 Vardil/status

kaskadeindgang Input

Ekstern Remote Cascade RCAS_OUT Input 5 Vaerdi/status

kaskadeudgang Output

Indstillingspunkt

Indstillingspunktet bestar af en flydende talvaerdi (4 byte) og den tilhgrende status (1 byte, se nedenfor).

Returveerdi

Returvaerdien angiver ventilens position. Returvaerdien bestdr af en flydende talvaerdi (4 byte) og den tilhgrende

status (1 byte).

Diskret position

Ventilens diskrete position vises som en vardi (1 byte) med felgende betydning:

0 = ikke initialiseret

1 = ventil lukket

2 = ventil dben

3 = ventil i mellemtilstand

Der findes ogsa en status for denne vaerdi (1 byte)




Kontrolveerdi

Kontrolvaerdien vises bitkodet i 3 byte:

Bit Betydning af “1” Bemaerkninger
0 0 Enhed i fejlsikret position Position bestemt af parameter 46 (FSTY)
1 Anmodning om lokal betjening Rapporterer, at der er trykket pa en tast
2 Enheden betjenes lokalt Enheden er parametrisk indstillet lokalt (f.eks. 1
YFCT), eller den er ikke initialiseret
3 Nodbetjening er aktiv Enheden er i manuel tilstand (display: Man eller P)
4 Afvigelse fra bevaegelsesretningen Ikke nedvendig for SIPART PS2
5 Stop naet (ventilen er ikke helt aben) Ikke nedvendig for SIPART PS2
6 Stop naet (ventilen er ikke helt lukket) Ikke nedvendig for SIPART PS2
7 Timeout for betjening Enheden kan ikke justeres (overvdgningstid og
overvagningsgranse er overskredet, parameter
43 TIM og 44 LIM) pé grund af manglende
komprimeret luft.
1 0 Ventilen er dben Indstillingskommandoen “Supply air to actuator” er
sendt
1 Ventilen er lukket Indstillingskommandoen “Exhaust air from
actuator” er sendt
2 Parametrene er @&ndret Angiv en kort tid efter afslutning af “Konfigurations
tilstand”, hvis en eller flere parametre er endret
3 Simuleringsfunktion Simuleringsfunktion er godkendt. Masterklasse
2 kan tilsidesaette faktiske datavaerdier, f.eks.
for at teste svaret pa graensevaerdierne for
kontrolsystemet
4 Er ikke forudindstillet i Profil 3
5 Fejl i kontrolenheden Ikke ngdvendig for SIPART PS2
6 Kontrolenheden er ikke aktiv Ikke ngdvendig for SIPART PS2
7 Selvtest er aktiv Ikke ngdvendig for SIPART PS2
2 0 Bevaegelsesomrade overskredet Indstilles, hvis den angivne greensevardi for
bevaegelsesomrade overskrides.
1 Yderligere input er aktivt Binaert input 1 er aktiveret
2 Yderligere input er aktivt Binaert input 2 er aktiveret

Ekstern kaskadeindgang

| ekstern kaskadetilstand (faktisk tilstand = ekstern kaskade) benyttes den eksterne kaskadeindgang som indstillingspunkt.
Ekstern kaskadeindgang bestar af en flydende talvaerdi (4 byte) samt status (1 byte).

Ekstern kaskadeudgang

Denne udgang stiller det aktuelle indstillingspunkt i AUTO-tilstand og ekstern kaskade til radighed. Status bruges isaer til
overgangen fra AUTO til ekstern kaskade.

Sammen med parameterinputvariablen (primaer veerdiskala) kan du ikke blot angive indstillingspunkterne for manipulatoren
som en procentdel af ventilpositionen, men ogsa i fysiske mangder, f.eks. kubikmeter pr. dag eller liter pr. minut. Det er ogsa
muligt at tilpasse returvaerdierne til denne skala.




Status

Status viser oplysninger om kvaliteten af input- eller outputvaerdien.

Formatet af status er altid:

7 6 5 4 3 2 1 0
Kvalitet Yderligere oplysninger Graenseveerdibit
Kvalitet
0: ugyldig
1: usikker
2: god

3: god (kaskade)

Graensevardibit

0:god
1: nedre graenseveerdi er naet, overskredet eller begraenset til nedre graeenseveerdi
2: gvre graenseveerdi er naet, overskredet eller begraenset til gvre graensevaerdi

3: veerdien er fast, ingen malt veerdi

Yderligere oplysninger

De yderligere oplysninger afhanger af kvaliteten.

7 6 5 4 3 2 1 0 Betydning

0 0 0 0 0 0 se ovenfor ugyldig

0 0 0 0 1 1 se ovenfor enhedsfejl

0 0 0 1 0 0 se ovenfor sensorfejl

0 0 0 1 1 1 se ovenfor ugyldig, ikke i drift

0 1 0 0 0 0 se ovenfor usikker

0 1 0 0 0 1 se ovenfor usikker, sidste brugbare veerdi

0 1 0 0 1 0 se ovenfor usikker, substitueret veerdi

0 1 0 0 1 1 se ovenfor usikker, oprindelig veerdi

1 0 0 0 0 0 se ovenfor god

1 0 0 0 0 1 se ovenfor god, aktiv blokalarm (sendrede parametre)

1 0 1 0 0 0 se ovenfor god, ga til fejlsikret tilstand (kommando)

1 1 0 0 0 0 se ovenfor god (kaskade)

1 1 0 0 0 1 se ovenfor god (kaskade), initialisering bekrzeftet

1 1 0 0 1 0 se ovenfor god (kaskade), initialisering anmodet

1 1 0 0 1 1 se ovenfor god (kaskade), ikke anmodet

1 1 0 1 1 0 se ovenfor god (kaskade), lokal betjening har prioritet

1 1 0 1 1 1 se ovenfor god (kaskade), enheden er i fejlsikret position
1 1 1 0 0 0 se ovenfor god (kaskade), ga til fejlsikret tilstand (kommando)

27



Mulige kombinationer af brugbare data og position i adresseomradet.

For kommunikation af cykliske brugbare data mellem masteren og manipulatoren kan du vaelge en kombination af vaerdier
under konfigurationen:

SP

Indstillingspunkt

Output (mastervisning)

Oprindelig adresse 0
1 SP -
2 Flydende talveerdi
3
4 SP - status
RCAS_OUT,
RCAS_IN
Eksternt kaskadeoutput, eksternt kaskadeinput
Input (mastervisning)
Oprindelig adresse 0
1 RCAS_OUT -
2 Flydende talveerdi
3
4 RCAS_OUT - status
Output (mastervisning)
Oprindelig adresse 0
1 RCAS_IN —
2 Flydende talvaerdi
3
4 RCAS_IN — status
READBACK,
POS_D, SP

Returvaerdi, diskret position, indstillingspunkt

Input (mastervisning)

Oprindelig adresse

READBACK —

Flydende talveerdi

RCAS_IN - status
POS_D
POS_D - status

| lwWiIN|—-|O




Output (mastervisning)

Oprindelig adresse 0
1 SP -
2 Flydende talvaerdi
3
4 SP — status
Checkback, SP
Kontrolveerdi, indstillingspunkt
Input (mastervisning)
Oprindelig adresse 0
1 CHECKBACK
2
Output (mastervisning)
Oprindelig adresse 0
1 SP -
2 Flydende talvaerdi
3
4 SP — status
READBACK,
CHECKBACK,
POS_D, SP

Returveerdi, diskret position, kontrolvaerdi, indstillingspunkt

Input (mastervisning)

Oprindelig adresse 0
1 READBACK —
2 Flydende talvaerdi
3
4 READBACK — status
5 POS_D
6 POS_D - status
7
8 CHECKBACK
9

Output (mastervisning)

Oprindelig adresse 0
1 SP—
2 Flydende talveerdi
3
4 SP — status
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RCAS_OUT,
CHECKBACK,
RCAS_IN

Eksternt kaskadeoutput, kontrolvaerdi, eksternt kaskadeinput

Input (mastervisning)

Oprindelig adresse 0
1 RCAS_OUT -
2 Flydende talveerdi
3
4 RCAS_OUT - status
5
6 CHECKBACK
7

Output (mastervisning)

Oprindelig adresse 0
1 RCAS_IN -
2 Flydende talvaerdi
3
4 RCAS_IN - status

READBACK,
RCAS_OUT,
POS_D, CHECK-
BACK, SP,
RCAS_IN

Returvaerdi, eksternt kaskadeoutput, diskret position, kontrolvaerdi, indstillingspunkt, eksternt kaskadeinput

Input (mastervisning)

Oprindelig adresse

0

1 READBACK —

2 Flydende talvaerdi
3

4 READBACK - status
5

6 RCAS_OUT -

7 Flydende talvaerdi
8

9 RCAS_OUT - status
10 POS_D

11 POS_D - status

12

13 CHECKBACK

14




Output (mastervisning)

Oprindelig adresse

Flydende talveerdi

0

1 SP—

2 Flydende talvaerdi
3

4 SP — status

5

6 RCAS_IN -

7

8

9

RCAS_IN — status

9.3.2.1 Status

Status viser oplysninger om:

1. Hvorvidt de malte vaerdier kan benyttes i applikationsprogrammet.

2. Enhedens status (selvdiagnosticering/systemdiagnosticering).

3. Andre procesoplysninger (procesalarmer)

Betydningen af statusbytene vises pa de falgende sider. Desuden vises de mulige fejlarsager samt forslag til, hvordan fejlene

rettes.

Oversigt over statuskoder

Hex | Dec | Tilherende statuskode | PDM-display | Arsag Handling
00 00 READBACK, POS_D bad Benyttes, hvis der ikke er Kontroller forbindelsen
andre oplysninger. Enheden er
ikke til stede, eller den cykliske
forbindelse er afbrudt
Genereres af DP/PA-linket
04 04 READBACK, POS_D bad, De veerdier, der returneres Udfer initialisering igen
configuration fra initialiseringen, kan ikke
Kontroller relevante
fault benyttes . S
parameterindstillinger.
07 07 READBACK, POS_D bad, Start- og slutveerdierne i det Angiv forskellige start- og
configuration indtastede interval er ens slutveerdier
fault
0oC 12 READBACK, POS_D bad, device Graensen for tilladt Kontroller
fault aktuatorbevaegelse er transmissionsforholds-
overskredet selektoren
OF 15 READBACK, POS_D bad, device Der er en fejl, som ikke kan Udskift elektronikken
fault repareres, i enheden (f.eks.
hukommelsesfejl)
1C 28 READBACK, POS_D bad, out of Controlleren eri Vent til efter
service initialiseringsfasen initialiseringsfasen
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Hex | Dec | Tilhgrende statuskode | PDM-display | Arsag Handling

1F 31 READBACK, POS_D bad, out of Funktionsblokken er deaktiveret | For normal drift
service, value af en kommando. Enheden genindstilles
constant flytter til sikker position maltilstanden til "AUTO”

47 71 READBACK, POS D uncertain, last | Forbindelsen er afbrudt, eller Kontroller forbindelsen,
useful value, SETPOINT-status er ikke “Good”. og serg for, at SETPOINT
value constant | Manipulatoren flyttes til den (SP) folges af en status

sikre position, den parametriske | pa 80 hex., 128 decimal
sikkerhedsindstilling angives til ("Good")
“retain last valid value”

48 75 READBACK, POS_D uncertain, Forbindelsen er afbrudt, eller Kontroller forbindelsen,
substituted SETPOINT-status er ikke “Good”. og serg for, at SETPOINT
value, value Manipulatoren flyttes til den (SP) folges af en status
constant sikre position, den parametriske pa 80 hex., 128 decimal

sikkerhedsindstilling angives til (“Good")
“issue default value”

4F 75 READBACK, POS_D uncertain, Efter start indlaeses en oprindelig | Slet vaerdien i
initial value, vardi i enhedens hukommelse programmet
value constant

50 80 READBACK, POS_D uncertain, Enheden kontrolleres lokalt
value
uncertain

80 128 | SETPOINT (SP), Good Normal funktion

READBACK, POS_D

84 132 | READBACK, POS_D Good, update En relevant parameter for
event enheden er @ndret. Displayet

udlgber efter 10 sekunder

8D 141 | READBACK, Good, alarm Uden for tolerancegraense
value fallen under nederste parametriske
below alarmgranse. Alarmoutput A1

eller A2 aktiveres

8E 142 | READBACK, POS_D Good, Uden for tolerancegraense
alarm value over gverste parametriske
exceeded alarmgranse. Alarmoutput A1

eller A2 aktiveres

A3 163 | SETPOINT (SP) Good, Gehe in | Kommando om at ga til sikker For normal drift skal

Fail-Safe position status 80 hex., 128
decimal (“Good")
gendannes

A4 164 | READBACK, POS_D Good, Graensevaerdien for bevaegelse Udfer vedligeholdelse,
maintenance har overskredet det absolutte og nulstil rapporterne
requested bevaegelsesomrade ved hjzelp af SIMATIC

PDM

Tabel 11 Statuskoder




9.3.2.2 Diagnosticering

Ud over statusoplysninger kan enheden rapportere aktive oplysninger om enhedens tilstand. Diagnosticering er
vigtige oplysninger, som kan benyttes i et automatisk system til at planlaegge handlinger til genoprettelse.

Der findes standardmekanismer i PROFIBUS—DP til at kommunikere diagnostiske oplysninger, og der kan oprettes en
aktiv rapport til klasse 1-masteren. PROFIBUS—DP har en protokol til dette til at viderebringe oplysninger, som gar forud
for driftsdataene til klasse 1-masteren.

Indholdet af parameteren »Device Status« fra den fysiske blok samt oplysninger om, hvorvidt der er opstaet en
statusaendring (handelse vundet/handelse tabt).

Diagnosticeringsobjektet bestdr af fire byte. Kun de farste to byte har relevans for manipulatoren.

9.3.3 Diagnosticering i henhold til PROFIBUS DP (DDLM_Slave_Diag)

Manipulatoren leverer diagnosticeringsdata i felgende format:

Input
(mastervisning)
Oprindelig adresse 0 Station_status_1
1 Station_status_2
2 Station_status_3 Standard DP-diagnosticering
3 Diag_Master_Add
4 Ident_Number
5 Ident_Number
6 Header
7 Status_Type Statuskoder
8 Slot Number i henhold til DP/V1
9 Specifier
10 | Diagnostics (0)
11 Diagnostics (1) Diagnosticeringsobjektet
12 Diagnostics (2) i den fysiske blok
13 | Diagnostics (3)
Specifikator
1: opstdet haendelse
2: ryddet haendelse
Diagnosticering
Byte Bit | Betydning af “1"” Arsag Handling
Byte O 0
1
2
3

33



Number” er a&ndret under cyklisk
betjening. Enheden rapporterer
a@ndringen af id-nummeret og viser
en advarsel om forestdende fejl. Hvis
enheden genstartes uden at aendre
udstyrskonfigurationen, inkluderes
enheden ikke leengere i den cykliske
driftsdatatrafik

Byte Bit | Betydning af “1” Arsag Handling
4 Hukommelsesfejl Under driften kontrolleres Udskift elektronikken
hukommelsen Igbende for
checksumfejl og laeselskrivefejl.
Denne rapport genereres, hvis der
opstar fejl
5 -
6 Enheden er ikke initialiseret Den initialisering, enheden kraever Udfar initialisering
for at kunne fungere, er endnu ikke
udfert korrekt
7 Initialiseringsfejl De veerdier, der returneres fra Udfar initialisering igen.
initialiseringen, kan ikke benyttes Kontroller relevante
parameterindstillinger
Byte 1 0 -
1 Fejl ved tilfersel af komprimeret luft | Der er konstateret svartidsfejl. Kontroller tilferslen
Det skyldes sandsynligvis fejl af komprimeret
i forbindelse med tilfarslen af luft, kontroller
komprimeret luft ilfarselsforbindelserne
2
3 Genstart udfert (efter 10 sek. skiftes | Der er sluttet elektrisk strem til Kontroller ledningerne
til “0") enheden, eller en varmstart er og stremforsyningen
udfert ved hjeelp af SIMATIC PDM,
eller den interne Watchdog er
betjent
4 Genstart udfert (efter 10 sek. skiftes | Enheden gendannes til
til “0") standardindstillingerne
5 Vedligeholdelse kraeves Det absolutte bevaegelsesomrade Udfar vedligeholdelse,
har overskredet graensevardien for og nulstil rapporterne
bevaegelse ved hjzelp af SIMATIC
PDM
6 Ugyldig karakteristikkurve Den parametriske karakteristikkurve | Kontroller
har ikke den ngdvendige monotoni stottepunkterne
eller antal stattepunkter, eller
x-vaerdierne ligger ikke ved 5%-
intervaller osv., den oprindelige
karakteristikkurve benyttes fortsat
7 Id-nummer &ndret Parameteren “PROFIBUS Identity Foretag en &ndring

til udstyrets
konfigurationsdata (ret
GSD’en), sa de svarer til
enhedens id-nummer

Tabel 12 Diagnosticering

&
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Bemaerk

Enhedens status kan simuleres vha. SIMATIC PDM (kapitel 5.2.1, side 121). Dette muligger reaktion i
automatiseringen, hvis der opstar en fejl, der skal kontrolleres.
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