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Intelligente elektrische Antriebe fiir die

Prozessautomatisierung
System-Beschreibung
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Einfiihrung

Antriebe finden Verwendung in allen
Industriebereichen. Innerhalb der
Prozessautomatisierung regeln sie den Material-,
Massen- oder Energiefluss durch die Verstellung
von Ventilen, Klappen, etc.

Fir Antriebe gilt der Schritt in Richtung
sIntelligente Feldgerate” mittlerweile als Stand
der Technik. Zunehmend stiegen in der jingeren
Vergangenheit die Forderungen nach der
Verlagerung von Funktionen in das Gerat, die
Anbindung an Bussysteme sowie die
Visualisierung von Prozess- und Geratedaten. Um
diesen Forderungen nachzukommen, wurde
CONTRAC entwickelt.

CONTRAC - ein zusammengesetzter Begriff aus
"Control" (,Regelung) und "Actuator" (,Antrieb“)
—bedeutet" intelligenter" und kompakter
Regelantrieb.

Elektrische Antriebe fur die
Verstellung von Klappen und
Ventilen im Prozessregelkreis

Langlebig und positioniergenau

Geeignet fur kontinuierliche
Positionierung und Dreipunkt-
Ansteuerung

Das Contrac-Antriebssystem basiert auf der Familie
konventioneller Schwenk- und Linearantriebe, die auf
eine mehr als 50-jdhrige erfolgreiche Geschichte
zuruckblicken.

Die Merkmale:
« Kontinuierliche Positionierung
. Uberlastsicher in den Endlagen ohne
drehmomentabhangige Abschaltung
» Hohe IP-Schutzart
« Lange Serviceintervalle



2 Elektrische Antriebe SYSTEM-BESCHREIBUNG | TD/ACTUATOR/001-DE REV. A

... Einflihrung

Durch die Kombination von bewahrten mechanischen
Komponenten- und Mikroprozessorelektroniken wurde eine
intelligente Antriebsbaureihe entwickelt, welche:
« feldbuskompatibel ist aber ebenso konventionell
angesteuert werden kann
- Diagnosemdglichkeiten bietet und liber eine grafische
Bedienoberflache parametriert werden kann
« Selbstliberwachung bietet
» Fail-safe Speicherung von technischen Daten ermd&glicht

Abbildung 1: Kraftwerk Janschwalde, Cottbus (Deutschland)

Antriebsspezifische Funktionen flr einen zuverlassigen Betrieb,
welche ebenfalls die Uberwachung, die Wartung und den Service
des Antriebs erleichtern, erweitern die Ubliche
Antriebsfunktionalitat.

Abgesehen von der groBen Anzahl von Funktionen ist sein
Dreiphasen-Asynchronmotor mit Kafiglaufer eine wesentliche
Komponente des Antriebs. Die Entscheidung fiir diesen Motor
wurde getroffen, da Zuverlassigkeit und ein sicherer Betrieb
auch fir die neue Antriebsgeneration wesentliche Aspekte
waren. Letztendlich war diese L&sung seit Jahrzehnten in vielen
Antriebsanwendungen weltweit erfolgreich im Einsatz aufgrund
des einfachen Aufbaus und der bekannten Robustheit und
Zuverlassigkeit.

Der Erfolg der Dreiphasen-Asynchronmotoren wurde mit dem
Durchbruch der Frequenzumformertechnik in den friihen 80er
Jahren nochmals gesteigert. Drehzahlregelung, bis dahin den
Gleichspannungsmotoren vorbehalten, war nun auch fir die
Dreiphasenmotoren mdoglich.

Durch die Verwendung des Frequenzumformers war es nun auch
moglich, das Drehmoment und die Stellzeit des intelligenten
Antriebs zu variieren.

Das bedeutet, dass beide Parameter voneinander unabhangig
dem Stellglied oder dem Prozess angepasst werden kénnen.
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1 Betriebsphilosophie

C D

@ Antriebskraft Prozesskraft

Abbildung 2: Betriebsphilosophie

Der Antrieb folgt kontinuierlich einem Sollwertsignal. Der Motor
steht dabei permanent unter Spannung (Betriebsart S9 - 100 %
blockierfest nach IEC 60034-1 / EN 60034-1) und erh6éht oder
reduziert das Drehmoment sanft und proportional zum AY-
Signal (Differenz zwischen Y Sollwert und Y-Stellungssignal) an
der Elektronik - siehe Abbildung 4).

Der Antrieb unterliegt dabei keinem Temperatur-Derating; d. h.
keinerlei Einschrankungen selbst bei maximaler zuldssiger
Umgebungstemperatur. Im ausgeregelten Zustand stehen die
Antriebskraft und die Prozesskraft im Gleichgewicht und der
Antrieb halt das Stellglied in der geforderten Position.

In diesem ,,Gleichgewichtszustand” befindet sich der AY-Wert
innerhalb des proportionalen Bereiches der Momenten/Kraft-
Charakteristik-Kurve (siehe Abbildung 4).
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Abbildung 3: Kontinuierliche Positionierung
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Abbildung 4: Drehmoment / Kraft in Abhangigkeit von der Stellungsabweichung
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Abbildung 5 zeigt das dynamische Verhalten des Contrac nach S9 Spezifikation
einem Sollwertsprung. Der Antrieb folgt dem sich andernden Lastprofil
Sollwert nahezu unmittelbar mit nur leichter Verzégerung. < (A)

Aw(t)

@—
____

-V

-V

@ Stellungs-Sollwert w (t) = Sollwert, t = Zeit
Antriebsposition

Abbildung 5: Schematische Darstellung einer Contrac Sprungantwort

Aufgrund der speziellen Elektronik und Ansteuertechnik sind
keinerlei Temperatur- oder Drehmoment-Uberwachungsschalter
erforderlich. Diese Betriebsart mit sanft wechselnden
mechanischen Belastungen ist einer der Griinde fur die langen
Serviceintervalle.

Temperaturprofil
Wird die Energieversorgung unterbrochen, ist der Motor @ Lastzyklus @ Beharrungstemperatur des
spannungslos und eine Bremse auf dem hinteren Ende der Gerit permanent eingeschaltet Gerdtes
Motorwelle hdlt den Motor und damit den Antrieb in der Gerfitetemperatur Umgebungstemperatur Tymp,
momentanen Position (Ruhestromprinzip). Dies verhindert, dass (Trmay. 2uldssig)

eventuelle Prozessriickstellkrafte den Antrieb in eine der

Abbildung 6: Definition der Betriebsart
Endlagen bewegen.

Das Gerat (in diesem Fall der Antrieb) ist eingeschaltet und steht
permanent unter elektrischer Spannung. Nach dem Einschalten
steigt die Geratetemperatur an, Uberschreitet dabei aber
niemals die maximal zuldssige Temperaturgrenze. Das Gerat darf
dabei ohne Zeitbegrenzung zu 100 % eingeschaltet sein (selbst
bei maximaler zulassiger Umgebungstemperatur und
wechselnder Geschwindigkeit und Drehrichtung) ohne Schutz
oder Uberwachungseinrichtungen.

Die Betriebsart S1 (100 % Einschaltdauer bei konstanter Last)
wird von der Betriebsart S9 mit abgedeckt!

Es entstehen keine durch den Antrieb verursachten
Einschrankungen fiir den Regelkreis!
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2 Gerate
Schwenkantriebe

Abbildung 8: Schwenkantrieb montiert auf einer Klappe

@ Handrad fiir manuelle Bedienung @ Stellungssensor

@ Motor @ Hebel

@ Stecker fir die elektrische @ Abtriebswelle
Verbindung @ Stirnradgetriebe

Abbildung 7: Schnittbild eines Schwenkantriebs

Schwenkantriebe sind verfligbar fiir Nennstellmomente von

50 bis 16000 Nm (40 bis 12000 Ibf-ft) und sie weisen alle ein sehr
ahnliches Konstruktionsprinzip auf.

Ein Motor treibt ein reibungsarmes, 6lgeschmiertes
Stirnradgetriebe an. Am Ende dieses Getriebes Ulibertragt ein auf
der Abtriebswelle montierter Hebel das Moment lber ein
Gestdnge auf das Stellglied. Da der Stellungssensor direkt auf
dem hinteren Wellenende der Abtriebswelle montiert ist,
ermdglicht dies eine spielfreie Stellungsriickmeldung. Dies ist
einer der Griinde fir das hOChpréZise Positionieren mit Contrac. Abbildung 9: Contrac-Antriebe arbeiten zuverldssig auch unter widrigsten Bedingungen
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Linearantriebe

Motor

Kugelumlaufspindel

Integrierte Dreh- @ integrierte Federn
/Linearwandlung @

Schubstange
Stecker fiir elektrischen

H
Anschluss andrad
Stellungssensor @ Stirnradgetriebe

®» ©® OO

Abbildung 10: Schnittbild eines Linearantriebs und Detailansicht der Kugelumlaufspindel

Linearantriebe sind verfligbar fiir Nennstellkrdfte von

4 bis 200 kN (900 bis 45000 Ibf) und sie weisen ebenfalls ein
sehr dhnliches Konstruktionsprinzip auf.

Der Motor treibt die interne Dreh- / Linear-
Umwandlungsbaugruppe an, welche sich auf der Schubstange
befindet. Diese bewegt die Schubstange aus oder ein — abhangig
von der Drehrichtung des Motors. Das, was die Contrac
Linearantriebe hervorhebt, ist das technische Detail fiir diese
Dreh- / Linearwandlung, fiir die ABB eine Kugelumlaufeinheit mit
extrem geringer Reibung verwendet.

Integrierte Federn absorbieren einerseits Lastspitzen, welche
beim Anfahren von Ventilendlagen auftreten kénnen. Sie
absorbieren aber ebenso thermisch bedingte
Langendnderungen der Schubstange oder der Ventilspindel (z. B.
bei Montage des Antriebs auf einer HeiBdampfleitung).

@ Ventil

@ Linearantrieb
@ Laterne

Abbildung 11: Linearantrieb RSD20

Abbildung 12: Horizontal montierter Linearantrieb



Elektrische Antriebe SYSTEM-BESCHREIBUNG | TD/ACTUATOR/001-DE REV. A

Elektronikeinheit

mOe On
€@ wo @
nQe Oy
o sisL
INT
e L O]
RSH?i
N

@ Elektronikeinheiten fir die @ Elektronikeinheiten fir die
Feldmontage Gestellmontage

@ Lokales Bedienfeld

Abbildung 14: Elektronikeinheiten fiir die Feldmontage (Beispiel)

Abbildung 13: Elektronikeinheiten

Betrachtet man den Antrieb als die Muskeln eines
Positionierkreises, so sind die Elektronikeinheiten dessen
Gehirn. Diese Baugruppen kénnen antriebsnah im Feld (IP 66)
oder entfernt in einem Montagegestell (IP 20) installiert werden.
Integrierte Version ist fir den jeweils kleinsten Schwenk- und
Linearantrieb verfligbar.

Neben den Anschlussklemmen enthalten sie den Mikroprozessor,
den Frequenzumformer fiir die Motoransteuerung, die Binarein-
und ausgange, die Kommunikationsschnittstellen und die
Steckerbuchse fiir die Verbindung zu einem PC bei lokaler
Parametrierung und Diagnose Uber die grafische
Bedienoberflache.

Unabhangig von der Motorleistung des zugehorigen Antriebs
werden alle Elektronikeinheiten aus dem 1~ AC 230/115 V-Netz
gespeist.



8 Elektrische Antriebe SYSTEM-BESCHREIBUNG | TD/ACTUATOR/001-DE REV. A

... 2 Gerate

Elektrische Anschliisse Elektronikeinheit

Ein Steckergehdause aus Metall sichert die hohe IP-Schutzart und
Zuverlassigkeit fir die elektrische Verbindung auch unter
widrigen Umgebungsbedingungen. Abhangig von den gewahlten
Optionen enthalt es 1 oder 2 Klemmleisten fiir den Anschluss von
Leistungs- und Signalkabeln. Diese Klemmleisten sind fir
Schraub- oder Klemmanschluss verfligbar.

Antrieb

@ Kabeleingdnge @ Motorklemmen
@ Klemmen Signal ein/aus @ Netzanschluss

Abbildung 16: Beispiele von Verbindungsdetails an einer Contrac-Elektronikeinheit

Bei allen separat installierten Elektronikeinheiten erfolgt der
Anschluss der Kabel tiber Schraubklemmen.

Die Anordnung der Klemmen hangt von der Version der
Elektronikeinheit ab (EAN823, EBN853; EBN861; EAS822, EBS852
oder EBS862). Details siehe Abbildung 16.

@ Klemmleiste (Stifte) im Stecker @ Klemmleiste fiir Crimpanschluss

@ 10-polige Buchsenleiste fiir der Kabel
Heizung (Option) @ Klemmleiste fir

@ 24-polige Buchsenleiste Schraubanschluss der Kabel
(Leistung und Signale)

Abbildung 15: Stecker fiir den elektrischen Anschluss am Antrieb und an der integrierten
Elektronik
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Abbildung 17: Verdrahtungsplan (Beispiel: Feldmontage von EBN853 / EBN861)
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Wie schon in der Vergangenheit kann auch die neue
Antriebsgeneration Contrac Uber konventionelle Signale
angesteuert werden. Der Anwender ist nicht gezwungen, sein
derzeitiges Anlagenkonzept aufzugeben, wenn er die
intelligenten Antriebe installiert. Ebenso kann er sicher sein, mit
dieser neuen Antriebsgeneration nicht in eine Sackgasse zu
laufen. Contrac-Antriebe kénnen zu einem spateren Zeitpunkt
auch nach zukiinftigen Anlagenkonzepten, z. B. Feldbus,
betrieben werden.

Die intelligenten Antriebe sind in der Lage, entweder Uber eine
RS 232-Schnittstelle, Uber eine FSK-Verbindung via HART-
Protokoll oder eine Feldbus-Verbindung zu kommunizieren. FSK-
und Feldbuskommunikation sind optional erhaltlich und
erfordern jeweils eine entsprechend aufgeriistete Elektronik.
Eine Handheld-Parametrierung steht ebenfalls zur Verfligung.

Mittels eines PC’s/Notebooks und der grafischen
Bedienoberflache mit dem Contrac Device Type Manager (DTM)
ist es mdglich, alle Antriebsfunktionen zu konfigurieren sowie
Diagnose-, Wartungs- und Serviceinformationen abzurufen.

Jedoch kdnnen die Grundfunktionen direkt vor Ort, ohne
Spezialwerkzeug oder Software, aufgerufen werden. Drucktaster
und LED’s am Inbetriebnahme- und Service-Feld der
Elektronikeinheit ermdglichen eine schnelle und einfache
Grundeinstellung (siehe auch Grundeinstellungen auf Seite 14).

|

Kommunikation via Kommunikationskabel und RS 232-Schnittstelle

Kommunikation via FSK-Modem

Contrac-Antrieb

Verdrahtung zwischen Antrieb und Elektronikeinheit

@EO®®

FSK-Modem

Abbildung 18: Anordnung der Contrac-Komponenten fiir die lokale Kommunikation

0/4 ...20 mA|
HART® **@

Sollwert-Signal (HART®, 0/4 bis 20 mA)

(5) Notebook mit DSV401 (SMART VISION) und DTM, Anschluss iber COM-

Port

@ Kommunikationskabel (RS 232)

Contrac ermdglicht die einfache HART®-Kommunikation via FSK-Modem oder tber ein HART®-unterstiitzendes Leitsystem. In beiden
Fallen ist eine Datentbertragungsrate von 1200 Baud mdéglich. Eine zusatzliche RS 232-Schnittstelle mit 9-poliger Buchse ermdglicht
bis zu 9600 Baud unter Verwendung eines Kommunikationskabels, welches direkt am COM-Port des jeweilig lokal verwendeten

PC/Notebook angeschlossen wird.
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Abbildung 19: Anordnung der Contrac-Komponenten fiir die Kommunikation via PROFIBUS DP®

Nutzen Sie die Vorziige von dezentraler Intelligenz durch die Verwendung von Feldbuskommunikation. Sparen Sie
Verdrahtungsaufwand, Dokumentation und Inbetriebnahmezeit und gewinnen Sie mehr Prozessinformationen.
Contrac-Antriebe sind verfligbar fiir PROFIBUS DP®-Kommunikation.
Dies ermd&glicht:

- zyklischen Datenaustausch

« Parametrieren / Konfigurieren mittels azyklischer Kommunikation

- Diagnose

« Konfiguration liber GSD-Dateien

11
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4 Software

Gerate-Software

Insgesamt 3 Software-Anwendungen sind in das System Contrac
involviert:

. Gerate-Software; sie ist in der Contrac-Elektronikeinheit
geladen und enthalt die Firmware, die Motorkennlinien
und die Softwareobjekte (absolut erforderlich um einen
Contrac-Antrieb zu betreiben).

- Engineering-Software (optional)

« Konfigurier-Software (optional)

Gerate-Software

in der Elektronikeinheit (Firmware, Motorkennlinien, Softwareobjekte)

=

— )

Konfigurier-Software

—
Engineering-Software

Abbildung 20: Contrac-Software

Firmware

Die Firmware ist das Betriebssystem des Antriebs. Sie stellt
dessen Funktionen sicher, wertet eventuelle Grenzwerte aus,
koordiniert die Funktionen und den Datenverkehr von / zur
Engineering- und Konfigurations-Software.

Motorkennlinien

Die individuelle Leistungsgrenze und das Motorverhalten wird
der jeweiligen Motor- / Antriebskombination angepasst. Die
Motorkennlinien enthalten die zugehorigen Daten.

Softwareobjekte

Alle antriebsrelevanten Parameter wie z. B. Kraft-/
Momentgrenzen, Startverhalten (mit / ohne Losbrechen) sind in
Softwareobjekten spezifiziert. Da die Firmware, die
Motorkennlinien und die Softwareobjekte im Flash-Speicher der
Elektronik abgelegt sind, ist ein Update bei Weiterentwicklungen
oder eine Anpassung bei speziellen Anwendungen sehr leicht
moglich.
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Engineering-Software

Elektronikeinheit fiir den unteren

Leistungsbereich

Elektronikeinheit fiir den mittleren

Leistungsbereich

Elektronikeinheit fiir den oberen
Leistungsbereich

)

o) >

 — )

Datentrager mit
antriebsspezifischen Daten
(Firmware, Motorkennlinien,

Softwareobjekte)

Abbildung 21: Datenhandling via ECOM688

Der Anwender kann die Firmware, die Motorkennlinien und
einige Softwareobjekte nicht individuell parametrieren. Die ABB
Engineering-Software ,ECOM688“ ermdéglicht es, die Firmware,
die Motorkennlinien und die Softwareobjekte jeweils als ,Paket”
aus der Elektronikeinheit zu lesen und zu speichern.

Das Aufrufen der ,Datenpakete” von einem Datentrager und das
Schreiben in den Elektronikspeicher ist ebenfalls mdglich.

PC / Notebook mit

Engeneering-Software
ECOM®688 und

Antriebsdaten

Dies ermdglicht es dem Anwender, nur eine Ersatz-
Elektronikbaugruppe pro Leistungsbereich zu bevorraten. Wenn
eine Elektronikeinheit ersetzt werden muss, wird einfach der
vorher gesicherte Datensatz in die neue Elektronikeinheit
geladen. Der Positionierkreis ist sofort betriebsbereit. Eine
erneute Grundeinstellung ist nicht erforderlich.

Da es in diesem Fall nicht notwendig ist, den Antrieb erneut Uber
den gesamten Arbeitsbereich zu fahren um die Endlagen zu
definieren, kann in vielen Féllen die Elektronikeinheit wahrend
des laufenden Prozesses gewechselt werden.
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... 4 Software

Konfigurier-Software

Eine Konfigurier-Software, Device Type Manager (DTM),
ermaoglicht die Parametrierung von Antriebsdaten innerhalb der
Grenzen, die durch das Antriebsbetriebssystem (Firmware)
vorgegeben sind. Darliber hinaus erhalt der Anwender hier
umfangreiche Diagnose-, Service- und Wartungsinformationen.
Der Zugriff auf die verschiedenen Funktionsbereiche kann tber
ein Passwort geschiitzt werden. Der DTM kann in eine
Rahmenapplikation geladen werden, welche die FDT/DTM-
Technologie unterstutzt. So ist entweder die lokale Nutzung

(z. B. innerhalb von DSV401 (SMART VISION)) oder die Nutzung
innerhalb eines Leitsystems moglich.

Gerat A

Gerat B Gerat C

Rahmenapplikation

(SMART VISION oder Leitsystem mit FDT-Schnittstelle)

Abbildung 22: FDT / DTM-Philosophie

Die ABB-Rahmenapplikation (SMART VISION) und der DTM sind
in Deutsch und Englisch verfiigbar.

Die Antriebe werden mit einer Standardeinstellung oder einer
kundenspezifischen Einstellung ausgeliefert. Fiir die
Grundeinstellung wahrend der Inbetriebnahme ist keine
Software erforderlich. Jedoch kann der Anwender die Software
benutzen, um eine Anpassung an einen eventuell modifizierten
Prozess vorzunehmen.

5 Funktionen

Die Uberwiegende Anzahl der auf den Positionierkreis bezogenen
Funktionen wurden in der Vergangenheit haufig innerhalb des
Leitsystems erledigt. Mit steigendem Funktionsumfang wurde
es jedoch immer wichtiger, das Leitsystem (und die Bus-
Kommunikation) zu entlasten. Bei Contrac wanderte eine gro3e
Anzahl Parametrier-, Diagnose-, Service- und
Wartungsfunktionen vom Leitsystem in die Elektronikeinheit.

Der Vorteil liegt auf der Hand:

Unabhangig davon, welches Leitsystem Verwendung findet, der
Anwender profitiert von allen Prozessoptimierungsoptionen, die
Contrac bietet.

Die folgenden Kapitel ermdglichen einen kleinen Uberblick.
Bildschirmfotos von den Dialogen und Meniis der grafischen
Bedienoberflache illustrieren die Beschreibungen, wo es
erforderlich ist.

Grundeinstellungen
POVER @
100% (:). C}A
€ w0 i ®

+Oe O

Abbildung 23: Inbetriebnahme- und Service-Feld

Contrac-Antriebe bendtigen aufgrund ihres einzigartigen
Konstruktionsprinzips keinerlei Drehmomentschalter oder
dhnliche Uberwachungseinrichtungen. Sobald der Antrieb
mechanisch und elektrisch angeschlossen ist, muss der
Anwender lediglich die Grundeinstellung vornehmen, d. h. die
Endlagen einstellen.

Dazu sind keinerlei Spezialwerkzeuge oder spezielle Software
erforderlich.

Verfahren Sie einfach wie folgt:

. Offnen Sie die Abdeckung des Inbetriebnahme- und
Service-Feldes an der Elektronikeinheit.

« Wahlen Sie den ,Justiermodus”.

- Fahren Sie den Antrieb Uber die entsprechenden Taster
nacheinander in beide Endlagen.

- Bestatigen Sie beide Endlagen jeweils als 0 % und 100 %.

- Verlassen Sie den ,Justiermodus”.

« SchlieBen Sie die Abdeckung des Inbetriebnahme- und
Service-Feldes an der Elektronikeinheit.

Weitere Details entnehmen Sie bitte der jeweiligen
Betriebsanleitung.
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Konfiguration

Betriebsart

Positionierer nach kontinuierlichem Sollwert

In der am haufigsten verwendeten Betriebsart folgt der Contrac
Antrieb kontinuierlich einem analogen Sollwertsignal. Da das
Drehmoment / die Kraft sanft anwéachst oder fallt sind die
mechanischen Bauteile keinerlei Lastspitzen ausgesetzt. Dies
ermoglicht lange Wartungsintervalle und eine hohe Lebensdauer
des Antriebs und des Stellgliedes.

Positionierer hinter einem Schrittregler
| \
\

—>©

et

I
©
R
£ ni o

3

F—©

M10999

>

Schrittregler

Process-Sollwert

@

Schrittregler-impulse Integration

(DI1/DI2) Contrac-Elektronikeinheit

Analog Signal .
919 Contrac-Antrieb

Kontinuierliche Positionierung

©@©

Prozess

@OEEEG

Messumformer

Abbildung 24: Integration von Schrittbefehlen in der Betriebsart ,Positionierer hinter
Schrittregler

Contrac kann in dieser materialschonenden Betriebsart auch
dann betrieben werden, wenn die Stellbefehle als Impulse von
einem Schrittregler kommen. In der Betriebsart ,Betrieb hinter
Schrittregler” werden als Impulse auf den Bindreingangen BE2
und BE3 eingehende Stellbefehle in einem internen Speicher
integriert. Dieser Speicher erzeugt hieraus einen ,kinstlichen,
internen Sollwert, welchem der Antrieb dann folgt. So kann der
Anwender selbst in dlteren Anlagen, welche hdufig noch
Schrittansteuerung oder einfache ,,AUF-ZU“-Befehle verwenden,
von den einzigartigen Betriebsmerkmalen des Contrac
profitieren.

Drehmoment / Kraft

i
Torque / Force | Speed | Bapid Traverse | Operating Characteristics |
r~ Function
Constant o Rated Torque [100 Nm
Characteristics (¢
 Torque
0% w— 100% 0% ff—100%
Torque (Start-Section) 100 7l % 50 7 %
Torque (Mid-Section) I?S 'I % |1DU 'I %
Torque [End-Section) |75 vl % Img vI %
Changeover Position 1 |23— % IBS— %
Changeover Position 2 |57| % |1 0 %
Abbildung 25: Scr hot des Meniis fiir Drehmomenteinstellung

Drehmomente und Krafte kénnen unabhangig voneinander und
von der Bewegungsrichtung eingestellt werden. Wahlen Sie
entweder ,Konstant“ um einen konstanten Wert fiir 0 % bis
100 % (oder umgekehrt) einzustellen, oder wahlen Sie
,Kennlinie“, um eine individuelle Drehmomenten / Kraft-
Kennlinie zwischen den Endlagen einzustellen.

Geschwindigkeit
Die Optionen zur Geschwindigkeitseinstellung sind vergleichbar
mit denen fir ,Drehmoment / -Kraft“.
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... 5 Funktionen

... Konfiguration

Fahren in die Endlage

Die Meniis ermdglichen eine individuelle Einstellung fiir die
jeweilige Endlage.
Wahlen Sie aus den Menis entweder.

Dichthalten mit (Moment / Kraft):

Wenn der Sollwert die Endlage fordert, bleibt der Antrieb
eingeschaltet und driickt das Stellglied ,elektrisch” in die
Endlage.

Wegabhangiges Abschalten:

Sobald der Antrieb eine definierte Position erreicht hat, wird der
Motor abgeschaltet, die Bremse fillt ein und halt den Motor (und
damit Antrieb und Stellglied) mechanisch in der momentanen
Position.

Abschalten mit 1x oder 2x Nennmoment / Nennkraft:
Sobald der Antrieb die Endlage erreicht hat, erhoht der Motor
sein Moment bis zum gewahlten Wert (1x oder 2x vom
Nennwert), wird abgeschaltet und die eingefallene Bremse halt
den Antrieb in der Endlage.

Fahren aus der Endlage

(Losbrechfunktion)

Bei Stellgliedern, die Gber einen langen Zeitraum in einer Endlage
verharren, besteht die Gefahr, dass sie aufgrund von
Ablagerungen festklemmen. Um sie zu |6sen, ist haufig ein
groBeres Moment/eine hohere Kraft erforderlich, als der
Nennwert des Antriebs es zuldsst. Ublicherweise besteht dieser
erh6hte Bedarf nur fiir die Endlage. Sobald der Antrieb diese
verlassen hat, reicht der jeweilige Wert des Nennmomentes / der
Nennkraft aus, um das Stellglied zu bewegen. Contrac ist in der
Lage, in den Endlagenbereichen bis zu 200 % seines
Nennmomentes / seiner Nennkraft bei reduzierter
Geschwindigkeit zur Verfligung zu stellen. Damit bietet Contrac
die Moglichkeit, selbst festgeklemmte Stellglieder sicher aus der
Endlage zu bewegen.

Vermeiden von Stellbewegungen nahe der Endlage

Flr die meisten Regelkreise machen geringe Ventilbewegungen
nahe der Endlage (z. B. bei 97 % oder 2 %) technisch keinen Sinn.
Wenn sich jedoch die Prozessvariablen bei dieser
Stellgliedposition andern, wird der Antrieb den daraus
resultierenden Stellbefehlen folgen und es besteht die Gefahr,
dass durch haufiges Anfahren des Ventilsitzes dieser dauerhaft
geschadigt wird. Daruber hinaus konnen Ventilpositionen in
extremer Endlagenndhe Kavitation erzeugen. Um diesen
,Hammereffekt“ oder auch Kavitation zu vermeiden, kann der
Anwender liber die Bedienoberflache einen kleinen Bereich vor
den Endlagen definieren. Sobald der Antrieb diesen erreicht,
verhadlt er sich so, wie es im Menu ,Fahren in die Endlage“
eingestellt ist.

Eingdange / Ausgdnge

Signalbereich:

Sie kénnen fiir den Start oder Endwert des Sollwertes jeden
beliebigen Wert zwischen 0 und 20 mA wahlen (Mindestspanne
8 mA). Fir das Stellungsriickmeldesignal kdnnen Sie entweder
0 bis 20 mA oder 4 bis 20 mA wahlen. Unabhangig davon,
welchen Bereich Sie wahlen, entspricht der Ausgangspegel
immer O bis 100 %.

Beispiel:
Sollwert 6 bis 14 mA
Gewdbhlter Stellungssignalbereich 4 bis 20 mA

Stellungssignalbereich 4 bis 20 mA (0 bis 100 %)

Bindreingdnge:

Contrac verfligt Uiber 3 Bindreingange (BE). Die Zuordnung der

Funktionen erfolgt Uber eine ,,Gruppenzuordnung” aus 4

wahlbaren Gruppen. Bei Auswahl einer dieser Gruppen uber das

Pulldownmeni der Bedienoberflache wird jedem einzelnen

Eingang eine Funktion automatisch zugeordnet.

» Aus: Die Eingange sind ohne Funktion.

- Handbetrieb: Im Automatikbetrieb folgt der Antrieb
kontinuierlich dem Sollwert. BE 1 dient zur MAN/AUT-
Umschaltung; BE 2 + BE 3 empfangen die + / - Befehle.

» Eilgangbetrieb: Im Automatikbetrieb folgt der Antrieb
kontinuierlich dem Sollwert. BE 1 dient zur MAN/AUT-
Umschaltung; High-Signale auf BE 2 + BE 3 lassen den Antrieb
mit doppelter Nenngeschwindigkeit bei reduzierter Kraft /
reduziertem Moment laufen.
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Schrittregler

BE1 dient zur MAN/AUT-Umschaltung; ,,Schrittbefehle“ (Impulse,
beispielsweise von einem Schrittregler) auf BE 2 und BE 3 werden
intern integriert. Contrac benutzt das Ergebnis zur Erzeugung
eines ,kiinstlichen, internen Sollwertes. Contrac folgt diesem
Sollwert kontinuierlich im AUT-Modus. Dies erlaubt die Nutzung
aller Contrac-Vorteile, selbst bei Verwendung in Altanlagen mit
Schrittansteuerung. Details siehe Abbildung 24.

Bindrausgange:

Contrac bietet 3 Bindrausgange. Jeweils eine der nachfolgend

genannten Funktionen kann Uber das Pulldownmeni der

Bedienoberflache dem gewahlten Ausgang zugeordnet werden.

- Betriebsbereit

- Endlage 0 %

«  Endlage 100 %

« Uberschreiten eines definierten Positionsgrenzwertes bei
steigendem Signalpegel

« Uberschreiten eines definierten Positionsgrenzwertes bei
fallendem Signalpegel

« Sammelalarmmeldung

« Sammelstérmeldung

Stormeldung iiber Istwert:

Im Fehlerfall nimmt das Stellungssignal einen Wert auBerhalb
des definierten Bereiches an. Das Leitsystem reagiert
entsprechend seiner Einstellung.

Diese doppelte Nutzung des Stellungssignals spart
Verdrahtungsaufwand und reduziert die Anzahl der
erforderlichen Eingdnge im Leitsystem.

Uberwachung

Sollwertiiberwachung:

Contrac generiert eine Fehlermeldung, sobald das Sollwertsignal
einen Wert annimmt, der auBerhalb des definierten Bereiches
liegt. Der Antrieb reagiert wie eingestellt (Blockieren in letzter
Position oder Fahren in eine voreingestellte Sicherheitsposition;
diese Sicherheitsposition ist frei einstellbar).

Stellkreisiiberwachung:

Contrac Uberwacht verschiedene Parameter des
Positionierkreises auf folgerichtige Reaktion. Die
Antriebselektronik generiert eine Fehlermeldung, falls der
Antrieb den jeweils definierten Grenzwert Uberschreitet. Der
Antrieb stoppt. Dies ermdglicht eine rechtzeitige Information
bevor der Prozess reagiert.

Service

Test

Contrac ermdoglicht es, einige seiner Komponenten, wie z. B.
Bremse, Getriebe etc. oder auch zugehorige Baugruppen, wie z.
B. Gestdnge, zu testen. Ein wiederholter Laufzeittest erlaubt es
Rlckschlisse zu ziehen auf einen VerschleiB oder erhéhten
Reibungswiderstand innerhalb des Anlenkgestanges.

r~ Selection

Test Function ITorque/F orce (21 Values) L]

Test Start 100 %

TestEnd 0% Start |

Test Result

Item2 60.8Nm
Item3 71.6Nm
ltem4  64.4Nm
Item5 0.0Nm
ltemE& 0.0Nm
ltem?7 0.0Nm
ltem8 0.0Nm
ltem9  45.3Nm
Item 10 0.0Nm

[—

K

Save |

Abbildung 26: Menu: ,Momenten / Kraft-Test*

Eine der Schllssel-Testfunktionen ist die Fahigkeit, das zur
Verfligung gestellte Moment / die zur Verfligung gestellte Kraft
zu dokumentieren. Mit dem Start dieser Funktion teilt Contrac
den gewdhlten Arbeitsbereich in 21 Sektionen auf. Bei
Durchfahren des Bereiches mit einer definierten
Testgeschwindigkeit errechnet Contrac intern den jeweiligen
Kraft-/ Momentenwert und zeigt das Ergebnis im Meniifenster
der Parametriersoftware. Die Werte stehen zum Druck oder fiir
weitere Verarbeitung zur Verfligung.

Diese Funktion ermdglicht es, die Contrac-Krafte / Momente
innerhalb seines Arbeitsbereiches selbst mit angekuppeltem
Stellglied zu testen.

Signal-Simulation

Contrac kann ,High“ / ,,Low“-Signale auf den Binar Ein-/
Ausgéangen sowie einen Signalpegel auf dem Analogeingang
simulieren, um die Signalverbindungen zum Leitsystem zu
testen, ohne den Antrieb zu bewegen. Diese Funktion
unterstiitzt eine einfache Inbetriebnahme.
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... 5 Funktionen

Diagnose

Status
Ein nicht-editierbares Fenster in der grafischen
Bedienoberflache informiert liber den Status von:

. Betriebsart (MAN/AUT)

« Funktion (Positionierer / Regler)

« Testmodus (ja / nein)

« Simulationsmodus (ja / nein)

« Vor-Ort Bedienung (ja / nein)

« Vorliegen eines Sammelalarms (ja / nein)

« Vorliegen einer Sammelstérmeldung (ja / nein)

Alarme / Fehler

Contrac stellt detaillierte Informationen Gber momentan
anstehende oder vorherige Alarm- und Fehlermeldungen zur
Verfligung. Eine Alarmmeldung wird generiert, wenn sich der
Antrieb in einer kritischen Situation befindet, welche jedoch im
Moment einen sicheren Prozess nicht gefdhrdet (z. B. hohe
Temperatur).

m Alarms / Failures

Current Failures | Saved Alarms I Saved Failures I

- Critical Temperature Exceeded No
- Low-Level Alarm (Transmitter) No
- High-Level Alarm (Transmitter) No
- Malfunction Communication No
- Low-Level Alarm (Setpoint) No
- High-Level Alarm (Setpoint) No
- Speed Limit Exceeded No
- Maintenance for Lubricants / Elastomers Required No
- Actuator Maintenance Required No
- Below Permissible Temperature for Electronic Unit No
- Permissible Temperature for Electronic Unit Exceeded No
- Below Permissible Gearing Temperature No

- Permissible Gea'ﬁ Tﬁalue Exceeded No

Save

Abbildung 27: Scr hot des detaillierten ,,Alarm / Fehler“-Meniis

Eine Fehlermeldung wird generiert, wenn sich der Antrieb in
einer kritischen Situation befindet, welche die Fortfiihrung eines
sicheren Prozesses gefahrdet (z. B. CPU-Fehler). Die
Bedienoberflache zeigt sowohl momentan anstehende Alarm-
und Fehlermeldungen als auch die jeweilige Historie vorheriger
Meldungen.

Die Werte stehen zum Druck oder fiir weitere Verarbeitung zur
Verfligung.

Wartung

Die Lebensdauer eines Antriebs wird durch eine Vielzahl von
Faktoren beeinflusst. Contrac wertet diese Faktoren, wie z. B.
Temperaturen, Anzahl der Motorumsteuerungen, Lastspitzen
aus und errechnet daraus die verbleibende Zeitspanne bis zur
nachsten erforderlichen Wartung. Diese ,belastungsorientierte
Wartung“ erlaubt ein prazises Anlagenmanagement.

Belastung

Einige Fehlermuster erfordern detaillierte Informationen, um
ihrer Ursache auf den Grund zu gehen. Contrac speichert die
lebensdauerrelevanten Parameter wie z. B. Anzahl der
Motorumsteuerungen, maximale Temperaturwerte fiir Getriebe
und Elektronik, Lastspitzen, und dynamische Belastungen, denen
der Antrieb ausgesetzt war. Verwenden Sie die grafische
Bedienoberflache, um diese Werte anzuzeigen oder flr spatere
Auswertung zu speichern.

Protokoll

Jeder Techniker kennt die Schwierigkeit, die Ursache fir nicht-
reproduzierbare Fehler zu finden. Sie kommen und gehen und
niemand weiB, wann und warum. Um den Aufwand fur die
Fehlersuche zu minimieren, ist Contrac in der Lage, wahrend des
Betriebes liber die grafische Bedienoberflache die
Positionierkreis-relevanten Parameter wie z. B. Sollwert,
Stellungsistwert, Temperatur, Motorfrequenz, etc. zu
protokollieren. Die Abtastfrequenz fiir die jeweilige Messung ist
einstellbar, so dass auch Langzeitprotokolle méglich sind.
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Integrierter PID-Regler

® ®
® ® © —

®
i &)
i |

A
> M=

Prozess-Sollwert @ Comtrac-Elektronikeinheit
(vom Uberlagerten System oder

PC / Lapto,
isoliert) @ / Laptop

Stellungsriickmeldung @ Druck-Messumformer

Prozess
Prozess-Istwert @

@ Contrac-Antrieb

@o® ®

Regler-Parametrierung

Abbildung 28: Baugruppen innerhalb des Regel-/ Positionierkreises (Beispiel)

Der optional integrierte PID-Regler ermd&glicht den Aufbau eines
Inselregelkreises ohne Leitsystem oder zusatzlichen Regler.

Die Parametrierung des Reglers erfolgt liber die grafische
Bedienoberflache.

19
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6 Einsatz in explosionsgefahrdeten Bereichen

Automatisierung in explosionsgefahrdeten Einsatzbereichen wie
z. B. Raffinerien, Gaspipelines, etc., erfordern Antriebe in
explosionsgeschiitzter Ausfiihrung.

Das Contrac-System entspricht diesen Anforderungen mit
explosionsgeschiitzten Antrieben nach ATEX (11 2G ck Ex d e [ib]
IIB T4 Gb oder 11 2D ck Ex tb IlIC T130 °C), die im gefahrdeten
Bereich installiert werden und Elektronikeinheiten, die im nicht-
gefdhrdeten Bereich installiert werden (siehe Abbildung 31 und
Abbildung 32).

Die Antriebe verfligen lber einen Regelmotor in druckfester
Kapselung und einen Ex-Anschlussraum.

Abbildung 30: Contrac RSDE20 an einer Gasverteilstation

Eine zusitzliche Motortemperatur-Uberwachungseinheit
unterbricht die Energieversorgung, sobald die Motortemperatur
den zulassigen Grenzwert Uberschreitet.

Explosionsgeschitzte Contrac-Antriebe bieten den gesamten
Funktionsumfang und Anwendernutzen der
Standardausfiihrungen.

Abbildung 29: Pipeline

@ Contrac-Elektronikeinheit
@ Motortemperaturiiberwachungseinheit Unit SD241-B

Abbildung 31: Contrac-Elektronikeinheit und Motortemperatur-Uberwachungseinheit im
Nicht Ex Bereich
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115V AC
230 VAC

Motortemperatur-

(z. B. SD241B)

. Iz | Prozessleitsystem
Uberwachungseinheit i ( Regle)r, /

Temperaturfihlerkabel

Nicht-explosionsgefdhrdeter
Bereich

Explosionsgefdhrdeter Bereich

AN
Bremse —MMM—

NnONNANAAA(

[

Motor mit Temperaturfiihler

=)
Signalkabel zum Leitsystem /
Regler (abgeschirmt)

Contrac-Elektronikeinheit

=3
Motor-/ Bremskabel Sensorkabel
(abgeschirmt) (abgeschirmt)
Sensor-Anschlussraum

" (Anti-Kondensationsheizung, optional)
I:’_.—' —————— Sensorelektronik

Motor-Anschlussraum U”

uuuuu | —: ———————  Stellungssensor
——

o] o
—5—1— Getriebe
=
o | o

Abbildung 32: Anordnung der Contrac-Baugruppen bei Anwendung im explosionsgeféahrdeten Bereich (Beispiel)
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7 Installationsbeispiele

Kraftwerk

Abbildung 33: Abgasregelung mittels Schwenkantrieb an einer Jalousieklappe

Abbildung 34: Linearantrieb (Speisewasservorwidrmung)

Abbildung 36: Schwenkantrieb (Luftregelung)
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Zementindustrie Gasverteilung

AAAANA : £5

Inbetriebnahmeunterstiitzung bei Installation eines explosionsgeschiitzten

Abbildung 37: Miihlenluftregelung; Schwenkantrieb RHD250 (Nenndrehmoment 250 NM) ) .
Linearantriebs RSDE10 durch ABB-Fachpersonal

Abbildung 38: Inbetriebnahmeunterstiitzung

Trademarks

HART ist ein eingetragenes Warenzeichen der FieldComm Group,
Austin, Texas, USA

PROFIBUS® und PROFIBUS DP® sind eingetragene Warenzeichen
der PROFIBUS & PROFINET International (PI)
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