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Introducgao MRpp

1 Introducao
1.1 Placas e simbolos

1.1.1 Simbolos de segurancga / adverténcia, simbolos de aviso

PERIGO - <Danos graves a saude / perigo de morte!>

Este simbolo em combinagdo com a palavra de sinalizagdo "Perigo" indica um perigo
imediato. A ndo observacao do aviso de seguranga causa a morte ou ferimentos gravissimos.

PERIGO — <Danos graves a saude / perigo de morte!>

Este simbolo em combinagdo com a palavra de sinalizagdo "Perigo" indica um perigo
imediato causado por corrente eléctrica. A ndo observacao do aviso de seguranca causa a
morte ou ferimentos gravissimos.

ATENGAO - <Danos pessoais>

Este simbolo em combinagdo com a palavra de sinalizagdo "Aviso" indica uma situagao
possivelmente perigosa. A ndo observagao do aviso de seguranga pode causar a morte ou
ferimentos gravissimos.

ATENCAO - <Danos pessoais>

Este simbolo em combinagdo com a palavra de sinalizagao "Aviso" indica uma situagao
possivelmente perigosa causada por corrente eléctrica. A ndo observacao do aviso de
seguranga pode causar a morte ou ferimentos gravissimos.

CUIDADO - <Ferimentos leves>

Este simbolo em combinagdo com a palavra de sinalizagdo "Cuidado" indica uma situagao
possivelmente perigosa. A hdo observagéo do aviso de seguranga pode causar ferimentos
leves. Pode ser utilizado também como adverténcia contra danos materiais.

AVISO - <Danos materiais>!
Este simbolo indica uma situac&o possivelmente prejudicial.

A nao observagao do aviso de seguranga pode causar uma danificagdo ou destruigao do
produto e/ou de outras partes da instalagao.

IMPORTANTE (NOTA)

Este simbolo indica sugestdes para o utilizador ou informagdes especialmente uteis acerca do
produto ou sua utilizagao adicional. Nao se trata aqui de uma palavra de sinalizagéo
relativamente a uma situagao perigosa ou prejudicial.

-~ =P PP PP

1.2 Nota sobre outros documentos

IMPORTANTE (NOTA)

[ ]

l Além disso, devem ser tidas em consideragéo as instru¢gdes de colocagdo em operagao para
o actuador e o sistema electrénico, assim como a documentagéo das ferramentas de
software.

6 45/68-10-PT
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Operacgao local

1.3 Informagodes gerais

Para os actuadores de regulagdo Contrac sado disponibilizadas as seguintes possibilidades de
comunicacao diferentes para a parametrizagcéo e configuragao.

Operagao local
+ Campo de colocagédo em operagao e de servigo
+ RS232
Comunicagao remota
* Comunicagdo HART FSK
Modem FSK
- Interface do sistema FSK
- ABB DHH8x0 ou DHH801Handheld
- Rosemount 375 Handheld
+ PROFIBUS
- PROFIBUS DP
- PROFIBUS DP/V1
Superficies de comando
+ Device Type Manager (DTM) para comunicagdo HART
» Device Type Manager (DTM) para comunicagédo PROFIBUS DP/V1

2 Operagao local

2.1 Informagoes gerais acerca da operagao

1

O ajuste basico, “Definicdo das posi¢cdes finais” e “Primeiro diagndstico”, pode ser realizado
através do campo de colocagcdo em operagao e de servigo. Ele serve para a adaptagédo do
actuador a area de trabalho e ao sentido de acg¢éo sem utilizagdo de um PC. O ajuste ampliado
do actuador e da sua parametrizagdo sdo realizados através de uma interface grafica do
utilizador.

IMPORTANTE (NOTA)
O campo de colocagdo em operagao e de servigo encontra-se junto ao sistema electronico.

45/68-10-PT



Operacao local

2.2 Elementos de operagdo do campo de servigo

MO00203

Fig. 1: Campo de colocagdo em operagéao e de servigo

1

2

LED "Power": Indica o abastecimento da
tensdo de rede.

Tecla de aceitagéo (100 %): Ao premir
esta tecla, a posigao percorrida é
definida como 100 %; se premir a tecla 4
simultaneamente, o procedimento de
ajuste é concluido.

O actuador simultaneo com a tecla 4 por
pelo menos 5 segundos comuta o
actuador para o modo MAN (manual). (a
partir da versédo 2.00 do software)

Botao reset: O seu accionamento reinicia
0 processador. Se o ajuste nao tiver sido
concluido, as posigdes finais ajustadas
sao apagadas.

Tecla de aceitagdo (0 %): Ao premir esta
tecla, a posigéo percorrida é definida
como 0 %; se premir a tecla 2
simultaneamente, o procedimento de
ajuste é concluido.

O accionamento simultdneo com a tecla
2 por pelo menos 5 segundos comuta o
actuador para o modo MAN (manual). (a
partir da versado 2.00 do software)

5 LED para posigao 0 %: Indica através de
diferentes frequéncias de intermiténcia o
processo de ajuste, a posigao gravada, o
modo operacional MAN (manual) através
do campo de colocagdo em operagao e de
servigo (a partir da verséo 2.00 do
software) ou uma avaria.

6 Interruptor de protecgao contra escrita
(posicéo padrao: OFF).

7 Buchas RS232 Conexdes para um PC.

8 Comutador de potencial: Ligagao do
potencial de referéncia ao sistema ou ao
terra de protecgao (ajuste padrao: ligagao
ao sistema).

9 Tecla de locomogéao: O accionamento de
uma tecla provoca uma movimentagéo do
actuador. O accionamento simultaneo de
ambas as teclas por pelo menos 5
segundos apaga o ajuste actual das
posicoes finais.

10 LED para posi¢éo 100 %: Indica através
de diferentes frequéncias de intermiténcia
0 processo de ajuste, a posi¢ao gravada,
o modo operacional MAN (manual)
através da entrada binaria ou da interface
gréfica (a partir da versao 2.00 do
software) ou uma avaria.

45/68-10-PT
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3 Campo de colocagao em operacao e de servigo

3.1 Colocagao em operagao tipica com o campo de servigo

PERIGO - Danos graves a saude / perigo de vida!
E necessario garantir, que o accionamento se movimente sem perigos.

o IMPORTANTE (NOTA)
l A area de trabalho do actuador nao foi ajustada no fornecimento!

O ajuste mecanico dos batentes mecanicos deve ser realizado de acordo com o manual de
instru¢des do respectivo actuador.

Alguns dos trabalhos de colocagdo em operagao descritos a seguir sé podem ser executados
com a tampa de protec¢ao do campo de colocagdo em operagao e de servigo removida.

3.1.1 Estado

» O sistema electronico esta ligado a alimentagéo de energia e conectado com o actuador.

+ O sistema electronico encontra-se no modo operacional MAN; nenhum sinal na entrada
binaria 1 (DI 1).

* Nenhuma avaria (em caso de avaria, ambos os LEDs piscam alternadamente com 4 Hz).

45/68-10-PT 9



Campo de colocagdao em operagao e de servigo

3.2 Indicacao de estado dos LEDs

Os LEDs (pos. 5 e pos. 10, Fig. 1) piscam de acordo com a fungéo activada com diferentes

Os dois LEDs piscam de forma sincrona
com 4 Hz

B Aceitagao correcta da 1.a posigao

frequéncias.
A E
LED5 LED 5
LED 10 LED 10
> >
0 0,25 0,5 0,75 1 tls] 0 0,25 0,5 0,75 1 t[s]
B F
LED 5 LED 5
LED 10 LED 10
| . -
0 0,25 0,5 0,75 1 tls] 0 0,25 0,5 0,75 1 tls]
C G
LED 5 LED 5
LED 10 LED 10
g -
0 0,25 0,5 0,75 1 t[s] 0 0,25 0,5 0,75 1 ts]
D
LED 5
LED 10
>
0 0,25 0,5 0,75 1 tls] M00757
Fig. 2
A Modo de ajuste E ECOM®688 ou ECOM700 (a partir da

versao do software 2.00)
Os dois LEDs permanecem aceso de
forma continua

A depender da posi¢ao atingida primeiro, F Modo operacional MAN (manual) pelo
o LED 5 piscacom 1 Hze o LED 10 campo de colocagdo em operagao e de
continua a piscar com 4 Hz ou vice- servico (a versao do software 2.00)
versa. LED 5 pisca com 1 Hz, LED 10 desligado
C Aceitacao correcta da 2.a posigéao G Modo operacional MAN (manual) através
Os dois LEDs piscam com 1 Hz da entrada binaria ou da interface grafica
D Avaria (a partir da versé&o do software 2.00)
Os dois LEDs piscam alternadamente com Luz permanente do LED 10, LED 5
4 Hz desligado
s IMPORTANTE (NOTA)
l Os pontos "F" e "G" da legenda podem surgir ao mesmo tempo.

10 45/68-10-PT
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3.2.1 Abrir a tampa de protecgiao do campo de colocagao em operagao e de servigo

» Soltar os parafusos da tampa de protecgao.
* Inclinar a tampa de protecgéo lateralmente.

3.2.2 Estado de funcionamento “Ajustar”

» Comutar o sistema electrénico para o estado de funcionamento “Ajustar”. Para tanto, premir
ambas as teclas de locomogéo (9) simultaneamente por aprox. 5 s, até os dois LEDs
(posicdes 5 e 10 em Fig. 1) piscarem de forma sincronizada com 4 Hz.

3.2.3 Ajuste através da interface gréafica do utilizador

Através da interface grafica, é possivel chamar a qualquer hora uma ajuda sensivel ao

contexto.
o IMPORTANTE (NOTA)
l Com o cabo de comunicagao RS 232 é estabelecida uma ligagao a terra entre o computador

e o sistema electrénico. Quando o PC estiver ligado a terra, é possivel a formagéo de
retornos pela terra na instalagéao.

3.2.4 Definigdo da primeira posigao (0 % ou 100 %)

» Deslocar até a posigao desejada com uma tecla de locomogéo (9).

* Premir a tecla de aceitagao (2) ou (4) para confirmar a posigédo seleccionada; o LED
correspondente pisca no caso de uma aceitagao correcta com 1 Hz. O outro LED
correspondente continua a piscar com 4 Hz.

3.2.5 Definicdo da segunda posicao (0 % ou 100 %)

» Deslocar até a segunda posigao com uma tecla de locomocgéo (9).

+ Premir a tecla de aceitagéo (2) ou (4) para confirmar a posi¢ao seleccionada. Ambos os
LEDs (5) e (10) piscam no caso de uma aceitagéo correcta com 1 Hz.

3.2.6 Memorizagao do ajuste

» O ajuste € memorizado premindo simultaneamente as duas teclas de aceitagédo (2 + 4). Os
LEDs (5 + 10) apagam depois de pouco tempo e o processo de ajuste é concluido.

+ Se for seleccionada uma faixa de ajuste muito pequena para o actuador, ambos os LEDs
voltam a piscar com 4 Hz e o procedimento de ajuste deve ser repetido com um valor maior
(percurso de ajuste min.).

(dados do percurso de ajuste na placa de caracteristicas do actuador)

45/68-10-PT 11
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3.2.7

3.2.8

Correcgao do ajuste

« Caso o ajuste tiver de ser corrigido apds a aceitagao do primeiro valor, primeiramente é
necessario premir a tecla reset (3) e, em seguida, repetir a introdugéo do ajuste.

» Se a correcgéo for efectuada apds a memorizagéo do ajuste, o procedimento de ajuste deve
ser repetido por completo.

Modo manual (MAN) e automatico (AUT) (a partir da versao do software 2.00)

O sistema electrénico de poténcia pode ser colocado no modo MAN (manual) através do
accionamento simultaneo das teclas de aceitagdo 2 e 4 no campo de colocagdo em operagao e
de servigo por pelo menos 5 segundos. O modo operacional é sinalizado pelo piscar do LED 5.
Nesse modo operacional, o actuador reage somente ao accionamento das duas teclas de
locomogéo no campo de colocagdo em operagao e de servigo. Um comando pelo valor teérico
ou pela entrada binéria é ignorado.

O modo operacional € guardado no sistema electrénico de poténcia de forma segura, de modo
que o actuador n&do entre em funcionamento de forma indesejada apés uma interrupgao da
alimentagao de tenséo.

Para comutar o actuador para o modo automatico (AUT), devem ser premidas rapidamente as
teclas de aceitagdo 2 e 4 no campo de colocagéo em operagéo e de servigo. O LED 5 apaga-
se.

O modo operacional MAN (manual) através da entrada binaria ou da interface grafica é
sinalizado pela luz permanente do LED 10. Para passar para o modo AUT (automatico), o
actuador tem de ser ligado pela entrada binaria 1 e/ou o modo operacional AUT tem de ser
seleccionado pela interface gréfica.

12
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3.29 Sinalizagao no campo de colocagdao em operagao e de servigo

Funcgiao | Sinalizacao
Ajustar

Comutar para Ajustar: Decorrido este tempo, ambos os LEDs
Premir ambas as teclas de locomogao por piscam de forma sincronizada com 4 Hz.
aprox. 5 s.
Deslocar até uma posicao final: Durante o deslocamento, ambos os LEDs
Com a respectiva tecla de comando no continuam a piscar com 4 Hz.
campo de colocagao em operagao e de
Servico.
Memorizagao da primeira posigao final: O LED correspondente pisca com 1 Hz, o
Premir a tecla 0 % ou 100 %. outro continua a piscar com 4 Hz.
Memorizagao da segunda posic¢ao final: O LED correspondente pisca com 1 Hz em
Premir a tecla 0 % ou 100 %. sincronia com o primeiro.
Terminar o estado Ajustar: Ambos LEDs ascendem simultaneamente por
Premir simultaneamente as teclas 0 % e pouco tempo e, em seguida, apagam.
100 %.

Operacao (até a versao do software 1.60)

Operacao normal: MAN / AUT Os LEDs estao desligados.

O deslocamento com a tecla sobre o campo | Os LEDs estao desligados.
de colocagédo em operagao e de servigo tem
prioridade perante o sistema de controlo.

Operacao (a partir da versao 2.00 do software)

Operacao normal: MAN pela entrada binaria | O LED 10 acende-se, LED 5 desligado.
ou pela interface grafica.

Operacao normal: MAN através do campo de | LED 10 desligado, LED 5 pisca com 1 Hz.
colocagao em operagéao e de servigo.

Operagao normal: AUT. Os LEDs estéo desligados.

O deslocamento com a tecla sobre o campo | O LED 10 permanece aceso enquanto a tecla
de colocacdo em operacao e de servico tem | estiver sendo accionada, LED 5 desligado.
prioridade perante o sistema de controlo.

Avaria (ambos os LEDs piscam alternadamente com 4 Hz)

Reset: Repde as mensagens de avaria. Se n&o houver mais nenhuma avaria, ambos
LEDs apagam.

Reset quando a area de trabalho for Depois de aprox. 5's, o LED para de piscar
percorrida: Premir ambas as teclas de por pouco tempo. Apds o "Reset®, o sistema
locomogéo por aprox. 5 s e, sem seguida, electrénico encontra-se no modo de ajuste.
premir a tecla "Reset".

Modo ECOM
O acesso ao sistema electrénico ocorre com | Os dois LEDs permanecem aceso de forma
a ferramenta de engenharia ECOMG688 ou continua.

ECOM700.

IMPORTANTE (NOTA)

Juntamente com a colocagao em operagao, recomendamos deslocar o actuador a partir do
sistema de controlo e verificar o desempenho assim como a sinalizagédo do actuador.

Em se tratando de actuadores com funcéo de entrada binaria activa (ajuste padrao), é
necessario que haja um sinal de 24 V DC na entrada binaria 1 para que o actuador possa ser
colocado na operagao automatica apos a colocagdao em funcionamento.

Se a fungao de entrada binaria estiver desligada, o actuador muda para a operagéo
automatica directamente apés a conclusdo do procedimento de ajuste.

45/68-10-PT
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4 Colocagao em operagao com HART légica através de RS232

41 Comunicacao

411 Descrigao geral:

41.2 RS232

Na comunicagao HART logica é utilizado o protocolo HART da comunicagdo FSK HART. Ao
contrario disto, a comunicagao ocorre através de uma ligagéo de cabos directa ao aparelho. S6
assim é sempre possivel a comunicagao com um aparelho.

Todos os sistemas electrénicos de poténcia Contrac estdo equipados com uma interface
RS232. Através de um cabo ligagdo Contrac pode ser estabelecida uma ligagcdo a um
computador. A configuracdo ocorre através de DSV 4.01 (SMART VISION) e Contrac Device
Type Manager (DTM) ou com PDM com a Contrac Electronic Device Description (EDD). Nesta
comunicacdo trata-se de uma comunicacdo HART ldogica, para a qual ndo & certamente
necessaria nenhuma opgao HART para o sistema electronico de poténcia. As explicagbes
relativas ao ambito de comunicagdo encontram-se no capitulo "Superficies de comando e
Device Type Manager (DTM)".

IMPORTANTE (NOTA)

Para evitar a inconsisténcia de dados, recomendamos que os actuadores com a comunicagao
PROFIBUS-DP/V1 nao sejam configurados através da interface RS232 do sistema
electronico de poténcia, utilizando apenas os servigos aciclicos.

Actuador Campo de informagdo e de  Laptop com software Contrac-
Servigo

MO00204

Ficha Sub-D de 9 pélos para
cabo de ligagao Contrac

Fig. 3

14
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4.1.3 Cabo de ligagao Contrac

o IMPORTANTE (NOTA)

l Com o cabo de comunicagédo RS232 é estabelecida uma ligagao a terra entre o computador e
o sistema electronico Contrac. Quando o PC estiver ligado a terra, € possivel a formagéo de
retornos pela terra na instalagao.

Para a comunicagédo através da interface RS232 existe a disposicdo um cabo de ligagéo
Contrac com o numero de encomenda 746349. O cabo estd estruturado conforme a seguir:

M00765

Fig. 4
1 9 pdlos, SUB-D, macho
2 9 polos, SUB-D, fémea

45/68-10-PT 15
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4.2

Colocagao em operagéo tipica

1

IMPORTANTE (NOTA)

O capitulo seguinte descreve uma colocagdo em operagéo tipica. Devido aos requisitos do
sistema, pode ser necessario proceder de forma diferente ao processo aqui descrito.

O ajuste mecanico dos batentes mecénicos deve ser realizado de acordo com instrugbes de
operacao do respectivo actuador.

O ajuste de "Posigoes finais" e do "Sentido de movimentagao" pode ser realizado através das
superficies de comando graficas ou através do campo de colocagdo em operagéao e de
servico. Ver também "Operacéo local"

Os valores de ajuste apenas podem ser guardados no aparelho, se 0 mesmo se encontrar no
modo operacional "MANUAL". Para comutar o actuador para o modo operacional "MANUAL",
na entrada binaria 1 ndo deve existir nenhum sinal HIGH (24 V CC), ou a fung¢éo das entradas
binarias deve ser desactivada.

Para outras informagdes sobre a superficie grafica ver "Superficies de comando".

PERIGO - Danos graves a saude / perigo de morte!

Perigo de esmagamento por deslocamento do actuador! Assegurar-se de que ninguém se
encontra na area de trabalho do actuador!

A conexao ao aparelho deve ser estabelecida de acordo com o procedimento descrito em cima.

4.21 Ajustar o sentido de movimentagao e as posi¢oes finais
Se as posigodes finais assim como o sentido de movimentagéo tiverem de ser ajustados através
da superficie de comando grafica, isto ocorre através da janela "Initial Setting".
(oI
Dirive Actuator Iritial Setting
I~ Gingle Siep o P |
4
< I I_ETF'I N | Aoocept 100 |
Eirizt Adjustrment | LCancel |
— Meszages
Actuator iz not Adjusted
— Statuz
Operating Mode |nitial S etting
Function Fozitioner
Test Mode Mo
Simulation Mode Mo
Local Operation Yes
General Alarm Mo
General Malfunction Mo
Fig. 5
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4.2.2 Entradas binarias

Conforme a versdo do sistema de controlo, os comandos de deslocamento manual sio
realizados através de uma deslocagcdo da memaria do valor tedrico para o sistema de controlo
ou através da cablagem das entradas binarias para o actuador. Se nao estiver prevista uma
cablagem das entradas binarias, existem diferentes possibilidades a disposi¢do para comutar o
actuador para o modo "AUTOMATIC".

+ Jumper fixo na placa de terminais do sistema electrénico da saida 24 V CC na entrada

binaria 1.
» A desactivagio das entradas binarias ocorre através do ponto de menu "Input/Output”.

i

| S etpoint Eharacteristicsl b alfunc. Messagel

— Dhigital [mput
Function Ih-'lanual Operation j
Min. Pulze Duration I R0 ms
— Dhigital Clukput

Function of Binary Output 1 IHead_l,l to Operate ~|  Pos. Value 1 | 100%

Function of Binany Output 2|Signal E ndpasition 0% j Pos. Valus 2 I—EIEI 5
Function of BinamCOutput 3|Signal E ndpasition 1003 j

Huyzteresiz for Pog. Values 1.2 I 1

e

Fig. 6

45/68-10-PT

17



Colocagao em operagdao com HART loégica através de RS232 Rp»

4.2.3 Ajuste da velocidade

Para tal consultar o ponto de menu "Operation". Apos a introdugédo das seguintes velocidades
pretendidas, os valores ajustados devem ser guardados no actuador.

* Velocidade "Manual" (execugao do actuador através das entradas binarias DI 2 e DI 3 assim
como através do campo de colocagdo em operagao e de servigo).

* Velocidade automatica + (velocidade no modo automatico no sentido mais).
* Velocidade automatica - (velocidade no modo automatico no sentido menos).

7\ Operation = | O]
10

Torgque £ Force 5 | Rapid Traverse I Operating Charactenstics I

— Function

Coristant fe Characteristics ©

Speed [Automatic Mode] 450 Degr.x’sec| I 4 80 Dear. /zec.

Speed [Manual Mode] 1.50 Deqr./zec.

Fig. 7
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4.2.4 Numero KKS (protecgao catédica anticorrosiva)

Para possibilitar a atribuicéo relativa ao sistema do actuador, recomendamos que pelo menos o
numero KKS do actuador seja introduzido na janela "General Information".

Device Ignits I ﬂutesl

=101 x|

Tag Mo, |-£-

D escription I--’-

Device Il:l:l NTRALC

Actuatar IP‘art-Turn-.-“—‘-.-:tuat-:ur

Type |F'ME 120 4

Manufacturer I‘iE B

Software B evision |1 3 Wiike: Protection IN.;.

Date |1 A2/2007

Fig. 8

45/68-10-PT
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4.2.5 Alarmes / avarias

Sob certas circunstancias, durante a colocagdo em operagao podem surgir mensagens de
alarme e de falha devido a cablagem incorrecta, que mais tarde serdo apresentadas como
mensagens guardadas. Por esta razédo, recomenda-se que as mensagens de alarme e de falha

sejam repostas com o ponto de menu "Alarms / Failures".

m Alarms [ Failures

Curent Failuresl Saved .-'-‘-.Iarmsl Saved Failures

=101 %]

- Critical Temperature Exceeded

- Low-Level Alarm [T ransmitter]

- High-Level Alarm [Transmitter]

- Malfunchion Communication

- Low-Level Alarm [Setpoint]

- High-Level Alarm [Setpoint]

- Speed Limit Exceeded

- Maintenance for Lubricants / Elastomers Beguired

- Actuatar Maintenance Required

- Below Permizzible Temperature for Electronic L nit

- Permizsible Temperature for Electronic Unit Excesded

- Below Permizsible Gearing Temperature

- Permizsible Gearing Temperature Exceeded

Mo
Mo
Mo
Mo
Mo
Mo

Mo

Mo
Mo
Mo
Mo
Mo
Mo

Save

Fig. 9

IMPORTANTE (NOTA)

Juntamente com a colocagao em operagao, recomendamos executar o actuador a partir do
sistema de controlo e verificar o desempenho assim como a sinalizagdo do actuador.

Em se tratando de aparelhos com fungéo de entrada binaria activa (ajuste padrao), €
necessario que haja um sinal de 24 V CC na entrada binaria 1 para que o actuador possa ser
colocado na operagao automatica apds a colocagao em funcionamento. Se a fungao de
entrada binaria estiver desligada, o actuador muda para a operagéo automéatica directamente

apos a conclusao do procedimento de ajuste.

20
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5 Colocagao em operagao com o modem HART FSK

5.1 Comunicagao

5.1.1 Descrigao geral:

A comunicagdo HART FSK possibilita em simultdneo uma transmissao analoga do valor tedrico
e uma comunicagao digital sem instalagcao adicional. O sinal HART é modulado para o sinal do
valor tedrico analdgico 4 ... 20 mA.

O protocolo HART trabalha com a técnica de modulagdo por deslocamento de frequéncia
(FSK), com base na norma de comunicagao Bell 202. O sinal digital € formado por ambas as
frequéncias 1200 Hz e 2200 Hz, que representam respectivamente a informacgao de bit 1 ou 0.

IMPORTANTE (NOTA)

Para ser possivel utilizar a comunicacdo HART, os sistemas electrénicos de poténcia devem
estar equipados com a opgao HART.

5.1.2 Modem HART FSK

Com um modem FSK, o computador pode ser conectado directamente ao actuador de
regulacdo. A conexdo do modem ocorre nas linhas dos valores tedricos. O actuador de
regulacdo pode permanecer em operagéo durante este tempo.

IMPORTANTE (NOTA)

Um curto-circuito na linha do valor teérico para o dispositivo de campo pode causar a falha do
circuito de regulacéo. A resisténcia de carga deve ser tida em consideragéo.

A parametrizagédo real do actuador ocorre através da superficie de comando DSV 4.01 ou
PDM. Ver também "Superficies de comando".

Actuador Sistema de controlo Contrac DTM / EDD

oge:,

MO00226

20 mA valor teodrico Modem FSK, conectado FSK, max. 1200 Baud
através da linha do valor
tedrico
Fig. 10

45/68-10-PT
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5.2

Colocagao em operagéo tipica

1

IMPORTANTE (NOTA)

O capitulo seguinte descreve uma colocagdo em operagéo tipica. Devido aos requisitos do
sistema, pode ser necessario proceder de forma diferente ao processo aqui descrito.

O ajuste mecanico dos batentes mecénicos deve ser realizado de acordo com instrugbes de
operacao do respectivo actuador.

Numa comunicagao HART, o ajuste de "Posigbes finais" e de "Sentido de movimentagao"
ocorre sempre através de campo de colocagao em operagao e de servigo. Ver também
"Operacao local".

Os valores de ajuste apenas podem ser guardados no aparelho, se 0 mesmo se encontrar no
modo operacional "MANUAL". Para comutar o actuador para o modo operacional "MANUAL",
na entrada binaria 1 ndo deve existir nenhum sinal HIGH (24 V CC), ou a fung¢éo das entradas
binarias deve ser desactivada.

Para outras informagdes sobre a superficie grafica ver "Superficies de comando”.

PERIGO - Danos graves a saude / perigo de morte!

Perigo de esmagamento por deslocamento do actuador! Assegurar-se de que ninguém se
encontra na area de trabalho do actuador!

A conexao ao aparelho deve ser estabelecida de acordo com o procedimento descrito em cima.

22
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5.2.1 Entradas binarias

Conforme a versdo do sistema de controlo, os comandos de deslocamento manual sio
realizados através de uma deslocagcdo da memaria do valor tedrico para o sistema de controlo
ou através da cablagem das entradas binarias para o actuador. Se nao estiver prevista uma
cablagem das entradas binarias, existem diferentes possibilidades a disposi¢do para comutar o
actuador para o modo "AUTOMATIC".

+ Jumper fixo na placa de terminais do sistema electrénico da saida 24 V CC na entrada

binaria 1.
» Desactivacdo das entradas binarias através do ponto de menu "Input/Output".

m Input/Outpuk

| S etpoint Eharacteristicsl b alfunc. Messagel

=101 ]

— Dhigital [mput
Function Ih-'lanual Operation j
Min. Pulze Duration I R0 ms
— Dhigital Clukput

Function of Binary Output 1 IHead_l,l to Operate ~|  Pos. Value 1 | 100%

Function of Binany Output 2|Signal E ndpasition 0% j Pos. Valus 2 I—EIEI 5
Function of BinamCOutput 3|Signal E ndpasition 1003 j

Huyzteresiz for Pog. Values 1.2 I 1

e

Fig. 11
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5.2.2 Ajuste da velocidade

Para tal, consultar o ponto de menu "Operation". Apds a introdugao das seguintes velocidades
pretendidas, os valores ajustados devem ser guardados no actuador.

* Velocidade "Manual" (execugao do actuador através das entradas binarias DI 2 e DI 3 assim
como através do campo de colocagdo em operagao e de servigo)

* Velocidade automatica + (velocidade no modo automatico no sentido mais)
+ Velocidade automatica - (velocidade no modo automatico no sentido menos)

R
=]

Torgque £ Force | Rapid Traverse I Operating Charactenstics I

— Function

Coristant fe Characteristics ©

Speed [Automatic Mode] 450 Degr.x’sec| I 4 80 Dear. /zec.

Speed [Manual Mode] 1.50 Deqr./zec.

Fig. 12
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5.2.3 Numero KKS (protec¢ao catédica anticorrosiva)

Para possibilitar a atribuicéo relativa ao sistema do actuador, recomendamos que pelo menos o
numero KKS do actuador seja introduzido com o ponto de menu "General Information".

—iEix]

Device Ignits I ﬂutesl

Tag Mo |1EIHLE!3IJ.6.-'-‘«EIEI1

Ciescription I--’-

Device [CONTRAC

Actuator IP‘art-Turn-.-’-‘-.n:tuatnr

Type |F'ME 120 Al

b anufacturer |‘3-E E

Software Revizion |-| 373 WWiite Protection IN.;. D ate |1 21 2007

Fig. 13
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5.2.4 Alarmes / avarias

Sob certas circunstancias, durante a colocagdo em operagao podem surgir mensagens de
alarme e de falha devido a cablagem incorrecta, que mais tarde serdo apresentadas como
mensagens guardadas. Por esta razédo, recomenda-se que as mensagens de alarme e de falha

sejam repostas com o ponto de menu "Alarms / Failures".

m Alarms [ Failures

Curent Failuresl Saved .-'-‘-.Iarmsl Saved Failures

=101 %]

- Critical Temperature Exceeded

- Low-Level Alarm [T ransmitter]

- High-Level Alarm [Transmitter]

- Malfunchion Communication

- Low-Level Alarm [Setpoint]

- High-Level Alarm [Setpoint]

- Speed Limit Exceeded

- Maintenance for Lubricants / Elastomers Beguired

- Actuatar Maintenance Required

- Below Permizzible Temperature for Electronic L nit

- Permizsible Temperature for Electronic Unit Excesded

- Below Permizsible Gearing Temperature

- Permizsible Gearing Temperature Exceeded

Mo
Mo
Mo
Mo
Mo
Mo

Mo

Mo
Mo
Mo
Mo
Mo
Mo

Save

Fig. 14
IMPORTANTE (NOTA)

Juntamente com a colocagao em operagao, recomendamos executar o actuador a partir do
sistema de controlo e verificar o desempenho assim como a sinalizagdo do actuador.

Em se tratando de aparelhos com fungéo de entrada binaria activa (ajuste padrao), &
necessario que haja um sinal de 24 V CC na entrada binaria 1 para que o actuador possa ser
colocado na operagao automatica apds a colocagao em funcionamento. Se a fungao de
entrada binaria estiver desligada, o actuador muda para a operagéo automéatica directamente

apos a conclusao do procedimento de ajuste.
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6 Colocagao em operagao com a interface do sistema HART FSK

6.1 Comunicagao

Diferentes sistemas de controlo suportam a comunicacdo HART com os dispositivos de campo.
Como técnica de comunicagéao é utilizada HART FSK.

De acordo com os diferentes ambientes do sistema de controlo estdo disponiveis um HART-
DTM e um HART-EDD. Estas superficies de comando graficas sédo integradas no sistema de
controlo, e oferece nao apenas o aspecto idéntico mas também um ambito de comunicacao
idéntico a versao Alone Tools DSV 4.01 Smart Vision e Process Device Manager PDM. Ver
também "Software de comando".

Sistema de controlo com DTM Cartao AO com Actuador
/ EDD integrado compatibilidade HART

M00227

Linha do valor tedrico

Fig. 15
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6.2

Colocagao em operagéo tipica

1

IMPORTANTE (NOTA)

O capitulo seguinte descreve uma colocagédo em operagéo tipica. Devido aos requisitos do
sistema, pode ser necessario proceder de forma diferente ao processo aqui descrito.

O ajuste mecanico dos batentes mecanicos deve ser realizado de acordo com instrugcbes de
operagao do respectivo actuador.

Numa comunicagédo HART, o ajuste de "Posic¢oes finais" e de "Sentido de movimentagao"
ocorre sempre através do campo de colocagdo em operagao e de servigo. Ver também
"Operacao local".

Os valores de ajuste apenas podem ser guardados no aparelho, se 0 mesmo se encontrar no
modo operacional "MANUAL". Para comutar o actuador para o modo operacional "MANUAL",
na entrada binaria 1 ndo deve existir nenhum sinal HIGH (24 V CC), ou a fungao das entradas
binarias deve ser desactivada.

Para outras informagdes sobre a superficie grafica ver Superficies de comando.

PERIGO - Danos graves a saude / perigo de morte!

Perigo de esmagamento por deslocamento do actuador! Assegurar-se de que ninguém se
encontra na area de trabalho do actuador!

A conexao ao aparelho deve ser estabelecida de acordo com o procedimento descrito em cima.

28
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6.2.1 Entradas binarias

Conforme a versdo do sistema de controlo, os comandos de deslocamento manual sio
realizados através de uma deslocagcdo da memaria do valor tedrico para o sistema de controlo
ou através da cablagem das entradas binarias para o actuador. Se nao estiver prevista uma
cablagem das entradas binarias, existem diferentes possibilidades a disposi¢do para comutar o
actuador para o modo "AUTOMATIC".

+ Jumper fixo na placa de terminais do sistema electrénico da saida 24 V CC na entrada

binaria 1.
» Desactivacdo das entradas binarias através do ponto de menu "Input/Output".

m Input/Outpuk

| S etpoint Eharacteristicsl b alfunc. Messagel

=101 ]

— Dhigital [mput
Function Ih-'lanual Operation j
Min. Pulze Duration I R0 ms
— Dhigital Clukput

Function of Binary Output 1 IHead_l,l to Operate ~|  Pos. Value 1 | 100%

Function of Binany Output 2|Signal E ndpasition 0% j Pos. Valus 2 I—EIEI 5
Function of BinamCOutput 3|Signal E ndpasition 1003 j

Huyzteresiz for Pog. Values 1.2 I 1

e

Fig. 16

45/68-10-PT
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6.2.2 Ajuste da velocidade

Para tal, consultar o ponto de menu "Operation". Apds a introdugao das seguintes velocidades
pretendidas, os valores ajustados devem ser guardados no actuador.

* Velocidade "Manual" (execugao do actuador através das entradas binarias DI 2 e DI 3 assim
como através do campo de colocagdo em operagao e de servigo)

* Velocidade automatica + (velocidade no modo automatico no sentido mais)
+ Velocidade automatica - (velocidade no modo automatico no sentido menos)

7\ Operation = | O]
10

Torgque £ Force 5 | Rapid Traverse I Operating Charactenstics I

— Function

Coristant fe Characteristics ©

Speed [Automatic Mode] 450 Degr.x’sec| I 4 80 Dear. /zec.

Speed [Manual Mode] 1.50 Deqr./zec.

Fig. 17
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6.2.3 Numero KKS (protec¢ao catédica anticorrosiva)

Para possibilitar a atribuicéo relativa ao sistema do actuador, recomendamos que pelo menos o
numero KKS do actuador seja introduzido com o ponto de menu "General Information".

—iEix]

Device Ignits I ﬂutesl

Tag Mo |1EIHLE!3IJ.6.-'-‘«EIEI1

Ciescription I--’-

Device [CONTRAC

Actuator IP‘art-Turn-.-’-‘-.n:tuatnr

Type |F'ME 120 Al

b anufacturer |‘3-E E

Software Revizion |-| 373 WWiite Protection IN.;. D ate |1 21 2007

Fig. 18
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6.2.4 Alarmes / avarias

Sob certas circunstancias, durante a colocacdo em operagao podem surgir mensagens de
alarme e de falha devido a cablagem incorrecta, que mais tarde serdo apresentadas como
mensagens guardadas. Por esta razédo, recomenda-se que as mensagens de alarme e de falha

sejam repostas com o ponto de menu "Alarms / Failures".

m Alarms [ Failures

Curent Failuresl Saved .-'-‘-.Iarmsl Saved Failures

=101 %]

- Critical Temperature Exceeded

- Low-Level Alarm [T ransmitter]

- High-Level Alarm [Transmitter]

- Malfunchion Communication

- Low-Level Alarm [Setpoint]

- High-Level Alarm [Setpoint]

- Speed Limit Exceeded

- Maintenance for Lubricants / Elastomers Beguired

- Actuatar Maintenance Required

- Below Permizzible Temperature for Electronic L nit

- Permizsible Temperature for Electronic Unit Excesded

- Below Permizsible Gearing Temperature

- Permizsible Gearing Temperature Exceeded

Mo
Mo
Mo
Mo
Mo
Mo

Mo

Mo
Mo
Mo
Mo
Mo
Mo

Save

Fig. 19

IMPORTANTE (NOTA)

Juntamente com a colocagao em operagao, recomendamos executar o actuador a partir do
sistema de controlo e verificar o desempenho assim como a sinalizagdo do actuador.

Em se tratando de aparelhos com fungéo de entrada binaria activa (ajuste padrao), €
necessario que haja um sinal de 24 V CC na entrada binaria 1 para que o actuador possa ser
colocado na operagao automatica apds a colocagao em funcionamento. Se a fungao de
entrada binaria estiver desligada, o actuador muda para a operagéo automéatica directamente

apos a conclusao do procedimento de ajuste.
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7 Colocagao em operagdao com ABB DHH8x0 ou DHH801 Handheld

7.1 Comunicagao

711 Informagdes gerais

Com o terminal handheld, o actuador de regulagdo pode ser parametrizado directamente. A
conexao do terminal handheld ocorre nas linhas dos valores tedricos. O actuador de regulagéo
pode permanecer em operacgdo durante este tempo. Os valores de ajuste apenas podem ser
alterados no modo operacional "Manual".

IMPORTANTE (NOTA)

Um curto-circuito na linha do valor teérico para o dispositivo de campo pode causar a falha do
circuito de regulagéo.

Devido as extensas possibilidades de parametrizagao e configuragdo ndo esta implementada
uma parametrizacao e configuracao offline.

O ficheiro Device Description para o actuador Contrac esta disponivel para download na
Internet.

7.1.2 Directoério terminal handheld

Os menus conduzem através do dialogo para a leitura e escrita de dados do ou para o sistema
electrénico de poténcia Contrac.

A estrutura de software esta concebida como directério. Cada um dos pontos esta reunido nos
seguintes blocos:

» Variaveis do processo

+ Diagndstico e servico

* Ajustes basicos

» Configuragéo detalhada

Adicionalmente, o menu esta dividido em 6 niveis hierarquicos.

45/68-10-PT
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ABB Mobility MFC

00205

Fig. 20: Tipo DHH800-MFC

1 Visor 5 Teclado
2 Para baixo (dentro do visor) 6 Regressar (dentro do visor)
3 Para cima (dentro do visor) 7 Seleccionar (dentro do visor)

4 Ligar/desligar
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7.1.3 Hierarquia de menus

Legenda da hierarquia de menus:

Italico
Negrito
Variavel

IMPORTANTE (NOTA)

As informacgdes detalhadas sobre cada um dos pontos de menu encontram-se nos
respectivos capitulos destas instrugdes de parametrizagao.

7.1.3.1 Nivel1e2

Valores Read-only
Submenu / Fungao
padrdo; menu pendente / campo de bit

Position Analog)

Nivel 1 Nivel 2 Nivel 3 Nivel 4
1 Device Setup 1 Process
Variables
2 Diagnostic /
Service
3 Basic Setup
4 Detailed Setup
5 Save/Send
6 Review / Edit
2 Status
3 Operating Status
4 TV Value
(Setpoint)
5 PV Value (Current
Position)
6 QV Value (Position
Deviation)
7 SV Value (Setpoint
analog)
8 PV A/O (Current

45/68-10-PT
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7.1.3.2 Process Variables (Level 3)

Nivel 3 Nivel 4 Nivel 5 Nivel 6

1 TV Value
(Setpoint)

2 PV Value (Current
Position)

3 QV Value (Position
Deviation)

4 SV Value (Setpoint
Analog)

5 PV A/O (Current
Position Analog)

7.1.3.3 Diagnostic / Service (nivel 3 até nivel 6)

Nivel 3 Nivel 4 Nivel 5 Nivel 6

1 Operation 1 Operation MAN

2 TV Value AUT
(Setpoint)

3 PV Value (Current
Position)

4 QV Value (Position
Deviation)

5 SV Value (Setpoint
Analog)

6 PV Analog Value
(Current Pos.
Analog)

2 Alarms / Failures |7 1 Current Alarms 1 Maint. for Lub. /
2 Current Alarms 2 | Elastomers required
3 Current Alarms 3 | Actuator Maint.
4 Saved Alarms 1 Required
5 Saved Alarms 2 Below Temp. Electr.
6 Saved Alarms 3 Unit
Above Temp. Electr.
7 Reset saved :
Unit
Alarms

Below Temp. Gearing
Above Temp. Gearing
Speed limit Exceeded
Critical Temperature
Exceeded
Transmitter High-
Alarm

Transmitter Low-
Alarm

Comm. Malfunction
Setpoint Low-Alarm
Setpoint High-Alarm
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Nivel 3 Nivel 4 Nivel 5 Nivel 6
2 Failures 1 Current Failures 1 EF”?‘OKAMG’“OW
. ash Memory
2 Current Failures 2 RAM
3 Current Failures 3 | cpu
4 Saved Failures 1 | Converter
5 Saved Failures 2 gOS'tlgTwSeqsqr
. peed Monitoring
6 Saved Failures 3 Standstill Monitoring
7 Reset Saved Moves too heavy into
Failures End Position
Wrong Direction
3 Load 1 Motor Reversals
2 Max. Gearing
Temp.
3 Max. Electronic
Unit Temp.
4 Reset Max.
Temperatures
5 Total Operating
Hours
6 Hours after last
switch-on
4 Maintenance 1 Date
2 Remaining Life
Expectancy (Motor
/ Gearing)
3 Remaining Life
Expectancy
(Lubricants)
4 Reset Rem. Life
(Motor / Gearing)

5 Reset Rem. Life
(Lubricants /
Elastomers)
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1

Nivel 3

Nivel 4

Nivel 5

Nivel 6

5 Test Device

1 Status

1 AUT
MAN
Local Operation

Closed-Loop
Control

Collective Alarm
Collective Failure

A WDN

2 CQOperating Status

AUT
MAN

Simulation Mode
Test Mode

N =~ |0 O

3 Brake Test

1 Test Position

2 Perform Test
4 Torque/Force 1 Start Position
Test (21 Pts.) 2 End Position
3 Perform Test 1 Measuring Point 1
4 TestResult 2 Measuring Point 2
21 Measuring
Point 21
5 Runtime 1 Start Position
:Vlzﬁa:tu“;me"t 2 End Position
S.
3 Perform Test 1 Measuring Point 1
4 TestResult 2 Measuring Point 2
21 Measuring
Point 21
6 Runtime 1 Start Position
Measurement 2 End Position
3 Speed
4 Perform Test
7 Gearing Backlash |1 Test Position
2 Perform Test

IMPORTANTE (NOTA)
Alarme / Erro:

,ON" indica um alarme ou erro existente. ,OFF" indica que ndo existe nenhum alarme / erro.
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7.1.3.4 Basic Setup (nivel 3 até nivel 6)

Nivel 3 Nivel 4 Nivel 5 Nivel 6
1 Description
2 Device 1 Manufacturer
Information 2 Model
3 Dev. ID
4 Tag No.
5 Description
6 Date
7 Message
8 Write Protect
9 More Device Info |1 Plant Tag
(Actuator)
2 Plant Tag (Valve)
3 Plant Tag
(Electronic Unit)
4 Revisions 1 Fld. dev. rev.
2 Software Version
3 Software Version
4 Software Version
5 Notes 17 Notes 1
2 Notes 2
10 Notes 10
3 Units 1 Torque/ Force

2 Positioning
Speed

3 Temperature

45/68-10-PT
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7.1.4 Detailed Setup (nivel 3 até nivel 6)

Nivel 3 Nivel 4 Nivel 5 Nivel 6
1 Binary In/Output |1 Binary Input Off
Manual Operation
Rapid Traversal
Step Controller
2 Min. Pulse
Duration

3 Binary Output

1 Digital Output 1
2 Digital Output 2
3 Digital Output 3

4 Position 1 Value
5 Position 2 Value
6 Hyst. Pos. Value

Ready to operate
End Position 0 %
End Position 100 %
Limit Value 1 Rising
Limit Value 1 Falling
Rapid Traversal +
Collective Alarm
Collective Failure
Limit Value 2 Rising
Limit Value 2 Falling
Rapid Traversal -
Local Operation

40
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Nivel 3 Nivel 4 Nivel 5 Nivel 6
2 Analog Input/ 1 AO Alarm Type 1 Alarm Type High Alarm
Output 2 High Alarm Current | Low Alarm
3 Low Alarm Current | No Alarm
2 Actual Value 0...20mA
Range 4..20mA
3 Setpoint Signal Analog Setpoint
Digital Setpoint
4 Digital Setpoint
5 Setpoint Start
6 Setpoint End
7 Damp. Linear
Range
8 Damp. Time
Const.
9 More Analog 1 Function Linear
In/Out Equal Percentage
(25 %)
Equal Percentage
(50 %)
Programmable
Split Range
2 Start Point Split
3 End Point Split
Range
4 Reset Characteristic | Abort OK
to Linear
45/68-10-PT 41
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Nivel 3 Nivel 4 Nivel 5 Nivel 6
3 Speed 1 Speed

(Automatic +)
2 Speed
(Automatic -)
3 Speed (MAN)
4 Min. Positioning
Speed
5 Max. Positioning
Speed
6 Function Constant
Characteristic
7 Setup 1 Speed Start
Characteristic Section +
2 Speed Medium
Section +
3 Speed End
Section +

4 Changeover 1 +
5 Changeover 2 +

6 Speed Start
Section -

7 Speed Medium
Section -

8 Speed End
Section -

9 More Setup

1 Changeover 1 -

8 Rapid Traversal 1 Behaviour No Rapid Traversal
2 Speed Rapid Rapid Traversal with
Traversal Servo Motor
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Nivel 3 Nivel 4 Nivel 5 Nivel 6
4 Torque / Force 1 Rated Torque/
Force

2 Torque / Force +

3 Torque/Force -

4 Function Constant

Characteristic
5 Setup 1 Torque / Force

Characteristic

Start Section +

2 Torque / Force
Medium Section +

3 Torque / Force
End Section +

4 Changeover 1 +
5 Changeover 2 +

6 Torque/ Force
Start Section -

7 Torque / Force
Medium Section -

8 Torque / Force
End Section -

9 More Setup
Characteristic

1 Changeover 1 -
2 Changeover 2 -

45/68-10-PT
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Nivel 3

Nivel 4

Nivel 5

Nivel 6

5 End Position
Behaviour

1 Behaviour +

1

2

Keep. tight with
1 x Torque / Force

Position dependent
Switch-Off
Switch-off with

1 x Torque / Force

Switch-off with
2 x Torque / Force

Position Limit +

3 Behaviour -

Keep. tight with
1 x Torque / Force

Position dependent
Switch-Off
Switch-off with

1 x Torque / Force

Switch-off with
2 x Torque / Force

4 Position Limit -

Switch-Off Delay

Break Away

Brake Away
Function

Break Away
Torque / Force

Break Away Range
Brake Away Speed

7 Close Tight

Close Tight

on
off

Close Tight from
Position

Pos. Deviat. to
Close Tight

44
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Nivel 3 Nivel 4 Nivel 5 Nivel 6
6 Operational 1 Behaviour after Switch to AUT
2 Behaviour at crit. | Remains in AUT
Temperatures Switch to MAN
3 Frequency 50 Hz
Selection 60 Hz
4 Anti off
Condensation on
Heater
5 Delay at MAN
Command
6 Monitoring Time
for Positioning
Command
7 Monitoring 1 Setpoint 1 Setpoint off
Monitoring on
2 Behaviour at Lock in Last Position
Setpoint Failure Drive to Safety
Position
3 Safety Position
4 Lower Setpoint Limit
5 Upper Setpoint Limit
2 Positioning Loop |1 Positioning Loop | off
Monitoring on
2 Switch-off Limit
Value
3 Response
Threshold
4 Limit at Standstill
5 Limit for wrong
Direction
6 Min. Positioning
Speed
7 Delay Fact. in End
Position
8 Master Reset Abort OK
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Nivel 3 Nivel 4 Nivel 5 Nivel 6
9 More Detailed 1 Factory Reset Abort OK
Setup 2 Controller- 1 Function Positioning
Settings Closed-Loop Control
2 Gain

3 Integral Action
Time
4 Derivative Gain

5 Decay Time
Contant
6 Controller Function | Normal
Reciprocal
7 End Position Integrating

Behaviour

Non-Integrating

8 Transmitter

Lower Limit Value
Upper Limit Value
Linear Range
Time Constant

3 Output Condition

1 HART Output

Num req preams
Poll addr

N = | WODN -

4 Reset config
changed flag

Abort OK
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7.1.5 Lista de parametros e configuragoes

7.1.5.1 Variaveis do processo

Submenu / Fungéao

Descrigao

Process Variables

Mostra os valores para:
» Setpoint

* Actual value

» Position deviation

* Analog setpoint

* Analog actual value

7.1.5.2 Ajuste basico

Submenu / Fungao

Descrigao

Device Information

Bloco informativo para dados do actuador e da valvula.
Permite a introdugao de notas.

Units

Permite a introdug&o de unidades para:
* Binario em Nm, kNm e ft Ibf
* ForcaemkNeN

* Velocidade de actuagdo em Rad/s, Deg/s, Grau/s ou Ft/s,
m/s, In/s und mm/s

* Temperatura em °C; °F; °R; K

7.1.5.3 Diagnose / Service

Submenu / Fungao Descrigao

Operation Indica as variaveis do processo e possibilita a execucéo
manual do actuador.

Alarms Indica os alarmes actuais e os guardados. Permite a
reposicao dos alarmes guardados.

Failures Indica as avarias actuais e as guardadas. Permite a reposi¢céo
das avarias guardadas.

45/68-10-PT
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Submenu / Fungao

Descrigao

Load

Indica os seguintes esforgos:

Reversals of the motor.

- Numero de mudangas do sentido de movimentacao do
motor de regulagao.

Max. gearbox temperature.

- Funcao de cursor da temperatura da engrenagem.
Max. electronic unit temperature.

- Funcéo de cursor da temperatura da engrenagem.
Reset temp. max. values.

- Reposicao dos valores de temperatura.

Total operating hours.

- Indicagao das horas de servigo totais apds a primeira
colocacdo em funcionamento.

Operating hours since most recent switch-on.
- Indicagdo das horas de servigo apoés a ultima activagao.

Maintenance

Indicagéo ou parametrizagéo de todos os dados de
manutengao.

Date
- Permite a introdugao da data actual.
Remaining life expectancy of actuator

- Indica a duragéo de utilizagao restante em % do
actuador até a préxima manutencéo.

Life expectancy (motor/gearing)

- Indica a duracgédo de utilizac&o restante em % do motor
e da engrenagem até a préxima manutengao.

Life expectancy (lubricants/elastomers)

- Indica a duracgao de utilizacao restante em % dos
lubrificantes e elastomeros até a préxima manutengéo.

Reset remaining life expectancy of motor and gearing

- Permite a reposi¢ao do inventario de utilizagao para o
motor e engrenagem.

Reset life expectancy for lubricants and elastomers

- Permite a reposicéo do inventario de utilizagao para os
lubrificantes e elastémeros.

48

45/68-10-PT



Colocagao em operagao com ABB DHH8x0 ou DHH801 Handheld

Submenu / Fungao

Descrigao

Test Device

Indica o estado actual do actuador e oferece a possibilidade
de realizar os testes seguintes.

Brake Test

- Funcao de teste para verificar a forga de retencao do
travao.

Torque / force test (21 points)

- Calcula o binario ou forga necessarios dentro da area
de teste predefinida nos 21 pontos.

Runtime measurement

- Calcula o tempo de duragao através da area
predefinida.

Runtime measurement (21 points)

- Calcula o tempo de duragéo dentro da area de teste
predefinida nos 21 pontos.

Gearing backlash

- Determina o tempo de atraso durante a mudanga do
sentido de movimentagao. O valor é emitido como valor
sem dimenséo.

45/68-10-PT
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7.1.5.4 Configuragao detalhada

Submenu / Fungao

Descrigao

Binary In / Output

Oferece a possibilidade de ajustar a fungao das entradas
binarias e das saidas binarias.

Analog Input / Output

Bloco de configuragéo para sinais analégicos.

AO Alarm type

- Possibilidade de ajuste da sinalizagédo de falha com
corrente de sinal alto ou baixo.

Actual value range

- Possibilidade de introducéo para a gama de corrente
do valor real.

Setpoint signal

- Possibilidade de comutagao entre o valor tedrico digital
(sistema bus) ou analdgico.

Setpoint start

- Possibilidade de introducao corrente de valor teérico
min.

Setpoint end

- Possibilidade de introducao corrente de valor teérico
max.

Damping for linear range

- Possibilidade de introdugédo dos parametros de
atenuacéo para filtros nao lineares (NIFIL) para o valor
tedrico.

Setpoint time constant

- Possibilidade de introdugéo da constante de tempo
para filtros n&o lineares (NIFIL) para o valor teérico.

Function

- Indicagao da fungao de valor tedrico ajustada.
Start point value for split range

- Ponto inicial da fungéo Splitrange.

End point value for split range

- Ponto final da fungao Splitrange.

Set characteristic to linear

- Permite a reposi¢ao de uma funcao de curva
caracteristica do valor tedrico para desempenho linear.

Speed

Permite a configuragédo da velocidade para:

Adicionalmente, o campo oferece a possibilidade de
introducdo das curvas caracteristicas de velocidade.

Speed automatic +

Speed automatic +

Speed MAN

Displays the min. and max. speeds.
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Submenu / Fungao

Descrigao

Torque / Force

Permite a configuragéo do binario ou da forga, independente
para o sentido + ou —, assim como a indicagéo do binario
nominal / da for¢ga nominal.

Adicionalmente, o campo oferece a possibilidade de
introdugdo das curvas caracteristicas de binario / forga.

End Position Behaviour

Indicacao ou possibilidade de parametrizagao para o
desempenho na posigéao final.

+ Behavior +
- Define o desempenho na posigéo final no sentido +-
» Position limit value +

- Valor limite de deslocamento para a fungao de posigéao
final "Desactivacdo dependente do deslocamento" no
sentido +.

» Behavior —
- Define o desempenho na posicao final no sentido —.
» Position limit value -
- Valor limite de deslocamento para a fungao de posicéo

final "Desactivacdo dependente do deslocamento” no
sentido —.

« Switch-off Delay

- Define o tempo entre a desactivagdo do controlo do
motor e do travao de servigo nas fungdes de posi¢ao
final. Desactivar com 1 x Md/F ou desactivar com 2 x
Md/F.

* Breakaway

- Permite a configuragcéo da fungao de retirada. Com a
funcéo activada, o actuador desloca-se com binario
elevado / forga elevado a partir da posicao final até ao
valor limite definido.

* Close Tight
» Permite a configuragdo da fungéo de fecho estanque.
Com a fungéao activada, o actuador desloca-se ap6s a
passagem para um nivel inferior do valor teérico
predefinido na posigao final.
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Submenu / Fungao

Descrigao

Operational Behaviour

Possibilidade de configuragao para:
« Behavior after switch-on

- Ap6s a reactivagao, o actuador comuta para o modo
"AUTQO" ou permanece no modo "MAN".

» Behavior at Critical Temperatures

- Se for alcangada uma temperatura critica, o actuador
comuta para o modo "MAN" ou permanece no modo
"AUTO".

* Frequency Selection
- Seleccédo da frequéncia de rede.
* Anti-condensation Heater

- Activa ou desactiva o aquecimento de protecgéo contra
condensagao no motor.

+ Delay with manual commands

- No modo operacional "MAN", o actuador funciona
dentro do tempo ajustado na respectiva velocidade
MAN. A gama ajustavel estd entre 0 ... 10 s. A funcao
permite um arranque suave.

» Monitoring time for control commands

- No caso de comandos de deslocamento por FSK-HAR,
por questbes de seguranga os comandos de
deslocamento devem ser retransmitidos de forma
regular. Se dentro do tempo ajustado nao for
transmitido nenhum comando de deslocamento, o
actuador para.

Monitoring

Permite a activacido ou desactivagao, assim como a
configuragcao da monitorizagéo do valor teérico e a
monitorizagao do circuito de regulagéo.
» Setpoint
- Activa ou desactiva a monitorizagao do valor tedrico.
Permite a introdugédo do desempenho de seguranca em
caso de uma falha do valor tedrico, assim como a
introdugao dos limites de monitorizagao.
+ Positioning loop
- Permite a activagao ou desactivagdo da monitorizagéo
do circuito de regulagéo, assim como a introdugéo dos
valores limite de monitorizagéo.
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Submenu / Fungao Descrigao
Master Reset Reinicio do microprocessador. (Os dados n&do séo eliminados
com o reinicio).
Factory Reset Repde todos os parametros para a definicdo durante a
entrega.
Controller Settings Com a fungédo do regulador activada, a posi¢do do actuador é

regulada de acordo com o sinal de um transformador de
medicao externo e conectado directamente ao actuador.

A janela permite a activagédo ou desactivagéo da funcéo e a
introdugédo dos parametros do regulador.

Output Conditions Indica o Endereco Poll e os Request Preambles.

Reset config changed flag | Permite a reposicéo de Confi Flag.
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7.1.6 Fast Keys (Teclas rapidas)

As Fast Keys permite o acesso rapido a fungdes utilizadas com frequéncia sem ter de percorrer
passo a passo por cada um dos menus.

Exemplo:

Para aceder a fungao "Teste do travao", durante o procedimento "passo a passo" devem ser
consultados os seguintes menus:

Device Setup (nivel 1; n.° 1)
Diagnostics / Service (nivel 2; n.° 2)
Test Device (nivel 3; n.° 5)
Brake Test (nivel 4; n.° 3)

Através da introdugdo da sequéncia de numeros 1-2-5-3 é possivel aceder directamente a
fungéo "Teste do travao".

o IMPORTANTE (NOTA)

l O dado de "Fast Key's" refere-se ao nivel de saida "Main Menu".
Funcgao Sequéncia Fast Key
Alarme 1-2-2-1
Entradas / saida analdgicas 1-4-2
Selecgéao das unidades (para binario, forga, velocidade e 1-3-3
temperatura)
Esforgo 1-2-3
Saidas binarias 1-4-1-3
Entradas binérias 1-4-1-1
Teste do travéo 1-2-5-3
Fecho estanque (evita o movimento de valvula reduzido nas 1-4-5-7
proximidades da posicao final)
Ajuste binario / forgca 1-4-4
Funcao binario / forga (constante / curva caracteristica) 1-4-4-4
Curva caracteristica binario / forca (ajuste) 1-4-4-5
Teste binario / forgca 1-2-5-4
Movimento rapido 1-4-3-8
Desempenho na posigéao final (sentido -) 1-4-5-3
Desempenho na posigao final (sentido +) 1-4-5-1
Seleccao de frequéncia (tensao de rede com 50 Hz ou 60 Hz) 1-4-6-3
Ajuste da velocidade 1-4-3
Funcéo de velocidade (constante / curva caracteristica) 1-4-3-6
Curva caracteristica de velocidade (ajuste) 1-4-3-7
Transmissao directa 1-2-5-7
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Funcao

Sequéncia Fast Key

Medicao do tempo de duragao

1-2-5-5

Medigao do tempo de duragao (21 pontos) 1-2-5-6
Retirada (binario aumentado / forga aumentada nas posigoes finais) | 1-4-5-6
Reposigao (reinicio do actuador) 1-4-8

Reposicao (reposi¢ao para os ajustes de fabrica) 1-4-9-1
Sinal do valor teérico 1-4-2-3
Monitorizagao do valor nominal 1-4-7-1
Monitorizagao do circulo de ajuste 1-4-7-2
Avarias 1-2-2-2
Desempenho com temperaturas criticas 1-4-6-2
Desempenho apos activacao 1-4-6-1
Manutengao 1-2-4
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7.2

Colocagao em operagéo tipica

1

IMPORTANTE (NOTA)

O capitulo seguinte descreve uma colocagdo em operagao tipica. Devido aos requisitos do
sistema, pode ser necessario proceder de forma diferente ao processo aqui descrito.

O ajuste mecanico dos batentes mecénicos deve ser realizado de acordo com instrugbes de
operacao do respectivo actuador.

Numa comunicagao HART, o ajuste de "Posigbes finais" e de "Sentido de movimentagao"
ocorre sempre através de campo de colocagao em operagao e de servigo. Ver também
"Operacao local".

Os valores de ajuste apenas podem ser guardados no aparelho, se 0 mesmo se encontrar no
modo operacional "MANUAL". Para comutar o actuador para o modo operacional "MANUAL",
na entrada binaria 1 ndo deve existir nenhum sinal HIGH (24 V CC), ou a fung¢éo das entradas
binarias deve ser desactivada.

PERIGO - Danos graves a saude / perigo de morte!

Perigo de esmagamento por deslocamento do actuador! Assegurar-se de que ninguém se
encontra na area de trabalho do actuador!

A conexao ao aparelho deve ser estabelecida de acordo com o procedimento descrito em cima.

7.21 Entradas binarias
Conforme a versdo do sistema de controlo, os comandos de deslocamento manual sio
realizados através de uma deslocagdo da memaria do valor tedrico para o sistema de controlo
ou através da cablagem das entradas binarias para o actuador. Se nao estiver prevista uma
cablagem das entradas binarias, existem diferentes possibilidades a disposi¢éo para comutar o
actuador para o modo "AUTOMATICO".
» Jumper fixo na placa de terminais do sistema electrénico da saida 24 V CC na entrada
binaria 1.
+ Desactivacao das entradas binarias através da configuragédo do sistema electrénico de
poténcia com o menu 1-4-1-1.
Binary In/Out
Contrac: -/-
Binary Input:
Save New Data?
Off
Yes No
Fig. 21: Display Handheld
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7.2.2 Ajuste da velocidade

Para tal, consultar o ponto de menu 1-4-3. Apds a introducdo das seguintes velocidades

pretendidas, os valores ajustados devem ser guardados no actuador.

* Velocidade "Manual" (execugéo do actuador através das entradas binarias DI 2 e DI 3 assim

como através do campo de colocagdo em operagao e de servico)
* Velocidade automatica + (velocidade no modo automatico no sentido mais)
* Velocidade automatica - (velocidade no modo automatico no sentido menos)

Speed

Contrac: -/-
Speed Automatic +:
Save New Data?

4.50 Grad/s

Yes

No

Fig. 22: Display Handheld

7.2.3 Numero KKS (protec¢ao catédica anticorrosiva)

Para possibilitar a atribuicéo relativa ao sistema do actuador, recomendamos que pelo menos o

numero KKS do actuador seja introduzido com o ponto de menu 1-3-2-4.

Device Inform

Contrac: -/-
Tag No.:
Save New Data?

10LAB30AAQ01

Yes

No

Fig. 23: Display Handheld
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7.2.4 Alarmes / avarias

Sob certas circunstancias, durante a colocacdo em operagdo podem surgir mensagens de
alarme e de falha devido a cablagem incorrecta, que mais tarde serdo apresentadas como
mensagens guardadas. Por esta razdo, recomendamos a reposi¢ao das mensagens de alarme

e de avaria guardadas com os pontos de menu 1-2-2-1-7 e 1-2-2-2-7.

Reset Alarms

Contrac: -/-
Press OK to reset
saved Alarms

-OK
-Exit

Yes No

Fig. 24: Display Handheld

Reset Failure

Contrac: -/-
Press OK to reset
saved Failures

-OK
-Exit

Yes No

Fig. 25: Display Handheld

IMPORTANTE (NOTA)

Juntamente com a colocagao em operagao, recomendamos executar o actuador a partir do
sistema de controlo e verificar o desempenho assim como a sinalizagdo do actuador.

Em se tratando de aparelhos com fungéo de entrada binaria activa (ajuste padrao), é
necessario que haja um sinal de 24 V CC na entrada binaria 1 para que o actuador possa ser
colocado na operagao automatica apos a colocagdao em funcionamento. Se a fungao de
entrada binaria estiver desligada, o actuador muda para a operagao automatica directamente

apos a conclusao do procedimento de ajuste.

58

45/68-10-PT



AL 1D D
mpD Colocacao em operacao com Rosemonth 375 Handheld

8 Colocagao em operagao com Rosemonth 375 Handheld
8.1 Comunicagao

8.1.1 Informagdes gerais

Com o terminal handheld, o actuador de regulagdo pode ser parametrizado directamente. A
conexao do terminal handheld ocorre nas linhas dos valores tedricos. O actuador de regulagéo
pode permanecer em operacgdo durante este tempo. Os valores de ajuste apenas podem ser
alterados no modo operacional "Manual".

o IMPORTANTE (NOTA)

l Um curto-circuito na linha do valor teérico para o dispositivo de campo pode causar a falha do
circuito de regulagéo.

Devido as extensas possibilidades de parametrizagao e configuragdo ndo esta implementada
uma parametrizacao e configuracao offline.

O ficheiro Device Description para o actuador Contrac esta disponivel para download na
Internet.
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8.1.2 Directoério terminal handheld

Os menus conduzem através do dialogo para a leitura e escrita de dados do ou para o sistema
electrénico de poténcia Contrac.

A estrutura de software esta concebida como directério. Cada um dos pontos esta reunido nos
seguintes blocos:

» Variaveis do processo

+ Diagndstico e servico

+ Ajustes basicos

» Configuragao detalhada

Adicionalmente, o menu esta dividido em 6 niveis hierarquicos.

Offline
T————!|Online
Utility
7
Exit Home] |
— 6
2\ &//5
S5Ye
I
3
njo] o ——
2]
L] [e] [
© O
M00183
Fig. 26
1 Visor 5 Nivel seguinte
2 Nivel anterior 6 Para cima (dentro do visor)
3 Para baixo (dentro do visor) 7 Touch Screen
4 Teclado
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8.1.3 Hierarquia de menus

Legenda da hierarquia de menus:

Italico
Negrito
Variavel

IMPORTANTE (NOTA)

As informacgdes detalhadas sobre cada um dos pontos de menu encontram-se nos
respectivos capitulos destas instru¢gdes de parametrizagao.

8.1.3.1 Nivel1e2

Valores Read-only
Submenu / Fungao
padréo; menu pendente / campo de bit

Nivel 1 Nivel 2
1 Device Setup 1 Process
Variables
2 Diagnostic/
Service

3 Basic Setup
4 Detailed Setup

w

Status

Operating Status
TV Value
(Setpoint)

PV Value (Current
Position)

QV Value (Position
Deviation)

SV Value (Setpoint
analog)

PV A/O (Current
Position Analog)

8.1.3.2 Configuragdo do aparelho

Variaveis do processo (nivel 3)

Nivel 3

Nivel 4

Nivel 5

Nivel 6

1

2

TV Value
(Setpoint)

PV Value (Current
Position)

QV Value (Position
Deviation)

SV Value (Setpoint
Analog)

PV A/O (Current
Position Analog)
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8.1.3.3 Diagnéstico / Servigo (nivel 3 até nivel 6)

Nivel 3 Nivel 4 Nivel 5 Nivel 6
1 Operation 1 Operation MAN
2 TV Value AUT
(Setpoint)
3 PV Value (Current
Position)
4 QV Value (Position
Deviation)
5 8V Value (Setpoint
Analog)
6 PV Analog Value
(Current Pos.
Analog)
2 Alarms / Failures |1 Alarms 1 Current Alarms 1 Maint. for Lub. /
2 Current Alarms 2 | Elastomers required
3 Current Alarms 3 | Actuator Maint.
4 Saved Alarms 1 Required
5 Saved Alarms 2 LBJili?W Temp. Electr.
6 Saved Alarms 3 Above Temp. Electr.
7 Reset saved Unit

Alarms

Below Temp. Gearing
Above Temp. Gearing
Speed limit Exceeded

Critical Temperature
Exceeded

Transmitter High-
Alarm

Transmitter Low-
Alarm

Comm. Malfunction
Setpoint Low-Alarm
Setpoint High-Alarm
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Nivel 3 Nivel 4 Nivel 5 Nivel 6
2 Failures 1 Current Failures 1 | Sensor Memory
2 Current Failures 2 | Flash Memory
3 Current Failures 3 |RAM
4 Saved Failures 1 CPU
5 Saved Failures 2 | Converter
6 Saved Failures 3 | Position Sensor
7 Reset Saved Speed Monitoring
Failures Standstill Monitoring
Moves too heavy into
End Position
Wrong Direction
3 Load 1 Motor Reversals
2 Max. Gearing
Temp.
3 Max. Electronic
Unit Temp.
4 Reset Max.
Temperatures
5 Total Operating
Hours
6 Hours after last
switch-on
4 Maintenance 1 Date

2 Remaining Life
Expectancy (Motor
/ Gearing)

3 Remaining Life
Expectancy
(Lubricants)

4 Reset Rem. Life
(Motor / Gearing)

5 Reset Rem. Life
(Lubricants /
Elastomers)
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Nivel 3 Nivel 4 Nivel 5 Nivel 6
5 Test Device 1 Status AUT
MAN

Local Operation
Closed-Loop Control
Collective Alarm
Collective Failure

2 Operating Status

AUT

MAN

Simulation Mode
Test Mode

3 Brake Test

Test Position
Perform Test

4 Torquel/Force

Test (21 Pts.)

Start Position
End Position
Perform Test
Test Result

H ODN-=22DN -

1 Measuring Point 1
2 Measuring Point 2

21 Measuring

Point 21

5 Runtime 1 Start Position
Measurement 2 End Position
3 Perform Test
4 Test Result
6 Runtime 1 Start Position
Measurement 2 End Position
(21 Pts.) 3 Perform Test

4 Test Result 1 Measuring Point 1

2 Measuring Point 2

21 Measuring
Point 21

7 Gearing Backlash

1 Test Position
2 Perform Test

IMPORTANTE (NOTA)
Alarme / Erro:

,ON" indica um alarme ou erro existente. ,OFF" indica que n&o existe nenhum alarme / erro.
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8.1.3.4 Ajuste basico

Nivel 3 Nivel 4 Nivel 5 Nivel 6
1 Description
2 Device 1 Manufacturer
Information 2 Model
3 Dev. ID
4 Tag No.
5 Description
6 Date
7 Message
8 Write Protect
9 Plant Tag
(Actuator)
10 Plant Tag (Valve)
11 Plant Tag
(Electronic Unit)
12 Revisions 1 FId. dev. rev.
2 Software Version
3 Software Version
4 Software Version
13 Notes 1 Notes 1
2 Notes 2
10 Notes 10
3 Units 1 Torque/ Force

2 Positioning Speed
3 Temperature
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8.1.4 Configuragao detalhada

Nivel 3 Nivel 4 Nivel 5 Nivel 6
1 Binary In/Output | 1 Binary Input Off
Manual Operation
Rapid Traversal
Step Controller
2 Min. Pulse
Duration

3 Binary Output

1 Digital Output 1
2 Digital Output 2
3 Digital Output 3

Ready to operate
End Position 0 %
End Position 100 %
Limit Value 1 Rising
Limit Value 1 Falling
Rapid Traversal +
Collective Alarm
Collective Failure
Limit Value 2 Rising
Limit Value 2 Falling
Rapid Traversal -
Local Operation

4 Position 1 Value
5 Position 2 Value
6 Hyst. Pos. Value
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Nivel 3 Nivel 4 Nivel 5 Nivel 6
2 Analog Input/ 1 AO Alarm Type 1 Alarm Type High Alarm
Output 2 High Alarm Low Alarm
Current No Alarm
3 Low Alarm Current
2 Actual Value 0...20mA
Range 4..20mA
3 Setpoint Signal Analog Setpoint
Digital Setpoint
4 Digital Setpoint
5 Setpoint Start
6 Setpoint End
7 Damp. Linear
Range
8 Damp. Time
Const.
9 Function Linear
Equal Percentage
(25 %)
Equal Percentage
(50 %)
Programmable
Split Range
10 Start Point Split
11 End Point Split
12 Reset Abort OK
Characteristic to
Linear
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Nivel 3 Nivel 4 Nivel 5 Nivel 6
3 Speed 1 Speed

(Automatic +)
2 Speed
(Automatic -)
3 Speed (MAN)
4 Min. Positioning
Speed
5 Max. Positioning
Speed
6 Function Constant
Characteristic
7 Setup 1 Speed Start
Characteristic Section +
2 Speed Medium
Section +
3 Speed End
Section +

4 Changeover 1 +
5 Changeover 2 +

6 Speed Start
Section -

7 Speed Medium
Section -

8 Speed End
Section -

9 Changeover 1 -
10 Changeover 2 -

8 Rapid Traversal

1 Behaviour

2 Speed Rapid
Traversal

No Rapid Traversal

Rapid Traversal with
Servo Motor
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Nivel 3 Nivel 4 Nivel 5
4 Torque / Force 1 Rated Torque /
Force
2 Torque/ Force +
3 Torque / Force -
4 Function Constant
Characteristic
5 Setup 1 Torque / Force
Characteristic Start Section +

2 Torque / Force
Medium Section +

3 Torque / Force
End Section +

4 Changeover 1 +
5 Changeover 2 +

6 Torque/ Force
Start Section -

7 Torque / Force
Medium Section -

8 Torque / Force
End Section -

9 Changeover 1 -
10 Changeover 2 -
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Nivel 3

Nivel 4

Nivel 5

Nivel 6

5 End Position
Behaviour

1 Behaviour +

Keep. tight with
1 x Torque / Force

Position dependent
Switch-Off
Switch-off with

1 x Torque / Force

Switch-off with
2 x Torque / Force

Position Limit +

3 Behaviour -

Keep. tight with
1 x Torque / Force

Position dependent
Switch-Off
Switch-off with

1 x Torque / Force

Switch-off with
2 x Torque / Force

4 Position Limit -

Switch-Off Delay

6 Break Away

1 Brake Away
Function

2 Break Away
Torque / Force

3 Break Away
Range

4 Brake Away Speed

7 Close Tight

Close Tight

on
off

2 Close Tight from
Position

3 Pos. Deviat. to
Close Tight
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Nivel 3 Nivel 4 Nivel 5 Nivel 6
6 Operational 1 Behaviour after Remains in MAN

Behaviour Switch-On Switch to AUT
2 Behaviour at crit. | Remains in AUT
Temperatures Switch to MAN
3 Frequency 50 Hz
Selection 60 Hz
4 Anti off
Condensation on
Heater
5 Delay at MAN
Command
6 Monitoring Time
for Positioning
Command
7 Monitoring 1 Setpoint 1 Setpoint on
Monitoring off
2 Behaviour at Lock in Last Position
Setpoint Failure Drive to Safety
Position
3 Safety Position
4 Lower Setpoint
Limit
5 Upper Setpoint
Limit
2 Positioning Loop |1 Positioning Loop |on
Monitoring off
2 Switch-off Limit
Value
3 Response
Threshold
4 Limit at Standstill
5 Limit for wrong
Direction
6 Min. Positioning
Speed
7 Delay Fact. in End
Position
8 Master Reset Abort OK
9 Factory Reset Abort OK
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Nivel 3 Nivel 4 Nivel 5 Nivel 6
10 Controller 1 Function Positioning

Settings* Closed-Loop Control
2 Gain
3 Integral Action
Time
4 Derivative Gain
5 Decay Time
Contant
6 Controller Function | Normal
Reciprocal
7 End Position Integrating
Behaviour Non-Integrating
8 Transmitter 1 Lower Limit Value
2 Upper Limit Value
3 Linear Range
4 Time Constant
11 Output 1 HART Output 1 Num req preams
Condition* 2

Poll addr

12 Reset config
changed flag *

Abort OK

* O visor ndo possibilita a indicagdo de numeros de 2 digitos. Nao estao disponiveis Fast Keys.
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8.1.5 Lista de parametros e configuragoes

8.1.5.1 Variaveis do processo

Submenu / Fungéao

Descrigao

Process Variables

Mostra os valores para:
» Setpoint

* Actual value

» Position deviation

* Analog setpoint

* Analog actual value

8.1.5.2 Ajuste basico

Submenu / Fungao

Descrigao

Device Information

Bloco informativo para dados do actuador e da valvula.
Permite a introdugao de notas.

Units

Permite a introdug&o de unidades para:
* Binario em Nm, kNm e ft Ibf
* ForcaemkNeN

* Velocidade de actuagdo em Rad/s, Deg/s, Grau/s ou Ft/s,
m/s, In/s und mm/s

* Temperatura em °C; °F; °R; K

8.1.5.3 Diagnose / Service

Submenu / Fungao Descrigao

Operation Indica as variaveis do processo e possibilita a execucéo
manual do actuador.

Alarms Indica os alarmes actuais e os guardados. Permite a
reposicao dos alarmes guardados.

Failures Indica as avarias actuais e as guardadas. Permite a reposi¢céo
das avarias guardadas.
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Submenu / Fungao

Descrigao

Load

Indica os seguintes esforgos:

Reversals of the motor.

- Numero de mudangas do sentido de movimentacao do
motor de regulagao.

Max. gearbox temperature.

- Funcao de cursor da temperatura da engrenagem.
Max. electronic unit temperature.

- Funcéo de cursor da temperatura da engrenagem.
Reset temp. max. values.

- Reposicao dos valores de temperatura.

Total operating hours.

- Indicagao das horas de servigo totais apds a primeira
colocacdo em funcionamento.

Operating hours since most recent switch-on.
- Indicagdo das horas de servigo apoés a ultima activagao.

Maintenance

Indicagéo ou parametrizagéo de todos os dados de
manutengao.

Date
- Permite a introdugao da data actual.
Remaining life expectancy of actuator

- Indica a duragéo de utilizagao restante em % do
actuador até a préxima manutencéo.

Life expectancy (motor/gearing)

- Indica a duracgédo de utilizac&o restante em % do motor
e da engrenagem até a préxima manutengao.

Life expectancy (lubricants/elastomers)

- Indica a duracgao de utilizacao restante em % dos
lubrificantes e elastomeros até a préxima manutengéo.

Reset remaining life expectancy of motor and gearing

- Permite a reposi¢ao do inventario de utilizagao para o
motor e engrenagem.

Repor inventério de utilizagéo dos lubrificantes e

elastomerosReset life expectancy for lubricants and

elastomers

- Permite a reposi¢ao do inventario de utilizagao para os
lubrificantes e elastomeros.
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Submenu / Fungao

Descrigao

Test Device

Indica o estado actual do actuador e oferece a possibilidade
de realizar os testes seguintes.

Brake Test

- Funcao de teste para verificar a forga de retencao do
travao.

Torque/force test (21 points)

- Calcula o binario ou forga necessarios dentro da area
de teste predefinida nos 21 pontos.

Runtime measurement

- Calcula o tempo de duragéo através da area
predefinida.

Runtime measurement (21 points)

- Cacula o tempo de duracao dentro da area de teste
predefinida nos 21 pontos.

Gearing backlash

- Determina o tempo de atraso durante a mudanga do
sentido de movimentagao. O valor é emitido como valor
sem dimenséo.
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8.1.5.4 Configuragao detalhada

Submenu / Fungao

Descrigao

Binary inputs/outputs

Oferece a possibilidade de ajustar a fungao das entradas
binarias e das saidas binarias.

Analog inputs/outputs

Bloco de configuragéo para sinais analégicos.

AO Alarm type

- Possibilidade de ajuste da sinalizagédo de falha com
corrente de sinal alto ou baixo.

Actual value range

- Possibilidade de introdugéo para a gama de corrente
do valor real.

Setpoint signal

- Possibilidade de comutacao entre o valor tedrico digital
(sistema bus) ou analdgico.

Setpoint start

- Possibilidade de introdugéo corrente de valor tedrico
min.

Setpoint end

- Possibilidade de introducao corrente de valor teérico
max.

Damping for linear range

- Possibilidade de introducédo dos parametros de
atenuacgéo para filtros nao lineares (NIFIL) para o valor
tedrico.

Setpoint time constant

- Possibilidade de introdugéo da constante de tempo
para filtros nao lineares (NIFIL) para o valor tedrico.

Function

- Indicagao da fungao de valor tedrico ajustada.
Start point value for split range

- Ponto inicial da fungéo Splitrange.

End point value for split range

- Ponto final da fungéo Splitrange.

Set characteristic to linear

- Permite a reposi¢cao de uma funcao de curva
caracteristica do valor tedrico para desempenho linear.

Speed

Permite a configuragéo da velocidade para:

Adicionalmente, o campo oferece a possibilidade de
introdugao das curvas caracteristicas de velocidade.

Speed automatic +

Speed automatic-

Speed MAN

Displays the min. and max. speeds.
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Submenu / Fungao

Descrigao

Torque / Force

Permite a configuragéo do binario ou da forga, independente
para o sentido + ou —, assim como a indicagéo do binario
nominal / da for¢ga nominal.

Adicionalmente, o campo oferece a possibilidade de
introdugdo das curvas caracteristicas de binario / forga.

End Position Behavior

Indicacao ou possibilidade de parametrizagao para o
desempenho na posigéao final.

+ Behavior +
- Define o desempenho na posigéo final no sentido +-
» Position limit value +

- Valor limite de deslocamento para a fungao de posigéao
final "Desactivacdo dependente do deslocamento" no
sentido +.

» Behavior —
- Define o desempenho na posicao final no sentido —.
» Position limit value —
- Valor limite de deslocamento para a fungao de posicéo

final "Desactivacdo dependente do deslocamento” no
sentido —.

« Switch-off Delay

- Define o tempo entre a desactivagdo do controlo do
motor e do travao de servigo nas fungdes de posi¢ao
final. Desactivar com 1 x Md/F ou desactivar com 1 x
Md/F.

* Breakaway

- Permite a configuragcéo da fungao de retirada. Com a
funcéo activada, o actuador desloca-se com binario
elevado / forga elevado a partir da posicao final até ao
valor limite definido.

* Close Tight
» Permite a configuragdo da fungéo de fecho estanque.
Com a fungéao activada, o actuador desloca-se ap6s a
passagem para um nivel inferior do valor teérico
predefinido na posigao final.
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Submenu / Fungao

Descrigao

Operating Characteristics

Possibilidade de configuragao para:
« Behavior after switch-on

- Ap6s a reactivagao, o actuador comuta para o modo
"AUTQO" ou permanece no modo "MAN".

» Behavior at Critical Temperatures

- Se for alcangada uma temperatura critica, o actuador
comuta para o modo "MAN" ou permanece no modo
"AUTO".

* Frequency Selection
- Seleccédo da frequéncia de rede.
* Anti-condensation Heater
- Activa ou desactiva o aquecimento de protecgéo contra
condensagao no motor.
+ Delay with manual commands
- No modo operacional "MAN", o actuador funciona
dentro do tempo ajustado na respectiva velocidade
MAN. A gama ajustavel estd entre 0 ... 10 s. A funcao
permite um arranque suave.
» Monitoring time for control commands

- No caso de comandos de deslocamento por FSK-
HART, por questdes de seguranca os comandos de
deslocamento devem ser retransmitidos de forma
regular. Se dentro do tempo aujustado nao for
transmitido nenhum comando de deslocamento, o
actuador para.

Monitoring

Permite a activacido ou desactivagao, assim como a
configuragcao da monitorizagéo do valor teérico e a
monitorizagao do circuito de regulagéo.
» Setpoint
- Activa ou desactiva a monitorizagao do valor tedrico.
Permite a introdugédo do desempenho de seguranca em
caso de uma falha do valor tedrico, assim como a
introdugao dos limites de monitorizagao.
+ Positioning loop
- Permite a activagao ou desactivagdo da monitorizagéo
do circuito de regulagéo, assim como a introdugéo dos
valores limite de monitorizagéo.
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Submenu / Fungao Descrigao

Master Reset Reinicio do microprocessador (os dados ndo s&o eliminados
com o reinicio).

Factory Reset Repde todos os parametros para a definicdo durante a
entrega.

Controller Parameter Com a fungédo do regulador activada, a posi¢do do actuador é
regulada de acordo com o sinal de um transformador de
medicao externo e conectado directamente ao actuador.

A janela permite a activagédo ou desactivagéo da funcéo e a
introdugédo dos parametros do regulador.

Output Indica o Endereco Poll e os Request Preambles.

Reset Config Changed Flag | Permite a reposicdo de Confi Flag.
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8.1.6 Fast Keys (Teclas rapidas)

As Fast Keys permite o acesso rapido a fungdes utilizadas com frequéncia sem ter de percorrer
passo a passo por cada um dos menus.

Exemplo:

Para aceder a fungao "Teste do travao", durante o procedimento "passo a passo" devem ser
consultados os seguintes menus:

Device Setup (nivel 1; n.° 1)
Diagnostics / Service (nivel 2; n.° 2)
Test Device (nivel 3; n.° 5)
Brake Test (nivel 4; n.° 3)

Através da introdugdo da sequéncia de numeros 1-2-5-3 é possivel aceder directamente a
fungéo "Teste do travao".

o IMPORTANTE (NOTA)

l O dado de "Fast Key's" refere-se ao nivel de saida "Configuracdo do aparelho". Para aceder
a este nivel, prima em "HEIM" no Touch Screen.

Funcgao Sequéncia Fast Key
Alarme 1-2-2-1
Entradas / saida analdgicas 1-4-2
Selecgéo das unidades (para binario, forga, velocidade e 1-3-3
temperatura)

Esforgo 1-2-3
Saidas binarias 1-4-1-3
Entradas binérias 1-4-1-1
Teste do travéo 1-2-5-3
Fecho estanque (evita o movimento de valvula reduzido nas 1-4-5-7
proximidades da posicao final)

Ajuste binario / forgca 1-4-4
Funcéo binario / forga (constante / curva caracteristica) 1-4-4-4
Curva caracteristica binario / forca (ajuste) 1-4-4-5
Teste binario / forgca 1-2-5-4
Movimento rapido 1-4-3-8
Desempenho na posigao final (sentido -) 1-4-5-3
Desempenho na posigao final (sentido +) 1-4-5-1
Seleccao de frequéncia (tensao de rede com 50 Hz ou 60 Hz) 1-4-6-3
Ajuste da velocidade 1-4-3
Funcéo de velocidade (constante / curva caracteristica) 1-4-3-6
Curva caracteristica de velocidade (ajuste) 1-4-3-7
Transmissao directa 1-2-5-7

80 45/68-10-PT



Colocagao em operagao com Rosemonth 375 Handheld

Funcao

Sequéncia Fast Key

Medicao do tempo de duragao

1-2-5-5

Medigao do tempo de duragao (21 pontos) 1-2-5-6
Retirada (binario aumentado / forga aumentada nas posigoes finais) | 1-4-5-6
Reposigao (reinicio do actuador) 1-4-8

Reposicao (reposi¢ao para os ajustes de fabrica) 1-4-9-1
Sinal do valor teérico 1-4-2-3
Monitorizagao do valor nominal 1-4-7-1
Monitorizagao do circulo de ajuste 1-4-7-2
Avarias 1-2-2-2
Desempenho com temperaturas criticas 1-4-6-2
Desempenho apos activacao 1-4-6-1
Manutengao 1-2-4
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8.2

Colocagao em operagéo tipica

1

IMPORTANTE (NOTA)

O capitulo seguinte descreve uma colocagdo em operagao tipica. Devido aos requisitos do
sistema, pode ser necessario proceder de forma diferente ao processo aqui descrito.

O ajuste mecanico dos batentes mecénicos deve ser realizado de acordo com instrugbes de
operacao do respectivo actuador.

Numa comunicagao HART, o ajuste de "Posigbes finais" e de "Sentido de movimentagao"
ocorre sempre através de campo de colocagao em operagao e de servigo. Ver também
"Operacao local".

Os valores de ajuste apenas podem ser guardados no aparelho, se 0 mesmo se encontrar no
modo operacional "MANUAL". Para comutar o actuador para o modo operacional "MANUAL",
na entrada binaria 1 ndo deve existir nenhum sinal HIGH (24 V CC), ou a fung¢éo das entradas
binarias deve ser desactivada.

PERIGO - Danos graves a saude / perigo de morte!

Perigo de esmagamento por deslocamento do actuador! Assegurar-se de que ninguém se
encontra na area de trabalho do actuador!

A conexao ao aparelho deve ser estabelecida de acordo com o procedimento descrito em cima.

8.21 Entradas binarias
Conforme a versdo do sistema de controlo, os comandos de deslocamento manual sio
realizados através de uma deslocagdo da memaria do valor tedrico para o sistema de controlo
ou através da cablagem das entradas binarias para o actuador. Se nao estiver prevista uma
cablagem das entradas binarias, existem diferentes possibilidades a disposi¢éo para comutar o
actuador para o modo "AUTOMATICO".
» Jumper fixo na placa de terminais do sistema electrénico da saida 24 V CC na entrada
binaria 1.
+ Desactivacao das entradas binarias através da configuragédo do sistema electrénico de
poténcia com o menu 1-4-1-1.

Contrac: -/-

Binary Inputs

Manual Operation

OFF

Manual Operation

Rapid Traverse

Step Controller

[ESC | ENTER |
Fig. 27: Display Handheld
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8.2.2 Ajuste da velocidade

Para tal, consultar o ponto de menu 1-4-3. Apdés a introdugcdo das seguintes velocidades
pretendidas, os valores ajustados devem ser guardados no actuador.

Velocidade "Manual" (execugao do actuador através das entradas binarias DI 2 e DI 3 assim
como através do campo de colocagdo em operagao e de servigo)

Velocidade automatica + (velocidade no modo automatico no sentido mais)
Velocidade automatica - (velocidade no modo automatico no sentido menos)

Contrac: -/-
Speed

Speed automatic +
Speed automatic -
Speed MAN

Min. speed

Max. speed
Function

Setup Characteristic
Rapid Traverse

[ESC | ENTER |

Fig. 28: Display Handheld

8.2.3 Numero KKS (protecc¢ao catédica anticorrosiva)

Para possibilitar a atribuigéo relativa ao sistema do actuador, recomendamos que pelo menos o
numero KKS do actuador seja introduzido com o ponto de menu 1-3-2-4.

Contrac: -/-
Paint Tag

--

10LAB30AA

[ESC | ENTER |

Fig. 29: Display Handheld
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8.2.4 Alarmes / avarias

Sob certas circunstancias, durante a colocacdo em operagdo podem surgir mensagens de
alarme e de falha devido a cablagem incorrecta, que mais tarde serdo apresentadas como
mensagens guardadas. Por esta razdo, recomendamos a reposi¢ao das mensagens de alarme
e de avaria guardadas com os pontos de menu 1-2-2-1-7 e 1-2-2-2-7.

Contrac: -/-
Reset the

saved alarms via
OK

Abort| OK |

Fig. 30: Display Handheld

Contrac: -/-

Reset the

stored

error messages via OK

(Abort| OK |

Fig. 31: Display Handheld

IMPORTANTE (NOTA)

Juntamente com a colocagao em operagao, recomendamos executar o actuador a partir do
sistema de controlo e verificar o desempenho assim como a sinalizagdo do actuador.

Em se tratando de aparelhos com fungéo de entrada binaria activa (ajuste padrao), &
necessario que haja um sinal de 24 V CC na entrada binaria 1 para que o actuador possa ser
colocado na operagao automatica apos a colocagdo em funcionamento. Se a fungao de
entrada binaria estiver desligada, o actuador muda para a operagao automatica directamente
apos a conclusao do procedimento de ajuste.
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9 Comunicagao com PROFIBUS

9.1 Informagoées gerais

PROFIBUS é um padrao de barramento de campo normalizado e independente do fabricante
para aplicagdes na automatizagdo de produgédo, processo e edificios. A tecnologia PROFIBUS
esta estipulada na norma DIN 19245 como norma alema e em EN 50170/ IEC 61158 como
norma internacional. Assim, o padrdo PROFIBUS é disponibilizado a todos os fornecedores de
produtos.

A gama PROFIBUS é formada por trés tipos de protocolos, que sao aplicados conforme a
atribuicdo de tarefas. Naturalmente que num sistema complexo, os aparelhos com todos os
trés tipos de protocolos podem comunicar entre si através de uma rede PROFIBUS.

Os trés tipos de protocolos sao:

+ PROFIBUS FMS
+ PROFIBUS DP
+ PROFIBUS PA

Para a automatizacido do processo apenas sao importantes ambos os tipos de protocolos "DP"
e "PA".

PROFIBUS DP: O barramento para a Periferia descentralizada

O PROFIBUS DP (RS485) assume a comunicagdo entre as unidades de comando de um
sistema de controlo do processo (PLS) e a periferia descentralizada no campo. Através das
barreiras de proteccdo contra explosdo DP também é de seguranga intrinseca (RS485-1S) em
ambientes potencialmente explosivos. O PROFIBUS DP caracteriza-se especialmente pelas
altas velocidades de transmissao de até 12 Mbit/s.

PROFIBUS PA: Ampliagcao para a Automatizagcido do Processo

Esta versdo do PROFIBUS foi desenvolvida para a engenharia de processos. A comunicagao e
alimentacdo de energia do transformador de medicdo e do regulador de posigdo ocorre
directamente através de um cabo de 2 condutores e estd em conformidade com a norma
IEC 61158-2 (também designada de MBP, MBP-LP). Sdo possiveis instalagbes na zona
1/ Div. 1 de seguranca intrinseca (EEx i) (MBP-IS).

Os actuadores Contrac sado disponibilizados com a comunicagdo PROFIBUSDP e
PROFIBUS DP/V1. Os aparelhos com a funcionalidade suportam a transferéncia de dados
ciclica, os aparelhos com a funcionalidade DP/V1 também suportam a parametrizagdo e
configuragao através de uma transferéncia de dados aciclica.

Como ampliagao da comunicacado Profibus, os actuadores Contrac estdo equipados com 2
saidas binarias como contacto de relé. As saidas binarias podem ser utilizadas para
sinalizacdo de, por exemplo, posicbes finais, independentemente do barramento. A
parametrizacio das fungbes das saidas binarias ocorre por comunicagéo aciclica.
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P
ﬂ OEerate | Engineer

P
Enﬂineer

Master
Class 2 Non-Ex

Control

Master
Class 1&2
L

| E |

lw:-:'

RS-485 / LWL

Fig. 32
9.2 PNOID e GSD

O Ficheiro de dados fixos do Aparelho Default Language (GSD) inclui todos os paradmetros de
comunicagao especificos do aparelho. Faz parte da documentagéo do aparelho e é entregue
juntamente com os actuadores.

o IMPORTANTE (NOTA)
l Certifiqgue-se que é sempre utilizada a ultima versdo valida de GSD.

O conteudo deste ficheiro ndo deve ser alterado pelo utilizador. Neste caso, o fabricante nao
assume qualquer garantia sobre a fungéo.

Sao atribuidos os seguintes numeros PNO ID assim como as designag¢des GSD:

Actuadores PNO ID GSD
Actuador com 0x9655 ABB9655.gsd
comunicag¢ao DP

Actuador com 0x09EC ABBO09EC.gsd
comunicagao DP/V1
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9.3 Ligacgao do bus

Recomenda-se que apenas sejam utilizados cabos de sinais, que estejam classificados de
acordo com PROFIBUS para RS485, tipo A.

9.3.1 Conexao bus em actuadores com sistema electrénico integrado

A conexéo eléctrica do PROFIBUS DP de acordo com RS485 ocorre ligagéo por fixa central do
actuador LME 620Al / PME120Al. Os detalhes podem ser vistos no desenho seguinte. A
secgdo transversal maxima permitida é de 1,5 mm2 (AWG 16).

Blindagem ambos os lados até sub-distribuicao.
Colocagéo da blindagem num
Red I:l] Protecgéo s6 lado permitida mais adiante. Bus in Bus out
ede

externa : | : |
h X7 e
K — L
Actuador Ligagdo X = 4
Contrac (ficha) dobus < =
Q o) [0) o)
£ © £ ©
() (0] (] (0]
Han 24E  pogsibilidade de > > > >
Inserto terminagso do bus _ DI1 DI2 B1 A1 B2 A2
posdo)‘mal po1sdof)|/nal
0 ) R E) s T ook ! 1ol
) 18 19 20 21
|| S 9o || ||

M00250

Fig. 33
2
1 3
4
M00229
Fig. 34
1 Microinterruptor para terminagao de 3 Aplicagao de HAN42
barramento 4 Aplicacao de HAN24

2 Terminais (A-B, B-A) para a conexao bus
sob a aplicagdo de HAN42
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9.3.2 Conexao bus aos sistemas electronicos EAN823, EBN853, EBN861

A ligacdo eléctrica de PROFIBUS DP, de acordo com RS485, ocorre no compartimento de
ligacao central do sistema electronico de acordo com o seguinte esquema de ligagdes.

Blindagem nos dois lados até a sub-distribui¢éo;
Rede colocagao da blindagem num sé
115/230 VAC lado permitida mais adiante Bus in Bus out
Protecgao ¢ :O; ! ! i |
m externa N o ) ) —
%l_:(: a0 Je——e] D
I . Electrénica de ° = o Ligagao
poténcia Contrac < © = o dobus
o) o |: € g IS g
‘ —_— 1S IS
L | N |! Possibilidade de 1 BA2 Sy |~ E =
1 terminag&o do bus pos. 0% Pos. 100% B1 A1 B2 A2
‘ T ‘ ‘ 280 029 300 ©31
I sl | Loy el |
””””””””””””” Terminais
(I;|1 H2 ‘ U V W Br Br pE‘ ‘ 17 18 19 20 21 22 23 24 |com
o 0 o o O O ooooooooparafuso
X B [ R e e S X S Y A
// F\ B ] I /_,.~‘/’ // - -
Han 10E — ~ Han 24E
Conector | ! 2‘ ‘ 112 [3 (314 17 18 19 20 2‘1 22 23 24 Conector‘
Aquecimento Sensores
ca. 6 W v Actuador Contrac
(Option) 3~
Motor  Tragyao
M00230

Fig. 35
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9.4 Ligagao de bus

PROFIBUS DP ou os sistemas de barramento DP/V1-devem ser concluidos activamente. A
terminagdo de barramento pode ser activada na ficha (actuador Contrac com sistema
electrénoico integrado) como também no ambito do campo de conexdo (electrénicas de
campo) através do interruptor DIP.

o IMPORTANTE (NOTA)

l Deve certificar-se de que durante uma terminagédo de barramento no dispositivo de campo,
durante uma falha de energia secundaria ou durante a desmontagem nao esta assegurada a
terminacao de barramento activa necessaria.

9.5 Taxa de transmissao

"CONTRAC" suporta uma taxa de transmissao de até 1,5 MBit/s, inclusive. A velocidade de
transmissao é detectada e adaptada automaticamente por "CONTRAC".

9.6 Modulos
Para a troca de dados ciclica sdo oferecidos 8 mdodulos conforme a norma PROFIBUS no
ficheiro GSD e trés moédulos especificos do fabricante com diferentes ambitos de comunicacéo.
Os actuadores com a funcionalidade DP/V1 suportam todos os mddulos, os actuadores com a
comunicacado DP/VO0 directa o médulo 1 (SP Short), 2 (SP Long), 4 (SP+READBACK+POS_D),
5 (SP+CHECKBACK) e 9 (Standard).
o IMPORTANTE (NOTA)
l Para a comunicacgao ciclica entre Master e Slave deve ser seleccionado um maédulo.
N° Moédulo Output Byte | Input Byte
1 SP (Short) 5 0
2 SP (Long) 5 0
3 RCAS IN+RCAS OUT 5 5
4 SP+READBACK+POS D 5 7
5 SP+CHECKBACK 5 3
6 SP+READBACK+POS D+CHECKBACK 5 10
7 RCAS IN+RCAS OUT+CHECKBACK 5 8
8 SP+RCAS_IN+READBACK+RCAS OUT+POS_ D+ 10 15
CHECKBACK
9 STANDARD 5 8
10 SP+RB+MESSEING 5 10
11 SP+RB+ENL DIAG 5 7

Output Byte
Modulos de saida (definicdo da norma na vista do sistema de controlo)

Input Byte
Moédulos de entrada (definicao da norma na vista do sistema de controlo)
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9.6.1 Variaveis ciclicas

Valor Designagao |Tipo de Descrigao
dados/Format
o
SP Valor tedrico | 101 Valor tedrico que é enviado de Class
4 Byte (float) + | 1-Master para o actuador.
1 Byte Observacgao:
(estado) Para que possa ser comutado Slave
no modo operacional "Automatico", o
estado do valor tedrico
GOOD_NC_OK (128D) deve ser
enviado pelo Master.
READBACK Valor real 101 Valor real de Slave que & enviado para
(posicao 4 Byte (float) + | Master.
actual) 1 Byte (Status) | O estado READBACK inclui
informacao de estado de Slave.
Para detalhes ver "Descrigao
detalhada das variaveis".
RCAS IN Remote 101 Valor tedrico que é enviado de Class
- Cascade 4 Byte (float) + | 1-Master para o actuador.
Input 1 Byte (Status) | Observacgao:
Para que o valor tedrico de Slave seja
assumido, o estado do valor tedrico
GOOD_NC_OK (128D) deve ser
sempre enviado por Master.
Notas sobre a alteragdo do modo
RCAS, ver "RCAS State Handling".
RCAS OUT Remote 101 RCAS_OUT representa o valor real
- Cascade 4 Byte (float) + | que é transmitido pela AO state
output 1 Byte (Status) | machine no modo "RCAS" para o
controlador.
CHECKBACK Estado do 3 Byte Apresenta informagdes sobre o estado
aparelho (bit -encoded) |do aparelho.
CHECKBACK Byte 0

Bit 2 = 1 "Comando local"

Bit 4 = 1 "Sentido de movimentacao
incorrecto"

Bit 7 = 1 "Velocidade demasiado lenta"

CHECKBACK Byte 1

Bit 2 (9) = 1 "Configuracao alterada"
Bit 3 (10) = 1 "Simulag&o do modo
operacional"

Bit 4 (11) = 1 "Avaria colectiva"

Bit 5 (12) = 1 "Actuacéo da
monitorizagao do circuito de
regulagao”

Bit 6 = 1 "Nao operacional"

CHECKBACK Byte 2

Nao ocupado

Para detalhes ver "Descri¢gao
detalhada das variaveis"
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Valor

Designacgao

Tipo de
dados/Formato

Descrigao

POS_D

Posigao
discreta

102
1 Byte (dig. pos.) +
1 Byte (Status)

O objecto inclui mensagens de
posicao final e de posicéao
intermédia, assim como o
respectivo estado.

1 - "Posigéo final 0 %"

2 - "Posic¢ao final 100 %"

3 - "Posicao intermédia"

Para detalhes ver "Descricao
detalhada das variaveis"

STAT_D

Estado do
aparelho

1 Byte
(bit-encoded)

Bit 0 = 1 "Modo operacional
AUT”

Bit 1 = 1 "Modo operacional
MAN”

Bit 2 = 1 ,"O actuador ¢ ajustado”
Bit 3 = 1 "Comando local"

Bit 4 = 0 "Fungéo do
posicionador"

Bit 4 = 1 "Fungéo do regulador
Bit 5 = 0 "Ajuste concluido"

Bit 6 = 1 "Alarme colectivo"

Bit 7 = 1 "Avaria colectiva"

SIG_1

Sinal 1

1 Byte
(bit-encoded)

Bit 0 e 1 ndo ocupados

Bit 2 = 1 "Valor limite do sinal 2
(descendente)"

Bit 3 = 1 "Valor limite do sinal 2
(ascendente”

Bit 4 = 1 "Valor limite do sinal 1
(descendente)"

Bit 5 = 1 "Valor limite do sinal 1
(ascendente"

Bit 6 = 1 "Posicao final ABERTA

alcancgada"

Bit 7 = 1 "Posic¢ao final

FECHADA alcangada"

BETRIEBSBEREIT

Pronto a
funcional

1 Byte

0 - "N&o pronto a funcionar"
1 - "Pronto a funcionar"

MESSEINGANG

Entrada de
medicao

101
4 Byte (float) +
1 Byte (Status)

Transmite o valor de um
transformador de medicao
analdgica incluindo da
mensagem de estado.
Detalhes ver o modulo
"SP+RB+ENTRDEMED"
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Valor Designacgao Tipo de Descrigao
dados/Formato
Device Status 1 Estado do 1 Byte Apresenta informagées sobre
- - aparelho (bit -encoded) o estado do aparelho.
Bit 0 = 1 "O actuador esta
pronto a funcionar”
Bit 1 = 1 "O actuador n&o esta
pronto a funcionar”
Bit 2 = 1 "Actuacao da
monitorizagao do circuito
de regulagao”
Bit 3 = 1 "Alarme colectivo"
Bit 4 = 1 "Modo operacional ndo
AUT”
Bit 5 = 1 "Modo operacional
AUT”
Bit 6 = 1 "Posigao actual valida"
Device Status 2 Estado do 1 Byte Apresenta informagdes sobre
- - aparelho (bit -encoded) o estado do aparelho.

Bit 0 = 1 "Alarme colectivo de
manutengao”

Bit 1 = 1 "Simulagdo do modo
operacional”

Bit 2 = 1 "Teste do modo
operacional”

Bit 3 = 1 "Configuracéo alterada"
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9.6.2 Mébdulo SP

Este modulo transmite o valor tedrico (SP) e o estado do valor tedrico ao actuador. De Slave
nao sao transmitidos dados para Master.

Observagio

Para que possa ser comutado Slave no modo operacional "Automatico", o estado do valor
teérico GOOD_NC_OK (128D) deve ser enviado pelo Master.

Dados de saida
Byte 1 | Byte 2 | Byte 3 | Byte 4 Byte 5
SP (valor, float IEEE) Estado SP

9.6.3 Mobdulo RCAS_IN + RCAS_OUT

Este mddulo transmite o valor teérico RCAS_IN e o estado do valor tedérico ao actuador. Para
Master sao transmitidos o valor teérico RCAS_OUT e o estado.

O valor tedrico RCAS_IN é utilizado pelo actuador como a variavel de referéncia no modo

"RCAS".
Dados de saida
Byte 1 | Byte 2 | Byte 3 | Byte 4 Byte 5
RCAS IN (valor, float IEEE) Estado RCAS IN

Dados de entrada
Byte 1 | Byte 2 | Byte 3 | Byte 4 Byte 5
RCAS_ OUT (valor, float IEEE) Estado RCAS OUT

9.6.4 Modulo SP + READBACK + POS_D

Este modulo transmite o valor tedérico SP ao actuador. Para Master sdo transmitidas as
posicdes actuais analdégica (READBACK) e discreta (POS_D).

O valor tedrico SP é utilizado pelo actuador como a variavel de referéncia no modo "AUTO".

Dados de saida
Byte 1 | Byte 2 | Byte 3 | Byte 4 Byte 5
SP (valor, float IEEE) Estado SP

Dados de entrada

Byte1 |Byte2 |[Byte3 |Byte4 |Byte5 Byte 6 Byte 7
READBACK Estado POS D Estado POS_D
READBACK
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9.6.5 Moddulo RCAS_IN + RCAS_OUT + CHECKBACK

Este modulo transmite o valor tedrico RCAS _IN ao actuador. De Master é transmitido o valor
tedrico RCAS_OUT e a informacgao detalhada do aparelho CHECK_BACK.

O valor teérico RCAS_IN é utilizado pelo actuador como a variavel de referéncia no modo
"RCAS".

Dados de saida
Byte 1 | Byte 2 | Byte 3 | Byte 4 Byte 5
RCAS _IN (valor, float IEEE) Estado RCAS IN

Dados de entrada

Byte1 | Byte2 | Byte3 | Byte4 | Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
RCAS_OUT Estado Checkback [1] | Checkback [2] | Checkback [3]
(valor, float IEEE) RCAS_OUT

9.6.6 Mobdulo SP + RCAS_IN + READBACK + RAS_OUT + POS_D + CHECKBACK

9.6.7

Este mdodulo transmite o valor tedrico SP e o valor tedérico RCAS_IN ao actuador. De Master
sdo transmitidas a posicdo analégica (READBACK), discreta (POS_D), RCAS_OUT e a
informacgao detalhada do aparelho CHECK_BACK.

O valor tedérico SP é utilizado pelo actuador como a variavel de referéncia no modo "AUTO" e,
por outro lado, o valor teérico RCAS_IN no moo "RCAS".

Dados de saida
Byte 1| Byte 2 | Byte 3 | Byte 4 | Byte 5 Byte 6 | Byte 7 | Byte 8 | Byte 9 | Byte 10
SP (valor, float IEEE) Estado RCAS_IN (valor, float IEEE) Estado
SP RCAS_IN

Dados de entrada

Byte 1 | Byte 2 | Byte 3 | Byte 4 | Byte 5 Byte 6 | Byte7 | Byte 8 | Byte 9 | Byte 10
READBACK Estado RCAS_OUT Estado
(valor, float IEEE) READBACK | (valor, float IEEE) RCAS_OUT
Byte 11 Byte 12 Byte 13 Byte 14 Byte 15

Valor POS_D Estado POS_D | CHECKBACK[1] | CHECKBACK [2] | CHECKBACK [3]

Médulo padrao

Este médulo transmite o valor tedrico (SP) ao actuador. Para Master sdo transmitidas as
posicdes actuais analégica (READBACK), o estado do actuador e os sinais de posic¢ao final.

O valor tedrico SP é utilizado pelo actuador como a variavel de referéncia no modo "AUTO".

Dados de saida
Byte 1 | Byte 2 | Byte 3 | Byte 4 Byte 5
SP (valor, float IEEE) Estado SP

Dados de entrada

Byte 1 | Byte 2 | Byte 3 | Byte 4 | Byte 5 Byte 6 Byte 7 | Byte 8
READBACK Estado STAT D | SIG_1 | BETRIEBSBEREIT
READBACK
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9.6.8 Mébdulo SP + READBACK + ENTDEMED

Este médulo transmite o valor teérico SP ao actuador. Para Master é transmitida a posigao
actual, analégica (READBACK) e o valor analégico de um transformador de medigédo
conectado externamente.

o Importante
l Para esta fungéo é necessario um aparelho de modelo especial.

Dados de saida:

Byte 1 | Byte 2 | Byte 3 | Byte 4 Byte 5
SP (valor, float IEEE) Estado SP
Dados de entrada:
Byte 1 [Byte 2 | Byte 3 | Byte 4 [ Byte 5 Byte 6 | Byte 7 [ Byte 8 | Byte 9 [ Byte 10
READBACK (valor, float IEEE) | Estado MESSEINGANG Estado
READBACK | (valor, float IEEE)

9.6.9 Modulo SP + RB + ENL_DIAG

Este madulo transmite o valor tedrico (SP) ao actuador. Para Master é transmitida a posigao
actual analégica (READBACK) e os dados de diagndstico avangados.
O valor tedrico SP é utilizado pelo actuador como a variavel de referéncia no modo "AUTQO".

Dados de saida

Byte 1 | Byte 2 | Byte 3 | Byte 4 Byte 5
SP (valor, float IEEE) Estado SP
Dados de entrada
Byte1 [Byte2 |Byte3 [Byte4 |[Byte5 Byte 6 Byte 7
READBACK Estado Device Status 1 | Device Status 2
READBACK

9.7 Comunicagao aciclica

A comunicagéao aciclica precisa de um Master Class 1 para a comunicagao ciclica e um Master
Class 2 para a comunicacao aciclica. Ambos os Master podem ser integrados num aparelho.
Contrac suporta a leitura e escrita aciclicas e dos parametros conforme o perfil PROFIBUS PA
3.01 for Actuators Class B e parametros especificos do fabricante adicionais.

45/68-10-PT 95



Comunicagao com PROFIBUS "D

9.8

9.9

Mapeamento do dispositivo DPE

Os parametros da comunicagéo aciclica sdo enderegados por Slot e Index, PROFIBUS utiliza
apenas trés das sete camadas do modelo ISO/OSI internacional.

Physical Block, PB

O bloco do aparelho (Physical Block, PB) descreve a caracteristica de um aparelho com nome
do aparelho e do fabricante, numero de série, etc. Apenas pode ser sempre fornecido um bloco
do aparelho por aparelho.

Function Block, FB

Os blocos de fungdes (Function Block, FB) descrevem a execugédo de determinadas fungdes
como processamento do valor de medig¢ao, edi¢do do alarme, consulta do diario, etc.

Transducer Block

Os blocos de transmissdo (Transducer Block, TB) incluem os pardmetros que descrevem o
acoplamento dos sinais ao processo e sdo necessario para o pré-processamento de dados no
dispositivo de campo.

Funcgao Fail Safe

No modo operacional "Automatico", Contrac monitoriza a comunicagao ciclica com o Master e
oferece um desempenho de seguranga seleccionavel na interrupagdo da comunicagéo.

O desempenho Fail Safe ¢é determinado pelos pardmetros FAIL_SAFE_TYPE;
FAIL_SAFE_TIME e FAIL_SAVE_VALUE. O desempenho Fail Safe também pode ser
indexado através do estado de SP e RCAS. Se o estado for de SP 0xAO ou OxEO, o
desempenho Fail Safe ajustado é executado apds o Fail Safe Time + tempo Watchdog
ajustado.

9.10 Desempenho inicial

9.10.1 Reinicio

Durante o primeiro arranque nao estao disponiveis informagdes sobre o aparelho conectado
em bus de campo. Este estado surge apds o primeiro arranque do sistema. O Slave regula os
valores padrao dos parametros (Initial state).

9.10.2 Reactivagao

Em caso de reactivacdo, Contrad inicia no modo operacional "AUTOMATICO". A condigdo para
tal € de que o actuador esteja ajustada, ndo exista nenhuma avaria no aparelho e o estado do
valor tedrico "OK" é transmitido.
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9.11 Descrigdo do bloco de fungdes

9.11.1 Descrig¢ao do bloco do aparelho (Physical Block)

O Physical Block (PB) descreve os parametros necessarios e as fun¢des do aparelho.

9.11.2 Diagnéstico

A mensagem de diagnéstico € composta de varios bytes com um comprimento max. de 20

bytes.

O conteudo dos bytes de diagndstico esta definido de 1 a 6 no perfil. Os bytes 7 a 20 incluem o

diagnéstico especifico do aparelho.

As mensagens de diagnoéstico sdo compostas conforme a seguir:

Byte Bit | Parametros Descrigao
1 0

1 | Diag.Station_not_ready Dia.station ndo existe (define
Master)

2 | Diag.cfg_Fault Os dados de configuragédo nao
coincidem

3 | Diag.ext diag; Slave tem diagnostico externo

4 | Diag.not supportet A fungao exigida nao é suportada
no Slave

5 | Diag.invalid_slave_resonse defina Slave para 0

6 | Diag.prm_fault Parametrizag&o incorrecta
(numero de ident etc)

7 | Diag.master_lock Slave esta parametrizado por
outro Master (define Master)

2 0 | Diag.Prm_req Slave deve ser parametrizado de
novo

1 | Diag.Stat_diag Diagnéstico estético (Byte Diag-
Bits)
2 | Fixoem1
3 | Diag.WD_ON Monitorizagdo watchdog activa
4 | Diag.freeze_mode Comando freeze obtido
5 | Sync_mode Comando sinc obtido
6 | reserved
7 | Diag.deactivated Master define
3 0-6 | reserved
7 | Diag.ext_overflow -/-

4 0-7 | Diag.master_add Enderego master apds
parametrizagédo (FF sem
parametrizagio)

5 0-7 | high byte Numero de ident

6 0-7 | Low byte Numero de ident

7 0-7 | Diagnéstico externo; indicagédo de -/-

comprimento da cabecga
8 0 | Slot No. Device -/-
1-7 | Definigao fixa
9 0 | Slot No. Device -/-
1-7 | reserved
10 0 | Error appears -/-
1 | Error disappears -/-
2-7 | reserved
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1

IMPORTANTE (NOTA)

Os actuadores com versao de firmware < 2.00 n&o suportam o DIAGNOSTICO e a
EXTENSAO DE DIAGNOSTICO.

DIAGNOSTICO

Disponibiliza informagao detalhada sobre o aparelho com 4 bytes de extensdo, com codificagéo
por bits. Neste caso, um bit é definido assim que a condigédo estiver cumprida. Se a condigao
nao estiver cumprida, o bit é reposto.

Continuagao da tabela de diagnéstico (byte 11-14):

Byte | Octet | Bit | Parametros Descrigao
11 1 0-7 | Reservado -/-
12 2 0-2 | Reservado -/-
3 | DIA_ WARMSTART O arranque a quente é executado.
A mensagem é removida
automaticamente apos 10 s.
4 | DIA_COLDSTART O arranque a frio é executado. A
mensagem é removida
automaticamente apos 10 s.
5 | DIA_MAINTAINANCE Manutengao necessaria.
Os dados de diagnéstico
detalhados sao apresentados sob
Diagnose_Extension Octet 4.
6 | Reservado
7 | IDENT_NUMBER_VIOLENT E definido, se o aparelho DPV1 for
operado como Slave DPV0 com
GSD ABB9655.gsd ou for utilizado
um GSD incorrecto.
13 3 0 | DIA_MAINTENANCE_Alarm Avaria no aparelho
Os dados de diagndstico
detalhados sao apresentados sob
Diagnose_Extension Octet 1.
1 | DIA_MAINTENANCE_DMANDED | Alarme do aparelho
Os dados de diagnéstico
detalhados sao apresentados sob
Diagnose_Extension Octet 3.
2 | DIA_FUNCTION_CHECK Mensagem do aparelho
Os dados de diagnéstico
detalhados sao apresentados sob
Diagnose_Extension Octet 5.
3 | DIA_INV_PRO_COND Avaria no circuito de regulagdo
Os dados de diagnéstico
detalhados sao apresentados sob
Diagnose_Extension Octet 2.
4-7 | Reservado -/-
14 4 0-6 | Reservado -/-
4 7 | EXTENSION_AVAILABLE Existe um diagnéstico alargado.

IMPORTANTE (NOTA)
As mensagens DIA_ WARMSTART e DIA_COLDSTART séo repostas automaticamente apés

10 s.
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DIAGNOSIS_EXTENSION
Disponibiliza informagao detalhada sobre o aparelho com 6 bytes, com codificacdo por bits.
Neste caso, um bit & definido assim que a condigdo estiver cumprida. Se a condigdo nao
estiver cumprida, o bit é reposto.
Continuagao da tabela de diagnéstico (byte 15-20):
Byte | Octet | Bit | Parametros Descrigao
15 1 0 | DIA_ CPU_ERR Avaria do CPU
1 | DIA_ RAM_ERR Avaria RAM
2 | DIA_FLASH_ERR Avaria memoria Flash
3 | DIA_SENSMEM_ERR Avaria memoria do sensor
4 | DIA_ MEASUREMENT Avaria sensor de posigao
5 | DIA_ HW_ELECTR Avaria inversor
6-7 | Reservado -/-
16 2 0 | DIA_TIGHTENDPOS Rigidez na posicao final
1 | DIA_MOVDIRECT_ERR Sentido de movimentacao incorrecto
2 | DIA_ HOLD_MONITOR Monitorizagao da imobilizagdo
3 | DIA_SPEED ERR Monitorizagao da velocidade
4-7 | Reservado -/-
17 3 0 | DIA_TEMPGEAR_OVER Temperatura da engrenagem
excedida
1 | DIA_TEMPGEAR_UNDER Temperatura da engrenagem nao
alcangada
2 | DIA_TEMPELEC_OVER Temperatura do sistema electrénico
excedida
3 | DIA_TEMPELEC_UNDER Temperatura do sistema electrénico
nao alcancada
4 | DIA_MESSUMF_OVER Valor limite do sinal da entrada do
transformador de medigcao excedido
5 | DIA_MESSUMF_UNDER Valor limite do sinal da entrada do
transformador de medi¢cao nao
alcangado
6-7 | Reservado -/-
18 4 0 | DIA_MAINT_DEVICE Manutengéo do actuador necessaria
1 | DIA_MAINT_LUBRICANT Manutengéao dos lubrificantes
necessaria
2-7 | Reservado -/-
19 5 0 | DIA_SIMULATION Simulagdo activa
1 | DIA_TEST_FCT Funcgao de teste activa
2 | DIA_NOT_INIT O actuador nao estd ajustado
3 | DIA_INIT_ERR Falha no ajuste do actuador.
4 | DIA_FAILSAFE_ACTIVE Failsafe activo
5 | DIA_CONTR_INACTIVE Actuador em modo Out of Service
(OIS)
6-7 | Reservado -/-
20 6 0-7 | Reservado -/-
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Parametro DIAGNOSIS_MASK

A mascara indica os bits que sdo suportados por "Diagnosis". A estrutura & idéntica a
"Diagnosis".

Verséo de firmware PROFIBUS < 2.00

Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Byte 11 | Octet 1 0 0 0 0 0 0 0 0
Byte 12 | Octet 2 0 0 0 0 0 0 0 0
Byte 13 | Octet 3 0 0 0 0 0 0 0 0
Byte 14 | Octet 4 0 0 0 0 0 0 0 0

Versdo de firmware PROFIBUS Firmwareversion = 2.00

Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Byte 11 | Octet 1 0 0 0 0 0 0 0 0
Byte 12 | Octet 2 1 0 1 1 1 0 0 0
Byte 13 | Octet 3 0 0 0 0 1 1 1 1
Byte 14 | Octet 4 1 0 0 0 0 0 0 0

Parametro DIAGNOSIS_EXTENSION_MASK
A mascara indica os bits que sdo suportados por "Diagnosis". A estrutura & idéntica a

"Diagnosis_extension".

Verséo de firmware PROFIBUS < 2.00

Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Byte 15 | Octet 1 0 0 0 0 0 0 0 0
Byte 16 | Octet 2 0 0 0 0 0 0 0 0
Byte 17 | Octet 3 0 0 0 0 0 0 0 0
Byte 18 | Octet 4 0 0 0 0 0 0 0 0
Byte 19 | Octet 5 0 0 0 0 0 0 0 0
Byte 20 | Octet 6 0 0 0 0 0 0 0 0

Versao de firmware PROFIBUS Firmwareversion = 2.00

Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Byte 15 | Octet 1 0 0 1 1 1 1 1 1
Byte 16 | Octet 2 0 0 0 0 1 1 1 1
Byte 17 | Octet 3 0 0 1 1 1 1 1 1
Byte 18 | Octet 4 0 0 0 0 0 0 1 1
Byte 19 | Octet 5 0 0 1 1 1 1 1 1
Byte 20 | Octet 6 0 0 0 0 0 0 0 0

Parametro DIAGNOSIS_EXTENSION_MASK_SWITCH

Com a fungdo DIAGNOSIS_EXTENSION_MASK_SWITCH, é possivel ocultar as mensagens
do bloco DIAGNOSIS_EXTENSION, que nao devem ser transmitidas de forma ciclica. Para tal,
a mensagem esta desactivada através da comunicacdo aciclica e da respectiva superficie de

comando.

As mensagens desactivadas também ndo causam uma criagdo de uma mensagem no bloco
DIAGNOSIS ou da mensagem DIAGNOSIS_AVAILABLE ou EXTENSION_AVAILABLE
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9.11.3 Descrig¢ao de Analog Output Block (AO Block)

O PROFIBUS Master Class 1 envia com auxilio dos valores da comunicacao ciclica como valor
tedrico (SP) e/ou RCAS_IN ao bloco de fungdes do actuador Contrac como bytes de saida
analégicos (AO). Dependendo do modo operacional do bloco AO em Contrac, é utilizado um
destes valores como variavel de referéncia. O valor teérico utilizado & disponibilizado como
RCAS_OUT e pode ser lido através da transferéncia de dados ciclica.

Alguns dos dados colocados adicionalmente a disposicdo pelo aparelho sdo CHECKBACK,
READBACK e POS D

Para mais detalhes ver "Descrigdo de variaveis ciclicas”

9.11.3.1 Parametro Bloco de Fun¢ao AO

Os parametros padréo estao apresentados no diagrama seguinte.
(ver também General Requirements of PROFIBUS Profile Version 3.01)

» Standard Parameter

SP
Output
Function » POS D
Block

» OUT_SCALE

» PV_SCALE

MO00184

Fig. 36
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9.11.4 Descrigao detalhada das variaveis
9.11.4.1 Valor e estado Float

O valor é constituido por um valor float e pelo respectivo estado.
dados de saida ou de entrada.

Os parametros podem ser

9.11.4.2 Valores e estado discretos

9.11.4.3 POS_D

Tipo de dados: Valor e estado - Floating Point
Atributos chave: Index = 101
Atributo: Numero de elementos = 2
Atributo: Lista de elementos (ver em baixo)
E Nome do elemento Tipo de dados (Index) Tamanho (Bytes)
1 Valor Float 4
1 Estado Unsigned 8 1
Tipo de dados Valor e estado - discreto
Atributos chave Index = 101
Atributo Numero de elementos = 2
Atributo Lista de elementos (ver em baixo)
E Nome do elemento Tipo de dados (Index) Tamanho (Bytes)
1 Valor Unsigned 8 1
1 Estado Unsigned 8 1
Quality Substate Limits Valor Estado / Substate
Qu Qu Qs Qs Qs Qs Gr Gr
27 26 25 24 23 22 21 20
Bit7 | Bit6 | Bit5 | Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bit1 | Bit0 | Hex | Dec
0 0 0 0 0 0 0 1 0x01| 1 |Endposition 0 %
0 0 0 0 0 0 1 0 |0x02| 2 |Endposition 100 %
0 0 0 0 0 0 1 1 0x03| 3 |Posicao intermédia

9.11.4.4 Parametro CHECK_BACK

Tipo de objecto Variavel simples
Tipo de dados Octet String
Guardar Dinadmico
Tamanho 3 Byte

Acesso Leitura
Transmisséo ciclica

Valor padréao

00000000 00000000 00000000

Bit

23

0
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9.11.5 Descricao detalhada do estado
O estado de um valor de transmisséo ciclica inclui informagao adicional sobre a qualidade do
valor.

A seguinte tabela descreve o estado de READBACK, RCAS OUT e POS_D do actuador
Contrac. Os dados de estado estdo subdivididos em Qualidade (mandatory), Substate e Limits
(opcional).

9.11.5.1 Estado Setpoint (SP)

Quality Substate Limits Valor Estado / Substate
Qu [ Qu | QS | QS | QS | @S | Gr | Gr
27 26 25 24 23 22 21 20
Bit7 | Bit 6 | Bit 5 | Bit 4 | Bit 3 | Bit 2 | Bit 1 | Bit 0 | Hex | Dec

0 0 0 0 0 0 0 0 |0x00| O |Estado:Bad

1 0 0 0 0 0 0 0 |0x80| 128 |Estado: Good (No Cascade)

Se for transmitido o estado de valor tedrico "Good", "CONTRAC" comuta para o modo
operacional "Automatico” e alcanga a posigao do valor tedrico transmitido. Se o estado mudar
para "Bad", o actuador executa a fungao Fail Safe ajustada.

9.11.5.2 EstadoREADBACK

Quality Substate Limits Valor Estado / Substate
Qu | Qu QS | QS | @S | QS | Gr | Gr
27 26 25 24 23 22 21 20
Bit 7 | Bit 6 | Bit 5 | Bit 4 | Bit 3 | Bit 2 | Bit 1 | Bit 0 | Hex | Dec

Estado: Bad

Substate: Non specific
Estado: Bad

Substate: Out of service
Estado: Good (No
Cascade)

0 0 0 0 0 0 0 0 |(Ox00| O

0 0 0 1 1 1 0 0 |O0x1C| 28

1 0 0 0 0 0 0 0 |0x80| 128

O estado READBACK apresenta o estado do aparelho.

O estado "Bad" com o Substate: Nao especificado® é definido, se pelo menos existir uma das
seguintes mensagens de DIAGNOSIS_EXTENSION:

Octet 1 Bit0...5
Octet 2 Bit0...3
Octet 5 Bit2 ou 3

O estado "Bad" com o Substate: Out of service" & transmitido, se existir bit 4 ou 5 de
DIAGNOSIS_EXTENSION Octet 5, o modo operacional "Out of Service" tiver sido seleccionado
(apenas na versao DP/V1) ou se o estado do valor teérico for invalido.
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9.11.5.3 EstadoPOS_D
Quality Substate Limits Valor Estado / Substate
Qu Qu | QS | QS [ @S | Q@S | Gr | Gr
27 26 25 24 23 22 21 20
Bit7 | Bit 6 | Bit5 | Bit4 | Bit 3 | Bit2 | Bit 1 | Bit 0 | Hex | Dec
Status: Bad
0 0 0 0 0 0 0 0 |0x00| 0O Substate: Non specific
Status: Bad
0 0 0 ! ! 1 0 0 |0x1C| 28 Substate: Out of service
1 1olo o] o] o] o]l o |oxsol 128 ]|Estado:Good(No
Cascade)
9.11.5.4 RCAS_IN State
Quality Substate Limits Valor Estado / Substate
Qu | Qu | QS ([QS | QS | QS | Gr | Gr
27 26 25 24 23 22 21 20
Bit7 | Bit6 | Bit5 | Bit4 | Bit 3 | Bit 2 | Bit 1 | Bit 0 | Hex | Dec
0 0 0 0 0 0 0 0 |0x00| O |Estado: Bad
1 1 0 0 0 0 0 0 |0xCO| 192 |Estado: Good (Cascade)
Estado: Bad
0 0 0 1 1 1 0 0 |0xiC| 28 Substate: Out of service
1 1ol o o] o] o] ol o |oxsol 128 |Estado:Good(No
Cascade)

Corresponde ao estado "Setpoint (SP)" alongado contudo de acordo com "RCAS State

Handling".

9.11.5.5 Estado RCAS_OUT

Quality Substate Limits Valor Estado / Substate
Qu | Qu QS | QS | QS | @S | Gr | Gr
27 26 25 24 23 22 21 20
Bit 7 | Bit 6 | Bit 5 | Bit 4 | Bit 3 | Bit 2 | Bit 1 | Bit 0 | Hex | Dec
Estado: Bad
0 0 0 0 0 0 0 0 |0x00) O Substate: Non-specific
Estado: Bad
0 0 0 ! 1 1 0 0 |0xiC| 28 Substate: Out of service
1 1 0 0xC0| 192 |Estado: Good (Cascade)
Estado: Good (Cascade)
! ! 0 0 ! 0 0 |0xC8) 200 Substate: initialisation request
Estado: Good (Cascade)
! 1 0 0 ! 1 0 0 |0xCC| 204 Substate: Not invited

Corresponde ao "estado READBACK", alongado contudo de acordo com "RCAS State

Handling".
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9.11.6 RCAS State Handling

O modo operacional padrdo na é entrega é "Automatik”. Isto significa que o actuador utiliza o
valor tedrico (SP) nos médulos 1, 2, 4, 5, 6, 8, 9 ou 10.

Comutacao para RCAS
» Para alterar o modo alvo para RCAS, é necessaria uma comunicagao aciclica.
» Ver "Colocagao em operacgao tipica PROFIBUS DPV1"

» Se for seleccionado um dos médulos 3, 7 ou 8, o busmaster estabelece uma comunicacao
ciclica com Slave.

» Se o actuador estiver pronto a funcionar e o modo alvo "Automatik" estiver seleccionado, o
actuador envia um valor RSA_OUT com o estado 0xC8 (11001000) "Initialisation Request"
para o Master.

* O Master envia o estado RCAS_IN 0xC4 (11000100) "Initialisation Acknowledge" de volta.

+ Com este valor, a "State Machine" em CONTRAC comuta para R_CAS-Mode e o estado
RCAS_OUT muda para GOOD (Cascade) 0xCO0 (11000000).

9.11.7 Modo operacional

Conforme o PROFIBUS Profile for Process Control Devices. Version 3.0 "General
Requirements" section 3.1.7 "Mode Parameter" é apresentado por um bit em cada modo
operacional.

Os modos operacionais suportados por Contrac para o bloco AO sao:
+  Manual (MAN)

» Automatico (AUTO)

*+ Remote Cascade (RCAS)

* Out of Service (OIS)

MAN
Escreve directamente o parametro OUT de AO FB.

AUTO
A variavel de referéncia para AO FB é o valor tedrico que é enviado pelo sistema de controlo.

RCAS

A variavel de referéncia para AO FB é o valor RCAS_IN que é enviado pelo sistema de
controlo.

o/s
O bloco AO nao executa nenhuma fungéo.
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9.11.7.1 Parametros para Mode Handling

Target mode parameter (TARGET_MODE)

O modo alvo indica 0 modo operacional que é pretendido para o bloco. O modo alvo pode ser

alterado através da comunicacéao aciclica.
O ajuste padrao para o modo alvo é automatico.

Mode Parameter (MODE_BLK)

O modo operacional é composto pelo modo actual, modo padrdo e pelo modo permitido. O
modo actual é calculado pelo bloco. O modo normal é o0 modo alvo do bloco. O modo permitido
indica no parametro MODE_BLK o modo alvo que é permitido para o bloco. Se o modo alvo
pretendido nao for valido, sera assumido com a mais alta prioridade o modo permitido seguinte.

De acordo com o perfil B, os modos operacionais tém a seguinte prioridade:

Prioridade Modo operacional
7 Out of Service
4 Manual
3 Automatik
1 RCAS
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9.11.8 Ficheiro GSD PNO ID 0x9655 (comunicagao ciclica) rev. 3.10

; GSD-File for ABB Automation DP-Slave

; Device: Contrac
; Date: 26.06.20
; GSD-File Revision

08

3.

10

#Profibus DP
GSD_Revision

Il
N

;--—-Manufacturer--------------—--"--—-——-—-————— - ——————

Vendor_ Name =
Model Name =

Revision =

"ABB Automation"

"CONTRAC"

;== =PNO Td=—— === o

Ident Number =

;———Protokoll-Id-——====="="="="="—"—"—"—"—"—="— =~ —

Protocol_Ident
Station_Type =

;———-FMS/DP-Universal Device

FMS_supp =0
;———Hardware, Software Revision
Hardware Release = "1.01"
Software Release = "2.00"

;———Supports baud rates
=1

9.6_supp
19.2 supp
93.75_supp
187.5_supp
500_supp =
1.5M supp
3M _supp
6M supp
12M supp =

COoOOoOR R

;——-max. response ti
MaxTsdr 9.6 =
MaxTsdr 19.2
MaxTsdr_93.75 =
MaxTsdr_187.5
MaxTsdr_ 500 =
MaxTsdr_ 1.5M =

Redundancy =
Repeater Ctrl Sig =
24V_Pins =

Implementation_Type
Bitmap Device
Bitmap Diag
Bitmap_ SF

me at baud rate
= 60
= 60

60

= 60

100
150

[eoNeNe]

;not supported

" "
"Contr n"

"Contr d"
"Contr s"

release of the DP device
release of the Profibusfirmware

45/68-10-PT

107



Comunicagao com PROFIBUS "D

;*** Slave Keys KKK A KR A AR A AR A AR AR A A AR A AR A AR AR A AR A A AR A AR A AR ARk A ARk Ak k kK

;-——-Freeze- und Sync-Mode —---—--—--—--—--—--—--——-—-———————————————————

Freeze_Mode_supp =0

Sync_Mode_supp =0

Fail Safe =0

Slave Family = l@elektrisch@control;electrical control actuator
;-—-Automatic baud rate detection-----—---—------—--—--——————— -
Auto_Baud_supp =1

;—--Automatic slave-address assignment-------------—-———-——-——-—————————

Set_Slave Add supp =1
;———Parameter Data--—--------"--"-—"=""-"-——"—"—"-"—"—'—"—-"—"—"——"—-"—"—"—"—"——~—"————————————
User Prm Data Len = 20

User Prm Data =

0x0, 0x0, 0x0, 0x0, 0x0, 0x0, 0x0, 0x0, 0x0, 0x0, Ox0, 0x0, 0x0, 0x0, 0x0, 0x0, 0x0, 0x0, 0x0, 0x0

;—--Min. interval for Data Exchange *100usec----------------—--—-—-——-
Min Slave Intervall = 20

;——-Module for data access (not I/O-module)-------——————————————————-
Modular_ Station =1

;-—-Max. data of CFG---—---—--—-—-———————————————— -~ ————————————

Max Module =1
Max Input Len =8
Max Output_Len =5
Max Data_Len =13
20

Max Diag Data Len =

;-—-Manufacturer spec. diagnosis messages--------——-----—————————————-
b Description of device related diagnosis: -—--——--—--——-—————————-

Unit Diag Bit

(1) = "Reserved"
Unit Diag Bit(2) = "Reserved"
Unit Diag Bit(3) = "Reserved"
Unit_Diag_Bit(4) = "Reserved"
Unit Diag Bit(5) = "Reserved"
Unit Diag Bit (6) = "Reserved"
Unit Diag Bit (7) = "Reserved"
;Octet 1
Unit Diag Bit(16) = "Error appears"

Unit Diag Bit(17) = "Error disappears"

’

108 45/68-10-PT



Comunicag¢ao com PROFIBUS

;Diagnosis
;Octet 1

;This diagnosismessages in Octet 1 are only available with Profibus Firmawarevision < 2.00

Unit Diag Bit (24)
Unit Diag Bit(
Unit Diag Bit(
Unit Diag Bit(
Unit Diag Bit(
Unit_Diag Bit(
Unit Diag Bit(
Unit Diag Bit(
;Octet 2

;This diadnosismessages in

(
Unit Diag Bit(
Unit Diag Bit(
Unit Diag Bit(
Unit_Diag Bit(
Unit Diag Bit(
Unit Diag Bit(
;Octet 3

"Hardware Failure Electronics"
"Hardware Failure Mechanics"
"Motor Temperature too High"
"Electronic Temperature too High"
"Memory Error"

"Measurement Failure"

"Device not Initialized"

"Device Initialization Failed"

Unit Diag Bit (32) to Unit Diag Bit (34)
"Zero point Error"

"Power Supply Failed"

"Configuration Invalid"

"Restart"

"Coldstart"

"Maintenance Required"
"Characteristics Invalid"

"Ident Number Violation"

and Unit Diag Bit (38)

;This diagnosismessages in Octet 1 are only available with Profibus Firmawarevision >= 2.00

Unit Diag Bit (40)
Unit Diag Bit (41)
Unit Diag Bit(42)
Unit Diag Bit (43)
;Octet 4

Unit Diag Bit (55)

’

;Diagnosis Extension

;Octet 1

Unit_Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit_Diag Bit
;Octet 2

Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit_Diag Bit
;Octet 3

Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit_Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
;Octet 4

Unit Diag Bit (80)
Unit Diag Bit (81)

"Maintenance Alarm"
"Maintenance Demanded"
"Function Check"
"Invok Pro Condition"

"Extension Available"

"CPU Error"

"RAM Error"

"Flash Error"

"Sensor Memory Error"
"Measurement Error"
"HW Electronic Error"

"Moves too heavy in End Position"
"Wrong direction error"
"Standstill Monitoring”

"Speed Limit Error"

"Gearing temp overflow"
"Gearing temp underflow"
"Electronic temp overflow"
"Electronic temp underflow"
"Transmitter temp overflow"
"Transmitter temp underflow"

"Maintenance required"
"Maintenance lubricant required"
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;Octet 5

Unit Diag Bit (88
Unit Diag Bit (89
Unit Diag Bit (90
Unit_Diag Bit (91
Unit Diag Bit (92
Unit Diag Bit (93
;Octet ©

;all reserved

’

= "Simulation active"

= "Testfunction active"
= "Not initialised"

= "Adjusting error"

= "Fail Safe active"

= "Controller not active"

’

;———-1ID of Contrac

Module
EndModule

’

; STANDARD:

;———-Id of Contrac default Module

;——— 1) DP-identification for

Standard Module

= "STANDARD" 0xCO0,0x04,0x07

OUT:

IN:

setpoint value
state setpoint value

position value

state position value
state (device)
signall

ready to operate

; RB = READBACK, CB = CHECKBACK, SP = SETPOINT

Module
EndModule
Module
EndModule

Module
4
EndModule

’

= "gp

= "SP+CB " 0x92, 0OxA4

" OxA4d

AO-Profil-Parameter (Actuator):

5 Byte OUT

5 Byte OUT + 3 Byte IN

="SP+READBACK+POS D" 0xC6,0x84,0x86,0x08,0x05,0x08,0x05,0x05,0x05
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9.11.9 Ficheiro GSD PNO ID 0x9655 (comunicagao ciclica) rev. 3.20

; GSD-File for ABB Automation DP-Slave
; Device: Contrac

; Date: 26.09.2008

; GSD-File Revision: 3.20

#Profibus DP

GSD_Revision =2 ; DP
;-—-Manufacturer----------——--—--—--——--————————————— - —————————
Vendor Name = "ABB Automation"

Model Name = "CONTRAC"

;-—-—-Revision-------—=---———————— -
Revision ="

3 === PNO Id=————mmm oo
Ident Number = 0x9655

;-—-Protokoll-Id----—-7—--—-—-—-—-———-———— -~~~ —————————
Protocol Ident =0
Station Type =0

;——-FMS/DP-Universal Device--------------—-————-
FMS supp =0

;——--Hardware, Software Revision-----—--—--—-—-—-——-——-——-————————\——————————
Hardware Release = "1.01" ; release of the DP device
Software Release = "2.11" ; release of the Profibusfirmware

;——--Supports baud rates------------ - - - - - - - -\ - - —\ - ——————— - —————
9.6 _supp =1

19.2 supp =
93.75 supp =
187.5 supp
500 supp
1.5M supp =
3M_supp =0
6M supp =0
12M supp =0

Il
N = = N =

;---max. response time at baud rate------—--—-----------——————————————

MaxTsdr 9.6 = 60

MaxTsdr 19.2 = 60

MaxTsdr 93.75 = 60

MaxTsdr 187.5 = 60

MaxTsdr 500 = 100

MaxTsdr 1.5M = 150

Redundancy =0

Repeater Ctrl Sig = 0 ;not supported
24V _Pins =0

Implementation Type =" "

Bitmap Device = "Contr_ n"
Bitmap Diag = "Contr d"
Bitmap SF = "Contr s"
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;*** Slave Keys **

KKK A KA A KA A AR A AR A AR AR A A AR AR A AR A AR A A AR AR A AR A A Ak Ak k kK%

;-——-Freeze- und Sync-Mode —---—--—--—--—--—--—--——-—-———————————————————

Freeze Mode supp
Sync_Mode_ supp

Fail Safe

Slave Family
;———-Automatic baud
Auto Baud supp

;-—-Automatic slav
Set Slave Add supp

;———Parameter Data
User Prm Data Len
User Prm Data

0x0,0x0,0x0,0x0,0x

;——-Min. interval
Min Slave Interval

;———Module for dat
Modular Station

;-—-Max. data of C
Max Module

Max Input Len

Max Output Len

Max Data Len

Max Diag Data Len

’

=0
=0
=0
= l@elektrisch@control;electrical control actuator
rate detection---———-----—---————
=1

e-address assignment----------—-——-——————————————————

I
N
o

0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0

for Data Exchange *100usec----------------—-—-—-——-
1 =20

a access (not I/O-module)-----—————————————————————
=1

G = = = =

;-—-Manufacturer spec. diagnosis messages-------—-------—————————————-

o Descr

Unit Diag Bit (1)
Unit Diag Bit (2)
Unit Diag Bit (3)
Unit Diag Bit (4)
Unit Diag Bit (5)
Unit Diag Bit (6)
Unit Diag Bit (7)
;Octet 1

Unit Diag Bit (16)
Unit Diag Bit (17)
;Diagnosis

;Octet 1

;This diagnosismes
< 2.00

Unit Diag Bit(
Unit Diag Bit(
Unit Diag Bit(
Unit Diag Bit(
Unit Diag Bit(
Unit Diag Bit(
Unit Diag Bit(
Unit Diag Bit(

iption of device related diagnosis: ---—-—-—------------———-

= "Reserved"
"Reserved"
= "Reserved"
"Reserved"
"Reserved"
"Reserved"
= "Reserved"

"Error appears"
= "Error disappears"

sages in Octet 1 are only available with Profibus Firmwarerevision

"Hardware Failure Electronics"

= "Hardware Failure Mechanics"
"Motor Temperature too High"
"Electronic Temperature too High"
"Memory Error"

= "Measurement Failure"

"Device not Initialized"

"Device Initialization Failed"

112

45/68-10-PT



AL ID ID
MRPpD Comunicagao com PROFIBUS

;Octet 2

;This diagnosismessages in Unit Diag Bit (32) to Unit Diag Bit (34) and
Unit Diag Bit (38)

;are only available with Profibus Firmwarerevision < 2.00

Unit Diag Bit (32) "Zero point Error"

Unit Diag Bit (33) = "Power Supply Failed"
Unit Diag Bit (34) = "Configuration Invalid"
Unit Diag Bit (35) = "Restart"

Unit Diag Bit (36) = "Coldstart"

Unit Diag Bit (37) = "Maintenance Required"
Unit Diag Bit (38) = "Characteristics Invalid"
Unit Diag Bit (39) "Ident Number Violation"

;Octet 3
;This diagnosismessages in Octet 3 are only available with Profibus Firmwarerevision
>= 2.00

Unit Diag Bit (40) = "Maintenance Alarm"
Unit Diag Bit (41) "Maintenance Demanded"
Unit Diag Bit (42) = "Function Check"

Unit Diag Bit (43) = "Invoke Pro Condition"
;Octet 4

Unit Diag Bit (55) = "Extension Available"

;Diagnosis Extension

’

;Octet 1

Unit Diag Bit (56) "CPU Error"

Unit Diag Bit (57) = "RAM Error"

Unit Diag Bit (58) = "Flash Error"

Unit Diag Bit (59) = "Sensor Memory Error"
Unit Diag Bit (60) "Measurement Error"
Unit Diag Bit(61) "HW Electronic Error"

;Octet 2

Unit Diag Bit (64) = "Moves too heavy in End Position”
Unit Diag Bit (65) "Wrong direction error"

Unit Diag Bit (66) = "Standstill Monitoring"

Unit Diag Bit (67) "Speed Limit Error"

;Octet 3

Unit Diag Bit (72) = "Gearing temp overflow"

Unit Diag Bit (73) = "Gearing temp underflow"
Unit Diag Bit (74) "Electronic temp overflow"
Unit Diag Bit (75) = "Electronic temp underflow"
Unit Diag Bit (76) "Transmitter temp overflow"
Unit Diag Bit (77) = "Transmitter temp underflow"
;Octet 4

Unit Diag Bit (80) = "Maintenance required"

Unit Diag Bit (81) = "Maintenance lubricant required"
;Octet 5

Unit Diag Bit (88) = "Simulation active"

Unit Diag Bit (89) "Testfunction active"

Unit Diag Bit (90) = "Not initialised"

Unit Diag Bit (91) = "Adjusting error"

Unit Diag Bit (92) "Fail Safe active"

Unit Diag Bit (93) = "Controller not active"

;Octet ©
;all reserved

’
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Module = "STANDARD" 0xCO,0x04,0x07

EndModule

; STANDARD: OUT: setpoint value (float)

; state setpoint value (byte)

; IN: position value (float)

; state position value (byte)

; state (device)
(byte)

; signall (byte)

; ready to operate (byte)

;———-Id of Contrac default Module------——--—--7---—---—-—————————————————
;——— 1) DP-identification for AO-Profil-Parameter (Actuator):—-—-—-----

; RB = READBACK, CB = CHECKBACK, SP = SETPOINT

’

Module = "SP " OxA4 ; 5 Byte OUT

EndModule

Module = "SP+CB " 0x92, 0OxA4 ; 5 Byte OUT + 3 Byte IN
EndModule

Module ="SP+READBACK+POS D" 0xCo6,0x84,0x86,0x08,0x05,0x08,0x05,0x05,0x05
4

EndModule

Module ="SP+RB+ENL DIAG" 0xCO,0x04,0x06

5

EndModule

; STANDARD: OUT: Setpoint value (float)

; State setpoint value (byte)

; IN: Position value (float)

; State position value (byte)

; Device Status 1 (byte)

; Device status 2 (byte)

114 45/68-10-PT



AL ID ID
MRPpD Comunicagao com PROFIBUS

9.11.10 Ficheiro GSD PNO ID 0x09EC (comunicagao aciclica) rev 1.10

; GSD-File for ABB Automation DP-Slave
; Device: Contrac DP/V1

; Date: 26.06.2008

; GSD-File Revision: 1.10

#Profibus DP

GSD_Revision =3 ; DP
;-—-Manufacturer----------—---—--—--—-—-————————————— - ————————————
Vendor Name = "ABB Automation"

Model Name = "CONTRAC"

;-—-—-Revision--—-—----—=---———————— -
Revision = "1.10"

3===PNQ Id————————
Ident_ Number = 0x09EC

;-—-Protokoll-Id----—-7—--—--—-—-———-———"———— -~ —————————
Protocol_ Ident =0
Station_Type =0

;——-FMS/DP-Universal Device--------------——————
FMS_supp =0

;——-Hardware, Software Revision-------—--—--—-—-—-——-——-—"———————\——\————————
Hardware Release = "1.00" ; release of the DP device

Software_Release = "1.50"

;-——-Supports baud rates------—---—---—--———-——-———-——————————————————————

93.75_supp =1

187.5_supp =1

500_supp =1

1.5M supp =1

3M _supp =0

6M supp =0

12M supp =0

;——-max. response time at baud rate---—----—-—---"-""-""-"-""-""-"-"""-"-"""""-———"———
MaxTsdr 93.75 = 60

MaxTsdr_187.5 = 60

MaxTsdr_500 = 100

MaxTsdr_ 1.5M = 150

Redundancy =0

Repeater Ctrl Sig =0 ;not supported
24V_Pins =0

Implementation_Type =" "

Bitmap Device = "Contr n"
Bitmap Diag = "Contr_ d"
Bitmap SF = "Contr_ s"
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;*** Slave Keys KKK A KR A AR A AR A AR AR A A AR A AR A AR AR A AR A A AR A AR A AR ARk A ARk Ak k kK

;———Freeze- und Sync-Mode
Freeze_Mode_supp =
Sync_Mode_supp =

Fail Safe =
Slave Family =

1
lQ@elektrisch@control;electrical control actuator

;——-Automatic baud rate detection--------------"----——--——————————————

Auto_Baud_supp =

1

;—--Automatic slave-address assignment-------------—-———-——-——-—————————

Set_Slave Add supp =

1

;———Parameter Data--—--------"--"-—"=""-"-——"—"—"-"—"—'—"—-"—"—"——"—-"—"—"—"—"——~—"————————————

User Prm Data Len =
User Prm Data =

0x0, 0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0

;—--Min. interval for Data Exchange *100usec----------------—--—-—-——-

Min Slave Intervall =

20

;——-Module for data access (not I/O-module)-------——————————————————-

Modular_ Station =

;-—-Max. data of CFG---—---—--—-—-———————————————— -~ ————————————

Max Module =
Max Input_ Len =
Max Output_ Len

Max Data_Len

Max Diag Data Len

’

;-—-Manufacturer spec. diagnosis messages--------——-----—————————————-

jomm Description of device related diagnosis:

Unit Diag Bit(1)

Unit Diag Bit(2)

Unit Diag Bit(3)

Unit Diag Bit (4) =
(5)
(6)
(7)

Unit_Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
;Octet 1

Unit Diag Bit (16) =
Unit Diag Bit(17) =
;Diagnosis

;Octet 1

"Reserved"
"Reserved"
"Reserved"
"Reserved"
"Reserved"
"Reserved"
"Reserved"

"Error appears"
"Error disappears"

;This diagnosismessages in Octet 1 are only available with Profibus Firmawarevision < 2.00

Unit Diag Bit(24)
Unit Diag Bit(
Unit Diag Bit(
Unit Diag Bit(
Unit_Diag Bit(
(
(
(

Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit Diag Bit

—_— — — — — — —

"Hardware Failure Electronics"
"Hardware Failure Mechanics"
"Motor Temperature too High"
"Electronic Temperature too High"
"Memory Error"

"Measurement Failure"

"Device not Initialized"

"Device Initialization Failed"

116

45/68-10-PT



Comunicag¢ao com PROFIBUS

;Octet 2

;This diadnosismessages in Unit Diag Bit(32) to Unit Diag Bit(34) and Unit Diag Bit (38)
;are only available with Profibus Firmwarerevision < 2.00

Unit_Diag_Bit(32) =
Unit Diag Bit(
Unit Diag Bit(
Unit Diag Bit(
Unit Diag Bit(
(
(
(

Unit_Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
;Octet 3

;This diagnosismessages in
Unit Diag Bit(40) =
Unit Diag Bit =
Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
;Octet 4

Unit Diag Bit (55) =

’

(41) =
(42) =
(43)

;Diagnosis Extension
;Octet 1

Unit_Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit_Diag Bit
;Octet 2

Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit_Diag Bit
;Octet 3

Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit_Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
;Octet 4

Unit Diag Bit (80) =
Unit_Diag Bit(81) =
;Octet 5

Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit_Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
;Octet ©

;all reserved

oy Oy O O
~ o U1
Il

© WO W W ©
W N~ O w o
Il

’

Modules for Analog Output

’

; RB = READBACK, CB =

Iz

CHECKBACK, ROUT =

"Zero point Error"

"Power Supply Failed"
"Configuration Invalid"
"Restart"

"Coldstart"

"Maintenance Required"
"Characteristics Invalid"
"Ident Number Violation"

Octet 3 are only available with Profibus Firmawarevision
"Maintenance Alarm"

"Maintenance Demanded"

"Function Check"

"Invok Pro Condition"

"Extension Available"

"CPU Error"

"RAM Error"

"Flash Error"

"Sensor Memory Error"
"Measurement Error"
"HW Electronic Error"

"Moves too heavy in End Position"
"Wrong direction error"
"Standstill Monitoring”

"Speed Limit Error"

"Gearing temp overflow"
"Gearing temp underflow"
"Electronic temp overflow"
"Electronic temp underflow"
"Transmitter temp overflow"
"Transmitter temp underflow"

"Maintenance
"Maintenance

required"
lubricant required"

"Simulation active"
"Testfunction active"
"Not initialised"
"Adjusting error"

"Fail Safe active"
"Controller not active"

RCAS OUT, RIN = RCAS 1IN

>= 2.00
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Module
1
EndModule

Module
2
EndModule

Module

3
EndModule
Module

4
EndModule
Module

5
EndModule
Module

6
EndModule

Module

7
EndModule

Module

8
EndModule

’

Module

="SP (short)

="gp

(long) "

="RCAS IN+RCAS OUT "

="SP+READBACK+POS D"

="SP+CHECKBACK "

" 0xA4

0x82,0x84,0x08, 0x05

0xC4,0x84,0x84,0x08,0x05,0x08,0x05

0xCo6, 0x84, 0x86, 0x08, 0x05, 0x08, 0x05, 0x05, 0x05

0xC3,0x84,0x82,0x08,0x05, 0x0A

="SP+READBACK+POS D+CHECKBACK"
\0xC7,0x84,0x89, 0x08, 0x05, 0x08, 0x05, 0x05, 0x05, 0x0A

="RCAS_IN+RCAS OUT+CHECKBACK" \
0xC5,0x84,0x87,0x08,0x05, 0x08, 0x05, 0x0A

="SP+RIN+RB+ROUT+POS D+CB" \
0xCB, 0x89, 0x8E, 0x08, 0x05, 0x08, 0x05, 0x08, 0x05, 0x08, 0x05, 0x05, 0x05, 0x0A

= "STANDARD" 0xCO,0x04,0x07
9
EndModule
; STANDARD: OQUT: Setpoint wvalue (float)
; State setpoint value (byte)
; IN: Position wvalue (float)
; State position value (byte)
; State (device) (byte)
; signall (byte)
; ready to operate (byte)
Module = "RB+MESSEING" 0xC6,0x84,0x89,0x08,0x05,0x08,0x05,0x08,0x05
10
EndModule
; STANDARD: OUT: Setpoint value (float)
; State setpoint value (byte)
; IN: Position value (float)
; State position value (byte)
; Measure input (float)
; State measure input (byte)
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9.11.11 Ficheiro GSD PNO ID 0x09EC (comunicagao aciclica) rev 1.20

; GSD-File for ABB Automation DP-Slave
; Device: Contrac DP/V1

; Date: 26.09.2008

; GSD-File Revision: 1.20

#Profibus DP

GSD_Revision =3 ; DP
;-—-Manufacturer----------——--—--—--——--————————————— - —————————
Vendor Name = "ABB Automation"

Model Name = "CONTRAC"

;-—-—-Revision-------—=---———————— -
Revision = "1.20"

3 === PNO Id=————mmm oo
Ident Number = 0x09EC

;-—-Protokoll-Id----—-7—--—-—-—-—-———-———— -~~~ —————————
Protocol Ident =0
Station Type =0

;——-FMS/DP-Universal Device--------------—-————-
FMS supp =0

;——--Hardware, Software Revision-----—--—--—-—-—-——-——-——-————————\——————————

Hardware Release = "1.00" ; release of the DP device
Software Release = "2.11" ; release of Profibus Firmware
;——--Supports baud rates------------ - - - - - - - -\ - - —\ - ——————— - —————
93.75 supp =1

187.5 supp =1

500 supp =1

1.5M supp =1

3M_ supp =0

6M supp =0

12M supp =0

;——-max. response time at baud rate---——---—-——---"-""-"-"-"""-"""-"-"""""-——————
MaxTsdr 93.75 = 60

MaxTsdr 187.5 = 60

MaxTsdr 500 = 100

MaxTsdr 1.5M = 150

Redundancy =0

Repeater Ctrl Sig = 0 ;not supported

24V _Pins =0

Implementation Type =" "

Bitmap Device = "Contr n"
Bitmap Diag = "Contr 4"
Bitmap SF = "Contr s"

;*** Slave Keys KKK KRR A KRR AR A AR A A KA A KA AN A A A A AN A A A A A A A I A A I A AR A AR A A XA AKXk

;———-Freeze- und Sync-Mode ---—---—--—--——-———--—-———-—-———————————————————
Freeze Mode supp =0
Sync_Mode supp =0
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Fail Safe =1
Slave Family = lQ@elektrisch@control;electrical control actuator

;——-Automatic baud rate detection-------------——----——————————————

Auto Baud supp =1

;—--Automatic slave-address assignment--------—-—-—-—-——-——-————————

Set Slave Add supp =1

;———Parameter Data--------------""-"=-———"-"—"—"—"—--"—"—"—'——-"—"—"—"—'——"—"—"———————

User Prm Data Len = 20
User Prm Data =

0x0, 0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0,0x0

;—--Min. interval for Data Exchange *100usec---------—--—--—--—------

Min Slave Intervall = 20

;——-Module for data access (not I/O-module)-------———-———————————~-

Modular Station =1

;-—-Max. data of CFG---—--7—--—--—-—-——————————————————————————————

Max Module =1

Max Input Len = 15
Max Output Len = 10
Max Data Len = 25

Max Diag Data Len = 20

’

;-—-Manufacturer spec. diagnosis messages--------------———------——-
o —————— Description of device related diagnosis: —-—-—-——----——————-——————-

Unit Diag Bit (1) = "Reserved"

Unit Diag Bit (2) = "Reserved"

Unit Diag Bit (3) = "Reserved"

Unit Diag Bit (4) = "Reserved"

Unit Diag Bit (5) = "Reserved"

Unit Diag Bit (6) = "Reserved"

Unit Diag Bit (7) = "Reserved"
;Octet 1

Unit Diag Bit (16) = "Error appears"

Unit Diag Bit(17) "Error disappears"

;Diagnosis
;Octet 1

;This diagnosismessages in Octet 1 are only available with Profibus Firmwarerevision

< 2.00

Unit Diag Bit (2

Unit Diag Bit (2

Unit Diag Bit (2

Unit Diag Bit (2

Unit Diag Bit (2
(2
(3
(3

) "Hardware Failure Electronics"

) = "Hardware Failure Mechanics"

) "Motor Temperature too High"

) "Electronic Temperature too High"
) = "Memory Error"

) = "Measurement Failure"

) "Device not Initialized"

) "Device Initialization Failed"

Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
;Octet 2

;This diagnosismessages in Unit Diag Bit (32) to Unit Diag Bit (34)

Unit Diag Bit (38)

;are only available with Profibus Firmwarerevision < 2.00
Unit Diag Bit (32) = "Zero point Error"

Unit Diag Bit (33) "Power Supply Failed"

Unit Diag Bit (34) = "Configuration Invalid"

and
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Unit Diag Bit (35) "Restart"

Unit Diag Bit (36) "Coldstart"

Unit Diag Bit (37) = "Maintenance Required"

Unit Diag Bit (38) = "Characteristics Invalid"

Unit Diag Bit (39) "Ident Number Violation"

;Octet 3

;This diagnosismessages in Octet 3 are only available with Profibus Firmwarerevision
>= 2.00

Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
;Octet 4

Unit Diag Bit (55)
;Diagnosis Extension

40) "Maintenance Alarm"
471) = "Maintenance Demanded"
42) = "Function Check"

43) = "Invoke Pro Condition"

"Extension Available"

’

;Octet 1
Unit Diag Bit = "CPU Error"
Unit Diag Bit "RAM Error"

"Flash Error"

)
)
Unit Diag Bit )
) = "Sensor Memory Error"
)
)

Unit Diag Bit

Unit Diag Bit

Unit Diag Bit

;Octet 2

Unit Diag Bit (64

Unit Diag Bit (65
(66
(67

"Measurement Error"
"HW Electronic Error"

) "Moves too heavy in End Position"
) = "Wrong direction error"

Unit Diag Bit )

Unit Diag Bit )

;Octet 3

"Standstill Monitoring”
= "Speed Limit Error"

Unit Diag Bit(72) "Gearing temp overflow"

Unit Diag Bit (73) "Gearing temp underflow"
Unit Diag Bit (74) = "Electronic temp overflow"
Unit Diag Bit (75) "Electronic temp underflow"
Unit Diag Bit (76) "Transmitter temp overflow"
Unit Diag Bit (77) "Transmitter temp underflow"
;Octet 4

Unit Diag Bit (80) = "Maintenance required"

Unit Diag Bit (81)
;Octet 5

Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
Unit Diag Bit
;Octet 6

;all reserved
;Modules for Analog Output

"Maintenance lubricant required"

8) "Simulation active"

9) "Testfunction active"
0) = "Not initialised"

1) = "Adjusting error"

2) "Fail Safe active"

3) "Controller not active"

Iz

;7 RB = READBACK, CB = CHECKBACK, ROUT = RCAS OUT, RIN = RCAS IN

Module ="SP (short) " 0xA4
1
EndModule

Module ="SP (long) " 0x82,0x84,0x08,0x05
2
EndModule

I3

Module ="RCAS IN+RCAS OUT " 0xC4,0x84,0x84,0x08,0x05,0x08,0x05
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3
EndModule
Module ="SP+READBACK+POS D" 0xC6,0x84,0x86,0x08,0x05,0x08,0x05,0x05,0x05
4
EndModule
Module ="SP+CHECKBACK " 0xC3,0x84,0x82,0x08,0x05,0x0A
5
EndModule
Module ="SP+READBACK+POS D+CHECKBACK" \
0xC7,0x84,0x89,0x08,0x05,0x08,0x05,0x05,0x05, 0x0A
6
EndModule
Module  ="RCAS IN+RCAS OUT+CHECKBACK" \
0xC5,0x84,0x87,0x08,0x05,0x08, 0x05, 0x0A
7
EndModule
Module  ="SP+RIN+RB+ROUT+POS D+CB" \
0xCB, 0x89, 0x8E, 0x08, 0x05, 0x08, 0x05, 0x08, 0x05, 0x08, 0x05, 0x05, 0x05, 0x0A
8
EndModule
;====DP-1ds
;———ID of Contrac Standard Module--—-———-—-————————————————"———~—————~————
Module = "STANDARD" 0xCO,0x04,0x07
9
EndModule
; STANDARD: OUT: Setpoint value (float)
; State setpoint value (byte)
; IN: Position value (float)
; State position value (byte)
; State (device)
(byte)
; signall (byte)
; ready to operate (byte)
Module = "RB+MESSEING" 0xC6,0x84,0x89,0x08,0x05,0x08,0x05,0x08,0x05
10
EndModule
; STANDARD: OUT: Setpoint value (float)
; State setpoint value (byte)
; IN: Position value (float)
; State position value (byte)
; Measure input (float)
; State measure input (byte)
Module ="SP+RB+ENL_ DIAG" 0xCO,0x04,0x06
11
EndModule
; STANDARD: OUT: Setpoint value (float)
; State setpoint value (byte)
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; IN: Position value (float)
; State position value (byte)
; Device Status 1 (byte)
; Device status 2 (byte)

10 Colocagao em operagao com PROFIBUS DP/V0O

10.1 Comunicagao

Uma vez que PROFIBUS DP apenas permite a comunicagao ciclica de Master com Slave, a
parametrizagdo e configuragdo do aparelho devem ser realizadas através da interface RS232
do sistema electronico de poténcia. Para tal, ver também HART légico.

As entradas/saidas analdgicas e as entradas binarias estdo desactivadas.

10.1.1 Ajustar endere¢o de barramento

Se na encomenda nao for indicado nada em contrario, o enderego de barramento esta ajustado
por padréo para 126.

A alteragcdo do endereco de barramento pode ocorrer nos aparelhos PROFIBUS DP sob o
servico "Set Slave Address" ou através da interface RS232 e da superficie de comando grafica.

o IMPORTANTE (NOTA)

l Cada endereco apenas pode ser utilizado uma vez num segmento de barramento.
Geralmente, o endereco 126 esta reservado a um novo dispositivo a ser associado e os
enderecos 0 e 1 estdo reservados para o Master.
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10.2 Colocagao em operagao tipica

o IMPORTANTE (NOTA)

l O seguinte capitulo descreve uma colocagdo em operagao tipica para actuadores com
comunicagao PROFIBUS DP/V0. Devido aos requisitos do sistema, pode ser necessario
proceder de forma diferente ao processo aqui descrito.

O ajuste mecanico dos batentes mecénicos deve ser realizado de acordo com instrugbes de
operacao do respectivo actuador.

Os actuadores PROFIBUS DP devem ser sempre parametrizados e configurados através da
interface RS23 do sistema electronico de poténcia e com HART-DTM e DSV 4.01-Smart
Vision.

O ajuste do sentido das posi¢des finais e do sentido de movimentagao pode ser realizado
através das superficies de comando graficas ou através do campo de colocagdo em operagao
e de servigo. Ver também "Operacao local".

PERIGO - Danos graves a saude / perigo de morte!

Perigo de esmagamento por deslocamento do actuador! Assegurar-se de que ninguém se
encontra na area de trabalho do actuador!

10.2.1 Ajustar o enderego de bus

Se néo estiver nada especificado em contrario, os actuadores sdo sempre fornecidos com o
enderecgo de barramento 126. Para ajustar o endereco de barramento, deve ser aberta a janela
"Identification”.

FRT=TE

Buzaddress I?3

HART D |‘I 059369

Fig. 37
o IMPORTANTE (NOTA)
l Apés a introdugdo e memoaria do novo enderego no dispositivo, deve ser realizado um reset

do actuador através do ponto de menu "Reset" ou da tecla Reset no campo de colocagdo em
operacgao e de servigo.

wReset |

Reset of Power Electronic Unit | Reset ?

Fig. 38

Para outras configuragbes com DTM, deve ser estabelecida uma nova conexao.
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10.2.2 Ajustar o sentido de movimentacao e as posig¢oes finais

Se as posigodes finais assim como o sentido de movimentagao tiverem de ser ajustados através
da superficie de comando grafica, isto ocorre através da janela "Initial Setting".

P Initial Setting =] 1
Crrive Actuator Iritial S etting

Aocept 0% |

| Aocept 100% |

< | Stop I

[

Eirnzh Adjustment | Lancel |
—Meszages
Actuator iz not Adjuzted
— Status
Operating Mode Initial S etting
Functian Positioner
Test Mode Mo
Simulation Mode Mo
Lacal Operation Yes
General Alarm Mo
General Malfunction Mo

Fig. 39
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10.2.3 Ajuste da velocidade

Para tal, a janela "Operation" deve ser aberta. Apds a introdugdo das seguintes velocidades
pretendidas, os valores ajustados devem ser guardados no actuador através de "Guardar no
aparelho”.

» Velocidade manual (execugdo do actuador através do campo de colocagao em operagao e
de servigo)

* Velocidade automatica + (velocidade no modo automatico no sentido mais)
+ Velocidade automatica - (velocidade no modo automatico no sentido menos)

R

— Function

Coristant fe Characteristics ©

Speed [Automatic Mode] 450 Degr.a’sec| I 4 50 Deqr. /zec.

Speed [Manual Mode] 1.60 Deqr./zec.

Fig. 40
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10.2.4 Numero KKS

Para possilitar a atribuigéo relativa ao sistema do actuador, recomendamos que pelo menos o
numero KKS do actuador seja introduzido no ponto de menu "General Information", sendo
guardado a seguir no aparelho.

G

Lnits I ﬂntesl

TagMo. [10HFE4044001

D ezcription I-.-’-

Dievice ||:|:|NTF=m:

Actuator IF'art-Turn-.-'l‘-.ctuatnr

Type [PME 120 &1

M anufacturer I‘i"-EE

Software Revision  [1 50 Wirite Protection IN.;. [ ate IEJEE!EDD?

Fig. 41
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10.2.5 Alarmes / avarias

Sob certas circunstancias, durante a colocagdo em operagao podem surgir mensagens de
alarme e de falha devido a cablagem incorrecta, que mais tarde serdo apresentadas como
mensagens guardadas. Por esta razédo, recomenda-se que as mensagens de alarme e de falha

sejam repostas com o ponto de menu "Alarms / Failures".

m Alarms [ Failures

Curent Failuresl Saved .-'-‘-.Iarmsl Saved Failures

=101 %]

- Critical Temperature Exceeded

- Low-Level Alarm [T ransmitter]

- High-Level Alarm [Transmitter]

- Malfunchion Communication

- Low-Level Alarm [Setpoint]

- High-Level Alarm [Setpoint]

- Speed Limit Exceeded

- Maintenance for Lubricants / Elastomers Beguired

- Actuatar Maintenance Required

- Below Permizzible Temperature for Electronic L nit

- Permizsible Temperature for Electronic Unit Excesded

- Below Permizsible Gearing Temperature

- Permizsible Gearing Temperature Exceeded

Mo
Mo
Mo
Mo
Mo
Mo

Mo

Mo
Mo
Mo
Mo
Mo
Mo

Save

Fig. 42

IMPORTANTE (NOTA)

Juntamente com a colocagao em operagao, recomendamos executar o actuador a partir do
sistema de controlo e verificar o desempenho assim como a sinalizagdo do actuador.

128
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11 Colocacao em operagao com PROFIBUS DP/V1

11.1 Comunicagcao

Os actuadores com comunicagao PROFIBUS DP/V1 suportam adicionalmente a comunicagao
aciclica para a transferéncia de dados ciclica. Esta comunicacdo aciclica permite a
parametrizagao e configuragdo do actuador através de um Master Class 2 como versao isolada
ou através do sistema de controlo com DTM implementado. Ver também "Superficies de
comando".

IMPORTANTE (NOTA)

Para evitar a inconsisténcia de dados, recomendamos que os actuadores com a comunicagao
PROFIBUS DP/V1 nao sejam configurados através da interface RS232 do sistema electrénico
de poténcia, utilizando apenas os servigos aciclicos e Contrac DPV1 DTM.

11.1.1 Ajustar endere¢o de barramento

Os actuadores com comunicagdo PROFIBUS DP/V1 suportam o servigo "Set Slave Address".
O enderego pode ser ajustado através de um Master.

Cada endereco apenas pode ser utilizado uma vez num segmento de barramento. Geralmente,
0 endereco 126 esta reservado a um novo dispositivo a conectar. Os enderecos 1 e 2 estédo
reservados para Master.

11.2 Colocagao em operagéo tipica

1

IMPORTANTE (NOTA)

O seguinte capitulo descreve uma colocagdo em operagao tipica para actuadores com
comunicacao PROFIBUS DP/V1 e o respectivo DTM. Devido aos requisitos do sistema, pode
ser necessario proceder de forma diferente ao processo aqui descrito.

O ajuste mecéanico dos batentes mecéanicos deve ser realizado de acordo com instrugbes de
operagao do respectivo actuador.

O ajuste do sentido das posi¢des finais e do sentido de movimentagéo pode ser realizado
através das superficies de comando graficas ou através do campo de colocagdo em operagéo
e de servigo. Ver também "Operacao local".

Uma configuragdo apenas pode ser realizada no modo operacional "Out of Service".

PERIGO - Danos graves a saude / perigo de morte!

Perigo de esmagamento por deslocamento do actuador! Assegurar-se de que ninguém se
encontra na area de trabalho do actuador!
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11.2.1 Ajustar o enderego de bus

Se néo estiver nada especificado em contrario, os actuadores sdo sempre fornecidos com o
enderego de barramento 126. O ajuste através de DSV 4.01 ocorre com o servidor C de DSV
4.01.

Para tal, a fungdo "Procurar aparelho" deve ser aberta através do menu pendente "Aparelho”,
ou premindo no lado direito do rato no nivel do controlador de comunicagdo. Apds a
actualizagéo da lista de dispositivos, o enderego de barramento pode ser ajustado ao marcar o
Slave ou ao premir no lado direito do rato.

A seguir, o endereco deve ser respectivamente alterado na arvore do projecto DSV 4.01 no
modo de edi¢do do projecto sob "Aparelho". Ver também "Ajuda DSV 4.01".

IS

_ Mew Live List |

Mumnber of Stationsz

Slave Addiess State [ PNO - ID
1| Active Station in Ring 1]
73| Pazzive Station 043EC

Fig. 43

11.2.2 Ajustar o sentido de movimentacgao e as posig¢oes finais

Se as posigoes finais assim como o sentido de movimentagéo tiverem de ser ajustados através
da superficie de comando grafica, isto ocorre através da janela "Initial Setting".

x

— Dinive Actuator

[T Single Step fode

slﬁtoplzl

— Initial Setting
Srcemt [ |

Eirzhy &djustment

fecept 007 |

| Actuator 1z Adjusted

Fig. 44
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11.2.3 Ajuste da velocidade

Para tal, a janela "Operation" deve ser aberta. Apds a introdugcéo das seguintes velocidades
pretendidas, os valores ajustados devem ser guardados no actuador através de "Guardar no
aparelho".

» Velocidade manual (execugdo do actuador através de campo de colocagao em operagao e
de servigo)

* Velocidade automatica + (velocidade no modo automatico no sentido mais)
+ Velocidade automatica - (velocidade no modo automatico no sentido menos)

7\ Operation = | O]
10

— Function
Coristant fe Characteristics ©

Speed [Automatic Mode] 450 Degr.a’sec| I 4 50 Deqr. /zec.

Speed [Manual Mode] 1.60 Deqr./zec.

Fig. 45
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11.2.4 Numero KKS

Para possilitar a atribuigéo relativa ao sistema do actuador, recomendamos que pelo menos o

numero KKS do actuador seja introduzido no ponto de menu "Generell Information”, sendo
guardado a seguir no aparelho.

x

Additional infarmation I

Tag Mo. |1EIHFE4D.¢‘-.-'-‘«EIEI1

Drescription I-,-'-

Communication Tag I-.-"-

Buzaddrezs I?E

bd arufacturer IQBE

Device IEEI HTRAC

Actuatar IF'art-T urmn-Aactuator

Type IF'M E120 Al

Serial Murnber: |EE1 22T702209

Fig. 46
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11.2.5 Alarmes / avarias

Sob certas circunstancias, durante a colocagdo em operagao podem surgir mensagens de
alarme e de falha devido a cablagem incorrecta, que mais tarde serdo apresentadas como

mensagens guardadas. Por esta razédo, recomenda-se que as mensagens de alarme e de falha
sejam repostas na janela "Messages".

ak Messages El

| Current Messages?! S aved Messages |

Failures J Alarmz J  aintenance J Statuz !

Status

setpoint State mvalid (Fail Safe Activ)
Mode Out of Service (OF3)

Save Frirt

Fig. 47

11.2.6 Modo operacional
Para colocar o actuador no modo automatico apds a conclusdo da configuragdo, na janela

"Operating Mode" deve ser seleccionado o modo "Automatic". A seguir, este modo deve ser
transmitido para o aparelho ao premir o botao "Accept".

&4 Operating Mode x|

Actaual Mode II:I ut OF Service [0/5]

Target Mode I.ﬁ.utnmatic [AUTO) j

Aocept |

Fig. 48

o IMPORTANTE (NOTA)

Juntamente com a colocagao em operacgao, recomendamos deslocar o actuador a partir do
sistema de controlo e verificar o desempenho assim como a sinalizagdo do actuador.
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12 Superficies de comando e Device Type Manager (DTM)

12.1 Descrigao geral:

DSV4xx (SMART VISION) e Asset Vision Basic sao solu¢des de software de gestéo gréfico de
controlo universal e intuitivo para dispositivos de campo inteligentes.

Estas solugdes de software de gestéo:

comunicam com todos os aparelhos com compatibilidade HART no ambito dos comandos
HART "universal" e "common practice". Os aparelhos ABB suportam adicionalmente os
comandos HART especificos do fabricante, para todo o ambito de fungéo dos aparelhos
esteja disponivel.

suportam nido apenas DTMs HART e PROFIBUS mas também outros aparelhos PROFIBUS
em termos de especificacdo do perfil 2.0/3.0.

suportam também a comunicagdo com DMAs FOUNDATION fieldbus (Device Management
Application).

Areas de aplicagdo das solugdes de software de gestdo

configuragéo e parametrizagédo de dispositivos de campo.
diagnosticos de aparelhos e consulta de mensagens de estado.

vista geral do aparelho como representagao das conexdes de comunicagao do aparelho nos
sistemas.

memoria/gestdo dos dados do aparelho.
Planeamento e gestdo dos pontos de medicéo do aparelho.

Indicagéo online dos dados do aparelho (dados de medigao, informagdes de diagnéstico,
configuragdo/parametrizagdo e de estado em formato multivisual).

IMPORTANTE (NOTA)
Para a integragéo dos Contrac HART DTMs em Asset Vision Basic é disponibilizado o DTM

de comunicagao "ABB HART Communication ServicePort".

134
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12.2 DTM para Contrac HART

12.2.1 Directorio

End Position Behavior
Inputs / outputs
Monitoring

Controller

Actuator specific data
Data Overview

Signal simulation

Calibrate of analog
Output

—7File —7Edit "~/ Device
Open Copy Connect
Save Paste Disconnect
Save As Load from Device
Print Save to Device
Exit Reset
Load Factory Settings
Identification
@Display @Operate @Diagnosis
Protocol Positioner Status
Controller Alarms / Failures
Maintenance
Load
@Configure "~/ Service —7Window
General Information Initial setting Project Manager
Operation Test Cascade

Vertically
Horizontally
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12.2.2 Parameter list (sorted alphabetically)

A

Designagao

Caminho

Descrigdo sumaria

Actual value range

Configure / In / Output / Analog
In / Output

Neste campo ocorre a
introdugdo da gama do valor
real0...20mAou4 ... 20 mA.

Actual value, static

Service / Simulation

Funcgao de simulagao para o
valor real estatico.

Actuator type

Configure / General / Device

Indica a designagéo do tipo de
actuador.

Anti-condensation
Heater

Configure / Operation /
Operating Characteristic

Permite a activacao do
aquecimento na imobilizacao
para o motor de regulacao.

Designagao

Caminho

Descrigdo sumaria

Behavior after starting

Configure / Operation /
Operating Characteristics

Apbs a activagao ou retorno da
tensao, o actuador pode ser
comutado para a operagao
manual (permanece em MAN)
ou para a operagao automatica
(comutacao para AUT).

Behavior at Critical
Temperatures

Configure / Operation /
Operating Characteristics

Ao alcancar uma temperatura
critica, o actuador pode
permanecer no modo
automatico (permanece em
AUT) ou comuta para o modo
manual (comuta para manual).

Brake Test

Service / Test

Funcéo de teste para verificagdo
do travao de paragem.
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Behavior / Modulation Control
Near End Position

C
Designagao Caminho Descrigdo sumaria
Calibration Service / Calibration of Analog Permite a introducéo do valor
output real medido actualmente para a
calibragao.
Certification Configure / Actuator-specific Indicacdo ou possibilidade de
Data / Certification introdugao de certificagbes para
0 actuador e a valvula.
Close Tight Configure / End Position Com a fungéao de fecho

estanque activada, o
desempenho do actuador esta
conforme a definicdo para esta
posicao final, evitando assim
operagdes de regulagéo junto
da posigao final.

Communication Tag

Device / |dentification

Campo de entrada para os
nomes de comunicagao.

Connect

Device / Connect

Estabelecimento de uma
conexao de comunicagao ao
aparelho conectado.

Control Deviation
(AUT)

Operate / Controller

Indicac&o do desvio de
regulacado entre o valor nominal
do processo e o valor real do
processo.

Controller

Configure / Controller /
Controller Parameter

Com a fungéao do regulador
activada, a posigao do actuador
€ regulada de acordo com o
sinal de processo de um
transformador de medicao
externo, alimentado pelo
actuador.

A janela permite a activacao ou
desactivagao da funcéo e a
introdugcdo dos parametros do
regulador.

Current Alarms

Diagnostic / Alarms / Failures /
Current Alarms

Indica as mensagens de alarme
actuais.

Current Failures

Diagnostic / Alarms / Failures /
Current Failures

Indica as mensagens de falha
actuais.

Current Position Value

Operate / Positioner

Indicagao da resposta do
actuador actual em mA e %.
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D
Designagao Caminho Descrigdo sumaria

Data Overview

Configure / Data Overview

Cria uma vista geral de todos os
parametros, que também podem
ser guardados através desta
janela.

Date Configure / General Information | Indica a data actual no actuador.
/ Device A data pode ser alterada sob
"Diagnéstico / Manutengao”.
Date Diagnostic / Maintenance Permite a introducdo da data

actual.

Delay time for manual
commands

Configure / Operation /
Operating Characteristics

No modo operacional "MAN", o
actuador funciona dentro do
tempo ajustado na respectiva
velocidade MAN. A gama
ajustavel estaentre 0 ... 10s. A
fungao permite um arranque
suave.

Digital Inputs

Configure / In / Output / Digital
In / Output

Permite a configuracéo das
funcbes das entradas binarias.

Digital Inputs

Service / Simulation

Funcgao de simulagao das
entradas binarias.

Digital Outputs

Service / Simulation

Funcgao de simulagao das
saidas binarias.

Digital Outputs

Configure / In / Output / Digital
In / Output

Permite a configuragéo das
fungbes da saida binaria.

Disconnect Device / Disconnect Isola a conexao ao aparelho
ligado.
Documentation Configure / Actuator-specific Indicagéo ou possibilidade de

Data / Documentation

introdugao de varios dados
relativos a documentagao do
aparelho.

Drive actuator

Service / Initial Setting

Permite a execugao do actuador
no modo de ajuste.

Driving into End

Configure / End Position

Oferece a possibilidade de

Position Behavior / Driving into End parametrizar o desempenho na
Position posicao final do actuador ao
deslocar para a posicao final.
Dynamic Diagnostic / Load / Frequencies | Distribuigao percentual da

mudanca de sentido da
operagao em relagcéo ao
percurso de ajuste.
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Designagao

Caminho

Descrigdo sumaria

End of Recording

Display / Protocol / Display

Indicagéo do fim do registo de
protocolo.

Error Message via
Actual Value

Configure / In / Output /
Malfunction Message

Oferece a possibilidade de
assinalar uma avaria no
aparelho através de uma
corrente de sinal alto ou baixo
da resposta de posigao
analdgica.

F

Designagao

Caminho

Descrigdo sumaria

Final Control Element

Configure / Actuator specific
Data / Final Control Element

Indicagdo ou possibilidade de
introdugao das caracteristicas
do sistema para:

* Aparelho de regulagao
¢ Actuador
« Sistema electrénico

Finish Adjustment

Service / Initial Settings

Conclui o processo de ajuste.

Frequency Selection

Configure / Operation /
Operating Characteristic

Permite a introducao da
frequéncia de entrada de rede
de 50 Hz oder 60 Hz.

Function Diagnostic / Status Indica se o actuador esta
configurado como posicionador
ou regulador.

G
Designacao Caminho Descrigao sumaria

Gearing Backlash

Service / Test

Funcao de teste para verificacdo

da transmissao directa.

General Alarm Diagnostic / Status Indicagéo se existe um alarme
colectivo.
General Malfunction Diagnostic / Status Indicagéo se existe uma avaria

global.

General System
Description

Configure / General Information

/ Positioner

Janela para introdugao de uma

descrigao geral do sistema
(max. 32 caracteres).
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H
Designagao Caminho Descrigdo sumaria

HART lIdentification

Device / |dentification

Indicagéo da identificacéo
HART.

Hysteresis Configure / In / Output / Digital Histerese do sinal de
In / Output deslocamento 1/ 2
I
Designagao Caminho Descrigdo sumaria

Initial Settings

Service / Initial Settings

Botao para aceitagao da
posicédo 0 % e 100 % durante o
processo de ajuste.

Interval Display / Protocol / Display Campo de indicacdo para a taxa
de amostragem da fungéo de
protocolo.

Interval Display / Protocol / Options Campo de introdugao para a
taxa de amostragem da fungéo
de protocolo.

L
Designagao Caminho Descrigdo sumaria

Leaving End Position

Configure / End Position
Behavior / Leaving End Position

Permite a activacao da fungao
de retirada.

Load Factory Settings

Device / Load Factory Settings

Repde todos os parametros
para a definicdo durante a
entrega.

Load from Device

Device / Load from Device

Carrega os dados do aparelho
para a superficie de comando.

Local Operation

Diagnostic / Status

O comando no local é
sinalizado, se o actuador se
encontrar no modo operacional
"Manual", ou se for premida
uma tecla de ajuste no campo
de informacgao e de servigo do
sistema electrénico de poténcia.
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M
Designagao Caminho Descrigdo sumaria
Manufacturer Configure / General Information | Indicag&o do fabricante do

/ Device

aparelho.

Measurement Value
1-4

Display / Protocol / Options

Possibilidade de selecgao dos
valores de medigao para a
fungéo de protocolo.

Mode

Operate / Positioner

Possibilidade de comutacéo do
software para operagao manual
e automatica.

Mode

Operate / Controller

Possibilidade de comutacéo do
software para operagao manual
e automatica.

Model

Configure / General Information
/ Device

Indicagao do tipo de aparelho
Contrac.

Monitoring time for
setpoint commands

Configure / Operation /
Operating Characteristics

Tempo de monitorizagédo para
comandos de deslocamento
binarios na comunicagao
PROFIBUS DPVO.

Motor reversals

Diagnostic / Load / Event
Counter

Indicagdo do numero de
mudanca de sentido da
operagao do motor de
regulacao.

N
Designagao Caminho Descrigdo sumaria
Notes Configure / General / Notes Possibilita uma introdugéo de
texto livre.
o
Designagao Caminho Descrigdo sumaria
Open File / Open Carrega um conjunto de dados

guardado da memoéria portadora
de dados para a superficie.

Operating Hours

Diagnostic / Maintenance

Indicacao das horas de servigo
totais e das horas de servigo
apos a ultima activagao.

Operating Mode

Diagnostic / Status

Indicacao do tipo de operacao.
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P
Designagao Caminho Descrigdo sumaria

Position Deviation
(AUT)

Operate / Positioner

Indicacao do desvio de
regulacado entre o valor nominal
intercalado externamente e a
resposta do actuador actual.

Position Deviation to
Keep Tight

Configure / End Position
Behavior / Driving into End
Position

Para compensar as imprecisdes
durante o ajuste e influéncias
térmicas, pode ser introduzido
um valorentre 0 % e 5 %
(default 2 %) para o desvio de
posi¢do para manter vedado.

Positioning Speed

Configure / General Information
/ Units

Permite a parametrizacdo da
unidade para a velocidade de
actuacao.

Positioning Loop
Monitoring

Configure / Monitoring /
Positioning Loop Monitoring

Permite a activacao e
parametrizagao da
monitorizagao do circulo de
ajuste.

Position Setpoint
(AUT)

Operate / Positioner

Indicagao do valor tedrico
intercalado externamente em
mA e %.

Position Setpoint
(MAN)

Operate / Positioner

Possibilidade de introdugao para
a execugao manual.

Position

Diagnostic / Load / Frequencies

Distribuigdo percentual da
posi¢do do actuador em relagao
ao percurso de ajuste.

Positioning with
Setpoint

Service / Simulation

Fungéao de simulagado para o
valor real dinamico.

Process Actual Value
(%)

Operate / Controller

Indicacao do valor real do
processo actual em mA e %.

Process Setpoint
(AUT)

Operate / Controller

Indicagéo do valor tedrico do
processo em mA € %.

Process Setpoint
(MAN)

Operate / Controller

Possibilidade de introducéo para
a execugao manual.

Pos. Value 1/2

Configure / In / Output / Binary
In / Output

Valor limite de deslocamento
para as fungbes de saida binaria
valor limite do sinal 1/ 2
ascendente / descendente.
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Designagao

Caminho

Descrigdo sumaria

Rapid Traverse

Configure / Operation / Rapid
Traverse

Possibilita a activagao e
introdugao da velocidade do
movimento rapido para a fungéo
"Movimento rapido com motor
de regulagao”.

Remaining Life

Diagnostic / Maintenance

Indica a duragao de utilizagéo

Expectancy restante em % até a proxima
manutengao.
Reset Device / Reset Reinicio do microprocessador

(os dados nao sao eliminados
com o reinicio).

Runtime measurement

Service / Test

Funcéo de teste para determinar
o tempo de duragao.

Runtime Measurement
(21 points)

Service / Test

Medi¢ao do tempo de duragao
mais de 21 pontos.
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S
Designagao Caminho Descrigdo sumaria

Safety Position

Configure / Monitoring / Setpoint
Monitoring

Posicao de seguranga da
fungéo "Avancar de forma
segura para a posi¢do" no caso
de monitorizagao activada do
valor tedrico.

Save File / Save Guarda o conteudo de todas as
janelas offline na memoéria
portadora de dados.

Save As File / Save As Guarda o conteudo de todas as

janelas offline sob um caminho
e nome de ficheiro a definir na
memoria portadora de dados.

Save to Device

Device / Save to Device

Regista todos os valores
alterados no aparelho
conectado.

Saved Alarms

Diagnosis / Alarms / Failures /
Saved Alarms

Indica as mensagens de alarme
guardadas no actuador. As
avarias guardadas podem ser
repostas nesta janela.

Saved Failures

Diagnosis / Alarms / Failures /
Saved Failures

Indica as mensagens de avaria
guardadas no actuador. As
avarias guardadas podem ser
repostas nesta janela.

Service life

Configure / Actuator-specific
Data / Service Life

Possibilidade de introdugao para
dados do histérico de
manutengao.

Setpoint Damping

Configure / In / Output / Analog
In / Output

Os sinais do valor teérico com
ruido podem ser atenuados
através da activagao do filtro
nao linear.

Setpoint Function

Configure / In / Output / Setpoint
Characteristic

Oferece a possibilidade de uma
linearizagao das curvas de
valvlula com curvas predefinidas
ou programaveis livremente e a
activagao da fungao Split-
Range.

Setpoint Monitoring

Configure / Monitoring / Setpoint
Monitoring

Com fungéo activada e se os
limites do valor tedrico forem
excedidos ou nao alcangados, o
actuador realiza a funcao de
seguranca "Bloquear ultima
posicao" ou "Deslocar para
posi¢do segura".

Setpoint Range

Configure / In / Output / Analog
In / Output

Possibilita a introdugéo do valor
inicial e final da gama do valor
teorico.

Setpoint Range

Display / Protocol / Display

Indicacdo da gama do valor
tedrico ajustada.

144

45/68-10-PT



Superficies de comando e Device Type Manager (DTM)

Designacgao

Caminho

Descrigdo sumaria

Setpoint Signal

Configure / In / Output / Analog
In / Output

Permite a mudanga para o valor
tedrico analégico ou digital
(operagao com bus).

Signal Values

Service / Calibration of Analog
Output

Permite a predefinigdo dos
sinais para calibragédo do valor
real analdgico.

Simulation Function

Service / Signal Simulation

Selecgao da fungao de
simulagao pretendida.

Simulation Mode

Diagnostic / Status

Indicagao se o actuador se
encontra no modo de simulagao.

Single-step Mode

Service / Initial Setting

Se 0 modo de passo individual
estiver activado, execute
apenas o actuador se o
respectivo botao for premido.

Software Version

Configure / General Information
/ Device

Indicagdo da versao de software
do actuador.

Spare parts

Configure / Actuator-specific
Data / Spare Parts

Oferece possibilidades de
introdugao para diversos
detalhes das pecgas
sobresselentes.

Speed

Service / Test

Introducao da velocidade de
teste pretendida para a fungao
de teste "Mediagao do tempo de
duracao".

Speeds

Configure / Operation / Speed

Permite a configuragéo da
fungdo (constante e linha
caracteristica) e dos valores das
velocidades de actuagao para a
operacgao automatica e manual.

Start Recording

Display / Protocol / Display

Indicac&o do inicio do registo de
protocolo.

Stock of spare parts

Configure / Actuator-specific
Data / Stock of Spare Parts

Possibilidade de introdugéo para
detalhes das pecgas
sobresselentes

Switch-off Delay

Configure / End Position
Behavior / Driving into End
Position

Se uma fungao estiver
seleccionada como
desempenho na posigéao final,
durante o qual o motor de
regulacao é desactivado,
primeiro sera desactivado o
travao e passado o tempo
definido, o motor de regulagéo.
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T

Designagao Caminho Descrigdo sumaria

Tag no. Configure / General / Device Permite a introdugéo das
caracteristicas dos pontos de
medicdo (max. 32 caracteres).

Tag no. Display / Protocol / Display Indicac&o das caracteristicas do
sistema do dispositivo actuador.

Temperature Configure / General Information | Permite a parametrizagao da

/ Units unidade para a temperatura.
Temperature Diagnostic / Load / Frequencies | Distribuigao percentual da

temperatura do actuador desde
a colocagao em operagao.

Temperature of
Electronic Unit

Diagnostic / Load / Max. Values

Indicagdo da temperatura do
sistema electronico max.
existente.

Temperature of
Gearing

Diagnostic / Load / Max. Values

Indicagéo da temperatura max.
da engrenagem existente.

Test End

Service / Test

Ponto final das funcdes de teste
teste MD/F; medicao do tempo
de duracao e medigao do tempo
de duragdo 21 pontos.

Test Function

Service / Test

Possibilidade de selecgao da
fungdo de teste pretendida.

Test Mode

Diagnostic / Status

Indicagao se o actuador se
encontra no modo de teste.

Test Position

Service / Test

Introdugao da posigao de
verificagdo para a fungéo de
teste "Teste do travéo" e
"Transmissao directa".

Test Start

Service / Test

Ponto inicial das fungbes de
teste teste MD/F; medigéo do
tempo de duragéo e medigéo do
tempo de duragéo 21 pontos.

Torque / Force

Configure / General Information
/ Units

Permite a parametrizacao das
unidades para binario ou forga.

Torque / Force

Configure / Operation / Torque /
Force

Permite a configuragéo da
fungdo (constante e linha
caracteristica) e dos valores do
binario nominal ou da forga de
ajuste nominal.

Torque / Force

Diagnostic / Load / Frequencies

Distribuicdo percentual da forca
necessaria e do binario
necessario relativos ao percurso
de ajuste.

Torque / Force
Measurement (21
points)

Service / Test

Funcéo de teste para calculo do
binario necessario / da forga
necessaria.
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Designacgao

Caminho

Descrigdo sumaria

Transmitter

Configure / Controller /
Transmitter

Possibilidade de introdugao dos
limites de monitorizagéo e da
atenuacao do sinal do
transformador de medicao.

(Apenas disponivel com a
fungéo do regulador activada).

Type Display / Protocol / Display Indicacdo da descrigao do
modelo do dispositivo actuador.
Type Configure / General Information | Indicagéo, se actuador rotativo
/ Positioner ou actuador linear.
Vv
Designacao Caminho Descrigdao sumaria
Valve Configure / Actuator specific Permite a introducao de varios
Data / Valve valores especificos da valvula.
w
Designagao Caminho Descrigdo sumaria

Write Protection

Configure / General Information
/ Device

Indica se a protecgao contra
escrita esta definida.
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12.3 DTM para Contrac DPV1

12.3.1 Directoério

—7/File —7Edit "~/ Device
Open Copy Connect
Save Paste Load from Device
Save As Save to Device
Data Overview Reset
Exit Load Factory Settings
Operating Mode
Identification
@Display @Operate @Diagnosis
Trend Positioner Status
Messages
Simulation
Maintenance
Load
@Configure I~/ Service "—7Window
Operation Initial Setting Cascade
End Position Behavior Test Vertically

Binary Outputs
Setpoint Characteristics
Monitoring

Controller

Basic Parameters

Actuator specific Data

Horizontally
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12.3.2 Parameter list (sorted alphabetically)

A

Designagao Caminho Descrigdo sumaria

Actual Mode Device / Operating Mode Indica o0 modo operacional
actual.

Actuator Device / Identification / Device Indica a designacgéo do tipo de
actuador.

Alarms Diagnostic / Messages / Current | Indica as mensagens de alarme

Messages actuais.
Alarms Diagnostic / Messages / Saved Indica as mensagens de alarme

Messages

guardadas.

Anti Condensation
Heater

Configure / Operation /
Operating Characteristics

Permite a activagéo do
aquecimento estacionario para o
motor de regulacéo.

Automatic (AUTO)

Device / Operating Mode

Modo operacional "Automatico".

B

Designagao Caminho Descrigdo sumaria

Behavior at Critical Configure / Operation / Ao alcancar uma temperatura

Temperature Operating Characteristic critica, o actuador pode
permanecer no modo
automatico (permanece em
AUT) ou comuta para o modo
manual (comuta para manual).

Binary Output Configure / Binary Output Permite a configuragao das
fungbes da saida binaria.

Brake Test Service / Test Funcéo de teste para verificacdo
do travao de paragem.
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Cc
Designagao Caminho Descrigdo sumaria
Certification Configure / Actuator Specific Indicacao ou possibilidade de
Data / Certification introducao de certificagbes para
o actuador e a valvula.
Close Tight Configure / End Position Com a fungéao de fecho

Behavior / Modulation Control
Near End Position

estanque activada, o
desempenho do actuador esta
conforme a definicdo para esta
posicao final, evitando assim
operagdes de regulagao junto
da posicao final.

Communication Tag

Device / Identification / Device

Campo de entrada para os
nomes de comunicagao.

Connect

Device / Connect

Estabelecimento de uma
conexao de comunicacgao ao
aparelho conectado.

Control Deviation
(AUT)

Operate / Controller

Indicacao do desvio de
regulacado entre o valor nominal
do processo e o valor real do
processo.

CSV Protocol

Display / Trend

Botéao para guardar um
protocolo como Comma
Separated Value (CSV).

Current Position Value

Operate / Positioner

Indicagdo da resposta do
actuador actual em %.
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Designagao

Caminho

Descrigdo sumaria

Data Overview

File / Data Overview

Cria uma vista geral de todos os
parametros, que também podem
ser guardados através desta
janela.

Date

Diagnostic / Maintenance

Indica a data actual no actuador.
A data pode ser alterada sob
"Diagnéstico / Manutengao”.

Date: Current date in
actuator

Configure / Basic Parameters

Permite a introducéo da data
actual.

Description Device / Identification / Device Janela para introdugéo de uma
descricao geral do sistema
(max. 32 caracteres).

Disconnect Device / Disconnect Isola a conexao ao aparelho
ligado.

Documentation Configure / Actuator Specific Indicacao ou possibilidade de

Data / Documentation

introducao de varios dados
relativos a documentagao do
aparelho.

Drive Actuator

Service / Initial Setting

Permite a execugao do actuador
no modo de ajuste.

Driving into End
Position

Configure / End Position
Behavior / Driving into End
Position

Oferece a possibilidade de
parametrizar o desempenho na
posigao final do actuador ao
deslocar para a posicao final.

Dynamic

Diagnostic / Load / Frequencies

Distribuicdo percentual da
mudanca de sentido da
operagao em relagéo ao
percurso de ajuste.
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F

Designagao

Caminho

Descrigdo sumaria

Fail Safe Position

Configure / Monitoring / Fail
Safe

Valor de substituicdo de
seguranga da fungéo "Avangar
de forma segura para a posi¢ao"
no caso de avaria de bus.

Failures

Diagnostic / Messages / Current
Messages

Indica as mensagens de falha
actuais.

Failures

Diagnostic / Messages / Saved
Messages

Indica as mensagens de falha
actuais.

Finish Adjustment

Service / Initial Setting

Conclui o processo de ajuste.

Frequency Selection

Configure / Operation /
Operating Characteristics

Permite a introducéo da
frequéncia de entrada de rede
de 50 Hz ou 60 Hz.

Function Diagnostic / Status Indica se o actuador esta
configurado como posicionador
ou regulador.

G
Designagao Caminho Descrigdo sumaria

Gearing Backlash

Service / Test

Funcéo de teste para verificacdo
da transmissao directa.

General Alarm

Diagnostic / Status

Indicagao se existe um alarme
colectivo.

General Malfunction

Diagnostic / Status

Indicagao se existe uma avaria
global.

H

Designacgao

Caminho

Descrigdo sumaria

Hardware version

Device / Identification /
Additional Information

Indicacéo da versao de
hardware.

Histograph Display / Trend Janela de indicagéo dos valores
de medigéo seleccionados da
fungao tendéncia.

|
Designacao Caminho Descrigao sumaria
Initial Setting Service / Initial Setting Bot&o para aceitagédo da

posicao 0 % e 100 % durante o
processo de ajuste.
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Designagao

Caminho

Descrigdo sumaria

Leaving End Position

Configure / End Position
Behavior / Leaving End Position

Permite a activacao da fungao
de retirada.

Load Factory Settings

Device / Load Factory Settings

Repde todos os parametros
para a definicdo durante a
entrega.

Load from Device

Device / Load from Device

Carrega os dados do aparelho
para a superficie de comando.

Local Operation

Diagnostic / Status

O comando no local é
sinalizado, se o actuador se
encontrar no modo operacional
"Manual”, ou se for premida
uma tecla de ajuste no campo
de informacgao e de servigo do
sistema electronico de poténcia.

Designacgao

Caminho

Descrigdo sumaria

Maintenance

Diagnostic / Messages / Current
Messages

Indica as mensagens de
manutengao actuais.

Maintenance

Diagnostic / Messages / Saved
Messages

Indica as mensagens de
manutengao actuais.

Manual (MAN)

Device / Operating Mode

Modo operacional "Manual".

Manufacturer

Device / |dentification / Device

Indicagao do fabricante do
aparelho.

Measured Values

Display / Trend

Possibilidade de selecgao dos
valores de medigao para a
fungao de protocolo.

Motor reversals

Diagnostic / Load / Event
Counter

Indicagdo do numero de
mudanca de sentido da
operagao do motor de
regulacao.
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o
Designagao Caminho Descrigdo sumaria
Open File / Open Carrega um conjunto de dados

guardado da memoéria portadora
de dados para a superficie.

Operating Hours

Diagnostic / Maintenance

Indicacéo das horas de servigo
totais e das horas de servigo
apos a ultima activagao.

Operating Mode

Operate / Positioner

Possibilidade de comutagao do
software para operagao manual
e automatica.

Operating Mode

Operate / Controller

Possibilidade de comutagao do
software para operagao manual
e automatica.

Operating Mode

Diagnostic / Status

Indicagdo do modo operacional.

Out of Service (O/S)

Device / Operating Mode

Modo operacional "Out of
Service".
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Designagao

Caminho

Descrigdo sumaria

Position Setpoint

Operate / Positioner

Indicagdo em % do valor
nominal transmitido por bus.

Position Setpoint
(MAN)

Operate / Positioner

Possibilidade de introdugao para
a execugao manual.

Positioning Speed

Configure / Basic Parameters

Permite a parametrizacéo da
unidade para a velocidade de
actuacéo.

Positioning Loop
Monitoring

Configure / Monitoring /
Positioning Loop Monitoring

Permite a activacéo e
parametrizagao da
monitorizacao do circulo de
ajuste.

Position Deviation
(AUT)

Operate / Positioner

Indicacao do desvio de
regulacao entre o valor nominal
intercalado externamente e a
resposta do actuador actual.

Position Deviation to

Configure / End Position

Para compensar as imprecisdes

Keep Tight Behavior / Driving into End durante o ajuste e influéncias
Position térmicas, pode ser introduzido
um valorentre 0 % € 5 %
(default 2 %) para o desvio de
posicéo para manter vedado.
Position Diagnostic / Load / Frequencies | Distribuicdo percentual da

posicédo do actuador em relagéo
ao percurso de ajuste.

PROFIBUS Firmware

Device / Identification /
Additional Information

Indicagao da versao de software
PROFIBUS.

Profibus address

Device / Identification / Device

Indicacao do endereco bus.

Pos. Value 1/2

Configure / Binary Outputs

Valor limite de deslocamento
para as fungbes de saida binaria
valor limite do sinal 1/2
ascendente / descendente.
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R
Designagao Caminho Descrigdo sumaria

Rapid Traverse

Configure / Operation / Rapid
Traverse

Possibilita a activagao e
introdugao da velocidade do
movimento rapido para a fungéo
"Movimento rapido com motor
de regulagao”.

Remaining Life
Expectancy

Diagnostic / Maintenance

Indica a duragao de utilizagéo
restante em % até a proxima
manutengao.

Remote Cascade
(RCAS)

Device / Operating Mode

Modo operacional "Remote-
Cascade".

Reset

Device / Reset

Reinicio do microprocessador.
(Os dados nao sao eliminados
com o reinicio).

Runtime Time

Service / Test

Funcgao de teste para determinar
o tempo de duragao.

Runtime Time

(21 Values)

Service / Test

Medi¢ao do tempo de duragao
mais de 21 pontos.
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S
Designagao Caminho Descrigdo sumaria
Save File / Save Guarda o conteudo de todas as
janelas offline na meméria
portadora de dados.
Save As File / Save As Guarda o contetudo de todas as

janelas offline sob um caminho
e nome de ficheiro a definir na
memoria portadora de dados.

Save to Device

Device / Save to Device

Regista todos os valores
alterados no aparelho
conectado.

Serial Number

Device / |dentification / Device

Indicagdo do numero de série
do aparelho.

Service Life Configure / Actuator Specific Possibilidade de introdugéao para
Data / Service Life dados do histérico de
manutengao.
Setpoint Configure / Setpoint Oferece a possibilidade de uma
Characteristics Characteristics linearizagao das curvas de

valvula com curvas predefinidas
ou programaveis livremente e a
activacao da fungao Split-
Range.

Single-step Mode

Service / Initial Setting

Se 0 modo de passo individual
estiver activado, execute
apenas o actuador se o
respectivo botéo for premido.

Software Version

Device / Identification /
Additional Information

Indicagao da versao de software
do actuador.

Spare parts

Configure / Actuator Specific
Data / Spare Parts

Oferece possibilidades de
introducéo para diversos
detalhes das pecas
sobresselentes.

Speed

Configure / Operation / Speed

Permite a configuragédo da
funcao (constante e linha
caracteristica) e dos valores das
velocidades de actuagao para a
operagao automatica e manual.

Speed

Service / Test

Introducao da velocidade de
teste pretendida para a fungao
de teste "Mediacao do tempo de
duracao".

Status

Diagnostic / Messages / Current
Messages

Indica as mensagens de estado
actuais.

Status

Diagnostic / Messages / Saved
Messages

Indica as mensagens de estado
actuais.

Stock of spare parts

Configure / Actuator Specific
Data / Stock of Spare Parts

Possibilidade de introdugao para
detalhes das pecas
sobresselentes
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Designacgao

Caminho

Descrigdo sumaria

Switch-off Delay

Configure / End Position
Behavior / Driving into End
Position

Se uma fungao estiver
seleccionada como
desempenho na posigéo final,
durante o qual o motor de
regulacao é desactivado,
primeiro sera desactivado o
travao e passado o tempo
definido, o motor de regulagéo.

T

Designagao

Caminho

Descrigdo sumaria

Tag no.

Device / |dentification / Device

Permite a introducao das
caracteristicas dos pontos de
medicdo (max. 32 caracteres).

Target Mode

Device / Operating Mode

Permite a predefinigdo do modo
operacional pretendido.

Temperature Diagnostic / Load / Frequencies | Distribuigio percentual da
temperatura do actuador desde
a colocagao em operagao.

Temperature Configure / Basic Parameters Permite a parametrizagdo da

unidade para a temperatura.

Temperature of
Electronic Unit

Diagnostic / Load / Max. Values

Indicagéo da temperatura do
sistema electronico max.

existente.
Temperature of Diagnostic / Load / Max. Values Indicagdo da temperatura max.
Gearing da engrenagem existente.
Test End Service / Test

Ponto final das funcbes de teste
teste MD/F; medi¢do do tempo
de duragao e medigao do tempo
de duragao 21 pontos.

Test Function

Service / Test

Possibilidade de selecg¢ao da
fungéo de teste pretendida.

Test Mode

Diagnostic / Status

Indicacao se o actuador se
encontra no modo de teste.

Test Position

Service / Test

Introducao da posigéo de
verificagdo para a fungéo de
teste "Teste do travao e
transmissao directa".

Test Start Service / Test Ponto inicial das funcdes de
teste teste MD/F; medigao do
tempo de duragao e medicéo do
tempo de duragao 21 pontos.

Time Base Display / Trend

Campo de indicagdo para a taxa
de amostragem da fungéo de
protocolo.
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Designacgao

Caminho

Descrigdo sumaria

Torque / Force

Diagnostic / Load / Frequencies

Distribuigdo percentual da forga
necessaria e do binario
necessario relativos ao percurso
de ajuste.

Torque / Force

Configure / Operation / Torque /
Force

Permite a configuragéo da
fungdo (constante e linha
caracteristica) e dos valores do
binario nominal ou da forga de
ajuste nominal.

Torque / Force

Configure / Basic Parameters

Permite a parametrizacéo das
unidades para binario ou forga.

Torque / Force

Service / Test

Funcgao de teste para calculo do

Measurement binario necessario / da forga
(21 Values) necessaria.
Type Device / Identification / Device |ndicagéo’ se actuador rotativo
ou actuador linear.
Type Device / Identification / Device |ndicagé0 do t|po de apare|ho
Contrac.
U
Designacao Caminho Descrigao sumaria
Upper Range Display / Trend Limites superiores dos valores
de medigao seleccionados da
fungao tendéncia.
Vv
Designagao Caminho Descrigdo sumaria
Valve Configure / Actuator Specific Permite a introdugao de varios
Data valores especificos da valvula.
w
Designagao Caminho Descrigdo sumaria

Write Protection

Configure / Basic Parameters

Permite a activacao da
proteccao contra escrita.
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Anexo

13 Anexo

13.1 Abreviaturas

Abreviatura

Descrigao

AOFB

Analog Output Function Blocks

ASIC Application Specific Integrated Circuit

DI Entradas binarias

CPU Control Process Unit

Csv Comma separated value

DD Device Description

DP Decentralised Periphery

DPE Decentralised Periphery Extended

DTM Device Type Manager

EDD Electronic Device Description

GSD Ficheiro de Dados Fixos do Aparelho Default Language
I.S. Intrinsically Safety

IFS Initiate Fail Safe

KKS Sistema de identificagdo da central eléctrica
PA Process Automation

PB Physical Block

PNO Utilizador PROFIBUS (User) Organisation
B Transducer Block
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Anexo

13.2 Directério de origem

Designacgao

Autor

IEC 61158-2
Physical Layer

IEC 61158-3
Data Link Layer Service Definition
(PROFIBUS DP-VO0, DP-V1, DP-V2)

PROFIBUS Profile for Process Control Devices. Version 3.0
Order No. 3.042

PNO

PROFIBUS-PA User and Installation Guide. Version 2.2
Order No. 2.092

PNO
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