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SIPART, SITRANS, SIMATIC

sont des marques déposées de Siemens.

D’autres dénominations utilisées dans ce document peuvent également étre des marques déposées dont
I'utilisation par des tiers a leurs propres fins peut enfreindre les droits des propriétaires desdites marques.

SIPART, SITRANS, SIMATIC

sono marchi registrati Siemens.

Le denominazioni di altri prodotti menzionati in questa documentazione possono essere marchi il cui uso da
parte di terzi puo violare i diritti di proprieta.

SIPART, SITRANS, SIMATIC

son marcas registradas de Siemens.

Las otras designaciones que figuran en este documento puenden ser marcas cuya utilizacion por terceros para
sus propios fines puede violar los derechos de los proprietarios de dichas marcas.

Toute communication ou reproduction de ce document, toute exploitation ou communication de son contenu sont interdites, sauf autorisation
expresse. Tout manquement a cette régle est illicite et expose son auteur au versement de dommages et intéréts. Tours nos droits sont
réservés pour le cas de la délivrance d’'un brevet ou celui de I'enregistrement d’'un modele d'utilité.

Modifications techniques sont réservées

La divulgacion y reproduccién de este documento asi como el aprovechamiento de su contenido, no estan autorizados, a no ser que se
obtenga el consentimiento expreso, para ello. Los infractores quedan obligados a la indemnizacién por dafos y perjucios. Se reservan todos
los derechos, en particular para el caso de concesion de Patente o de Modelo de Utilidad.

Salvo modificaciones ténicas

La trasmissione a terzi e la riproduzione di questa documentazione, cosiccome lo sfruttamento del suo contenuto non € permesso, se non
autorizzato per iscritto. Le infrazioni comporteranno una richiesta di danni. Tutti i diritti sono riservati, in particolare nel caso di brevetti.
Modifiche tecniche possibili.
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Consignes de sécurité

Signification des marques d’avertissement

1
1.1
ii Avertissement
signifie que la non application des mesures de précaution appropriées peut conduire a la mort, a
des Iésions corporelles graves ou a un dommage matériel important.

i”i Attention
signifie que la non application des mesures de précaution appropriées peut conduire a des lésions
corporelles légéres et/ou a un dommage matériel.

ﬂj—’ Remarque

représente une information importante relative au produit, a sa manipulation ou a une partie du ma-
nuel qu’il importe de mettre en relief.

1.2 Introduction

La présente notice de montage et d’installation fait office d’instructions de service conformément a la directive
du Conseil de la Communauté Européenne du 23 mars 1994 (94/9/CE). Elle décrit les étapes fondamentales
de montage, de raccordement et de mise en service.

La notice de montage et d’installation ne remplace pas le manuel d’utilisation du positionneur électropneuma-
tique SIPART PS2. Le manuel contient des informations plus détaillées sur sa constitution, son fonctionne-
ment et son utilisation.

Le manuel d'utilisation peut étre commandé sous la référence

C79000-G7476-C158 (anglais)
C79000-G7400-C158 (allemand)

aupres de nos agences Siemens.

La notice de montage et d’installation ainsi que le manuel sont valables pour le positionneur avec ou sans
communication via PROFIBUS PA. Les différences sont repérées en conséquence.

Utilisation sans danger

Cet appareil a quitté nos usines dans un état parfaitement conforme aux normes de sécurité. Pour le conser-
ver dans cet état et pour assurer la sécurité lors de I'exploitation de I'appareil, il importe de respecter les
consignes et les marques d’avertissement figurant dans cette notice de montage et d’installation.

Personnel qualifié

Au sens de cette notice de montage et d'installation, les personnes qualifiées sont des personnes qui se sont
familiarisées avec le montage, la mise en service et le fonctionnement de ce produit et qui disposent d’une
qualification correspondant a leur activité, comme par exemple :

e une formation, une instruction ou une autorisation permettant la mise sous tension et hors tension, la
mise a la terre et la repérage des circuits électriques, des appareils ou des systemes, en conformité
avec les normes de sécurité en vigueur.

e une formation ou une instruction conforme aux normes de sécurité, permettant I'entretien et I'utilisation
d’équipements de sécurité;

e une formation en matiére de premiers secours;

®  pour les appareils antidéflagrants : une formation, une instruction ou une autorisation permettant I'exécu-
tion des travaux sur des circuits électriques en atmosphere a risque d’explosion.

ii Avertissement
Seul un personnel qualifié est autorisé a monter cet appareil et a le mettre en service.

L'appareil est congu pour étre raccordé a des faibles tensions de fonction ou protection.
La sécurité électrique est uniquement assurée par les appareils d’alimentation.
Les servomoteurs pneumatiques produisent des forces de poussée importantes. Pour éviter les
dommages corporels, il est nécessaire de réaliser le montage et la mise en service en respectant
rigoureusement les consignes de sécurité.
Nous attirons expressément I'attention sur I'observation des prescriptions de sécurité pour les in-
stallations en atmospheére a risque d’explosion.
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Le fonctionnement correct et slr de cet appareil présume un transport, un stockage et un montage conformes
aux regles de I'art, ainsi qu’un service et un entretien rigoureux.

2 Etendue de la livraison du positionneur
®  Positionneur conformément a la commande
Exécution SIPART PS2 EEx d SIPART PS2 EEx d PA
N° de commande N° de commande
a simple effet 6DR4005-1E 6DR4105-1E
a double effet 6DR4005-2E 6DR4105-2E
a simple effet, filetage NPT 6DR4005-1EN 6DR4105-1EN
a double effet, filetage NPT 6DR4005-2EN 6DR4105-2EN
e Notice de montage et d’installation en allemand / anglais (avec I'appareil)
e  Dépliant «Breves instructions d’utilisation» en allemand / anglais (avec I'appareil)
3 Montage
3.1 Généralités
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Remarque

Sur demande, le positionneur est équipé en usine des modules optionnels nécessaires et livré au
complet. Le montage ultérieur des modules optionnels devrait étre exécuté uniquement par le per-
sonnel du service aprés-vente.

Le positionneur doit étre monté de telle sorte que son axe soit a I'abri du gel lors d’'une température
ambiante basse - surtout en environnement humide.

Les touches de commande doivent étre recouvertes par le capuchon de protection pour empécher
tout liquide de pénétrer.

Avertissement

Dans les zones ou I'atmosphere peut présenter un risque d’explosion, le positionneur ne doit étre
alimenté en énergie auxiliaire électrique que si son carter est fermé.

Les connexions électroniques doivent avoir comme terminaison des entrées de cable ou des bou-
chons de fermeture certifiés antidéflagrants (EEx d).

Avertissement

Pour éviter des dommages corporels ou des dommages mécaniques du positionneur / jeu de
pieces de montage, le montage doit étre exécuté impérativement dans I'ordre suivant:

1.  Montage mécanique du positionneur voir chapitre 3, page 5 (suivant la variante
d’exécution)

2. Raccorder I'énergie auxiliaire électrique voir chapitre 5, page 10
3. Raccorder I'énergie auxiliaire pneumatique  voir chapitre 6, page 12
4. Mise en service voir chapitre 7, page 12




3.2

Jeu de pieces de montage «servomoteur linéaire» 6DR4004-8V et 6DR4004-8L

L'étendue de la livraison du jeu de pieces de montage «servomoteur linéaire IEC (3 mm a 35 mm)» comprend
(numéros, voir figure 1):

N° Piece Désignation Remarque
1 1 Corniéere de fixation Piece de fixation normalisée pour la console de montage avec nervure,
NAMUR IEC 534 colonne ou surface lisse.

2 1 Etrier de liaison guide le galet avec la broche d’entrainement et fait tourner le bras de le-
vier

3 2 Piece de serrage montage de I'étrier de liaison a la tige du servomoteur

4 1 Broche d’entrainement | Montage avec le galet (5) sur le levier (6)

5 1 Galet Montage avec la broche d’entrainement (4) sur le levier (6)

6 1 Levier NAMUR pour plage de course 3 mm a 35 mm
pour plages de course > 35 mm a 130 mm (non compris dans I'étendue
de la livraison), levier 6DR4004-8L est nécessaire en outre

7 2 Boulon en U Uniguement pour les servomoteurs a colonnes

8 4 Vis a six pans M8 x 20 DIN 933-A2

9 2 Vis a six pans M8 x 16 DIN 933-A2

10 6 Bague-ressort A8 - DIN 127-A2

11 6 Rondelle en U B 8,4 - DIN 125-A2

12 2 Rondelle en U B 6,4 - DIN 125-A2

13 1 Ressort VD-115E 0,70 x 11,3 x 32,7 x 3,5

14 1 Rondelle-ressort A6 - DIN 137A-A2

15 1 Rondelle de sécurité 3,2 - DIN 6799-A2

16 3 Bague-ressort A6 - DIN 127-A2

17 3 Vis a téte cylindrique M6 x 25 DIN 7984-A2

18 1 Ecrou a six pans M6 - DIN 934-A4

19 1 Ecrou carré M6 - DIN 557-A4

21 4 Ecrou a six pans M8 - DIN 934-A4

22 1 Rondelle-guide 6,2x 99x 15x 35

3.2.1 Procédure de montage

(voir figure 1)

1.

2.

b

©

10.

Monter les pieces de serrage (3) avec les vis cylindriques (17) et les bague-ressorts (16) sur la tige du

servomoteur.

Glisser I'étrier de liaison (2) dans les fraisures des pieces de serrage. Régler la longueur voulue et serrer

les vis de maniére a ce que I'étrier de liaison puisse encore coulisser.

Ajuster le milieu de la broche (4) sur la valeur de la plage de course, indiquée sur le servomoteur, ou sur

la prochaine valeur d’échelle plus haute. La méme valeur peut étre ajustée a un moment ultérieur lors de

la mise en service sous Parametre 3.YWAY afin d’afficher la distance de réglage en mm apres linitialisa-

tion.

Pousser le levier jusqu’a la butée sur 'axe du positionneur et le fixer avec la vis cylindrique (17).

Monter la corniere de fixation (1) avec deux vis a six pans (9), la bague-ressort (10) et la rondelle en U

(11) sur la face arriere du positionneur.

Le choix des trous est en fonction de la largeur d’arcade du servomoteur. Le galet (5) doit se placer dans

I'étrier de liaison (2) aussi pres que possible de la tige, sans toutefois toucher les pieces de serrage.

Tenir le positionneur avec la corniere de fixation sur le servomoteur de maniere que le galet (5) soit

amené dans I'étrier de liaison (2).

Visser I'étrier de liaison.

Préparer les pieces de montage suivant le type du servomoteur.

- servomoteur avec nervure: vis a six pans (8), rondelle (11) et bague-ressort (10).

- servomoteur a surface lisse: 4 vis a six pans (8) avec rondelle (11) et bague-ressort (10).

- servomoteur a colonnes: 2 boulons en U (7), 4 écrous a six pans (21) avec rondelle (11) et
bague-ressort (10).

Fixer le positionneur a I'arcade a I'aide des pieces de montage préparées.

ﬂj—’ Remarque

Régler la hauteur du positionneur de telle sorte que la position horizontale du levier soit atteinte si
possible au milieu de la course. Pour ce faire, il est possible de s’orienter a I'échelle du levier du
servomoteur. En tous cas, s’assurer que le levier passe par la position horizontale dans la plage de
course.
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11 avec nervure a surface lisse
4)

le cas échéant

Figure 1 Procédure de montage (servomoteur linéaire)
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3.3 Jeu de pieces de montage «servomoteur a fraction de tour» 6DR4004-8D

L’ étendue de la livraison du jeu de pieces de montage «servomoteur a fraction de tour» comprend (numéros,
voir figure 2):

N° Piece Désignation Remarque
2 1 Roue d’accouplement Montage sur I'arbre de transmission de position du SIPART PS2
3 1 Entrainement Montage sur le bout d’arbre du servomoteur
4 1 Etiquette multiple Indication de la position du servomoteur, comprend: 4.1 et 4.2
41 8 Echelle Différentes graduations
4.2 1 Aiguille de repere Point de référence pour I'échelle (autocollant)
14 4 Vis a six pans DIN 933 - M6 x 12
15 4 Rondelle de sécurité S6
16 1 Vis a téte cylindrique DIN 84 - M6 x 12
17 1 Rondelle DIN 125 - 6,4
18 1 Vis a six pans creux montée au préalable avec la roue d’accouplement
19 1 Clé pour vis a six pans pour la piece 18
creux

3.3.1 Procédure de montage

(voir figure 2, page 9)

1.  Placer la console de montage VDI/VDE 3845 ((9), spécifique du servomoteur, étendue de livraison du
fournisseur du servomoteur) sur la face arriere du positionneur et la visser a I'aide des vis a six pans
(14) et des rondelles de securité (15).

Coller l'aiguille de repére (4.2) sur la console de montage, au milieu du trou de centrage.
3. Pousser la roue d’accouplement (2) jusqu’a la butée sur 'axe du positionneur, la retirer d’environ 1 mm
et serrer la vis a six pans creux (18) avec la clé pour vis a six pans creux fournie.

4. Placer I'entrainement (3) sur le bout d’arbre du servomoteur et le visser avec la vis cylindrique (16) et la
rondelle (17).

5.  Placer avec précaution le positionneur avec la console de montage sur le servomoteur de maniére a ce
gue 'ergot de la roue d’accouplement se prenne dans I'entrainement.
6. Centrer 'ensemble positionneur/console de montage sur le servomoteur et serrer les vis.
(Les vis ne font pas partie de I'étendue de la livraison mais de la console de montage du servomoteur!)
7. Aprées avoir effectué la mise en service selon le chapitre 7: amener le servomoteur en position de fin de

course et coller I'échelle (4.1) selon le sens de rotation ou la plage de rotation sur la roue d’accouple-
ment (2). L’échelle est autocollante!

n

4 Modules optionnels

(voir figure 3, page 73 ou figure 4, page 74 - en annexe)

1. Ouuvrir la sécurité de couvercle (12) et dévisser le couvercle vissé (11).

2. Desserrer les vis de fixation (13.1), retirer la plaque de support (13) au complet, tourner au besoin le ser-
vomoteur de réglage jusqu’a ce que I'accouplement puisse étre détaché facilement.

3. Dévisser les vis de fixation (1.1) du couvercle des composants puis retirer ce couvercle (1).

4. Module HART (uniquement pour les appareils sans PROFIBUS PA): enficher le module HART (2)
sur les connecteurs apres avoir retiré le cavalier sur la rangée supérieure.

5. Module Jy: insérer le module Jy (3) dans le logement inférieur et établir la liaison électrique avec le ca-
ble plat (6] fourni.

6. Module d’alarme: insérer le module d’alarme (4) dans le logement supérieur et établir la liaison électri-
que avec le cable plat (5) fourni.

7. Monter le couvercle des composants (1) et la plaque de support (13).
8. Visser le couvercle (11) et fermer la sécurité du couvercle (12).

ﬂj—’ Remarque

Veiller lors du montage a ce que tous les anneaux toriques intérieurs des raccordements pneumati-
gues soient positionnés correctement.
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Figure 2 Procédure de montage (servomoteur a fraction de tour)
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5 Raccordement électrique

i’i Avertissement
Dans les zones ou I'atmosphére peut présenter un risque d’explosion, le positionneur ne doit étre
alimenté en énergie auxiliaire électrique que si son carter est fermé.

[ Remarque

Important: Le commutateur de transmission peut étre réglé seulement si I'appareil est ouvert. C’est
pourguoi vous devez contrbler ce réglage avant de fermer le carter (voir a ce sujet le chapitre 7.1,
page 13)

SIPART PS2 EEx d (antidéflagrant)

(voir figure 5, figure 6, page 75 et figure 10 a figure 12, figure 77 - en annexe)
Assurez-vous que la conduite de raccordement ne regoit aucune énergie électrique.

Raccordement électrique: bornes a vis 1,50
Passage de cable: passage de cable certifié antidéflagrant
Plage de signal
Valeur de consigne Jy,: 4320 mA pour raccordement 2 fils (voir fig. 5 en annexe)
tension de charge nécessaire: = 10 V sans module HART,
= 11,5V avec module HART
0/4 220 mA  pour raccordement 3/4 fils (voir fig. 6 en annexe)

Tension de charge: = 0,85 V sans module HART,
= 2,4V avec module HART
Energie auxiliaire Uy: +18Va+35V

[ Remarque

Avant I'exploitation en raccordement 3/4 fils, le cavalier placé entre les bornes 1 et 2 doit étre
impérativement retiré.

[ Remarque

Avant d’alimenter le positionneur en énergie électrique, visser le couvercle et fermer la sécurité du
couvercle.
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SIPART PS2 EEx d PA
(voir figure 7, page 76 a figure 12, page 77 - en annexe)

Raccordement électrique: bornes a vis 1,50

Passage de cable: passage de cable certifié antidéflagrant
Alimentation en énergie auxiliaire: alimenté par bus

Tension de bus: 9a32V

Polarité: quelconque

Consommation en courant: 12 mA = 10%

Limitation électronique de courant: Imax = 16 mA en cas d’anomalie

Monter le cable-bus

Assurez-vous que le cable-bus n’est pas alimenté en énergie électrique.

Dénudez le cable-bus selon la fig. 7 (page 76).

Ouvrez la sécurité du couvercle et dévissez le couvercle.

Insérez le cable-bus préparé dans le passage de cable certifié antidéflagrant.

Fixez le blindage a la plaque de support des composants avec le collier et les deux vis.
Vissez le passage de cable certifié antidéflagrant.

Connectez les brins rouge et vert aux bornes 3 et 7 de la platine de base, selon la fig. 8 (page 76) (la
polarité n’a alors pas d’importance).

N oD~

[ Remarque

Avant d’'alimenter le positionneur en énergie électrique, visser le couvercle et fermer la sécurité du
couvercle.

C79000-M7450-C157-01
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6 Raccordement pneumatique

(voir fig. 13, page 78 - en annexe)

ii Avertissement
Pour des raisons de sécurité, ne raccorder I'énergie auxiliaire pneumatique apres le montage que,
un signal électrique étant appliqué, si le positionneur se trouve sur le mode de commande P - fonc-
tionnement manuel (état de livraison, voir dépliant «Bréves instructions d’utilisation»).

[ Remarque

Veiller a la qualité de I'air! Air industriel sans brouillard d’huile, teneur en substances solides <
30 um, point de condensation 20 K sous la température ambiante la plus basse.

® Le cas échéant, raccorder les manometres pour la pression d’air d’admission et la pression de réglage.
e Raccordement

N° de commande |Par taraudages

6DR4005-1E

6DR4005-2E ]

6DR4105-1E G'/4 DIN 45141

6DR4105-2E

6DR4005-1EN

6DR4005-2EN 1/-14 NPT

6DR4105-1EN selon ANSI / ASME B1.20.1 - 1983

6DR4105-2EN

Pz air d’admission 1,4 a 7 bars

Y1 pression de réglage 1 pour servomoteurs a simple et a double effet
Y2 pression de réglage 2 pour servomoteurs a double effet
E sortie d’air d’évacuation (le cas échéant, retirer la protection contre les éclaboussures)
e  Position de sécurité en cas de défaillance de I'énergie auxiliaire électrique:
a simple effet: Y1  purgé
a double effet: Y1  pression de réglage maximale (pression d'air d’admission)
Y2 purgé

e  Etablir le branchement des pressions de réglage Y1 et Y2 (uniguement dans le cas de servomoteurs a
double effet) en fonction de la position de sécurité souhaitée.

] Raccorder I'air d’alimentation PZ.

7 Mise en service (voir Dépliant «Breves instructions d’utilisation»)

En raison de la diversité de ses applications possibles, il est nécessaire d’adapter individuellement le position-
neur au servomoteur (initialisation), une fois le montage effectué. Cette initialisation est en grande partie au-
tomatique. Le positionneur détermine successivement, entre autres, le sens d’action, la course ou I'angle de
rotation, ainsi que les temps de positionnement du servomoteur.

Il suffit de régler trés peu de parametres sur le positionneur avant linitialisation. Les parameétres restants sont
préréglés de telle maniére qu'ils ne requierent normalement aucune modification. Si vous respectez les points
ci-apres, la mise en service se déroulera sans aucun probléme.

\ s . , w
Astuce: vous retournez au parametre précedent en appuyant simultanément sur les touches et V.
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71 Préparatifs pour les servomoteurs linéaires

1. Montez le positionneur a 'aide du jeu de pieces de montage correspondant (voir chapitre 3.2, page 6).

[ Remarque

La position du commutateur de transmission (point 7, dépliant «Breves instructions d’utilisation»)
dans le positionneur est alors particulierement importante:

Course Levier Position du commutateur de transmission
5a20 mm court 33° (c-a-d. en bas)
25235 mm court 90° (c-a-d. en haut)
402130 mm long 90° (c-a-d. en haut)

2. Poussez la broche d’entrainement (4, fig. 1, 2) sur le levier (6, fig. 1, 2) a la position d’échelle correspon-
dant a la course nominale, ou a la position d’échelle la plus proche. Vissez la broche d’entrainement a
l'aide de I'écrou (18, fig. 1, 2).

3. Effectuez les branchements pneumatiques appropriés entre le servomoteur et le positionneur et alimen-
tez le positionneur en énergie auxiliaire pneumatique (voir fig. 13).

[ Remarque

Avant d’alimenter le positionneur en énergie électrique, vissez le couvercle et fermez la sécurité du
couvercle.

4. Raccordez une source de courant ou de tension adéquate (voir fig. 5 et fig. 6 ou fig. 8 dans le cas de
PROFIBUS PA).

5. Le positionneur se trouve a présent en mode de fonctionnement «P-fonctionnement manuel». La ligne
supérieure de l'afficheur indique la tension actuelle du potentiométre (P) en pourcentage, par ex.:

«P12.3», et la ligne inférieure affiche «<NOINIT» en clignotant: F (7 :'|
([

NOINIT

6. Controlez le libre déplacement mécanique dans toute la plage de positionnement en manoeuvrant le ser-
vomoteur a l'aide des touches /\ et/ pour 'amener a la position de fin de course correspondante.

Astuce: vous pouvez manoeuvrer le servomoteur rapidement en maintenant enfoncée la touche du
sens de course, activée la premiere, et en appuyant en outre sur l'autre touche directionnelle.

7. Ce faisant, I'affichage de la tension du potentiometre en % (ligne supérieure de I'afficheur) doit toujours
rester dans la plage P5.0 a P95.0. Dans le cas contraire, modifiez le réglage de I'accouplement a friction
a I'extérieur du carter avec une petite clé a douille (8, fig. 3) comme suit: manoeuvrez le servomoteur en
appuyant sur la touche A\ en position de fin de course. Modifiez le réglage de 'accouplement & friction
jusqu’a ce que la ligne supérieure de I'afficheur indique une valeur comprise entre P90.0 et P95.0.

8. Balayez une nouvelle fois 'ensemble de la plage de positionnement en manoeuvrant le servomoteur
avec les touches /\ et \/ pour l'amener a la position de fin de course correspondante. Dés lors, la ten-

sion du potentiomeétre devrait se maintenir entre les valeurs P5.0 et P95.0. Si ce n’est toujours pas le
cas, modifiez le réglage de I'accouplement a friction comme suit: manoeuvrez le servomoteur en ap-

puyant sur la touche /A en position de fin de course. Cette fois, modifiez le réglage de I'accouplement
a friction jusqu’a ce que la ligne supérieure de I'afficheur indique une valeur comprise entre P5.0 et
P10.0.

9. Positionnez maintenant le servomoteur en position horizontale du levier. L'afficheur doit indiquer une va-
leur entre P48.0 et P52.0. Dans le cas contraire, modifiez le réglage de I'accouplement a friction jusqu’a
ce que l'afficheur indique P50.0 en position horizontale du levier. Le positionneur pourra déterminer la
course de maniere d’autant plus précise que vous parviendrez a cibler exactement cette valeur.
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7.1.1 Initialisation des servomoteurs linéaires

Si vous pouvez déplacer correctement le servomoteur, laissez-le en position médiane et démarrez linitialisa-
tion automatique.

1. Appuyez sur la touche du mode de fonctionnement [\ pendant plus de 5 s. Ainsi, vous passez en mode
de configuration.

Affichage: H F: L‘l

IYFLT

2. Commutez sur le deuxieme parametre en appuyant brievement sur la touche du mode de fonctionne-

ment .
Affichage: | ou 1]
- L

Ty

—

£ YHG cYAGL

[ Remarque

Cette valeur doit impérativement correspondre au réglage du commutateur de transmission
(7, dépliant «Breves instructions d’utilisation») (33° ou 90°).

3. ATaide de la touche du mode de fonctionnement, passez I\ a l'affichage suivant:

[
Qar)

JYWRY

Ce parametre ne doit étre ajusté que si vous désirez, a la fin de la phase d'initialisation, obtenir I'affi-
chage en mm de la valeur totale de la course calculée. Pour cela, choisissez sur I'afficheur une valeur
égale a celle du réglage de la broche d’entrainement, sur I'échelle du levier.

4. Alaide de la touche du mode de fonctionnement , passez a l'affichage suivant:

nQ
HINIT

5. Demarrez linitialisation en appuyant sur la touche /\ pendant plus de 5 s.

cL.)
ARFE

HINIT

Pendant la procédure d'initialisation, la ligne inférieure de I'afficheur indique successivement «RUN1» jusqu’a
«RUNS5».

[ Remarque

Selon le servomoteur, l'initialisation peut durer jusqu’a 15 minutes.

Linitialisation est terminée lorsque I'affichage suivant apparait:

FINISH

En appuyant brievement sur la touche du mode de fonctionnement , vous obtenez I'affichage suivant:

HINTT

Pour quitter le mode de configuration, appuyez sur la touche du mode de fonctionnement pendant plus
de 5 s. Apres environ 5 s, la version logicielle est visualisée. Lorsque vous relachez la touche du mode de
fonctionnement, I'appareil est en mode manuel. En appuyant brievement sur la touche du mode de fonction-

WM eyn N .
nement , vous commutez le positionneur a nouveau en mode automatique.

Si vous désirez régler d’autres parametres, reportez-vous au dépliant «Breves instructions d’utilisation» (voir
page 17ff et suivantes) ou au manuel de I'appareil.

Vous pouvez également démarrer une autre initialisation a tout moment, a partir du mode manuel ou automa-
tique.
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7.2

Préparatifs pour les servomoteurs a fraction de tour

[ Remarque

—

Tres important: mettez le commutateur de transmission dans le positionneur (point 7, dépliant
«Breves instructions d'utilisation) sur 90° (angle de positionnement usuel pour les servomoteurs a
fraction de tour).

Montez le positionneur a I'aide du jeu de pieces de montage correspondant (voir chapitre 3.3, page 8).
Effectuez les branchements pneumatiques entre le servomoteur et le positionneur et alimentez le posi-
tionneur en énergie auxiliaire pneumatique (voir fig. 13, page 78).

Raccordez une source de courant ou de tension adéquate (voir fig. 5 et 6 ou fig. 9 dans le cas de PRO-
FIBUS PA).

[ Remarque

Avant d’alimenter le positionneur en énergie électrique, vissez le couvercle et fermez la sécurité du
couvercle.

Le positionneur se trouve a présent en mode de fonctionnement «P-fonctionnement manuel». La ligne
supérieure de l'afficheur indique la tension actuelle du potentiométre (P) en %, par ex.: «P12.3», et la

ligne inférieure affiche «NOINIT» en clignotant: F (7 :'|
(C.2

NOINIT

Controlez le libre déplacement mécanique dans toute la plage de positionnement en manoeuvrant le ser-
vomoteur a l'aide des touches /\ et/ pour 'amener a la position de fin de course correspondante.
Astuce: vous pouvez manoeuvrer le servomoteur rapidement en maintenant enfoncée la touche du
sens de course, activée la premiere, et en appuyant en outre sur l'autre touche directionnelle.

Ce faisant, I'affichage de la tension du potentiometre en % (ligne supérieure de I'afficheur) doit toujours
rester dans la plage P5.0 a P95.0. Dans le cas contraire, modifiez le réglage de I'accouplement a friction
a 'extérieur du carter avec une petite clé a douille comme suit: manoeuvrez le servomoteur en appuyant
sur la touche /\ en position de fin de course. Modifiez le reglage de I'accouplement a friction jusqu’a ce
que la ligne supérieure de I'afficheur indique une valeur comprise entre P90.0 et P95.0.

Balayez une nouvelle fois 'ensemble de la plage de positionnement en manoeuvrant le servomoteur
avec les touches /\ et \/ pour l'amener a la position de fin de course correspondante. Dés lors, la ten-
sion du potentiomeétre devrait se maintenir entre les valeurs P5.0 et P95.0. Si ce n’est toujours pas le
cas, modifiez le réglage de I'accouplement a friction comme suit: manoeuvrez le servomoteur en ap-
puyant sur la touche /\ a nouveau en position de fin de course. Cette fois, modifiez le réglage de I'ac-

couplement a friction jusqu’a ce que la ligne supérieure de I'afficheur indique une valeur comprise entre
P5.0 et P10.0.

7.2.1 Initialisation des servomoteurs a fraction de tour

Si vous pouvez parcourir correctement la plage de positionnement du servomoteur, laissez-le en position mé-
diane et démarrez l'initialisation automatique:

1.

Appuyez sur la touche du mode de fonctionnement [\ pendant plus de 5 s. Ainsi, vous passez en mode
de configuration.

Affichage: H QY|

Régler le parameétre avec la touche '/ sur «turn».
Affichage: O 0.0
Ll N

IYELT

Commutez sur le deuxieme parametre en appuyant brievement sur la touche du mode de fonctionne-

ment .
Ce parametre s’est réglé automatiquement sur 90°.
Affichage: X

1]
X

cYAGL
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4. Alaide de la touche du mode de fonctionnement , passez a 'affichage suivant:

nQ
HINIT

5. Demarrez linitialisation en appuyant sur la touche /\ pendant plus de 5 s.

Skt
YINIT

Pendant la procédure d'initialisation, la ligne inférieure de I'afficheur indique successivement «RUN1» jusqu’a
«RUNS5».

[ Remarque

Selon le servomoteur, l'initialisation peut durer jusqu’a 15 minutes.

Linitialisation est terminée lorsque I'affichage suivant apparait:[ oarc
e

FINISH

La valeur supérieure indique I'angle de rotation total du servomoteur (par exemple 93,5°).

En appuyant brievement sur la touche du mode de fonctionnement , vous obtenez I'affichage suivant:

.
9838

HINT

Pour quitter le mode de configuration, appuyez sur la touche du mode de fonctionnement pendant plus
de 5 s. Apres environ 5 s, la version logicielle est visualisée. Lorsque vous relachez la touche du mode de
fonctionnement, I'appareil est en mode manuel. En appuyant brievement sur la touche du mode de fonction-

WM eyn N .
nement , vous commutez le positionneur a nouveau en mode automatique.

Si vous désirez régler d’autres parametres, reportez-vous au dépliant «Breves instructions d’utilisation» (voir
page 17ff et suivantes) ou au manuel de I'appareil.

Vous pouvez également démarrer une autre initialisation a tout moment, a partir du mode manuel ou automa-
tique.

8 Conformité

Le positionneur SIPART PS2 EEx d, dans ses modeles et ses options associées, est homologué de maniere
standard pour I'exploitation dans les zones 1 et 2 en tant que EEx d (antidéflagrant) (cf. attestation d’homolo-
gation des modeles types PTB 99 ATEX1101, voir annexe page 69).

ii Avertissement
Dans les zones ou I'atmosphére peut présenter un risque d’explosion, le positionneur ne doit étre
alimenté en énergie auxiliaire électrique que si son carter est fermé.

Les connexions électroniques doivent avoir comme terminaison des entrées de cable ou des bou-
chons de fermeture certifiés antidéflagrants (EEx d).
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SIEMENS Configuration

SIPART PS2 EEx d 6DR4005-xx VA Signalisations possibles
Dépliant "Bréves instructions d'utilisation" iﬁﬁ i:: ¢ > I£ urn
(C79000-87477-C161-01) Affichage | Signification Mesures a prendre
Vue d'appareil (couvercle ouvert) 61 2 ,YF[T ,YF[T
NS %+ Iy Acquitter avec [\
. Le servomoteur ne
o N W i;? W N i? Py A X P p
i —> ! £ se déplace pas Vérifier I'étranglement (6) et
i RUN 14
Gg (@il (simultanémt ) I'ouvrir le cas échéant
D3 "
" \—/ Positionner le servomoteur
3 3 ¢ A. g E %IK plage de travail avec

EYHEI— EYHEL Redémarrer l'initialisation
§ =] bk I ? I f
N W BN A A Commuter I'engrenage (7)

I IV I IV PE 4 Bande de tolérance | .o N

- v I (simultanément) v I (simultanémt.) > L“:h I |, IU down dépassée par

L 10 5 Touthes te comaante 7 Conmutatour do randrmieed AT TRE 4T le haut ou par le bas | ou régler l'accouplement &

E ge: ali tati ir PZ oucnhes de commande ommutateur ae transmission par engrenages; - i~ H [N :
zsgtrZiee(? pare"sn;gnadlgnr;gqaaére Y1 6.1 Etranglement Y1 possible seulement si I'appareil est ouvert n L' 4—’ -‘ L '. " HEEeT Jusqua aﬁld:lge de
3 Displ 6.2 Etranglement Y2 *) 8 Réglage de I'accouplement a friction
4 Sl)sr[t)iea:ypression de réglage Y2 *) 9 BSrgn:s de raccordement appareil de base 3 EF’ R 5 T 3 EF’ R 5 T P 'xE

A Ouvrir 'appareil uniquement s'il ig gg;ﬂ?ﬁédsuri%%?,gﬂgem modules optionnels L“:h |I]| |U

n'est pas alimenté en courant ! *) Chez les positionneurs & double effet Premiére mise en serv_ice automatique puis simplement

Types de raccordement - (a partir du reglage d'usine) continuer avec /.

E% . UT*;@)T Etape SICEE ) o _ | Régler le lever en position
samomA 2 U, =18 .. 35 V@ ot 1) " [ Si I'accouplement a | hizontale avec AN
L=4..20m @115 kw 92V ur- U @115 KWK 9,2V ’ t urn 3 1] MI]]]]LE friction a été déréglé

e is sevomew | IVELT) | 2YABL

© o+/4 >0 mA JW*ﬁ % fraction du tour ; continuer avec [\
7— I]- 7— Servomoteur H P' 4 3 3 ! Acquitter avec
— o— YFCT|| 2YAEL | 3YWAY , N
Raccordement 2-fils Raccordement 3/4-fils . N . *) réglages possible, voir au dos P qE S Bande de tolérance R%ggﬁg 5:{8'5,» g:,ne(_’;;«ieau?eus
AAvant de raccorder I'énergie auxiliaire, retirer = lmls up dépassée P P
Changement de mode de fonctionnement impérativement le cavalier entre les bornes 1 et 2| S t r L. Appuyer SUI’A >5s |'| UP ) de la course
: 2) Les étapes suivantes s'effectuent Redémarrer l'initialisation
Display Mode de fonct. L[INIT .
automatiquement En outre, pour les servomoteurs
Position [%] a0 a fraction de tour:
I | — Position [% | : , _—
3.!. { Automatique 3.) P < Q-L{ Le sens d'action est déterminé — régler a l'aide de \/ /\ jusqua
AUT 35— consigne [%] RUN | affichage de
A | A P Iu] E Ix] Contrt_ﬁle de la course et ajustage P EES
\;\1 4) LED || du point zéro et de la course — HD 95
A A — Manuel RUN 2 || (utée a butée) el
| - . . 5
3 E ‘ Modifier le réglage P = E L{ Détermination du temps de positionnement, continuer avec | \\
ST MHN 5 I~ Consigne [%] avec VA 5) CL, achiffage du temps down (dxx.x), up (uxx.x) — T Acquitter avec
A RLIN La touche/\ provogue la mesure de fuite. F { 5,- Fourchette up-down | Régler, sur le levier, la plus
@ _ _ L |]-d (|| depassee par le bas | proche valeur inférieure
V¥ >5s ) . 6) P S EE Détermination des incréments de la course

HP y | Valeur du paramétre Configuration PIAUN 4 || de position minimaux N TS -

> YECT , AV/AN :

- = Numéro et nom du XX.XXXX P 34 Y || optimisation du comportement M {3l Temps de position- | Augmenter le temps de posi-

3 4 __ paramétre 7)| ;AL sqi itoi Lyl WL tionnement a l'aide de
@ N RUN 5 en régime transitoire NDZZ E nement trop court létranglement
@ [\
Tg._‘ jE >5s | . _ P-fonctionnement F =1y || Initialisation achevée (course en mm d : ‘1 continuer avec: A
— Réglage du potentio- manuel 8.)| = &L U |l pour servomoteurs linéaires, angle A BT SEETEEUTS
NDIN'IT metre [%] Mot Ja gostion FINISH]| de rotation pour servomoteurs NOZZLE rapides, continuer avec:\,/
—— non initialisé avec \/ /\ a fraction de tour) continuer avec:|\\] S o o |
(obtenu avec Prese) (Les valeurs en gris de la premiére ligne sont des exemples.) autresisignalisations:ivoigmanue




Nom du paramétre Display Fonction Valeur du paramétre Unité Réglage d'usine S?SA?ge
turn (a fraction de tour)
Type de servomoteur
LYFCT [YFLT | ™ WAY (inéaire) WAY
LWAY (linéaire
sans correction sinusoidale)
1) Angle de rotation nominal du compte rendu de position 90° , R
2.YAGL EYHEL Régler le commutateur de transmission par 33° degre 33
engrenages (7) en conséquence
(voir vue de l'appareil)
oFF
2) Transmission du bras de levier (plage de course 5]10]15]20
3.YWAY 3YWRY (plag ) (levier court 33°)
doit correspondre a la transmission du bras de 2513035
levier réglée sur le servomoteur (levier court 90%)
L'entrainement doit étre réglé sur la valeur de la
cpurse_de I‘actif)’nneur, ou, si celle-ci n:gst pas 40 (5060|7090 110130 mm oFF
disponible sur I'échelle, sur la valeur d'échelle levier | 20°
directement supérieure. (levier long 90%)
4
4INIT YINIT | initiaiisation no®) no
i Strt
0420 mA 0 MA
5.SCUR EEEUR Etendue de courant 4220 mA 4MA mA 4
. augmentant rSE
6.SDIR RSIIR | sensde laconsigne diminuant FALL riSE
7.SPRA "'5PRH Consigne split range, début 0,0 2100,0 % 0,0
8.SPRE EEPRE Consigne split range, fin 0,0 2100,0 % 100,0
. AUto
R
9.TS HTS ampe de consigne 04400 s 0
: - linéaire Lin
Fonction de consigne -
10.SFCT IDEF[T pourcentage 1: 25 1:25 Lin
i pourcentage 1 : 50 1:50
librement réglable FrEE
11.SL0 Noeuds d'interpolation pour la consigne & 0% 0,0
12.5L1 10% 28,5
13.5L2 20% 50,0
14.5L3 30% 62,6
15.5L4 40% 715
16.5L5 3) | I5L0O 50% 0,02100,0 % 785
17.5L6 ar exemple 60% 84,1
18.5L7 ® ple) 70% 88.9
19.5L8 80% 93,1
20.SL9 90% 96,7
21.SL10 100% 100,0
. AUto
22.DEBA EE]]E:HH Bande morte du régulateur 014100 % AUto
23YA Z3YA Limitation de la grandeur de sortie, début 0,02100,0 % 0.0
24.YE ZyYE Limitation de la grandeur de sortie, fin 0,02100,0 % 100,0
Normalisation de la grandeur mécanique MPoS
25.YNRM COYNRM | Gesorio débit FLow MPoS
sans no
4 en haut uP:
26.YCLS EEY[LE Fermeture étanche en bas dw no
en haut et en bas uP:dw
Sens d'action de la grandeur augmentant rSE ]
27.YDIR E—IY]]IR de sortie pour affichage diminuant FALL rse
Fonction de I'entrée binaire BE 1 sans oFF
uniquement signalisation bﬁnl -on
5 verrouillage config. o c @
28.8IN1”) EE:HIN ' verrouillage config. et manu. | 2 bLc2 £ oFF
manoeuvrer vanne sur YE | £ uP -uP g
manoeuvrer vanne sur YA | @ dow -dowW 3
verrouiller déplacement StoP -StP
) Fonction de I'entrée binaire BE 2 sans oFF
5 uniquement signalisation o on -on o
29.BIN2 I-:'H:HINE manoeuvrer vanne sur YE | 2 uP -uP £ oFF
manoeuvrer vanne sur YA £ dow -doW @
verrouiller déplacement | @ StoP -StP 3
6 sans oFF
) Al=Min, A2=Max | & M:NA noinf ©
30.AFCT HDHF[T Fonction alarme Al=Min. A2=Min £ 0, = g oFF
Al=Max, A2=Max | & NA:NA | AA:AA 2
31.A1 IR Seuil de réaction alarme 1 0,02100,0 % 10,0
32.A2 J2A2 Seuil de réaction alarme 2 0,02100,0 % 90,0
Fonction sortie signalisation de défaut b 1 . "
6) Défaut + non automatique © LrfA. 4nf. »
33.5FCT HHHF[T Défaut + non automatique + BE g LA kb 4nA.b o 4
("+" signifie combinaison logique OU) € £
Temps de surveillance pour signalisations de AUto
3445TIM HL,HTIM défaut 02100 S AUto
. P . - P AUto
35.4LIM HEHLIM Seuil de réaction pour signalisations de défaut 0,04100,0 % AUto
Preset (réglage d'usine)
"no" rien n'est activé
"Strt" démarrage du réglage d'usine aprés no
36.PRST HEPRET activation de la touche pendant 5 s Strt oCAY
"oCAY" affichage aprés réglage d'usine achevé oCAY
ATTENTION: Preset entraine "NO INIT"

1) avec "turn”, il n'est pas possible de régler 33°

) le paramétre n'apparait pas si 1.YFCT=turn

3) les noeuds d'interpolation n‘apparaissent que pour 10.SFCT = FrEE
) "no" au cas ol I'initialisation n'a pas encore été effectuée

2

N

5) ouverture:
fermeture:

6) Normal signifie:
Inversé signifie:

action avec commutateur ouvert ou niveau bas
action avec commutateur fermé ou niveau haut
niveau haut sans défaut
niveau bas sans défaut




SIEMENS

SIPART PS2 EEx d PA6DR4105-xx

Dépliant "Bréves instructions d'utilisation”
(C79000-B7477-C162-01)

Vue d'appareil

1Entrée: alimentation en air PZ
2 Sortie: pression de réglage Y1

3 Display

4 Sortie: pression de réglage Y2 *)

Ouvrir I'appareil uniquement s'il
n'est pas alimenté en courant !

A\

Raccordement

Coupleur DP/PA

(couvercle ouvert)

SIEMENS|

[GES

5

P
2
ﬂ)m

5 62 4 8

5 Touches de commande
6.1 Etranglement Y1
6.2 Etranglement Y2 *)

o=

possible seulement si I'appareil est ouvert
8 Réglage de I'accouplement a friction
9 Bornes de raccordement appareil de base
10 Bornes de raccordement modules optionnels
12 Sécurité ducouvercle
*) Chez les positionneurs a double effet

s 9..24V =
3 # iy
PROFIBUSPA =] |/, ) Positionneur
- [IEC 1158-2 =

AN

Bl

— +3V | -
A

Entrée binaire 1

Changement de mode de fonctionnement

7 Commutateur de transmission par engrenages;

—

\Y
a1
n

Display Mode de fonct.
3;: { |— Position [%]
AUT -'al'i Automatique
| Consigne [%]
A
N
v o
y Manue
35, § - Postontd Modifier le réglage
MAN E\ Consigne [%] avec VA
o
N\
¥ >5s Confi ti
H P y | Valeur du paramétre Ogsaren
» AQn N/ /N
IYF[T —— Numéro et nom du -
3 A parametre :
o N
o [\
v >5s P-fonctionnement

P L‘ 3 E | Réglage du potentio-

NOINIT. ™o

= non initialisé
(obtenu avec Preset)

manuel
Modifier la position
avec 7/

Configuration

HA

i:: < >

[YFCT

AT
LUl N

IYECT

NV

(simultanément)

N

33

or

VAN

|

EI.YHAEL
TN/

v I (simultanément) v

Y
2YAEL
I A
I

no

JEPRST

A>5s

L0 Bk k

JEPRST

NV

(simultanémt.)

I \\
NV

I (simultanémt.)

Premiére mise en service automatique
(a partir du réglage d'usine)

Etape

Signification

1)

Servomoteur a
fraction du tour

Servomoteur
linéaire

gl‘l

turn 0
2YHGL

[YFLT

IYFCT]| 2YRGL

HRY | 33 (5
AYWAY

) réglages possible, voir au dos

2)

L
| g

B
=
B
—

Appuyer surA >5s

Les étapes suivantes s'effectuent

automatiqguement

3)

A~y

=
=
== =

Le sens d'action est déterminé

4)

=
=

Contréle de la course et ajustage
du point zéro et de la course
(butée a butée)

5)

Ty ||| =D ||| =
ru .
i

o
P

Détermination du temps de positionnement,
achiffage du temps down (dxx.x), up (Uxx.x)

La touche/\ provogue la mesure de fuite.

6.)

=

B=

=
el
=

Détermination des incréments
de position minimaux

Signalisations possibles

Affichage

Signification Mesures a prendre

P3cH
RUN 4

Acquitter avec N
Le servomoteur ne

se déplace pas Vérifier I'étranglement (6) et
I'ouvrir le cas échéant
Positionner le servomoteur
dans la plage de travail avec

Redémarrer l'initialisation

Pea
|'H:'I I l' IU

Commuter I'engrenage (7)
Bande de tolérance

a p continuer avec
down dépassée par A

le haut ou par le bas | ou régler 'accouplement &

friction jusqu'a affichage de

P 1H
LII:II II]I I“

puis simplement
continuer avec ;

E)

SEL
MITILE

Régler le lever en position

horizontale avec V A

continuer avec | \\

Si I'accouplement a
friction a été déréglé

_I_‘ti
—
T
~ LI

Acquitter avec

Régler, sur le levier, la plus
proche valeur supérieure
de la course

Redémarrer l'initialisation

En outre, pour les servomoteurs|
a fraction de tour:

régler a l'aide de VA jusqu'a

affichage de
Pac5
R

continuer avec |\

Bande de tolérance
up dépassée

L
"y

Acquitter avec
Régler, sur le levier, la plus
proche valeur inférieure

de la course

Redémarrer l'initialisation

Fourchette up-down
dépassée par le bas

7)

O~
o) —-a
Loy ||| =1

=]

¥
I g

Optimisation du comportement
en régime transitoire

8.

=
=
=
LM

-
£ Il

FINIGH

Initialisation achevée (course en mm
pour servomoteurs linéaires, angle

de rotation pour servomoteurs

a fraction de tour) continuer avec:[\\]

(Les valeurs en gris de la premiére ligne sont des exemples.)

Augmenter le temps de posi-
tionnement a l'aide de
I'étranglement

continuer avec: A

Pour servomoteurs

rapides, continuer avec:

Temps de position-
nement trop court

autres signalisations: voir manuel




Réglage

Nom du parametre Display Fonction Valeur du paramétre Unité Réglage d'usine client
Type de servomoteur turn (a fraction de tour)
LYFCT [YECT | v WAY (inéaire) WAY
LWAY (linéaire
sans correction sinusoidale)
1) Angle de rotation nominal du compte rendu de position 90° , R
2.YAGL 2YRGL Régler le commutateur de transmission par 330 degre 33
engrenages (7) en conséquence
(voir vue de I'appareil)
2) Plage de course (réglage optional) OFF
3.YWAY HYNHY o ) o 5]10]15]20 mm oFF
Si utilisé, doit correspondre a la transmission (levier court 33°)
du bras de levier réglée sur le servomoteur
25130135
L'entrainement doit étre réglé sur la valeur de la (levier court 90°)
course de l'actionneur, ou, si celle-ci n'est pas
disponible sur I'échelle, sur la valeur d'échelle 40|50|60|70]90]110|130
directement supérieure. (levier long 90°)
4INIT YINIT | nitiatisation no ’S’ﬁ#-# no
. augmentant rSE )
. AUto
R VERTE
6.TSI ETEI ampe de consigne OU 03400 s 0
7.TSD 3) IT581 Rampe de consigne FERMEE 02400 s 0
8.SFCT E : : linéaire Lin
B.EF[T onction de consigne pourcentage 1: 25, 1:33, 1:50 1:25 1:33 1:50 Lin
invers pourcentage 25:1, 33:1,50:1| n1:25 nl:33 nl:50
librement réglable FrEE
09.SLO Noeuds d'interpolation pour la consigne a 0% 0.0
10.SL1 5% 5.0
etc. jusqu'a 4) DEELD etc. jusqu'a 0,0a100,0 % etc. jusqu'a
28.SL19 (par exemple) 95% 95.0
29.SL20 100% 100.0
P AUto
30.DEBA HD]]E:HH Bande morte du régulateur 012100 % AUto
31L.YA E] ]YH Limitation de la grandeur de sortie, début 0,0 2100,0 % 0,0
32.YE HEYE Limitation de la grandeur de sortie, fin 0,0 2100,0 % 100,0
Normalisation de la grandeur mécanique MPoS
33.YNRM HHYNRM de sortie débit FLow MPoS
sans no
uP:
34.YCLS HL,Y[LE Fermeture étanche e;nhs:st -dW no
en haut et en bas uP:dw
35.YCDO HSY[I”] Valeur pour fermeture étanche en bas 0,0 2 100,0 0,0
36.YCUP HEY[UP Valeur pour fermeture étanche en haut 0,0 2100,0 100,0
Fonction de I'entrée binaire BE 1 sans oFF
uniguement signalisation bon -on
5 verrouillage config. <4 Lcl 4]
37.81N1°) H—I:HIN | verrouillage config. et manu. | £ bLc2 £ oFF
manoeuvrer vanne sur YE | E uP -uP g
manoeuvrer vanne sur YA | @ dow -doW 3
verrouiller déplacement StoP -StP
) Fonction de I'entrée binaire BE 2 sans oFF
5 uniguement signalisation @ on -on (]
38.BIN2 HH:HINE manoeuvrer vanne sur YE % uP -uP £ oFF
manoeuvrer vanne sur YA I dow -doW g
verrouiller déplacement | & StoP -StP 3
6 sans OFF
39.AFCT Fonction alarme Al=Min, A2=Max | f:nA naiinfA @ oFE
HHHF[T Al=Min, A2=Min | £ My nitn g
Al=Max, A2=Max | & NA:NA | AR:qA £
40.A1 YOA | Seuil de réaction alarme 1 0,02100,0 % 10,0
41.A2 Y A2 Seuil de réaction alarme 2 0,02100,0 % 90,0
Fonction sortie signalisation de défaut | b A -
6) Défaut + non automatique | £ LnA. 4nf. o
42hFCT LIE‘L'F[T Défaut + non automatique + BE | 2 bnR.b 4nfR b 2 "
("+" signifie combinaison logique OU) -
Temps de surveillance pour signalisations de AUto
4345TIM HILTIM | st 02100 s AUto
4445LIM LILILILIM Seuil de réaction pour signalisations de défaut O,OAélUlth,O % AUto
Preset (réglage d'usine)
"no" rien n'est activé no
45.PRST LISPRET "Strt" démarrage du réglage d'usine Strt no
} "oCAY" affichage aprées activation de touche: 5 s oCAY
ATTENTION: Preset entraine "NO INIT"
Position de sécurité
consigne de sécurité paramétrée FSVL
46.FSTY LIEFSTY derniére consigne FSSP FSVL
ouvrir vanne d'évacuation FSAC
Temps de surveillance pour l'instauration de la 5
47.FSTI LI-IFETI position de sécurité 1a100 s 30
48.FSVL LIHFEVL Consigne de sécurité 0.0 a100.0 % 0,0
49.STNR LIHE TNR Numéro de station 0a126 126

1) avec "turn®, il n'est pas possible de régler 33°
)le parameétre n'apparait pas si 1.YFCT=turn
)
)

N

3) non actif avec TSI=AUTO
4) les noeuds d'interpolation n‘apparaissent que pour 8.SFCT = FrEE

5) ouverture:
fermeture:

6) Normal signifie:
Inversé signifie:

action avec commutateur ouvert ou niveau bas
action avec c ommutateur fermé ou niveau haut
niveau haut sans défaut
niveau bas sans défaut
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Annexe / Appendice / Anexo

Conformité / Conformita / Conformidad
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Montage des options
Montaggio delle opzioni
Instalacion de las opciones

1 Recouvrement des modules 1 Copertura del gruppo costruttivo 1 Cubierta de los médulos
1.1 Vis de fixation 1.1 Viti di fissaggio 1.1 Tornillos de fijacién
2 Unité HART 2 Gruppo costrutivo HART 2 Médulo HART
3 Module J},avec cable plat 3 Modulo Jy con cavo a nastro 3 Mbdulo Jy con cable de cinta
4 Module d’alarme avec cable plat 4 Modulo di allarme con cavo anastro 4  Mddulo de alarma con cable de cinta
5  Céable plat pour module d’alarme 5 Cavo a nastro per modulo allarme 5  Cable de cinta para médulo de alarma
6  Cable plat pour module Jy 6 Cavo a nastro per modulo Jy 6  Cable de cinta para médulo Jy
7  Commutateur de transmission 7 Commutatore rapporto riduttore 7  Conmutador de la transmision del
engranaje
8 Roulette de réglage de 'accouplement 8 Ruota di regolazione per il giunto 8  Rueda de ajuste de acoplamiento
a friction a slittamento de resbalamiento
10 Carter 10 Alloggiamento 10 Cuerpo
11 Couvercle vissé 11 Coperchio avvitabile 11 Taparoscable
12 Sécurité du couvercle 12 Chiusura coperchio 12 Seguro de tapa
13 Plaque de support 13  Supporto 13 Soporte
13.1 Vis de fixation 13.1 Viti di fissaggio 13.1 Tornillos de fijacién

Figure 3 Montage des modules optionnels, appareils sans PROFIBUS PA
Figura3 Montaggio dei moduli opzionali, Apparecchi senza PROFIBUS PA
Figura 3 Instalacién de los médulos opcionales, Aparatos sin PROFIBUS PA
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NOO R WN =2

Recouvrement des modules

Vis de fixation

Unité PA

Module Jyavec cable plat
Module d’alarme avec cable plat
Cable plat pour module d’alarme
Cable plat pour module Jy
Commutateur de transmission

Roulette de réglage de 'accouplement
a friction

Carter

Couvercle vissé

Sécurité du couvercle

Plaque de support

13.1 Vis de fixation

-

NOO R WN =

Copertura del gruppo costruttivo

Viti di fissaggio

Gruppo costruttivo PA

Modulo Jy con cavo a nastro
Modulo di allarme con cavo a nastro
Cavo a nastro per modulo allarme
Cavo a nastro per modulo Jy
Commutatore rapporto riduttore

Ruota di regolazione per il giunto
a slittamento

Alloggiamento

Coperchio avvitabile

Chiusura coperchio

Supporto

13.1 Viti di fissaggio

-

NOORWN ==

Cubierta de los médulos

Tornillos de fijacion

Unidad PA

Mddulo Jy, con cable de cinta
Modulo de alarma con cable de cinta
Cable de cinta para médulo de alarma
Cable de cinta para médulo Jy
Conmutador de la transmisién del
engranaje

Rueda de ajuste de acoplamiento

de resbalamiento

Cuerpo

Tapa roscable

Seguro de tapa

Soporte

13.1 Tornillos de fijacion

Figura 4

Figure 4 Montage des modules optionnels, appareils avec PROFIBUS PA
Figura4 Montaggio dei moduli opzionali, Apparecchi con PROFIBUS PA
Instalacion de los médulos opcionales, Aparatos con PROFIBUS PA
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Raccordement électrique de I’'appareil de base sans PROFIBUS PA 6DR400x-xx
Collegamento elettrico dell’apparecchio di base senza PROFIBUS PA 6DR400x-xx
Conexion eléctrica del aparato basico sin PROFIBUS PA 6DR400x-xx

Atmospheére a risque d’explosion zone 1
Zona a rischio di esplosione zona 1
Zona sujeta a explosiones Zona 1

Les bornes 1-2 ne sont pontées que pour le
raccordement 2 fils!

Il morsetto 1-2 € cavallottato solo in caso di
collegamento a 2 conduttori!

iBornas 1-2 sélo estan puenteadas en X [
conexioén de 2 hilos!

@)
5
Jy+ = Jy+ > T
T iy=4...20 mA @11,5%';23 92V
E% ” - Module HART
Modulo HART
% J)—— Médulo HART
40 Q
JH— = JW_
@ +3V
BE1

Figure 5 Raccordement 2 fils (6DR400x-xE), appareils sans PROFIBUS PA
Figura5 Collegamento a 2 conduttori (6DR400x-xE), Apparecchi senza PROFIBUS PA
Figura5 Conexion de 2 hilos (6DR400x-xE), Aparatos sin PROFIBUS PA

Attention

Lors d’un raccordement 3/4 fils, enlever absolument les pontages des bornes 1-2 avant de raccor-
der I'énergie auxiliaire.

Prudenza

In caso di funzionamento a 3/4 conduttori rimuovere il morsetto 1-2 prima di collegare I'energia
ausiliaria.

Precaucion

> B P

En servicio de conductores de 3/4 puentear necesariamente, quitar las bornas 1-2 antes de la co-
nexion de la alimentacion de energia.

Ne jamais ponter les bornes 1/2 lors du raccordement 3/4 fils!
T @ Non cavallottare mai il morsetto 1-2 in caso di collegamento a 3/4

conduttori!

iNo puentear nunca la borna 1-2 en conexién de conductores de 3/4!

[©)
®
® - UnVI-92V
Vi U @1 15k /N g2y dh= — 5 o
~(5)e
%) 8 | Module HART
i 5 Modulo HART
e O— Médulo HART
0/4 ... 20 mA 00
J - Jw-
) @ +3V
10 BE1

*) Montage 3 fils, p6les des sources de courant et de tension sont reliés
*) Collegamento a 3 conduttori, i poli della sorgente di corrente e di tensione sono collegati.
*)Conexién de 3 hilos, los polos de la fuente de corriente y de tensién estan unidos

Figure 6 Raccordement 3/4 fils (6DR400x-xN), appareils sans PROFIBUS PA
Figura6 Collegamento a 3/4 conduttori (6DR400x-xN), Apparecchi senza PROFIBUS PA
Figura 6 Conexion de 3/4 conductores (6DR400x-xN), Aparatos sin PROFIBUS PA
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Raccordement électrique de I'appareil de base avec PROFIBUS PA 6DR410x-xx
Collegamento elettrico apparecchio di base con PROFIBUS PA 6DR410x-xx
Conexion eléctrica del aparato basico con PROFIBUS PA 6DR410x-xx

10 5
b e 120 ,
e
Cable-bus / Cavo bus / Cable Bus 6XV1 830-5AH10 Blindage de céble
ou/oppure/o 6XV1 830-5BH10 Schermatura cavo
Blindaje de cable

Figure 7 Préparation du cable-bus (6DR410x-xx), appareils avec PROFIBUS PA
Figura7 Preparazione del cavo bus (6DR410x-xx), Apparecchi con PROFIBUS PA
Figura 7 Preparativos del cable Bus (6DR410x-xx), Aparatos con PROFIBUS PA

Plague de circuits imprimés de base ﬁ‘%—

Circuito stampato di base
Lamina basica de circuito impreso

= SIENENS

N SN

Blindage de céable
Schermatura cavo
Blindaje de cable

Cable-bus !5!\ Passage de céble certifié¢ antidéflagrant
Cavo bus Inserimento cavi certificato EEx d
Cable Bus EEx d pasacables certificado

Collier de cable
Fascetta per cavo
Abrazadera para cable

Figure 8 Raccordement du cable-bus, appareils avec PROFIBUS PA
Figura8 Collegamento del cavo bus, Apparecchi con PROFIBUS PA
Figura 8 Conexion del cable Bus, Aparatos con PROFIBUS PA

Atmospheére a risque d’explosion zone 1
Zona a rischio di esplosione zona 1
Zona sujeta a explosiones Zona 1

. 9..24V 3 B Positionneur
Ny / Posizionatore
) @ A /| Posicionador
PROFIBUS PA -
Entrée binaire 1
@ 3V J/ Entrata binaria 1
@ # /| Entrada binaria 1

Figure 9 Raccordement électrique de I'appareil de base avec PROFIBUS PA (6DR410x-xE)
Figura9 Collegamento elettrico Apparecchio di base con PROFIBUS PA (6DR410x-xE)
Figura9 Conexion eléctrica Aparato basico con PROFIBUS PA (6DR410x-xE)
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Raccordement électrique des options
Collegamento elettrico opzioni
Conexion eléctrica de opciones
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Figure 10 Module J, (6DR4004-8J), non antidéflagrant
Figura 10 Modulo J,, (6DR4004-8J), non Ex
Figura 10 Modulo J, (6DR4004-8J), no Ex
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Figure 11 Module d’alarme: sorties binaires (6DR4004-8A), non antidéflagrant
Figura 11 Modulo di allarme: Uscite binarie (6DR4004-8A), non Ex
Figura 11 Médulo de alarma: salidas binarias (6DR4004-8A), no Ex
\ @ + 3V
2
N =1— B2
+13V I
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J 1
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Figure 12 Module d’alarme: entrée binaire BE2(6DR4004-

8A), non antidéflagrant

Figura 12 Modulo di allarme: Entrata binaria BE2 (6DR4004-8A), non Ex
Figura 12 Médulo de alarma: entrada binaria BE2 (6DR4004-8A), no Ex
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Raccordement pneumatique
Collegamento pneumatico
Conexion neumatica

Etranglement Y2 *) / Strozzamento Y2 *) / Restrictor Y2 *)

Etranglement Y1 / Strozzamento Y1 / Restrictor Y1

Pression de réglage Y2 *) / Pressione di regolazione Y2 *) / Presion de ajuste Y2 *)

Air d’admission PZ / Aria di immissione PZ / Aire de alimentacién PZ

Pression de réglage Y1 / Pressione di regolazione Y1 / Positioning pressure Y1

I Sortie d’air d’évacuation E / Uscita aria di scarico E / Salida de aire E

4
&
"\ Aération du carter (2x) *) pour les régulateurs de position & double effet
Aerazione alloggiamento (2x) in posizionatori a doppia azione
Ventilacion del cuerpo (2x) con posicionadores de doble efecto
Figure 13 Raccordement pneumatique
Figura 13 Collegamento pneumatico
Figura 13 Conexi6on neumatico
90° T ]
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Figure 14 Levier NAMUR 3 mm a 35 mm (1), levier NAMUR > 35 mm a 130 mm (2)
Figura 14 Leva NAMUR da 3 mm a 35 mm (1), Leva NAMUR > 35 mm a 130 mm (2)
Figura 14 Palanca NAMUR 3 mm hasta 35 mm (1), palanca NAMUR > 35 mm hasta 130 mm (2)
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