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VsSechna prava vyhrazena

Spirax-Sarco Limited udéluje legalnimu uzivateli tohoto vyrobku (nebo zarizeni) pravo uzivat dilo
vyhradné v ramci legitimniho provozovani vyrobku (nebo zarizeni). Na zakladé této licence neni
udéleno zadné jiné pravo. Zejména a aniz je dotéena vSeobecnost vyse uvedeného, nesmi byt dilo
pouzivano, prodavano, licencovano, prevadéno, kopirovano nebo reprodukovano zcela nebo zéasti
nebo jakymkoli zplisobem nebo formou jinak, nez jak je zde vyslovné udéleno, bez pfedchoziho
pisemného souhlasu Spirax-Sarco Limited.
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1. Bezpecnostni informace

Bezpeény provoz vyrobku muze byt zaruéen pouze tehdy, je-li Fadné instalovan, uveden do provozu, pouzivan
a udrzovan kvalifikovanym personalem (viz Sekce 1.12) v souladu s provoznimi pfedpisy. Je nutné dodrzovat
montazni a bezpeénostni instrukce obecné platné pro montaze potrubnich systému a dalSich zafizeni. Stejné
tak je nutné pouzivat vhodné naradi a bezpeénostni pomticky.

UPOZORNENI: Maximalni teplota procesniho média musi byt vhodna pro pouziti vyrobku
v jakémkoli potencialné vybusném prostiedi. Pfi udrzbé vyrobku v potencialné vybusném
prostredi doporucujeme pouzivat nastroje a naradi, které neprodukuji a/lnebo nemnozi jiskry.

1.1 Elektricka instalace
PFi navrhu pozicioneru bylo vynalozeno veskeré usili k zajiSténi bezpe€nosti uzivatele, je vSak treba dodrzovat
také nasledujici bezpecnostni opatreni:

i) Zajistéte spravnou instalaci. Neni-li instalace vyrobku provedena podle specifikace uvedené v tomto
navodu, mize dojit k ohrozeni bezpecnosti.

ii) Elektricka instalace musi byt provedena v souladu s IEC 60364 nebo ekvivalenty.

iii) Pojistky nesmi byt instalovany v ochranném zemnicim vodiéi. Integrita systému ochrannych uzemnéni
nesmi byt ohroZzena odpojenim nebo odstranénim jiného zafrizeni.

1.2 Vhodnost vyrobku pro danou aplikaci
Dle katalogového listu, navodu k montazi a idrzbé a dle uidajli na Stitku vyrobku zkontrolujte jeho vhodnost
pro danou aplikaci.

1.3 Pristup
Pred zacatkem prace s vyrobkem zajistéte bezpecny pristup k vyrobku, v pfipadé nutnosti instalujte vhodné
upevnénou pracovni plosinu. Pokud je to nutné, zajistéte vhodné zvedaci zafizeni.

1.4 Osvétleni

Zajistéte dostatecné osvétleni, predevsim pfi komplikovanéjSich pracich.

1.5 Nebezpeéné kapaliny a plyny v potrubi
Zvazte, co v potrubi je nebo bylo v minulosti (napf. hoflaviny, zdravi nebezpe¢né latky, extrémné vysoka
teplota apod.).

1.6 Nebezpeéné prostredi kolem vyrobku

Dle instalace zvazte vliv okoli - prostifedi s moznosti vybuchu, nedostatek vzduchu (tanky, jamy), nebezpeéné
plyny, vysoké teploty, vysoké povrchové teploty, nebezpecéi pozaru (napf. pfi svarovani), nadmérny hluk,
provoz pohybujicich se strojti apod.
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1.7 Systém

Zvazte vliv kompletniho navrzeného systému. Nemuze jakykoliv zasah ¢i udalost (napf. uzavieni uzaviraciho
ventilu, vypadek elektfiny apod.) zpusobit ohrozeni dalSich ¢asti systému nebo personalu?

Nebezpecéi mohou zahrnovat uzavieni odfukil nebo vypnuti ochrannych zafizeni nebo netcinnost fizeni
nebo alarmu. Zajistéte, aby uzaviraci ventily byly otevirany a uzavirany pozvolné, aby se predesio tlakovym,
teplotnim a dal$im Sokim v systému.

1.8 Tlakovy systém

Zajistéte odtlakovani a bezpe¢né odvétrani do atmosférického tlaku. Zvazte zdvojené oddéleni (zdvojené
uzavieni a vypousténi) a uzaméeni nebo oznaceni uzavienych ventili Stitkem. Nepredpokladejte, ze systém
je zcela odtlakovan, i kdyz manometr ukazuje nulovy pretlak.

1.9 Teplota

Po odstaveni je tfeba pockat na snizeni teploty na takovou hodnotu, aby se pfedeslo nebezpec¢i popalenin.

1.10 Naradi a spotiebni material
Pred zacatkem prace zajistéte vhodné naradi, nastroje a/nebo spotiebni material. Pouzivejte vyhradné
originalni nahradni dily Spirax Sarco.

1.11 Ochranné prostiedky

Zvazte, zda byste vy nebo osoby v okoli nemély pouzit ochranny odév, popf. dal$i pomtucky jako ochranu
pifed moznymi nebezpecimi, napf. chemikaliemi, vysokymi/nizkymi teplotami, hlukem, padajicimi predméty.
Je tieba také zvazit moznost nebezpeci hrozici o¢im a obliceji.

1.12 Opravnéni k ¢innosti

Vsechny prace musi byt provadény, popi. dozorovany kompetentni a znalou osobou. Montazni a provozni
personal by mél byt seznamen se spravnym pouzivanim vyrobku v souladu s timto navodem.

Tam, kde je zaveden systém "Povoleni k provadéni praci”, je tfeba toto povoleni mit. Tam, kde takovy systém
zaveden neni, doporucuje se, aby zodpovédna osoba védéla, jaké prace se provadéji a tam, kde je to nutné,
zajistila asistenta, jenz bude v prvni fadé zodpovédny za bezpecnost.

V pfipadé nutnosti viditelné umistéte "Vystrazné upozornéni".

1.13 Manipulace

Pfi ruéni manipulaci s velkymi a/nebo tézkymi vyrobky je tfeba si uvédomit riziko mozného zranéni.
Zvedani, tlaceni, tazeni, neseni ¢i podepirani mize zpusobit poranéni zad. Je tieba osobné vyhodnotit
fyzické schopnosti a pracovni prostiedi a pouzit adekvatni metodu manipulace s vyrobkem a souvisejicimi
potrubimi, konstrukcemi apod.

1.14 DalSi mozna rizika

Pfi bézném provozu mohou byt vnéjsi povrchy vyrobku horké. U vétsiny vyrobki nedochazi k samovolnému
odvodnéni pii odstaveni. proto je tfeba brat zietel na mozny zistatek média v télese vyrobku pfi montazi/
demontazi vyrobku do/ze systému.
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1.15 Zamrznuti
U vyrobki, které nejsou tzv. samovypoustéci, musi byt ucinéna opatieni proti poSkozeni mrazem
v prostiedich, kde mohou byt vystaveny teplotam pod bodem mrazu.

1.16 Vraceni vyrobku

Zakaznici jsou pfi vraceni vyrobku na zakladé EC Health, Safety and Environment Law povinni v pisemné
formé poskytnout informace (véetné bezpecnostnich a technickych listt) o jakychkoliv rizicich a opatfenich
souvisejicich s moznym kontaminovanim vyrobku nebo jeho mechanickym poskozenim, tedy o vS§em, co
by mohlo mit za nasledek ohrozeni zdravi, bezpe¢nosti nebo Zivotniho prostredi.

Vraceni vadného zarizeni
U kazdého vraceného zafizeni uvedte nasledujici udaje:

1. Své jméno, nazev firmy, adresu a telefonni &islo, Cislo objednavky a faktury a zpétnou doruc¢ovaci adresu.
2. Popis vraceného zafizeni.
3. Uplny popis zavady nebo poZzadované opravy.
4. Vracite-li zafizeni v zaruce, uvedte:
i.  Datum nakupu
ii. Cislo nakupni objednavky nebo faktury

ii. ~Vyrobni &islo (je-li uvedeno)

Vrat'te vSechny polozky mistnimu zastupci firmy Spirax Sarco.
Prosim zajistéte, aby vSechny polozky byly pfiméfené zabaleny pro pfepravu (nejlépe v originalnich krabicich).
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2. VSeobecné informace o vyrobku

2.1 Uvod

SP7-1 je inteligentni digitalni pozicioner s komunikaci HART®. Bezkonkurenéni tlumeni narazti a kompenzace vibraci
od 10 g pfi 80 Hz odliSuje pozicioner SP7-1 od ostatnich vyrobkud a zaru€uje spolehlivy provoz v témér jakémkoli
prostoru pfi nejnaro¢néjsich okolnich podminkach.

2.2 Princip funkce

REBRERED

8864
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HUNON
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Obr. 1
1 Pripojka LCI (lokaIni komunikaéni rozhrani) 7  1/P modul s 3/3-cestnym ventilem
2 Signal pozadované hodnoty 4 az 20 mA 8  Snimac polohy
3 Binarni vstup 9  Zasuvny modul analogové zpétné vazby (4 az
o 20 mA)
4  Binarni vystup
10 Z3 y modul digitalni zpétné b
5  Dodavka napajeciho vzduchu: 1.4 a2 6 bar 0 Zasuvny modul digitalni zpétné vazby
(20 az 90 psi, 0.14 az 0.6 MPa) 11 Montazni sada pro mechanicky indikator polohy
6  Vyfuk 12 Monitor meznich hodnot s bezdotykovymi spinaci
13 Monitor meznich hodnot s 24 V mikrospinadi

SP7-1 je elektronicky konfigurovatelny pozicioner se schopnosti komunikace navrzeny pro montaz na pneumatické

linearni nebo rota¢ni pohony.

PIné automatické stanoveni parametrd fizeni a pfizpusobeni pozicioneru umozriuje znaénou Usporu ¢asu a optimalni

chovani regulace.

IM-P706-02-CS CTLS Vydani 1
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3. Instalace

3.1 Mechanicka montaz

Sipka (1) na hfidelce zpétné vazby
(bod zpétné vazby polohy) se musi
pohybovat mezi znackami Sipek (2)

3.1.2 Mé¥ici a provozni rozsahy pozicioneru

Provozni rozsah pro linearni pohony:

Provozni rozsah pro linearni pohony (1) Mé&fici rozsah
je +45° symetricky k podélné ose. If’_l'\ (2) Provozni rozsah
Pouzitelné rozpéti v provoznim )

rozsahu je nejméné 25° (doporu¢ena
hodnota 40°). Pouzitelné rozpéti
nemusi nutné probihat symetricky
k podéiné ose.

+135°

Provozni rozsah pro rota¢ni pohony:
Pouzitelné rozpéti je 90°, musi byt celé
v méficim rozsahu, ale nemusi nutné
probihat symetricky k podéiné ose.

Poznamka

PFi instalaci se ujistéte, Ze je spravné
nastaven rozsah drahy zdvihu ventilu
nebo Uhlu natoéeni pro zpétnou vazbu
polohy.

-135°

Obr. 3
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3.1.3 Montaz na linearni pohon

Pro montaz na linearni pohon podle IEC 534 (bo¢ni
montaz dle NAMUR) je k dispozici nasledujici
upevnovaci sada:

Obr. 4

1 Sroub 7 Tfmenové U-$rouby
2 Podlozka 8 Podlozky
3 Montazni konzola 9 Matice
4 Paka se zpétnovazebnim kolikem 10 Srouby

(pro mechanicky zdvih . N

10 a2 35 mm [0.39 aZ 1.38"] 1 Pruzné podlozky

nebo 12 Upinaci desky

20 az 100 mm [0.79 az 3.94"])

13 Vodici tfmen zpétnovazebniho koliku

5 Podlozky
6 Srouby
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3.1.4 Pripevnéni vodiciho tfrmenu zpétnovazebniho koliku k pohonu

Obr. 5

1. Utahnéte Srouby ruéné.

2. Vodici tfmen (1) a upinaci desky (2) se Srouby (4) a pruznymi podlozkami (3) pfipevnéte ke vietenu pohonu.
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3.1.5 Montaz paky a konzoly na pozicioner

1. Pripevnéte paku (6) k hfidelce zpétné vazby (5) pozicioneru (z divodu ¢astecné plochého tvaru htidelky zpétné
vazby Ize paku namontovat pouze v jedné poloze).

2. Podle znacek Sipek (4) zkontrolujte, zda se paka pohybuje v provoznim rozsahu (mezi Sipkami).
3. Rucné utahnéte Sroub (7) na pace.

4. Pripraveny pozicioner (se zatim volnou montazni konzolou 1) pfidrzte na pohonu se zpétnovazebnim kolikem
pro paku zasunutym do vodiciho tfrmenu, aby bylo mozné urcit, které zavitové otvory na pozicioneru musi byt
pouzity pro montazni konzolu.

5. Pripevnéte montazni konzolu 1 pomoci $roubd 2 s podlozkami 3 do pfislusnych zavitovych otvorli na skfini
pozicioneru.

Srouby utahnéte co nejrovnomérnéji, aby byla pozdéji zajisténa linearita.

Vyrovnejte montazni konzolu v podlouhlém otvoru tak, aby byl provozni rozsah symetricky.

Nastavte ventil do poloviny zdvihu a vyrovnejte paku do vodorovné polohy.

Poté utahnéte upevnovaci Sroub (pol. 4 Obr. 7) (paka se pohybuje mezi znackami Sipek pol. 4 Obr. 6).
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3.1.6 Montaz na timen (jho) pohonu

1. Pripevnéte montazni konzolu (2) pomoci
Sroubu (4) s podlozkou (3) ke trmenu (1).

Obr. 7

3.1.7 Montaz na sloupek pohonu

1. Drzte montazni konzolu (3) ve spravné poloze
na sloupku (2).

2. Zasurite trmenové U-Srouby (1) z vnitfni strany
sloupku (2) skrz otvory montazni konzoly.

Pridejte podlozky (4) a matice (5).

4. Matice utédhnéte ru¢né.

Poznamka

Nastavte vy$ku pozicioneru na litinovém nebo
sloupkovém tfmenu tak, aby pfi poloviénim zdvihu
ventilu byla paka vodorovné (na zakladé vizualni
kontroly).

SP7-10 Smart pozicioner

spira
12 P )(sarco IM-P706-02-CS CTLS Vydani 1



3.1.8 Propojka pozicioneru

(1) Zvetsit délku propojky
/E\1 (2) Zmensit délku propojky

Obr. 9

Stupnice na pace oznacuje propojovaci body pro riizné rozsahy zdvihu ventilu.

Presurite Sroub se zpétnovazebnim kolikem v podlouhlém otvoru paky, abyste pfizpusobili rozsah zdvihu ventilu
pracovnimu rozsahu snimace polohy.

Posunutim bodu propojeni smérem dovnitf se zvétsi uhel natoceni snimace. Posunutim bodu propojeni smérem
ven se zmens$i Uhel natoceni snimace.

Nastavte zdvih pohonu tak, abyste vyuZzili co nejvétsi GUhel natoCeni (symetricky kolem stfedové polohy) snimace
polohy.

Doporuceny rozsah pro linearni pohony: —28 az 28°
Minimalni uhel: 25°

Poznamka: Po montazi zkontrolujte, zda pozicioner pracuje v méficim rozsahu.

3.1.9 Umisténi Sroubu unasece pohonu

Sroub unaseée pohonu uréeny pro pohyb paky potenciometru miZe byt trvale namontovan pfimo na samotné pace
nebo na vietenu ventilu. V zavislosti na zplsobu montéaze vykonava Sroub unasece pohonu pfi pohybu ventilu
bud kruhovy, nebo linearni pohyb vzhledem ke stfedu otaceni paky potenciometru. V. menu HMI vyberte zvolené
umisténi Sroubu, aby byla zajisténa optimalni linearizace. Ve vychozim nastaveni je Sroub unasec¢e pohonu na pace.
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3.1.10 Sroub unaseée na pace (pohled zezadu)

@ ® ®

V\
“\ 1 Péka potenciometru
— 3/[@1::1 ) 2 Sroub unasete
V } 'E 3 Vieteno ventilu
] '," 4  Timen (jho) pohonu
*/’l B 5 Pozicioner

Obr. 10

3.1.11 Sroub unaseée na vietenu ventilu (pohled zezadu)

@ @ ©
/

| 1  Paka potenciometru

—o

Sroub unasece

Vieteno ventilu

2
3

— 4  Tfmen (jho) pohonu
5

Pozicioner

Obr. 11
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3.1.12 Montaz na rota¢ni pohon

Pro montaz na ¢aste¢né otocné (obvykle Etvrtotackové) pohony dle VDI/VDE 3845 je k dispozici nasledujici
upevnovaci sada:

pAvV A °
fg o

Obr. 12 Komponenty upeviiovaci sady

= Adaptér 1 s pruzinou 5
Ctyfi $rouby 4 velikosti M6, pruzné podloZzky 3 a podloZky 2 pro pfipevnéni spojovaci konzoly 6 k pozicioneru

Ctyfi rouby 7 velikosti M5, pruzné podlozky 8 a podlozky 9 pro pfipevnéni spojovaci konzoly k pohonu

Potiebné naradi:

= Kili¢ na $rouby se $estihrannou hlavou, velikost 8/10

= Imbusovy kli¢, velikost 3
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3.1.13 Montaz adaptéru na pozicioner

® @0

1. Urcete montazni polohu (rovnobézné s pohonem nebo pod uhlem 90°).
2. Zjistéte smér otaceni pohonu (doprava nebo doleva).

3. Otocte rota¢ni pohon do vychozi polohy.

4. Prednastavte htidelku zpétné vazby.

Aby bylo zajisténo, ze polohovaci zafizeni pracuje v provoznim rozsahu (viz informace na strané 8), je tfeba pfi
uréovani polohy adaptéru na ose 1 zohlednit montazni polohu stejné jako zakladni polohu a smér otaceni pohonu.
Za timto UCelem Ize hfidelku zpétné vazby ruéné nastavit tak, aby byl adaptér 3 nasazen ve spravné poloze.

5. Umistéte adaptér do spravné polohy na hfidelku zpétné vazby a upevnéte jej pomoci zavitovych kolikl 2.
Jeden ze zavitovych kolikd musi byt zajistén v poloze proti ploché strané htidelky zpétné vazby.
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3.1.14 PriSroubovani spojovaci konzoly na pozicioner

(1) Spojovaci konzola

Poznamka
Po montazi zkontrolujte, zda pracovni rozsah pohonu
odpovida méficimu rozsahu pozicioneru, viz informace na
strané 8.
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3.2 Elektrické pripojeni

3.2.1 Elektrické pfipojeni SP7-1 Ridici jednotky pozicioneru

(D)Limit 1 Limit 2

T T |
@ i i @ i[41]42]43] [51[52]53]
1 1 1
Al DI DO : sw2 swi i . n
I I e i [ LI | i Limit 1 Limit 2
! L D .
1 1 1
i i A i
[ O e i [T T [T i T T i I [T
+11]-12[+81[-82[+83-84 i [+51]-52[+a1]-42] [+31]-32] ! [1f2[3[ | ![+51]-52] [+41]-42]
1 1 ]

Obr. 16

Zakladni zafizeni
Volitelné varianty

Pfipojeni SP7-1 Vzdaleny snimaé&/vzdaleny snimaé polohy (pouze pro verzi SP7-1 Ridici jednotka)

o o0 w >

Volitelna vybava, monitor meznich (koncovych) hodnot s bezdotykovymi spinaci nebo mikrospinaci (nelze pro
verzi SP7-1 Ridici jednotka)

Svorky Funkce/poznamky

+11/-12 Analogovy vstup

+81/-82 Binarni vstup DI

+83/-84 Binarni vystup DO

+51/-52 Digitalni zpétn vazba SW1 (volitelny modul)

+41/-42 Digitalni zpétna vazba SW2 (volitelny modul)

+31/-32 Analogova zpétna vazba AO (volitelny modul)

1/2/13 SP7-1 Vzdaleny snima¢ (pouze pro varianty SP7-1 Vzdaleny snima¢ nebo SP7-1 pro vzdaleny snimac polohy)
+51/-52 Koncovy spina¢ Limit 1 s bezdotykovym spinaéem (volitelny)

+41/-42 Koncovy spina¢ Limit 2 s bezdotykovym spinacem (volitelny)

41/42/43 Koncovy spina¢ Limit 1 s mikrospinacem (volitelny)

51/52/53 Koncovy spina¢ Limit 2 s mikrospinacem (volitelny)

Poznamka

Pozicioner SP7-1 Ize vybavit bezkontaktnimi spinaci nebo mikrospinaci jako koncovymi spinaci. Neni mozné
kombinovat ob& moZnosti. U provedeni SP7-1 Ridici jednotky s SP7-1 Vzdalenym snimagem jsou koncové spinace
umistény v SP7-1 Vzdaleném snimadi.
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3.2.2 Elektrické pripojeni SP7-1 Vzdaleného snimace

® (®)

Eﬂ@ﬂ I

[1]2]3] ] | si[-52[rail-42] ; [41]42]43] [51]52]53]

Obr. 17

A Zakladni zafizeni

B Volitelné varianty

2 Monitor meznich (koncovych) hodnot s bezdotykovymi spinaci (volitelny)

3 Monitor meznich hodnot s mikrospinaci (volitelny)

3.2.3 Pripojeni vstuptli a vystupu

Svorky Funkce/poznamky

1/2/3 SP7-1 Ridici jednotka

+51/-52 Bezdotykové spinace Limit 1 (volitelné)
+41/-42 Bezdotykové spinace Limit 2 (volitelné)
41/42/43 Mikrospinace Limit 1 (voliteIné)
51/52/53 Mikrospinace Limit 2 (volitelné)

3.2.4 Analogovy vstup
Svorky +11/-12

Jmenovity provozni rozsah 4 az20 mA

Konfiguraci déleného rozsahu Ize mezi 20 az 100 % jmenovitého provozniho rozsahu parametrizovat.

Maximum 50 mA
Minimum 3.6 mA

Start od 3.8 mA

Napéti zatéze 9.7 V pfi 20 mA
Impedance pfi 20 mA 485Q
Poznamka

SP7-1 Vzdaleny snimac Ize vybavit bezkontaktnimi spinaci nebo mikrospinadi jako koncovymi spinaéi. Neni mozné
kombinovat ob& moznosti.
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3.2.5 Digitalni vstup

Vstup pro nasleduijici funkce:

= z&dna funkce

= pfesunna0 %

= presun na 100 %

= drzet posledni polohu

= blokace lokalni konfigurace

=  blokace lokalni konfigurace a ovladani

= blokace jakékoliv pfistupu (lokalniho nebo pres PC)

3.2.6 Binarni vstup DI

Svorky +81/-82

Napajeci napéti 24V DC (12az 30V DC)
Vstup ‘logicka 0’ 0az5VDC

Vstup ‘logicka 1’ 11az30V DC

Proud vstupu Maximum 4 mA

3.2.7 Binarni vystup

Vystup konfigurovatelny softwarem jako alarmovy vystup

3.2.8 Binarni vystup DO

Svorky +83/-84

Napéajeci napéti 5az 11V DC (fidici obvod dle NAMUR)
Vystup ‘logicka 0’ >0.35mAaz<1.2mA

Vystup ‘logicka 1’ >2,1mA

Smér akce Konfigurovatelny ‘logicka 0’ nebo ‘logicka 1’

3.2.9 Volitelné moduly

V8echny moznosti volitelné z vyroby musi byt vybrany pfi objednavce.

Modul pro analogovou zpétnou vazbu AO
Bez jakéhokoli signalu z pozicioneru (napf. ‘bez napajeni’ nebo ‘inicializace’) modul nastavi vystup na > 20 mA
(droven alarmu).

Svorky +31/-32

Rozsah signalu 4 az 20 mA (rozdéleni rozsah( Ize parametrizovat)
- v pfipadé chyby > 20 mA (Uroveri alarmu)

Napajeci napéti, dvouvodi¢ové zapojeni 24V DC (11 az 30V DC)

KFivka charakteristiky Stoupajici nebo klesajici (konfigurovatelna)

Odchylka <1%

Poznamka

Modul pro analogovou zpétnou vazbu a modul pro digitalni zpétnou vazbu maji samostatné sloty a Ize je pouzivat
spole¢né.
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3.2.10 Modul pro digitalni zpétnou vazbu SW1, SW2*

Svorky +41/-42, +51/-52

Napéjeci napéti 5az 11 V DC (fidici obvod dle DIN 19234/NAMUR)

Vystup ‘logicka 0’ <12mA

Vystup ‘logicka 1’ >2.1mA

Smeér akce Konfigurovatelny ‘logicka 0’ nebo ‘logicka 1’

Popis 2 softwarové spinace pro binarni zpétnou vazbu polohy (poloha nastavitelna

v rozsahu 0 az 100 %, rozsahy se nesmi pfekryvat)

Poznamka
Modul pro analogovou zpétnou vazbu a modul pro digitaini zpétnou vazbu maji samostatné sloty a Ize je pouzivat
spole¢né.

3.2.11 Sestavné sady pro monitor meznich hodnot
Dva bezdotykové spinae nebo mikrospinace pro nezavislou signalizaci polohy pohonu, spinaci body jsou
nastavitelné mezi 0 az 100%.

3.2.12 Monitor meznich hodnot s bezdotykovymi spinac€i Limit 1, Limit 2
Svorky +41/-42, +51/-52

Napajeci napéti 5az11VvDC
(Fidici obvod dle DIN 19234/NAMUR)

Smér akce Kovovy jazyc¢ek v bezdotykovém spinaci
Kovovy jazy¢ek mimo bezdotykovy spina¢

Typ SJ2-SN (NC;log 1) <1.2mA >21mA

3.2.13 Monitor meznich hodnot s 24 V mikrospinaci Limit 1, Limit 2
Svorky +41/-42, +51/-52

Napajeci napéti Maximum 24 V AC/DC

Jmenovita zatiZitelnost Maximum 2 A

Povrch kontaktu 10 um zlato (AU)

3.2.14 Mechanicky indikator polohy

Indikaéni kotou€ ve viku skiiné propojeny s hfidelkou zpétné vazby zafizeni.
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3.3 Pripojky na zarizeni

~
&)

&
&

Obr. 18

1 Kabelova prachodka

2 Zaslepovaci zatka

3 Svorky pro volitelné moduly

4 Svorky sady pro digitalni zpétnou vazbu

5  Svorky pro zakladni jednotku

Na levé strané skfiné jsou 2 zavitové otvory %5"-14 NPT nebo M20 x 1.5 pro zavedeni kabelu do skfiné. Jeden
z otvoru je osazen kabelovou prachodkou a druhy otvor ma zaslepovaci zatku.

Poznamka
PFipojovaci svorky jsou dodavany v uzavieném stavu a pfed zavedenim vodice je tfeba je povolit.

1. Odizolujte vodice v délce pfiblizné 6 mm (0.24").

2. Vodice pfipojte k pfipojovacim svorkam podle schématu zapojeni.
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3.3.1 Praiezy vodict

Zakladni zafizeni - Elektrické pfipojeni

Vstup 4 az 20 mA Sroubové svorky pro max. 2.5 mm2 (AWG14)

Volitelna vybava Sroubové svorky pro max. 1.0 mm2 (AWG18)

Prurez

Tuhé/ohebné vodice 0.14 az 2.5 mm2 (AWG26 az AWG14)

Ohebné s kabelovou koncovkou 0.25 az 2.5 mm2 (AWG23 az AWG14)

Ohebné s kabelovou koncovkou bez plastové dutinky  0.25 az 1.5 mm2 (AWG23 az AWG17)

Ohebné s kabelovou koncovkou s plastovou dutinkou  0.14 az 0.75 mm2 (AWG26 az AWG20)

Kapacita vicevodi¢ového zapojeni (dva vodice se stejnym prirezem)

Tuhé/ohebné vodice 0.14 az 0.75 mm2 (AWG26 az AWG20)

Ohebné s kabelovou koncovkou bez plastové dutinky ~ 0.25 az 0.75 mm2 (AWG23 az AWG20)

Ohebné s kabelovou koncovkou s plastovou dutinkou 0.5 az 1.5 mm2 (AWG21 az AWG17)

3.3.2 Volitelné moduly

Prifez

Tuhé/ohebné vodice 0.14 az 1.5 mm2 (AWG26 az AWG17)

Ohebné s kabelovou koncovkou bez plastové dutinky  0.25 az 1.5 mm2 (AWG23 az AWG17)

Ohebné s kabelovou koncovkou s plastovou dutinkou  0.25 az 1.5 mm2 (AWG23 az AWG17)

Kapacita vicevodi¢ového zapojeni (dva vodice se stejnym prirezem)

Tuhé/ohebné vodice

0.14 az 0.75 mm2 (AWG26 az AWG20)

Ohebné s kabelovou koncovkou bez plastové dutinky

0.25 az 0.5 mm2 (AWG23 az AWG22)

Ohebné s kabelovou koncovkou s plastovou dutinkou

0.5 az 1 mm2 (AWG21 az AWG18)

Koncovy spinac¢ s bezdotykovymi spinaci nebo 24 V mikrospinaci

Tuhé vodice

0.14 az 1.5 mm2 (AWG26 az AWG17)

Ohebné vodice

0.14 az 1.0 mm2 (AWG26 az AWG18)

Ohebné s kabelovou koncovkou bez plastové dutinky

0.25 az 0.5 mm2 (AWG23 az AWG22)

Ohebné s kabelovou koncovkou s plastovou dutinkou

0.25 az 0.5 mm2 (AWG23 az AWG22)

IM-P706-02-CS CTLS Vydani 1
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3.4 Pripojky na zafizeni: SP7-1 Ridici jednotka s SP7-1 Vzdalenym
snimaéem

SP7-1 Ridici jednotka SP7-1 Vzdaleny snimaé

Obr. 19

1  Svorky SP7-1 Vzdaleného snimace

2 Svorky sady pro digitalni zpétnou vazbu
3 EMC kabelova priichodka

4  Stinény pripojovaci kabel

V pfipadé provedeni ‘SP7-1 Ridici jednotka s SP7-1 Vzdalenym snimagem’ jsou komponenty dodavany ve dvou
skfinich, které dohromady tvofi jeden sladény celek.

Skiif 1 (SP7-1 Ridici jednotka) obsahuje elektronické a pneumatické prvky, jakoZ i nasleduijici volitelné vybaveni
(pokud je k dispozici):

= Analogova zpétna vazba polohy

= Digitalni zpétna vazba polohy

Skfif 2 (SP7-1 Vzdaleny snimac) obsahuje snima¢ polohy a je vhodny pro montaz na linearni nebo ¢aste¢né
otocné pohony.

V zavislosti na objednané konfiguraci mohou byt nainstalovany nasledujici prvky:
= Opticky indikator polohy

= Kontakty mechanické zpétné vazby navrzené jako bezdotykové spinace nebo mikrospinace.
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PFipojte pozicioner (SP7-1 Ridici jednotka, skfifi 1) a vzdaleny snima& polohy (SP7-1 Vzdaleny snimag, skfifi 2),
pricemz postupuijte podle nasledujicich pokynu:

Snimac a elektronika jsou vzajemné sladény. Ujistéte se, Ze jsou pfipojeny pouze zafizeni se stejnym sériovym
Cislem.

Pro pfipojeni musi byt pouzit stinény kabel se 3 vodi¢i o maximalni délce 10 m (33 ft).

Kabel privedte ke svorkovnici EMC kabelovou prachodkou (volitelna pfi objednani). Ujistéte se, Ze stinéni je
spravné usazeno v EMC kabelovych priichodkach.

Pfipojte kabely podle schémat elektrického zapojeni a utdhnéte Srouby svorek ru¢né.

Elektrické pripojeni SP7-1 Ridici jednotky a volitelnych moduldi je popséano v sekci Elektrické pfipojeni na
stranach 18 az 21.

U elektricky nevodivého pfipevnéni SP7-1 Ridici jednotky musi byt skfifi uzemnéna (sk¥ifi SP7-1 Ridici jednotky
a skfin SP7-1 Vzdaleného snimace se stejnym elektrickym potencialem); jinak by mohlo dojit k regulaénim
odchylkam s ohledem na analogovou zpétnou vazbu polohy.

P¥i pfipojovani pouZzivejte koncové dutinky pro zakonéeni vodicud.
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3.5 Pripojky na zafizeni: SP7-1 Ridici jednotka pro vzdaleny snimaé
polohy

Obr. 20

1 Svorky pro vzdaleny snima¢ polohy
Vzdaleny snimac polohy

EMC kabelova prtchodka

A W N

Stinény pfipojovaci kabel
V ptipadé provedeni SP7-1 Ridici jednotky pro vzdaleny snimaé polohy je pozicioner dodavan bez snimade polohy.

SP7-1 Ridici jednotka obsahuije elektronické a pneumatické prvky, jakoz i nasledujici volitelné vybaveni (pokud je
k dispozici):

= Analogova zpétna vazba polohy

= Digitalni zpétna vazba polohy

Lze pfipojit libovolny snimac polohy (4 az 30 kQ, s detekci preruseni vedeni 4 az 18 kQ).
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PFipojte pozicioner (SP7-1 Ridici jednotka) a vzdaleny snimaé polohy, pfi¢emz postupujte podle nasledujicich pokynd:
= Pro pfipojeni musi byt pouzit stinény kabel se 3 vodi¢i o maximalni délce 10 m (33 ft).

= Kabel pfivedte ke svorkovnici EMC kabelovou prichodkou (volitelna pfi objednani). Ujistéte se, Ze stinéni je
spravné usazeno v EMC kabelovych prichodkach.

= Pripojte kabely podle schémat elektrického zapojeni a utahnéte Srouby svorek ru¢né.

= Elektrické pfipojeni SP7-1 Ridici jednotky a volitelnych modulti je popsano v sekci Elektrické ptipojeni na
stranach 18 az 21.

= U elektricky nevodivého pfipevnéni SP7-1 Ridici jednotky musi byt skFifi uzemnéna (skfifi SP7-1 Ridici jednotky
a skfin vzdaleného snimace polohy se stejnym elektrickym potencialem); jinak by mohlo dojit k regulacnim
odchylkam s ohledem na analogovou zpétnou vazbu polohy.

= Pri pfipojovani pouzivejte koncové dutinky pro zakon&eni vodicu.
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3.5.1 Pneumatické pripojeni

Poznamka
Pozicioner musi byt napajeny suchym pfistrojovym vzduchem bez oleje, vody a prachu.
Cistota a obsah oleje musi splfiovat pozadavky tfid Cistoty 3:3:3 dle ISO 8573-1.

Poznamka
Poskozeni soucasti zafizeni!
Znecisténi vzduchového potrubi a pozicioneru mize poskodit jeho soucasti.

=  Pred pfipojenim potrubi je tfeba profukem odstranit prach, tfisky ¢i piliny a jiné necistoty.
Tlak vétsi nez 6 bar (90 psi) muze poskodit pozicioner nebo pohon.

= Je tfeba zajistit preventivni opatfeni (napf. pouzitim redukéniho a/nebo pojistného ventilu), aby tlak nestoupl
nad 6 bar( (90 psi)*, a to ani v pfipadé poruchy.

Informace k dvojéinnym pohoniim s vratnymi pruzinami

U dvojéinnych pohond s vratnymi pruzinami mdze byt béhem provozu v komofe naproti pruzinam vytvoren tlak,
ktery vyrazné prevySuje hodnotu tlaku pfivadéného vzduchu.

To muze poskodit pozicioner nebo nepfiznivé ovlivnit fizeni pohonu.

Aby se vyloucila moznost, Ze k tomu dojde, doporucuje se u téchto typl aplikaci instalovat mezi komoru bez pruzin
a dodavku pfivodniho vzduchu ventil pro vyrovnani tlaku. Ten umozni prepustit zvySeny tlak zpét do pfivodniho
vzduchového potrubi.

Oteviraci tlak zpétného ventilu by mél byt < 250 mbar (< 3.6 psi).

(1) OUT 2
(2)0uTH1 Znaceni Pripojeni potrubi
= PFivod napajeciho vzduchu, tlak
@ « —>— @ 1.4 az 6 bar (20 az 90 psi)
VSTUP  Namofrni provedeni: *
(@) « Pfivod napajeciho vzduchu, tlak (namotni
= 1.4 az 5.5 bar (20 az 80 psi)** .
@ ( _> — @ provedeni)
o ouT1 Vystupni tlak k pohonu
ouT2 Vy_stu_pm’tlak_lflpot)onu (2).
a1 @ PFipojeni dvojéinného pohonu.

Obr. 21

Pripojte potrubi podle oznageni a dodrzujte nasledujici body:

= V8echny pfipojky pneumatického potrubi jsou umistény na pravé strané pozicioneru. Pro pneumatické pfipojeni
jsou ur€eny zavitové otvory %4"-18 NPT. Pozicioner je oznacen podle dostupnych zavitovych otvoru.

=  Doporucujeme pouzit trubku o rozmérech 12 x 1.75 mm.

= Tlak napdjeciho vzduchu potfebny k vyvinuti ovladaci sily musi byt nastaven v souladu s vystupnim tlakem pro
pohon. Provozni rozsah tlaku pro pozicioner je 1.4 az 6 bar (20 az 90 psi)***.

*** 1.4 az 5.5 bar (20 az 80 psi) namoini provedeni
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3.6 Pneumatickeé pfripojeni - dodavka napajeciho vzduchu

Pristrojovy vzduch*

Maximalni velikost ¢astic: 5 pm

Cistota Maximalni hustota &astic: 5 mg/m?
Obsah oleje Maximalni koncentrace 1 mg/m?
Tlakovy rosny bod 10 K pod provozni teplotou

Standardni provedeni:

- 1.4 az 6 bar (20 az 90 psi)
Namofni provedeni:
1.6 az 5.5 bar (23 az 80 psi)

Spotfeba vzduchu*** < 0.08 kg/h / 0.015 scfm

Tlak napajeciho vzduchu

*  Neobsahujici olej, vodu a prach dle DIN/ISO 8573-1. Znecisténi a obsah oleje v souladu s tfidami istoty 3:3:3
**  Neprekracujte maximalni vystupni tlak do pohonu.

*** Nezavisle na pfivodnim tlaku
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4. Uvedeni do provozu

Poznamka: Pfi uvadéni do provozu je treba dodrzet udaje o elektrickém napajeni a tlaku privadéného
vzduchu uvedené na vyrobnim Stitku.

Upozornéni

Nebezpedi zranéni v diisledku nespravnych hodnot parametrd!

Nespravné hodnoty parametrd mohou zpuUsobit neocekavany pohyb ventilu. To mdze vést k porucham procesu
a naslednym zranénim.

= Pred opétovnym zprovoznénim pozicioneru, ktery byl dfive pouZivan na jiném misté, vzdy obnovte jeho tovarni
nastaveni.

= Nikdy nespoustéjte automatické nastaveni pfed obnovenim tovarniho nastaveni!

4.1 Uvedeni pozicioneru do provozu

1. Oteviete pfivod napdjeciho vzduchu.

2. Zapnéte elektrické napajeni a pfivedte signal pozadované hodnoty 4 az 20 mA.
3. Kontrola mechanické montaZe:

=  Stisknéte a podrzte tlacitko MODE; dale stisknéte tlacitko se Sipkou nahoru nebo dold, dokud se nezobrazi
provozni rezim 1.3 (manualni nastaveni v méficim rozsahu). Uvolnéte tlacitko MODE.

=  Stisknutim tlac¢itka se Sipkou nahoru nebo dolli presurite pohon do mechanické koncové polohy; zkontrolujte
koncové polohy; uhel nato¢eni se zobrazuje ve stupnich; pro rychlejsi pfesun stisknéte souc¢asné tlacitka
se Sipkou nahoru a dol.

4.2 Doporucéeny rozsah uhlu natoéeni

Linearni pohony -28 az 28°
Rotaéni pohony -57 az 57°
Minimalni Ghel 25°

4. Provedte standardni automatické nastaveni podle sekce 4.4. Standardni automatické nastaveni.

Uvedeni pozicioneru do provozu je nyni dokonceno a zafizeni je pfipraveno k provozu.
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4.3 Provozni rezimy
Vybér z provozni urovné
1. Stisknéte a podrzte tlacitko MODE.

2. Také kratce stisknéte a uvolnéte tlacitko se Sipkou nahoru tolikrat, kolikrat je tfeba. Zobrazi se zvoleny provozni
rezim.

3. Uvolnéte tlacitko MODE.

Poloha se zobrazuje v % nebo jako Uhel natoceni.

Provozni rezim Indikator rezimu Indikator polohy
—_—
il i
1.0 ) - g%
Rezim fizeni* s adaptaci na cul U 1 LIS
fizeni TC al M- TTTIIN
parametry Fizeni L ,]\I__H_Lllj L F"I_IEJ_ LN |
U 4 k
[ | (e
11 . I EATE
Rezim fizeni* bez adaptace na K«
parametry Fizei CTRL_FIX POSITION
L LI 1
1.2
G e D)
Manualni nastaveni** v provoznim 17 ( [ a | rl% )
rozsahu. (Mg by NR N}
lv\l_astavenl' *** provedte Elaéitky se MH,\ I |,_—_|| B\ ,jI_IFTTTl_ll\I
Sipkou nahoru nebo dolu LI 1 I I
13 ' N e )
Manualni nastaveni** v méficim { Jou | tCcma
rozsahu. Gt (e N}
Nastaveni *** provedte tlacitky se MM N ™ N M
Sipkou nahoru nebo dolu | IHI \I_EIEI \IE SEI \JE_IJLE

Vzhledem k tomu, Ze samocinna optimalizace v provoznim rezimu 1.0 podléha béhem regulaéniho provozu
nékolika faktorim, mohlo by se po del$i dobu objevovat nespravné nastaveni.

Nastavovani polohy neni aktivni.

Pro rychly chod stisknéte sou¢asné tlacitka se Sipkou nahoru a dolud.

SP7-10 Smart pozicioner

spira
IM-P706-02-CS CTLS Vydani 1 P )(sarco 31



4.4 Standardni automatické nastaveni

Pozn.: Standardni automatické nastaveni nevede vzdy k optimalnim podminkam regulace.

Standardni automatické nastaveni pro linearni pohony*
1. Stisknéte a podrzte tlacitko MODE, dokud se nezobrazi ADJ_LIN.
2. Stisknéte a podrzte tlacitko MODE, dokud neskonc¢i odpocitavani.

3. Uvolnéte tlacitko MODE; tim se spusti automatické nastaveni.

Standardni automatické nastaveni pro rota¢ni pohony*
1. Stisknéte a podrzte tlacitko ENTER, dokud se nezobrazi ADJ_ROT.
2. Stisknéte a podrzte tlacitko ENTER, dokud neskonéi odpocitavani.

3. Uvolnéte tlacitko ENTER; tim se spusti automatické nastaveni.

Pokud automatické nastaveni probéhne Uspésné, parametry se automaticky uloZi a pozicioner se vrati do provozniho
rezimu 1.1.

Pokud béhem automatického nastaveni dojde k chybé, proces se ukon¢i s chybovym hlasenim.

Pokud dojde k chybé, proved'te nasledujici kroky:
1. Stisknéte a podrzte ovladaci tlacitko se Sipkou nahoru nebo dolt po dobu priblizné tfi sekund.
PFistroj se pfepne do provozni Urovné, rezimu 1.3 (manualni nastaveni v ramci méficiho rozsahu).

2. Zkontrolujte mechanickou montaz podle sekce Mechanicka montaZz na strané 8 a zopakujte standardni
automatické nastaveni.

* Nulova poloha se ur€uje automaticky a uklada se pfi standardnim automatickém nastaveni, proti sméru hodinovych
rugicek (CTCLOCKW) u linearnich pohonli a po sméru hodinovych ru¢i¢ek (CLOCKW) u rota¢nich pohond.
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4.5 Vybrané parametry

‘Zmeénite nulovou polohu na LCD displeji z pravotocivého koncového dorazu po sméru hodinovych ruci¢ek (CLOCKW)
na levoto€ivy proti sméru hodinovych ruci¢ek (CTCLOCKWY)

Vychozi situace: pozicioner je v provozu sbérnice na provozni trovni.

1. Pfepnuti na uroven konfigurace:

Soucasné stisknéte a podrzte ovladaci tlacitka se Sipkou nahoru a dold,
Navic kratce stisknéte a uvolnéte tlacitko ENTER
Pockejte az skonéi odpocitavani od 3 do 0,

Uvolnéte tlacitka se Sipkou nahoru a dolu.

Na displeji se nyni zobrazi nasleduijici:

2. Pfepnuti na skupinu parametru 3:

Soucasné stisknéte a podrzte tlacitka MODE a ENTER,

Navic 2x kratce stisknéte a uvolnéte tlacitko se Sipkou nahoru,

Na displeji se nyni zobrazi nasleduijici:

conf

Pa.-
FTHHTH
L s

Uvolnéte tlacitka MODE a ENTER.

Na displeji se nyni zobrazi nasleduijici:

L,
L

conf {\/:I{\\I_QEE
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3. Vybér parametru 3.2:

=  Stisknéte a pfidrzte tlacitko MODE, navic 2x kratce stisknéte a uvolnéte tlacitko se Sipkou nahoru,

Na displeji se nyni zobrazi nasleduijici:

T
conf I |

= Uvolnéte tlacitko MODE.

4. Zména nastaveni parametru:

= Kratce stisknéte a uvolnéte tlacitko se Sipkou nahoru pro vybér CTCLOCKW.

5. Prepnuti na parametr 3.3 (Navrat do provozni urovné) a ulozeni nového nastaveni:
=  Stisknéte a pridrzte tlacitko MODE,

= Navic 2x kratce stisknéte a uvolnéte tlacitko se Sipkou nahoru,

Na displeji se nyni zobrazi nasleduijici:

\VVTT
conf AL |

= Uvolnéte tladitko MODE,
= Kratce stisknéte a uvolnéte tlacitko se Sipkou nahoru pro vybér NV_SAVE,

=  Stisknéte a pridrzte tlacitko ENTER dokud neskon¢i odpocitavani od 3 do 0.

Nové nastaveni parametrd se uloZi a pozicioner se automaticky vrati do provozni urovné. Pokracuje v provoznim
rezimu, ktery byl aktivni pfed vyvolanim Grovné konfigurace.

4.6 Nastaveni volitelnych modult

Nastaveni mechanického indikatoru polohy

1. Povolte Srouby na viku skfiné a viko sejméte.

2. Indikator polohy na hfidelce nato¢te do pozadované polohy.
3. Nasadte a pfiroubujte viko na skfifi. Srouby utahnéte rugné.

4. Samolepku se symbolem pro ozna€eni minimalni a maximalni polohy ventilu nalepte na viko skfiné.

Poznamka: Samolepky se nachazi na vnitini strané vika skfiné.
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4.7 Nastaveni mechanického koncového spinace s bezdotykovymi
spinaci

1.

Povolte Srouby na viku skfiné a viko sejméte.

UPOZORNENI
Nebezpeci urazu!
V pristroji se nachazi kovové jazycky s ostrymi hranami.

Kovoveé jazycky prestavujte pouze Sroubovakem!!

Horni a dolni spinaci bod pro binarni zpétnou vazbu nastavte nasledovné:

= Zvolte provozni rezim ‘Ruéni nastaveni’ a ruéné presurite koncovy regulaéni prvek do spodni spinaci
polohy.

= Pomoci Sroubovaku nastavte kovovy jazycek bezdotykového spinace 1 (spodni kontakt) na ose tak,
aby doslo ke kontaktu, tj. t&sné pred jeho zasunutim do bezdotykového spinace. Jazycek se pfi otoceni
hfidelky zpétné vazby po sméru hodinovych ruci¢ek zasune do bezdotykového spinaée 1 (pfi pohledu
zpfedu).

= Ruéné presunte koncovy regulaéni prvek do horni spinaci polohy.

= Pomoci Sroubovaku nastavte kovovy jazycek bezdotykového spinace 2 (horni kontakt) na ose tak, aby
doslo ke kontaktu, tj. tésné pred jeho zasunutim do bezdotykového spinace. Jazycek se pfi otoceni
hfidelky zpétné vazby proti sméru hodinovych ruci¢ek zasune do bezdotykového spinace 2 (pfi pohledu
zpfedu).

Nasadte a pfiSroubujte viko na skfin.

Srouby utahnéte rugné.

4.8 Nastaveni mechanického koncového spinace s 24 V mikrospinaci

1.
2,

Povolte Srouby na viku skfiné a viko sejméte.

Zvolte provozni rezim ‘Ruéni nastaveni’ a ruéné presurite koncovy regulacni prvek do pozadované spinaci
polohy pro kontakt 1.

Nastavte kontakt maximum (1, spodni podlozka).
Upevnéte horni podlozku pomoci specialniho sefizovaciho pfidrzovace a otacejte ru¢né spodni podlozku.

Zvolte provozni rezim ‘Ruéni nastaveni’ a ru¢né presurite koncovy regulaéni prvek do pozadované spinaci
polohy pro kontakt 2.

Nastavte kontakt minimum (2, horni podlozka);
Upevnéte spodni podloZzku pomoci specialniho sefizovaciho pfidrzovace a otacejte ruéné horni podlozku.

Pfipojte mikrospinag.
Nasadte a pfiSroubujte viko na skfin.

Srouby utahnéte ruéné.
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5. Provoz

5.1 Parametrizace zarizeni

5.1.1 Navigace v menu

G?
al
X
K
X

Zobrazeni hodnoty s jednotkou veli€iny
Zobrazeni symbolu

Zobrazeni indikatoru

AW N =

Ovladaci tla¢itka pro navigaci v menu

5.1.2 Zobrazeni hodnoty s jednotkou veli¢iny

Tento 7-segmentovy displej se &tyfmi Cislicemi zobrazuje hodnoty parametrd nebo referenéni Cisla parametrd.
U hodnot veli¢iny se zobrazuje také fyzikalni jednotka (°C, %, mA).
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5.1.3 Zobrazeni indikatoru
Tento 14-segmentovy displej s osmi Cislicemi zobrazuje indikatory parametru s jejich stavem, skupin parametrd a
provoznich rezim(.

Symbol Popis

Cpowes Ovladani nebo pfistup je omezen.
. Regulaéni smycka je aktivni.
U Symbol se zobrazi na provozni Urovni, kdyz je pozicioner v provoznim rezimu 1.0 CTRL_ADP (adaptivni

fizeni) nebo 1.1 CTRL_FIX (fixni fizeni bez adaptace). Na urovni konfigurace jsou testovaci funkce, pfi
kterych bude regulator také aktivni. Pfi aktivité téchto funkci se také zobrazi symbol regulacni smycky.

Q\ Manuélni nastaveni.
Symbol se zobrazi na provozni urovni, kdyZz je pozicioner v provoznim rezimu 1.2 MANUAL (manualni
nastaveni v rozsahu zdvihu) nebo 1.3 MAN_SENS (manualni nastaveni v méficim rozsahu). Na urovni
konfigurace je manualni nastaveni aktivni pfi nastavovani mezi rozsahu ventilu (skupina parametrd
6 MIN_VR (min. z rozsahu ventilu) a 6 MAX_VR (max. z rozsahu ventilu)). Pfi nastavovani téchto
parametrl se symbol také zobrazi.

ronf Ikona konfigurace indikuje, Ze se pozicioner nachazi v Urovni konfigurace. Regulace neni aktivni.

Ctyl"i ovladaci tlagitka ENTER, MODE, SIPKA NAHORU a SIPKA DOLU je mozné stisknout podle pozadované
funkce jednotlivé nebo v uréitych kombinacich.

5.1.4 Funkce ovladacich tlacitek

Ovladaci tlacitko Vyznam

ENTER *Potvrzeni hlaSeni
*Spusténi akce
*UloZeni do energeticky nezavislé paméti

MODE « Vybér provozniho rezimu (provozni uroven)

« Vybér skupiny parametr(i nebo parametru (Urover konfigurace)
N Tlagitko pro smér nahoru
N2 Tlagitko pro smér dolu

Stisknuti a podrzeni vSech ctyfech tladitek  Reset
podobu5s

5.1.5 Urovné menu
Pozicioner ma dvé urovné ovladani.

= Provozni troven
Na provozni Urovni pracuje pozicioner v jednom ze &ty moznych provoznich reziml (dva pro automatické Fizeni
a dva pro manualni rezim). Na této Grovni nelze parametry ménit ani ukladat.

= Urover konfigurace

Na této Urovni Ize lokalné ménit vétSinu parametrd pozicioneru. Ke zméné meznich hodnot pro &ita¢ pohybu, Eitac
drahy zdvihu a uzivatelem definované kfivky charakteristiky je zapotfebi pogitac.

Na urovni konfigurace je aktivni provozni rezim deaktivovan. Modul I/P je v neutralni poloze. Regulace neni aktivni.
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5.2 Prehled parametri HART®

Parametr "EXIT"
(NV_SAVE)

(3..0)

O

Provozni
uroven

o

(amen)

1l 12
CTRL_FIX ] { MANUAL

13
MAN_SENS

conf Uroveni konfigurace
I [ I I I I I
P3_ [ P6._ J [ PT._ } [ P8._ J [ Po._ J [ P10._ J [ PLL_ }
«ACTUATOR wMAi AD) <« CTRL_PAR <« ANLG OUT < DIG OUT = D$ IN Fi 1P
P3.0 P4.0 P5.0 P6.0 P7.0 P8.0 P9.0 P10.0 PILO
P3.1 P41 P5.1 P6.1 P71 P8.1 P91 P10.1 PIL1
P3.2 P42 P5.2 P6.2 P72 P8.2 P9.2 P11.2
P3.3 P43 P5.3 P63 P73 P8.3 P93 P113
P4.4 P5.4 P6.4 P74 P8.4 P9.4 P11.4
P4.5 P5.5 P6.5 P75 P8.5 P1L5
P5.6 P6.6 P76 P8.6
P5.7 P6.7 P77 P87
P7.8 P8.8
P7.9
P7.10
P7.1L
P7.12
P7.13
Obr. 23
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5.2.1 Popis parametrd HART®

Mozné Tovarni
Parametr | Na displeji Funkce/vyznam nastaveni Jednotka .
nastaveni
parametru
P1._ STANDARD
P1.0 ACTUATOR Typ pohonu Typ pohonu LINEAR, ROTARY LINEAR
P1.1 AUTO_ADJ | Autoadjust Automatické Funkce
nastaveni
FULL,
Auto adjust ReZim automatického STROKE,CTRL_
P1.2 ADJ_MODE mode nastaveni PAR, ZERO_POS, FuLL
LOCKED
P1.3 TEST Test Test Funkce INACTIVE
) ) R DISABLE, ONE
P1.4 FIND_DEV Find device Najdi zafizeni TIME, CONTINOUS DISABLE
P1.5 EXIT Return Navrat na provozni Funkee NV_SAVE
Groven
P2._ SETPOINT
P2.0 MIN_RGE Min setpoint Rozsgh nastaveni 4035184 mA 40
range min. hodnoty
P2.1 MAX_RGE Max setpoint Rozsah nastaveni 2008356 mA 20,0
range max. hodnoty
" - LINEAR, 1:25, 1:50,
P2.2 CHARACT Charact. curve | Kfivka charakteristiky 25:1. 50:1. USERD LINEAR
P23 ACTION Valve action Smér akce DIRECT, REVERSE DIRECT
Shut-off value Viypinaci hodnota N o
P2.4 SHUT_CLS 0% ofiblizent k 0 % OFF, 0.1 az 45.0 % 1.0
Shut off value Vlypinaci hodnota . o
P2.5 SHUT_OPN 100% piiblizent ke 100% 55.0 az 100.0, OFF % OFF
P2.6 RAMP UP Set point ramp, Rampa nastavené OFF. 023 200 OFF
up hodnoty (nahoru)
P2.7 RAMPDN | Setpointramp, | Rampa nastavené OFF, 0 a2 200 OFF
down hodnoty (dold)
P2.8 EXIT Return Navrat na provozni Funkce NV_SAVE
Grover
P3._ ACTUATOR
Min. of stroke . . .
P3.0 MIN_RGE range Provozni rozsah, min. 0.0az90.0 % 0,0
P3.1 MAX_RGE Max. of stroke Provozni rozsah, 10003 10.0 % 100
range max.
” Piifazeni nulové CLOCKWISE,
P3.2 ZERO_POS Zero position polohy CTCLOCKWISE CTCLOCKWISE
P3.3 EXIT Return Navrat na provozni Funkee NV_SAVE
Groven

IM-P706-02-CS CTLS Vydani 1
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5.2.1 Popis parametrid HART® (pokraéovani)

Mozné Tovarni
Parametr | Na displeji Funkce/vyznam nastaveni Jednotka .
nastaveni
parametru
P4._ MESSAGES
P4.0 TIME_OUT Control time Casovy I’|m|t mrivé OFF. a2 200 OFF
out z6ny
P4.1 POS_SW1 Position Spinaci bod SW1 0.0 a2 100.0 % 00
switch 1
P4.2 POS_SW2 Position Spinaci bod SW2 0.0 a2 100.0 % 100,0
switch 2
Switchpoint 1 R FALL_BEL,
P4.3 SW1_ACTV enable Aktivni smér SW1 EXCEED - FALL_BEL
Switchpoint 2 o FALL_BEL,
P4.4 SW2_ACTV enable Aktivni smér SW2 EXCEED - EXCEED
P4.5 EXIT Return Navrat na provozni Funkce NV_SAVE
Groven
P5._ ALARMS
P5.0 LEAKAGE Leakage Netésnostdonebov | »erve, INACTIVE INACTIVE
detection pohonu
P5.1 SP_RGE Setpaint g Mimo rozsah ACTIVE, INACTIVE INACTIVE
monitor nastavenych hodnot
P5.2 SENS_RGE | Sensrange Provoznirozsah | perve, INACTIVE INACTIVE
monitor prekrocen
P5.3 CTRLER Controller Monitor stavy ACTIVE, INACTIVE INACTIVE
monitor regulatoru
P5.4 TiME_oyT | Control time Casovy limit ACTIVE, INACTIVE INACTIVE
out polohovani
P5.5 STRK_CTR Stroke counter Cita& pohybu ACTIVE, INACTIVE INACTIVE
P5.6 TRAVEL Travel counter Cita¢ drahy zdvihu ACTIVE, INACTIVE INACTIVE
P5.7 EXIT Return Navrat na provozni Funkce NV_SAVE
Groven
P6._ MAN_ADJ
P6.0 MIN_VR Min. valve Minimum provozniho 0,032 100.0 % 0
range rozsahu
P6.1 MAX_VR Max. valve Maximum provozniho 0.0a5100.0 % 100
range rozsahu
P6.2 ACTUATOR Actuator type Typ pohonu LINEAR, ROTARY - LINEAR
Spring action Smér akee pruziny CLOCKWISE,
P6.3 SPRNG_Y2 (Y2) (¥2) CTCLOCKWISE CTCLOCKWISE
—
P6.4 DANG DN | Deadangle | Mrivy dnel O %p 0022450 % 00
close 416 mA
— ——
P6.5 DANG Up | Deadangle | Mrtvy Uhel 100% pf 55.0 a 100.0 % 100,0
open 19.84 mA
N Pozice §roubu LEVER (PAKA),
P6.6 BOLT_POS Bolt position unasede STEM (VRETENO) - LEVER
P6.7 EXIT Return Navrat na provozni Funkce NV_SAVE
Groven
SP7-10 Smart pozicioner
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5.2.1 Popis parametrid HART® (pokraéovani)

Mozné Tovarni
Parametr | Na displeji Funkce/vyznam nastaveni Jednotka .
nastaveni
parametru
P7._ CTRL_PAR
Zesileni regulatoru N
P7.0 KP UP KP value, up KP (nahoru) 0.1az120.0 5.0
P7.1 KP DN KP value, down | ZeSieni reguldtoru 0.1a2120.0 50
KP (dold)
Derivaéni ¢as
P7.2 TV UP TV value, up regulatoru TV 10 az 450 200
(nahoru)
P7.3 TVON | TV value, down | Dervacnicas 10 a2 450 200
regulatoru TV (dold)
P7.4 Y-OFS UP Y offset, up Y offset (nahoru) 0.0 az 100.0 % 48.0
P7.5 Y-OFS DN Y offset, down Y offset (dold) 0.0 az 100.0 % 48.0
Tolerance band Péasmo tolerance +
P7.6 TOL_BAND kolem nastavené 0.3az10.0 % 15
(zone)
hodnoty
P7.7 DEADBAND | Deadband | M1vézonakolem 0.10 a2 10.00 % 12:10 AM
nastavené hodnoty
Deadband Rychlost priblizeni k SLOW, MEDIUM,
P78 DB_APPR Approach mrtvé zoné FAST
P7.9 TEST Test Test Funkce INACTIVE
P7.10 DB_CALC Deadband | geni mitve zony ON, OFF ON
calculat.
P7.11 LEAK_SEN Leakage | iyost na netésnosti 1427200 s 30
sensivity
P7.12 CLOSE_UP Pos. time out Monitorovani polohy 0.0 az 100.0 % 30,0
P7.13 EXIT Retum Nvrat na provozi Funkee NV_SAVE
Groveri
P8._ ANLG_OUT
P8.0 MIN.RGE | Min.range | Mimimum rozsahu 4022184 mA 40
proudu
P8.1 MAX RGE | Max range | MeXimumrozsahu 2004257 mA 20,0
proudu
Action of
P8.2 ACTION characteristic Smér akce ventilu DIRECT, REVERSE DIRECT
curve
Hlaseni alarmu HIGH_CUR,
P8.3 ALARM Alarm current proudu LOW_CUR HIGH_CUR
P8.4 RB_CHAR Readback Prepocteni DIRECT, RECALC DIRECT
character. charakteristiky
P8.5 TEST Test Test Funkce NONE
Alarm function Alarm analogovym
P8.6 ALR_ENAB enabled vjstupem ON, OFF ON
. Rozsah omezeni N
P8.7 CLIPPING Current signal signalu Viz nize
Rozsifeni vystupniho 4083200 3.8 a2
signélu na 3.8 az ’ 20 5‘ n'1A' mA 4.0az205
20.5mA ’
P8.8 EXIT Return Navrat na provozni Funkee
Groveri
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5.2.1 Popis parametrid HART® (pokraéovani)

Mozné Tovarni
Parametr | Na displeji Funkce/vyznam nastaveni Jednotka .
nastaveni
parametru
P9._ DIG_OUT
. Logicka droveri ACTIVE_HI,
P9.0 ALRM_LOG Alarm logic alarmového vystupu ACTIVE_LO ACTIVE_HI
Switchpoint 1 Aktivni troven ACTIVE_HI,
P91 swi_Loe logic sepnuti vystupu SW1 ACTIVE_LO ACTIVEHI
Switchpoint 2 Aktivni trover ACTIVE_HI,
P9.2 sw2.Loe logic sepnuti vystupu SW2 ACTIVE_LO ACTIVEHI
P9.3 TEST Test Test Funkce NONE
P9.4 EXIT Return Navrat na provozni Funkee NV_SAVE
GUroven
P10._ DIG_IN
V/ybér ochranné NONE, POS_0
P10.0 FUNCTION Function select Y funkce %, POS_100 %, NONE
POS_HOLD
P10.1 EXIT Return Navrat na provozni Funkce
Grover
P11._ FS/IP
P11.0 FAIL_POS Safe position Bezpecnostni poloha | ACTIVE, INACTIVE INACTIVE
P11.1 FACT_SET Factory setting Tovarni nastaveni Funkce START
Typ I/P modulu NO_F_POSF_
P11.2 IP-TYP I/P module type (adaptace sw) SAFE_1F_SAFE 2, S 30
P11.3* IP_COMP P . IP kompenzace ON, OFF ON
compensation
. Revize protokolu .
P11.4 HART_REV HART revision HART 57 5
P11.5 EXIT Return Navrat na provozni Funkee NV_SAVE
Uroven

*Aktivace pouze servisem Spirax Sarco

Poznamka

Podrobné informace o parametrizaci zafizeni naleznete v pfislusnych pokynech pro konfiguraci a parametrizaci.
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6. Identifikace a odstranovani poruch

6.1 Kédy chyb

EEPROM neni mozny.

Kéd chyby Mozna pfi¢ina Dopad Akce
ERROR 10 Elektrické napéjeni bylo pferuseno | - Zkontrolujte zdroj napéjeni
na dobu nejméné 20 ms. a zapojeni.
(Tato chyba se zobrazi po
resetovani zafizeni, aby byl
indikovan dlivod resetu).
ERROR 11 Napajeci napéti kleslo pod | Pohon se pfesune do Zkontrolujte zdroj napajeni
minimalni napéti. bezpecnostni polohy. Po cca a zapojeni.
5 sekundach se pozicioner
automaticky resetuje a znovu se
spusti s hlagenim ERROR 10.
Pokud je mistni komunika¢ni
rozhrani (LCI)
pfipojeno, pfejde zafizeni do
provozniho rezimu napajeni LCI.
ERROR 12 Poloha je mimo méfici rozsah | V rezimu fizeni: Zkontrolujte montaz.
Moznou pfi€inou je porucha | «Pohon se pfesune do
snimace polohy. bezpecnostni polohy.
V Urovni konfigurace:
+ \lystup je nastaven na neutral,
dokud neni stisknuto tlagitko.
Po cca 5 sekundach se pozicioner
automaticky resetuje v rezimu
fizeni a na Urovni konfigurace.
ERROR 13 Neplatny proud vstupu. - Zkontrolujte zdroj napéjeni
Toto zobrazeni indikuje a zapojeni.
potlaceni signalu poZzadované
hodnoty. Pohon se pfesune do
bezpecnostni polohy.
ERROR 20 Pristup k datim v paméti Pohon se pfesune do Pokud po resetovani zafizeni

bezpecnostni polohy. Po cca

5 sekundach se pozicioner
automaticky resetuje. Probihaji
pokusy o obnoveni dat. Tim se
kompenzuji obCasné chyby v
komunikacnim prostfedi

s paméti EEPROM.

stale neni pfistup k datim
EEPROM, nactéte tovamni
nastaveni. Pokud chyba
petrvava, je tfeba zafizeni vratit
k opravé vyrobci.
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6.1 K()dy chyb (pokragovani)

Kéd chyby

Mozna pfi¢ina

Dopad

Akce

ERROR 21

Chyba pfi zpracovani
naméfenych hodnot, ktera
ukazuje na chybu

v pracovnich datech (RAM).

Pohon se pfesune do
bezpecnostni polohy. Po cca
5 sekundach se pozicioner
automaticky resetuje a pamét
RAM se znovu inicializuje.

Pokud chyba pretrvava i po
resetovani pozicioneru, bude
nutné zafizeni vréatit vyrobci
k opravé.

ERROR 22

Chyba pfi zpracovani tabulky,
ktera ukazuje na chybu
v pracovnich datech (RAM).

Pohon se pfesune do
bezpecnostni polohy. Po cca
5 sekundach se pozicioner
automaticky resetuje a pamét
RAM se znovu inicializuje.

Pokud chyba pfetrvava i po
resetovani pozicioneru, bude
nutné zafizeni vratit vyrobci
k oprave.

ERROR 23

Chyba pfi ovéfovani kontrolniho
souctu dat konfigurace (RAM).

Pohon se pfesune do
bezpecnostni polohy. Po cca
5 sekundach se pozicioner
automaticky resetuje a pamét
RAM se znovu inicializuje.

Pokud chyba pretrvava i po
resetovani pozicioneru, bude
nutné zafizeni vratit vyrobci
k opravé.

ERROR 24

Chyba v registrech funkei
procesoru (RAM).

Pohon se pfesune do
bezpecnostni polohy. Po cca
5 sekundach se pozicioner
automaticky resetuje a pamét
RAM se znovu inicializuje.

Pokud chyba pretrvava i po
resetovani pozicioneru, bude
nutné zafizeni vréatit vyrobci
k opravé.

ERROR 50 az 99

Interni chyba

Pohon se pfesune do
bezpecnostni polohy. Po cca
5 sekundach se pozicioner
automaticky resetuje.

Pokud je chyba
reprodukovatelnd a vyskytuje se
ve stejné poloze i po resetovani,
je nutné zafizeni vratit k opravé
vyrobci.

44

SP7-10 Smart pozicioner

SPI'%%arco

IM-P706-02-CS CTLS Vydani 1




6.2 Kody alarmu

Kéd alarmu Mozna pfic¢ina Dopad Akce

ALARM 1 Netésnost mezi pozicionerem | V zavislosti na tom, jak dobfe Zkontrolujte potrubi.
a pohonem. Ize Gnik kompenzovat, je tfeba

v pravidelnych intervalech
provadét prislusné kontrolni
¢innosti.

ALARM 2 Pozadovany proudovy signal - Zkontrolujte zdroj napajeni.
je mimo pfipustny rozsah,
tzn. Ze je < 3.8 mA nebo >
20.5mA.

ALARM 3 Alarm monitoru nulové polohy. | — Opravte montaz.

Nulova poloha se posunula o V reZimu fizeni Ize polohy

vice nez 4 %. mimo rozsah ventilu dosahnout
pouze pfesunem na koncové
dorazy, protoze pozadovana
hodnota je omezena rozmezim
od 0 do 100 %

ALARM 4 Regulace je neaktivni, protoze | Regulator nesleduje Pfepnéte do rezimu fizeni
zafizeni nepracuje v rezimu nastavenou poZadovanou nebo vypnéte binarni vstup.
fizeni nebo je aktivni binarni hodnotu.
vstup.

ALARM 5 Prekrotena doba uréovani Z4dny, nebo je provadéno Ujistéte se, ze
polohy. Potfebna doba ustaleni | adaptivni fizeni (v adaptivnim +pohon neni zablokovany.
pfesahuje nakonfigurovanou rezimu). +je dostate¢né vysoky tlak
dobu uréovani polohy. napéjeciho vzduchu.

«zadany ¢asovy limit je vétsi
nez 1.5 nasobek nejdelsi doby
zdvihu pohonu.

Pokud adaptace nemtize

u nékterého pohonu probihat
nepretrzité, méla by byt
adaptace zapnuta, dokud se
alarm nepfestane vyskytovat
béhem fidicich Cinnosti.

ALARM 6 Byla pfekro¢ena definovana - Viynulujte ¢ita¢ (mozné pouze
mezni hodnota pro ¢ita¢ prostfednictvim pfipojeného
zdviha. pocitace s vhodnym

softwarem).

ALARM 7 Zadana mezni hodnota - Viynulujte ¢ita€ (mozné pouze
pro ¢ita€ drahy zdvihu byla prostfednictvim pfipojeného
prekrocena. pocitaCe s vhodnym

softwarem).

IM-P706-02-CS CTLS Vydani 1

SP7-10 Smart pozicioner

sPIra)(SaI‘CO

45



6.3 Kédy hlaseni

Kéd hlaseni Popis hlaseni

BREAK Akce byla zastavena operatorem.

CALC_ERR Chyba pfi kontrole vérohodnosti.

COMPLETE Akce dokonéena, pozadovano potvrzeni.
EEPR_ERR Chyba paméti, data nelze ulozit.

FAIL_POS Bezpecnostni poloha je aktivni, akci nelze provést.
NO_F_POS Bezpecnostni poloha je vyzadovana, ale neni aktivni.
NV_SAVE Data se ukladaji do energeticky nezavislé paméti.
OUTOFRNG izsp::\a/l;r:((;:.en meéfici rozsah, automatické nastaveni bylo automaticky
LOAD Nacitaji se data (tovarni nastaveni).

RNG_ERR Je pouzito méné nez 10 % meéficiho rozsahu.

RUN Akce probiha.

Simulace byla spusténa externé z PC prostfednictvim protokolu
SIMUL HART®; spinaci vystupy, alarmovy vystup a analogova zpétna vazba
polohy jiz nejsou ovliviiovany procesem.

SPR_ERR Skute¢né plsobeni pruziny neodpovida nastavenému.

Casovy limit uplynul; parametr nebylo mozné urg&it b&hem dvou minut;

TIMEOUT automatické nastaveni bylo automaticky zastaveno.
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