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1 Informacién basica Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Informacion basica

Informaciones de seguridad

Aspectos generales

Los equipos aqui tratados son partes de instalaciones para ambitos de aplicacion industrial.
Han sido disefiados conforme a las correspondientes normas técnicas reconocidas.

Todos los trabajos relacionados con el transporte, el montaje, la instalacion, la puesta en servicio,
el mantenimiento y las reparaciones deben ser llevados a cabo por personal cualificado.

El personal cualificado, conforme a las instrucciones técnicas de seguridad de esta documenta-
cion, esta compuesto por personas autorizadas a desempenar la actividad requerida siguiendo
los estandares de la técnica de seguridad y capaces de reconocer y evitar los posibles peligros
que ello conlleve. Deben estar sumamente familiarizadas con las advertencias en el equipo y las
instrucciones de seguridad de estas instrucciones de servicio.

En caso de trabajos en instalaciones de alta intensidad, se prohibe el uso de personal no cualificado
conforme a la norma DIN EN 50110-1 (anteriormente DIN VDE 0105) o IEC 60364-4-47 (VDE 0100,
parte 470).

u Corriente de fuga
La corriente de fuga tipica de los actuadores es de mas de 3,5 mA. Con ello, es necesaria una
instalacion fija conforme a la norma IEC 61800-5-1.

u Interruptor de corriente de defecto o aparatos de vigilancia
Mediante el convertidor de frecuencias integrado se puede producir una corriente continua en
el conductor de puesta a tierra de proteccion.
Si se utiliza en la red un interruptor diferencial preconectado (RCD) o un dispositivo de monito-
rizacién de corriente residual (RCM), tiene que ser del tipo B.

Un servicio seguro y sin problemas requiere un transporte adecuado, un almacenamiento, una
colocacién y un montaje profesionales, asi como una exhaustiva puesta en servicio.

Este es un producto de disponibilidad limitada segun la norma IEC 61800-3.
Este producto puede causar radiointerferencias en el hogar, en cuyo caso el empresario titular
debera tomar las medidas correspondientes.

A tener especialmente en cuenta:

u todos los datos técnicos sobre el uso admisible (condiciones de montaje, conexion, entorno
y servicio) contenidos, entre otros, en el catalogo, la documentacion del pedido, las instrucciones
de servicio, las etiquetas de roétulo y la demas documentacion del producto;

® |las normas generales de instalacion y seguridad;
u |as disposiciones y los requisitos locales especificos de la instalacion;

u |as condiciones ambientales locales, especialmente las vibraciones que puedan originarse
por el montaje del actuador en una valvula que vibre;

u el uso profesional de herramientas, equipos de elevacion y transporte;

u el uso de equipos de proteccién personal, especialmente a elevadas temperaturas ambiente
y con posibles temperaturas superficiales elevadas en el actuador.

Advertencias en el equipo

Peligro de aplastamiento. Al meter la manivela o el
volante, asegurarse de que no se aplasten la mano o
los dedos, ver la figura.

Se aplica en aparatos de la serie 2SA7.5/6/7/8: Indica
qué lubricante se utilizo, ver también 14.2 Intervalos
de lubricacion y lubricantes” en la pagina 103.

Superficie caliente. Advertencia de elevadas
temperaturas superficiales (causadas por elevadas
temperaturas ambiente y accionamiento frecuente

y largos periodos de actividad). Fig.: Peligro de
aplastamiento

Pagina 4 Y070.302/ES
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1.3

1.4
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Instrucciones de servicio 1 Informacioén basica
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Transporte y almacenamiento

u El envio debe realizarse en un embalaje resistente.

® Ala hora de realizar el transporte, atar una cuerda
alrededor del motor y de la carcasa del volante, véase figura.
Utilizar los ojetes (1) en la unidad electronica Unicamente
para elevar el peso propio del actuador

= No fijar en ningun caso el equipo elevador a la manivela o al
volante.

= Guardar en un lugar seco y bien ventilado a -30 °C — +80 °C.

u Proteger contra la humedad del suelo colocandolo en la
estanteria o sobre un emparrillado de madera.

= Mantener cerrados la cubierta/tapa de conexién y los
pasacables, asi como la tapa de la unidad electrénica.

Fig.: Transporte

Eliminacidén y reciclaje

Embalaje

Los embalajes de nuestros productos se componen de materiales ecoldgicos, faciimente
reciclables que pueden reutilizarse. Materiales de nuestros embalajes: tableros de madera
(MSB/OSB), carton, papel, lamina de PE. Para eliminar el material de embalaje recomendamos
dirigirse a empresas de reciclaje.

Actuador

Nuestros actuadores estan montados de forma modular, pudiendo asi separarse y clasificarse
bien posteriormente sus materiales por: piezas electrénicas, diferentes metales, plasticos, grasas
y aceites.

En general se aplica lo siguiente:

® Recoger las grasas y los aceites durante el desmontaje. Se trata generalmente de sustancias
nocivas para el agua que no deberian llegar al medio ambiente.

= Eliminar el material desmontado conforme a la normativa o reciclar sus materiales separados
de forma correspondiente.

u Tener en cuenta las normas nacionales/locales a este respecto.

Indicaciones sobre las instrucciones de servicio

Instrucciones de seguridad: Simbolos utilizados y su significado

En las instrucciones de servicio se utilizan los simbolos siguientes, que poseen significados diferen-
tes. Si no se tienen en cuenta, se pueden sufrir graves lesiones corporales o dafios materiales.

La advertencia hace referencia a actividades que, si no se realizan de forma adecuada, pueden
suponer un riesgo para la seguridad de personas o valores materiales.

El aviso hace referencia a actividades que influyen de forma esencial en el servicio correcto.
Si no se tiene en cuenta, puede conllevar dafios colaterales bajo determinadas circunstancias.

Los componentes con riesgo electrostatico se hallan sobre platinas y pueden dafarse

o romperse debido a descargas electrostaticas. En caso de que en trabajos de ajuste, mediciones
o intercambio de platinas se deban tocar los componentes, es imprescindible tocar previamente
una superficie metalica con toma de tierra (p. €j. en la carcasa) para desviar la carga electrostatica.

Pasos de trabajo ya realizados por proveedores de valvulas:
Si los actuadores se suministran montados sobre valvulas, este paso de trabajo lo realiza el
proveedor de las valvulas. Durante la puesta en servicio deben comprobarse los ajustes.

Y070.302/ES Pagina 5
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1 Informacién basica Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Ambito de aplicacion

A fin de ofrecer claridad en los datos, las instrucciones de servicio no incluyen toda la informacién
detallada sobre las posibles variantes de construccion y no pueden considerar especialmente
todos los posibles casos de colocacion, servicio o mantenimiento. Conforme a ello, en las instruc-
ciones de servicio sélo se han incluido principalmente las instrucciones para el personal cualificado
(véase apartado 1.1) necesarias en ambitos de aplicacion industriales en caso de que se usen
adecuadamente los equipos.

En caso de que los equipos no se usen en ambitos industriales y se precisen por ello mayores
requisitos de seguridad, éstos deben garantizarse durante el montaje en la instalacién mediante
medidas de proteccion adicionales.

Las preguntas al respecto, especialmente en caso de que falte informacion detallada especifica
sobre el producto, las respondera la delegacion de ventas responsable. Indicar siempre la denomi-
nacion del modelo y el nimero de serie del actuador correspondiente (ver placa de caracteristicas).

En caso de tareas de planificacion, montaje, puesta en servicio y servicio, se recomienda solicitar
la ayuda y la prestacion de servicios al departamento de atencion al cliente responsable.

Recordamos que el contenido de las instrucciones de servicio y la documentacion del producto no
forma parte de un acuerdo, promesa anterior o existente o de una relacion juridica o que no debe
modificar ésta. Todas las obligaciones de SIPOS Aktorik se establecen a partir del correspondiente
contrato de compra, que también incluye la completa y Unica regulacion vigente de la responsabi-
lidad en caso de deficiencias materiales. Estas regulaciones contractuales no se amplian ni limitan
con lo expuesto en estas instrucciones y documentaciones.

Manuales complementarios

Pequefio actuador de fraccion de vuelta 2SG7
Programa de parametrizaciéon para PC COM-SIPOS
Manual de servicio PROFIBUS

Manual de servicio MODBUS

Instrucciones de servicio HART

Modo de proteccion IP68 — 8 m “K51”

Alta resistencia a la fatiga por vibracion “K57”, “K58”
Alta resistencia a la fatiga por vibracion

segun la categoria sismica S2A “K59”

Proteccion anticorrosion muy fuerte
Categoria de corrosividad C5 con larga duraciéon de proteccion “L38”

SIPOS SEVEN con sistema de alimentacion ininterrumpida (SAI)
Entradas binarias y analdgicas libremente disponibles a través de bus

y otros

En caso de que el fabricante de elementos de otra marca acoplados o instalados adicionalmente
haya establecido y suministrado instrucciones especiales de montaje y servicio, éstas se incluyen
en las instrucciones de servicio y han de observarse.

Péagina 6 Y070.302/ES
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Instrucciones de servicio 2 Aspectos generales
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Aspectos generales

Principio de funcionamiento

Descripcion

La unidad electronica con convertidor de frecuencias integrado (1) controla el motor (2). EI motor
gira mediante el arbol de tornillo sinfin (3) el arbol receptor (4), que a su vez acciona un engranaje
o un husillo de valvula (5) a través de una tuerca de husillo.

El movimiento del arbol de tornillo sinfin (3) se transmite a través del arbol de sefializacion (6)

u al engranaje de sefalizacion (7a). El engranaje de sefializacion reduce el movimiento y gira el
potenciometro (8).

o:

® al transductor de posicion no intrusivo (niP) (7b) con ejecucién “no intrusivo”. El transductor
de posicién no intrusivo cuenta la cantidad de revoluciones y registra la posicién dentro de una
vuelta. La deteccion de posicion se realiza también sin alimentacion externa de corriente.

Desde la posicién del potenciémetro o del transductor de posicion no intrusivo, la unidad electrénica
detecta la posicion del arbol receptor (9), detectando también la posicion de la valvula accionada,
y controla el motor conforme a los requisitos del proceso.

La deteccion del torque (DE) se realiza de forma electrénica.

Fig.: Principio de funcionamiento
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2 Aspectos generales

Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Moédulos

Los actuadores de la serie SIPOS SEVEN se componen de los médulos principales engranaje y

unidad electronica.

Véanse detalles en el capitulo '15.3 Planos de despiece’.

El médulo principal de unidad de en-
granaje se compone de los siguientes
moédulos:

1 elemento conector para la conexion
electronica,

2 motor,
3 engranaje,

4 engranaje de sefalizacion o transductor de
posicion no intrusivo (no en 2SG7) con tapa,

5 actuador manual (con manivela o rueda),

6 posibles piezas mecénicas montadas en
funcién de la ejecucion.

En el actuador de fraccion de vuelta pequefio
2SG7 no se incluye el engranaje de sefializa-
cion; el engranaje y el actuador manual tienen
otra forma.

El médulo principal de unidad electrénica
se compone de los siguientes médulos:

1 conexién eléctrica (existen dos variantes),

2 elemento conector para la conexion de
engranaje,

3 caja de la unidad electronica con tapa,

4 modulo del dispositivo de potencia con
modulo de potencia,

g

N e it

Fig.: Modulos de unidad electronica

1

Fig.: Modulos de unidad de engranaje

5 tarjeta de relé (opcion),
6 platina de control con display,

7 modulo adicional analégico para otra entrada
y salida analégica (opcion), o conexion HART
(opcion).

Pagina 8

Y070.302/ES



Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

2 Aspectos generales

2.3

Esquema funcional (conexiones eléctricas)

El esquema funcional muestra los médulos electronicos y las entradas y salidas para posibles

conexiones especificas del cliente.

Caja de la unidad

electronica

UsSB
(COM-SIPOS)

Tapadela
unidad electrénica

Médulo de mando

Entrada analogica Al2 >
0/4 — 20 mA d
"
Salida analogica AO2
0149— 20 mA Platina de display
Salida analogica AO1 H 9 -
0/4 - 20 mA 8L | st
Entrada analogica Al1 A :
0/4 — 20 mA ** @ wLoc
5 entradas binarias {E_. = @ L
24 V/48 V o ® AeRR
8 salidas binarias E O
24 V/48 V |
; . 2
8 salidas de relé |
L=
©
=
Canal 1 = ;
Canal 2 i T e
= - = e
> Fusible
P (de autorreposicion)
Salida 24 V CC [ :q—ﬁosj 'REEE
(&)
5
2
l :
& PROFITRON HiMod
Médulodel | 2[E[B17] | & ** A
dispositivo g| % # J1.FI.I'L| |-|ﬁ-] #,/E
de potencia | sf< Sensorde =~ Polencie- A
e o - parada ‘ metro S A -
de alimentacién Jﬁ' 2 Transductor de =
Entrada para alimen- de conmutacion | Engranaje de seializacion | | posicion no intrusivo

tacion de corriente
adicional 24 V CC de
la unidad electrénica

Tension de red

i =opcién

—Hj »

7 K

*no en 2SG7...
**opcion en PROFITRON

Fig.: Esquema funcional
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3 Montaje y conexion Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

3 Montaje y conexién

3.1 Montaje en valvula/engranaje

Si el actuador se suministra montado sobre una valvula, este paso de trabajo lo realiza el provee-
dor de la valvula. Sin embargo, durante la puesta en servicio deben comprobarse los ajustes.

u jTener en cuenta las informaciones de seguridad (véase el capitulo [1.1)!
u Antes de comenzar el montaje,

— asegurarse de que las medidas previstas no pongan en peligro a personas ni produzcan un
A fallo en la instalacion (posible activacion de la valvula, etc.),

— tener en cuenta las condiciones ambientales locales, especialmente las vibraciones que
puedan originarse por el montaje del actuador en una valvula que vibre.

u Durante el montaje, el inserto del arbol final puede caer fuera del arbol receptor.
u Durante el desmontaje de la tapa de la unidad electrénica tener cuidado de que no caiga.

En caso de tareas de planificacién, montaje, puesta en servicio y servicio, se recomienda solicitar
@ la ayuda y la prestacion de servicios al departamento de atencion al cliente responsable de
SIPOS Aktorik.

3.1.1 Instrucciones generales de montaje para todos los modelos de arbol final

= El montaje adicional y el servicio pueden realizarse en cualquier posicién. Al realizarlo, tener en
cuenta las condiciones ambientales locales, especialmente las vibraciones que puedan originarse
por el montaje del actuador en una valvula que vibre.

= Evitar golpes y cualquier otra aplicacion de fuerza.
u Comprobar si la brida de conexion y el modelo de arbol final encajan en la valvula/el engranaje.

u Limpiar a fondo las superficies de apoyo de las bridas de conexion en el actuador
y en la valvula/el engranaje.

m Engrasar ligeramente los puntos de union.
m Colocar el actuador sobre la valvula/el engranaje, asegurandose de centrarlo.

= No se engrasan los tornillos utilizados a la entrega del producto. Por lo demas, hay que utilizar
tornillos de, como minimo, calidad 8.8. Si se utilizan tornillos de la misma calidad inoxidables,
engrasarlos ligeramente con vaselina.
Seleccionar una profundidad de enroscado de minimo 1,25 x diametro de rosca.

u Colocar el actuador sobre la valvula/el engranaje y apretar todos los tornillos homogéneamente
en forma cruzada.

® La carcasa de los actuadores SIPOS SEVEN se compone de una aleacion de aluminio que, en
condiciones ambientales normales, es resistente a la corrosion. Si se produjeran dafios en la
pintura debido al montaje, éstos pueden retocarse con la pintura original, disponible en pequefios
botes en SIPOS-Aktorik.

3.1.2 Modelo de arbol final forma A

Instruccion de montaje

El manguito con rosca interior se enrosca girando la manivela/el volante en el husillo de la valvula.

Los arboles finales A con cojinete elastico se encuentran bajo una elevada tension previa.
A jHay que realizar el desmontaje y montaje del manguito con rosca interior, para cortar una rosca,
conforme a las instrucciones de montaje Y070.289!

Desmontar y montar el manguito con rosca interior

Si el manguito con rosca interior no se pidié con rosca trapezoidal (suplemento al nimero de
pedido “Y18”) o esta desgastado y debe cambiarse, se debera proceder del modo siguiente:

Péagina 10 Y070.302/ES
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3 Montaje y conexiéon

iLa brida de salida (fig., pos. 1) no debe
extraerse del actuador de giro!

1. Desenroscar el anillo de centrado (fig.,
de la brida de salida.

2. Extraer el manguito con rosca interior (4) con
las coronas de agujas axiales y las arandelas
de rodamiento axial (3).

3. Extraer las coronas de agujas axiales y las
arandelas de rodamiento axial (3) del man-
guito con rosca interior.

4. Sdlo si se suministré el manguito con
rosca interior sin rosca: Cortar la rosca en
el manguito con rosca interior (4) (tener en
cuenta la concentricidad y la planeidad axial
al sujetarla) y limpiar.

5. Lubricar las coronas de agujas axiales y las
arandelas de rodamiento axial (3) con grasa
para rodamientos de bolas y colocar en el
manguito con rosca interior nuevo o mecani-
zado (4).

6. Insertar el manguito con rosca interior (4)
con rodamientos axiales en la brida de salida
(los salientes deben encajarse correctamente
en la ranura del arbol receptor del actuador).

7. Enroscar el anillo de centrado (5) y apretar
hasta el tope. Aqui es preciso asegurarse
de introducir limpiamente el anillo-retén del
arbol (6).

8. Introducir grasa para rodamientos de bolas
en el racor de engrase (2) con una prensa
de engrase hasta que salga lubricante entre
el anillo de centrado (5) y el manguito con
rosca interior (4).

3

Montaje y conexion | w

6

Fig.: Montaje modelo de

arbol final forma A

1 2 3 4 3 6 5
Fig.: Modelo de arbol final forma A
montado

I iEn el caso del arboles finales de forma A debe prestarse atencion a realizar la lubricaciéon

del husillo de valvula por separado!

Montaje del tubo protector del husillo

1. Quitar el cierre (fig., pos. 1).

2. Comprobar que el husillo extendido no sobre-

pase la longitud del tubo protector del husillo.

3. Aplicar en la rosca y las superficies de
obturacion pasta obturadora (p. €j. 732 RTV
de la empresa Dow Corning, Munich).

4. Enroscar el tubo protector del husillo (2).

Fig.: Montaje del tubo protector
del husillo

Y070.302/ES
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3 Montaje y conexion Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Conexion eléctrica

Los componentes han sido concebidos de forma que, tras una conexién adecuada, no se pueda
entrar en contacto directo con piezas no aisladas, conductoras de tension, es decir, se garantiza
una proteccion contra el contacto segun IP2X 6 IPXXB.

En el actuador, estando detenido el motor, también existen tensiones peligrosas. Antes de abrir
la tapa de conexion o la cubierta de conexiones, apagar el actuador. Tener en cuenta el tiempo
de descarga de los condensadores de min. 5 minutos y no tocar ningun contacto durante ese
tiempo.

u La tension de red debe hallarse, en cualquier caso, en el margen de tension indicado en la
placa de caracteristicas.

u Cable de red: Para la conexién de red, utilizar un racor atornillado para cable de metal.

u Cable de seializacion: Para la conexion del cable de sefalizacion, utilizar el racor atornillado
para cable de metal con revestimiento protector, ya que de lo contrario pueden producirse
interferencias. El cable de sefializaciéon debe estar blindado y el blindaje debe estar colocado
por ambos lados o tener toma de tierra. jAsegurarse de colocar con cuidado el blindaje en el
racor atornillado para cable!

u jLos racores atornillados para cables y puntos de obturacion (juntas téricas) deben
montarse con cuidado para mantener el modo de proteccion! Consultar las secciones de cable
admisibles en el esquema de conexiones.

u Los racores atornillados para cables y los cables no se incluyen en el volumen de suministro.

Conexién con clavija cilindrica

1. Desatornillar la cubierta de conexiones 1
(fig. pos. 2) con el elemento conector (1).

2. Desatornillar el tapon obturador de las
entradas de cables necesarias en la cubierta
de conexiones. 2

3. Desatornillar el elemento conector (1)
de la cubierta de conexiones (2).

&

J S

3 .
4. Atornillar sin apretar el racor atornillado para N

| )
cable(3) y pasar los cables de conexion (4). 1 ?
k i

5. Conectar los cables de conexion segun el }‘
esquema de conexiones adjunto en la cubier- 4 —/

ta de conexiones correspondiente, teniendo

en cuenta aqui la conexién del conductor de  Fig.: Conexi6n con clavija cilindrica

puesta a tierra en el punto previsto para ello.

6. Atornillar el elemento conector (1) en la
cubierta de conexiones (2) y atornillar a
continuacion la cubierta.

7. Apretar los racores atornillados para
cables (3).

Péagina 12 Y070.302/ES
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3 Montaje y conexiéon

Conexidén de bus de campo

. Desmontar la carcasa de conexiéon de bus de

campo (fig. pos. 2) y la tapa de conexion (4).

. Desatornillar el elemento conector (1) de la

caja de conexiones de bus de campo (2).

. Desatornillar el tapén obturador sélo de las

entradas de cables necesarias en la carcasa
de conexion de bus de campo.

. Atornillar sin apretar los racores atornillados

para cables (5) y pasar los cables de cone-
xion (6).

Para los cables de bus de campo bastan
racores atornillados para cables sin revesti-
miento protector, ver el punto 7 abajo.

. Conectar los cables de red y, en un caso

dado, de sefiales segun el esquema de
conexiones adjunto en la carcasa de
conexion, teniendo en cuenta aqui la
conexion del conductor de puesta a tierra
en el punto previsto para ello.

. Volver a atornillar el elemento conector (1) de

la carcasa de conexion de bus de campo (2).

. Conectar los cables de conexién de bus de

campo en la platina de terminacién de bus
(3). Colocar aqui una malla protectora (7)
debajo del borne de metal (8).

. Volver a atornillar la tapa de conexiéon (4) y la

carcasa de conexién de bus de campo (2).

. Apretar los racores atornillados para

cables (5).

ol &
Termiration & —  rwinatin
Eramnol

Fig.: Conexion de bus de campo

a = Si el actuador es el ultimo conectado a la

fase de bus, la resistencia final debe ponerse

en ON o debe colocarse una resistencia
final de forma externa.

b = Conexién para alimentacion de tensién
externa de 24V. Permite la comunicacion
en caso de que la tension de red esté
desconectada.

¢ = Conexion para monitor de bus PROFIBUS
DP (Protocol Analyzer).

Conexion del cable equipotencial en la parte exterior

La conexion del cable equipotencial en la parte
exterior podra utilizarse para una puesta a tierra

funcional y no como tierra de proteccion.

1. Sacar el tapon de plastico (1) de la caja de la

unidad electronica.

2. Atornillar el cable equipotencial (4) y la
arandela dentada (5), con garras en direc-
cion a la carcasa, con tornillo M5 (2) y con
arandela (3).

1 2 3

Fig.: Atornillar el cable equipotencial

Y070.302/ES
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3 Montaje y conexion Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Colocacién por separado

Si asi lo exigen las condiciones ambientales,
como por ejemplo vibraciones extremas, alta
temperatura y/o falta de espacio, la unidad elec-
tronica debe montarse separada del engranaje.

El kit de montaje para la colocacion por sepa-
rado del engranaje y de la unidad electrénica
puede pedirse directamente con el actuador

0 por separado como accesorio (2SX5300-...).
El kit de montaje esta preconfeccionado.

Si el kit de montaje se pide directamente con
el actuador, se adjunta al mismo suelto.

jAntes de comenzar los trabajos,
desenchufar el actuador!

Procedimiento

1. Montar la escuadra de refuerzo (fig. pos. 3)
en el lugar de instalacién de la caja de la
unidad electrénica.

2. Desmontar la caja de la unidad electronica
(1) del engranaje (6) y montar con la junta
térica (2) en la escuadra de refuerzo (3).

3. Montaje estandar, ver A
Atornillar kit de montaje de “colocacién por
separado”: Cubierta de enchufe con clavi-
jas de contacto (4) debajo de la escuadra
de refuerzo (3) y cubierta de enchufe con
casquillos de contacto (5) en la unidad de
engranaje (6). Fig.: Colocacion por separado

A = estandar,

B = con tubo protector de husillo

4. Montaje con tubo protector del husillo,
ver B
Para que el tubo protector del husillo no obs-
taculice los cables, la cubierta de conexiones
debera girarse 90° 6 180°:
Desenroscar los tornillos (7) de la clavija
cilindrica (8), girar la clavija cilindrica 90° 6
180° y volver a enroscarlos. Continuar como
se describe en el punto 3.

= Durante el montaje se deben insertar correctamente las juntas téricas para no alterar el modo
de proteccion.

= A modo general debe prestarse atencion a que los cables no obstaculicen las piezas moéviles,
como p. €j. el brazo giratorio.

= El motor puede calentarse excesivamente en casos excepcionales, por tanto se debe evitar
que los cables estén muy cerca del motor.

Especificacion del cable de conexién entre la unidad electrénica y la unidad
de engranaje

Conexién de red: blindada y resistente a los rayos UV, p. ej. cable TOPFLEX-611-C-Pur-4G1,5/11,3.
(TOPFLEX®es una marca de la compafiia HELUKABEL.)

Conexion de control: blindada y resistente a los rayos UV, p. €j. L IY11Y-7x2x0,5/11,4-S.

Los cables de conexion pueden suministrarse en diferentes modelos:
® Longitudes estandar: 3m, 5 m, 10 m;

m con dispositivo adicional (filtro) hasta 150 m.
En caso de colocacion por separado superior a 10 m con filtro, en el parametro “Colocacion
por separado” hay que activar el valor “> 10 m con filtro LC”. Ver parametros especiales en el
capitulo “8.6.2 Colocacion por separado” en la pagina 81.

Péagina 14 Y070.302/ES
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SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Instrucciones sobre el manejo y el servicio

Manivela, volante

= No se permite activar de forma mecanica la manivela/el volante.

u Tras la puesta en servicio, no desplazar el actuador mas alla de sus posiciones finales
a través de la manivela/del volante.

= Al meter la manivela/el volante, asegurarse de que la mano no se halle entre la manivela/
el volante y la carcasa. jPeligro de aplastamiento! Ver el siguiente paso operativo 3.

En el funcionamiento a motor, la manivela/el volante no se mueve.

Manejo

Manejo en todos los actuadores, excepto en
el 28G7:

1. El actuador debe estar parado (1).

2. Extraer la pinza (opcion) (2). La pinza sirve
para evitar que la manivela/el volante se
acople de forma no intencionada si el actua-
dor se ve expuesto a fuertes sacudidas o a la
presion del agua (modo de proteccion IP 68).

3. Apretar (3) y girar (4) la manivela/el volante
en direccion a la caja del engranaje contra
la fuerza elastica. (Atencion: jPeligro de
aplastamiento al apretar!)

Fig.: Manejar la manivela

Si se presiona la manivela/el volante, se detiene el motor. El actuador sélo podra volver
a desplazarse de forma eléctrica tras soltar la manivela/el volante.

Cuando se reajusta el actuador manualmente en el estado “REMOTOQO” y existe una instruccion
de desplazamiento, el actuador se desplaza inmediatamente tras soltar la manivela/el volante.

Soélo en 2SG7:

Girar el volante sin apretar. EIl modo manual actia de forma superpuesta al funcionamiento
a motor. Si el volante se gira durante el funcionamiento a motor, dependiendo del sentido de giro,
se prolonga o se reduce el tiempo de posicionamiento.

Sentido de giro
El giro a la derecha de la manivela/del volante causa en
= Actuador de giro 2SA7: giro a la derecha del arbol receptor (excepcion en 2SA7.7. y 2SA7.8.).

u Actuador de fraccion de vuelta 2SG7: mirando el indicador de posicion mecanico, giro a la
derecha en el acoplamiento o en la palanca giratoria.

Dependiendo del engranaje montado puede diferir el sentido de giro.

Y070.302/ES Pagina 15
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4 Instrucciones sobre el manejo y el servicio Instrucciones de servicio
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Diodos luminiscentes y display

La informacién del actuador al usuario se realiza a través de

® Diodos luminiscentes (LED).
Los diodos luminiscentes (LED) indican en qué estado se encuentra el actuador actualmente.

u Display.
El display grafico a color informa al usuario sobre el estado del actuador. Una representacion
y una estructura del menu claras permiten un manejo y parametrizacién comodos. El manejo
se realiza directamente en el actuador mediante el controlador del dispositivo (botén giratorio/
pulsador).

Este capitulo proporciona un resumen de los diodos luminiscentes y qué informacién dan estos
al usuario. Ademas, un resumen de las indicaciones de estado del display muestra qué informa-
ciones extensas da el display al usuario, cuando el actuador se encuentra en el estado basico
(servicio actual).

Resumen de los diodos luminiscentes

1 Segun el actuador del pedido, los colores de 2 3 4 5
los diodos luminiscentes varian: k )
a) Estandar % 1 D) -
b) con suplemento de pedido C73. a— OB i

2 Diodo luminiscente _®_ (CERRAR, amarillo;

C73 = verde). -.-

EI LED CERRAR parpadea si el actuador 1

. . g '
se desplaza en la direccion CERRAR; se e
enciende de forma permanente si el actuador
esta en la posicién final CERRAR. T & O =
b—@ O @ 1R

°

3 Diodo luminiscente [l (LOCAL, amarillo).
El LED LOCAL se enciende si esta
seleccionado el control “LOCAL”.

Fig.: Diodos luminiscentes

4 Diodo luminiscente g (REMOQTO, azul).
ElI LED REMOTO se enciende si esta
seleccionado el control “REMOTO”.

5 Diodo luminiscente # (ABRIR, verde;
C73 = rojo).
El LED ABRIR parpadea si el actuador se
desplaza en la direccion ABRIR; se enciende
de forma permanente si el actuador esta en
la posicion final ABRIR.

En las restantes descripciones de este manual de servicio se hace referencia a la version estan-
dar de los diodos luminiscentes.

Resumen de la indicacion de estado

Areas del display

En el estado basico, el display muestra la
indicacion de estado. Esta tiene dos areas,
ver figura:

£

= . En disposicion de servicio

u A = El area superior informa sobre el estado
del actuador.

= B = El area inferior muestra el menu de inicio,
desde el cual se conmuta a los diferentes
menus de manejo y de parametrizacion.

El display se enciende de forma automatica: \ idoma - | =s|
La retroiluminacién se enciende al manejar por B—-‘""\ Menu principal
primera vez el controlador del dispositivo y se N -
vuelve a apagar si no se realiza ninguna accién Fig.: Areas del display

tras un breve tiempo.

Péagina 16 Y070.302/ES
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Textos/simbolos en la indicacion de estado

1 Indica en qué estado se encuentra el actuador.
Ver también el capitulo ‘4.3 Mensajes del
estado del actuador” en la pagina 18.

2 Indicador de posicion
El numero y la barra de posicién indican
a qué distancia se encuentra el actuador en
posicion ABRIR.
Aqui se muestran los decimales conforme
a la variante de actuador:

— HiMod — dos decimales;

— PROFITRON con niP — un decimal;

— PROFITRON con engranaje de sefializa-
cion — ningun decimal.

Si el actuador esta en una posicion final, en
vez del numero se visualiza el simbolo corres-

- En disposiciéﬁ de servicio—
3 ﬁ@: — _/; 3
) LLTTTT T
/ \

"/ Operacionlocal ™=
J + EICY

Idioma B
\ Mend principal /

Fig. 1: Indicacion de estado

pondiente de posicion final, ver también fig. 2.

s, B En disposicion de servicio

(T g

B En disposicion de servicio
[ = )|
>

[3+{ 2 Contacio permanents s

3 Simbolo de posicion final ABRIR ==,
posicién final CERRAR ¢
Ver descripcién precisa en el siguiente

L1923 Contacto permanente
Control "r—m

apartado “Simbolos de posicion final y barra
de posicién”.

4 Simbolos de modo de mando
Muestran el control seleccionado:
“LOCAL” ri1 “REMOTO” o
“APAGADO” U, ver capitulo '5 Menu de
inicio” en la pagina 25.

5 Bandera del idioma seleccionado.

6 Menu de inicio
Ver descripcion en capitulo ‘5 Menu de inicio”
en la pagina 25.

Mioma

Fig. 2: Actuador en posicion final:
a = posicion final ABRIR;
b = posicion final CERRAR

Simbolos de posicion final y barra de posicion

El area superior de la indicacion de estado
proporciona informacién sobre el tipo de desco-
nexion en las posiciones finales e informa
durante el desplazamiento sobre el estado
actual del actuador.

1 Tipo de desconexién en las posiciones finales:

1a = El circulo naranja cerrado significa
‘apagado sujeto al torque’.

1b = El circulo verde abierto significa
‘apagado sujeto al recorrido’.

2 Indicacion del rango de posicion final:

2a = Rango de posicion final de la posicion
final CERRAR.

2b = Rango de posicion final de la posicion
final ABRIR.

En la longitud de la indicacidn se puede reco-

nocer el tamafio del rango de posicion final.

3 Indicacion durante el desplazamiento:

3a = La barra de posicion indica el progreso
durante el desplazamiento (abrir y cerrar
la valvula).
El nimero indica en valor porcentual a
qué distancia se encuentra el actuador
en posicion ABRIR.

3b = Parpadea el simbolo de la posicién final
a la que se desplaza.

12 2a 3a 4 5 2b 3b 1b

Fig. 1: Simbolos de posiciones finales
y barra de progreso

Y070.302/ES
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4 Si durante el desplazamiento se produce un ))”
bloqueo, aparece una indicacion de estado

correspondiente y la carrera de posiciona- ((((
miento restante se representa rayada en rojo,
ver fig. 2. Fig. 2:

5 Sise desplaza a una posicion de
EMERGENCIA o a un valor de consigna, la
posicién de destino se indica mediante un
simbolo (raya vertical en la barra de posicion).

6 Si el actuador se encuentra en una posicion
final, el simbolo de posicién final correspon-

diente se resalta con fondo azul. Fig. 3:

o
w

Mensajes del estado del actuador

En el display se indica el estado del actuador,
ver fig. pos. 1.

Si hay una averia, el display muestra un simbolo 1
de advertencia (fig. pos. 2) y un aviso de

una posible causa. Si el actuador no esta en
disposicién de servicio, aparece un marco rojo
alrededor del display (pos. 4).

Seleccionando el mensaje de fallo, se visualiza
informacion adicional, p. ej. posibles medidas 2
para remediarlo.

Los numeros de delante del mensaje (fig. pos. 3)
indican el tipo de fallo y permiten al servicio una 3—J
asignacion inequivoca.

= Bloqueo en direccion ABRIR

= Bloqueo en direccion CERRAR

Indicacidon de la direccion de
desplazamiento con bloqueo

B —
g =

6

Indicacién de actuador
en posicion final ABRIR

.2

— En disposicion de servicio

La primera cifra del numero significa:
0 = estado operativo;

1 = fallo de autorreposicion;

2 = fallo reponible;

3 = fallo por causas externas;

4,5, 6 = fallo en el equipo.

Ver descripcion detallada de los posibles
mensajes en la tabla siguiente.

| 3 Contacto permanente
Control I m E (:)
Idi =

Fig.: Indicacion de estado

Indicaciones de estado en el display y su explicacion

Mensaje Explicacion

Posible rectificacion

01 Modo manual

® Se ha accionado el volante/manivela o
u el cable hacia el volante esta defectuoso

u jTirar del volante/manivela y/o

m controlar las lineas de alimentacion y los puntos
de contacto de la unidad electrénica/engranaje!

Si aparece este mensaje esporadicamente,

la causa pueden ser vibraciones.

En este caso, utilizar pinzas. Ver “4.1 Manivela,

volante” en la pagina 15.

02 Modo de emergencia
Hay una sefial de EMERGENCIA.
Se desplaza a la posicion de EMERGENCIA parametrizada.

Pagina 18
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Instrucciones de servicio
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4 Instrucciones sobre el manejo y el servicio

Indicaciones de estado en el display y su explicacion

Mensaje Explicacién

Posible rectificacion

03 Carrera bloqueada

Se ha detectado un bloqueo en el recorrido del actuador.

El torque realmente necesario es superior al torque de apagado
ajustado

o

el parametro “colocacion por separado” esta activado a “>10 m
con filtro”, a pesar de que no hay ningun filtro LC.

Desplazar actuador en la direccion contraria.

Si aparece el mensaje con frecuencia, entonces

m jComprobar los ajustes de las valvulas y de
los torques, aumentar el torque de apagado
o utilizar la funcion “Superar bloqueo” en caso
necesario!

= Comprobar la marcha suave del elemento de
regulacion.

= Comprobar parametro “colocacion por separado”.

04 Servicio local bloqueado

jS6lo mensaje de estado!

El cambio LOCAL podra bloquearse a través del bus de campo.
En caso de un fallo de comunicacion del bus de campo se
volvera a habilitar automaticamente el cambio LOCAL.

05 Puesta en servicio REMOTA

iSo6lo mensaje de estado!
El actuador se pone en funcionamiento remoto.

jEsperar a que finalice la puesta en servicio
remota!

11 Temp. motor demasiado elevada

El motor ha sobrepasado la temperatura maxima de 155 °C.

Posibles razones:

® temperatura ambiente excesiva,

= tiempo de recorrido demasiado largo,

m demasiados ciclos de maniobra,

= el torque que se requiere efectivamente es demasiado alto,

m cortocircuito entre espiras en el motor interrumpido o
conexion a la sonda termosensible en el motor interrumpida
(s6lo en el 2SG7).

= Parametro en caso de colocacién separada “>10 m con filtro”
no activado.

Aviso: El control de la temperatura de motor
puede desactivarse mediante parametrizacion en
el actuador (la proteccion de la instalacién tiene
preferencia ante la proteccion del motor). En tal
caso, sin embargo, se extinguira inmediatamente
la garantia del motor.
= Comprobar condiciones de servicio, valvula

y motor
= Comprobar parametro “colocacion por separado”.

12 Sobretension
Tension de red demasiado alta (fuera de la tolerancia +15 %).

® Controlar la tensién de alimentacion.
= Controlar si hay fluctuaciones en la tension de red.

13 Subtension
Tension de red demasiado baja (fuera de la tolerancia -30%).

m jComprobar tensién de red!
= jComprobar si hay fluctuaciones en la tension
de red!

14 No hay tension de red
Fallo de tensién de red o demasiado baja.

jComprobar tension de red!
jComprobar cable de conexion!

21 Retardo relativo

Al cabo de un 3 % del tiempo de posicionamiento, el actuador

ha recorrido menos del 0,5 % de la carrera de posicionamiento.

El tiempo de posicionamiento se mide y almacena después del

ajuste de las posiciones finales. Posibles razones:

u | os contactos de potencidmetro de la clavija cilindrica se han
extraido a presion.

= Montaje y/o ajuste incorrecto del potencidémetro tras un
reemplazo.

u Cable del motor interrumpido (el motor no funciona).

= Fallo durante la deteccion de la posicion (el juego entre dien-
tes entre el potenciémetro y la rueda central es insuficiente
0 excesivo: no se detecta un cambio de posicion aunque el
motor esté en marcha).

= Se ha modificado la reduccién del engranaje de sefalizacion:
— el engranaje de sefializacion gira en direccion inversa o
— el ajuste seleccionado para la rueda deslizante (rpm/carrera)

en el engranaje de sefalizacion es demasiado grande.

= El actuador esta bloqueado (el actuador no se puede despla-
zar desde la posicién/posicion final).

u Potenciometro defectuoso (capa conductora interrumpida).

= Parametro en caso de colocacién separada “>10 m con filtro”

no activado.

m jControlar valvula, engranaje de sefalizacion,
motor y potenciometro!
= Comprobar parametro “colocacion por separado”.

Y070.302/ES
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4 Instrucciones sobre el manejo y el servicio

Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Indicaciones de estado en el display y su explicacion

Mensaje

Explicacion

Posible rectificacion

31 jAjustar las posiciones finales!

No hay ningun ajuste de posicion final valido.

Este mensaje puede tener las siguientes causas:

= Aln no se ha llevado a cabo el ajuste de las posiciones finales,

® se ha sobrepasado la posicion final debido a un accionamiento
del volante,

= se ha torcido el acoplamiento a friccion del engranaje de
sefializacion, y/o se ha modificado la reduccién del engranaje
de sefalizacion o

® se ha cambiado el tipo de desconexion (p. ej. de sujeto al
torque a sujeto al recorrido)

jRealizar ajuste de la posicion final!

32 Sin seial Al1

Este mensaje es posible sélo con ajuste live-zero (4 - 20 mA).
Valor limite I: > 21 mA o < 3,6 mA sobrepasado o por debajo de
minimo.

iComprobar la corriente de entrada!

33 Fallo de bus de campo

Se ha interrumpido la comunicacion de bus de campo (tiempo de
cierre). Este estado de fallo s6lo se comunicara en forma de fallo
si la activacion REMOTA se realiza a través del bus de campo.
Aviso: jLa direccion de BUS debe diferir del ajuste estandar
(126 en PROFIBUS y 247 en Modbus)!

jComprobar la comunicacién de bus de campo
y la conexién!

34 Sin seial — Pos. mantenida

Sin sefal de la fuente de control (rotura de linea).

El actuador se queda parado.

El actuador puede desplazarse hasta el control “LOCAL”

(p. €j. volante, accionamiento de emergencia, control alternativo).

Comprobar los cables/contactos en la clavija
cilindrica.

35 Sin seial — posicion de EMERGENCIA

Sin sefial de la fuente de control (rotura de linea).

El actuador realiza un desplazamiento de EMERGENCIA.

El actuador puede desplazarse hasta el control “LOCAL”

(p. €j. volante, accionamiento de emergencia, control alternativo).

Comprobar los cables/contactos en la clavija
cilindrica.

36 Mantener valor efectivo del proceso

Sin sefal (valor de consigna) de la fuente de control.

Al detectarse la rotura de linea, el valor efectivo del proceso,
detectado por ultima vez, se sigue regulando hasta el maximo.
El actuador puede desplazarse hasta el control “LOCAL”

(p. €j. volante, accionamiento de emergencia, control alterna-
tivo). Tras una conmutacién a “REMOTO” se regulara el valor
efectivo del proceso existente.

Comprobar los cables/contactos en la clavija
cilindrica.

37 Desplazar a valor de consigna fijo

Sin sefial de la fuente de control (rotura de linea).

Se alcanza y se mantiene el valor de consigna fijo de proceso.
El actuador puede desplazarse hasta el control “LOCAL”

(p. €j. volante, accionamiento de emergencia, control alternativo).

Comprobar los cables/contactos en la clavija
cilindrica.

38 Sin senal Al2

Este mensaje es posible solo con ajuste live-zero (4 - 20 mA).
Valor limite I: > 21 mA o < 3,6 mA sobrepasado o por debajo de
minimo.

iComprobar la corriente de entrada!

39 Sin seial fibra optica

En bus de campo con topologia anular: No se recibe ningun
telegrama de uno o de ambos lados.

jComprobar linea de alimentacion y puntos de
contacto!

41 Sin seinal de temp. del motor

Conexioén hacia la sonda termosensible interrumpida.

iControlar las lineas de alimentacion y los puntos
de contacto de la unidad electrénica/engranaje!

42 Sin senal de potenciometro

No se recibe ningun dato del potenciometro.

u Controlar las lineas de alimentacion y los puntos
de contacto de la unidad electrénica/engranaje,

m controlar la linea de alimentacion en caso de
colocacién por separado.

= Cambiar engranaje de sefnalizacion.
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Instrucciones de servicio
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4 Instrucciones sobre el manejo y el servicio

Indicaciones de estado en el display y su explicacion

Mensaje Explicacién

Posible rectificacion

43 Sin senal transductor de posicion

No se reciben datos del transductor de posicion no intrusivo
(niP).

m Controlar las lineas de alimentacion y los puntos
de contacto de la unidad electronica/engranaje,

m controlar la linea de alimentacion en caso de
colocacioén por separado.

= Cambiar transductor de posicion no intrusivo.

44 Carrera de posicionamiento excedida

La posicion de la rueda central se encuentra demasiado cerca

del tope final mecanico del engranaje de sefializacion.

® Se han sobrepasado las posiciones finales por un manejo
manual o

= se ha torcido el acoplamiento a friccion en el engranaje
de sefalizacion y/o se ha modificado la transmision del
engranaje de sefalizacion.

Es necesario volver a ajustar las posiciones finales
» ver capitulo “7.4 Ajustar posiciones finales en
ejecucion con engranaje de sefalizacion” en la
pagina 44.

45 Sin senal de sensor de parada
No se recibe ningun dato del sensor de parada.

m Controlar las lineas de alimentacioén y los puntos
de contacto de la unidad electronica/engranaje,

® controlar la linea de alimentacion en caso de
colocacioén por separado.

46 Modulo adicional analégico
No se recibe ninguna sefal del médulo adicional analdgico.

= Comprobar cable plano al médulo adicional
analdgico,
® des-/conectar tension (AC/DC).

Si continua el mensaje, se debera reemplazar
la unidad electrénica.

48 Fallo de AO2
No es posible ninguna informacién sobre AO2.

Des-/conectar tensién (AC/DC).

Si continua el mensaje, se debera reemplazar
la unidad electrénica.

49 Sin sefial AO2
Conexién de AO2 con sistema de control interrumpida.

Comprobar linea de alimentacién y puntos
de contacto.

50 Fallo de hardware
Fallo en la unidad electronica.

Des-/conectar tensién (AC/DC).

Si continua el mensaje, se debera reemplazar
la unidad electrénica.

60 Fallo de Bluetooth
Fallo de comunicacion con médulo Bluetooth.

El actuador sigue estando en disposicion de servicio y podra
parametrizarse a través del control local o mediante COM-SIPOS.

Des-/conectar tension (AC/DC).

Si continua el mensaje, se debera reemplazar
la unidad electrénica.

61 Temperatura de la unidad electronica
Sensor de temperatura de la unidad electrénica defectuoso.
El actuador contintia en disposicion de servicio.

Des-/conectar tension (AC/DC).

Si continua el mensaje, se debera reemplazar
la unidad electronica.

62 Fallo de transductor de posicion

Falla la sefial del transductor de posicion no intrusivo (niP);
no se puede registrar la posicion.

u Controlar las lineas de alimentacion y los puntos
de contacto de la unidad electrénica/engranaje,

= controlar la linea de alimentacion en caso de
colocacién por separado.
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4.4 Navegar por los menus

4.41 Manejo del controlador del dispositivo
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@ = girar el controlador del dispositivo
(botdn giratorio/pulsador):
Seleccionar (el punto de menu seleccio-
nado se resalta con fondo naranja).

(@ = pulsar controlador del dispositivo:
Confirmar seleccion.

A}

Obsan.;)'sr'
Diagn#sﬁv
Posil:iltl.)nu"l nak

4 A

A o ER
’_.’ | Sgntido de cﬁra\e
/ 5
;A o Giro a la derecha |

Y - S

i # i
/| Reveluciones |

i i,r’ 40 rpm |
! - 28 pm |
; | Tipo de desconexion |
a =
/
Secuencia operativa:
a = Seleccionar “Menu principal” @ y confirmar .@_ La visualizacién cambia al “Menu principal”.
b = Seleccionar “Parametros” @ y confirmar .@_ La visualizacion cambia al menu “Parametros”.
b = Seleccionar “Valvula” @ y confirmar .@_ La visualizacion cambia al menu “Valvula”.

d = Seleccionar “Atras”, Do® @ y confirmar L./

- Q: La visualizacién cambia a indicacion de estado.
— 4= 2 visualizacion cambia un nivel atras al mend “Parametros”.

Representacion de las secuencias operativas en las instrucciones de servicio:

a— | Menu principal

b— | Parametros

c— |Vélvula

d— |Q o @
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Explicacion de los simbolos, textos del menu

Resumen de un menu

1 Nombre del mend.

2 A W Indicacion de otros puntos del menu
hacia arriba/abajo dentro del menu.

3 Punto del menu seleccionado (resaltado con
una barra naranja).

4 Puntos del menu; seleccidon dentro del mend.

5 Barra de desplazamiento; indica que al menu
pertenecen mas puntos del menu de los que
se visualizan.

6 Cursor; modifica su posicion en la barra de
desplazamiento conforme a la posicion de la
marca de seleccién en el menu.

7 Volver al nivel del menu anterior.

8 Volver a la indicaciéon de estado.

Seleccién de parametros

Antes de que se pueda modificar el valor/la
caracteristica de un parametro, hay que selec-
cionar el mismo (resaltado con fondo naranja).
La figura contigua muestra un ejemplo de
seleccion del valor de parametro a modificar:

1 Nombre del menu

2 Nombre del parametro
(no se puede seleccionar)

3 Marca de seleccién

4 Valor de parametro (ajuste actual)

Modificacion de valores/propiedades de
un parametro

El ajuste difiere en funcién del tipo de parametro.

Ajuste o bien/o bien

Seleccionar un valor de parametro/una caracte-
ristica entre dos posibles, como p. €j. en el tipo
de desconexion: o “sujeto al torque” o “sujeto al
recorrido”, ver figura contigua:

1 Nombre del parametro I tipo de desco-
nexion” (tipo de desconexidn en posicion final
CERRAR)

Marca de seleccion (barra naranja)

2
3 Posibles valores de parametro/ajustes
4 Ajuste activo

5

Ajuste no activo

Ajuste si/no

Asimismo se pueden activar uno o varios
ajustes/parametros. Si un ajuste esta activo se

indica mediante un gancho 2, fig. pos. 4.

3 Observar 6
4 Diagnoslico 5
Posiciones finales
Parametras
Curva de pares
S N
Fig.: Resumen de un menu
- 0
1 stema de control 3
Control -
2 Control alternativo 4
No activ
Entrada binaria
Corriente de trabajo (CT
Fig.: Menu de seleccion de parametros
1 S

Tipo de desconexion

eto al torque

Fig.: Menu de ajuste de tipo de desconexion
de posicion final CERRAR
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4 Instrucciones sobre el manejo y el servicio

Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Ajuste gradual

En funcion del parametro, el cambio se puede
realizar en fases prefijadas, como p. €j. en el
ajuste de la velocidad del actuador (en 7 fases,
p. €j.: 5,7, 10, 14, 20, 28, 40 rpm).

1 Nombre del parametro

2 Direccion de desplazamiento. En este ejem-
plo es valido el ajuste para el desplazamiento
en direccion CERRAR.

3 Ajuste actual; visualizado como numero.
Si se modifica, cambia el color del numero de
azul a naranja.

4 Ajuste actual; representado graficamente en
relacién con el rango de ajuste total.

5 Rango de ajuste, desde ... hasta ...

6 Unidad del valor del parametro.

Ajuste del valor numérico

Algunos ajustes requieren la introduccion de un
numero de varios digitos, como p. €j. el codigo
de habilitacién de 4 digitos para funciones
especiales. Aqui se puede introducir el valor
de parametro directamente como numero.

1 Nombre del parametro.

2 Ajuste actual; visualizado como numero.
Si se modifica, cambia el color del numero
de azul a naranja.

3 Ajuste actual; representado graficamente
en relacion con el rango de ajuste total.
Posible rango de ajuste <----->, en el
presente ejemplo de 0 a 100 %.

4 Confirmacion del ajuste.

5§ Cancelacion del ajuste.

Por principio significa:

Revoluciones

Sj/luﬁ
4 \ / 5

Fig.: Cambiar valores de parametros

LS o con do EVERGENCIA |
023

3

;'Cangelar
5

Fig.: Cambiar valor numérico

m Letra negra = se puede seleccionar funciones/ajustes.

m |_etra gris = no se puede seleccionar funcion, p.ej. porque no hay autorizacién, ver también
capitulo ‘6 Administracion del usuario” en la pagina 30.
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5 Menu de inicio

Menu de inicio

1 En funcién del control seleccionado esta
activa esta linea del menu:

— Si esta seleccionado el control “LOCAL” ri1
aparece en esta linea del menu
“Operacion local”.

— Con control “REMOTO” E se visualizan
aqui indicaciones complementarias del
modo de mando REMOTO.

2 Control:
Cambio entre control “LOCAL”, “REMOTO”
o “APAGADOQ".

3 Seleccion de idioma:
A través de este punto de menu se selec-
ciona el idioma del display. Junto al texto en
el idioma seleccionado aparece la bandera
correspondiente.

4 Menu principal:
Acceso al menu principal para observar,
parametrizar el actuador, asi como ajustar
las posiciones finales.

Control

Control ﬂ ol ®

' T —
Idioma -
Menu principal

1
2|
\Operacic‘m Io_cal

Fig.: Menu de inicio

A través del punto de menu ‘Control’ se conmuta entre ‘LOCAL’, ‘REMOTO’ y ‘DESCONECTADO’.
La siguiente tabla muestra qué parametros se pueden modificar o sélo visualizar en el control

correspondiente en el actuador.

Mostrar/cambiar parametros en el actuador

Control

Menu LOCAL REMOTO DESCONECTADO

Parametros Mostrar = O, cambiar* = X

Seleccion de idioma X X X

Desplazar actuador X — —
Observar

Rétulo electrénico O O (0]

Entradas y salidas O (6] (0]

Estado del actuador O O O
Diagnéstico

Datos de servicio del actuador O O O

Limites de mantenimiento O O O

Mantenimiento de la valvula O O (0]
Ajuste de la posicion final X \ - \ _
Parametros

Valores de parametros X ‘ O ‘ X
Ajustes de sistema

Orientacion de display X (0] X

Activacion de Bluetooth X 0 X

Reloj en tiempo real X (0] X

*siempre que haya la autorizacién pertinente.
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5 Menu de inicio

Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

5.1.1

Control “LOCAL”: ﬂ_l;:l IQ) Desplazar actuador local

Cuando esta seleccionado el control “LOCAL”, aparece el punto del menu “Operacion local”.
Através de este punto de menu es posible la operacion (ABRIR, CERRAR y STOP) del actuador
local, el control “REMOTO” esta bloqueado.

Secuencia operativa

1.

Seleccionar el punto del menu “Control”.

2. Pulsar el controlador del dispositivo las

e |

veces necesarias hasta que el simbolo de
LOCAL esté activado, fig. 1, pos. 1.

En la linea superior aparece el punto del
menu “Operacion local” (ver pos. 2) y se en-
ciende el diodo amarillo de LOCAL (pos. 3).

Si aparece el mensaje de que la funcion no se
puede ejecutar con el nivel de usuario registra-
do, cambie la autorizacion de acceso. Ver para
ello el capitulo '6 Administracion del usuario”
en la pagina 30.

3. Seleccionar y confirmar punto de menu

“Operacion local”.
En el display aparece “Operacion local”,
ver fig. 2, pos. 1.

Seleccionar la direccion de desplazamiento
(ver también fig. 3 contigua):
— a:simbolo _§_ =

desplazar en direccion CERRAR

o}
— b: simbolo = =

desplazar en direcciéon ABRIR
El simbolo de posicion final seleccionado
esta resaltado con fondo naranja.

Pulsar controlador del dispositivo.

El actuador se desplaza y el simbolo de
posicion final en direccién de desplazamiento
(fig. 4, pos. c) parpadea en azul.

Si el controlador del dispositivo se mantiene
pulsado durante mas de 3 segundos, el ac-
tuador continta desplazandose tras soltarlo
(en el display aparece “autoenclavamiento”),
hasta alcanzar la posicion final o la posicién
de destino o hasta que el controlador del
dispositivo se vuelve a pulsar.

Si se ha alcanzado la posicién final, esto

se indica mediante un campo azul tras el
simbolo de posicion final (fig. 5, pos. d).

L+ [EIKS)

| Control

s
a
-

Meni principal

Fig. 1: Control operacion local

|Operacién local
>

S— disposicion de servicio

Fig. 2: Indicacion de “Operacion local”

@"""'" €3 @lm"l_l!!mb L’

Fig. 3: Seleccién de direccién
de desplazamiento

E 3

Indicacién de direcciéon
de desplazamiento

@l][lllll_lllllllllg

d

Indicacién de actuador
en posicion final

Fig. 4:

Fig. 5:

En el estado LOCAL se pueden realizar todos los cambios (idioma del display, posiciones finales,
valores de parametros) siempre que haya la autorizacion correspondiente. Ver ademas la tabla

de arriba.
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5 Menu de inicio

Control “REMOTO”: | m O|

En el estado REMOTO se realiza el control mediante el sistema de automatizacion

(puesto de mando).

En el estado REMOTO no es posible la seleccion del idioma del display ni la lectura de los

parametros.

Secuencia operativa
1. Seleccionar el punto del menu “Control”.

2. Pulsar el controlador del dispositivo las
veces necesarias hasta que el simbolo de
REMOTO esté activo, fig. pos. 1.

En la fila superior se visualizan indicacio-
nes complementarias del modo de mando
(pos. 2) y se enciende el diodo azul de
REMOTO (pos. 3).

El control del actuador se realiza ahora
desde el sistema de automatizacion,

p. €j. del puesto de mando.

jCuando se cambia del control LOCAL al con-
trol REMOTO, el actuador se desplaza cuando
hay una instruccién de desplazamiento del

sistema de automatizacion (puesto de mando)!

En el servicio REMOTO en el actuador, sin
interrumpir el servicio en marcha, es posible lo
siguiente:

= Seleccién de otro idioma.

m Através del menu principal se puede ver
informacién sobre el actuador, ver tabla de
capitulo “5.1 Control” en la pagina 25.

Control “APAGADO”: | i | 1 |[8)

En este estado no es posible un desplazamiento
del actuador local ni remoto.

Secuencia operativa
1. Seleccionar el punto del menu “Control”.

2. Pulsar el controlador del dispositivo hasta
que el simbolo de APAGADO esté activo,
fig. pos. 1.

En la fila superior aparece el mensaje
‘apagado’, ver fig. pos. 2.

Ahora en el actuador es posible lo siguiente:
u Seleccién de otro idioma.

= Mediante el menu principal de modificacion
de los valores de parametros y ajustes de sis-
tema, asi como indicaciones de informacion
sobre el actuador y mantenimiento de
la valvula, ver también tabla de capitulo
“5.1 Control” en la pagina 25.
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Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Seleccionar idioma

La seleccién de idioma es necesaria so6lo si el texto en el display no se visualiza en el idioma

deseado.

Secuencia operativa

1. En el menu de inicio seleccionar ‘Idioma’ (fig. 1).
El display cambia al menu idioma, ver figura 2.

Se visualiza el idioma configurado actual-
mente (fig. 2, pos. 1) y, debajo, una lista
con simbolos (banderas) de los idiomas
seleccionables.

La barra de desplazamiento (pos. 3) indica
que se pueden seleccionar mas idiomas
de los que se visualizan en ese momento
en el display.

2. Poner la marca de seleccion naranja
(fig. 2, pos. 2) sobre el idioma deseado.

3. Confirmar seleccion.

>

e B En disposicion de servicio

= -
Q) T
— Operagidn local
Cunlrg_l

10 0]
=

N Mend principal

1

Fig. 1: Seleccién del idioma en el menu
de estado

4 «~ (S

Espafiol

Los textos del display se visualizan 2 B Engish 4
en el idioma seleccionado. = 9 -
Il Francas 3
- Deutsch
Ml o+
I Polski
Fig. 2: Menu de idioma
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Resumen del menu principal

Administracion del usuario Usuario actual

Administracion

Roétulo electronico

Pagina 95 Entradas y salidas

Estado

g —{Limite mantenimiento valvula
g —{Mantenimiento de valvula
g Posicione ale —[Nuevo ajuste
~2 W‘y W —[ Reajuste
§ —( Engranaje adicional
— Valvula
—{ Sistema de control
—[ Seguridad
—[Funciones de software

—[ Parametros especiales

e’ T’ S’ T’ S’ S’ S’ S S N’ N’ ' e’ S’ S’ N Sm—

Display ]
Reloj en tiempo real ]

Bluetooth ]

Fig.: Menu principal

El menu principal ofrece los siguientes puntos de menu:

= Administracién del usuario:
Para habilitar una autorizacién de acceso.
u Observar:
Visualizacion “rétulo electrénico”, estado de las entradas y salidas y estado del actuador.
u Diagnéstico: Indicacion
— de los datos de servicio (ciclos de maniobra, desconexiones, horas de servicio) del actuador
desde la puesta inicial en funcionamiento;

— de los datos de servicio hasta el siguiente mantenimiento de la valvula;

— si es necesario o no el mantenimiento de la valvula, asi como la confirmacién si se ha
realizado el mantenimiento.

= Posiciones finales:
A través de este punto de menu se pueden ajustar las posiciones finales.

= Parametros:
A través de este punto de menu se visualizan y modifican los parametros del actuador. La modifi-
cacion de los valores de parametro es posible sélo en el nivel de usuario ‘supervisor’ o superior.
Si no esta activada la autorizacion de acceso de modo global, aparece el requerimiento de la
introduccion de la contrasefia (codigo de 4 digitos).

= Curva de pares
Se pueden registrar tres curvas de pares.

u Ajustes de sistema:
Ajustes de la orientacion del display, del reloj interno y activacion/desactivacion del modulo
Bluetooth.

Y070.302/ES Pagina 29

o] on

Inic

Menu de




1ap uoidessiuiwpy | o

oLiensn

6.1

6.2

Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

6 Administracion del usuario

Administracion del usuario

Aspectos generales

Muchas funciones y la parametrizacién son accesibles s6lo mediante una autorizacion (contrasefia
de 4 digitos). Asi se evita que personas no autorizadas modifiquen los parametros accidental

o intencionadamente. Las funciones y parametros estdn compendiados en grupos, en niveles

de usuario. La siguiente tabla muestra los posibles niveles de usuario:

Nivel Se requiere Leer Desplazar el 2l
de usuario | G arane) Parametros | actuador | B e B
1 Observador No Si
2 Operario Si (0000) Si Si
3 Supervisor Si (9044) Si Si Si
4 Experto Si(9044) Si Si Si Si

= Observador

— Se pueden visualizar parametros pero no modificarlos.
— Este nivel de usuario no precisa autorizacion de acceso especial.
= Operario

— Se pueden visualizar parametros pero no modificarlos.

— Es posible un desplazamiento del actuador in situ (local).

— Para este nivel de usuario es necesaria una autorizacion, una contrasefia de 4 digitos.
Esta preajustado “0000”. Mediante la contrasefia “0000” el nivel de usuario permanece
automaticamente habilitado (ver aviso abajo).

= Supervisor

— Se pueden visualizar parametros.

— Parametrizacion de parametros “sencillos”.

— Es posible un desplazamiento del actuador in situ (local).

— Para este nivel de usuario es necesaria una autorizacion, una contrasefia de 4 digitos.
Esta preajustado “9044” (ver aviso abajo).

u Experto

— Igual que el “supervisor”, ademas:

— parametrizacién de los “parametros de experto”.

— También este nivel de usuario esta protegido mediante una contrasefa de 4 digitos.
Esta preajustado “9044” (ver aviso abajo).

Si se asigna a un nivel de usuario la contrasefa “0000”, este nivel de usuario permanece
habilitado, si para los niveles de usuario inferiores se ha asignado también la contrasefia “0000”.
No es necesario volver a habilitarlo.

Procedimiento basico

El acceso a cada nivel de usuario, excepto ‘observador’, es posible sélo con la autorizacién de
una contrasefia individual. El preajuste de estas contrasefias de autorizacién esta especificado
en el capitulo anterior ‘Aspecto generales’.

La contrasefia se puede modificar siempre mediante el menu ‘Administracion’.

Por principio se aplica:

1. Una sola vez
Asignar contrasefia (nimero de 4 digitos) de un nivel de usuario deseado:
menu ‘Administracion del usuario’ --> ‘Administracion’.
Ver siguiente capitulo ‘6.3 Asignar/cambiar la contrasefia de un nivel de usuario’,.
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Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

6 Administracion del usuario

2. Antes de cada trabajo

Habilitar autorizacion para el nivel de usuario deseado:
‘Administracion del usuario’ --> ‘Usuario actual’. Ver siguiente capitulo ‘6.4 Habilitar nivel de

usuario’|.

3. Tras finalizar los trabajos
Restablecer autorizacion:

ajustar ‘Administracion del usuario’ --> ‘Observador’.
‘Observador’ es el nivel de usuario (ajuste basico) al que se conecta el actuador, si no se
acciona durante 10 minutos. Excepcioén: cuando se ha asignado “0000” como contraseia,

ver el siguiente aviso [[35~ en Pagina 32.

Asignar/cambiar la contrasefia de un nivel de usuario

Se puede cambiar la contrasefia solo para el usuario actual o de un nivel de usuario inferior.

1. En el menu principal seleccionar
“Administracion del usuario”.
Aparece el menu “Administracion del
usuario” con los puntos de menu
— Usuario actual
— Administracion.

2. Poner la marca de seleccién naranja
sobre el punto de menu ‘Modifique la sefa’
(fig. 2, pos. 1).

3. Confirmar seleccion (fig. 2, pos. 2).
El display cambia al menu ‘Modifique la
sefa’.

4. Seleccionar nivel de usuario; poner la marca
de seleccion naranja sobre el nivel de usua-
rio deseado (pos. 3).

5. Confirmar seleccion (4).
El display cambia a la introduccién de
una nueva contrasefia. Se visualiza
la contrasefia actualmente asignada
y el marco de la primera cifra es naranja.

6. Sila primera cifra

a) no se tiene que cambiar:
girar el controlador del dispositivo;
el marco de la siguiente cifra se pone
de color naranja.

o
b) si se tiene que cambiar:

- pulsar el controlador del dispositivo
(la cifra parpadea).

- Girar el controlador del dispositivo (5)
hasta que se visualice la cifra deseada
de la nueva contrasefia.

- Confirmar seleccion (6). Se acepta la
cifra modificada y
la siguiente cifra parpadea.

7. Repetir el paso operativo 6 hasta que se
hayan introducido las cuatro cifras. Tras
confirmar la cuarta cifra (pos. 7), la marca de
seleccion salta al punto del menu ‘Continue’.

8. Pulsar controlador del dispositivo (pos. 8).
El display cambia al menu ‘Administracion
del usuario’.

Administracion del usuario
_ Usuario actual
g —{ Observador (= finalizar sesion) |
g —( Operario )
E. - —{ Supervisor )
= — | Experto )
c . L
(] Administracion
= —( Modifique la sefia)
b
- E N

Fig. 1: Menu Administracion del usuario

- 0
Administracion del usuario

Usuariosgtual

v Supervisor
AdminisWfcion

- 0
.'Hd@]e la sefia
Obs;adof

Opé"lo

Sup

Mor.lifqua la sefia

Ingrese nueva sefia para

Fig. 2: Asignar autorizacion de acceso
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6 Administracion del usuario Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Habilitar nivel de usuario

1. En el mend principal seleccionar
“Administracion del usuario”.
Aparece el menu “Administracion del
usuario” con los puntos de menu
— Usuario actual
— Administracion.

2. Poner la marca de seleccion naranja en la
linea debajo de ‘Usuario actual’ (fig. pos. 1).

3. Confirmar seleccién (fig. pos. 2).
El display cambia al menu ‘Usuario actual’.
Nota: El nivel de usuario actual estd marcado
con un gancho [¥%.

4. Seleccionar el nivel de usuario deseado;
poner la marca de seleccién naranja en el
‘Nivel de usuario’ deseado, en el ejemplo
contiguo ‘Supervisor’ (pos. 3).

Ver aviso abajo respecto al nivel de usuario
‘Observador’.

Confirmar seleccion (pos. 4).

El display cambia a la solicitud de la con-
trasefa de cuatro digitos; el marco de la
primera cifra esta de color naranja.

6. Girar el controlador del dispositivo hasta que

se visualice la primera cifra de la contrasefa
(pos. 5).
Si el usuario aun no ha asignado ninguna
contrasefia, sera valida la contrasefia pre-
ajustada (ver en tabla del capitulo anterior
“4.7.1 Aspectos generales”).

7. Confirmar seleccioén (pos. 6).
La marca de selecciéon cambia a la introduc-
cion de la segunda cifra.

8. Repetir los pasos operativos 6 y 7. (pos. 5
y 6) hasta que se hayan introducido las cua-
tro cifras. Tras confirmar la cuarta cifra (7),
la marca de seleccion salta a ‘Continue’.

9. Pulsar controlador del dispositivo (8).
El display cambia al menu ‘Administracion
del usuario’ y como ‘Usuario actual’ aparece
‘Supervisor’.

Cerrara

'Observa 0
Cambiar a o

l Operario

Cambiar a usuario
__ Supervisor:

o

Cancelar

Fig.: Habilitar nivel de usuario

u Si se asigna a un nivel de usuario la contrasefia “0000”, este nivel de usuario permanece
habilitado, si para los niveles de usuario inferiores se ha asignado también la contrasefia
“0000”. No es necesario volver a habilitarlo.

= Si se han asignado contrasefias individuales a los niveles de usuario (no “0000”), se aplica lo

siguiente:

— Se finaliza la sesién de un nivel de usuario protegido con una contrasefia cambiando el nivel
de usuario a ‘Observador’.

— Tras 10 minutos sin accionamiento, se restablece automaticamente el nivel de usuario
‘Observador’ o el nivel de acceso maximo con contrasefia ‘0000’.

— Antes de poder modificar una contrasefia existente de un nivel de usuario, primero hay que
habilitar este nivel de usuario o uno superior.

— Si se ha olvidado la contrasefia de un nivel de usuario, se puede asignar una nueva en el
siguiente nivel de usuario superior; punto de menu ‘Administracion’.

u Si se selecciona una funcion, para la que no hay asignada ninguna autorizacion de acceso
(p. €j. los parametros escritos en gris), aparece un aviso de cambiar el nivel de usuario actual.
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SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod 7.1 Informacion basica

Puesta en servicio

Informacion basica

u Antes de trabajar en el actuador montado y conectado eléctricamente, el personal responsable
de la instalacion debe asegurarse de que la puesta en servicio no provoque ningun fallo en la
instalacion o ponga en peligro a personas.

m ;Si se seleccion6 un tipo de desconexién o ajuste de torque inapropiado para la valvula, ésta
podria sufrir dafios!

m jCuando se cambia del control LOCAL al control REMOTO, el actuador se desplaza cuando
hay una instruccién de desplazamiento del sistema de automatizacion (puesto de mando)!

m En el actuador existen tensiones peligrosas.

En caso de tareas de planificacién, montaje, puesta en servicio y servicio, se recomienda solicitar
la ayuda y la prestacion de servicios al departamento de atencion al cliente responsable de
SIPOS Aktorik.

Garantizar los requisitos para la puesta en servicio

Comprobar y garantizar los siguientes puntos tras el montaje o durante la revision:

u El actuador estd montado correctamente.

u Todos los tornillos de sujecion y elementos de unidn estan bien apretados.

® Las conexiones equipotenciales y de puesta a tierra se han establecido correctamente.
u La conexidn eléctrica se ha realizado correctamente.

u Se han realizado todas las medidas de proteccidn contra contacto para piezas méviles o bajo
tension.

m El actuador y la valvula no estan dafados.

u Se ha respetado el margen de temperatura admisible para el actuador y también se ha tenido
en cuenta la transmision térmica desde el elemento de regulacion.

En caso necesario, se deberan realizar otras comprobaciones conforme a las condiciones
especificas de la instalacion.

Antes de la puesta en servicio

m Ajustar el idioma, en caso de que los textos del display no aparezcan en el idioma deseado,
ver capitulo ‘5.2 Seleccionar idioma” en la pagina 28.

= Habilitar la autorizacion como minimo para el nivel de usuario 3 ‘Supervisor’,
ver capitulo '6 Administracion del usuario” en la pagina 30.
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7 Puesta en servicio Instrucciones de servicio

7.1 Informacién basica SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod
— En el resumen siguiente se muestra el orden de las acciones para la puesta
LY en servicio.
c
&
i6 : P Ver
E;l Accion Expllcacmn descripcién:
(0] Seleccionar = ggr:r?r?::;{zjustar clase y tipo Pagina 35
= engranaje adicional granaj
o o
2 Seleccionar Comprobar/ajustar sentido de Pagina 39
_— sentido de cierre I cierre: giro a la derecha o izquierda.
QI
© Y-
Parametrizar revolu- Comprobar/parametrizar Pagina 40
ciones o velocidad de revoluqiqnes o_veloci.dad
posicionamiento, tiempo ml m I n de posicionamiento/tiempo

de posicionamiento de posicionamiento.

¢

Selecci Comprobar/ajustar tipo de Pagina 41
tino de d eleccionar I m desconexion; sujeto al torque/a
IpC de desconexion la fuerza o al recorrido.

. Comprobar/parametrizar Pagina 41
Parametrizar m ﬂ torques/fuerzas de apagado.
torques de apagado

Comprobar/ajustar la transmisién Pagina 46
del engranaje de sefializacion.

Solo en ejecucion con engranaje

de sefializacion.

Ajustar engranaje
de sefalizacion

Ajustar las posiciones finales Pagina 47,
en actuador con engranaje de
sefalizacion.
Ajustar las
J Pagina 55

Pl s iz & Ajustar las posiciones finales

en actuador con ejecucion
“no intrusiva”.

Comprobar/ajustar el indicador Pagina 54

de posicidn mecanico, si existe.

Ajustar indicador
de posicién

Parametrizar control
REMOTO

Adaptar el actuador a los requisitos Pagina 65
E del sistema de automatizacion.

m Consultar parametros para el sistema de control en el capitulo ['8.3 Parametros del sistema de
@ control” en la pagina 65.
= No es preciso realizar cada uno de los ajustes. Dependiendo de si ya se prefijaron los ajustes
al pedir el actuador, o el actuador se suministro ya incluso montado en la valvula, sélo sera
preciso comprobar los ajustes.
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7 Puesta en servicio
7.2 Engranaje adicional

Engranaje adicional

Principio de funcionamiento de “engranaje
adicional”

La funcidn “engranaje adicional” ofrece una
comoda adaptacion de los tamafios de indica-
ciones a todo el sistema >actuador + montaje<.
Las propiedades (parametros) de los tipos de
engranaje mas usuales estan incluidos en el
firmware del actuador.

Desarrollo

Montar el engranaje adicional en el actuador,
ver fig. pos. (a).

En el menu “Engranaje adicional” seleccionar
el engranaje adicional montado, pos. (b).

El actuador calcula los valores de parametros
(p.ej. revoluciones y torques) en la propiedad
del engranaje adicional y muestra los valores
generados y unidades en los menus ‘Valvula’,
‘Seguridad’ y ‘Observar’, pos. (c).

Con ello, se visualizan en parametrizar los valo-
res 1:1, que estan pendientes en el lado
de salida del engranaje adicional.

Ademas en el menu “Engranaje adicional”

se visualiza el valor al que hay que ajustar la
transmision del engranaje de sefializacion “7.4.2
Transmisién del engranaje de sefalizacion” en
la pagina 46.

Si el engranaje conectado no esta incluido en
la seleccion que se ofrece, es necesaria la
introduccién manual y personalizada de los
parametros del engranaje.

Los siguientes parametros de un engranaje
adicional se pueden modificar individualmente.
Los parametros y posibles valores de ajuste
se visualizan conforme al tipo de engranaje
seleccionado:

® Engranaje giratorio

Relacion de reduccion

Factor torque de salida/entrada
Torque max. de salida [Nm]
Revoluciones max. entrada [rpm]
Rpm/carrera

= Engranaje de fraccion de vuelta

— Relacién de reduccién

Factor torque de salida/entrada
Torque max. de salida [kNm]
Revoluciones max. entrada [rpm]
Inclinacion [°]

® Unidad lineal

Paso de husillo

Factor torque de entrada/fuerza de salida
Fuerza max. de salida [kN]

Revoluciones max. entrada [rpm]
Carrera [mm]

menu el engranaje

Parametros

©

|El actuador calcula los valores
| de parametro en el engranaje
maontado y los muestra

an el dlsplay

[‘ﬂ!

— N
| Se parametrizan los
valores en el lado
de salida del
engranaje adicional.

Seleccionar en el

montado.

Fig. 1: Principio de ‘Engranaje adicional’

Engranaje adicional

) Clase de engranaje

—(Sin engranaje adicional

—( Engranaje giratorio
——{ Engranaje de fraccion de vuelta

——{ Unidad lineal

Tipo de engranaje

— S S S

—[ Personalizado

—[ Tipo de engranaje . . ..

—{ Tipo de engranaje . . ..

S e S

——( Tipo de engranaje . . . .

Relacion de reduccion’?
paso de husillo®

—( 1,0— 100* )

Factor torque de salida/entrada'?
Factor torque de entrada/fuerza
de salida®

1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1 *
T 0,1—-500%)
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1

Torque max. salida'?
Fuerza max. salida®

( 1— 50000 Nm* |

Revoluciones max. entrada'.??
— 1— 1000 pm* |
Rpm/carr.!, inclinac.?, carr.?
0,1 —9900* |

I

Ajuste engranaje sefalizacion?

_[ XX**)

con engranaje giratorio

2con engranaje de fraccion de vuelta

3con unidad lineal

4sélo con actuador con engranaje de sefalizacién
**No modificable; esto es la especificacion para el

ajuste del engranaje de sefalizacion.

Fig. 2: Menu de ‘Engranaje adicional’
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7.2 Engranaje adicional

Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Seleccionar engranaje adicional y cambiar parametros.

Seleccionar secuencia operativa
de engranaje adicional

1. Seleccionar en el “Menu principal”
“Parametros” (fig. 2, pos. 1) y confirmar (2).
Aparece el menu “Parametros”.

2. Seleccionar punto de menu

“Engranaje adicional” (3) y confirmar (4).

El display cambia al menu

‘Engranaje adicional’.

— Si aun no hay ningun engranaje adicional
seleccionado, en el punto de menu ‘Clase
de engranaje’ aparece “Sin engranaje
adicional”.

— Si ya hay seleccionado un engranaje
adicional, aparece la clase de engranaje,
el tipo de engranaje y los parametros
correspondientes.

3. Poner la marca de seleccion bajo el para-
metro ‘Clase de engranaje’. En el presente
ejemplo, en ‘Sin engranaje adicional’ (5)

y confirmar (6).
Aparece la seleccion:

— Sin engranaje adicional

— Engranaje giratorio

— Engranaje de fraccion de vuelta
— Unidad lineal

4. Seleccionar clase de engranaje; en el
presente ejemplo ‘Engranaje de fraccion
de vuelta’ (7), y confirmar (8).
El display cambia a ‘Engranaje adicional’.
Ahora se puede seleccionar el tipo de
engranaje.

5. Seleccionar tipo de engranaje (9) y
confirmar (10).
El display cambia al menu ‘Tipo de engra-
naje de fraccion de vuelta’ con la seleccion
de los tipos de engranaje posibles para este
actuador. El tipo de engranaje puesto actual-
mente esta marcado con un gancho v}

6. Seleccionar tipo de engranaje’:

a) Seleccionar tipo de engranaje en la lista
(11) y confirmar seleccién (12).
El display cambia a la visualizacién ante-
rior y entonces se ponen y se muestran
los valores de parametros adecuados
para el tipo de engranaje seleccionado.

(0]

b) Si en la lista no se incluye el engranaje
conectado, seleccionar entonces “Perso-
nalizado”. El display vuelve a cambiar
a ‘Engranaje adicional’.

Ahora se pueden poner individualmente
los valores de parametros para el engrana-
je adicional; ver la siguiente descripcion.

' BZ = ejecucién con corona dentada de bronce.

| Menu principal

| Parametros

| Engranaje adicional

Clase de engranaje
| Sin engranaje adicional

Fig. 1: Navegacion al “Engranaje adicional;

clase de engranaje”

@- Q

hginisirangn del usuario r "\I
\

Observar W
D|£|g|\¢ﬂ,l||'x."

Posicionesygrales
S

1)

[ ]
L =
Sin engranaje adic&(}' .
Engranaje giratorio ‘ E:
G T F R s W o | ]

Clase de engranaje

Engrald) @;fraocion de vuelta
Tipo de cﬂg!an?'/
R B P

Personalizado 11@
GS 50.3 - 51:1 v
GS503-5111BZ

G5 63.3 - 82:1 E
GS 100.3 - 208:1 ]

Y

Fig. 2: Seleccionar engranaje adicional
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Cambiar secuencia operativa de valores de parametros para engranaje adicional

La secuencia operativa descrita aqui es igual
con todos los parametros para engranaje Menu principal
adicional y es la continuacion de la secuencia Parametros
operativa anterior 6b); el display muestra el
menu de engranaje adicional y en ‘Tipo de
engranaje’ esta seleccionado “Personalizado”.

Engranaje adicional

Fig. 1: Navegacion al menu
‘Engranaje adicional’

7. Seleccionar parametro; girar el controlador

del dispositivo (11) y poner marca en el
parametro.
El cursor (fig. 2, pos. 1) modifica su posicion
en la barra de desplazamiento (2) conforme
a la posicion de la marca de seleccién en el
menu.

8. Confirmar seleccion; pulsar controlador del
dispositivo (12).
Aparece en menu de ajuste.

9. Cambiar valores de parametros:

Engraz=ia adicional
| Relaciv .1.:19 re_duccic‘m

el @

| Factor torque de salidalentrada
XXX X

| Torque max. salida

— pulsar el controlador del dispositivo XXXX kNm
(la cifra parpadea).

— Girar el controlador del dispositivo hasta
que se visualice la cifra deseada. Fig. 2: Parametros en el menu

— Presionar el controlador del dispositivo; ‘Engranaje adicional’

se acepta la cifra seleccionada.

Ver también “Modificacion de valores/propie-
dades de un parametro” en la pagina 23.

Parametros y sus valores en el menu ‘Engranaje adicional’

Los valores parametrizables en el menu ‘Engranaje adicional’ se refieren a las propiedades
del engranaje adicional y se pueden consultar en la placa de caracteristicas del engranaje.

Relacion de reduccion (con engranajes giratorios y de fraccion de vuelta),
paso de husillo (con unidad lineal)

Relacion de reduccion . —_ n(entrada engranaje)
10—-100 l(relacio'n de reduccion) "~

n(&‘alida engranaje)

La relacién de reduccion es la relacion de las Férmula: Relacion de reduccion

revoluciones entre la entrada y la salida del
engranaje.

Rango de ajuste con

® engranaje giratorio (relaciéon de reduccion): 1,0 a 100

® engranaje de fraccion de vuelta (relacion de reduccioén): 1 a 10000
= unidad lineal (paso de husillo [mm]): 1,0 a 100

Factor torque de salida/entrada (con engranajes giratorios y de fraccion de vuelta),
factor fuerza de entrada/salida (con unidad lineal)

Factor torque de salida/entrada _ M(salida engranaje)
0,1-500 .][O'HCW)

M (entrada engranaje)

Formula: Factor torque de salida respecto
a entrada con engranaje giratorio /
de fraccion de vuelta

El factor torque de salida respecto al torque de
entrada indica en cuanto es mayor el torque

o la fuerza en la salida del engranaje frente al
torque o fuerza en la entrada del engranaje.

Rango de ajuste con

® Engranaje giratorio (factor torque de salida/entrada): 0,1 a 500

® Engranaje de fraccion de vuelta (factor torque de salida/entrada): 1,0 a 5000
= Unidad lineal (factor torque de entrada [Nm]/fuerza de salida [kN]): 1,0 a 100
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Torque max. de salida (con engranajes giratorios y de fraccion de vuelta),
fuerza max. de salida (con unidad lineal)

Torque max. salida
| 1 - 50000

Aqui se ajusta el torque maximo / la fuerza
maxima que puede producirse en la salida del
engranaje (fig. pos. 2); es decir, el torque/la
fuerza con el/la que se puede cargar el
engranaje adicional.

Rango de ajuste con

® engranaje giratorio (torque max. de salida):
1a 50000 Nm

® engranaje de fraccion de vuelta (torque
max. de salida): 0,01 a 500 kNm

® unidad lineal (fuerza méax. de salida):
1a 1000 kN

Engranaje
adicional

El torque de apagado (torque max. para la
valvula) se ajusta en el menu “Parametros” -->

“Valvula”, ver “Torque de apagado/fuerza de
desconexién” en la pagina 43 y ss.

Revoluciones max. entrada

Revoluciones max. entrada
| 1— 1000 rpm

Aqui se ajustan las revoluciones maximas con las que se puede accionar el engranaje adicional
en la entrada. Ver fig. pos. 1

Rango de ajuste: 1 a 1000 rpm

Rpm/carrera (con engranaje giratorio)
Inclinacién (con engranaje de fraccion de vuelta)
Carrera (con unidad lineal)

Rpml/carr.
| 0,1— 9900

Este punto de menu aparece soélo con actuador con engranaje de sefalizacion.
Aqui se ajusta el valor necesario para el desplazamiento de toda la carrera de posicionamiento.

Rango de ajuste con

® engranaje giratorio (rpm/carrera): 0,1 a 9900
® engranaje de fraccion de vuelta (inclinacién): 1 a 360°
= unidad lineal (carrera): 1 a 10000 mm

Ajuste del engranaje de senalizacion

Ajuste engranaje sefalizacion
| XX

Este punto de menu aparece sélo con actuador con engranaje de sefalizacion.

Aqui se visualiza el valor que se ha calculado en base a los valores de parametros introducidos
arriba.

A este valor se tiene que ajustar el engranaje de sefalizacion, ver capitulo “7.4.2 Transmision del
engranaje de sefalizacion” en la pagina 46.

Pagina 38 Y070.302/ES



7.3

7.3.1

Instrucciones de servicio 7 Puesta en servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod 7.3 Parametros de valvula

Parametrizar sentido de cierre, revoluciones, tipos de
desconexidén y torques de apagado

Los actuadores nuevos estan preajustados. Mientras el cliente no solicite otra cosa, los parametros
estandar son los siguientes:

u sentido de cierre con giro a la derecha;
® tipo de desconexion en direccion CERRAR y ABRIR: sujeto al recorrido;

® torques de apagado* en direccion CERRAR y ABRIR: valor de parametro minimo, dependiendo
del equipo, en actuadores de las clases de servicio Ay B (actuadores de mando) 30 %, en
actuadores de las clases de servicio C y D (actuadores de regulacion) 50 % del valor maximo
(no modificable en el 2SG7).

u Revoluciones* para el modo normal y de EMERGENCIA en direccion CERRAR y ABRIR:
4. nivel del rango de ajuste de 7 niveles (coeficiente de graduacién: 1,4).

*En funcién del engranaje montado se aplican los siguientes parametros:

Zgza:zfggg?:)ajzz A7 Parametros Unidad | Parametros Unidad
... Sin 0 con engranaje giratorio Torque Nm Revoluciones rpm
de apagado
... Con engranaje lineal Fuerza kN Velocidad de mm/min
de desactivado posicionamiento
... Con engranaje c_ile fraccion de vuelta Torque Nm Tiempo de . $/90°
Actuador de fraccion de vuelta 2SG7 . . . | de apagado posicionamiento

Si se debe mantener la parametrizacion actual, continuar con el capitulo 7.4 Ajustar posiciones
finales en ejecucion con engranaje de senalizacién” en la pagina 44, o 7.5 Ajustar posiciones

finales en ejecucion con transductor de posicion ‘no intrusivo™ en la pagina 55.

Si ya esta familiarizado con el manejo, también puede trabajar a partir del capitulo ‘8.2 Parametros
especificos de la valvula” en la pagina 61.

Seleccionar sentido de cierre

Si el cliente no solicita lo contrario, los actuadores se suministran con sentido de cierre de giro a la
derecha. Si es necesario que el arbol receptor gire a la izquierda en la direccion CERRAR, debera
modificarse el sentido de cierre.

Si se debe mantener el sentido de cierre actual, continuar con el siguiente capitulo.
I iCada vez que se modifique el sentido de cierre deben ajustarse las posiciones finales!

Secuencia operativa Mend principal

1. Seleccionar en el “Menu principal” el punto Parametros
“Parametros”. ;
Aparece el menu “Parametros”. Valvula
2. Seleccionar el punto de menu “Valvula”. Sentido de cierre
Como primer parametro aparece el ‘Sentido Giro a la derecha
de cierre’ con el ajuste actual (giro a la
derecha o izquierda). Fig. 1: Navegar al parametro
3. Si es necesario modificar el ajuste indicado, “Sentido de cierre”
poner la marca en el ajuste y confirmarlo.

Aparecera el menu “Sentido de cierre”. T T P P T
El ajuste actual se indica mediante un sim- :
bolo ¥ (fig. 2, pos. 2). Giro a la derecha m,l =

4. Poner la marca naranja sobre el ajuste M
3

deseado (pos. 3) y confirmar.
Aparece una advertencia de que hay que
volver a ajustar las posiciones finales por
el cambio del sentido de cierre.

5. Confirmar con “Si”.
El display vuelve al menu “Vélvula” y el

ajuste actual (modificado) se visualiza en
el “Sentido de cierre”. Fig. 2: Menu “Sentido de cierre”
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7.3.2 Parametrizar revoluciones/tiempos de posicionamiento
Con la parametrizacion de las revoluciones se determina lo rapido que se desplaza el actuador al
cerrarse, abrirse o al acercarse a la posicion de EMERGENCIA La parametrizacion se realiza en
siete fases dentro del rango de revoluciones.
El rango de revoluciones de un actuador se orienta segun la concepcioén del actuador, que esta
determinada por la finalidad de uso. Las posibles revoluciones de un actuador estan en la placa
de caracteristicas (rétulo).
Los siguientes valores se aplican al actuador (sin engranaje adicional).
Rangos o marge- Rangos Valores posibles
nes de torque de Brida de revolu- sin engranaje adicional
apagado [Nm] c[|r<;’rr|:]s de velocidad de salida [rpm]
Clase Ay B (modo de servicio segin EN 15714-2)
3 ~380-460V
1200 - 4000 F30 > > 1,25-10 (1,25/1,75| 2,5 |3,5°| 5 7 |10
600 — 2000 F25 > > |—> 25-20 25135 5 7| 10| 14 | 20
300 - 1000 F16 |—> 5-28 5 7 10 | 14°| 20 | 28 | ---
150 — 500 F14, F16 —> 5-40 5 7 10 | 14°| 20 | 28 | 40
75 —-250 F12, F14 |»— —> 10-80 10 | 14 | 20 | 28°| 40 | 56 | 80
37-125 F10, F12, F14|»— > 20-112 20 | 28 | 40 | 56°| 80 | 112 ---
18 - 60 F10 > > 20-160 20 | 28 | 40 | 56° | 80 | 112|160
9-30 F7,F10 >
1~220-230V/3~190-200V > > 5-40 5 7 10 14° 20 28 40
37-125 F10, F12, F14 —b—’_> > > 10-80 10 14 20 28 40 56 80
18 -60 F10 > > 20-160 20 28 40 56° 80 112 160
9-30 F7,F10 > > 20-112 20 28 40 b56° 80 112 ---
1~110-115V —> > 5-20 5 7 10 | 14°| 20 | - | -
37-112 F10, F12, F14 —>—|_> > | 10-40 10| 14 | 20 | 28°| 40 | - | -
18 -60 F10 —>— > 20 - 56 20 | 28 | 40 | 56° | - | - | -
9-30 F7,F10 > —> 20-80 20 | 28 | 40 | 56°| 80 | - | -
Clase C y D (modo de servicio segun EN 15714-2)
3 ~380-460V
1400 - 2800 F30 > > 1,256-10 |1,25/1,75) 2,5|3,5°| 5 7 110
700 — 1400 F25 —>—| |—> 5-40 5 7 10 | 14°| 20 | 28 | 40
350 - 700 F16 > I:: 10-80 10 | 14 | 20 | 28°| 40 | 56 | 80
175 - 350 F14, 16 >
87 - 175 F12,F14 |»—
40 -80 F10, F12, F14| 99—
20-40 F10 >
10-20 FO7,F10 |»—
3~190-200V
40 - 80 F10, F12, F14]| »| 5-40 [ 5] 7] 10][14] 20| 28] 40
20-40 F10 >
10-20 FO07,F10 |»—
1~220-230V
40 -80 F10, F12, F14| 99— |—> 5-40 5 7 10 | 14°| 20| 28| 40
20-40 F10 > > 10-80 10 | 14 | 20 | 28°| 40| 56| 80
10-20 FO07,F10 |»>—
1~110-115V
40 - 80 F10, F12, F14|» > 5-14 5 7 10 | 14° | — | — | -
20-40 F10 > > 5-20 5 7 10 | 14*120 | - | -
10-20 FO7, F10 —>—| *Estandar
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Posibles valores para los parametros de ‘tiempo de posicionamiento’ en actuador de fraccion de
vuelta 2SG7.

Torque Longitudes tiemMaorgzr; d%si- Posibles valores
de apagado | de palanca cignamienpto para parametros tiempo
[Nm] [mm] [/90°] de posicionamiento [s/90°]

Clase A, By C (modo de servicio segun EN 15714-2)

125 150,200 | » »| 80-10 |80 | 56| 40|28 20 | 14 |10

63 100, 150 p— L 110 — 115 V Tensién de alimentacion

32 100,150 | »——1 80 — 20 \ 80 \ 56 \ 40 \ 28°] 20 | — | —
*Estandar

7.3.3

En la parametrizacion de las revoluciones se tiene en cuenta el tipo de engranaje especificado
(ver capitulo “7.2 Engranaje adicional” en la pagina 35): Los valores de revoluciones se calculan
con la relacion de reduccion del engranaje adicional y se visualizan en el display. Andlogamente,
la indicacion de los nombres de parametro y unidades es:

— con actuador de giro: rpm/carrera [rpm];

— con actuador lineal: carrera [mm/min];

— con actuador de fraccion de vuelta: < [s/90°].

En la siguiente secuencia operativa esta descrita, a modo de ejemplo, la parametrizacién de las
revoluciones. Con actuador lineal o de fraccion de vuelta la secuencia operativa es igual, sélo la
visualizacion de los valores y unidades es conforme al engranaje adicional.

Secuencia operativa

1. Seleccionar en el “Menu principal” el punto Menu principal
“Parametros”. .
- . » Parametros
Aparece el menu “Parametros”.
. oA » Valvula
2. Seleccionar el punto de menu “Valvula”.
Como segundo parametro, aparece Revoluciones
“Revoluciones” con los valores actuales para X3
el desplazamiento en direccion CERRAR 20 rpm
(ZX) Y ABRIR(=)). e 14 rpm

3. Si es necesario modificar el valor indicado,
poner la marca en el valor a cambiar y con-
firmarlo.

Aparece el menu de ajuste “Revoluciones”,
ver fig. El valor actual del parametro revolu-
ciones parpadea en azul (fig. pos. 1).

4. Girar el controlador del dispositivo hasta que
aparezca el valor deseado.
El color del nimero cambia de azul a
naranja y la barra de progreso (pos. 2)
muestra graficamente el ajuste dentro del
rango de ajuste (3).

5. Confirmar valor seleccionado. 3 \
El display vuelve al menu “Valvula”.

Rpm

Fig.: Menu ajustar revoluciones

Parametrizar tipos de desconexién y torques/fuerzas de apagado

Tipo de desconexidén
Si el actuador se desplaza, podra apagarse en las posiciones finales sujeto al recorrido o al torque.

El apagado sujeto al recorrido significa que el actuador se desconecta cuando la valvula ha
alcanzado una posicion definida.

El apagado sujeto al torque/a la fuerza significa que el actuador se desconecta solo si,
al desplazarse al rango de las posiciones finales, se alcanza el torque de apagado.
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El tipo de desconexién ajustado en la corres-
pondiente posicién final se puede ver en el
display, ver fig.:

u Pos. 1 = sujeto al torque
m Pos. 2 = sujeto al recorrido
El valor estandar para el tipo de desconexion

de ambas posiciones finales, ABRIR y
CERRAR, esta sujeto al recorrido.

m Cada vez que se modifique el tipo de des-
conexién deben ajustarse las posiciones
finales.

= ;Si se ha seleccionado un tipo de

Fig.: Indicacién del tipo de desconexion
1 = sujeto al torque
2 = sujeto al recorrido

desconexion o ajuste de torque/fuerza
inapropiado, la valvula podria sufrir dafios!

Secuencia operativa

1. Seleccionar en el “Menu principal” el punto
“Parametros”.
Aparece el menu “Parametros”.

2. Seleccionar el punto de menu “Valvula”.
Se visualizan los parametros (letra azul)

| Menu principal

| Parametros

| Valvula

Tipo de desconexion

con el ajuste actual (valor de parametro). |I Suieto al recorrido
3. Girar el controlador del dispositivo hasta que p— J )
en el parametro “tipo de desconexién” se = Sujeto al recorrido

puedan ver los ajustes para CERRAR _I_

y ABRIR = en el display.

Si es necesario modificar, p. €j., el ajuste de
la posicion final CERRAR, poner la marca
sobre el simbolo CERRAR __.

4. Confirmar seleccion (pulsar controlador del
dispositivo). 1
La visualizacion cambia al menu de ajuste
“_¥_Tipo de desconexién” y el display
muestra ambas opciones de seleccion; 2
“Sujeto al recorrido” y “Sujeto al torque”,
ver fig.
El ajuste actual se indica mediante un 2,
(ver fig. pos. 1).

5. Poner la marca de seleccion sobre el ajuste
deseado (pos. 2) y confirmar.
Aparece una advertencia de que hay que
volver a ajustar las posiciones finales por el
cambio del tipo de desconexion.

6. Confirmar con “Si”.
El display vuelve al menu “Valvula” y el
ajuste actual (modificado) se visualiza en
“Tipo de desconexion CERRAR _t_ “.

7. El manejo para cambiar el tipo de desco-
nexion en la posicion final ABRIR es analogo
(a partir del paso operativo 3.).

77 Tipo de desconexién

Sujeto al recorrido

Fig.: Ajustar menu de tipo de desconexion
en posicion final CERRAR
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Torque de apagado/fuerza de desconexion

El ajuste determina qué torque o qué fuerza debe alcanzarse en funcion de la carga en que el
motor se apaga. Esto se aplica tanto en el caso de un apagado sujeto al torque/a la fuerza en
la posicion final como en el caso de un bloqueo. Por eso también deben ajustarse el torque o la
fuerza de apagado en caso de un apagado sujeto al recorrido.

El torque de apagadol/la fuerza de desconexion o apagado de un actuador se orienta segun la
concepcion del actuador, que esta determinada por la finalidad de uso. El torque de apagado de
un actuador esta en la placa de caracteristicas.

En la parametrizacién se tiene en cuenta un engranaje adicional parametrizado (ver capitulo “7.2
Engranaje adicional” en la pagina 35): Los valores para torque/fuerza de apagado se calculan

y visualizan con el factor torque de salida/entrada o torque de entrada/fuerza de salida. En la pan-
talla se ofrecen para la parametrizacion soélo valores que sean relevantes para la combinacion del
actuador con el engranaje conectado. Analogamente, es la indicacion de los valores de ajuste con

- engranaje giratorio: torque de apagado [Nm];
— unidad lineal: fuerza de desconexion [kN];
— engranaje de fraccion de vuelta: torque de apagado [Nm].

El rango o margen de ajuste es, en actuadores de las clases de servicio Ay B, de 30 — 100 %, y en
actuadores de las clases de servicio C y D, de 50 — 100 %, respectivamente en pasos de un 10 %
del par maximo (en algunos engranajes adicionales pueden ser validos otros valores limite). El
ajuste estandar es, respectivamente, el valor minimo posible (tipico en clase Ay B 30% del valor
maximo, en clase C y D 50% del valor maximo).

Las siguientes tablas muestran los posibles valores de parametros sin engranaje adicional.

u En el actuador de fraccion de vuelta 2SG7 no puede modificarse el torque de apagado.

u jSi se seleccion6 un tipo de desconexion o ajuste de torque inapropiado para la valvula,
ésta podria sufrir dafos!

Torques de apagado (sin engranaje adicional)

Rango o margen Posibles valores para el ajuste en Nm de Mdmax
de apagado [Nm] 30% | 40% | 50% | 60% | 70% | 80% | 90% | 100%
Clase Ay B (modo de servicio segun EN 15714-2)

9-30 9 12 15 18 21 24 27 30

18 - 60 18 24 30 36 42 48 54 60

37-125 37 50 62 75 87 100 112 125

75 —250 75 100 125 150 175 200 225 250

150 — 500 150 200 250 300 350 400 450 500
300 — 1000 300 400 500 600 700 800 900 1000
600 — 2000 600 800 1000 1200 1400 1600 1800 2000
1200 - 4000 1200 1600 2000 2400 2800 3200 3600 4000

A Por defecto estan ajustados al 30 %
Clase C y D (modo de servicio segun EN 15714-2)

10-20 10 12 14 16 18 20

20-40 20 24 28 32 36 40

40-80 40 48 56 64 72 80
87 -175 87 105 122 140 157 175
175 - 350 175 210 245 280 315 350
350 - 700 350 420 490 560 630 700
700 — 1400 700 840 980 1120 1260 1400
1400 — 2800 1400 1680 1960 2240 2520 2800

A Por defecto estan ajustados al 50 %

Para simplificar, en el resto de la descripcion la denominacién “torque” equivale también a
fuerza. Por ejemplo, “para sujeto al torque/a la fuerza” se utiliza s6lo la denominacion de sujeto
al torque.
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Secuencia operativa

. En el menu “Valvula”, girar el controlador

del dispositivo hasta que en el parametro
“Torque de apagado” se puedan ver los
ajustes para CERRAR ZI_ y ABRIR = en el
display.

. Si es necesario modificar, p. €j., el torque

de apagado para la posicion final CERRAR,
poner la marca en el valor a cambiar y
confirmarlo.

La visualizacion cambia al menu de ajuste
“_¥_ Torque de apagado” (ver fig.) y el valor

| Menu principal

| Parametros

| Valvula

Torque de apagado

KX 28 Nm

- 20 Nm

Torque de apagado

actual parpadea (fig. pos. 1). 1
3. Girar el controlador del dispositivo hasta I | 28 Nm
que aparezca el valor deseado. 2 '

En la barra de progreso (pos. 2) se puede
ver la posicién actual dentro del rango o
margen de ajuste (3).

20 Nm

3

4. Confirmar valor seleccionado. \
El display vuelve al menu “Valvula”.

Fig.: Menu Ajustar torque de apagado

5. Para ajustar el torque de apagado en la
posicion final ABRIR, proceder de modo
analogo.

7.4 Ajustar posiciones finales en ejecucion con engranaje de
sefnalizacion

Los actuadores PROFITRON vienen o bien con engranaje de sefializacion o en la variante
ﬂ%’ “no intrusiva” con el transductor de posicion “no intrusivo”. El ajuste de las posiciones finales en
HiMod y PROFITRON con el transductor de posicion no intrusivo se describe en el capitulo 7.5.

7.4.1 Aspectos generales

Si los actuadores se suministran montados sobre valvulas, este paso de trabajo lo realiza por
lo general el proveedor de las valvulas. Durante la puesta en servicio deben comprobarse los
ajustes.

El ajuste de la transmisién del engranaje de sefalizacion no es necesario en el actuador de
ﬂ%’ fraccion de vuelta 2SG7... Este actuador no incluye ningln engranaje de sefializacion ajustable.
Continuar con el capitulo 7.4.3.
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Principio de funcionamiento de la deteccién de carrera

Con el ajuste de la transmision del engranaje de sefializacion y de las posiciones finales se
garantiza que la longitud, asi como el inicio y el final (posicion final ABRIR y CERRAR) de la
carrera de posicionamiento de la valvula se transmitan correctamente a la unidad electrénica.

Tabla de ajuste
_Valor del engranaje
de ajuste de sefalizacién

Revoluciones

W T
t

Rueda central

Fig.: Representacion esquematica de los ajustes transmision del engranaje de sefalizacion
y posiciones finales
Explicacién

Desde la posicion del potenciometro (8) la unidad electrénica detecta la posicion del arbol
receptor (4), detectando asi la posicién de la valvula conectada.

Para ello son necesarios dos ajustes:

1. Las vueltas del arbol receptor (4), necesarias para toda la carrera de posicionamiento [(5)
X hasta Y], se tienen que reducir a través del engranaje de sefalizacion (ver a en el grafico)
a un movimiento de giro de < 300° (x hasta y) del potenciometro (8).

2. Una posicion final mecanica de la valvula (X o Y) tiene que corresponder con un final del
margen de posicionamiento eléctrico del potencidmetro (x o y) (ver b en el grafico).

Ver descripcién detallada en los capitulos siguientes '7.4.2 Transmision del engranaje de sefaliza-
cion’ y ['7.4.3 Procedimiento de nuevo ajuste (ajuste inicial) de las posiciones finales’\.
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Transmision del engranaje de seializacién

El nimero de revoluciones que se necesita para recorrer toda la carrera de posicionamiento debe
ser conocido. El ajuste del engranaje de sefializacion requerido figura en la siguiente tabla “Ajus-
te del engranaje de sefializacion”. Los valores intermedios se redondean al valor de graduacion
superior siguiente (p. €j.: en caso de 30 rpm/carrera debe ajustarse el valor de graduacion 36).

Si en el menu “Engranaje adicional” (“7.2 Engranaje adicional” en la pagina 35) se ha seleccio-
nado un engranaje adicional, el firmware calcula el ajuste del engranaje de sefializacion.

Para ello es necesario ajustar en el display la magnitud de la carrera de posicionamiento en la
salida del engranaje adicional. En funcion del engranaje adicional conectado, la unidad de ajuste
mostrada con:

— actuador sin o con engranaje giratorio es = rpm/carrera,
— actuador con unidad lineal conectada es = mm/carrera de posicionamiento,
— actuador con engranaje de fraccion de vuelta conectado es = grados angulares [°].

El proveedor de valvulas también puede suministrar los datos (nimero de revoluciones para la
carrera de posicionamiento completa).

Si no se conoce el numero de revoluciones/carrera, porque, por ejemplo, el actuador debe funcio-
nar sobre una valvula “antigua” existente, desplazar el actuador entonces por toda la carrera de
posicionamiento y observar cuantas vueltas gira el arbol receptor.

Si no es posible observar el arbol receptor, no obstante proceder como se describe en el si-
guiente capitulo “Procedimiento ajustar las posiciones finales” y tener especialmente en cuenta
y proceder segun los avisos del display en “Ayuda” ("Auxilio”) del engranaje de sefalizacion.

La tabla muestra los ajustes del engranaje de sefializacién en actuadores sin engranaje adicional.

Ajuste del engranaje de sefializacién sin engranaje adicional

Tipo de actuador Carrera de posicionamiento de la valvula [rpm/carrera]
2SA7.1/2/3/4/5/6 08| 21| 55| 14 | 36 | 93 | 240 | 610 | 1575|4020
2SA7.7/8 0,2 (052137 35| 9* |23,2| 60 | 152 | 393 | 1005
10 posibles ajustes en el v v v v v v v v v v
engranaje de senalizacion >
(escala) 08| 21| 55| 14 | 36 | 93 | 240 | 610 | 1575|4020

*ajustado de forma estandar si no lo requiere de otra forma el cliente.
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El ajuste de las posiciones finales se realiza directamente en el actuador.

Procedimiento de nuevo ajuste (ajuste inicial) de las posiciones finales

La valvula no debera estar deformada ni torcida. Soltarla con la manivela/el volante en caso necesa-
rio. Ver el manejo de la manivela/del volante en el capitulo '4.1 Manivela, volante” en la pagina 15.

El proceso de ajuste se cancela seleccionando “Atras” 4. El ajuste de la posicion final vigente
hasta ahora se mantiene mientras que la rueda central no se haya girado.

. Seleccionar en el menu principal el punto

‘Posiciones finales’.
El display cambia al menu ‘Posiciones
finales’.

Confirmar el punto del menu ‘Nuevo ajuste’.
El display cambia a la solicitud de ajustar
‘Solo posiciones finales’ (fig. 2, pos. 1), 0
ejecutar el ajuste ‘Completo’ con los para-
metros que son requisito para un correcto
ajuste de la posicion final (pos. 2).
Estos parametros son:
— sentido de cierre

(giro a derecha o izquierda),
— revoluciones

(en direccion CERRAR y ABRIR),

— tipo de desconexion
(sujeto al torque o al recorrido en
posicion final CERRAR y ABRIR),
— torque de apagado (en posicion final
CERRAR y en posicion final ABRIR).
Estos parametros estan descritos ya en
el capitulo 7.3.

. Seleccionar y confirmar punto del menu

‘Solo posiciones finales’. (En el caso del
2SG7, continuar con el paso operativo 11).
El display cambia a la animacion de ‘Desator-
nillar la tapa del engranaje de sefalizacion’.

. Soltar 4 tornillos (fig. 3, pos. 1) de la tapa

del engranaje de sefalizacion y quitarla.

En el display pasar a ‘Continue’.
El display cambia a ‘Adaptar transmision
del engranaje de sefializacion a la véalvula’.

. Aceptar valor de graduacion de tabla o de

— menu Engranaje adicional,
ver “Ajuste del engranaje de sefaliza-
cion” en la pagina 38,

— o de tabla “Ajuste del engranaje de se-
fAalizacion sin engranaje adicional” en la
pagina 46

y desplazar la rueda deslizante (fig. 3,

pos. 2) de modo que su rueda dentada se

halle frente al valor de graduacion deseado

en la escala.

@ 0O

Posiciones finales

-

Fig. 1: Nuevo ajuste de posiciones

finales

Seleccione tipo de nuevo ajus

Completo
Ingrese parametros de valvula

B Nicvosiuste )
i i juste

Fig. 2: Ajuste de posiciones finales
con o sin parametros

Fig. 3: Ajustar la transmision del engranaje

de seiializacion
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graduacion.

(fig. 3, pos. 3).

8. En el display pasar a “Continue”.
En el display aparece el requerimiento de
poner la rueda central en la posicion central.

9. Girar la rueda central a la posicién central:
Ajustar la rueda central de tal modo que las
flechas 1y 2 apunten hacia arriba, ver la
figura 4.

En el display se confirma la posicién correcta
y la marca de seleccion esta en ‘Continude’.

10. Confirmar ‘Continue’.
El display cambia a la consulta de qué
posicion final se debe ajustar primero,
CERRAR 0 ABRIR (fig. 5).
No es obligatorio observar la secuencia en la
que deben ajustarse las posiciones finales.
A continuacioén se describe el ajuste de la
posicion final ABRIR. El ajuste de la posicién
CERRAR es analogo.

11. Seleccionar (fig. 5, pos. 1) y confirmar la
posicion final que deba ajustarse primero
(en presente el ejemplo, posicion final
ABRIR).

El display cambia al ajuste de la posicion
final y se solicita el desplazamiento a la
posicion final ABRIR (fig. 6). Se ofrece el
desplazamiento en direccion ABRIR. El sim-
bolo de posicion final ABRIR esta resaltado
con fondo naranja (fig. 6, pos. 1). Si debe
desplazarse en la otra direccion, girar el
controlador del dispositivo y poner la marca
naranja sobre el simbolo CERRAR (fig. 6,
pos. 2).

iPor principio, hay que ajustar primero la
posicion final que se haya seleccionado en
el anterior paso operativo 11!
Ademas el display mostrara el tipo de
desconexién seleccionado. En el presente
ejemplo:
m posicion final CERRAR = sujeto al torque
(fig. 6, pos. 3) y

m posicion final ABRIR = sujeto al recorrido
(pos. 4)

12. Dependiendo del modo de apagado en la
posicion final, sujeto al recorrido o al torque,
debera seleccionarse la siguiente secuencia
operativa de forma correspondiente.

u Si el valor de la carrera de posicionamiento de la valvula (rpm/carrera) no concuerda con
el valor de graduacion de la tabla, ajustar la rueda deslizante al siguiente valor superior de

u Desplazar la rueda deslizante en la direccion deseada ejerciendo solo una ligera presion.
La rueda deslizante se desplaza con mayor facilidad moviendo ligeramente la rueda central

m Si no se conoce el numero de revoluciones/carrera, proceder no obstante como se describe
a continuacion y, en el paso operativo 16, tener en cuenta los avisos del display.

Fig. 4: Girar la rueda central
a la posicion central

« G

Ingrese posicion de inicio y final:

\I CERRAR

Fig. 5: Seleccion de la posicion final

pad  Nuevoajuste

Arrangue a posicion final ABRIR:

# : Auxilio _
Aceptar posicidn final

Fig. 6: Arranque a posicion final ABRIR
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= Apagado sujeto al recorrido:

a) Tener en cuenta la posicién de la valvula y desplazar a la posicion final; pulsar controlador
del dispositivo.
Desplazar el actuador hasta que la valvula haya llegado a la posicion final.
Mientras el actuador se desplaza, parpadea el LED de la posicion final seleccionada.

m Si se acciona brevemente (< 3 s) el controlador del dispositivo, el actuador se desplaza
s6lo mientras el controlador sea pulsado. Si se acciona prolongadamente (> 3 s), se
produce un autoenclavamiento (en el display se visualiza “Autoenclavamiento activo”)

I@ y el actuador se desplaza hasta que se vuelva a pulsar el controlador del dispositivo.

= Si en el apagado sujeto al recorrido se ha desconectado por torque, p. €j. con un
elemento de regulacidon de marcha pesada, un desarrollo del torque desfavorable
0 un desplazamiento a un tope mecanico, esto se indicara en el display con
“Apagado sujeto al torque”.

b) Una vez alcanzada la posicion deseada
para la posicion final, pulsar el con-
trolador del dispositivo; el actuador se
detiene. Realizar un eventual ajuste de
precision mediante el desplazamiento
en direccion contraria.

« ST

Arrangue a posicion final ABRIR

c) Girar el controlador del dispositivo
y poner la marca de seleccion en
‘Aceptar posiciones finales’ (fig. 7).

/A
Sty
-l

d) Pulsar controlador del dispositivo. Affi.'_fc’._
En el caso del 2SG7... continuar con 1

el paso operativo 15.

Fig. 7: Aceptar posicion final
Aparece en el display

— la solicitud de girar la rueda central
en el sentido de la flecha hasta que
aparezca 0 (fig. 8), continuar con el
paso operativo 13;

— el ajuste es correcto, continuar con
el paso operativo 14.

= Apagado sujeto al torque:

iMantener pulsado el controlador del dis-
positivo durante mas de 3 s! El actuador
se desplaza automaticamente hasta llegar
a la posicion final. (En el caso del 2SG7,
continuar con el paso operativo 14).
Aparece en el display

— la solicitud de girar la rueda central
en el sentido de la flecha hasta que
aparezca 0 (fig. 8), continuar con el
paso operativo 13;

— el ajuste es correcto, continuar con el
paso operativo 14.

Si se acciona brevemente (< 2 s) el controlador del dispositivo, el actuador se desplaza sélo
I@ mientras el controlador sea pulsado. Si se desplaza el actuador de esta manera, pulsando
brevemente repetidas veces, no se producira inmediatamente un apagado sujeto al torque.
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13. Girar la rueda central (fig. 8 pos. 1) en la
direccion que indica la flecha (pos. 2) hasta
que el valor (pos. 3) esté en ‘000'.

El correcto ajuste de la primera posicion
final se acciona en el display y la marca de
seleccién naranja salta a ‘Continue’ (fig. 9).

14. En el display pasar a ‘Continte’.
La primera posicion final esta ajustada, el
sistema cambia al ajuste de la otra posicion
final. En el display aparece la solicitud de
desplazamiento a la posicion final (en el
presente ejemplo posicion final CERRAR).

15. Si el actuador dispone de un indicador de
posicion mecanico, es conveniente ajustar
ahora la visualizacion de la primera posicion.
De este modo se evita un desplazamiento
separado a la posicion final. Ver el ajuste en
el siguiente capitulo ['7.4.5 Ajuste del indica-
dor de posicidon mecanico” en la pagina 54.

16. Dependiendo del modo de apagado en la
posicion final, sujeto al recorrido o al torque,
desplazar el actuador consecuentemente
a la otra posicion final:.

= Apagado sujeto al recorrido

a) Desplazar el actuador hasta que la
valvula haya llegado a la posicion final.
Fijarse en la valvula durante el despla-
zamiento.

El display informa sobre si se ha alcan-
zado el rango o margen de ajuste valido
(fig. 10, pos. 1) (3b) o aun no (3a), y la
barra de progreso (2) cambia conse-
cuentemente del color amarillo al verde.

m Si se contintia desplazando por
encima del rango de ajuste valido,
la barra de progreso cambia del color
verde al rojo (fig. 11, pos. 1) y aparece
el mensaje ‘Rango valido excedido’.
Seleccionar ‘Auxilio’ (fig. 11, pos. 2)
y confirmar. Aparece una indicacion

n@ para modificar la transmision del

engranaje de sefalizacion. Confirmar
la indicacion y reajustar consecuente-
mente la rueda deslizante en el engra-
naje de sefalizacion (ver también paso
operativo 7) y repetir el ajuste de las
posiciones finales.

u Si se ha alcanzado la posicion final
antes del rango o margen de ajuste
valido, o si por bloqueo se ha apa-
gado por torque antes de alcanzar la
posicion final, p. ej. con un elemento
de regulacién de marcha pesada, un
desarrollo del torque desfavorable o un
desplazamiento de un tope mecanico
(volver a la posicion final deseada),
esto se indicara en el display con
‘Apagado sujeto al torque’.

(| Nuevoajuste

Girar rueda central en sentido
de flecha hasta '0"

Continte

Fig. 8: Ajustar rueda central

pal  Nuevoajuste

Ajuste correcto

Fig. 9: Ajuste 1. Posicion final correcta

“«
Arranque a posicion final CERRAR
=

Aun no alcanzado el rango
de ajuste valido

Auxilio
Aceptar posicion final

Rango de ajuste valido

Aceptar posicion final

Fig. 10: Arranque a posicion final CERRAR
con apagado sujeto al recorrido

=

Rango de ajuste excedido

-

uxilio
2

Fig. 11: Rango de posicion final excedido
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En este caso comprobar:

— suavidad de funcionamiento
de la valvula;

— torque de apagado ajustado;
— tipo de desconexion.

b) Poner la marca de seleccion
sobre ‘Aceptar posiciones finales’
(fig. 12, pos. 4).

Continuar con el paso operativo 17.

= Apagado sujeto al torque

Seleccionar la direcciéon de desplazamien-
to CERRAR (ABRIR para el ajuste en
direccion de ABRIR) y mantener pulsado
el controlador del dispositivo durante mas
de 3 s.

El actuador se desplaza automaticamente
hasta llegar a la posicion final.

El display informa sobre si se ha alcanza-
do el rango o margen de ajuste valido

(fig. 12, pos. 1) (3b) o aun no (3a), y la
barra de progreso (2) cambia consecuen-
temente del color amarillo al verde.

Si se ha alcanzado el torque de apagado,
aparece el mensaje ‘Torque de apagado
alcanzado’ (3b) y el punto de menu ‘Acep-
tar posicion final’ esta activado (fig. 12,
pos. 4).

Si, antes de haber alcanzado el rango de
ajuste valido, se visualiza ‘Apagado sujeto
al torque’, seleccionar ‘Auxilio’ y reajustar
consecuentemente la rueda deslizante en
el engranaje de sefializacion, y repetir

el ajuste de las posiciones finales

(ver también paso operativo 7).

17. Confirmar ‘Aceptar posicion final’.
En el display se confirma el correcto ajuste
(fig. 13).

18. Pulsar controlador del dispositivo. El actua-
dor cambia al menu ‘Posiciones finales’.
Ahora debe ajustarse la visualizacion de la
segunda posicion final del indicador de posi-

cién mecanico, ver ['7.4.5 Ajuste del indicador

de posicién mecanico” en la pagina 54.

*« Nuevo ajuste

Arranque a posicion final CERRAR
hasta torque de apagado

| -

Aln no alcanzado el rango
de ajuste valido

Auxilio

3a

Aceptar posicion final

= -

Torque de apagado alcanzado

Fig. 12: Arranque a posicion final CERRAR
con apagado sujeto al torque

iAjuste de la posicion
final exitosa!

1

Fig. 13: Ajuste de la posicion final correcto

u ;Si se cambia al control REMOTO, el actuador se desplaza cuando haya una instruccion de
mando del puesto de mando!

® jUna vez ajustadas las posiciones finales, no debera volver a reajustarse la rueda central!
De lo contrario sera necesario realizar un nuevo ajuste completo de las posiciones finales.
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Reajustar las posiciones finales

Requisitos

= ;Debe existir un ajuste valido de posiciones finales! Si no existe ninguno, ver el anterior apartado
“7.4.3 Procedimiento de nuevo ajuste (ajuste inicial) de las posiciones finales” en la pagina 47.

m Al comenzar el ajuste de las posiciones finales, la valvula no debera estar sometida a una tension
mecanica, soltarla en caso necesario con ayuda de la manivela/volante (véase el capitulo 4.1).

= jNo debe haberse modificado la posicion de la rueda central desde el ajuste inicial y tampoco se
debera modificar con el reajuste!

El proceso de ajuste se cancela seleccionando ‘Atras’ 4. El ajuste de la posicion final vigente
hasta ahora se mantiene mientras que la rueda central no se haya girado.

Secuencia operativa

1. Seleccionar control LOCAL ﬂE\L’J

- 0
2. Seleccionar en el menu principal el punto
‘Posiciones finales’. .
El display cambia al menu ‘Posiciones
finales’.

3. Confirmar punto de menu ‘Reajuste’ (fig. 1,  Fig. 1: Reajuste de posiciones finales
pos. 1).
El display cambia a la seleccion de la
posicion final que debe reajustarse (fig. 2).

« BT

4. Seleccionar la posicién final que debe rea-
justarse (en el presente ejemplo la posicién
final ABRIR) y confirmar.

La visualizacion cambia y se solicita el
desplazamiento a la posicion final selec-
cionada. Si se ha seleccionado la posicion = T -
final ABRIR, la marca naranja esta en el

simbolo de posicion final ABRIR @ . Sise \ 3. CERRAR

Seleccionar posicién final para reajuste:

ha seleccionado la posicién finalﬁRRAR,
la marca esta en el simbolo de posicion final
CERRAR I Fig. 2: Seleccionar posicion final
Adicionalmente el display indica:

— porcentualmente la posicién actual dentro
de la carrera de posicionamiento (fig. 3,

o 1 « BT
— el rango de ajuste vélido para la nueva 2 rranque a posicion final
posicion final (fig. 3, pos. 2); .ﬁ;E;R;R
— la barra de progreso, que muestra 3a
graficamente la sefial del potenciémetro
(pos. 3a); A -53.0 %

— la desviacion en % respecto a la posicion 4 Aln no alcanzado el rango

final valida actualmente (pos. 4). y de ajuste valido
5a PSS

- el mensaje de que —\ Aceptar '.)(]Sil.’ilf)!.‘- fina —
- aun no se ha alcanzado un rango de I

ajuste valido (pos. 5A), o
= A-45.3 % N—

- el rango de ajuste es valido (pos. 5b).
Dentro del rango de ajuste vélido se puede _S_’/"R ———
aceptar la posicion final (6). 5b PEICIEER CMER amaa

. J/Aceptar posicion final
5. En caso necesario, poner la marca sobre el 6 ‘

simbolo de la posicion final a la que se debe Fig. 3: Desplazar a nueva posicién final
desplazar (nueva posicion final).
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6. Desplazar el actuador a la nueva posicion
final.

= Apagado sujeto al recorrido:
Pulsar el controlador del dispositivo hasta
que se haya alcanzado la nueva posicion
final. Cambiando la direccién de despla-
zamiento es posible un posicionamiento
preciso.
Si se abandona el rango de ajuste valido,
cambia el color de la barra de progreso. Ver
también la indicacion del capitulo ‘Procedi-
miento de nuevo ajuste...” en Pagina 50.

= Apagado sujeto al torque:
Un reajuste de las posiciones finales
con apagado sujeto al torque puede ser 1a
necesario en caso excepcionales, si p.ej.
la funcién ‘Posicion final adaptativa’ esta 2a
desconectada o se tiene que corregir una
desviacién de hasta el 7% (ver también
Pagina 88). jMantener pulsado el con-
trolador del dispositivo durante mas de 3 s!
El actuador se desplaza automaticamente
hasta llegar a la posicion final, ver ademas 1b
el siguiente aviso:

-~ T

rrangue a posicion final
ABRIR

: 96 % y—

;

Rango de ajuste valido

Aceptar posicion final

Si se acciona brevemente (< 2 s) el
controlador del dispositivo, el actuador 3
se desplaza so6lo mientras el controlador
@} sea pulsado. Si se desplaza el actuador

de esta manera, pulsando brevemente ~ Fig. 4:  Aceptar nueva posicion final
repetidas veces, no se producira inme-

diatamente un apagado sujeto al torque.

Rango de ajuste valido

En el display se muestra el rango de ajuste
valido asi como porcentualmente el cambio
a la carrera de posicionamiento total anterior
y la desviacion con respecto a la posicién
final anterior.

)
\V

jAjuste de la posicion
final exitosa!

7. Poner la marca en ‘Aceptar posicion final’
(fig. 4, pos. 3) y confirmar.
Un mensaje confirma el correcto reajuste.

8. Confirmar ‘Finalizado’ (fig. 5, pos. 1). 1
El display cambia al menu ‘Posiciones

finales’ Fig. 5: Reajuste de la posicion final correcta
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Ajuste del indicador de posicion mecanico

El indicador de posicion mecanico indica la posicién en la que se encuentra la valvula actualmente.
En este contexto, el simbolo -+ significa ABRIR y el simbolo { CERRAR (ver fig. 1 pos. 1y 2).

El indicador de posicion mecanico es opcional, por lo que no esta presente en todos los aparatos.
Si se ha suministrado el actuador ya montado sobre la valvula, este ajuste puede haberse reali-

zado ya por parte del proveedor de valvulas. Es imprescindible comprobar el ajuste en la puesta
en servicio.

Si no se ha realizado el ajuste del indicador de posicién mecanico con motivo del ajuste de las
posiciones finales, debera ajustarse el indicador como sigue.

Secuencia operativa

1. Desplazar el actuador a la posicion final
CERRAR.

2. Desatornillar la tapa del engranaje de
sefalizacion.

3. Girar el disco blanco con el simbolo de Fig. 1: Simbolos de indicador de posicion

CERRAR (fig. 2, pos. 1) hasta que el simbolo
de CERRAR (fig. 1, pos. 1) y la marca de
flecha (3) queden superpuestos en la mirilla
de la tapa.

4. Desplazar el actuador a la posicion ABRIR.

5. Sujetar el disco blanco (fig. 2, pos. 1) y girar
el disco transparente (2) hasta que el simbolo
de ABRIR (fig. 1, pos. 2) y la marca de flecha
(3) queden superpuestos.

6. Atornillar la tapa del engranaje de
sefializacion.

Fig. 3: Indicador de posicién en el 28G7
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Ajustar posiciones finales en ejecucion con transductor de
posicion ‘no intrusivo’
Los actuadores PROFITRON vienen o bien con engranaje de sefializacion o en la variante “no

intrusiva” con el transductor de posicion no intrusivo (niP). El ajuste de las posiciones finales con
engranaje de sefializacion se describe en el anterior capitulo [7.4.

Con el actuador HiMod, el transductor de posicion “no intrusivo” es estandar.

Si los actuadores se suministran montados sobre valvulas, este paso de trabajo lo realiza por
lo general el proveedor de las valvulas. Durante la puesta en servicio deben comprobarse los
ajustes.

Nuevo ajuste (ajuste inicial)
El ajuste de las posiciones finales se realiza directamente en el actuador.

La valvula no debera estar deformada ni torcida. Soltarla con la manivela/el volante en caso
necesario. Ver el manejo de la manivela/del volante en el capitulo 4.1.

No es obligatorio observar la secuencia en la que deben ajustarse las posiciones finales.
En el siguiente ejemplo se muestran los mensajes del display para la posicién final ABRIR.
Los mensajes para el ajuste de la posicién final CERRAR son anélogos.

El proceso de ajuste se cancela seleccionando ‘Atras’ ™ El ajuste de la posicion final vigente
hasta ahora se mantiene mientras que el actuador no se haya desplazado.

Secuencia operativa

1. Seleccionar control LOCAL [l &1 | O . - 0

. L siciones ﬁnales
2. Seleccionar en el menu principal el punto

‘Posiciones finales’.
El display cambia a “Nuevo ajuste” (fig. 1). Reajuste

3. Confirmar la seleccion.
El display cambia a la solicitud de ajustar
‘Solo posiciones finales’ (fig. 2, pos. 1), o eje-
cutar el ajuste ‘Completo’ con los parametros
que son requisito para un correcto ajuste de
la posicion final (pos. 2).
Estos parametros son

— sentido de cierre (giro a derecha o .
izquierda),

— revoluciones (en direccion CERRAR 1 Selaccione tipo de nuevo ajuste
y ABRIR),

— tipo de desconexién (sujeto al torque o s i e St =
al recorrido en posicion final CERRAR 2
y ABRIR), \

Fig. 1: Nuevo ajuste de posiciones finales

— torque de apagado (en posicion final
CERRAR y en posicion final ABRIR).

Estos parametros estan descritos ya en
el capitulo 5.3.

Completo
Ingrese parametros de valvula

Fig. 2: Ajuste de posiciones finales
4. Seleccionar y confirmar punto del menu con o sin parametros
‘Solo posiciones finales’. El display cambia
a la consulta de qué posicién final se debe
ajustar primero, CERRAR o ABRIR.
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No es obligatorio observar la secuencia en la
que deben ajustarse las posiciones finales.
A continuacion se describe el ajuste de la
posicion final ABRIR. El ajuste de la posicién
CERRAR es analogo.

5. Seleccionar (fig. 3, pos. 1) y confirmar la
posicion final que deba ajustarse primero (en
presente el ejemplo, posicion final ABRIR).

El display cambia al ajuste de la posicién
final y solicita el desplazamiento a la posiciéon
final ABRIR (fig. 4). Como direccion de des-
plazamiento se ofrece la direccion ABRIR: El
simbolo de posicion final ABRIR esta resalta-
do con fondo naranja (fig. 4, pos. 1).

Si debe desplazarse en la otra direccion,
girar el controlador del dispositivo y poner

la marca naranja sobre el simbolo CERRAR
(fig. 4, pos. 2).

jPor principio, hay que ajustar primero la
posicion final que se haya seleccionado
en el anterior paso operativo 4!
Ademas el display mostrara el tipo de
desconexion seleccionado. En el presente
ejemplo:
m posicién final CERRAR =
sujeto al torque (pos. 3) y

m posicién final ABRIR =
sujeto al recorrido (pos. 4)

6. Dependiendo del modo de apagado en la
posicion final, sujeto al recorrido o al torque,
debera seleccionarse la siguiente secuencia
operativa de forma correspondiente.

= Apagado sujeto al recorrido:

a) Tener en cuenta la posicién de la
valvula y desplazar a la posicion final;
pulsar controlador del dispositivo.
Desplazar el actuador hasta que la
valvula haya llegado a la posicién final.*
Mientras el actuador se desplaza,
parpadea el LED de la posicion final
seleccionada.

“Apagado sujeto al torque”.

« T

Ingrese posicion de inicio y final:

1
O e—
\I CERRAR

Fig. 3: Seleccién de la posicion final

pad  Nuevoajuste

Arranque a posicion final ABRIR:

g A W N

# _ Auxilio _
Aceptar posicion final

N\

Fig. 4: Arranque a posicion final ABRIR

u Si se acciona brevemente (< 3 s) el controlador del dispositivo, el actuador se desplaza
so6lo mientras el controlador sea pulsado. Si se acciona prolongadamente (> 3 s), se
produce un autoenclavamiento (en el display se visualiza ‘Autoenclavamiento activo’)
y el actuador se desplaza hasta que se vuelva a pulsar el controlador del dispositivo.

u Si en el apagado sujeto al recorrido se ha desconectado por torque, p. ej. con un

elemento de regulacién de marcha pesada, un desarrollo del torque desfavorable
o un desplazamiento a un tope mecanico, esto se indicara en el display con

* Si el actuador se ha desconectado de forma automatica antes de llegar a la posicion final, se puede deber

a dos causas:

— marcha dificultosa del elemento de regulacién y/o desarrollo desfavorable del torque, en este caso debe

interrumpirse el proceso, o

— la valvula ha llegado al tope mecanico, en este caso debera desplazarse a la posicion final requerida.
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b) Una vez alcanzada la posicion deseada
para la posicion final, pulsar el con-
trolador del dispositivo; el actuador se
detiene. Realizar un eventual ajuste de
precision mediante el desplazamiento
en direccion contraria.

c) Confirmar la posiciéon con
‘Aceptar posiciones finales’ (fig. 5).
Se inicia el transductor de posicion no
intrusivo. Esto dura un par de segun-
dos. Después, la primera posicion final
esta ajustada y el sistema cambia al
ajuste de la otra posicién final.
En el display aparece la solicitud de
desplazamiento a la posicion final
CERRAR.

Continuar con el paso 7.

= Apagado sujeto al torque:

a) jMantener pulsado el controlador del
dispositivo durante mas de 3 s! El ac-
tuador se desplaza automaticamente.
Aviso:

Si se pulsa brevemente (< 2 s) el con-
trolador del dispositivo, el actuador se
desplaza sélo mientras el controlador
sea pulsado. Si se desplaza el actuador
de esta manera, pulsando brevemente
repetidas veces, no se producira
inmediatamente un apagado sujeto

al torque.

Si se ha alcanzado la posicion final
del torque de apagado, el actuador se
desconecta automaticamente y en el
display aparece: ‘Torque de apagado
alcanzado’.

b) Confirmar la posicién con ‘Aceptar
posiciones finales’. Esto dura un par de
segundos.

Se inicia el transductor de posicion no
intrusivo.

Después, la primera posicion final esta
ajustada y el sistema cambia al ajuste
de la otra posicion final. En el display
aparece ‘Arranque a posicion final
CERRAR'.

7. Desplazar el actuador a la otra posicion final:
Dependiendo del modo de apagado en la
posicion final, sujeto al recorrido o al torque,
la secuencia operativa sera correspondiente
al anterior paso operativo 6.

Al desplazarse a la segunda posicion final, el
display muestra la cantidad de revoluciones/
carrera (fig. 6, pos. 1) e informa de si se

ha alcanzado el rango o margen de ajuste
valido (pos. 3).

3
# Auxilio
4

«~ ST

Arrangue a posicion final ABRIR

7\
ey

Auxilio

Fig. 5: Aceptar posicion final

~ GRS

Arranque a posicion final CERRAR

hasta torque de apagado

0,0 Rpmicarr. -9

Aln no alcanzado el rango
de ajuste valido

N Aceptar posicion fina

Fig. 6: Arranque a posicion final CERRAR

* Si el actuador se ha desconectado de forma automatica antes de llegar a la posicion final, se puede deber

a dos causas:

— marcha dificultosa del elemento de regulacién y/o desarrollo desfavorable del torque, en este caso debe

interrumpirse el proceso, o

— la valvula ha llegado al tope mecanico, en este caso debera desplazarse a la posicion final requerida.
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Si en el apagado sujeto al torque en la

posicion final se ha alcanzado el torque de o)

apagado (cierre), esto aparece en el display Arranque a posicion final CERRAR
(fig. 7, pos. 1). hasta torque de apagado

Si en el apagado sujeto al recorrido se /—'
produce un paro por torque, en el display ] [ —
aparece el mensaje ‘Apagado sujeto al I 7,5 Rpmicarr. \ =
torque’. En este caso ver aviso abajo*. \_

Torque de apagado alcanzado

Poner marca en ‘Aceptar posiciones finales’
(fig. 7, pos. 2) y confirmar; las posiciones
finales estan ajustadas y un mensaje corres-
pondiente en el display confirma el correcto
ajuste (fig. 8).

Confirmar punto de menu ‘Finalizado’
(fig. 8, pos. 1).

El actuador cambia al menu ‘Posiciones
finales’.

jAjuste de la posicion
final exitosa!

Fig. 8: Ajuste de posicion final finalizado

7.5.2 Reajustar las posiciones finales

Requisitos

= ;Debe existir un ajuste valido de posiciones finales! Si no existe ninguno, ver el anterior apartado

“7.5.1 Nuevo ajuste (ajuste inicial)” en la pagina 55.

m Al comenzar el ajuste de las posiciones finales, la valvula no debera estar sometida a una tensién

mecanica, soltarla en caso necesario con ayuda de la manivela/volante (véase el capitulo 4.1).

El proceso de ajuste se cancela seleccionando ‘Atras’ ™. El ajuste de la posicion final vigente
hasta ahora se mantiene mientras que la rueda central no se haya girado.

Secuencia operativa

1.

Seleccionar control LOCAL ﬂ =10 A

Seleccionar en el menu principal el punto

“a O

‘Posiciones finales’. ey Ty
. . - . inale:
El display cambia al menu ‘Posiciones -
finales’. 1 Nuevo ajuste
Confirmar punto de menu ‘Reajuste’ { o

(fig. 1, pos. 1).
El display cambia a la seleccion de la
posicion final que debe reajustarse (fig. 2).

Fig. 1: Reajuste de posiciones finales

ad  Reajuste |

Seleccionar la posicién final que debe rea-
justarse (en el presente ejemplo la posicién
final ABRIR) y confirmar.

La visualizacion cambia y se solicita el
desplazamiento a la posicion final selec-
cionada. Si se ha seleccionado la posicién
final ABRIR, la marca esta en el simbolo de 2

posicion final ABRIR. Si se ha seleccionado \ 3 CERRAR

Seleccionar posicién final para reajuste:

la posicion final CERRAR, la marca esta en
el simbolo de posicién final CERRAR.

Fig. 2: Seleccionar posicion final
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Adicionalmente el display indica:

— porcentualmente la posicién actual dentro
de la carrera de posicionamiento (fig. 3,
pos. 1);

— carrera de posicionamiento en revolucio-
nes por carrera sin tener en cuenta un
engranaje adicional (fig. 3, pos. 2);

— desviacién en % respecto a la posicién
final valida actualmente (pos. 3).

— el mensaje de si el rango de ajuste
es valido (pos. 4). Con un rango de
ajuste valido se puede aceptar la posicion
final (5).

5. En caso necesario, poner la marca sobre el
simbolo de la posicion final a la que se debe
desplazar (nueva posicion final).

6. Desplazar el actuador a la nueva posicion
final.

= Apagado sujeto al recorrido:
Pulsar el controlador del dispositivo hasta
que se haya alcanzado la nueva posicion
final. Cambiando la direccién de despla-
zamiento es posible un posicionamiento
preciso.

= Apagado sujeto al torque:
iMantener pulsado el controlador del dis-
positivo durante mas de 3 s! El actuador
se desplaza automaticamente hasta llegar
a la posicion final, ver ademas el siguiente
aviso:

Si se acciona brevemente (< 2 s) el
controlador del dispositivo, el actuador
se desplaza soélo mientras el controlador
sea pulsado. Si se desplaza el actuador
de esta manera, pulsando brevemente
repetidas veces, no se producira inme-
diatamente un apagado sujeto al torque.

Iy

En el display se indica si el actuador esta

en el rango de ajuste valido, asi como
porcentualmente el cambio a la carrera de
posicionamiento total anterior y el delta hacia
la posicion final anterior.

7. Poner la marca en “Aceptar posicion final”
(fig. 3, pos. 5) y confirmar.
Un mensaje confirma el correcto reajuste

(fig. 4).

8. Confirmar ‘Finalizado’ (fig. 4, pos. 1).
El display cambia al menu ‘Posiciones
finales’.

1 pal  Reajuste

Asanque a posicion final ABRIR

100,00 %

Rango de ajuste valido

Aceptar posicion final

Rango de ajuste valido

Fig. 3: Desplazar a nueva posicion final
y aceptar

iAjuste de la posicion
final exitosa!

Fig. 4: Reajuste de la posicion final correcta
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Parametros

8 Parametros y valores de parametro posibles

8.1 Menu de parametros

Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Parametros y valores de parametro posibles

Este capitulo describe los parametros y posibles valores de parametros.

El siguiente resumen muestra el menu de parametros.

®

Menu Parametros

Engranaje adicional

®

Pagina 35
__[ Clase de engranaje )] -
: . Funciones de software
—[Tlpo de engranaje ] Pagina 76
— Relacion de reduccion’ ) —( Habilitacién funciones software )|
—(Factor torque de salida/entrada’ ] —(Posicionador ]
— Torque méx. salida’ ) —( Curva caracterist. tmpo. posici. )
—( Revoluciones max. entrada ) | Tramo proporcional )
1,2
—(Remcarr ) —| Controlador de procesos )
- A T
—{Ajuste engranaje sefalizacién ) | Especificacion analdgica de velocidad |
" Los datos son diferentes segun la
clase de engranaje. —(Caracteristica de velocidad ]
2 S6lo con actuador con engranaje —(Funcién rango partido ]
de sefalizacion. - -
. —— Variante de cliente )
Valvula
Seona s
W G el el ) Parametros especiales R
. agina
— Revoluciones ) — Referencia del actuador )
— Tipo de desconexion ) —( Colocacion por separado )
—{Torque de apagado ) —{ Contactos intermedios )
R icion final
—{ Rango de posicion fina ) | (Wioter )
|
Gz ) — Intervalos mantenim. valv. )
Sist d trol —{ Control de mantenimiento )
iIstema de contro
Pagina 65 —{ Cierre hermético )
[ Control ) - Tiempo de aceleracion )]
—{ Control alternativo ) — Fuerza de frenado )
— Entrada binaria ) — Ret. mensaje fallo de la red )]
—{ Entrada modo ) __(Brida de medicion de par )]
- Entrada analégica Al1 ) — Lim. rot. linea entr. analég. )
—{ Entrada analogica Al2 (opcion*®) ) — Modo de prueba )
—{ Salidas binarias ) — Limitac. tensién circ. interm. )
| Salida analégica AO1 ) — Control del tiempo de recorrido )
| (Salida analégica AO2 (opcion®) ) —( Revoluciones de posicion final )]
L (Bus de campo (si hay) ) —( Adaptac. autom. pos. final DE )]
—( Tiempo acept. sist. control )]
Seguridad
Pagina 74
Entrada de EMERGENCIA )
Revoluciones EMERGENCIA )
Posicién de EMERGENCIA )
Fallo de la fuente de control ]
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8.2 Parametros especificos de la valvula

Parametros especificos de la valvula

En este capitulo se enumeran los parametros y posibles valores de parametros, que afectan
directamente a la valvula. El orden de la descripcion de los parametros individuales corresponde

a la estructura del mend, ver figura.

La navegacion por el menu esta descrita en
el capitulo 4.4 Navegar por los menus” en la
pagina 22.

Ver los posibles valores de parametros para

= revoluciones (tiempos de posicionamiento en
el 28G7) en tablas del capitulo ['7.3.2 Parame-
trizar revoluciones/tiempos de posicionamien-
to” en la pagina 40;

= Ver torques de apagado en el capitulo ['7.3.3
Parametrizar tipos de desconexion y torques/
fuerzas de apagado” en la pagina 41.

Modificacion de los parametros en el
menu ‘Valvula’

La modificacion de los valores de parametro
en el menu ‘Valvula’ difiere en funcién de si se
modifica

® una caracteristica o

= un ndmero.

Cada paso operativo describe las siguientes
secuencias operativas.

Modificacion de la caracteristica de un
parametro

Como ejemplo se modifica la caracteristica del
parametro ‘Sentido de cierre’ de ‘giro a derecha’
a ‘giro a izquierda’.

1. En el menu ‘Valvula’ seleccionar el para-
metro ‘Sentido de cierre’; poner la marca
de seleccion naranja en la linea debajo de
‘Sentido de cierre’ (fig. pos. 1)

La marca de seleccién no se puede colocar
sobre el titulo, aqui ‘Sentido de cierre’, sino
solo sobre la linea de debajo, que indica el

parametro actual.

2. Confirmar seleccion (pos. 2).
El display cambia al menu ‘Sentido de
cierre’, la marca de seleccion esta en el
primer valor de parametro,
Nota: El valor de parametro actual esta
marcado con un gancho [%4.

3. Seleccionar nuevos parametros para la
activacion; en el ejemplo contiguo, poner
la marca de seleccién naranja en ‘Giro
a izquierda’ (pos. 3).

Sentido de cierre
_I:[ Giro a la derecha )
[Giro a izquierda ]
Revoluciones
— (¥ XX rpm |
= XX rpm )
8 Tipo de desconexion
1
° —[I Sujeto al recorrido/torque ]
g . — = Sujeto al recorrido/torque |
N 1
sl | Torque de apagado
1
o). T XX Nm |
1
' — = XX Nm |
1
, Rango de posicion final
1
— — ¥ 0-XX%
L = XX—100 % |
1
! Superar bloqueo
1
! ____'— Cantidad de intentos X )
i
1
1

Fig.: Menu Valvula

Q
O

Sentido cierre

Tipo de d

Fig.: Modificar la caracteristica de un
parametro en el menu Valvula
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4. Confirmar seleccion (pos. 4).
En el display aparecera el aviso de que,
modificando el sentido de cierre, es necesa-
rio un nuevo ajuste de la posicion final.

5. Confirmar mensaje.
El display vuelve a cambiar al menu
‘Valvula’ y en ‘Sentido de cierre’ se indica la
nueva caracteristica ajustada.
Nota: Si ahora se entra en el menu de sen-
tido de cierre, detras del valor de parametro
‘Giro a izquierda’ habra un gancho.

Modificar el valor numérico de un
parametro

Como ejemplo se modifica en el parametro
‘Revoluciones’ el valor para las revoluciones en
direccion CERRAR.

1. En el menu ‘Valvula’ seleccionar el para-
metro ‘Revoluciones’; poner la marca de
seleccién naranja en la linea debajo de
‘Revoluciones’ (fig. pos. 2).

@a 0

entido de cierre

2. Confirmar seleccion (pos. 3). _giald ondinle

El display cambia al menu ‘Revoluciones’
y el valor de las revoluciones actuales
parpadea en azul.

3. Girar el controlador del dispositivo; se
modifica el valor de las revoluciones
y parpadea en naranja. (Pos. 4).

4. Confirmar seleccion (pos. 5).
El display vuelve a cambiar al menu
‘Valvula’ y en ‘Revoluciones’ se indica el
nuevo valor ajustado.
Nota: Si ahora se cambia al menu
‘Revoluciones’, el nuevo valor ajustado

(JLLLLL

5 Rpm 40 Rpm

parpadea en azul. Fig.: Modificar valor de un parametro
en el menu Valvula

A continuacion se detallan los parametros y las
posibles parametrizaciones para la valvula.

El orden de los parametros corresponde a la
estructura del menu Valvula'.
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Parametros y sus valores en el menu ‘Valvula’

Los valores/ajustes indicados a continuacién vienen preajustados de modo estandar, si no se
indica lo contrario al realizar el pedido.
Parametros de sentido de cierre

Sentido de cierre
| Giro a la derecha

Direccion de giro del arbol receptor en el desplazamiento en direccion CERRAR. Posible ajuste:
giro a la derecha o izquierda.

I iSi se ha cambiado el sentido de cierre, deberan ajustarse a continuacion las posiciones finales!

Parametros de revoluciones

Revoluciones
|I 14 rpm
|= 14 rpm

“# = Revoluciones en direccion CERRAR. = = Revoluciones en direccion ABRIR.

Parametrizacion dentro del rango de revoluciones, ver placa de caracteristicas, en 7 niveles con
un coeficiente de graduacion de 1,4.

Parametros de tipo de desconexion

Tipo de desconexién
K3 Sujeto al recorrido

|E Sujeto al recorrido

%= Tipo de desconexion en posicion final CERRAR.
~# =Tipo de desconexién en posicion final ABRIR.

Posible ajuste: sujeto al recorrido o al torque.

| iSi se ha cambiado el tipo de desconexién, es necesario ajustar a continuacion las posiciones
finales!

Parametros de torque de apagado

Torque de apagado
KX 20 Nm

|= 20 Nm

Torque de apagado en posicion final CERRAR.
Torque de apagado en posicion final ABRIR.

Posible ajuste: en pasos del 10 %:
= Actuador clase Ay B (8 fases) de 30 % a 100 % T, (ajuste estandar = 30 %)
m Actuador clase C y D (6 fases) de 50 % a 100 % Tapag (ajuste estandar = 50 %)

No en 2SG7... .
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8 Parametros y valores de parametro posibles

8.2 Parametros especificos de la valvula

Instrucciones de servicio

SIPOS SEVEN: PROFI

TRON, HiMod

Parametros de rango de posicion final

Rango de posicién final
K3 0-2%
= 98 — 100 %

—$ = Rango de posicién final en posicién final
CERRAR.

= = Rango de posicion final en posicién final
ABRIR.

Posible ajuste (en pasos del 1 %):

= Rango de posicion final CERRAR
de [0 % a 2 %] hasta [0 % a 20 %]

= Rango de posicion final ABRIR
de [98 % a 100 %] hasta [80 % a 100 %]

Dentro del rango de posicion final se realiza el
desplazamiento a bajas revoluciones (o largo
tiempo de posicionamiento). Si el actuador reali-
za un paro sujeto al torque fuera de este rango,
se identificara un fallo ("Carrera bloq.”, ver el
capitulo ‘4.3 Mensajes del estado del actuador”
en la pagina 18).

Parametros de superar bloqueo

Superar bloqueo
| Cantidad de intentos 0

amiento

T Revoluciones/velocidad

A de posic

CERR | 1)

| |aeriR

H

0 2 20
| -ty

! » de ajuste
Rango min. de posicion
final CERRAR

Rango max. de posicion final CERRAR

Fig.: Rangos de posicion final

80 98 100%
Rango
BT ajuste |
Rango min. de posicion
final ABRIR

Rango méx. de posicion final ABRIR

En caso de bloqueo fuera del rango de posicion final, el actuador se desplaza repetidamente

(de 1 a 5 veces) contra el bloqueo.

Si el valor de parametro ‘Superar bloqueo’ es igual a 0, esto significa que no habra otro desplaza-

miento.

Si el valor de parametro no es igual a cero, el
actuador se desplaza de forma automatica tras
detectar un bloqueo en direccién contraria

(por un trayecto que corresponde al tamafo del
rango de posicion final, pero durante no mas
de 2 s), volviendo después a desplazarse en
direccion al bloqueo.

Esto sucede las veces necesarias hasta que se
supera el bloqueo o se alcanza la cantidad de
intentos parametrizada.

Si no se supera el bloqueo, se desconecta y

se pone el mensaje de fallo “Carrera blog.”. Sin
embargo, el actuador sigue indicando que esta
“en disposicién de servicio”, ya que todavia
puede desplazarse en la direccion contraria.

El ajuste estandar es 0.

Bloqueo detectado

< Actuador se desplaza
B -’: N di
_____ ¥l Nimero de intentos
¢ conforme a la
jenena | parametrizacion
Rango de ‘______:
CERRAR [posicion final ) )) ABRIR
[ 1l 1
<> | >
N ‘Retroceso’ = 2's,
max. como rango de posicién final
I - Carrera de posicionamiento completa- >

Fig.: Superar bloqueo
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8.3 Parametros del sistema de control

8.3.1 Resumen del menu Sistema de control

La marca naranja de seleccion no se puede poner sobre el titulo azul de grupo, sino directamente
I]%j sobre las lineas de debajo, que indican los posibles valores de parametrizacion.

El siguiente resumen muestra los posibles parametros. En funcion de la configuracion del producto,

puede divergir la visualizacion en el display.

| Menu principal
| Parametros
| Sistema de control
Control

Binario
Contacto permanente

Contacto pulsante

Tramo proporcional

Analégico
Posicionador Al1

Controlador de procesos Al1

Posicionador Al2

Controlador de procesos Al2

Bus de campo
Contacto permanente

Posicionador

Controlador de procesos

Tramo proporcional

Interno
| Valor consigna fijo contr. procesos

Control alternativo
| No activo

Binario
Contacto permanente

Tramo proporcional

Analégico
Posicionador Al1

Controlador de procesos Al1

Posicionador Al2

Controlador de procesos Al2

Bus de campo
Contacto permanente

Posicionador

Controlador de procesos

Tramo proporcional

Interno
Valor consigna fijo contr. procesos

Entrada binaria
Corriente de reposo (CR)

Corriente de trabajo (CT)

Entrada modo
Sin servicio

Blog. conmut. LOCAL/REMOTO

v

Entrada analégica Al1
| Curva caracteristica

Ascendente

Descendente

| Rango

4 —-20 mA

0-20 mA

Entrada analégica Al2
| Curva caracteristica

Ascendente

Descendente

| Rango

4 -20 mA

0-20 mA

Salidas binarias
| Ajustar mensajes

| Salida 1

| Senal

| Nivel

Salida 2

Salida 3... 8

Salida analégica AO1
| Seiial

Valor efectivo de la posicion

Valor efectivo del proceso

| Rango

4 -20 mA

0-20 mA

| Curva caracteristica

Ascendente

Descendente

Salida analégica AO2

Sélo si hay médulo adicional analégico.
Parametrizacion igual que en salida
analégica AO1.

Bus de campo

PROFIBUS DP

Canal 1

Canal 2

Datos de proceso

| MODBUS RTU

Direccion

Tasa de baudios

Paridad/bit de parada

Tiempo de vigilancia

Y070.302/ES
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8.3.2

8.3.3

8 Parametros y valores de parametro posibles

8.3 Parametros del sistema de control

Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Secuencia operativa: Modificacion de los parametros en el menu ‘Sistema

de control’

El procedimiento para cambiar los valores de parametros en el menu ‘Sistema de control’ es igual
con todos los parametros y se realiza en cuatro pasos.

Cada paso operativo describe la siguiente secuencia operativa. Como ejemplo se modifica el
control ‘Binario — Contacto permanente’ a ‘Binario — Contacto pulsante’.

Secuencia operativa

1. En el menu ‘Sistema de control’ seleccionar
el parametro, en este ejemplo ‘Control’;
poner la marca de seleccién naranja en la
linea debajo de ‘Control’ (fig. pos. 1).

La marca de seleccion no se puede colocar
sobre el titulo, aqui ‘Control’, sino s6lo sobre
la linea de debajo, que indica el parametro
actual. Si hay que modificar el parametro
actual, continuar con paso operativo 2.

2. Confirmar seleccion (pos. 2).
El display cambia al menu ‘Control’, la marca
de seleccion esta en el primer valor de
parametro,
Nota: El valor de parametro actual esta
marcado con un gancho [¥4.

3. Seleccionar nuevo parametro para la activa-
cién; en el ejemplo contiguo, poner la marca
de seleccion naranja de ‘Contacto pulsante’
sobre el control ‘Binario’ (pos. 3).

4. Confirmar seleccion (pos. 4).
El display vuelve a cambiar al menu
‘Sistema de control’ y en ‘Control’ se indica
el nuevo valor ajustado.
Nota: Si ahora se entra en el menu de con-
trol, detras del parametro ‘Contacto pulsante’
habra un gancho.

A continuacion se detallan los parametros y las
posibles parametrizaciones para el sistema de
control. El orden de los parametros corresponde
a la estructura del menu ‘Sistema de control’.

Sistema de control — Control

La figura contigua muestra un resumen del
menu de parametros ‘Control’; el actuador
puede ser activado por el sistema de control de
modo diferente en funcién de la ejecucion:

= ‘Binario’,
= ‘Analdgico’ o a través de

= ‘Bus de campo’.

El modo de mando se determina poniendo un
valor (de parametro) (en la figura contigua del
menu representado en naranja) del parametro
‘Control’.

Por ejemplo, para el control binario se puede
seleccionar contacto permanente, contacto
pulsante o tramo proporcional.

Fig.:

[ Sistema de control ]

1 “a 0

Control

ez
% sant
JElnarice s

Contacto

-

Tramo proporcional

Analégico
Posicionador Al1
Controlador de procesos Al1

Parametrizar en el menu
Sistema de control

Binario

S

—( Contacto permanente

e’

—( Contacto pulsante

S

—(Tramo proporcional

Analégico

—[Posicionador Al1

—[Controlador de procesos Al1

—[ Posicionador Al2

e’ R’ R’ R’

—[ Controlador de procesos Al2

Bus de campo

—[Contacto permanente

—[Posicionador

Fig.:

—[Controlador de procesos

e’ B’ R’ R’

—[Tramo proporcional

Interno

—[Valor consigna fijo contr. procesos ]

Menu Parametros: “Control”
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Control Binario

Binario
Contacto permanente
Contacto pulsante
Tramo proporcional

Contacto permanente
Contacto permanente a través de las entradas binarias ABRIR y CERRAR.
El actuador se desplaza mientras haya una sefial de ABRIR o CERRAR. El actuador se
detiene si hay una caida de sefial, si ha llegado a la posicion final o si hay una instruccion
de ABRIR y una de CERRAR al mismo tiempo.
Ajuste estandar, si no se ha pedido con posicionador.

Contacto pulsante
Establecimiento de contacto pulsante a través de las entradas binarias ABRIR, CERRAR y STOP.
El actuador se desplazara segun un impulso de ABRIR o CERRAR hasta que aparezca
una sefial de STOP o hasta que haya llegado a la posicion final. Una sefial para la direccion
contraria provoca un cambio directo del sentido de desplazamiento.
Sdlo posible si el parametro ‘Control alternativo’ esta puesto en ‘No activo’.

Tramo proporcional

El actuador, incluso con tiempos breves de A carrera de tiempo de
act?vacién, se dgsplz_a,zaré de forma propo_rcio_nal posicionamiento _ activacion
al tiempo de activacion en las entradas binarias Carrera total de ~  Ttiempo total de
ABRIR/CERRAR. El tramo que recorre el ac- posicionamiento activacion

tuador es exactamente proporcional a la carrera
total de posicionamiento, como el tiempo de Foérmula: Relacion de carrera

activacion respecto a la duracion del tiempo de posicionamiento respecto
total de posicionamiento, ver formula contigua. al tiempo de posicionamiento
Para ello debe estar establecido el tiempo de posicionamiento (tiempo de recorrido).

Este lo establece automaticamente el actuador tras el ajuste de la posicion final.

Ver también “8.5.3 Tramo proporcional” en la pagina 78.

Ajustable sélo con posicionador activado.

Control Analégico

Analégico
Posicionador Al1
Controlador de procesos Al1
Posicionador Al2
Controlador de procesos Al2

Posicionador Al1
Posicionador con valor de consigna a través de la entrada de consigna analdgica Al1.
En el actuador se activa el posicionador y el actuador se desplaza proporcionalmente a la
sefial analogica 0/4 — 20 mA.
Ajustable s6lo con posicionador activado. Ajuste estandar, si se ha pedido con posicionador.

Controlador de procesos Al1
En el actuador se activa el controlador de procesos. La especificaciéon de consigna se realiza
a través de la entrada analdgica Al1 (0/4 — 20 mA). El valor efectivo del proceso se registra
a través de la Al2 (0/4 — 20 mA).
Ajustable sélo con controlador de procesos habilitado.

Posicionador Al2
Soélo cuando hay una entrada de consigna analdgica Al2.
Igual que el posicionador Al1, pero se utiliza la entrada de consigna Al2.
(Si hay una entrada de consigna analdgica Al2, se puede decidir libremente, si el valor de
consigna del posicionador debe preestablecerse a través de Al1 0 Al2.)

Controlador de procesos Al2
Como controlador de procesos Al1, sin embargo especificacion de consigna a través de entrada
analdgica Al2 y valor efectivo del proceso a través de entrada analdgica Al1. Posible soélo si hay
Al2 (generalmente en controlador de procesos). (Si hay una entrada de consigna analdgica Al2,
se puede decidir libremente, si el valor de consigna debe preestablecerse a través de Al1 0 Al2.)
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Control Bus de campo

Bus de campo
Contacto permanente
Posicionador
Controlador de procesos
Tramo proporcional

Contacto permanente

Establecimiento de contacto continuo a través de bus de campo con instrucciones de ABRIR
y CERRAR.

El actuador se desplaza mientras se emita una sefial de ABRIR o CERRAR. El actuador se
detendra si se cancelan las instrucciones mediante un telegrama secuencial o si llega a la
posicién final.

Solo si hay un interfaz de bus de campo ajustable.

Posicionador
Posicionador con valor de consigna a través de interfaz de bus de campo (ver posiciona-
dor Al1, Pagina 67).
Sdlo con interfaz de bus de campo existente y posicionador habilitado.

Controlador de procesos

Como con control analégico ‘Controlador de procesos Al1’, o controlador de procesos Al2,
ver Pagina 67. Controlador de procesos con valor de consigna a través de bus de campo.

Tramo proporcional

Igual que control ‘Binario’ ,"Tramo proporcional’, ver .
El control para el tramo proporcional se realiza a través de instrucciones de ABRIR
y CERRAR en el telegrama de bus de campo.

Sélo con posicionador activado.

Control Interno

Interno
Valor consigna fijo contr. procesos

Valor de consigna fijo de controlador de procesos
El valor de consigna fijo ajustable es regulado por el controlador de procesos.

El ajuste del valor de consigna fijo se realiza bajo funciones de software (ver también “8.5.1
Habilitacién de funciones de software y variantes de cliente” en la pagina 76 e instrucciones
de servicio adicionales de “Controlador de procesos”).

Valor efectivo del proceso a través de Al2 o Al1.

Sélo con controlador de proceso activado.

8.3.4 Sistema de control- Control alternativo

El parametro ‘Control alternativo’ permite cambiar a un segundo modo de mando para cambiar
de un control analégico a uno binario, p. €j. en caso de que se produzca un fallo. La condicién
previa es que no se haya seleccionado ‘Binario — Contacto pulsante’ en el parametro ‘Control’.
La conmutacion entre control y control alternativo se realiza a través de entrada binaria STOP.

El ajuste de los valores de parametro se realiza igual que en ‘Control’, ver siguiente capitulo
‘8.3.3 Sistema de control — Control” en la pagina 66. Poniendo un valor de parametro se activa la
opcién de un control alternativo. A través de ‘No activo’ se desactiva la opcién

de un control alternativo.

Control alternativo
No activo

‘No activo’: El ‘Control alternativo’ no esta activo. Sélo se puede activar a través del control que se
haya puesto a través del parametro ‘Control’.
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8.3.5 Sistema de control — Entrada binaria

Ajuste de las entradas ABRIR, CERRAR, STOP
y Modo.

Entrada binaria

Entrada binaria
| Corriente de trabajo [CT]
| Corriente de reposo [CR]

Corriente de reposo

{ Corriente de trabajo )

Corriente de trabajo [CT] (high activa)
Activado si hay sefial de 24/48 VCC.
Corriente de reposo [CR] (low activa)

Activado si hay sefal de 0 VCC.

- —————

[ Sistema de control

-n

ig.: Menu parametro “Entradas binarias”

El ajuste de la entrada de emergencia se realiza
en el menu ‘Seguridad’, “8.4.1 Entrada de
EMERGENCIA” en la pagina 74.

Sélo se detecta una rotura de linea cuando el nivel de las entradas binarias ABRIR, CERRAR,
ﬂ%’ STOP y Modo esta ajustado en CT, es decir, activado con 24/48 V DC. |Si cae la sefal por rotura
de linea a 0 V DC, se suprime inmediatamente el bloqueo de conmutacion!

8.3.6 Entrada modo

A través de esta entrada binaria se pueden controlar funciones adicionales desde el puesto de
mando.

Entrada modo
Sin servicio
Blog. conmut. LOCAL/REMOTO

Sin servicio
La sefal del puesto de mando no tiene ningun efecto.
Bloqueo de conmutacion LOCAL/REMOTO

La sefial del puesto de mando evita una conmutacion del control en el actuador entre
REMOTO y LOCAL.

Sefial = activa: conmutacion bloqueada.
Sefial = no activa: conmutacién posible.

8.3.7 Sistema de control — Entrada analégica Al1

Especificacion de consigna en entrada
analdgica 1 para especificacion de consigna 1

de posicionador o controlador de procesos
o para especificacion de revoluciones. Entrada analogica Al1
Curva caracteristica g Curva caracteristica
c —(Ascendente ]
e o
Curva caracteristica o | (Descardents )
| Ascendente )
O Rango
| Descendente ol |
el ! — 4-20mA )
Ascendente ..g E — 0-20mA )
Ascendente: 20 mA corresponde n bemmmn
aun 100 % ABRIR, ver fig. 2. E H
Descendente H o i
— 1
Descendente: 20 mA corresponde
aun 0 % ABRIR. Fig. 1: Menu parametro

“Entrada analoégica Al1”
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Rango

Rango
4-20 mA
0-20mA

4-20 mA

Reconocimiento de rotura de linea posible
(live zero).

0-20mA
Reconocimiento de rotura de linea no es
posible (dead zero).

8.3.8 Sistema de control — Entrada

analégica Al2

La entrada analdgica Al2 se visualiza sélo si hay
algun médulo adicional analdgico. El ajuste de
los valores de parametro se realiza igual que en
‘Entrada analdgica Al1’, ver anterior capitulo.

8.3.9 Sistema de controll — Salidas

binarias

Para la confirmacioén binaria del actuador al
sistema de control, estan disponibles 8 salidas
de sefalizacion en total. Cada una de estas sa-
lidas podra desconectarse o se le podra asignar
una indicacion de estado de las 21 que estan

a disposicion, ver resumen de menu contiguo.

Ademas se puede establecer el nivel de la sefal
de confirmacion: corriente de reposo (CR) o
corriente de trabajo (CT).

Corriente de trabajo (CT): Activado si hay
sefal de 24/48 VDC. Corriente de reposo
(CR): Activado si hay sefial de 0 VDC.

Salida 1
Resumen de menu, ver fig. a la derecha.

El ajuste estandar se muestra en la tabla de la
pagina siguiente.

No utilizado
A la salida de sefalizaciéon 1 no se le
ha asignado ninguna de las posibles
indicaciones de estado. La ‘Salida 1’
esta desconectada.

Posicion final CERRAR
El actuador ha desconectado en la posicién
final CERRAR.

Posicién final ABRIR
El actuador ha desconectado en la posicién
final ABRIR.

Torque CERRAR alcanzado
El actuador ha desconectado en direccion
CERRAR por torque.

Curva caracteristica

o Curva caracteristica
/o A descendente

ascendente 4+
100 —|e———STm—

™
5
=

Revoluciones
L | .

16 20 mA

0 4 8 12 16 20 mA 0 4 8 12
| 4-20mA | 4-20ma

Conversion de 0/4-20 mAa0-100 % oen
revoluciones con curva caracteristica diferente

Salidas binarias

Ajustar mensajes ]

Salida 1
V¥ Sefial
{No utilizado

— Posicion final CERRAR
—(Posicion final ABRIR

—(Torque CERRAR alcanzado

— Torque ABRIR alcanzado
—[Torq. CERRAR/ABRIR alcanzado
—(Fallo

—[ Intermitente

Sistema de control
[

— En disposicion de servicio

— En disp. de servicio + REMOTO
—[Local

—( Contacto intermedio CERRAR
—( Contacto intermedio ABRIR

—[Fallo temp. motor

—( Advertencia temp. motor

—[Fallo alimentacion. ext.

e e e e e e e Y Y Y Y D B N Y NP

—( Mantenimiento
— Indicacion de recorrido CERRAR |
—[Indicacién de recorrido ABRIR ]
— Indicac. recorrido ABRIRICERRAR |
—[Intermitente + pos. final CERRAR ]
—(Intermitente + pos. final ABRIR )
V Nivel

[Corriente de reposo (CR) ]

—I:[Corriente de trabajo (CT) )

Salida 2
V¥ Sefial

R

_—

. L

Fig.: Menu parametro ‘Salidas binarias’
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Torque ABRIR alcanzado
El actuador ha desconectado en direccion
ABRIR por torque.

Torque CERRAR/ABRIR alcanzado
El actuador ha desconectado en direccion
CERRAR o0 ABRIR por torque.

Fallo
Se ha producido un fallo (para el tipo
de fallo ver “4.3 Mensajes del estado del
actuador” en la pagina 18).

Intermitente
El actuador se desplaza. La sefal cambia
entre el estado ‘high’ y ‘low’ en la fase de
2 segundos.

En disposicion de servicio

Ajuste estandar de las salidas
de seializacion
Salida de
sefializa- | Sefal Nivel
cion

1 Posicion final ABRIR CT
2 Posicion final CERRAR CT
3 Torque ABRIR alcanzado CR
4 Torque CERRAR alcanzado| CR
5 Fallo CR
6 Local CT
7 Intermitente CT
8 Advertencia temp. motor CR

El actuador se puede desplazar en el estado LOCAL o REMOTO.

En disposicion de servicio + REMOTO

El actuador se puede desplazar en el estado REMOTO.

Local

El actuador se encuentra en control LOCAL o DESCONECTADO.

Contacto intermedio CERRAR

La posicion del actuador se encuentra en el rango desde un 0 % hasta la posicién parametrizada
como ‘Contacto intermedio CERRAR’, ver también .

Contacto intermedio ABRIR

La posicion del actuador se encuentra en el rango desde |
‘Contacto intermedio ABRIR’ hasta un 100 %. Ver también

Fallo de temperatura del motor

Se ha sobrepasado la temperatura maxima del motor (155 °C).

Advertencia temperatura motor

a posicién parametrizada como
Pagina 81|.

Se ha sobrepasado la temperatura de alarma del motor parametrizada (no se refiere al 2SG7...),

ver Pégina 82

Fallo alimentacion ext.

Se han excedido los limites de sobretensién o subtension o se ha producido un corte de tension.

Mantenimiento

Se ha excedido uno de los limites de mantenimiento ajustados, Pagina 83.

Indicacién de recorrido CERRAR

El actuador se desplaza en direccion CERRAR.

Indicacién de recorrido ABRIR

El actuador se desplaza en direccion ABRIR.

Indicacién de recorrido ABRIR/ICERRAR

El actuador se desplaza en direccién ABRIR

o CERRAR.

Intermitente + posicion final CERRAR
El actuador se desplaza en direccion
CERRAR; el mensaje cambia entre ‘high’
y ‘low’ en la fase de 2 segundos. Si se
ha alcanzado la posicion final CERRAR,
el mensaje se pone en ‘activo’.
Ver la figura contigua.

Intermitente + posicién final ABRIR
El actuador se desplaza en direccién
ABRIR; el mensaje cambia entre ‘high’
y ‘low’ en la fase de 2 segundos. Si se
ha alcanzado la posicion final ABRIR,
el mensaje se pone en ‘activo’.

Posicion final El actuador

alcanzada estd

Posicidn final
ABIERTO
alcanzada

El actuador se desplaza

El actuador se desplaza
en direccion CERRAR

B[S

en direccion ABRIR

-

0

T Estado @l ® | ©
Parametros

ABRIR 100 %

@ ®

Intermitente CERRAR) XAXXX

+ mensaje pos. final ittt

oXoXoX|ooooo|oooo0o0

L"f_ﬁ;’:;:’;t:ssaﬁlnil 00000 |oXoXeX| coooo|XXXXX|ococoo0
Mensaje Cambia o Mensaje o
"activo’ - XXXXX mensaje = oXoXoX 'I'IDaC'JIUG' — %0000

Fig.: Parametro intermitente CERRAR/ABRIR

+ mensaje posicion final
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8 Parametros y valores de parametro posibles Instrucciones de servicio

8.3 Parametros del sistema de control

SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

8.3.10 Sistema de control — Salida
analégica AO1 !

)

La salida analdgica indica de forma analdgica: E) Salida analégica AO1
® |a posicion del actuador, "E
o 8 Valor efectivo proceso / posicion ]
u el valor efectivo del proceso con el controlador % = [Rango ]
de procesos activado (transmite la sefial del © —(C — )
sensor). = urva caracteristica
. L | 9
Valor efectivo del proceso / de la posiciéon || |
=l -----
Valor efectivo proceso / posicion 72| | oesrwereTEEE—
1
| Valor efectivo del proceso
| Valor efectivo de la posicion Fig.: Menu parametro “Salida analégica AO1”

Valor efectivo del proceso
El valor efectivo del proceso se emite a través de la salida analdgica.
Ajustable s6lo con controlador de procesos.

Valor efectivo de la posicion
El valor efectivo de posicion se emite a través de la salida analdgica.

Rango
Rango
| 4-20mA
| 0-20mA
4-20 mA
Reconocimiento de rotura de linea posible (live zero).

0-20mA
Reconocimiento de rotura de linea no es posible (dead zero).

Curva caracteristica

Curva caracteristica
| Ascendente

| Descendente

Ascendente

0/4 mA corresponde a un 0 % ABRIR; 20 mA corresponde a un 100 % ABRIR.

Descendente

0/4 mA corresponde a un 100 % ABRIR; 20 mA corresponde a un 0 % ABRIR.

8.3.11 Sistema de control — Salida
analégica AO2

La salida analégica AO2 se visualiza sélo sihay | g
algun médulo adicional analdgico. El ajuste de - PROFIBUS DP
los valores de parametro se realiza igual que en g
‘Salida analégica AO1’, ver anterior capitulo. o Canal 1
£ — Direccion 0-126
8.3.12 Sistema de control — Bus de campo ©
£ Canal 2
PROFIBUS DP Qo — | Direccion 0- 126
(2]
Sélo si existe una interfaz de PROFIBUS. Para N Datos de proceso
mas detalles ver el manual de servicio PROFIBUS. || — PZD 3 0- XXX
PROFIBUS DP — G 222
| Canal 1 direccion — PZD5 0- XXX
| Canal 2 direccion —(PZD6 0- XXX
| Ajustes PZD Fig.: Mend ‘PROFIBUS DP’
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SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod 8.3 Parametros del sistema de control
Canal 1
Canal 1
| Direccion 0-126

Direccion de bus de campo del actuador en canal 1 de 0 a 126.
Se suministra ajustado a 126.

Canal 2

Canal 2
| Direccion 0-126

Canal 2 (s6lo con ejecucion redundante)

Direccion de bus de campo del actuador en canal 2 de 0 a 126.
Se suministra ajustado a 126.

Datos de proceso

Datos de proceso
| PZD 3 0 — XXX

En el diagrama de proceso ‘PPO2’ pueden introducirse datos del actuador en cuatro datos de
proceso (PZD). Los numeros de parametro introducidos en PZD 3 a 6 se refieren igualmente al
canal 1y 2.

Ver al respecto el manual de servicio PROFIBUS.

MODBUS RTU 1
o 1
Solo si existe un interfaz MODBUS. 5 MODBUS RTU
Para mas detalles ver el manual de servicio g
(V]
MODBUS RTU ° ( 0- 247
| Canal 1 £ Tasa de transmision de datos
Direccién .g —{ 300 bit/s — 115,2 kbit/s|
Tas? de tr.ansmisi()n de datos N Paridad/bit de parada
Paridad/bit de parada ¢ Ningiin / 2 bifs de parada)
Tiempo de vigilancia “—
—[ Par/ 1 bit de paradaﬂ
| Canal 2
—[ Impar/ 1 bit de parada]
Canal 1 Tiempo de vigilancia
0,1-255
Canal 1 — 3
| Direccion 0- 247 — Canal 2

Direccion de bus de campo del actuadoren  Fig.: MenG ‘MODBUS RTU’
canal 1 de 0 a 247.
Se suministra ajustado a 247.

Los siguientes parametros de comunicacion de la tasa de transmision, la paridad/bit de
parada y el tiempo de supervision de la conexion, deben corresponder con los del sistema
de control (Master).

Tasa de transmision de datos

Tasa de transmision de datos
| 300 bit/s - 115,2 kbit/s

Tasa de transmision
En bits por segundo.

Posible ajuste:
300 bit/s, 600 bit/s. 1,2 kbit/s, 2,4 bit/s, 4,8 bit/s, 9,6 kbit/s, 19,2 kbit/s, 38,4 kbit/s, 57,6 kbit/s,
115,2 bit/s. Se suministra ajustado a 19,2 kbit/s.
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8.4

8.4.1

8 Parametros y valores de parametro posibles
8.4 Parametros relevantes para la seguridad

Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Paridad/bit de parada

Paridad/bit de parada
Ningun / 2 bits de parada
Par / 1 bit de parada
Impar / 1 bit de parada

Ningun / 2 bits de parada
Sin paridad y 2 bits de parada.
Par / 1 bit de parada
Paridad par y 1 bit de parada.
Impar / 1 bit de parada
Paridad impar y 1 bit de parada.
Se suministra ajustado ‘Par / 1 bit de parada’.

Tiempo de vigilancia

Tiempo de vigilancia
| 0,1s-255s

Tiempo de supervision de la conexion, posibles ajustes:

0,1a25,5s.
Se suministra ajustado a 3,0 s.

Parametros relevantes para la seguridad

Este capitulo describe

® |os parametros para el desplazamiento de EMERGENCIA (entrada de EMERGENCIA,
revoluciones de EMERGENCIA, posicion de EMERGENCIA) y

u el posible comportamiento del actuador en caso de interrupcién de la sefal de control.

El orden de la descripcion de los parametros individuales corresponde a la estructura del mend,

ver figura.

El procedimiento para cambiar los valores de parametro en el menu ‘Seguridad’ es igual al
procedimiento en el menu ‘Sistema de control’, ver “8.3.2 Secuencia operativa: Modificacion de los
parametros en el menu ‘Sistema de control” en la pagina 66.

Parametros
| Seguridad
| Entrada de EMERGENCIA
Revoluciones EMERGENCIA
Posicion de EMERGENCIA
Fallo de la fuente de control

Desplazamiento de EMERGENCIA:

Un desplazamiento de EMERGENCIA puede
activarse en el estado REMOTO a través de
m entrada binaria EMERGENCIA, o

u telegrama de bus de campo, o con

u rotura de linea de la fuente de control.

Entrada de EMERGENCIA

Entrada de EMERGENCIA
| Corriente de reposo (CR)
| Corriente de trabajo (CT)

Seguridad

Entrada de EMERGENCIA

_I:( Corriente de reposo (CR) )
[Corriente de trabajo (CT) ]

Revoluciones EMERGENCIA
_[I Xerm]
= XX rpm )

Posicion de EMERGENCIA
— 0a100% |

Parametros

Fallo de la fuente de control

—[Mantener posicién ]

—[Mantener valor efectivo proceso ]

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1 T

' {Desplazar a pos. EMERGENCIA |
1

1

1

1

1

1

1

, —[Despl p val consigna fijo proc ]
1

Fig.: Menu Seguridad
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Corriente de reposo (CR)

Activado si hay sefal de 0 VDC.
Corriente de trabajo (CT)

Activado si hay sefal de 24/48 V DC.
Se suministra con CT ajustada.

8.4.2 Revoluciones de EMERGENCIA

Con un desplazamiento de EMERGENCIA se desplaza a la posicion de EMERGENCIA con las
revoluciones de EMERGENCIA.

Revoluciones EMERGENCIA

K3 XX rpm
= XX rpm

¥ = Revoluciones de EMERGENCIA en direccion CERRAR
& = Revoluciones de EMERGENCIA en direccion ABRIR

Parametrizacion dentro del rango de revoluciones, ver placa de caracteristicas,
en hasta 7 niveles con un coeficiente de graduacion de 1,4.
Se suministra ajustado en el 4° nivel.

8.4.3 Posicion de EMERGENCIA

En caso de un desplazamiento de EMERGENCIA se desplaza automaticamente a la posicion aqui
especificada.

Posicion de EMERGENCIA
XX %

Posicion de EMERGENCIA de 0 a 100 % en pasos de 1 %.
Se suministra ajustado a 0.

8.4.4 Fallo de la fuente de control

Una rotura de la linea de activacion se detecta en caso de activacion a través de

® entradas analdgicas con un rango de sefal de 4 a 20 mA,;
= bus de campo.

Fallo de la fuente de control
Desplazar a pos. EMERGENCIA
Mantener posicion
Mantener valor efectivo proceso
Desplazar a valor de consigna fijo

Desplazar a posicion EMERGENCIA
En caso de un fallo de sefial del puesto de mando se activa un desplazamiento de EMERGENCIA.
En el display aparece el mensaje: ‘Sin sefal — Posicion de EMERGENCIA'.
Mantener posicion
En caso de fallo de sefal se mantiene la posicién actual y en el display aparece el mensaje:
‘Sin sefial — Pos. mantenida’.
Mantener valor efectivo del proceso
El valor efectivo del proceso se mantiene y en la pantalla aparece el mensaje: ‘Mantener valor
efectivo del proceso’. Sélo cuando el ‘Controlador de procesos’ esta activado.
Desplazar a valor de consigna fijo
En caso de fallo de sefial del valor efectivo del proceso se alcanza y mantiene el valor de consig-
na fijo del proceso. Entonces también aparece el mensaje: ‘Desplazar a valor de consigna fijo’.
Se suministra ajustado a ‘Mantener posicion’.
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8 Parametros y valores de parametro posibles

8.5 Funciones de software

Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Funciones de software

Ademas de las funciones de software estandar
se pueden habilitar otras funciones de software.
Estas funciones adicionales se diferencian
segun

u funciones de software y
® variantes de cliente.

Las funciones de software son funciones que
amplian el alcance de prestaciones del actuador
(ver también el siguiente capitulo “Funciones
opcionales de software”).

Las variantes de cliente son programaciones

de software especificas del cliente que difieren
de las funciones estandar y que adaptan el
comportamiento del actuador de modo individual
al interés particular del cliente.

Las funciones de software y variantes de cliente
ya estan habilitadas en el actuador, si formaban
parte del pedido. Pero también pueden habili-
tarse posteriormente, ver fig. de arriba ‘Menu
funciones de software’ y el siguiente capitulo.

Parametros

Nt

Fig.:

Funciones de software

—( Habilitacion funciones software |

—( Nombre de Ia funcion de software |

—[ Nombre de la funcién de software ]

—[ Nombre de la funcion de software ]

—[ Variante de cliente ]

1
1
r
1
1
1
Menu Funciones de software

Habilitacion de funciones de software y variantes de cliente

Este capitulo describe la habilitacion de funciones opcionales de software y variantes de cliente.
Una funcién de software o variante de cliente se puede habilitar sélo en el nivel de usuario ‘Experto’.
Para cambiar el nivel de usuario ver “6 Administracion del usuario” en la pagina 30.

Para habilitar una funcién de software o variante de cliente se requiere un cédigo de habilitacion,
que se puede adquirir como accesorio. El codigo de habilitacion es diferente para cada actuador.

iUna habilitacion o ajuste de variantes especificas del cliente no autorizado puede provocar
dafios en actuador, valvula e instalacion!

La secuencia operativa para habilitar las funcio-
nes de software es siempre la misma, por lo que
aqui solo se describe a modo de ejemplo.

Secuencia operativa

1. En el menu ‘Parametros’ seleccionar
‘Funciones de software’.
Aparece el menu ‘Funciones de software’
con el subapartado ‘Habilitacién de
funciones de software’ (fig. 1, pos. 1).
Si ya estan habilitadas las funciones de
software y/o variantes de cliente, que son
parametrizables, se indican sus nombres,
fig. 1, pos. 2.

2. Seleccionar ‘Habilitacion funciones software’
(fig. 2, pos. 1) y confirmar (fig. 2, pos. 2).
Aparece el menu con la relacion de todas las
funciones de software posibles y su estado:

— ‘Habilitado’: funcién ya habilitada.
— ‘Entrar sefia’: funcién no habilitada.

Fig. 1:

Funciones de Software

Habilitacion funciones software

Posicionador
Tramo proporcional
Variante de cliente

Menu ‘Funciones de software’
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3. Seleccionar la funcion de software deseada’, 1A« o

fig. pos. 3; en el presente ejemplo ‘Controla-
dor de procesos’.  ————

4. Confirmar seleccion, fig. pos. 4.

El display cambia a la introduccion de codi-
go.

5. Introducir cédigo de habilitacion, fig. pos. 5.
Si se han introducido los cuatro digitos del
cédigo de habilitacion, la marca cambia a
‘Continue’.

6. Confirmar ‘Continte’ (pos. 6).

El display cambia al menu ‘Funciones de
software’ y la funcion habilitada se visualiza
consecuentemente (ver también arriba, paso
operativo 1y fig. 1 pos. 2).

7. Para la parametrizacion de la funcion selec-
cionar ‘Funciones de software’.

Continuar como se describe en las co-
rrespondientes instrucciones de servicio
adicionales. Fig. 2: Habilitaciéon de funcion de software

| Posicion aég
v Activado

| Cuntrulador!e proceso

Habilitacién de funciones de softwa

Controlador de proceso

OEEE ¢

6 Contnve

Cancelar

El procedimiento para parametrizar las funciones de software y variantes de cliente se describe en
instrucciones aparte.

*Si hay que habilitar una variante de cliente, girar el controlador del dispositivo hasta que la marca naranja de
seleccion esté en ‘Variante de cliente’.

8.5.2 Posicionador

Posicionador
| Valor de consigna
| Lineal
| Apertura lenta
| Apertura rapida

| Zona muerta
Min. 0,2 %
|
| Max. 2,5%

Parametros y valores de parametro posibles I 00

g Apertura lenta o Apertura rapida
Valor de consigna = o0l -
a J 5 100 100
. . . 1 5 5 e
Para el ajuste estandar de la entrada de consig- § © - S pr i
P » : . 2 2 |
na “ascendente/descendente” es posible aqui 1 25 2 50 P !
una adaptacién de la forma de la caracteristica : 3 3 P ! !
que difiere de la linealidad. 12 2 o ! I
L~ = ' L »
Valor de consigna = 100 % 0 50 100%
Valor de consigna del sistema de control Valor de consigna del sistema de control
Lineal
inea
Apertura lenta Apertura rapida
Apertura lenta — ——Lineal ———Lineal
Apertura rapida

Fig.: Adaptacion de caracteristicas
Lineal
Idéntico a desarrollo estandar del valor de consigna

Apertura lenta
El valor de la posicion efectivo (del actuador) entre las posiciones finales es claramente inferior
al valor de consigna de la posicion especificado, ver fig. a la derecha.

Apertura rapida
El valor de la posicion efectivo (del actuador) entre las posiciones finales es claramente
superior al valor de consigna de la posicidn especificado, ver fig. a la derecha.
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8 Parametros y valores de parametro posibles Instrucciones de servicio
8.5 Funciones de software SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

El posicionador funciona de modo adaptativo, es decir, la zona muerta (umbral de activacion) se
adapta automaticamente de forma continua al tramo de regulacion. Dependiendo de los requisitos
del proceso, se pueden ajustar el valor minimo y maximo de la zona muerta.

Zona muerta
Min. 0,2 %
Max. 25%

Zona muerta minima

De 0,2 % a 5 %.

El ajuste estandar es 0,2 %.
Zona muerta maxima

De 0,2 % a 5 %.

El ajuste estandar es 2,5 %.

Tramo proporcional

El actuador, incluso con tiempos muy breves de activacion, se desplazara de forma proporcional
al tiempo de activacion.

Para ello debe estar e§tablecido el tiempo de posicionamiento (tiempo de recorrido de posiciéon
final a posicion final). Este podra ser determinado automaticamente por el actuador segun el ajuste
de la posicion final o medido y especificado por el usuario.

Ver también “Control Binario” en la pagina 67.

Tramo proporcional
Tiempo de recorrido
Determinacion autom.
Personalizado

Tiempo de recorrido

Tiempo de recorrido
Determinacion autom.
Personalizado

Determinacién autom.

Determinacion automatica del tiempo de recorrido.
Personalizado

El tiempo de recorrido es especificado por el usuario.

Determinacion autom.
Tiempo de recorrido ABRIR X, X's
Tiempo de recorrido CERRAR X,X's

Tiempo de recorrido ABRIR

Tiempo de recorrido CERRAR
El tiempo de recorrido se determina de nuevo después de cada ajuste de las posiciones
finales o de cada modificacion del tiempo de aceleracién. Para su determinacion se tiene que
desplazar el actuador como minimo el 3% de la carrera de posicionamiento en una direccion.

Personalizado
Tiempo de recorrido ABRIR X,Xs
Tiempo de recorrido CERRAR X, X's

Tiempo de recorrido ABRIR

Tiempo de recorrido CERRAR
Los tiempos de recorrido para ABRIR y CERRAR se pueden especificar de modo diferente.
Posible ajuste para el tiempo de posicionamiento: 5 a 3276 s.
El ajuste estandar es de 60 s.
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Funciones de software opcionales

u Posicionador (descripcion véase en estas instrucciones de servicio), n° de pedido: 25X7200-3FC00*
Tipo:2S.7...-..... -4.B.
La funcion de software “Posicionador” forma parte del alcance de prestaciones de HiMod.

u Controlador de procesos (regulador Pl), n°® de pedido: 2SX7200-3FG00* o0 2SX7200-3FG08
para HiMod.
Tipo:2S.75..-..... -4.C/L.02SA78..-..... -4.C/L.
Instrucciones de servicio adicionales de Y070.346

u Ajuste de revoluciones sujeto al recorrido (caracteristica de revoluciones)**, n° de pedido:
28X7200-3FD00*
Tipo:2S.7...-..... -4 .DIE .
Instrucciones de servicio adicionales de Y070.345

m Especificacion analégica de revoluciones**, n° de pedido: 2SX7200-3FE00*
Tipo:2S.7...-..... -4 . FIG .
Instrucciones de servicio adicionales de Y070.344

m Posicionador con funcién rango partido, n° de pedido: 2SX7200-3FH00* o 2SX7200-3FHO8
para HiMod.
Tipo:2S.7...-..... -4 .H.
Instrucciones de servicio adicionales de Y070.343

= Tiempos de posicionamiento ajustables sujetos al recorrido, n° de pedido: 2SX7200-3FJ00*
Tipo:2S.7...-..... -4 . JIK.
Instrucciones de servicio adicionales de Y070.340

* Numero de pedido para habilitacion posterior de la funcién de software.

** - Revoluciones en actuador de giro 2SA7...;
- Tiempo de posicionamiento en actuador de fraccion de vuelta 2SC5 2SG7. .. 0 2SA7. . .
con engranaje de fraccion de vuelta

En caso de un pedido posterior de una funcién
opcional de software debe indicarse siempre el
numero de serie del actuador.

El nimero de serie esta en la placa de carac-
teristicas de la unidad electronica (ver fig.)

y puede consultarse también a través de ‘Menu
principal’ » ‘Observar’ » Rétulo electrénico »
Numero de serie.

BELEHE Aktorik

Elektronikeinheit/electronicsunit SEVEN
- paessiasapen Mo_ Nr. 1234567890123

Si se ha reemplazado la platina de control, el
numero de serie de la nueva platina de control
no sera idéntico al numero que figura en la
placa de caracteristicas. Para el pedido de la
funcién de software, siempre debera indicarse
el niUmero que se indica en el menu Observar.

MADE IN GE RMANT

Para la habilitacion de una funcion opcional de
software, ver el capitulo anterior. Si se requiere
un firmware mas actual para una funcién de
software, éste podra solicitarse a través del
servicio técnico.

La actualizacién del actuador con el nuevo
firmware se realiza con ayuda del programa de
parametrizacion para PC COM-SIPOS.

Durante la actualizacion de firmware no se

modifican los parametros del actuador (ajustes ~ Fig.: Numero de serie en la unidad
del cliente y parametros de fabrica) incluidos el electrénica

ajuste de la posicion final y los datos de servicio.
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8 Parametros y valores de parametro posibles

8.6 Parametros especiales

Instrucciones de servicio

SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Parametros especiales

Los parametros especiales permiten adaptar el comportamiento del actuador de modo individual
al entorno operativo. Ademas permiten una planificacion eficaz de los intervalos de mantenimiento
de la valvula, por ejemplo dependiendo de los ciclos de maniobra u horas de servicio realizados.

La figura siguiente muestra un resumen del menu ‘Parametros especiales’.

Parametros

Parametros especiales

Referencia del actuador
—( Introducc. referencia actuador]

Colocacion por separado
Sino<=10m )
> 10 m con filtro )

Contacto intermedio

(¥ X% |
— (= XX % |
Motor

| ( Calef. motor conect./desconect. |
—( Advertencia del motor XXX °C |
——( Prot. motor conect./desconect. |

Intervalos mantenim. valv.

(Ciclos maniobra (miles)  XXXX |
- Apagados suj. torque  XXXXX |
—Horas de servicio del motor XXXX |

Control de mantenimiento*

[ Conectado/desconectado |
Cierre hermético*

[ Conectado/desconectado |
Tiempo de aceleracion*

- de 0,1a1,0/20s)
Fuerza de frenado*

- de 0a 250 % |
Ret. mensaje fallo de la red*

- de 0,1a250s)

Brida de mediciéon de par*

L ( No existente |

— Entrada analégica Al1)

—( Entrada analégica Al2)
Lim. rot. linea entr. analég.*

L Limite inferior X,XmA)

| Limite superior XXX mA |
Modo de prueba*

| (Modo de prueba  con./descon. |

—— Durac. desplaz. CERRAR XXXX s |

| Pausa CERRAR XXXX s |

| Durac. conexion ABRIR  XXXX s |
- Pausa XXXX s |

Limitac. tension circ. interm.*

- ( Conectado/desconectado |

Control del tiempo de recorrido*
N— Conectado/desconectado |

Revoluciones de posicion final*
N— Normal |
- Inicio rapido)
— Inicio rapido / parada rapidal

Adaptac. autom. pos. final DE*
N— Conectado/desconectado |

Tiempo acept. sist. control*

Fig. 1: Menu ‘Parametros especiales’

- de 0,0a255s)

* Estos parametros se pueden cambiar
solo en el nivel de usuario ‘Experto
(ver también “6 Administracion del
usuario” en la pagina 30).
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8.6.2

8.6.3

Instrucciones de servicio
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8 Parametros y valores de parametro posibles

8.6 Parametros especiales

Referencia del actuador

La referencia del actuador sirve para la docu-
mentacién del actuador. Puede contener hasta
20 caracteres.

Si se selecciona en el menu ‘Parametros espe-

ciales’ ‘Referencia del actuador’, en el display

aparece la indicacion contigua con la referencia

del actuador actual, fig. 2, pos. 1.

Introducciéon de una referencia del actuador

1. Girar el controlador del dispositivo y poner
la marca naranja (fig. 2, pos. 2) en la tecla
del caracter deseado.

2. Pulsar controlador del dispositivo. El caracter
deseado se acepta en la linea (fig. 2, pos. 1).

La ultima entrada se corrige mediante la tecla

< (fig. 2, pos. a)

La conmutacioén a entrada de cifras se
realiza con la tecla 123 (pos. b)

El espacio en blanco se realiza mediante la
tecla de espacio en blanco (pos. c).

Colocacién por separado

iSi se monta la unidad electrénica separada
del engranaje, este parametro es importante
para el funcionamiento sin fallos del actuador!

Con un ajuste incorrecto, puede que no

se reconozca un bloqueo o que el actuador
se desconecte en caso de un par de fuerzas
demasiado bajo.

Colocacion por separado
| Sino<=10m
| > 10 m con filtro

Sino<=10m

Parametros
| Parametros especiales
| Referencia del actuador

1 eferem:la del actuador
2 XYZ12345678902ZXY
a

Cancelar

Fig. 2: Introduccion de referencia
del actuador

Fig.: Colocacion por separado

Ajuste en caso de no realizar una colocacion por separado o una colocacién por separado

de hasta 10 m.
> 10 m con filtro

Ajuste en caso de colocacién por separado superior a 10 m con filtro LC.
Se suministra el pardmetro ajustado conforme al pedido.

Contactos intermedios

Con el parametro de contactos intermedios se
define un rango de carrera de posicionamiento

y que se produzca un mensaje (activo) al siste-
ma de control, cuando el actuador se encuentre

dentro de este rango.
Contacto intermedio
0 %
100 %

|#] |1

Carrera de posicionamiento

L [
10 L

a
<

Rango de ajuste Rango de ajuste
CERRAR $—0-100 % -———9 4————-100-0%— ABRIR

= ¥ =

| | LI | I

0 ‘L A 100 %

Contacto intermedio Contacto infermedio
‘ en CERRAR en ABRIR
I I

S’ S— —

Mensaje contacto intermedio Mensaje contacto intermedio
CERRAR

Fig.: Principio de funcionamiento
de contacto intermedio
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3 Contacto intermedio CERRAR.
La sefal estara activa en el rango desde un 0 % hasta el valor parametrizado.
Rango de ajuste: 0 hasta un 100 % de la carrera de posicionamiento.

Se suministra con apagado sujeto al torque ajustado de 0 a 2 % y con apagado sujeto
al recorrido ajustado de 0 a 0 %.

= Contacto intermedio ABRIR
La sefal estara activa en el rango desde el valor parametrizado hasta un 100 %.
Rango de ajuste: 100 hasta un 0 % de la carrera de posicionamiento.

Se suministra con apagado sujeto al torque ajustado de 98 a 100 % y con apagado sujeto
al recorrido ajustado 100 a 100 %.

8.6.4 Motor

Motor
| Calefaccion del motor

| Advertencia del motor

| Protector del motor

Calefaccion del motor conectada/desconectada
Para evitar la condensacion, estando conectada la calefaccion del motor y dependiendo de la
diferencia entre la temperatura del motor y la temperatura ambiental, el motor se calienta con
corriente continua estando parado.
En caso de fuertes cambios en las condiciones climaticas, el actuador deberia funcionar con
la calefaccion del motor conectada.
Se suministra la calefaccion del motor ajustada conforme al pedido.

Advertencia del motor
Aqui se ajusta la temperatura (de 0 hasta 155 °C), que cuando se alcanza se emite un mensaje
de advertencia. La sefal de advertencia puede ponerse a disposicion del sistema de control
a través de una sefial binaria y un protocolo de bus de campo. Con 2SG7 no esta disponible
esta parametrizacion.
Se suministra ajustada a 135 °C.

Protector del motor conectado/
desconectado
El motor posee un protector completo elec-
tronico contra dafos térmicos. El protector ———
. 3 . i Icacion
del motor viene conectado de fabrica y pue- i i ;Mmmd& Hidee
de desconectarse. a Ia perdida de la
. garantia y no es reversible.
iSi se desconecta el protector del motor,
se extinguira la garantia del motor! LCURder AL EE
Para que el motor no se desconecte
accidentalmente, aparece el aviso contiguo,
que tiene que confirmarse.

Si

Fig.: Advertencia de protector del motor
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8 Parametros y valores de parametro posibles

8.6 Parametros especiales

8.6.5 Intervalo de mantenimiento de la valvula
Los parametros para el mantenimiento permi- ?'J;altmesldel dmenu —— Mam%nimign!o Siguiente
ifi i3 1 i nervalos de connrmado

ten una.pl_anlflcamon eflcaz de los |n.t('ervalos de mantenimiento" valores  en el menu mantenimiento
mantenimiento de la valvula en funcién de, por parametrizados alcanzado  Diagnostico pendiente

. . . 4 v A 4 b 4
ejemplo, los ciclos de maniobra o de las horas
de servicio realizados. Intervalos de Valor Intervalos de

mantenimiento sobre- mantenimiento
Si no se alcanza uno de los valores aqui de valvula pasado de valvula
parametrizados, se emite el mensaje 3
“Mantenlmlento necesarlo” rrTrrrrrerrrrrgerryrrd LI L L B L L L
e L RN R >
L. ; « . Mensaje: Mensaje: Mensaje:
Ver también el capitulo Observar “12.2 Limite de Mantenimiento Mantenimiento Mantenimiento
no necesario necesario no necesario

mantenimiento de valvula” en la pagina 99.

Intervalo de mantenimiento

. ., de la valvula
Intervalos mantenim. valv.

| Ciclos maniobra (miles) XXXX
| Apagados suj. torque XXXX
| Horas de servicio del motor XXX

Ciclos de maniobra (en miles)
Tras alcanzar el numero parametrizado de ciclos de maniobra, se genera la sefial de
“Mantenimiento necesario”.
Posible ajuste:
— Actuadores de la clase de servicio Ay B: de 1.000 hasta 100.000, en 1.000 respectivamente.
Ajuste en el suministro: 30.000.

— Actuadores de la clase de servicio C y D: de 1.000 hasta 30.000.000, en 1.000 respectivamente.
Ajuste en el suministro: 10.000.000.

Apagados sujetos al torque
Tras alcanzar el numero parametrizado de apagados sujeto al torque, se genera la sefial de
“Mantenimiento necesario”.
Posible ajuste:
— Actuadores de la clase de servicio Ay B: de 100 hasta 10.000, en 1 respectivamente.
Ajuste en el suministro: 3 000.

— Actuadores de la clase de servicio C y D: 200 hasta 20.000 en 1 respectivamente
Ajuste en el suministro: 10 000.

Horas de servicio del motor
Tras alcanzar el numero parametrizado de horas de servicio del motor, se genera la sefial de
“Mantenimiento necesario™.
Posible ajuste: 0 h hasta 2.500 h gradualmente en 1 respectivamente

Ajuste en el suministro: 2.500 h.

8.6.6 Control de mantenimiento

Si se alcanza uno de los valores parametrizados
en el menu ‘Intervalos mantenim. valv.’,

se emite el mensaje “Mantenimiento necesario”,
ver capitulo anterior 8.6.5.

Si el parametro ‘Control de mantenimiento
esta en ‘Desconectado’, no se realiza ninguna
comprobacion de los limites de mantenimiento.

Control de mantenimiento
| Conectado

| Desconectado
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8.6.7 Cierre hermético

Si esta activada la funcion ‘Cierre hermético’, no podra realizarse una regulacion dentro de las
zonas de posicion final.

Si dentro de la zona de posicién final se retira la instruccién de desplazamiento en direccién a esta
posicion final o si se emite una sefal de STOP, el actuador seguira desplazandose a pesar de ello
hasta que se produzca una desconexion en funcién del par o hasta que reciba una instruccién de
desplazamiento en direccion contraria.

En la activacion a través del posicionador o del controlador de procesos, también se alarga la
instrucciéon de desplazamiento interna hasta llegar a la posicion final (un 0 % o un 100 %) en el
apagado sujeto al recorrido de forma parecida al apagado sujeto al torque.

Cierre hermético

Cierre hermético ri Sefial STOP
Instruccion de
| Conectado ||4_ desplazamienta
| Desconectado . i ¢ El actuador
CERRAR 4 i se desplaza
Cierre hermético desconectado 0 cierre hermético Cierre hermético
) . conectado desconectado
Este ajgste es necesarlc.)’en caso de que Eficiatlor se dnsglic gt
se requiera una regulacién dentro de los hasta la posicion final se detiene
.

rangos de posicion final. o
Se suministra con el cierre hermético Rango de posicién final CERRAR
conectado. Fig.: Principio de funcionamiento

de cierre hermético

8.6.8 Tiempo de aceleracion

El parametro ‘Tiempo de aceleracion’ accede al convertidor de frecuencias integrado. Cuanto mas
corto sea el tiempo de aceleracién, mas rapido alcanzara el actuador las revoluciones prefijadas.

El ajuste del tiempo de aceleracion influye sobre el comportamiento de regulacion. Un tiempo mas
largo de aceleracion resulta en una mayor exactitud de regulacién, pero también reduce la dinamica
de regulacion.

Tiempo de aceleraciéon = | Tiempo de aceleracion
f 1 = Aceleracidn hasta alcanzar las revoluciones parametrizadas

| XX : |

. 1]
El rango de ajuste es, en pasos de 0,1 s, "B
en actuadores de la clase de servicio 'R
—AyB:de0O,1sa1s. "B X = "aceleracion” rapida # baja exactitud de regulacion
_CyD:de01sa2s. ‘ Y = "aceleracion” lenta # alta exactitud de regulacion
Se suministra ajustado a 0,5 s. a= s ’t

Y —

Fig.: Principio de tiempo de aceleracion

8.6.9 Fuerza de frenado

Un valor desigual a un “0 %” activa el mecanismo de frenado por corriente continua a través del
convertidor de frecuencias integrado. Cuanto mayor sea el valor, mayor sera la corriente continua
de frenado ajustada.

Con un valor de un “0 %”, se reducen en cambio las revoluciones del motor lo mas rapido posible
a través del convertidor de frecuencias hasta que se queda parado. Este es el tiempo mas breve
de parada para casi todos los puntos de funcionamiento, por lo que se recomienda conservar el
ajuste estandar.

Fuerza de frenado
| X %

El rango de ajuste es de 0 a 250 % en pasos de 1 %.
Se suministra ajustada a 0 %.
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Retardo de mensaje de fallo de la red

Si la tensién de red esta fuera de la tolerancia
de -30 %/+15 % se produce un mensaje de
fallo. Para que no se emita un mensaje de fallo
cada vez que haya breves fluctuaciones de
tension, aqui se puede predeterminar un tiempo
de retardo (duracion del fallo de la red) a partir
del cual tenga lugar el mensaje de fallo. Ver la
figura contigua.

Ret. mensaje fallo de la red
| X,Xs

Retardo
Posible ajuste para el tiempo de tolerancia:
0a25s.

Se suministra ajustado a 6 s.

Brida de medicién de par

Ua
e A
8 0% 2 .
e vy \V4
S =
— _309, ILimite inferior
1r Iy
~|de tolerancia
| .
Ll
papmm—— ko N q.....pl.. t
Tolerancia Duracidn Duracién Duracién
ajustable no alcanzada no alcanzada excedida:
(Guracion) “_ Ningtn _/ Mensaje

mensaje
Fig.: Retardo de mensaje de fallo de la red

A través de este punto de menu se ajusta si hay una brida de medicién de par y, en caso afirmativo,

donde esta conectado el cable de sefales.

Brida de medicién de par
| No existente
| Entrada analdgica Al1
| Entrada analdgica Al2

A través del menu Observar > Estado se puede ver el valor de torque actual. En este menu se
puede realizar también un taraje ocasionalmente necesario, ver “11.4 Tarar torque” en la pagina 97.

8.6.12 Limites de reconocimiento de rotura de linea en las entradas analdgicas

Conforme a la especificacion NAMUR para la unificacién de niveles de senal para las interfaces

de 4 — 20 mA, para una deteccion del fallo es el

® |imite inferior 3,6 mA,
® |imite superior 21 mA.

Con ello se detectan como fallo (rotura de linea)

Parametro
,Limite inferior”
A 4

== gjustable » m =g

|<. p
Rango de control segun

"Fallo de la red”

_Parametro
»Limite superior®

en entradas analdgicas con la parametrizacion eepeciicacion NAMDR
sefiales de 4 — 20 mA fuera de estos limites. < BAR{C TN >
J 1 | .
Es conveniente un cambio del limite inferior y/o 0 1 2 3 364 ¢ 20 20 22mA
superior en sistemas de mando en los que las | | 6 " > 10'0 o [
sefiales no estén con seguridad dentro de la eS8 }0 0 i g8 posicionamisnty ¢ e
i na GG 9 Mensaje 10|‘jl ol segn parametrizacion 0 Mensaje
especificacion NAMUR. |Fallo* ,Fallo
Lim. rot. linea entr. analé Fig.: Limites rotura de linea entrada
T ’ 9 analdgica
| Limite inferior
| Limite superior
Limite inferior
El posible ajuste es de 0,0 a 3,6 mA.
Limite superior
El posible ajuste es de 20,0 a 22,0 mA.
Se suministra ajustado a 3,6 mA para el limite inferior y a 21 mA para el limite superior.
Estos parametros no son efectivos con “Funcion rango partido”.
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8.6.13 Modo de prueba

Con esta funcidon se conmuta el actuador en el
o ) Modo de prueba
estado REMOTO a un modo de servicio conti- — - : . -
nuo, en el que éste repite ininterrumpidamente Aplicacion Posible ajuste Ajustable mediante
un ciclo con los siguientes pasos: i ol estado Ment
. . . "REMOTO" Parametros especiales
desplazamiento en direccion CERRAR - pausa v
. . L. . Modo de prueba v
— desplazamiento en direccion ABRIR, etc. Aqui
L. . . uﬁodn de prueba On
la duracién de cada paso es individual, ajustable v
de 0 2 6553 s. Desplazamiento en rach lazami
direccon CERRAR ™1 — D"r"'w”;g?&?ﬁ”'e“m
La cantidad de los ciclos realizados se puede o \ Duracién ¥
leer mediante el menu ‘Diagnostico’ — ‘Datos 3 Pavsa =——— ajustable, P> PausaCERRAR )
de servicio de actuador’ — ‘Ciclos de maniobra’, 5 v e - S
. . Desplazamiento en de0a6553 s
donde en este caso un ciclo de maniobra supo- direccion ABRIR T > ABRIR
ne un ciclo. 2 v
Pausa —=———r=—— =5 PausaABRIR |
Requisitos: El actuador tiene que estar en dispo-

sicién de servicio, es decir, estan ajustadas las
posiciones finales, asi como las revoluciones, el Fig.: Principio de modo de prueba
tipo de desconexion y los torques de apagado.

Modo de prueba

Modo de prueba des-/conectado
Durac. desplaz. CERRAR  XXXX's
Pausa CERRAR XXXX s
Durac. desplaz. ABRIR XXXX s
Pausa ABRIR XXXX s

Indicaciones de manejo

1. Ajustar individualmente la duracién de cada pausa y del desplazamiento en direccion ABRIR
y CERRAR (de 0 s 6553 s), ver también “Modificacion de valores/propiedades de un parametro”
en la pagina 23.

2. Conectar el modo de prueba; en el menu ‘Modo de prueba’, seleccionar ‘Conectado’ y poner
el actuador en estado REMOTO. La conmutacion al estado LOCAL detiene el modo de prueba.

Si se desconecta y vuelve a conectar el modo de prueba, el ciclo continta a partir del paso donde
se detuvo.

El ciclo no detecta un desplazamiento en el estado LOCAL con el controlador del dispositivo. Si el
actuador al conmutar a REMOTO ya esta en la posicion final a la que se ha desplazado cuando se
ha detenido, se espera al tiempo de marcha restante y la pausa posterior conforme a los tiempos
de ciclo ajustados, antes de que se vuelva a desplazar el actuador.

Si el actuador alcanza la posicién final antes del transcurso del tiempo de desplazamiento ajustado,
se desconecta.

8.6.14 Limitacion de tension del circuito intermedio

Unas tensiones de alimentacion altas (tension de servicio por encima la tolerancia de tension de
hasta +15 %), durante la parada del actuador producen una elevacion de la tension del circuito
intermedio, que se limita por medio electrénico a un valor admisible.

jLa desconexion de esta funcidn es aconsejable solo en situaciones muy especiales de la instala-
cion y debera realizarse tras consultarlo con SIPOS!

Limitac. tension circ. interm.
| Conectado

| Desconectado
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8.6.15 Control del tiempo de recorrido

Los actuadores SEVEN de modo estandar tienen un control interno del tiempo de recorrido.
Ademas, con el primer desplazamiento del actuador tras el ajuste de la posicion final a través de
un trayecto de como minimo el 3% de la carrera de posicionamiento total, se mide el tiempo de
recorrido, teniendo en cuenta la frecuencia del motor o velocidad del actuador existente en reali-
dad, y se almacena de forma no volatil.

En cada futuro desplazamiento se comprueba si es plausible la posicién alcanzada en el tiempo
de desplazamiento. Al hacerlo, se tienen en cuenta tolerancias debido a las diferentes condiciones
de carga e imprecisiones de medicién en la medicidn de posicion. Si no se alcanza la posicion
deseada dentro del tiempo dado, el actuador pasa al estado “Fallo” y sefiala “Retardo relativo”.

Este control interno se puede desactivar, es decir, si se rebasa el tiempo de recorrido, esto no
produce ningun mensaje de fallo. Esto puede ser util para aplicaciones especiales.

Control del tiempo de recorrido
Conectado
Desconectado

Control del tiempo de recorrido conectado
Comprobacion del tiempo de desplazamiento.
Control del tiempo de recorrido desconectado
Sin comprobacién del tiempo de desplazamiento.
Se suministra con el control del tiempo de recorrido conectado.

8.6.16 Revoluciones de posicion final

El actuador se desplaza dentro de los rangos de posicidn final con unas revoluciones de posicion
final fijas para cada equipo, para conmutar a las revoluciones ajustadas tras abandonar el rango de
posicion final.

Con tiempos totales de recorrido muy largos, puede que sea oportuno que el actuador conmute
lo mas rapido posible a las revoluciones ajustadas, normalmente elevadas, antes de abandonar
el rango de posicion final. Asimismo, puede ser también necesario que, al entrar en los rangos de
posicion final, el actuador se desplace lo maximo posible con las revoluciones ajustadas,

para parar entonces rapidamente en la posicion final.

Ver también “Parametros de rango de posicion final” en la pagina 64 y “Parametrizar revoluciones/
tiempos de posicionamiento” en la pagina 40.

Revoluciones de posicion final
Normal
Inicio rapido
Inicio rapido / parada rapida

Normal
Con apagado sujeto al recorrido y al torque : A
Revoluciones
se desplaza el actuador austadas™ " \E
u fuera de la posicion final con las minimas Japrox.1s

revoluciones, aprox. 1 s (fig. 1: curva a), para

. Revoluciones de ] b
conmutar entonces a las revoluciones de posicion final ™ i
posicion final, ver b; Minimas . | 3
.y . revoluciones a _ i
® entre los rangos de posicion final con las : 4
. . Rango de H AN H Rango de
revoluciones ajustadas. Estas por lo general Lt T = immemmnn
posicion final = i posicion final

son mayores que las revoluciones de posicién
final (curva c). Pero también pueden estar
ajustadas a un valor inferior, ver la curva d.

u en la posicion final con revoluciones de
posicion final “normales” (e).

Direccion de desplazamiento —————»

Fig. 1: Revoluciones de posicion final
“normal”
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Inicio rapido
Salida de la posicion final

u Con apagado sujeto al recorrido se conmuta
inmediatamente a las revoluciones ajustadas,
para conseguir un tiempo de recorrido lo mas
breve posible. Ver también fig. 2, curva a.

= Con apagado sujeto al torque se desplaza
fuera de la posicion final con las minimas re-
voluciones aprox. 1 s y entonces se conmuta
a las revoluciones ajustadas; ver curva b.

Las revoluciones ajustadas, sin embargo,
también pueden ser inferiores a las revoluciones
de posicién final; ver curva c.

Entrada en la posicion final:

Poco antes del rango de posicion final, (inde-
pendientemente del tipo de desconexion) se
reducen las revoluciones como en el ajuste
‘normal’ a las revoluciones de posicion final.

Inicio rapido / parada rapida

La salida de la posicion final es como en el
ajuste ‘Inicio rapido’.

Entrada en la posicién final:

= Con apagado sujeto al recorrido se reducen
las revoluciones poco antes de la posicion
final, de modo que el actuador entra en para-
da, sin sobrepasar la posicion final, ver fig. 3,
curva a.

= Con apagado sujeto al torque se siguen
reduciendo las revoluciones a las revolucio-
nes de posicion final antes de llegar al rango
de posicion final, para evitar un aumento
excesivo de torque y posibles dafios en
valvulas, ver curva b.

Se suministra con revoluciones de posicion final
ajustadas a “normal”.

r
Revoluciones

ajustadas ®‘ I

44
Revoluciones de

-
il @ I
Bt
Minimas | =
revoluciones T

Rango de \

Fig. 2: Revoluciones de posicion final

“inicio rapido”
5 uci F 3
AVORMCHCNGE P k- )X T .
ajustadas”| | """1 '@ -

lif @

Revoluciones de

Direccion de desplazamiento ——————»

L B R — )
posicion final ] = I i i -'"'a
1: i
Minimas 4= J E a
revoluciones : !
Rangode _ § A ! Rangode
posicion final ~ § ' posicion final

Fig. 3: Revoluciones de posicion final
“inicio rapido / parada rapida”

8.6.17 Adaptaciéon automatica de la posicién final DE

Mediante un servicio mas prolongado se puede modificar la carrera entre las posiciones finales
ABRIR y CERRAR (0 hasta 100%) con apagados sujetos al torque, p.ej. por la temperatura, el des-
gaste y el sedimento. Si el actuador se desconecta en la posicion final sujeto al torque y el cambio
de la posicion final se desvia mas de un + 0,7 % respecto a la posicion final ajustada actualmente,
el actuador lo detecta y pone la nueva posicion como la posicion final.

Si se conmuta el parametro ‘Adaptac. autom. pos. final DE a ‘Desconectado’, se suprime esta
normalizacion (adaptacion) automatica y se mantienen las posiciones finales ajustadas en la
puesta en servicio. Si el actuador se desconecta en el desplazamiento dentro del rango de posicion
final sujeto al torque, se muestra la “Posicion final alcanzada”. Si la desconexion se produce fuera
del rango de posicion final, el actuador indica “Carrera blog.”.

Adaptac. autom. pos. final DE
| Conectado

| Desconectado
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Instrucciones de servicio 8 Parametros y valores de parametro posibles
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod 8.6 Parametros especiales

8.6.18 Tiempo de aceptacion sistema de control

Aspectos generales

. ~ . Inicio ti Posicién final
Si cae la sefial de control de sistema de control, dﬁ'iﬁe'ﬂ%’n a:canzaéa
el actuador puede continuar desplazandose Sefial de control Mensaje

. . . FPTP) a sistema
si, p.€j., la funcion ‘Cierre hermético’ o de sistema de control de control
‘Control REMOTO’ esta parametrizada en Actuador se desplaza
“Tramo proporcional’. T

prop Mensaje a

%»

sistema de control
Ningun mensaje
a sistema de control

Si al continuar el desplazamiento se alcanza la Tiempo de aceptacion
posicion final, o dentro del rango de posicion > ‘@"’
final se desconecta sujeto al torque, se produce
un mensaje al sistema de control ("Posicion final @ No ha transcurrido el tiempo } Mensaje

» ” de aceptacion y el actuador alcanza a sistema
alcanzada” o “Torque alcanzado”). la posicién final: de control
Si este mensaje se produce después de trans- @ ga ha tféth_QU"id? el :iefgpo | Nin_giﬁn mensaje
. . . 2 € aceptacion y el actuadaor alcanza } a sistema
currir el tiempo ldg acepta:jmon, esttl) se puede la posicién final: de control
interpretar en el sistema de control como un @ Actuador en posicion final, Mensaje
fallo. ver b, y sefial de control de sistema } a sistema
. » ) de control: de control
Esto se evita con la funcion ‘Tiempo de
aceptacion sistema de control’ Fig.: Tiempo de aceptacion sistema de control

Modo de funcionamiento

a Se puede ajustar la duracion en la que el sistema de control, tras la pérdida de la sefal
de control, acepta el mensaje de “Posicion final alcanzada” sin interpretarla como un fallo
(ver a en fig.).

b Transcurrida la duracion ajustada (tiempo de aceptacion) no se produce ningin mensaje
al sistema de control (ver b in fig.).

¢ Solo con la siguiente sefial de control en la misma direccion se emite el mensaje (ver c en fig.).

Tiempo acept. sist. control
| 0,0a 25,5

Tiempo de aceptacion sistema de control
Posible ajuste: 0 a 25,5 s.
Ajuste 0,0 s — 25,4 = Sin sefial al sistema de control cuando se ha alcanzado la posicién final
después de transcurrir el tiempo de aceptacion.
Sdlo con la siguiente sefal de control en la misma direccion se produce el mensaje.

Ajuste 25,5 s = Siempre se comunica la sefial.

Se suministra ajustado a 25,5 s.
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9.1

9 Ajustes de sistema

Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Ajustes de sistema

El menu ‘Ajustes de sistema’ permite el ajuste
de

= Orientacion de display:
adaptacion de la visualizacion en la posicion
de montaje del actuador.

u Reloj en tiempo real:
ajuste de la fecha y la hora.

u Bluetooth:
conexion y desconexion.

Orientacién de display

Se puede girar el indicador del display 180°
segun la posicién de montaje para facilitar su
lectura. Estandar es 0 grados.

Fig. 1: Girar display 180°

Secuencia operativa

1. Seleccionar en el ‘Menu principal’ ‘Ajustes
de sistema’ (fig. 2, pos. 1) y confirmar (fig. 2,
pos. 2).

Aparece el menu ‘Ajustes de sistema’.

2. Poner la marca de seleccion en ‘Display’ (3)
y confirmar (4).
Aparece el menu ‘Display’ con la graduacion
actualmente ajustada del giro del display.

3. Poner la marca de seleccion en la gradua-
cion (5) y confirmar (6).
El display cambia a ‘Orientacion de display’.
El ajuste actual esta marcado con el gancho

(v}

4. Poner la marca de seleccion en la posiciéon
deseada (7) y confirmar (8).
La visualizacion se adapta consecuentemente
en el display.

180° |

Ajustes de sistema

Display ]

Reloj en tiempo real ]

Bluetooth ]

[ Menu principal ]

Fig.: Menu Ajustes de sistema

/ﬁ [ Crantseide del dissisy |
/ E \ Za

Fig. 2: Cambiar orientacion de display
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Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

9 Ajustes de sistema

Ajuste de reloj en tiempo real

En el momento de la entrega, la fecha y la hora corresponde a la zona horaria del fabricante.

Secuencia operativa

1. Seleccionar en el ‘Menu principal’ ‘Ajustes
de sistema’ (fig. pos. 1) y confirmar (pos. 2).
Aparece el menu ‘Ajustes de sistema’.

2. Poner la marca de seleccion en ‘Reloj en
tiempo real’ (3) y confirmar (4).
Aparece el menu ‘Reloj en tiempo real’
y se indica la fecha y la hora ajustada.

3. Poner la marca de seleccion en la fecha
o en la hora (5) y confirmar (6).
El display cambia al menu de ajuste, aqui
de la fecha. Se visualiza el ajuste actual.

4. Poner la marca de seleccion sobre la cifra
a cambiar (7) (el cuadro en torno a la cifra
cambia de azul a naranja) y confirmar (8).

5. Cambiar la cifra (girar el controlador del
dispositivo) (9) y confirmar (pulsar el
controlador del dispositivo) (10).

La marca naranja cambia a ‘Guardar’.

6. Confirmar ‘Guardar’ (11).
El display cambia al menu ‘Reloj en tiempo
real’ y aparece el valor modificado.

Activar, desactivar Bluetooth

Observar vy
| E}e‘l{;ﬂoy»cor v
| CERIOMES. -|’|T¢
1 Parametros

\ Cun-ac_a.n.:rq" ) _.,."

Fig.: Ajuste de reloj en tiempo real

Los actuadores estan equipados con Bluetooth. El Bluetooth se puede activar o desactivar. En
el ajuste estandar el Bluetooth esta activado. La siguiente secuencia operativa indica desactivar

Bluetooth.

Secuencia operativa

1. Seleccionar en el ‘Menu principal’ ‘Ajustes
de sistema’ (fig. pos. 1) y confirmar (pos. 2).
Aparece el menu ‘Ajustes de sistema’.

2. Poner la marca de seleccion en ‘Bluetooth’
(3) y confirmar (4).
Aparece el menu ‘Bluetooth’ con el estado
actual; en el presente caso ‘Bluetooth activo
Si”.

3. Poner la marca de seleccion en ‘Si’ (5)
y confirmar (6).
El display cambia al menu de ajuste
‘Bluetooth activo’. El ajuste actual esta
marcado con el gancho [¥4.

4. Poner la marca de seleccién en la posiciéon
deseada (7) y confirmar (8).
La visualizacion del display cambia al menu
‘Bluetooth’.

II." Obsercar
| E‘thoslrw‘ '.
| osciones g

Patmetios W
Curva de torg B 7

"K Digplay
el ey | i
| | p— |

\ll pﬁi.\f Eluclnolh activado
LC
\ / e—" ¢ \

Fig.: Activar/desactivar Bluetooth
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10.1

10 Curva de pares Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Curva de pares

Este capitulo no se refiere al 2SG7... .

Puede realizarse un control preventivo de la valvula comparando hasta tres caracteristicas de par
del actuador en funcionamiento, registradas en diferentes momentos.

u El requisito para el registro de las caracteristicas de par es un ajuste valido de las posiciones
finales.

u Es posible una comparacion realista de las caracteristicas de par registradas sélo si al registrar
las curvas hay los mismos ajustes del actuador.

Aspectos generales

Las caracteristicas de par pueden registrarse:
u directamente en el actuador a través de
— el display con el controlador del dispositivo, este método esta descrito a continuacion,
— el programa de parametrizacion para PC COM-SIPOS (el actuador tiene que estar en el
estado LOCAL);

u desde el puesto de mando a través de PROFIBUS DP-V1 (el actuador tiene que estar en el
estado REMOTO, ‘En disposicién de servicio’).

La exploracion de la carrera de posicionamiento se lleva a cabo en pasos de un 1 %.
Podra sobrescribirse cada caracteristica a discrecion.

Los torques registrados en la curva de pares se pueden determinar de diferente modo:
m Calculo con ayuda de la corriente del circuito intermedio del convertidor

Los valores de los torques pueden diferir del torque efectivo, especialmente en las posiciones
finales y en caso de cambios de velocidad durante el servicio.

Esta variante se utiliza automaticamente cuando no esta parametrizada ninguna brida de
medicién de par.

o]
= Medicion con brida de medicion de par

Es necesario que haya una brida de medicién de par y el parametro ‘Brida de medicion de par’
esté puesto en la entrada analogica Al1/AI2.

Si esta puesto este parametro, se utiliza automaticamente el valor de la brida de medicién de par
para la curva de pares.

La caracteristica de par representada en el caso de los actuadores con unidad lineal y de engrana-
jes de fraccion de vuelta, es proporcional al desarrollo efectivo de la fuerza del actuador lineal o del
desarrollo del par de fuerzas del actuador de fracciéon de vuelta.

m Al registrar las caracteristicas de par, el actuador debera desplazar la valvula al menos dos
veces a lo largo de toda la carrera de posicionamiento.

u Se puede cancelar en cualquier momento: pulsar controlador del dispositivo.

u Los fallos que se produzcan durante el registro (bloqueo de la carrera de posicionamiento,
cancelacion por el usuario, corte de tension, etc.) se indicaran en el display. Confirmar este
mensaje.

El actuador cambia al estado inicial “Registrar curva de pares”. No se guarda el registro o curva
cancelado.
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Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

10 Curva de pares

Las caracteristicas de par registradas podran visualizarse a través del programa de parametriza-
cién de PC COM-SIPOS o a través del PROFIBUS-DP (p.ej. SIMATIC PDM, DTM).

Mmoo
[Nm)]
12—+

0

M
[Nm]
——12
— 10

8
—6

— 4
— 2
0

| | I I | | | | UL I | | | | | | |
[ABRIR%}5 0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 0105100 90 8 70 60 50 40 30 20 10 O -5[ABRIR %]

CERRAR o ) ABRIR o ) CERRAR
¥ —Carrera de posicionamiento > = Carrera de posicionamiento—9> T~
Fig.: Ejemplo desarrollo del par en una valvula

Registro de caracteristicas de par

Secuencia operativa

1. Seleccionar en el ‘Menu principal’ ‘Curva de
pares’ (fig. pos. 1) y confirmar (pos. 2).
Aparece el menu ‘Curva de pares’.

2. Poner la marca de seleccién en ‘Registrar
curva de pares’ (3) y confirmar (4).
Aparece el menu ‘Registrar curva de pares’
con tres curvas para elegir.

3. Poner la marca de seleccion en curva 1, 2
o 3. En el presente ejemplo ‘Curva 1’ (5)
y confirmar (6).
El display cambia al indicador ‘Registrar
curva de pares’ y el actuador comienza con
el registro:
el display indica
— la posicién actual en porcentaje y en

barra de progreso,

— el torque empleado.

El actuador se desplaza por toda la carrera
de posicionamiento en ambas direcciones.
Durante el registro se puede cancelar:
confirmar ‘Cancelacion’.

Finalmente, la caracteristica de par se

guarda y en el display se confirma la correcta

memorizacion.

4. Confirmar ‘Continue’ (7). El display cambia
a la seleccion de las curvas de pares.

47 %

W En disposicidn de servicio
|
ei
\_|.'
4,5 Nm /

Asimilar curva de pares

o

\V

Curva de pares guardada
correctaments.

Fig.: Registrar curva de pares
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10 Curva de pares Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

10

10.3 Guardar curva de pares en memoria USB

Secuencia operativa

1. Conectar memoria USB:

u Desenroscar la tapa de la conexion USB a
la izquierda debajo de la unidad electrénica
(fig. 1, pos. 2).

= Conectar memoria USB (pos. 2).
En el display aparece el menu de selec-
cion ‘Memoria USB'.

saJed ap eAln)

2. Seleccionar ‘Guardar curva de pares’ (fig. 2)
y confirmar.
Aparece el menu ‘Seleccionar carpeta’ y,
si la memoria USB contiene varias carpetas,
se ofrece su seleccion.

3. Seleccionar carpeta y confirmar.
Se guardan los datos y un mensaje confirma
su correcta memorizacion.

Fig. 1: Conectar memoria USB

Através de COM-SIPOS se puede visualizar
la curva de pares.

<= Memoria USB

| Actualizar firmware |

| Guardar para metE en memoria USB|

Fig. 2: Menu de memoria USB

Péagina 94 Y070.302/ES



11

1.1

11.11
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11 Observar

Observar

A través del menu observar se puede visualizar
informacién sobre el actuador:

= rétulo electrénico
® entradas y salidas
= estado del actuador

El resumen contiguo muestra la estructura del
menu ‘Observar’.

En el menu ‘Observar’ no se pueden modificar
los valores de parametros.

La navegacion por el menu ‘Observar’ es
igual que en los demas menus, ver también
“4.4 Navegar por los menus” en la pagina 22.

Rotulo electronico

Referencia del actuador
Aqui se visualiza la referencia del actuador.

Se introduce la referencia del actuador en
el menu de parametros especiales, ver
“8.6.1 Referencia del actuador” en la pagina 81.

11.1.2 Numero de pedido y equipamiento

Si en el menu ‘Numero de pedido y equipamien-

to’ se conmuta a ‘Equipamiento’, aparece una
lista con todas las caracteristicas del actuador.
Este resumen se genera a partir de la decodifi-
cacion del numero de pedido.

11.1.3 NUmero de serie

Aqui se indica el numero de 13 digitos de la
unidad electronica actual. Si se ha cambiado
la unidad electronica, el nimero de serie de la
unidad electronica ‘antigua’ se encuentra en el
punto de menu ‘Numero de serie original’.

11.1.4 Numero de serie original

Aqui esta el numero de la unidad electronica
originalmente suministrada (solo es importante

en caso de reemplazo de la unidad electronica).

Al entregar un actuador, el numero de serie y el
numero de serie original son idénticos. Si la
unidad electronica se cambia de nuevo, aqui se
mantiene el primer niumero.

11.1.5 Version de firmware

Visualizacion del numero de version y de la
fecha de edicion, ver figura de la derecha.

Observar
l

Roétulo electronico

Observarl

—{ Referencia del actuador ]
—{ Numero de pedido y equipamiento ]
—{ Numero de serie ]
—{ Numero de serie original ]
—{Versién de firmware ]

Entradas y salidas

—{ Entradas binarias ]
—[ Salidas binarias ]
)

—{Entradas y salidas analdgicas

—{ Comunicacion de bus de campo’ ]

Estado del actuador

—[ Revoluciones actuales? ]

—{ Torque de apagado? alcanzado ]

—{Temperatura del motor ]

—{Temperatura unidad electrénica ]

—{ Contacto intermedio

—{ Val. consigna posic./ctrl. proc.

—{Val efect. proceso ctrl procesos

)
)
)
—{ Valor efectivo ]
)
)

—{ Torque (brida de medicion par)

—{ Carrera de posicionamiento®

—{ Garantia del motor ]
—{ Corriente de motor X, XA ]
—{Tensic’m circ. interm. XXXV ]

" Sélo con bus de campo.

2 en funcién del engranaje adicional aparece lo siguiente:
- revoluciones con engranaje giratorio
- tiempo de posicionamiento con engranaje de fraccién

de vuelta

- velocidad de posicionamiento con unidad lineal
- torque de apagado con engranaje giratorio y de fraccion

de vuelta

- fuerza de desconexién con unidad lineal.
3 Solo con actuador con niP.

Fig.: Menu Observar

Numero de version
[3.03 o16.jo1/11|

Numero
de version

Afo Mes Dia

Fig.: Ejemplo de nimero de version de firmware
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11 Observar Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Entradas y salidas (Observar)

Entradas binarias

Aqui se indica qué nivel de tensidn esta aplicado (low o high) para:

m entrada binaria CERRAR,

= entrada binaria ABRIR,

® entrada binaria STOP,

® entrada binaria EMERGENCIA 'y
= entrada binaria MODO

Ver también “8.3.5 Sistema de control — Entrada binaria” en la pagina 69 y “8.4.1 Entrada de
EMERGENCIA” en la pagina 74.

Salidas binarias

Aqui se indica qué nivel de tension se emite a través de las salidas de sefalizacion 1 hasta 8
(low o high).
Ver también “8.3.9 Sistema de controll — Salidas binarias” en la pagina 70.

11.2.2 Entradas y salidas analdgicas

Aqui se pueden ver las corrientes medidas actualmente en las entradas analdgicas Al1 y Al2,
asi como las corrientes emitidas en las salidas analdgicas AO1 y AO2.

La entrada analégica Al2 y la salida analdgica AO2 se visualizan sélo si estan presentes el médulo
HART o el médulo analdgico adicional.

Ver también “8.3.10 Sistema de control — Salida analdgica AO1” en la pagina 72 y “8.3.11
Sistema de control — Salida analdgica AO2” en la pagina 72.

11.2.3 Comunicacién de bus de campo

PROFIBUS DP

Visualizacion si existe un interfaz PROFIBUS:

= Canal activo

— Canal 1 activo

— Canal 2 activo

— Ningun canal activo
= Tasa de baudios:

— sin circulacion de datos

— 9,6 Kbit/s — 1,5 Mbit/s; p.ej. baudios 187,5 Kbit/s
= Estado:

— Wait Prm (sin parametrizacion de bus)

— Wait Cfg (sin configuracion de bus)
— Data Exchange (intercambio de datos cicl.)

Modbus RTU
Visualizacion si existe un interfaz MODBUS RTU:

® Canal activo
— Ningun canal activo

= Canal 1
— Sin comunicacién
— Tasa de baudios
— Data exchange

= Canal 2
— Sin comunicacién
— Tasa de baudios
— Data exchange
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Estado del actuador

En este menu se visualizan los datos de servicio actuales del actuador:

= Revoluciones actuales [rpm] con actuador de giro;
velocidad de posicionamiento actual [mm/min] con actuador lineal;
tiempo de posicionamiento actual [90°/s] con actuador de fraccién de vuelta

= Torque de apagado alcanzado con actuador de giro/actuador de fraccién de vuelta;
fuerza de desconexioén alcanzada con actuador lineal
— CERRAR (si/no)
— ABRIR (si/no)

u Temperatura del motor [°C]
= Temperatura de la unidad electrénica [°C]
= Contacto intermedio

— CERRAR (activo/no activo)

— ABRIR (activo/no activo)
= Valor de consigna (con posicionador / controlador de procesos)

— Posicion [%]

— Sistema de control (sélo con caracteristica de valvula no lineal) [%]
= Valor efectivo del proceso (con controlador de procesos) [%]

u Valor efectivo

— Posicion [%]

— Sistema de control (s6lo con caracteristica de valvula no lineal) [%)]
= Torque (s6lo con brida de par). Ver descripcion en “Tarar torque”.

— Valor actual [Nm]

— Offset [Nm]

Tarar
u Carrera de posicionamiento (sélo con ejecucion no intrusiva)
— Rpml/carrera con actuador de giro

— Carrera [mm] con actuador lineal
— Angulo [°] con actuador de fraccién de vuelta

= Garantia del motor
— Existente
— No existente

u Corriente de motor [A]

u Tension del circuito intermedio [V]

Tarar torque

En funcion de la colocacion del actuador y la valvula, asi como de la temperatura ambiente, puede
aparecer un torque estando ya sin carga. Este torque falsearia la indicacién del torque efectivo
indicado en estado de carga. Para corregir esto es necesario tarar.

Secuencia operativa

1. Desplazar el actuador a un estado sin carga. 0

2. En el menu ‘Observar’, ‘Estado’ seleccionar Estado
el parametros ‘Torque’.

La linea ‘Valor actual’ (fig. pos. 1) indica el 1 Parde fuerzas

par del actuador sin carga. 2 Valor actual g 103,3 Nm
3. Seleccionar ‘Tarar’ (fig. pos. 4) y confirmar. 0,0 Nm

El simbolo que gira (pos. 2) indica que se 3

esta tafando. i Garantia del mutor

Después, en la linea ‘Valor actual’ aparece 4 Existente

“0” y en la linea ‘Offset’ (pos. 3) el valor de
correccion.

Fig.: Menu Tarar
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12.1

12 Diagnostico

Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Diagnéstico (datos de servicio y limites de

mantenimiento)

Los datos de servicio se recopilan y se guardan en la memoria RAM. Adicionalmente se escriben
estos datos cada 24 horas en el EEPROM interno. Los valores de los limites de mantenimiento
se almacenan en cada cambio. Por consiguiente, los datos de servicio y los valores de los limites
de mantenimiento también se mantienen en caso de corte de tension.

A través del menu ‘Diagndstico’ se pueden leer
los datos de servicio y limites de mantenimiento.
Los valores indicados no podran modificarse, ya
que indican el estado del actuador.

El menu Diagndstico ofrece tres submenus:
= Datos de servicio de actuador
= Limite de mantenimiento de valvula

= Mantenimiento de valvula

La figura contigua muestra el modo de funciona-
miento.

Datos de servicio de actuador

Puesta inicial Se a"ﬁiﬂﬁ?eagg Mantenimiento  Estado maﬁ'%ﬁ'mfnm
en funcionamiento mantenimiento  confirmado aclual pendiente
v v v v v
Intervalo de |
mantenimiento parametrizado

Datos de servicio actuales de actuador ‘

Limite de mantenimiento de valvula:
Siguiente mantenimiento pendiente con ...

Mensaje: Mensaje: Mensaje:
Mantenimiento Mantenimiento Mantenimiento
no necesario necesario no necesario

Modo de funcionamiento de menu

‘Diagnéstico’

Fig.:

Aqui se visualizan informaciones que conciernen al actuador.

Ciclos de maniobra

Numero total de los ciclos de maniobra desde la
puesta inicial en funcionamiento.

Ciclos de maniobra/h

Numero medio de ciclos de maniobra/hora
calculado de los ultimos 10 minutos.
Apagados sujetos al torque

Numero total de los apagados sujeto al torque
desde la puesta inicial en funcionamiento.
Apagados sujetos al recorrido

Numero total de los apagados sujetos al recorri-
do desde la puesta inicial en funcionamiento.
Horas de servicio del motor

Numero total de las horas de servicio del motor
desde la puesta inicial en funcionamiento.
Horas de servicio de la unidad electrénica

Nudmero total de las horas de servicio de la
unidad electronica desde la puesta inicial en
funcionamiento.

Duracion relativa de conexiéon

Duracion relativa de conexién de los ultimos
10 minutos.

Ver otras indicaciones para el mantenimiento
del actuador en el capitulo “14 Mantenimiento,
inspeccion, servicio” en la pagina 102.

p— Datos de servicio de actuador
—— Ciclos de maniobra XX |
—— Ciclos de maniobra/h X
g [ Apagado suijeto al torque X
g | Apagados sujetos al recorrido X |
E_ — ____Horas de servicio del motor X |
5| ! [ Horas serv. unid. electrénica XXX |
% E —( Durac. relativa conexion [%] X]
= E Limite mantenimiento valvula
[ Ciclos de maniobra  XXXXXXXX |
J E [ Apagados suj. torque XXXX |
E ——( Horas de servicio del motor XXX |
:
E Mantenimiento de valvula
E _I:[no necesario )
E [necesario ]
i —[Confirmar mantenimiento ]
g
' -
i
Fig.: Menu ‘Diagnodstico’
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Limite de mantenimiento de valvula

Los datos indicados en este menu son los valores que, cuando se alcanzan, se requiere un man-
tenimiento. Por consiguiente, es posible una planificacion eficaz del mantenimiento de la vélvula
accionada por el actuador conforme a los criterios de servicio especificados para

= cantidad de ciclos de maniobra,
® apagados sujetos al torque,
= horas de servicio del motor.

Tan pronto como uno de estos criterios alcance el valor predeterminado, es decir, el limite de
mantenimiento, se emite el mensaje ‘Mantenimiento necesario’.

El limite de mantenimiento se restablece cada Puesta inicial Se ha llegado al limite Mantenimiento Siguiente mantenimiente
) p . funcionamiento  de mantenimient firmad dient
vez que se confirma el punto del mend ‘Manteni- S/ "“0"mene GemanenmEy - Cgmade Py
miento confirmado’. Se compone de la cantidad, = iitireil s ) L, &
por ejemplo, de los ciclos de maniobra, desde  manlenimiento parametrizado” i b ¢
la primera puesta en servicio hasta la ultima
confirmacion ‘Mantenimiento confirmado’ y los Limite de Datos de servicio i
valores parametrizados del menu ‘Intervalos de mantenimiento™ ot Manteni + Intervalo de mandenis
mantenimiento’, ver figura contigua. | | .
| 1 "
La especificacion de los intervalos de mante- M
nimiento se realiza en el menu de parametros Manaaje: Mansaje: Mensaje:
. K P « Mantenimiento  Mantenimiento  Mantenimiento
especiales; ver capitulo “8.6.5 Intervalo de no necesario necesario no necesario

mantenimiento de la valvula” en la pagina 83

y es posible unicamente en el nivel de usuario Fig.: Limite de mantenimiento
‘Experto’, ver “Administracion del usuario” en la

pagina 30.

Los valores limite de mantenimiento no se refie-
ren al mantenimiento del actuador.

Mantenimiento de valvula

Como explicacion ver el capitulo anterior ‘Limite de mantenimiento de valvula’.

‘Mantenimiento no necesario’

Indica que hasta el momento no se ha alcanzado ninguno de los limites de mantenimiento
predeterminados para la cantidad de ciclos de maniobra o apagados sujetos al torque u horas de
servicio.

‘Mantenimiento necesario’

Indica que uno de los valores actuales ha alcanzado el limite de mantenimiento predeterminado.

‘Mantenimiento confirmado’

Tras cada mantenimiento hay que confirmar este punto del menu. Con ello se ponen los siguientes
limites de mantenimiento.
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13.2

13 Comunicacion e intercambio de datos Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Comunicacion e intercambio de datos

Ademas del manejo directamente en el actuador se puede activar también el actuador
= de modo remoto (puesto de mando, sistema de automatizacion);

® a través del programa de parametrizacion para PC COM-SIPOS, con lo que aqui el intercambio
de datos es posible mediante bluetooth o cable USB.

Control remoto

Los actuadores se activan (control remoto), dependiendo del sistema de automatizacién y de la
parametrizacion para “Control REMOTO” y “Control alternativo” (véase capitulo 8), a través de

u conexién convencional (24/48 V binaria o 0/4 — 20 mA analégica) o
® bus de campo (p.ej. PROFIBUS DP o Modbus RTU)/HART.

El funcionamiento a través de una interfaz de bus de campo esta descrito en los manuales de
servicio por separado, véase también el capitulo 1.5 “Manuales complementarios”.

Una instruccién de EMERGENCIA enviada desde el puesto de mando, independientemente
del tipo de activacion y la fuente de sefiales seleccionados, es ejecutada en cualquier caso por
el actuador, incluso aunque el actuador se active de forma convencional y la instruccion de
EMERGENCIA se realice a través del bus de campo y viceversa.

Programa de parametrizacién para PC COM-SIPOS

El programa de parametrizaciéon para PC COM-SIPOS es una herramienta de software para:
= Manejar: desplazamiento del actuador en el modo LOCAL;

u Observar: leer los parametros del actuador, del estado del aparato;

= Diagnosticar: localizacién de fallos;

u Parametrizar: leer y modificar los parametros del actuador;

m Cargar un nuevo firmware: actualizacién del software a la ultima version;

® Archivar: guardar los parametros del actuador y las curvas de referencia del torque del actuador.

La conexion del portatil con el actuador es posible a través de:

u Bluetooth
La comunicacion se realiza de modo inalambrico a través de una interfaz de bluetooth integrada
en el actuador.

= Cable USB
La comunicacion se realiza a través de una conexién de USB por la parte inferior izquierda de la
caja de la unidad electronica.

Ver también el capitulo siguiente.

El programa de parametrizacion para PC COM-SIPOS esta descrito en un manual aparte.
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13 Comunicacion e intercambio de datos

Conexion USB, Bluetooth

Conexion USB

La conexion de USB esta protegida contra
polvo y agua y se encuentra en la parte inferior
izquierda de la caja de la unidad electrénica.

Conectar el cable USB o la memoria USB:

1. Desenroscar la caperuza de proteccion de la
conexion de USB (fig. 1, pos. 1) (esta asegu-
rada con una cinta de plastico para que no
se pierda).

2. Conectar a la conexion USB (pos. 2)

a) la memoria USB
o}
b) el cable USB.

La retroiluminacion se activa y en el display
se visualiza la comunicacioén a través de la
conexién de USB mediante un simbolo de
USB, ver figura 2.

Frecuentemente el potencial de referencia
tiene toma a tierra de la alimentacion auxiliar
de tension (M24 pin ext. 39).

Si éste es diferente del potencial de tierra
del actuador (PE), al enchufar el cable de
comunicacion USB se pueden producir
corrientes de compensacion, lo que puede
dafar el actuador o el portatil.

Algunas medidas para evitar esto serian

u evitar diferencias de potencial (tender cables
de compensacion), o

u utilizar cable USB con aislamiento galvanico.

13.3.2 Bluetooth

13.4

Cada aparato de bluetooth (esclavo) tiene una
direccién de bluetooth Unica para su identifi-
cacion. Ademas, para una seleccion facil cada
aparato de bluetooth tiene un nombre de apa-
rato que, en actuadores, se compone de modo
estandar de la referencia del actuador, si existe,
y del nimero de serie de 9 digitos.

En el actuador se visualiza la comunicacién a
través de bluetooth mediante el parpadeo del
simbolo de bluetooth (fig. pos. 1) en el display.

De modo estandar esta activado el Bluetooth,
pero se puede desactivar, ver ajustes de
sistema en capitulo “9.3 Activar, desactivar
Bluetooth” en la pagina 91.

Cargar firmware

Conexiéon USB

Fig. 1:

/=

— B En disposicién de servicio
~ d chobibegrald s

N
"

Fig. 2: Visualizacion en el display:
Comunicacion a través de USB

=

- B En disposicion de servicio

_\
"

Fig.: Visualizacion en el display:
Comunicacion a través de bluetooth

Cargar firmware con COM SIPOS a través de Bluetooth o cable USB.

Establecer conexién (conectar cable USB o activar Bluetooth), ver descripcién arriba.
Ver procedimiento posterior en las instrucciones de servicio de COM SIPOS.
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14 Mantenimiento, inspeccion, servicio Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Mantenimiento, inspeccioén, servicio

Antes de cualquier intervencion en el actuador, asegurarse de que

® |as medidas previstas (p. ej. accionamiento eventual de valvulas) no puedan provocar ningun
fallo en la instalacién y/o no supongan ningun peligro para personas;

u el actuador o la parte correspondiente de la instalacion esté desconectado de forma reglamenta-
ria. jAparte de los circuitos principales, también deberan desconectarse los circuitos adicionales
o auxiliares que puedan estar presentes!

Ademas, deben observarse las normas generales de seguridad:

u desconectar todos los polos (también 24/48 V DC),

® asegurar contra una nueva conexion,

m comprobar la ausencia de tension,

® poner a tierra y en cortocircuito,

u cubrir o impedir el acceso a piezas adyacentes activas.

Esto se logra también sacando la cubierta de conexiones.

Aspectos generales

Los actuadores requieren poco mantenimiento (intervalos de engrase complementario,
véase el capitulo 14.2).

Se recomienda someter el actuador a una inspeccion general después de la puesta en servicio

y al cabo de 50 horas de servicio aprox., para comprobar que

m esté garantizado el funcionamiento correcto,

= no aparezcan ruidos/vibraciones inusuales,

= no se hayan aflojado los elementos de sujecion,

u no se produzcan fugas.

La carcasa de los actuador SEVEN se compone de una aleacién de aluminio que, en condiciones
ambientales normales, es resistente a la corrosion. Si se produjeran dafios en la pintura debido

al montaje, éstos pueden retocarse con la pintura original, disponible en pequefios botes en
SIPOS-Aktorik.

Esta relacion no puede ser completa. Es posible que hagan falta otras comprobaciones adicionales
conforme a las condiciones particulares de la instalacion. Las variaciones o modificaciones inadmi-
sibles determinadas durante la inspeccién deberan eliminarse inmediatamente.

En condiciones normales de servicio, se recomienda realizar un servicio o una revision de los
equipos cada 8 afnos, incluyendo el tiempo de almacenamiento. A este respecto hay que realizar
también los siguientes trabajos:

m cambiar lubricante en la camara del engranaje,
® cambiar juntas,
= comprobar el desgaste de las piezas en el flujo de fuerza,

m apretar las uniones roscadas en conexiones eléctricas.

Dependiendo de las condiciones de servicio pueden ser necesarios también intervalos de manteni-
miento mas breves.

Esto es valido especialmente para actuadores en modelo de alta temperatura — suplemento de
pedido T09. jCada 2 afios el servicio de SIPOS tiene que comprobar su correcto estado y cambiar
las piezas de desgaste!

Para todos los trabajos de servicio se recomienda recurrir a los servicios de los centros de
servicio técnico competentes de SIPOS Aktorik.

Para cualquier cuestion sobre este tema, rogamos ponerse en contacto con SIPOS Aktorik
GmbH. Podra encontrar la direccion y el numero de teléfono de las personas de contacto compe-
tentes en www.sipos.de. También podra dirigir su consulta directamente por correo electrénico

a service@sipos.de.
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14 Mantenimiento, inspeccién, servicio

Intervalos de lubricacién y lubricantes

Intervalos de lubricacion

Tras aprox. 8 afios, llevar a cabo un servicio o una revision (ver anterior capitulo 14.1).

Al cabo de cada 50 horas de servicio o de 1 aiio, reengrasar, si existe, el inserto de acoplamiento
forma A en el racor de engrase.

iEn el caso del arboles finales de forma A debe prestarse atencion a realizar la lubricacion del
husillo de valvula por separado!

Estos intervalos se refieren a una solicitacion normal. En caso de mayor solicitacion se reducen los
intervalos de mantenimiento correspondientemente.

iCada 2 afios el servicio de SIPOS tiene que comprobar el correcto estado de actuadores en
modelo de alta temperatura — suplemento de pedidoT09 — y cambiar las piezas de desgaste!

Cada vez que se retiren las tapas y cubiertas de proteccion debe comprobarse el estado de las
juntas, que se sustituiran y engrasaran en caso necesario.

14.3 Especificacion de lubricantes y de cantidades

Tipo de actuador

(2SA7)

de lubricante

28A7.1/2 2SA7.3/4 2SA7.5/6/7/8
Aceite para Cantidad de 760 cm?® 1600 cm?3 2400 cm?3
engranajes lubricante
Nivel de relleno’ | 46 mm como max. | 58 mm como max. |23 —27 mm
Lubricante? Klibersynth GH 6 — 220 N Mobil SHC
(empresa Kliiber)3 Gear 2203
o Alphasyn PG 220 Polyglycol
(empresa Castrol),
Berusynth EP 220 (empresa Bechem),
Panolin EP gear synth 220
(empresa Kleenoil).
Puntos Cantidad 50 cm3
de Iubrica4cic’>n de lubricante
restantes Lubricante? Grasa AR1 (ZEPF)
Arbol final forma A% | Cantidad 2cmd

Lubricante?

Grasa convencional para rodamientos de bolas

de vuelta 2SG7...

Engranaje de fraccion

De poco mantenimiento (En este caso también conviene
considerar las recomendaciones para los actuadores.)

u Los lubricantes deberan manejarse y eliminarse de acuerdo con las indicaciones del fabricante
y con las disposiciones pertinentes. Informacion técnica sobre lubricantes sobre demanda.

= Antes de utilizar un lubricante alternativo nuevo (respecto al utilizado de fabrica) deberan
enjuagarse y limpiarse los engranajes y sus piezas. (jEvitar la mezcla de aceites!)

TMedido desde la superficie del lubricante hasta el lado exterior de la caja en la entrada de aceite.

2Gama de temperatura ambiente -20 — +60 °C.

3Lubricante utilizado de fabrica.

4p. €j. juntas toricas, engranaje, cojinetes, uniones por chaveta, superficies brufidas, etc.

Jsi existe.
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15 Piezas de recambio Instrucciones de servicio
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Piezas de recambio

Aspectos generales

Con excepcion de piezas normalizadas usuales en el comercio, sélo deberan utilizarse piezas de
recambio originales. Por regla general, como piezas de recambio se suministran modulos o grupos
constructivos completos (véase la lista de abajo). En las siguientes figuras se especifican denomi-
naciones con 3 cifras. La denominacién completa de las piezas de recambio estd compuesta de
estas 3 cifras y el prefijo “2SY7”.

Rogamos indicar siempre los siguientes datos en los pedidos de piezas de recambio:
1. Numero de pedido y numero de serie del actuador (ver placa de caracteristicas).
2. Denominacion de la pieza de recambio 2SY7. . . (véase la siguiente lista).

3. Numero de unidades requeridas.

u Todas las piezas metalicas exteriores de la caja estdan compuestas de una aleacion de
aluminio resistente a la corrosion, estan pintadas a modo estandar de color similar a RAL 7037
(gris plateado) y cumplen los requisitos de la categoria de corrosividad C5.

u Otro color de acabado » Suplemento de pedido Y35

u Proteccion anticorrosion muy fuerte
Categoria de corrosividad C5 con larga duracion
de proteccion » Suplemento de pedido L38

Lista de piezas de recambio

Nuestros actuadores han sido concebidos de tal modo que funcionen sin problemas dentro de

los ciclos de mantenimiento. Sin embargo, sabemos por experiencia que pueden producirse
danos en el actuador debido a influencias externas, como p. €j. durante la puesta en servicio. Para
tales eventualidades se han incluido las piezas de recambio recomendadas en la siguiente tabla.
En caso de que hicieran falta otras piezas, dirijase, por favor, a nuestro servicio técnico.

N° Denominacién

2SY7001 | Unidad electronica (012 — 042)

2SY7041 | Tapa para unidad electrénica

2SY7218 | Juego de juntas (sin representacion ilustrativa)
2SY7219 | Transductor de posicion no intrusivo (niP)
28Y7220 | Engranaje de sefializacién

2SY7225 | Tapa del engranaje de senalizacion

2SY7250 | Actuador manual

2SY7252 | Mango bombeado

Aaa  =|las Ultimas tres cifras hacen referencia a los nimeros de piezas en las figuras
de vista desarrollada.
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15 Piezas de recambio

15.3 Planos de despiece

15.3.1 Engranaje 2SA7. 1/2/3/4.-

Inserto del arbol final

Brida reductora

Arbol receptor A
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15.3.2 Engranaje 2SA7. 5/6/7/8.-

Inserto del
arbol final

Brida reductora

Arbol receptor A
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15 Piezas de recambio

15.3.3 Engranaje de fraccién de vuelta pequeio 2SG7...-
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15 Piezas de recambio Instrucciones de servicio
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15.3.4 Unidad electréonica (motor hasta 1,5 kW)
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15.3.5 Unidad electréonica (motor a partir de 3 kW)
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Bloqueo de sefalizacion.
ver Tiempo de aceptacion sistema de control

Botdn giratorio/pulsador. . .. ........ .. .. 22
Brida de mediciéndepar. . ............. 85
Ajustedetorque. ................... 97
Conexion. ............. .. .. 85
Bridadesalida....................... 11
Busdecampo. .......... ... ... . .... 100

C
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Calefaccion. ... ... ver Calefaccion del motor
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Cantidades de lubricante. .. ........... 103
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Carrera de posicionamiento de la valvula. . 46
Cierre hermético. . ................... 84
Cadigo
Habilitaciéon de funciones de software. .. 76
Habilitar nivel de usuario. ............ 32
Colocacion por separado. .. ......... 14, 81
Conexiones. ................. ..., 14
Especificaciéon. .................... 14
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COM-SIPOS. ...... ... ... 100
Comunicacion e intercambio de datos
Cargar firmware. .................. 101
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Controlremoto. ................... 100
Programa de parametrizacion
para PC COM-SIPOS. ............. 100
Conexion
Busdecampo. .................... 13
Clavijacilindrica. ................... 12
Conexiondirecta. .................. 12
Conexion mecanica. ................ 10
Unidad electrénica
y engranaje separados. .. ............ 14
USB. ... 101
Conexion eléctrica
Conexion con clavija cilindrica. ... ... .. 12
Conexién de bus de campo. .......... 13
Conexiondirecta. .................. 12
Conexion USB. ..................... 101
Contacto intermedio. ................. 81
Contrasefia/sefia. . ver Autorizacion de acceso
Control
Alternativa — Sistema de control. .. .... 68
Analdgico. . ........ ... . 67
Binario. ............ .. ... .. 67
Busdecampo. .................... 68
DESCONECTADO. ................. 27
Interno. . ... 68
LOCAL. ... 26
REMOTO. .......... ... . 27
Sistemadecontrol. ................. 66
Controlador del dispositivo. ............ 22
Controlador de procesos. . . .... ver Opciones
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SIPOS

AKTORIK

Declaraciéon de conformidad UE / Declaracién de montaje
segun la Directiva sobre maquinas

para actuadores eléctricos de la siguientes denominaciones de tipo:
2SA5..., 2SB5..., 28C5..., 2SG5...
28A7...,2SG7...,2SQ7...

en los modelos:
ECOTRON
PROFITRON
HiMod

Por la presente, SIPOS Aktorik GmbH, como fabricante, declara que los actuadores anteriormente citados
cumplen los requisitos fundamentales de las siguientes directivas:

2014/30/UE (Directiva CEM)
2006/42/CE (Directiva sobre maquinas)

Se han aplicado las siguientes normas armonizadas a los efectos de las directivas enumeradas:

Directiva 2014/30/UE
EN 61800-3: 2004 /A1: 2012

Directiva 2006/42/CE
EN ISO 12100:2010
EN ISO 5210:1996
EN ISO 5211:2001
DIN 3358:1982

Los actuadores SIPOS han sido concebidos para el accionamiento de valvulas industriales. La puesta en
servicio estara prohibida hasta que quede asegurado que la maquina completa cumpla los requerimientos
de la Directiva 2006/42/CE.

Se cumplen los siguientes requisitos fundamentales conforme al Anexo | de la Directiva:
Anexo |, articulos 1.1.2, 1.1.3,1.1.5,1.2.1, 1.2.6, 1.3.1,1.3.7,1.5.1,1.6.3, 1.7.1, 1.7.3, 1.7 4.

El fabricante se compromete a transmitir la documentacion sobre la cuasi maquina por via electrénica
a las autoridades nacionales sobre demanda. Se han elaborado los documentos técnicos particulares
pertenecientes a la maquina conforme al Anexo VIl parte B.

Persona autorizada para la documentacién: Dr. Thomas Suckut, Im Erlet 2, 90518 Altdorf, Alemania

Ademas, se cumplen los objetivos fundamentales de salud y seguridad de la Directiva 2014/35/UE
(Directiva de baja tension) mediante la aplicacién de las siguientes normas armonizadas, en la medida
en que sean aplicables a los productos:

EN 60204-1:2006 / A1:2009 / AC:2010

EN 60034-1:2010 / AC:2010

EN 50178:1997

Altdorf, a 18/07/2017

D. Thomas Suckut
Gerente

Esta declaracién no implica garantia alguna. Es necesario respetar las instrucciones de seguridad enunciadas en la
documentacion sobre el producto suministrada. Esta declaracion perdera su validez en caso de modificaciones no
autorizadas en los aparatos.

Los certificados son validos a partir de la fecha de expedicion indicada en ellos. Reservado el
I@ derecho a modificaciones. Las versiones validas en la actualidad se encuentran disponibles para
descargar en Internet en http://www.sipos.de.
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