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Nota sobre estas instrucciones de montaje y servicio

Estas instrucciones de montaje y servicio sirven de ayuda para el montaje y uso del equipo
de forma segura. Las instrucciones son vinculantes para el uso de equipos SAMSON.

= Para el uso seguro y adecuado de estas instrucciones, léalas atentamente y guérdelas

por si las puede necestiar en un futuro.

= Si tiene alguna pregunta acerca de estas instrucciones, péngase en contacto con el De-
partamento de Servicio Posventa de SAMSON (aftersalesservice@samson.de).

tion.

Las instrucciones de montaije y servicio de los equipos se incluyen en el su-
ministro. La documentacién mds actualizada se encuentra en nuestro sitio
web www.samson.de > Service & Support > Downloads > Documenta-

Anotaciones y su significado

Aviso sobre peligros que provocan heridas
graves o incluso la muerte

O NoTA

Aviso sobre riesgo de dafio material y de fa-
llo de funcionamiento

A\ ADVERTENCIA

Aviso sobre peligros que pueden provocar
heridas graves o incluso la muerte

i Informacién
Ampliacién de informacién

4\ Consejo
Recomendaciones prdcticas
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Instrucciones y medidas de seguridad

1 Instrucciones y medidas de seguridad

Uso previsto

EXPERTplus es un firmware de diagnéstico integrado en el posicionador que permite un
mantenimiento predictivo, orientado al estado de las vélvulas de control neumdticas.

EXPERTplus registra las anomalias en la vélvula con el proceso en marcha (modo automdti-
co) y genera avisos en caso de requerirse mantenimiento. Ademds, se pueden realizar malti-
ples pruebas en modo manual para localizar fallos preventivamente.

En el posicionador estan integradas todas las funcionalidades de diagnéstico EXPERTplus.
Los datos de diagnéstico se registran, guardan y analizan en el mismo posicionador. A par-
tir del andlisis se generan avisos de estado clasificados segin el estado de la vélvula de con-
trol.

Mal uso previsible

Cuando se ejecutan las funciones de prueba, la posicién de la valvula no sigue el punto de
consigna, sino las indicaciones de la prueba. Por ello, las funciones de prueba solo se pue-
den iniciar cuando el estado de la planta lo permita.

Cudlificaciéon del usuario

Solo personal especializado estd autorizado a configurar y parametrizar los equipos monta-
dos. En estas instrucciones de servicio se considera personal especializado a aquellas perso-
nas que debido a su formacién técnica, conocimiento y experiencia, asi como al conoci-
miento de las normas vigentes, pueden calificar los trabajos encomendados y reconocer los
posibles peligros.

Equipo de proteccién personal
No se requiere ningin equipo de proteccién.
Cambios y otras modificaciones

Los cambios y otras modificaciones en los equipos no estén autorizados por SAMSON. El
usuario los lleva a cabo bajo su propio riesgo y pueden dar lugar a peligros para la seguri-
dad entre otros. Por otra parte, el equipo deja de cumplir con los requerimientos para su uso
previsto.
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Instrucciones y medidas de seguridad

Dispositivos de seguridad

En modo offline, el software no tiene ninguna influencia sobre el equipo conectado.

Advertencia sobre riesgos residuales

En modo online, el software tiene influencia directa sobre el equipo conectado y consecuen-
temente sobre la vélvula. Para evitar lesiones personales o dafios materiales, los responsa-
bles y operarios de la planta deberdn evitar los peligros que pueden producirse en la vélvu-
la por el fluido, la presién de servicio asi como la presién de mando y por piezas méviles,
tomando las precauciones adecuadas. Se deben observar todas las indicaciones de peligro,
advertencia y notas de los documentos mencionados.

Responsabilidades del responsable de la planta

El responsable de la planta es responsable del uso correcto y del cumplimiento de las nor-
mas de seguridad. El responsable de la planta estd obligado a proporcionar estas instruc-
ciones de servicio y los demés documentos vélidos a los operarios de la planta y de instruir-
los en el funcionamiento adecuado. Ademds, el responsable de la planta debe asegurarse
de que los operarios no estén expuestos a ningin peligro.

Responsabilidades de los operarios de la planta

Los operarios de la planta deben leer y comprender estas instrucciones de servicio y los de-
mds documentos vdlidos, asi como respetar las indicaciones de peligro, advertencias y no-
tas. Ademés, los operarios deben estar familiarizados con la normativa de seguridad y pre-
vencién de accidentes aplicable y cumplirla.

Normativa y reglamentos

Ninguno.

Documentacién de referencia

Estas instrucciones de servicio se complementan con los siguientes documentos:

— Instrucciones de montaije y servicio (EB), Manuales de seguridad (SH) y Manuales de
configuracién (KH) de los equipos conectados:
> EB 8493, > SH 8493 y » KH 8384-3

— Instrucciones de montaje y servicio de la vélvula correspondiente (accionamiento, vélvula
y otros equipos montados)
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Operacién

1.1 Notas acerca de posibles dafios materiales

O NoTA

iFallo de funcionamiento de la valvula de control debido a que la configuracién no

es adecuada a la aplicacién!

Los ajustes del diagnéstico de vélvulas EXPERTplus se pueden hacer a través del soft-

ware TROVIS-VIEW de SAMSON. Con este software en modo online, la configuracién

tiene un efecto inmediato en el equipo conectado y, por lo tanto, en la vélvula de con-

trol.

= Activar el modo online, solo cuando se desee transmitir la configuracién y los va-
lores de medicién desde o hacia el equipo conectado.

2 Operacion

Operacién a través de TROVIS-VIEW/DD/DTM/eDD

EXPERTplus permite una representacién y configuracién confortables mediante el programa
de SAMSON, TROVIS-VIEW o bien a través de DD/DTM/eDD.

TROVIS-VIEW - Programa de SAMSON utilizado para configurar diversos equipos
SAMSON

DTM - Device Type Manager — Para definir las propiedades del equipo y de comunica-
cién

DD/eDD - Device Description/Enhanced Device Description

i Informacién

Para que la configuracién sea efectiva, es necesario transmitir los datos al posicionador.

2.1 Operacién local

Algunos parémetros no solo se pueden modificar con el programa, sino que también se pue-
den ajustar localmente en el posicionador. En las instrucciones de montaije y servicio del po-

sicionador se encuentra una lista de todos los pardmetros que se pueden modificar en el po-
sicionador TROVIS 3793 (P EB 8493).
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Operacién

2.2 Operacion con TROVIS-VIEW

En estas instrucciones de servicio se describe la operacién a través de TROVIS-VIEW. En tal
caso aplica lo siguiente:

— Los ajustes de fébrica de los parémetros se indican entre corchetes [ ].

— Lo operacién aplica al nivel de usuario "Diagnéstico".

i Informacién

La instalacién y operacién con el programa TROVIS-VIEW se describe detalladamente en las

instrucciones de servicio ® EB 6661. Estas instrucciones de servicio se encuentran en Inter-
net y en el mend de ayuda del TROVIS-VIEW.

4 Consejo
Los parémetros se pueden buscar a través del campo [Buscar...] de la linea de menu:
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3 Puesta en marcha

Para poder aprovechar al méximo el diag-
néstico de vélvulas, el posicionador deberé
estar inicializado. Durante la inicializacién
el posicionador se adapta éptimamente a
los rozamientos y sefial de presién requerida
por la vélvula. Es posible inicializar el posi-
cionador en los modos MAX, NOM o MAN.
Con una inicializacién en modo SUB, con el
posicionador en operacién, no se podrdn
utilizar todas las funciones de EXPERTplus.

1.

Conectar el posicionador al programa
de configuracién y servicio.

2 La conexién al software TROVIS-
VIEW de SAMSON se realiza a tra-
vés de un adaptador de interfaz USB
aislado (ndm. de referencia 1400-
9740),

Poner en marcha el posicionador segin
se indica en las instrucciones de montaje

y servicio P EB 8493.

.t Consejo
En los posicionadores con sensores de
presién, SAMSON recomienda hacer la

inicializacién con signatura valvular.

Puesta en marcha

> Diagnéstico/Mantenimiento > Estado del
equipo > Clasificacién de estados

Cuando falla una inicializacién, el posi-
cionador genera un aviso de estado en
funcién de la clasificacion de estados
ajustada, ver cap. 4.

Si durante la inicializacién se genera un
aviso de estado, también se generarén
los estados de grupo 'Puesta en marcha!
e 'Inicializacién' en funcién de la clasifi-
cacién de estados, ver cap. 4.

— Puesta en marcha:
B, €, A, ¥, @, [clasificacion mds alta]
— Inicializacién:
B, €, A, ¥, @, [clasificacion mds alta]
— Init: Modo de operacién incorrecto: [[E], €
AV, @
— Init: Carrera insuficiente: [, [€©], A, ¥, @
— Init: No se alcanza la carrera nominal:
H e AY®
— Init: Posicién del pin: @, [€], A, ¥V, @
— Init: Sin movimiento: M, [®], A, ¥, @

— Init: Cancelacién calidad de regulacién: [,

€, A, Y, @, [closificacion més alta]
— Init: Baja calidad de regulacién:
M €, A, ¥, @, [clsificacién mds alta]
— Posicionador sin inicializacién: B, €, [/A\],
vV.®
— Init: Cancelacién externa: M, [€], A, ¥,
@
— Init: Limitacién del dngulo de giro:
M €, A, ¥ @, [clasificacion mds alta]

— Init: Time-out:

B, €, A, ¥ @®, [clasificacion mds alta]

> Diagnéstico/Mantenimiento > Estado del
equipo > Avisos de estado

— Puesta en marcha

— Inicializacién

— Init: Modo de operacién incorrecto

— Init: Carrera insuficiente

— Init: No se alcanza la carrera nominal

— Init: Posicién del pin

— Init: Sin movimiento

— Init: Cancelacién (calidad de regulacién)
— Init: Baja calidad de regulacién

— Posicionador sin inicializacién
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Estado del equipo

— Init: Cancelacién externa
— Init: Limitacién del éngulo de giro

— Init: Time-out

3. Leer el posicionador.

= En TROVIS-VIEW: seleccionar el me-

nd [Equipo > Leer].
m SAMSON TROVIS-VIEW 4

File Edit View | Device | Options 7
‘lj |rj| ! !| 4 User Level..
= Gl |

4 Estado del equipo

4.1 Parametros de informacion

y valores limite

El directorio [Estado del equipo] contiene
parémetros de informacién del estado del

posicionador y valores limite que generardn

los avisos de estado.

Sensores de presion

Indicacién de los parémetros de informa-
cién solo en posicionadores con la opcién
sensores de presion:
— 'OUTPUT 138: Presién':

Presién actual en la salida 138
— 'OUTPUT 238: Presién':

Presién actual en la salida 238
—  'Presién de alimentacién':

Presién de alimentacién actual

"Presién de alimentacién min.':

Valor minimo de la presién de alimenta-
cién

'Sello temporal presién de alimentacién
min.'

Instante en el que se alcanzé el valor in-
dicado en 'Presién de alimentacién min.'

"Presién de alimentacién max.":

Valor méximo de la presién de alimenta-
cién

'Sello temporal presién de alimentacién
max.'

Instante en el que se alcanzé el valor in-
dicado en'Presién de alimentacién méx.!
'Limite inferior de presién'

Cuando la presién de alimentacién baja
por debajo de este valor limite de pre-
sién se genera el aviso de estado 'pre-
sién de alimentacién baja' segin la clo-
sificacién de estados ajustada.

> Diagnéstico/Mantenimiento > Estado del
equipo

— Sensores de presién instalados: Si, [No]

— Limite inferior de presién:

0,01 a 10,00 bar, [2,50 bar]*

* El pardmetro 'Limite inferior de presién' se
calcula de forma automética con la signa-
tura valvular.

Coeficiente de carga

El margen coeficiente de carga estd directa-
mente relacionado con el histograma ciclos
de carga, ver cap. 5.1.4.

10
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Estado del equipo

| fle foit View Device Options ?

DR XD0S =K 30 &b

Find..

(=l Pressure sensors

#o Pressure sensors exist
8 OUTPUT 138: pressure
B OUTPUT 238: pressure
- Supply pressure

& Min supply press

a Time stamp for min. supply pressure
J Max. supply press.
& Tine stamp for max. supply pressure

5]
3]
5]
B
5]

=l Stress factor

Yes

011

011

3.00

300
5.06:33:10
300
5.06:33:09
250

8 Dynamic stress factor o
Stem seal ] Not selected
Max. cycle count 5] 1000000

8 Limit ot adjustahle packing =3 E00000

& Limit of seif adjusting packing 2000000

& Limit of bellows seal 8473930

= Total valve travel

8 Total vaive travel o
Total valve travel limit 1000

= Set point deviation

& Lag time for set point deviation %] n
Tolerance band for set point deviatio... [Max.COw] 50

= Temp at the lLast initi

~ Temperature

= Time

B Operating hours counter B 507:11:38

8 Device switched on since last initialization 5] 00:27:46

B Device n closed-loop operation 23] 00:00:00

8 Device in closed loop operation since last initiali. 00:00:00

= Counter

& Number of initializations 1

bar
bhiar
bar
bar
dhh:mmess
bar
o hbummess

bar

*1000

L hbumimess
d.hh:mm:ss
d.hhimm:ss

d.hhemmess

Fig. 1: > Diagnéstico/Mantenimiento > Estado del equipo
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Estado del equipo

Carrera total Tiempo
— 'Carrera fotal": — 'Contador de horas en servicio'
Sumatorio de carreras dobles - 'Equipo encendido desde Gltima iniciali-
— 'Limite de carrera fofal': zacién'
Cuando se supera el limite de carrera to-  _ 'Equipo en modo control’

tal, se genera el aviso de estado 'Carre-

ra tofal superado - 'Equipo en modo regulacién desde dlti-

ma inicializacién'
> Diagnéstico/Mantenimiento > Estado del

et Contador
— Limite de carrera fotal: 'N° de inicializaciones'
1000 a 90.000.000, [1.000.000] —  'NP° de calibraciones de cero'

Desviacién Guardar
— 'Datos de diagnéstico'
Los datos de diagnéstico se guardan

contra fallo de corriente en la EEPROM.

— 'Tiempo de retardo para desviacién':
El tiempo de retardo se determina duran-
te la inicializacién. Es el criterio de resta-

blecimiento para el aviso de estado
'Desviacién'. 4.1.1 Restablecer

Si durante la inicializacién se determina z
. e S |5ol5. 5=
un tiempo de recorrido inferior a 180's, s | 888%|83
LT N |—= "5 2L g|8 .=
se CL{m|r?|e que: 'Tiempo de retardo para £13 § 528 g
desviacién' = 30 s. O |83 8% 8%
. e e, . £ |¥g|x0x 9
Si durante la inicializacién se determina
un tiempo de recorrido superior a 180's, Res'f’blerc'm'denb de
. arameiros de
entonces el 'Tiempo de retardo para des- | P o
SR P i P d informacién sin el SI [ NO| SI | S
viacién' serd seis veces el tiempo de re- contador de horas de
corrido. operacion
— 'Banda de tol ia desviacién +/-": blecimiento del
anda de tolerancia desviacion +/-: Restablecimiento de
Una desviacién del punto de consigna se | contador de horas de | NO | NO | NO | NO
identifica como una desviacién, cuando pRelecion
el valor actual se desvia del punto de Restablecimiento de 1 S| S| S|
consigna en el valor aquf ajustado. valores limite

1 . ., ..
Temperdl'ura Restablecimiento en funcién del valor limite

— Directorio [Temperatura] ver cap. 4.5
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4.2 Clasificacion de estados

Los avisos de estado del diagnéstico de val-
vulas EXPERTplus tienen asignada una clasi-
ficacién de estados. Cuando se genera un
aviso, aparece este estado.

Son posibles las siguientes clasificaciones:
- ™ Ningln aviso
Si un evento estd configurado como
"ningln aviso", entonces este evento
no influye en la recopilacién de esta-

dos.

— © Mantenimiento requerido

El equipo todavia puede realizar su
funcién (con limitaciones), se ha de-
tectado un requerimiento de manteni-
miento. La resistencia al desgaste se
acabard pronto o bien se reduce mds
répido de lo esperado. A medio pla-
Z0 es necesario un mantenimiento.

Prioridad

~ A Fuerade especificacion
El equipo funciona fuera de las con-
diciones de aplicacién o todavia no
se ha inicializado.

— ¥ Control de funcién
Se realizan procesos de comproba-
cién o calibracién en el posiciona-
dor. Temporalmente y hasta que se
terminen estos procesos, el posicio-
nador no puede realizar las tareas
de regulacién.

- @rallo

El posicionador no puede realizar su
funcién por un fallo en el equipo o
v en el entorno.

Estado del equipo

- Clasificacién mas alta

Clasificacién de estado del estado de gru-
po, ver cap. 4.3.1. El estado de grupo
depende de las clasificaciones de estado
asignadas a los avisos de estado: el aviso
de estado con la clasificacién més alta
determinard el estado de grupo.

Prioridad

i Informacién
En el nivel de usuario "Local" se pueden
ver los avisos de estado activos, en algu-
nos casos, solo los estados de grupo ac-
tivos sin los avisos de estado asignados.

La clasificacién de estados se define en el di-
rectorio [> Diagnéstico/Mantenimiento > Es-
tado del equipo > Clasificacién de estados].
Todos los avisos de estado vienen preconfi-
gurados de fébrica con una clasificacién de
estado.

i Informacion
Un posicionador no inicializado tiene asigna-
da la clasificacién "Fuera de especificacion”.

4.2.1 Restablecer

8 - - — —_
1%} [o) _ —
s |80 8= 80
S | 05|90 5|28
EEeh |Cap| Eoe
o o

S |8 D52 8%
€ |23|238|23d

Restablecimiento de
la dlasificacién de
estados

Z
(@)
4
O
z
O
2]
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Estado del equipo

4.3 Avisos de estado

El diagnéstico de valvulas integrado en el
posicionador genera avisos de estado clasi-
ficados. En el directorio [> Diagnéstico/
Mantenimiento > Estado del equipo > Avisos
de estado] se indican, en caso de existir al-
gun evento, todos los avisos de estado con
la clasificacién de estado correspondiente.

i Informacién

El estado “Ningun aviso B est6 activo,

cuando:

- no se cumplan las condiciones de activa-
cién de un aviso de estado.

— se cumplen las condiciones de activacién
de un aviso de estado, pero el aviso de es-
tado se clasifica como "Ningun aviso".

= Cuando aparece un aviso de estado,
SAMSON recomienda seguir las instruc-
ciones que figuran en el anexo.

4.3.1 Estado de grupo y

recopilacién de estados

Para obtener una mejor visién de los avisos
de estado individuales, se agrupan varios
mensajes de estado en un estado de grupo.
Si un aviso de estado asignado al grupo es-
ta activo, el estado de grupo tomard la clasi-
ficacién de estado pre ajustada.

La recopilacién de estados es la compacta-
cién de todos los avisos de estado. Para pro-
porcionar una visién més clara del estado
de la vélvula, los avisos de estado clasifica-
dos se resumen en una recopilacién de esta-
dos. Es el resultado de la compresién de to-

dos los avisos de estado clasificados del
equipo. El aviso de estado con mayor priori-
dad determina la recopilacién de estados.

4 Consejo

La recopilacién de estados también se indica
en TROVIS-VIEW en el marco derecho de la
barra de informacion.

4.4 Registro

EXPERTplus puede registrar hasta 400 even-
tos. Estos se indican en el directorio [> Diag-
néstico/Mantenimiento > Estado del equipo >
Registro] con informaciones adicionales del
proceso y del instante en el que aparecieron.

El registro se realiza en segundo plano, no
requiere ninguna activacién.

Se registran los siguientes eventos:

—  Puesta en marcha del posicionador.

— El posicionador completa una inicializa-
cién.

— EXPERTplus establece un aviso de estado.

- Se ha restablecido un aviso de estado.

—  Se ha completado una prueba satisfacto-
riamente.

4 Consejo
El campo [Buscar...] se puede utilizar para
encontrar un determinado evento:

14
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Estado del equipo

Vemooes oo oo (sl |

016
o7
018
019
020
021
022
023
024
025

Event Index
Device start
Operatng mode not AUTO
Function check in progress
Valve signature
Valve signature
Operating mode not AUTD
Funchion check in progress
Operating mode not AUTO
Function check in progress
Positioner initialized
Iritiahzation
Initialization
Function check in progress
Positioner initialized
Operating mode not AUTO
Analog feedback module (73799 Module [1])
Binary nput/output (73799 Module [L])
Device start
Forced venting switch incorrect
Analog feedback module (73799 Module [T])
Binary input/output (23793 Module [U])
Postioner inthalized
Operating mode not AUTO
Forced venting switch incorrect
Deactivation module (Z3793 Module [V])

Type Index
Action started
MNAMUR message canceled
MNAMUR message canceled
Action successful
Action started
NAMUR message generated
NAMLUR message generated
MNAMUR message canceled
NAMUR message canceled
NAMUR message canceled
Achon successhil
Action started
MAMUR message generated
NAMUR message generated
NAMUR message generated
Option module active
Option module actve
Action started
NAMUR message canceled
Crption module detected
Cption module detected
NAMUR message generated
NAMUR message generated
NAMUR message generated
Cption module active

Time stamp
5.06:43:29
5.06:40:52
5.06:40:52
5.06:40:52
5.06:40:00
5.06:40:00
5.06:40:00
5.06:40:00
5.06:40:00
5.06:40:00
5.06:39:58
5.06:38:07
5.00:38:07
5.06:37:49
5.06:27:49
5.06:37:49
5.06:37:49
5.06:3749
5.06:35:12
5.06:35:12
5.06:34:39
5.06:33:08
5.06:33:08
5.06:33:08

5.06:33:08

Drelta time stamp

00:31:20
03357
00:33:57
003357
00:34:49
0 34:49
00:34:49
00:34:49
00:34:49
00:34:49
00:34:51
003642
00:36:42
00:37:00
00:37:00
0037400
00:37400
00:37:00
00:39:37
003937
00:40:10
00:41:41
00:41:41
004141
Ocr41:41

Online Reading successful

Fig. 2: > Diagnéstico/Mantenimiento > Estado del equipo > Registro
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Estado del equipo

4.4.1 Restablecer
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Restablecimiento
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del registro

4.5 Temperatura

Se indica la temperatura del equipo:

"Temperatura del equipo':

Temperatura actual del equipo
"Temperatura min. equipo':

Temperatura minima del equipo durante
la operacién

"Temperatura méx. equipo':

Temperatura méxima del equipo durante
la operacién

"Temperatura min. limite del equipo':

Si la temperatura del equipo baja por de-
bajo de este limite, se establecerd el aviso
de estado 'Temperatura limite min. no se
alcanza' con la clasificacién de estado
ajustada. El aviso de estado se restablece,
tan pronto se supera el valor limite.

"Temperatura méx. limite del equipo':

Si la temperatura del equipo supera este
[imite, se establecerd el aviso de estado
"Temperatura limite méx. superada' con
la clasificacién de estado ajustada. El
aviso de estado se restablece, tan pronto

la temperatura baja por debajo de este
valor limite.

i Informacién
Los pardémetros 'Temperatura min. limite del
equipo' y 'Temperatura mdx. limite del equi-
po' estén ajustados de fabrica a =60 °C y
80 °C respectivamente. Estos valores solo se
pueden modificar desde el nivel de usuario
"Especialista”.

4.5.1 Restablecer

c

o &l 5o ==
G| 898~ 80
S| 05|l 0 5|08
2 = dEe L
c (8 25256
S| 8832 3%
£ |xg|xdxs

Restablecimiento
valores de temperatura

%)
z
O
z
O
%)
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5 Funciones de monitoreo

Las funciones de monitoreo recopilan datos
durante el proceso en marcha, sin influir en
el proceso, y los guardan y analizan en el
posicionador. El posicionador sigue en todo
momento el punto de consigna. Si el posicio-
nador defecta un evento, se generard un
aviso de estado clasificado.

5.1

Los histogramas son andlisis estadisticos,
que el posicionador ejecuta de forma auté-
noma en los modos de operacién AUTO y
SAFE. Para ello se registran los datos cada
segundo y se guardan cada 24 horas de
forma segura.

Histogramas

No es necesario activar el registro y el andli-
sis de datos.

EXPERTplus proporciona histogramas de los
siguientes temas:

—  Posicién de la vélvula, ver cap. 5.1.2
— Desviacién, ver cap. 5.1.3
— Ciclos de carga, ver cap. 5.1.4

Los histogramas se pueden referir a diferen-
tes periodos de observacién. Los periodos
de observacién se especifican con el pard-
metro 'Tipo de archivo'.

Funciones de monitoreo

> Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones de

monitoreo > Histogramas > Posicién de la val-
vula

> Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones de

monitoreo > Histogramas > Desviacion

> Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones de

monitoreo > Histogramas > Ciclos de carga

— Tipo de archivo: [Duracién], dias, semanas,
meses, anos

Con el ajuste 'Tipo de archivo' = dias:

— Dia: [hoy], ayer, anteayer, hace 3 dias, ...
ce 6 dias

, ha-

Con el ajuste 'Tipo de archivo' = semanas:
— Semanas: [semana actual], semana pasada, se-
mana antepasada, hace 3 semanas

Con el ajuste 'Tipo de archivo' = meses:
— Meses: [mes actual], mes pasado, mes antepa-
sado, hace 3 meses, ..., hace 11 meses

Con el ajuste 'Tipo de archivo' = afios
— Afios: [afio actual], afio pasado, afio antepasa-
do, hace 3 afios, ..., hace 5 afios

5.1.1 Restablecer

Los histogramas posicién de vélvula, desvia-
cién y ciclos de carga se restablecen al mis-
mo tiempo. No es posible restablecer un his-
tograma individual.

vlel|_|=
El=| 5|2
E| 5 ©
5| 8| ©| =
o = c =
o] > | O 2
Rz] .C 7] 4
=l E|= | &| &
Ne) . L = o
S| 8| & & 8
S| || 0| @
N o | | 8| @
T S S S S
S| 8| 8| 8| 8
el e | 2|
Restablecimiento
. N Nl N N N
valores medidos
Restablecimiento
. Sl Sl Sl Sl Sl
valores de archivo
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Funciones de monitoreo

5.1.2 Posicién de la valvula

El histograma posicién de la vélvula indica
en que posicién ha trabajado mayoritaria-
mente la vélvula durante su tiempo de vida y
si el margen de trabaijo se desplaza.

El posicionador toma la posicién de la vél-
vula cada segundo y agrupa los valores en
intervalos de posicién de vélvula. Los inter-
valos de posicién de vélvula se representan
en un grdfico de barras.

Andlisis y monitoreo

La primera y la Gltima clase de intervalo in-
dican, qué tan a menudo se han activado
las funciones 'Posicién final w <' o 'Posicién
final w =",

—  Con la funcién 'Posicién final w <' la val-
vula va a su posicién CERRADA cuando
se alcanza un punto de consigna ajusta-

do.

— Con la funcién "Posicién final w =' la val-
vula va a su posicién ABIERTA cuando se
alcanza un punto de consigna ajustado.

Estas funciones se ajustan en el directorio

[> Configuracién > Procesamiento del valor

consignal.

Si la posicién de vélvula que predomina esté

cerca de la posicién CERRADA o ABIERTA,

nos indicaré que la vélvula estd sobre o soto
dimensionada.

= SAMSON recomienda comprobar el cél-
culo de la vélvula.

Fr
g [requency
£ 3001+
i
U
2501
2 2004
=
2
: 1501
Iy
100
s0T
0 "~ + +
Endlage we= aktiv <« 10 20

Valve position histogram: Service life

Fig. 3: > Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones de monitoreo > Histogramas > Posicién de vélvula

%0 »
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5.1.3 Desviaciéon

El histograma desviacién nos informa en
qué media ha habido desviaciones y si se
pueden esperar fallos debido a un margen
de trabajo limitado.

El posicionador registra la desviacién cada
segundo y agrupa los valores en intervalos
(clases) predefinidos. Los intervalos de des-
viacién se representan en un grdfico de ba-
rras.

Andlisis y monitoreo
En el caso ideal, la desviacién deberia ser
0 %.

La aparicién de sucesivas desviaciones ma-
yores al 1 % indican una limitacién del mar-
gen de trabajo hacia arriba.

Funciones de monitoreo

= SAMSON recomienda comprobar el
montaje.

La aparicién de sucesivas desviaciones me-

nores al 1 % indican una limitacién del mar-

gen de trabajo hacia abaijo o bien una fuga

interna.

> SAMSON recomienda comprobar el
montaje, ademds del desgaste en asiento
y obturador.

Si casi todas las desviaciones durante el mo-
nitoreo de corta duracién son mayores del

1 % o menores del -1 %, puede indicar que
el véstago del accionamiento o de la vélvula
se ha atascado.

> SAMSON recomienda comprobar el
vastago del obturador en busca de in-
fluencias externas.

E Frequency
§' 3001
i
2501
g 2001
=
£
- 150+
e
1001
501
0

Set point deviation histogram: Senvice life

Fig. 4: > Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones de monitoreo > Histogramas > Desviacién

EB 8389-2 ES

19



Funciones de monitoreo

5.1.4 Ciclos de carga

El histograma ciclos de carga proporciona

una evaluacién estadistica de los ciclos, de
manera que informa acerca de la carga di-
ndmica del fuelle y/o empaquetadura pre-

sentes.

El posicionador registra la altura de los ci-
clos realizados, teniendo en cuenta el cierre
del véstago ajustado.

Los ciclos se clasifican en intervalos (clases)
pre establecidos. Los intervalos se represen-
tan en un grdfico de barras.

i Informacién

Un ciclo empieza al invertirse el sentido de
la carrera de la vélvula y termina en la si-
guiente inversién.

x [%]

t[s]

> Diagnéstico/Mantenimiento > Estado del
equipo

— Cierre del véstago: [no seleccionado], autoaijus-
table, reajustable, fuelle de estanqueidad, otros

— Limite de ciclos méximo:

1 @ 1000000000, [1000000]

| e H’"ﬁm‘ﬂg Load cycle histogram: Service life
|5 100
Bl
K
-3
2
=
>
i

y t + + >

50 60 70 80 90 »

Fig. 5: > Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones de monitoreo > Histogramas > Ciclos de carga
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Funciones de monitoreo

O NoTA

No se evalia el 'Coeficiente de carga dind-
mica' cuando estd ajustado 'Cierre del vds-
tago' = "no seleccionado” (= ajuste de fd-
brical)

Ajustar el parémetro 'Cierre del vdstago’,
para poder analizar el histograma ciclo de
carga.

Andlisis y monitoreo

El 'Coeficiente de carga dindmica' es un pa-
rémetro que refleja el estrés del fuelle y/o
empaquetadura. Este valor se determina a
partir del nimero de ciclos o de la amplitud
de los ciclos y tiene en cuenta la empaqueta-
dura que tiene la vélvula.

Se establece el aviso de estado 'Coeficiente
de carga dindmica superado’ en funcién de
la clasificacién de estados ajustada, cuando

— el nimero de ciclos medidos supera los
2.000.000 si el 'Cierre del véstago' se-

leccionado es "Autoajustable”.

— el nmero de ciclos medidos supera los
800.000 si el 'Cierre del véstago' selec-
cionado es "Reajustable”.

— el ndmero de ciclos medidos supera el
90 % del 'Limite méximo de contador de
ciclos' si el 'Cierre del vastago' seleccio-
nado es "Otros".

— el nimero de amplitudes de ciclos medi-
das supera los 8473930 si el 'Cierre del
véstago' seleccionado es "Fuelle de es-
tanqueidad".

%t Consejo

La carga de la empaquetadura depende no
solo de los ciclos de carga sino también de
otros factores, como el medio y las condicio-
nes de operacién. Por eso, en el nivel de
usuario "Especialista” existe la posibilidad
de adaptar individualmente los valores limite
de activacién del aviso de estado 'Coeficien-
te de carga dinémica superado’.

> Diagnéstico/Mantenimiento > Estado del
equipo

— Coeficiente de carga dindmica

> Diagnéstico/Mantenimiento > Estado del
equipo > Clasificacién de estados

— Se ha superado el coeficiente de carga dindmi-

ca:
o e AY®

> Diagnéstico/Mantenimiento > Estado del
equipo > Avisos de estado

— Se ha superado el coeficiente de carga dindmica

= Cuando se establece el aviso de estado,
SAMSON recomienda comprobar el es-
tado de la empaquetadura para evitar
fugas al exterior.

EB 8389-2 ES
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5.2 Trayectoria de la posicién
final

El registro de datos transcurre en segundo
plano, independientemente del modo de
operacién ajustado, si se cumplen los requi-
sitos para el registro de datos, ver

caps. 5.2.1y 5.2.2. No es necesario activar
el registro de datos.

Al alcanzar la posicién final, la trayectoria

de la posicién final registra los valores de

medicién:

— Posicién de vélvula

— Temperatura

—  Sello temporal del contador de horas de
operacion

La nueva posicién final se compara con la

dltima posicién final guardada. Si la posi-

cién de la vélvula varia respecto al Gltimo

valor en 0,3 %, se guardan los datos de la

nueva posicién final.

Las posiciones finales guardadas se repre-
sentan en un grdfico en funcién del tiempo.

El posicionador guarda las posiciones de
vélvula en un buffer circular con una capaci-

dad de 30 valores medidos.

Andlisis y monitoreo

Los avisos de estado 'Trayectoria de la posi-
cién final inferior' y 'Trayectoria de la posi-
cién final superior' se establecen en funcién
de la clasificacién de estados ajustada,
cuando una posicién final nueva se desvia
del valor de referencia en el valor 'Umbral
para desplazamiento de posicién final'. El
valor de referencia se determina durante la
inicializacién, ver cap. 5.2.1y 5.2.2. En el
grdfico se representa con una recta.

> Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones de
monitoreo > Trayectoria de la posicién final

— Umbral para desplazamiento de posicién final:
0,3 ...100,0 %, [5,0 %]

i Informacién
En caso de oscilaciones de temperatura y
vélvulas con pieza de aislamiento larga los
avisos de estado 'Trayectoria de la posicién
final inferior' y "Trayectoria de la posicién fi-
nal superior' podrian aparecer prematura-
mente.

5.2.1 Trayectoria de la

posicién final inferior

Para el registro de datos de la trayectoria de
la posicién final inferior (comportamiento en
cierre hermético) deben cumplirse las si-
guientes condiciones previas:

— El posicionador se ha inicializado en los
modos MAX o NOM.

— Lo funcién de cierre hermético esté acti-
va (pardmetro 'Posicién final baja’ =
"activa").

> Configuracién > Procesamiento del valor
consigna

— Posicién final baja: [actival

i Informacién
Con posicién final activa la vélvula cierra
herméticamente, tan pronto el punto de con-
signa es menor o se iguala al valor 'Posicién
final w <=".

22
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Fig. 6: > Diagndstico/Mantenimiento > Funciones de monitoreo > Trayectoria posicién final inferior
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Fig. 7: > Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones de monitoreo > Trayectoria posicién final superior
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El valor de referencia para la trayectoria de
posicién final inferior es el punto cero de re-
ferencia. Este se determina durante la inicia-
lizacién en los modos MAX y NOM y cuan-
do se hace una calibracién del punto cero.

> Diagnéstico/Mantenimiento > Estado del equi-
po > Clasificacién de estados

— Desplazamiento de posicién final inferior:

HeAVY®

> Diagnéstico/Mantenimiento > Estado del
equipo > Avisos de estado

— Desplazamiento de posicién final inferior

La aparicién del aviso de estado 'Desplaza-
miento de posicién final inferior' en combi-
nacién con una trayectoria de posicién final
hacia abajo, en las vélvulas con cierre metd-
lico entre asiento y obturador, serd un indi-
cio de desgaste entre asiento y obturador.

= SAMSON recomienda comprobar el
desgaste entre asiento y obturador.

i Informacién
En las vdlvulas con cierre con junta blanda
entre asiento y obturador, aparece el aviso de
estado 'Trayectoria posicién final inferior' ya
poco después de completarse la inicializacién
debido a su disefio. La junta blanda se asien-
ta después de algunas cargas, de forma que
el punto cero se desplaza hacia abajo. En es-
tas vélvulas un indicio de desgaste serd la
reaparicién del aviso de estado después de
una operacién prolongada.

La aparicién del aviso de estado 'Desplaza-

miento de posicién final inferior' en combina-
cién con una trayectoria de posicién final ha-
cia arriba, serd un indicio de vastago del ob-
turador bloqueado, p. ej. debido a suciedad.

Tabla 1: Restablecimiento trayectoria de posicién final

o [0}
= ] - -
8 | o 8 = 3
2] 8 2| 8 | =
=} 9 c c c
3 Y o Re] g
— O 7] X
0] S . = ) B
5 A et = | %
'S S 8.E IS} <} 8
g ‘9 QL c Q0 9 K]
N 2] oINS} el o] o]
T o) 5 °C 5 S 5
= 5 3 '3 3 3 3
£ O x g == = x
Restablecimiento  Posicién final inferior Sl S| NO NO NO NO
valor de referencia  posicién final superior | S| NO | NO | NO | NO | NO
Restablecimimento  Posicién final inferior NO NO Sl S| S| S|
valores medidos  posicion final superior | NO NO Sl S| S| Sl
Restablecimiento  Posicién final inferior N N NO Sl Sl N
aviso de estado  posicisn final superior Sl NO NO S| Sl Sl
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> SAMSON recomienda comprobar que el
véstago del obturador no esté bloquea-
do mecdnicamente.

5.2.1.1 Restablecer
Ver tabla 1

5.2.2 Trayectoria de la
posicién final superior

Para el registro de datos de la trayectoria de
la posicién final superior el posicionador tie-
ne que haber completado una inicializacién
en el modo MAX.

El valor de referencia para la trayectoria de
posicién final hacia arriba es la carrera de
la vélvula en posicién ABIERTA. Este se de-
termina exclusivamente durante la inicializa-

cién en modo MAX.

Andlisis y monitoreo

Si el andlisis de la tendencia de la posicién fi-
nal superior apunta a un fallo, el posiciona-
dor generard el aviso de estado 'Desplaza-
miento de la posicién final superior' en fun-
cién de la clasificacion de estados ajustada.

> Diagnéstico/Mantenimiento > Estado del equi-
po > Clasificacién de estados

— Desplazamiento de la posicién final superior:

He AVY®

> Diagnéstico/Mantenimiento > Estado del
equipo > Avisos de estado

— Desplazamiento de la posicién final superior

= Con este aviso de estado activo, SAM-
SON recomienda comprobar que el vés-

Funciones de monitoreo

tago del obturador no esté bloqueado
mecdnicamente.

5.2.2.1 Restablecer
Ver tabla 1

5.3 Signatura valvular

La signatura valvular solo es posible en po-
sicionadores con sensores de presién.

La signatura valvular registra la presién de
mando para airear y desairear en funcién
de la posicién de la vélvula y determina el
inicio y el final del margen de los resortes.

Todas las funciones de diagnéstico que de-
penden de la presién de mando se basan en
la signatura valvular.

Requerimientos de la prueba
—  El accionamiento montado en la vélvula

es de simple efecto.

> Configuracion > Identificacién > Acciona-
miento

— Principio de funcionamiento: Simple efecto

—  El posicionador ha completado la iniciali-
zacién en el modo MAX, NOM o MAN.

5.3.1 Curvas de referencia

Al registrar las curvas de referencia (fig. 8)
la vélvula se mueve de la posicién final sin
presién hasta la posicién ABIERTA y vicever-
sa. Para ello los médulos neumdticos conmu-
tan a la funcién de abrir y cerrar.

Después de registrarse las curvas de referen-
cia, los valores 'Presién (aireacién)', 'Presién

EB 8389-2 ES
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(desaireacién) y la posicién de valvula se
convierten en puntos fijos de apoyo.

Registro de las curvas de referencia

El registro de las curvas de referencia se lle-
va a cabo automdticamente después de la
inicializacién si se ha ajustado 'Inicializa-
cién con signatura valvular' = "si".

> Puesta en marcha

— Inicializacién con signatura valvular: [si]

Si no existe ninguna curva de referencia, se
puede iniciar la medicién de referencia de
forma manual:

1. Cambiar al modo de operacién MAN.
Se establecerd el aviso de estado '"Modo
de operacién diferente a AUTO' en fun-
cién de la clasificacién de estados pre
ajustada.

TROVIS 3793
— Modo de operacién deseado: MAN

2. Iniciar prueba.
La indicacién 'progreso' muestra el pro-
greso de la prueba en %.
Se establece la recopilacién de estados
'Funcién de control' ¥.

> Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones
de monitoreo > Signatura valvular

! Iniciar prueba

— Progreso

i Informacién
La prueba se puede interrumpir con el pard-
metro 'Parar prueba' o bien pulsando el se-
lector. Esto puede ser necesario si la prueba
se alarga, p. ej. en posicionadores con am-
plificador de caudal.

Pressure (supply) [bar]

Valve signature

Pressure (venting) [bar]

v —3€— Pressure (supply)
v —{@— Pressure (venting)

; e e +20
|
_ff o o TL15
= e
. |
+ 2T = 110
T JI——
| -
1+ I“_/,r’ -— 105
ﬂg .
0+ + + + + + + + + -
o 10 20 30 40 50 &0 70 &0 5 100 * [%]
*f' \ E * - L7}

Fig. 8: > Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones de monitoreo > Signatura valvular
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Una vez completada la prueba el posiciona-
dor permanece en modo de operacién MAN.

Andlisis y monitoreo

El posicionador registra las curvas de airea-
cién y desaireacién y determina los siguien-
tes valores caracteristicos:

— 'Histéresis promedio': es la histéresis pro-
medio (diferencia de presién de mando
promedio referida al margen de resortes)

— 'Histéresis min. ': es la histéresis minima
(diferencia de presién de mando minima
referida al margen de resortes)

— 'Histéresis méx.": es la histéresis méxima
(diferencia de presién de mando méixi-
ma referida al margen de resortes)

Si se cancela la prueba, se establecerd el
aviso de estado 'Signatura valvular cancela-
da' en funcién de la clasificacién de estados
pre ajustada. Consultar el parémetro 'Resul-
tado de la Gltima signatura valvular' para te-
ner una descripcién més detallada de la
causa de la cancelacién.

El pardmetro 'Estado signatura valvular'
cambiard a "invédlida", cuando la curva de
desaireacién se encuentre parcialmente por
encima de la curva de aireacién. En tal caso
no se evaluard la medicién.

> Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones de
monitoreo > Signatura valvular

Funciones de monitoreo

> Diagnéstico/Mantenimiento > Estado del
equipo > Avisos de estado

— Problema al registrar la signatura valvular

5.3.1.1 Restablecer

c
\9 — -o —_ _ —_ =N
S [8o|8=[80
o |90 5|90 g|o®
S B Eg8e
5 d
S 8832352
£ 235|282 3
Restablecimiento
. Sl Sl Sl Sl
aviso de estado

— Estado signatura valvular: vélida, invélida

— Resultado de la dltima signatura valvular: no eje-

cutada, completada, cancelada manualmente, ..

> Diagnéstico/Mantenimiento > Estado del
equipo > Clasificacién de estados

— Problema al registrar la signatura valvular:

HeLAV®

5.3.2 Monitoreo

El posicionador registra las curvas de airea-
cién y desaireacién mientras regula. Estas
curvas se comparan con las de referencia. En
el gréfico se indicarén ademés, la presién de
alimentacién minima, méxima y actual.

El registro de datos transcurre en segundo
plano independientemente del modo de ope-
racién ajustado, cuando existe una curva de
referencia, no requiere ninguna activacién.

Andlisis y monitoreo

El posicionador monitorea la presién de ali-
mentacién y en caso de evento generard
uno de los siguientes avisos de estado:

— 'Sin presién de alimentacién', cuando la
presién de alimentacién es inferior a
0,1 bar.

— 'Presién de alimentacién baja', cuando
la presién de alimentacién no es sufi-
ciente para la regulacién pero superior a
0,1 bar.

— 'Presién de alimentacién >10 bar'

EB 8389-2 ES

27



Funciones de monitoreo

Los avisos de estado se restablecen cuando 2 Cuando se establece este aviso de esta-
la presién de alimentacién vuelve a estar en- do SAMSON recomienda comprobar la
tre los limites de presién. presién de alimentacién, el regulador de

L, _ resién y las conexiones neumdticas.
> Diagnéstico/Mantenimiento > Estado del P Y

equipo > Clasificacion de estados

— Sin presién de alimentacion: B, €, [A], ¥V, @ 5.3.2.1 Restablecer

— Presién de alimentacion bajo: @, [€©], A\, ¥, $ | 5ol & o
® S |&88l8=2%
g |ez|25|le®
— Presién de alimentacién >10 bar: B, €, [A\], = |88 28¢8
v.® S |8332 8%
’ £ |e25=238|23
> Diagnéstico/Mantenimiento > Estado del Restablecimiento de
equipo > Avisos de estado valores medidos de S| S| S| sl
. ., . ., monitoreo
— Sin presién de alimentacién
— Presién de alimentacién baja Re#ableamlenfo st | NO | NO | NO
. . ., avisos de estado
— Presién de alimentacién >10 bar

| . Pressure monitanng [bar] Pressure {supply) [bar] Valve 5|'g|1_ munilorirng Pressure (venting) [bar]
- b 30 6
&
| = v | —— Pressure (supply)
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|
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—
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Fig. 9: > > Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones de monitoreo > Signatura valvular > Monitoreo
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5.3.3 Fricciéon

El posicionador calcula la friccién durante la
regulacién y la compara con la determinada
durante el registro de las curvas de referen-
cia.

El registro de datos transcurre en segundo
plano independientemente del modo de ope-
racién ajustado, cuando existe una curva de
referencia, no requiere ninguna activacién.

Andlisis y monitoreo

La comparacién de la friccién se realiza en
todo el margen de la vélvula, para las posi-
ciones intermedias de vélvula y para zonas
cercanas a la posicién CERRADA.

Funciones de monitoreo

El posicionador calcula la friccién durante la
regulacién a partir de las curvas de airea-
cién y desaireacion, y lo hace en el momen-
to en el que la vélvula cambia su sentido de
movimiento. La friccién se convierte entonces
en puntos fijos cerca del punto de inversién
y se compara con la friccién de referencia.

Cuando la friccién en uno de los puntos fijos
aumenta a més del doble de la friccién de
referencia, entonces se considera que existe
una friccién grande.

Cuando la friccién en uno de los puntos fijos
disminuye a menos de la mitad de la friccion
de referencia, entonces se considera que
existe una friccién pequefia.

_ Reference friction [%] Friction Dynamic friction [%]
11
| & 101 1200
| & v | —3— Reference friction
w 175
[ 084 ¥ + Dynamic frichion
150
f G S tizs
3 T100
3
>
il R g— +7s
2 . ¥ v 50
021 W
T25
o2 e L .
10 20 30 a0 S0 60 0 B0 90 100 x [%]
Tf K - 1
Bl | U
Fig. 10: > > Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones de monitoreo > Friccién
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Funciones de prueba

i Informacién
Para garantizar la disponibilidad de valores
de medicién suficientes para el cdlculo de la
friccién, la vélvula no debe moverse con de-
masiada rapidez.

> Diagnéstico/Mantenimiento > Estado del

equipo > Clasificacion de estados

— Cambio en la friccién (ABIERTA): B, [€], A\,
v.®

— Cambio en la friccién (posicién intermedia): [,
©] A V@

— Cambio en la friccién (CERRADA): [, [€], A\,
v.®

> Diagnéstico/Mantenimiento > Estado del
equipo > Avisos de estado

— Cambio en la friccién (ABIERTA)
— Cambio en la friccién (posicién intermedia)
— Cambio en la friccién (CERRADA)

6 Funciones de prueba

Para realizar funciones de prueba, igual que
para las funciones de monitoreo, se recopi-
lan, guardan y analizan datos en el posicio-
nador. Sin embargo, en este caso, la posi-
cién de la valvula no la determina el punto
de consigna, sino los ajustes de la funcién
de prueba activa. Las funciones de prueba
solo se pueden iniciar cuando el estado de
la planta lo permita (p. ej. paro de planta o
mantenimiento en el faller). Por razones de
seguridad, las funciones de prueba, excepto
la prueba tipo escalén (SRT), solo se pueden
llevar a cabo en modo de operacién MAN.

i Informacién
En caso de energia auxiliar demasiado pe-
quefia o en caso de activacién de la desai-
reacién forzosa, la funcién de prueba se
cancela y el posicionador va a su posicién
de seguridad.

6.1 Prueba tipo escalén (SRT)

i Informacién
Dependiendo de la versién del software se
utilizard el término "Prueba tipo escalén
(SRT)" o "Prueba de carrera parcial (PST)".
Ambos términos son sinénimos y describen
el mismo procedimiento de prueba.

La prueba tipo escalén (SRT) esté particular-
mente indicada para el reconocimiento de fa-
llos en vélvulas de interrupcién. Como conse-
cuencia se puede reducir la probabilidad de
fallo a demanda (PFD) y se pueden ampliar
los intervalos de mantenimiento necesarios.
Se puede prevenir el bloqueo de una vélvula
que se encuentre normalmente en su posicién
final. Cuando el obturador se mueve de la
posicién final es necesario vencer el par de
arranque. El par de arranque depende del
cierre, de los depc’)sitos en el asiento, del me-
dio de proceso y de la friccién en el véstago
de la vélvula. Si se vence el par de arranque,
se puede suponer que la vélvula seré capaz
de cerrar completamente. El registro de la
prueba permite el andlisis del comportamien-
to dinémico de la vélvula.
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Durante la prueba tipo escalén la vélvula se
mueve de su punto de trabajo actual un tra-
mo de carrera especificado y vuelve a la po-
sicién de partida. El tramo de carrera se ob-
tiene a partir del 'Valor inicial' y de la 'Altu-
ra del escalén'.

El cambio de posicién se puede realizar en
forma de rampa o como respuesta gradual
(fig. 11). La prueba se ejecuta en forma de
rampa, cuando los tiempos de rampa tengan
como ajuste 'Rampa 1'y 'Rampa 2' £ 0 s.

La prueba empieza cuando se alcanza el
"Valor inicial' y termina después del 'Tiempo
de espera’. Partiendo del 'Valor inicial' la
vélvula se desplaza la 'Altura del escalén'
en el 'Sentido de la prueba'. La vélvula per-
manece en esta posicién durante el 'Tiempo
de espera' definido en los pardmetros de
diagnéstico, antes de realizar un segundo
desplazamiento en el sentido contrario hasta
el punto de trabajo. El 'Tiempo de registro’

Funciones de prueba

determina el intervalo de tiempo en el cual
se deben registrar los valores medidos du-
rante la prueba.

> Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones de
prueba > Prueba tipo escalén (SRT) > Configura-
cién

— Valor inicial: =20 a 120 %, [100 %]

— Altura del escalén: 2 a 100 %, [10 %]

— Sentido de la prueba: [negativo], positivo

— Rampa 1: 0 a 9999 s, [60 s]

— Rampa 2: 0 a 9999 s, [6 5]

— Tiempo de registro (no se puede escribir)

Criterios de cancelacién
de una prueba

6.1.1

Diversos criterios de cancelacién de la prue-
ba proporcionan una proteccién adicional
contra el "cierre répido" involuntario o el so-
brepaso de la altura del escalén. El posicio-
nador cancela autométicamente la prueba

x [%] ‘ *'"ido de la prueba +|nicio de la prueba
2.y L 1 .
%f:; Poode |~ 7~ " 1T T T A -
R frabajo - & = L
£ . !
85 elorinicid o __ L
£t S S Subauatatuta -
=7 ‘ | i
o~ = ! |
T | = I |
B o | \
28| ! i
=8| o 1
| A T A B oo N
! ! ! !
| | | !
IR |
= Tiempo de ~ = Tiempo
esperct Tiempo € espera Tiempo
de espera e espera
" Rompa 1]~ [Rampa2|
Fig. 11: Desarrollo de la prueba tipo escalén (SRT): con respuesta gradual (izq.) y con rampa (der.)
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Funciones de prueba

tipo escalén cuando se cumple alguna de las
condiciones de cancelacién siguientes:

Tiempo

'Cancelacién: duracién méx. de prueba':
la prueba se cancela cuando se alcanza
la duracién méxima de la prueba.

> Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones
de prueba > Prueba tipo escalén (SRT) >
Configuracion

— Cancelacién: duracién méx. de prueba (no
se puede escribir)

'Cancelacién: tiempo muerto max.": la
prueba se cancela cuando transcurre el
tiempo ajustado una vez superado el
"Tiempo de espera' sin que la vélvula se
haya movido segin el valor 'Limite para
detectar tiempo muerto'.

Este criterio de cancelacién solo serd
efectivo con el ajuste 'Limite para defec-
tar tiempo muerto' # 0 %.

> Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones
de prueba > Prueba tipo escalén (SRT) >
Configuracion

— Cancelacién: tiempo muerto mdx. (no se
puede escribir)

— Limite para detectar tiempo muerto:

1a10%,[2%]

Bandas de tolerancia

'Banda de tolerancia valor inicial +/-":
la prueba no empiezq, si el punto de tra-
bajo se encuentra fuera del margen 'Va-
lor inicial' + 'Banda de tolerancia valor
inicial +/-".

> Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones
de prueba > Prueba tipo escalén (SRT) >
Configuracién

— Banda de tolerancia valor inicial +/—:

1a100 %, [3 %]

'Cancelacién: banda de tolerancia (ram-
pa) +/-', 'Cancelacién: banda de tole-
rancia (escalén) +/-' la prueba se can-
cela, tan pronto la desviacién de la posi-
cién de valvula (en referencia al valor fi-
nal de escalén tedrico, calculado a partir
del 'Valor inicial' y de la 'Altura del es-
calén') supera el valor ajustado.

Este criterio de cancelacién solo es efec-
tivo con el ajuste 'Cancelacién: banda
de tolerancia (escalén) +/-' o 'Cancelo-
cién: banda de tolerancia (rampa) +/-'
#0%.

> Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones
de prueba > Prueba tipo escalén (SRT) >
Configuracion

— Cancelacién: banda de tolerancia (escalén)
+/-
Solo se puede ajustar desde el nivel de
usuario "Especialista”

— Cancelar: banda de tolerancia (rampa) +/-
:1a 100 %, [5 %]

Posicién de valvula

'Cancelacién: monitoreo x': con el 'Senti-
do de prueba' "negativo" se cancela la
prueba, tan pronto la posicién de la vdl-
vula es inferior a este valor ajustado.
Con el 'Sentido de prueba' "positivo" se
cancela la prueba tan pronto la posicién
de la vélvula es superior a este valor
ajustado.
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Este criterio de cancelacién solo es efec-
tivo con el ajuste 'Cancelacién: monito-
reo x' #0 %.

> Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones
de prueba > Prueba tipo escalén (SRT) >
Configuracién

— Cancelacién: monitoreo x: =20 a 120 %,
[ATO: 85 %; ATC: 15 %]

Criterio de presién

La evaluacién de la presién solo es posible
en posicionadores con sensores de presién.

'Cancelacién limite de presién': al acer-
carse al valor final de prueba mediante
la desaireacién, la prueba se cancela si
no se alcanza el limite 'Cancelacién limi-
te de presién'. Al acercarse al valor final
de prueba mediante aireacién, la prue-
ba se cancela si se supera el limite 'Can-
celacién limite de presién'.

Este criterio de cancelacién solo es efec-
tivo con el ajuste del parémetro 'Activar
monitoreo de presién' = "activo".

4 Consejo

Como referencia para el valor limite
'Cancelacién limite de presién’ pueden
servir las presiones méxima y minima de
la medicién de referencia, ver

cap. 6.1.3.

> Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones
de prueba > Prueba tipo escalén (SRT) >
Configuracién

— Activar monitoreo de presién: activo

— Cancelacién limite de presién:

[0,00] a 1,00 bar

Funciones de prueba

i Informacion sobre los criterios de

cancelacion

En las vélvulas de control con acciona-
miento de doble efecto y amplificador in-
versor, asi como en las vélvulas de control
puestas en marcha con el modo sustitucién
SUB, se realizard la prueba tipo escalén
solo con los criterios de cancelacién tiem-
po o posicién de vélvula.

En vélvulas con amplificador de caudal/
booster puede haber exceso de respuesta.
Como consecuencia se deberdn aumentar
los criterios de cancelacién 'Cancelacién:
monitoreo x' y 'Cancelacién: banda de to-
lerancia (escalén) +/-" o. 'Cancelacién:
banda de tolerancia (rampa) +/-".

La razén de cancelacién de una prueba se
puede ver en el pardmetro 'Resultado Gltima
prueba'. Una prueba se puede cancelar por
ofras razones a parte de los criterios de can-
celacién de prueba mencionados, como p.
ej.:

Se activa la desaireacién forzosa inferna.
La corriente es inferior a 3,8 mA.

Se cancela la prueba manualmente:

= Localmente pulsando el selector

= Por software a través del pardmetro
'Parar prueba’

El posicionador cambia al modo de ope-
racién SAFE.

Cuando se inicia la prueba tipo escalén
a través de la entrada binaria, el control
de flancos cambia de nuevo al estado
que inicia la prueba tipo escalén.

EB 8389-2 ES
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Funciones de prueba

— En el modo de operacién AUTO el con-
trol de flancos cambia al estado, en el
que la vélvula se mueve a una posicién
determinada, que se encuentra fuera del
margen 'Valor inicial' + 'Banda de tole-
rancia valor inicial +/-"'.

6.1.2 Inicio de la prueba

Tabla 2: Condiciones de inicio de la prueba
tipo escaldn (SRT)

5 o
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° —
5 o
S © £70 0 5
‘g by 090 g -
S L ~—| 858 2g5m
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AUTO S| S| S|
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6.1.2.1 Inicio manual

Operacién local

step respons.. [10.2.2.1

=tart test

= Con ayuda del selector navegar hasta el
punto 'Prueba fipo escalén (SRT)' (Punto
de men0: [10 Diagnéstico/Mantenimiento
> Funciones de pruebal]), ver B> EB 8493.

> Pulsar &), para iniciar la prueba.

i Informacién

Pulsando de nuevo el selector se puede can-
celar la prueba manualmente.

Comando de software a través de TROVIS-
VIEW/Integracién

> Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones de
prueba > Prueba tipo escalén (SRT)

! Iniciar prueba

i Informacién

Con el comando 'Parar prueba’ se puede in-
terrumpir la prueba manualmente.

6.1.2.2 Inicio automadtico
transcurrido el 'Intervalo
de prueba’

La prueba tipo escalén (SRT) se inicia perié-
dicamente, en modo AUTO, una vez trans-
curre el tiempo ajustado en el pardmetro 'In-
tervalo de prueba’, previa activacién de la
funcién. Con el pardmetro 'Retraso intervalo
de prueba' es posible posponer el inicio de
la prueba una vez.

i Informacién
El tiempo hasta el inicio de una nueva prue-
ba se puede ajustar con el parémetro 'Tiem-
po hasta préxima ejecucién’.
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> Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones de

prueba > Prueba tipo escalén (SRT) > Configura-

cién

— Intervalo de prueba: 1 a 365 d, [7 d]

— Activacién del infervalo de prueba: [no activo],
activo

— Retraso infervalo de prueba: [0] a 2160 h

> Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones de
prueba > Prueba fipo escalén (SRT)

— Tiempo hasta préxima ejecucién (no se puede
escribir)

Funciones de prueba

6.1.2.3 Inicio activado por
entrada binaria

Funcién disponible solo en posicionadores
con el médulo opcional [T] o [V].

> Configuracién > Opciones para slots > Slot C

— Accién con entrada binaria activa: iniciar SRT

— Control de flancos:
[activo = conmutador cerrado], activo = conmu-
tador abierto

NN
Attribute [ |5
|—135 36|37 (38(39)40]41 42|43 44| 4 jdﬁlfl? 48 ﬂsoﬁ]
Report index for SRT a 1
Time stamp 5.08:AR07 508513 dhhommess
Dead time 402 406 =
T86 17.128 17.072 s
Owvershooting 0.55 049 %
Pressure 1554 1595 bar
Test status Mo error Mo error
[%] Step response test (SRT) [bar] | (%) —— (00) PVw [%]
B - v 01) Pyw [%]
%61 o / 1, (02) PVw [%]
=~
o i, = (00) SPw [%]
) +10
N - / - (01) SPw [%]
221 N
. T8
s+ N ¥ (00) Y1 [bar]
[ \, N P - .
aa1 Ry A & (01) ¥1 [bar]
< 14 -
a1 v [00) Y2 [bar)
- . S - T2 01) ¥2 [b
84 L ; : : i : f f = W12 [ban
} t } } } U }
5 10 15 20 5 30 35 40 s]
B Il? b ] AN
Fig. 12: > Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones de prueba > Prueba tipo escalén (SRT) > Informes
y grdficos
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6.1.3 Andlisis y monitoreo

La evaluacién de las cincuenta Gltimas prue-
bas tipo escalén (SRT) se conservan con un
sello temporal en el directorio [> Diagnésti-
co/Mantenimiento > Funciones de prueba >
Prueba tipo escalén (SRT) > Informes y gréfi-
cos]. Como méximo se muestran en el grafi-
co (diagrama) las Gltimas siete pruebas eva-
luadas.

El resultado de la Gltima prueba se puede
ver en el directorio [> Diagnéstico/Manteni-
miento > Funciones de prueba > Prueba fipo
escalén (SRT)].

i Informacién

Se pueden mostrar un total de siete pruebas
tipo escalén (SRT mds SRT-100 %) con infor-
me y gréfico.

Prueba completada

Cuando se complete una prueba tipo esca-
|6n (SRT) se indicardn los siguientes paréme-
tros de evaluacién.

Para hacer una comprobacién se pueden
mostrar dos resultados de prueba al mismo
tiempo. La prueba para la comparacién se
puede elegir libremente.

> Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones de
prueba > Prueba tipo escalén (SRT) > Informes y
grdficos

— Sello temporal (no se puede escribir)

— Tiempo muerto (no se puede escribir)

— T86 (no se puede escribir)

— Exceso de respuesta (no se puede escribir)

— Presién (solo con sensores de presién) (no se
puede escribir)

— Estado de la prueba (no se puede escribir)

Los resultados de la primera prueba tipo es-
calén realizada con la configuracién actual,
se utilizarén como medicién de referencia y
estén protegidos contra escritura. Todos las
demds pruebas tipo escalén pueden prote-
gerse manualmente contra escritura:

. .|
2> Marcar la casilla s

Prueba no completada

Si se interrumpe la prueba y no se produce
ningln evento que active la posicién de se-
guridad, el posicionador, cambiaré al 'Mo-
do de operacién deseado'.

Entre ofros eventos, la posicién de seguridad
se puede activar cuando se activa la desai-
reacién forzosa y debido a una corriente in-
ferior a 3,8 mA.

Una cancelacién de prueba establece el avi-
so de estado 'SRT criterio de cancelacién se
cumple' con la correspondiente clasificacién
de estado ajustada.

Cuando no es posible iniciar la prueba, en-
tonces se establece el aviso de estado 'SRT:
criterio de inicio no se cumple' con la corres-
pondiente clasificacién de estado ajustada.
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i Informacién

Cuando una prueba no se puede iniciar, no
se registrard ningdn grdfico.

> Diagnéstico/Mantenimiento > Estado del
equipo > Clasificacion de estados

— SRT: criterio de cancelacién se cumple:
H e AVY®

— SRT: criterio de inicio no se cumple:

[.]I ’I &I v, .

> Diagnéstico/Mantenimiento > Estado del
equipo > Avisos de estado

— SRT: criterio de cancelacién se cumple

— SRT: criterio de inicio no se cumple

Tabla 4: Restablecimiento de la prueba tipo escalén

Funciones de prueba

Tabla 3: Acciones recomendadas en caso
de establecerse un aviso de estado

Cancelacién de prueba

Resultado de | SAMSON recomienda:
prueba
Corriente = Comprobar la sefial

de entrada

Error interno

= Volver a iniciar la
prueba

Time-out (tiem-
po de espera)

NingGn movi-
miento posible

= Comprobar la presen-
cia de depésitos o
particulas extrafias en
asiento y obturador

Criterio de inicio

Criterios de
inicio

= Comprobar la configu-
racién de la prueba.

Funcién activa

= Esperar a la prueba
activa e iniciar una
nueva prueba.

Modo de
operacién
incorrecto

= Ajustar el modo de
operacién segin ta-
bla 2 e iniciar una
nueva prueba.

5 E

s 88 8 c £ = 8o

o QG 2 0 5 9 o 20

N RN 00 2 0T 0o

5 8 | B¢ £ 8E | B8

g e} 3 2 = 3 % 3 X

< x5 s = =8 =8
Restablecer configuracién S S S NO Sl Sl
Restablecer informes S| Sl S Sl Sl Sl
Restablecer grdficos S| S| S| Sl Sl Sl
Restablecer prueba de referencia S| S| S| NO S| Sl
Restablecer avisos de estado N S| S| NO S| Sl
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Funciones de prueba

Evaluacién estadistica

Cada prueba tipo escalén iniciada conduce
al aumento de uno de los siguientes nome-
ros, segun sea el estado de la prueba.

> Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones de
prueba > Prueba tipo escalén (SRT)

— N° de pruebas con éxito (no se puede escribir)
— N° de pruebas canceladas (no se puede escribir)

— N° de errores en criterios de inicio (no se puede
escribir)

6.1.4 Restablecer
Ver tabla 4

6.2 Prueba tipo escalén
(SRT-100 %)

i Informacién
Dependiendo de la versién del software se
utilizard el término "Prueba tipo escalén
(SRT-100 %)" o "Prueba de carrera total
(FST)". Ambos términos son sinénimos y des-
criben el mismo procedimiento de prueba.

El registro de la prueba permite un andlisis
adicional del comportamiento dindmico de
la vélvula. Durante una prueba tipo escalén
(SRT-100 %) la vélvula recorre el margen de
carrera completo.

El cambio de posicién se puede realizar en
forma de rampa o como respuesta gradual
(fig. 13). La prueba se ejecuta en forma de
rampa, cuando el tiempo de rampa tenga
como ajuste 'Rampa’ # 0 s.

. X [%]A ynicio de la prueba +|nicio de la prueba
24 | | | | |
S+ | ! | | ! | |
B —-------- do-o---
S S e e ERRR P N
g | 3 Y T
g w | ! | | |
%EJV_.,L,,A _ 1 _ [ S | S | S
o5 01— ‘ o
T - - - -
2 Tiempo de Tiempo de t[s]
espera ™= Tiempo de Rl espera L Tiempo de -
espera espera
o Rampa Rampa -
Fig. 13: Desarrollo de la prueba tipo escalén (SRT-100 %): con respuesta gradual (izquierda) y con
rampa (derecha)
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La prueba empieza cuando ha transcurrido
el 'Tiempo de espera’. Con el tiempo de es-
pera se asegura que la vélvula ha alcanza-
do la posicién ABIERTA.

A partir de la posicién ABIERTA, la vélvula va
hasta la posicién CERRADA. La vélvula per-
manece en esta posicién durante el 'Tiempo
de espera' definido, antes de realizar un se-
gundo salto en direccién contraria desde la
posicion CERRADA hasta la posicién ABIER-
TA. El 'Tiempo de registro' determina el inter-
valo de tiempo en el cual se deben registrar
los valores medidos durante la prueba.

> Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones de
prueba > Prueba tipo escalén (SRT) > Configura-
cién

— Rampa 1: 0 a 9999 s, [60 s]
— Tiempo de espera: 0 a 240 s, [2 5]

6.2.1 Criterios de cancelacién

de una prueba

El posicionador cancela automdticamente la
prueba tipo escalén (SRT-100 %), cuando se
cumple alguna de las condiciones de cance-
lacién siguientes:

Tiempo
— 'Cancelacién: duracién méx. de prueba':

la prueba se cancela cuando se alcanza
la duracién méxima de la prueba.

> Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones
de prueba > Prueba tipo escalén (SRT-
100 %) > Configuracién

— Cancelacién: duracién méx. de prueba (no
se puede escribir)

Funciones de prueba

Bandas de tolerancia

— 'Banda de tolerancia valor inicial +/-":
la prueba no empiezq, si el punto de tra-
bajo se encuentra fuera del margen po-
sicién ABIERTA - 'Banda de tolerancia
valor inicial'.

> Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones
de prueba > Prueba tipo escalén (SRT-
100 %) > Configuracién

— Banda de tolerancia valor inicial +/—:
1a 100 %, [3 %]

— 'Banda de tolerancia valor final +/-": la
prueba se cancela, si la posicién de la
vélvula después del primer salto no al-
canza el margen posicién CERRADA +
'Banda de tolerancia valor final +/-'.

> Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones
de prueba > Prueba tipo escalén (SRT-
100 %) > Configuracién

— Banda de tolerancia valor final +/—: 1 a
100 %, [3 %]

La prueba tipo escalén (SRT-100 %) también
se cancelard si sucede uno de los siguientes
eventos:

- Se activa la desaireacién forzosa interna.
—  La corriente es inferior a 3,8 mA.
- Se cancela la prueba manualmente:

= Localmente pulsando el selector

= Por software a través del parémetro
'Parar prueba’

— El posicionador cambia al modo de ope-
racién SAFE.

— Cuando se inicia una prueba fipo esca-
[6n a través de la entrada binaria, el
control de flancos cambia de nuevo al

EB 8389-2 ES

39



Funciones de prueba

estado que inicia la prueba tipo escalén
(SRT-100 %).

6.2.2 Inicio de la prueba

Tabla 5: Condiciones de inicio de la prueba
tipo escaldn (SRT-100 %)

o
= —
:0 8 o
15 o — o SN
O = . Lo IR
[5} - =N SEAN
g S gal g 2o
[0) 550 %jo
o = o 530 o
o) Q © el
5 O & O O C O
.0 Nele
o] 25 5 2E 5
= £ a3 £ >
AUTO NO™ NOY
MAN S| S|
1 Ajuste de fdbrica

Al activar el parémetro 'Inicio en modo de
operacién AUTO permitido’ en el nivel de
operacién "Especialista", también se podrd
iniciar la prueba en modo AUTO.

6.2.2.1 Inicio manual

Operacién local

step respons.. [10.2.2.1

=tart test

= Con ayuda del selector navegar hasta el
punto 'Prueba tipo escalén (SRT-100 %)'
(Punto de mend: [10 Diagnéstico/Man-
tenimiento > Funciones de pruebal), ver
» EB 8493.

> Pulsar ), para iniciar la prueba.

i Informacién

Pulsando de nuevo el selector se puede can-
celar la prueba manualmente.

Comando de software a través de TROVIS-
VIEW/Integracién

> Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones de
prueba > Prueba tipo escalén (SRT-100 %)

! Iniciar prueba

i Informacién

Con el comando 'Parar prueba’ se puede in-
terrumpir la prueba manualmente.

6.2.2.2 Inicio activado por
entrada binaria

Funcién disponible solo en posicionadores
con el médulo opcional [T] o [V].

> Configuracién > Opciones para slots > Slot C

— Accién con entrada binaria activa: iniciar SRT-
100 %

— Control de flancos:
[activo = conmutador cerrado], activo = conmu-
tador abierto

6.2.3 Andlisis y monitoreo

La evaluacién y los gréficos de como méxi-
mo seis Oltimas pruebas tipo escalén (SRT-
100 %) se conservan con un sello temporal
en el directorio [> Diagnéstico/ Manteni-
miento > Funciones de prueba > Prueba tipo
escalén (SRT-100 %) > Informes y grdficos]
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El resultado de la Gltima prueba se puede
ver en el directorio [> Diagnéstico/Manteni-
miento > Funciones de prueba > Prueba tipo
escalén (SRT-100 %)].

i Informacién

Se pueden mostrar un total de siete pruebas
tipo escalén (SRT més SRT-100 %) con infor-
me y grdfico.

Funciones de prueba

Prueba completada

Cuando se complete una prueba tipo esca-
[6n (SRT-100 %) se indicardn los siguientes
pardmetros de evaluacién.

Para hacer una comprobacién se pueden
mostrar dos resultados de prueba al mismo
tiempo. La prueba para la comparacién se
puede elegir libremente.

Test i'[n 2|3|4]|5]|8
St @ E oooBsaA
v
Attribute |7
Report index for SRT 100 % 1 0
Time stamp 5.0%:07:04 00:00:00 d.hhimm:ss
Dead time (rising) 1616 0s
Dead time (falling) 1504 0s
T86 (rising) 52,032 0s
T26 {falling) 51028 0s
TO8 [rising) 50,76 0 s
TS (fallirug) 59.16 0 s
Test slatus Mo erron Incorrect operating mode
[%] Step response test (SRT 100 %) [bar] | [~ (01) Pvw [%]
100+
H‘““m v ©0) ---
T~ T10
S50+ X V| — (1) SPw [%]
T -8 " 00y
Q
1 |& {01} Y1 [bar]
50+ » (00)
T4
¥ = (01) Y2 [bar]
00T 42
______________.-—-—-' w (00) ---
_-———-__-_'_-__-__-_
0 60 70 80 9% 100 110 120 [
= S O 6
\.: AR E
Fig. 14: > Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones de prueba > Prueba tipo escalén (SRT-100 %) >
Informes y grdficos
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Funciones de prueba

> Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones de
prueba > Prueba tipo escalén (SRT-100 %) > In-
formes y grdficos

— Sello temporal (no se puede escribir)

— Tiempo muerto aumentando (no se puede escri-
bir)

— Tiempo muerto disminuyendo (no se puede es-
cribir)

— T86 aumentando (no se puede escribir)

— T86 disminuyendo (no se puede escribir)

— T98 aumentando (no se puede escribir)

— T98 disminuyendo (no se puede escribir)

— Estado de la prueba (no se puede escribir)

Los resultados de la primera prueba tipo es-
calén (SRT-100 %) realizada con la configu-
racién actual, se utilizardn como medicién
de referencia y estén protegidos contra es-
critura. Todos las demds pruebas tipo esca-
|6n pueden protegerse manualmente contra
escritura:

. -
= Marcar la casilla

Prueba no completada

Si se interrumpe la prueba y no se produce
ningn evento que active la posicién de se-
guridad, el posicionador, cambiaré al 'Mo-
do de operacién deseado'.

La posicién de seguridad se activaré cuando
se active la desaireacién forzosa y debido a
una corriente inferior a 3,8 mA.

Una cancelacién de prueba establece el avi-
so de estado 'SRT-100 % criterio de cancela-

cién se cumple' con la correspondiente clasi-
ficacién de estado ajustada.

Cuando no es posible iniciar la prueba, en-
tonces se establece el aviso de estado 'SRT-
100 %: criterio de inicio no se cumple' con
la correspondiente clasificacién de estado
ajustada.

i Informacién

Cuando una prueba no se puede iniciar, no
se registrard ningun grdfico.

> Diagnéstico/Mantenimiento > Estado del
equipo > Clasificacion de estados

— SRT-100 %: criterio de cancelacién se cumple:
H e AVYS

— SRT-100 %: criterio de inicio no se cumple:

e A VY@

> Diagnéstico/Mantenimiento > Estado del
equipo > Avisos de estado

— SRT-100 %: criterio de cancelacién se cumple

— SRT-100 %: criterio de inicio no se cumple
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Tabla 6: Acciones recomendadas en caso
de establecerse un aviso de estado

Resultado de | SAMSON recomienda:
o prueba
2 - -
g | Corriente = Comprobar la sefial
5 de entrada
o
'g Error interno | = Volver a iniciar la
0
3 prueba
@ | Time-out (tiem- | & Comprobar la presen-
S | po de espera) cia de depésitos o
“  — - particulas extrafias en
Ningin movi- .
. . asiento y obturador
miento posible
Criterios de = Comprobar la configu-
inicio racién de la prueba.
o
9 | Funcion activa | 9 Esperar a la prueba
& activa e iniciar una
)
E nueva prueba.
—
8 | Modo de = Ajustar el modo de
fe ., .y ,
O | operacién operacién segin tabla
incorrecto 5 e iniciar una nueva
prueba.

Funciones de prueba

Evaluacion estadistica

Cada prueba tipo escalén iniciada conduce
al aumento de uno de los siguientes nome-
ros, segun sea el estado de la prueba.

> Diagnéstico/Mantenimiento > Funciones de
prueba > Prueba tipo escalén (SRT-100 %)

— N° de pruebas con éxito (no se puede escribir)

— N° de pruebas canceladas (no se puede escri-
bir)

— N° de errores en criterios de inicio (no se puede
escribir)

6.2.4 Restablecer
Ver tabla 7

Tabla 7: Restablecimiento de la prueba tipo escalén

8 [ — \8 = H.§ — —
= o 9 @ G o2 = O = 85
2 | B2 |3¥x 5 | B3| i3
B <9 [@3° 2 ot ol
5 SE | B2~ | £. 5E | B¢
S 8% | 3| £ g2 8 %
= 5 |86 | WE ~ o 0]
Restablecer configuracién S| SI Sl NO S| SI
Restablecer informes S| SI Sl S| S| SI
Restablecer gréficos S| SI Sl S| NO NO
Restablecer prueba de referencia S| SI Sl NO NO NO
Restablecer avisos de estado S| NO Sl NO NO NO
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Mensajes de error y su solucién

7 Mensajes de error y su solucién

Mensaje | Solucién | Clasificable
> Diagnéstico/Mantenimiento > Estado del equipo > Clasificacién de estados
Cambio en la friccién (ABIERTA) | Ver cap. 5.3 SI [€]
.Comblo en la friccién (posicién Ver cap. 5.3 SI [€]
intermedia)
Cambio en la friccién (CERRA- Ver cap. 5.3 SI [€]
DA)
Problema al registrar la = Volver a iniciar la signatura valvular. | g [’]
signatura valvular = Inicializar el posicionador con el
ajuste 'Inicializacién con signatura
valvular' = "si".
Sin presién de alimentacién 2 Comprobar el suministro de presién | g| [A]
de alimentacién.
= Comprobar las conducciones/co-
nexiones neumdticas.
Presién de alimentacién baja 2 Comprobar el suministro de presién | 5| [€]
de alimentacién.
= Comprobar el regulador de pre-
sién.
= Comprobar las conducciones/co-
nexiones neumdticas.
Presién de alimentacién = Comprobar el suministro de presién | g [A]
>10 bar de alimentacién.
= Comprobar el regulador de pre-
sioén.
SRT: criterio de cancelacién se Ver cap. 6.1 S| [‘]
cumple
SRT: criterio de inicio no se Ver cap. 6.1 SI [H]
cumple
- e aritar:
SRT: 1(|)O é criterio dle Ver cap. 6.2 S| @]
cancelacién se cumple
SRT-1OOI %: criterio de inicio no Ver cap. 6.2 SI [H]
se cumple
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Mensajes de error y su solucién

Mensaje

Solucién

Clasificable

P3799: fallo

= Comprobar la calidad del aire.

= Contactar con el servicio posventa

de SAMSON

S| [clasificacién més alta]

P3799: movimiento perjudicado

= Comprobar el suministro de presién
de alimentacién.

= Contactar con el servicio posventa

de SAMSON

S| [clasificacién més alta]

P3799: mantenimiento
requerido

= Comprobar el suministro de presién
de alimentacién.

S| [clasificacién més alta]

P3799: error de inicializacién

= Contactar con el servicio posventa

de SAMSON

Sl [clasificacién mds alta]

Sefial AMR fuera de margen

= Revisar el montaje

S| [€©]

Errores de Hardware

= Confirmar el error y seleccionar el
modo de operacién AUTO.

= Inicializar de nuevo el posiciona-

dor.

S| [clasificacién més alta]

Se ha superado el limite de la
carrera total

= Comprobar el desgaste en la vélvu-
la y el montaije.

S| [€]

Desplazamiento de posicién

SI [€]

de carga dindmica

final inferior Ver cap. 5.2

Eesiﬂazan?lenfo de la posicién Ver cap. 5.2 Sl [‘]
inal superior

Se ha superado el coeficiente Ver cap. 5.1.4 N [‘]

Desviacién

= Revisar el montaje

= Comprobar el suministro de presién
de alimentacién.

= Comprobar las conducciones/co-
nexiones neumdticas.

S| [©]

Disminucién temporal de ali-
mentacién

= Comprobar la sefial de entrada.

S| [€]

Corriente insuficiente = Comprobar la sefial de entrada. SI[A]
IP inactivo = Comprobar la sefial de entrada. si [
Corriente excesiva = Comprobar la sefial de entrada. SI[A]
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Mensaje

Solucién

Clasificable

Limitacién del éngulo de giro

= Revisar el montaje

S| [clasificacién més alta]

Temperatura min. limite no se
alcanza

= Comprobar las condiciones de
operacién.

SI[A]

Temperatura méx. limite = Comprobar las condiciones de SI[A]
superada operacion.
Registro suspendido El funcionamiento del posicionador no | 51 [€]

se ve afectado. El aviso desaparece
cuando el posicionador reanuda el
registro.
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