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Lista de secciones

1T INTRODUCCION . . oo e 3
2 INSTALACION .o 7
3 INTERFAZ DEL OPERARIO . . o v oo e e 37
AANICIO o 39
5 CONFIGURACION . . o o e 46
6 LAZOS DE CONTROL . . v oot e e 54
7 ORGANIZACION DE TAREAS . . o oot 87
8 REGISTRO DE EVENTOS ...t ve et e e 94
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10 PROGRAMADOR DE PUNTOS DE CONSIGNA . ..o oo 98
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APENDICE A ESPECIFICACIONES . . .\ o e e 111
APENDICE B MENSAJES DE ERROR .. ..o ottt 127
APENDICE C REFERENCIA . . o .ttt 135
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DOCUMENTOS RELACIONADOS
HA082375U003 Manual de referencia de bloques LIN

HA082429 Guia de usuario de ELIN

HA028014 Manual de comunicaciones

HA028988 Manual de ayuda de herramientas Modbus (versién imprimible del sistema de ayuda de
herramientas Modbus)

HA029881 Guia del usuario de «Store and Forward»

HA263001U055 Manual de ayuda de LIN (version imprimible del sistema de ayuda de LINtools en linea)

HA030272 Guia del usuario de supresién de alarmas del sistema PAC

HA030511 Guia del usuario de Raw Comms

También puede encontrar informacion en los sistemas de ayuda relacionados con las distintas herramientas
de software usadas con el producto.

EFICACIA DEL SOFTWARE

Este manual se refiere a las unidades con la versién de software 1.0
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NOTAS DE SEGURIDAD

AVISO
Cualquier interrupcién del conductor de proteccién en el interior o el exterior del aparato, o la
desconexién del terminal de puesta a tierra puede motivar que el aparato sea peligroso en
determinadas condiciones de averia. Se prohibe su interrupcién intencionada.

Nota: para cumplir los requisitos de la norma de seguridad BS EN61010, el instrumento debera
contar con uno de los elementos siguientes como dispositivo de desconexidn, instalado al alcance
del operador, e identificado como dispositivo de desconexidn.

a. Un conmutador o disyuntor que cumpla los requisitos de IEC947-1 e IEC947-3.

b. Un acoplador separable que pueda desconectarse sin necesidad de herramientas

c. Un enchufe separable, sin dispositivo de bloqueo, para conectar a la toma de corriente del
edificio.

1. Antes de realizar ninguna otra conexién, deberé conectarse el terminal de puesta a tierra a un
conductor de proteccién. El cableado eléctrico (corriente de alimentacion) con la fuente de
alimentacién debe tener una terminacién de forma que, en caso de que se suelte, el cable de tierra
sea el Ultimo cable que se desconecte.

2. Latoma de tierra de proteccion debe permanecer conectada (incluso aunque el equipo esté
desconectado de la alimentacidn) si alguno de los circuitos de E/S estan conectados a tensiones
peligrosas*.

3. Losfusibles no pueden ser reemplazados por el usuario. Si se sospecha que el fusible esta
defectuoso, deberd ponerse en contacto con el centro de servicio més préximo del fabricante.

4. Cuando sea probable que la proteccién esté dafiada, la unidad deberé dejar de utilizarse y protegerse
contra su uso accidental. Serd preciso ponerse en contacto con el centro de servicio mas préximo del
fabricante.

5. Debe evitarse en la medida de lo posible realizar cualquier ajuste, mantenimiento o reparacién del
aparato abierto bajo tensidn vy, si es inevitable, solo debera ser realizado por una persona cualificada al
corriente de los riesgos que implica la operacion.

6. Cuando pueda darse contaminaciéon conductora (como condensacién, polvo de carbén, etc.), deberd
instalarse un sistema de acondicionamiento de aire/filtrado/sellado apropiado en la carcasa del
registrador.

7. Siel equipo se utiliza de modo distinto a lo establecido por el fabricante, podria resultar afectada la
proteccién que incorpora el equipo.

8. Para cumplir los requisitos de BS EN61010, la tensiéon aplicada a los terminales de E/S no puede
sobrepasar la tensidn de aislamiento de dichos terminales. Para los terminales especificados como
‘sin aislamiento’, la tensién méxima permitida es de 30 V CA o 50 V CC.

* Se incluye una definicién completa de tensiones ‘peligrosas’ en ‘tension peligrosa’ en BS EN61010.
Brevemente, en condiciones operativas normales, las tensiones peligrosas se definen como > 30 V RMS
(42,2 V pico)o > 60V CC.

EMC

Este instrumento satisface los requisitos basicos de proteccién de la Directiva sobre EMC 89/336/EEC,
modificada por 93/68/ECC. También satisface las emisiones y normas de inmunidad para entornos
industriales.

Para garantizar el cumplimiento de la Directiva Europea sobre EMC es necesario tomar ciertas precauciones
durante la instalacién:

Orientacién general ~ Consulte las directrices generales en la Guia de EMC para la instalacién, (ref.
HA025464).

HAQ030047SPA o
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Salidas de relés

Tendido de cables

Alimentacién eléctrica

SIMBOLOS UTILIZADOS EN EL ETIQUETADO DEL INSTRUMENTO

Si se emplean salidas de relé puede ser necesario instalar un filtro adecuado para
suprimir las emisiones conducidas. Las condiciones que deba cumplir el filtro

dependeran del tipo de carga.

Para reducir al minimo el ruido eléctrico, las conexiones CC de baja tension y los

cables de entrada del sensor deben mantenerse lejos de cables de alimentacion de
gran amperaje. Cuando no sea posible, deberdn usarse cables apantallados.

El instrumento debe conectarse a la alimentacion eléctrica local y no debe

conectarse a una red de distribucién de CC. La alimentacién debe contar con toma
de tierra de acuerdo con las instrucciones del fabricante para obtener el mejor

rendimiento EMC para el sistema.

Pueden aparecer uno o varios de los siguientes simbolos como parte del etiquetado del instrumento.

Consulte las instrucciones en el manual del usuario

Terminal conductor de proteccién (conexién a tierra)

Deben tomarse precauciones contra las descargas electroestaticas antes
de manejar esta unidad o cualquiera de sus componentes electrénicos.

Esta unidad cumple las directivas RoHS

ORI ®>

Por motivos medioambientales, este producto debe reciclarse antes de
que su antigliedad supere el nimero de afos que se muestra en el circulo.

Marca listada de Underwriters Laboratories para los Estados Unidos y
Canada

;—@
ne
e o
R
S0
380

Esta unidad cumple las directivas CE

Q

z
|
x

Esta unidad cumple las directivas AC

>

Riesgo de descarga eléctrica

ESTRATEGIA DE AISLAMIENTO DE E/S

El aislamiento se implementa en forma de una barrera de doble aislamiento (300 V) que separa todos los
canales de E/S en un médulo del resto del sistema.

Esto evita que los voltajes peligrosos en cualquiera de los canales de E/S entrafien riesgos para el cableado
relacionado con cualquier otro mdédulo de E/S o que pongan en peligro al resto del sistema.
Los médulos que incluyen aislamiento entre los canales garantizan aiin més la seguridad y una buena

calidad de la sefial en todos los canales de dichos mddulos. Consulte la seccion relevante del Apéndice A
para obtener més detalles.
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T2750 Guia del usuario Foxboro PAC

1 INTRODUCCION

EIT2750 es un controlador de E/S modular que puede utilizarse como unidad independiente o como parte
de un sistema de control completo. Admite los protocolos de comunicaciones Modbus y Raw, lo que
permite conectarlo con facilidad a ordenadores y otros instrumentos.

La estrategia de control se configura usando el software LINTools desde un PC.

1.1 ESTRUCTURA FiSICA

La unidad consta de uno o dos médulos de controlador de entrada salida (IOC) y una serie de médulos de
entrada/salida (E/S), cada uno de los cuales se conecta a su propia unidad terminal, que sirve de
terminacion para el cableado del usuario. Las unidades de terminales estédn situadas en una unidad base
que se instala en unrail DIN o un panel, segin se requiera. Las unidades base estan disponibles en distintos
tamafios para adaptarse a distintos nimeros de médulos de E/S (16 como méximo).

La parte inferior del frontal de la unidad estéa cubierto por una pestafia desmontable que protege el
cableado pero deja los LED de estado a la vista.

1.2 MODULOS DISPONIBLES

Edicién 2, abril de 2011

Al2 Dos canales de entrada analdgica universal

Al3 Tres canales de entrada analdgica usados para bucles de corriente, autoalimentados o
con alimentacién externa

Al4 Cuatro canales de entrada analdgica vélidos para su uso con termopares, entradas de
mA o mV

AO2 Dos canales de salida analdgica que suministran sefialesde 0 a20mAode0a 10V

Dl4 Cuatro canales de entrada digital (entradas légicas)

DI6HV Seis canales de entrada digital (entrada de corriente 230 V RMS)

DI6MV Seis canales de entrada digital (entrada de corriente 115 V RMS)

DIBCO Ocho canales de entrada digital (entradas de cierre de contacto)

DI8LG Ocho canales de entrada digital (entradas légicas)

DI16 16 canales de entrada digital (entradas universales)

DO4LG Cuatro canales de salida digital (de 0 a 10 mA), alimentacién externa

D0O424 Cuatro canales de salida digital (de 0 a 100 mA), alimentacién externa

DO8 Ocho canales de salida digital (de 0 500 mA por canal, maximo 4 amperios por
maddulo), alimentacidn externa

DO16 16 canales de salida digital (de 0 a 700 mA por canal)

FI2 Dos canales de entrada de frecuencia (I6gica, magnética y cierre de contacto hasta
40 kHz)

RLY4 Cuatro relés de salida dispuestos como un relé de conmutacidn y tres relés
normalmente abiertos

RLY8 Ocho relés normalmente abiertos

Z12 Un canal de entrada de alta impedancia y un canal de entrada de termopar apto para
su uso con sondas de oxigeno de circonio

HAQ030047SPA
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1.3 CARACTERISTICAS

1.3.1 Comunicacioén LIN
La unidad es un instrumento de red de instrumento local (LIN), donde la ‘red de instrumento local’ es una
serie de instrumentos LIN que, juntos, forman un sistema de control. La red se comunica usando
‘comunicacién LIN’, que es un sistema propietario usado para conectar cada instrumento LIN de la red.

1.3.2 Comunicacion ELIN

La comunicacién ELIN es comunicacion LIN a través de Ethernet que permite comunicaciones miembro a
miembro entre los instrumentos y con la red a través de una infraestructura Ethernet estandar.

1.3.3 Funcionamiento redundante

CONEXION DE ALIMENTACION REDUNDANTE
Dos conexiones de alimentacidn permiten conectar dos fuentes de alimentacién (PSU) de forma que el
sistema pueda seguir funcionando aunque falle una de las dos. El sistema supervisa las fuentes de
alimentacion, lo que permite disparar alarmas en caso de que el voltaje de alimentacion de una o las dos
caiga por debajo de un valor aceptable.

INSTRUMENTOS REDUNDANTES
Al funcionar en modo redundante, un enlace de datos de alta velocidad entre los mdédulos de control
primario y secundario ofrece un seguimiento exacto de la base de datos de control, que permite una
conmutacién automatica sin interrupciones al médulo secundario en caso de fallo del médulo primario. No
hay pérdida de estados de E/S ni necesidad de reiniciar los puntos de E/S. La revalidacion de todos los
nodos LIN conectados es automatica.
Puede realizarse la sustitucion en linea de un médulo de control que falle sin desconectar ninguin cable. La
indicacion completa del estado del hardware y el software permite una rdpida verificacion y diagndstico. En
el modo de funcionamiento redundante, es posible retirar cualquier médulo y dejar que el médulo restante
gestione los médulos de E/S. Cuando se instala un médulo de control de sustitucidn, carga la estrategia de
control y el estado actual desde el médulo de control en funcionamiento.

1.3.4 Bateria de reserva
Una bateria ‘supercap’ interna mantiene los datos de inicio en caliente y el reloj en tiempo real, durante un
minimo de una hora. Es posible conectar una bateria externa (3,3 V = 15%: 10 yA maéx.) para ampliar este
periodo.

1.3.5 Configuracion
Las secuencias y estrategias continuas se configuran, descargan y supervisan mediante LINtools.

El instrumento es capaz de crear automaticamente su propia base de datos LIN (_auto.dbfy _auto.run), esta
base de datos incluye todos los bloques de funciones E/S y del médulo necesarias en funcién de los
moddulos E/S detectados.

Se intenta la configuracién automética una vez que el instrumento ha determinado los ajustes del
conmutador de inicio en caliente/frio. Si no se selecciona el inicio en caliente ni en frio, el instrumento
detecta la E/S instalada y, después, crea una base de datos operativa y la ejecuta automéaticamente.

PROGRAMA DE PUNTOS DE CONSIGNA

Permite configurar un programa de puntos de consigna (archivo .uyy) usando el LIN Programmer Editor.
Después, se usa el Programmer Wizard (disponible en LINtools Engineering Studio) para insertar y vincular
automaticamente todos los bloques necesarios para producir el programa de puntos de consigna
generado.

GRAFICO DE FUNCION SECUENCIAL (SFC)
El gréfico de funciéon secuencial (SFC) es la forma grafica en que LINtools representa una secuencia LIN
(archivo .sfc). Se emplea una secuencia cuando el proceso controlado por la base de datos LIN puede
adoptar varios estados distintos, como ‘arrancando’, ‘en funcionamiento’, ‘parando’, etc.

L HA030047SPA
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1.3.5 Configuracién (cont.)

CONFIGURACION EN ESCALERA
Un diagrama en escalera es un tipo de 'accién’ representada graficamente mediante una columna de
‘peldafios’. Los peldafios son equivalentes a declaraciones del programa, con iconos a lo largo de ellos que
representan campos digitales o analégicos, constantes y funciones légicas o aritméticas. Cada peldafio solo
tiene una ‘salida’ u ‘objetivo’, en su extremo derecho, que puede ser una bobina (campo digital), variable
(campo analdgico) o un ‘salto’ a otro peldano etiquetado. Los peldafios pueden incluir cualquier nimero de
elementos de entrada y usar funciones cableadas o explicitas de cualquier complejidad para realizar la
operacion del peldafio, solo sujeta a limitaciones del espacio en pantalla.

Nota: también puede usarse un solo peldafo que evalie TRUE o FALSE para una transicion de
secuencia.

ALGORITMOS DE USUARIO DE TEXTO SECUENCIAL (ST)
Bloques de accién especial que realizan los algoritmos del usuario escritos en texto estructurado (ST).

BLOQUES DE SOFTWARE
Las estrategias continuas se desarrollan usando bloques de funcién seleccionados de una biblioteca de
elementos analdgicos y 16gicos. También hay disponibles bloques de diagndstico para informar sobre el
estado del hardware y el software (véase la seccién 11). El manual de referencia de LIN Blocks contiene
descripciones de cada bloque.

Los bloques estan ‘protegidos por licencia’ en categorias que definen niveles de control (el apéndice C
ofrece una lista completa):

1. Los bloques béasicos incluyen los bloques de E/S y comunicaciones, entre otros.

2. Los bloques estdndar incluyen bloques de control, temporizacién, operadores matematicos basicos y
l6gicos.

3. Los bloques de control incluyen lazo de control, operadores mateméticos avanzados y bloques de
control de secuencia.

4. Los bloques avanzados son los bloques de célculo de AGA8 y concentracién de gas natural.

Nota: generalmente, es posible usar una combinacién de bloques con licencia Estandar para
obtener un nivel de control del instrumento equivalente a un solo bloque con licencia Control, pero
esto tiene consecuencias sobre el nimero total de bloques disponibles restantes.

1.3.6 Registro de datos

Los archivos de datos (.uhh) se almacenan en la memoria flash de la unidad (configurada en LINtools), listos
para su archivado automético a un ordenador host mediante FTP. Es posible usar software de revisiéon para
mostrar estos datos en forma de grafico u hoja de célculo. Si el ordenador host esta equipado con el
software ‘Store and Forward’, estos archivos de registro de datos pueden consultarse para leer cualquier
dato que falte en la base de datos a causa de una desconexién de la transmision.

1.3.7 Software 'Store and Forward'

Si se produce un corte en la linea de transmisidon o si surge cualquier otro problema de comunicacién, los
datos no se almacenaran en la base de datos durante el corte. Los datos se mantienen en la memoria del
instrumento y, si el instrumento esté configurado para archivarlos automaticamente en una base de datos
de 'revisidn’, el software ‘Store and Forward' permite recuperar los datos que faltan de esta base de datos,
una vez se han establecido las comunicaciones. (Puede llevar algin tiempo descargar todos los archivos,
segun la duracién del corte).

Es posible encontrar més detalles en la guia del usuario de ‘Store and Forward'.

HA030047SPA o
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1.3.8 Soporte de localizacion temporal

ZONA HORARIA
Ofrece un medio de configurar el instrumento para usar la zona horaria local.

PROTOCOLO DE TIEMPO DE RED SIMPLE (SNTP)
Permite al instrumento recibir la fecha y hora desde un servidor SNTP a través de la conexién Ethernet.
1.3.9 Supervision del estado

Comprobaciones autométicas del estado, prueba automética e inicializacién al arrancar, con comprobacién
continua del estado de E/S y las comunicaciones externas..

1.3.10 Vigilancia
Un conmutador de vigilancia en el médulo de control permite al usuario lanzar un reinicio en caso de fallo

de vigilancia. En caso necesario, las conexiones del relé de vigilancia pueden conectarse como se indica en
la seccién 2.3.1.

Nota: el relé de vigilancia también puede ser activado por la estrategia usando el bit
‘Options.UsrAlm’ en el bloque de encabezado tactico. Para sistemas sincronizados, se activan los
relés primario y secundario.

1.3.11 Proteccion de la propiedad intelectual
Es posible proteger mediante contrasefia tipos de archivo de aplicacidon especifica. Esto evita la pérdida de
propiedad intelectual para uso indebido y duplicacién, es decir, usar los archivos de un instrumento para
fines distintos a los previstos originalmente y el copiado de archivos para su uso con otro instrumento o
proceso.

1.3.12 Indicadores del panel frontal

Seincluyen LED de estado para indicar el estado de las comunicacionesy E/S del médulo. Cada médulo de
control cuenta con conmutadores de control.

L HAO030047SPA
Pagina 6 Edicién 2, abril de 2011



T2750 FOXBORO PAC: GUIA DEL USUARIO

2 INSTALACION
2.1 DESEMBALADO DEL INSTRUMENTO

El instrumento se entrega en un paquete especial disefiado para ofrecer la proteccién adecuada durante
el transporte. Sila caja externa presenta sefales de dafos, debera abrirse inmediatamente y examinarse el
contenido. Sise confirman los dafios, no utilice el dispositivo y pédngase en contacto con el representante
local. Después de sacar el dispositivo de su embalaje, inspeccione la caja para comprobar que ha retirado
todos los accesorios y la documentacion. Después, deberéd guardarse el embalaje para futuras
necesidades de transporte.

2.2 INSTALACION MECANICA

La figura 2.2a indica los detalles dimensionales; la figura 2.2b indica los detalles de fijacién.
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Figura 2.2a Dimensiones generales
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2.2 INSTALACION MECANICA (cont. )

62.25 mm
2.45in

22.5 mm
(0.89in)

Conexién a
tierra conexion
(dos lugares)

i m a
‘ ‘ 229 mm (base de 8 médulos) ! ! 22.5 mm
I ‘ 432,2 mm (base de 16 médulos) ‘ 1(0.89in)

Rail DIN

Clips de
fijacién del
rail DIN

Figura 2.2b Detalles de fijacién

| | |
175 mm _/ (féog‘.m) " 17.5mm
(0.69in) Hein (0.69in)

Figura 2.2c Detalles de base sin médulos
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2.2.1 Montaje de la unidad base

Esta unidad base estéd destinada a su instalacién en un rail DIN o panel en una carcasa.

AVISO
El equipo no debe utilizarse sin conectar una toma de tierra de proteccién a uno de los terminales de
tierra de la unidad base. El cable de tierra debe admitir al menos la misma corriente que el cable de
alimentacion mas grande conectado al instrumento.
El cable de la toma de tierra de proteccién debe terminarse con un aro de cobre cubierto de estafio
y apretarse hasta un parde 1,2 Nm empleando el tornillo y la arandela que se incluyen con la unidad
base.
Esta conexion sirve también de toma de tierra de proteccién para EMC.

MONTAUJE EN RAIL DIN

Para el montaje en rail DIN, debe usarse un rail DIN 35x7.5 0 35x 15 simétrico y montado en horizontal
conforme con BS EN50022.

1.

2.

Monte el rail DIN usando los tornillos adecuados y compruebe que haga buen contacto eléctrico con
la carcasa metélica mediante los tornillos o por medio de un cable de tierra apropiado.

Afloje los tornillos (‘A" en la figura 2.2b/c) de la unidad base dos o tres vueltas y permita que tanto ellos
como los clips de fijacion correspondientes se deslicen hasta el fondo de la ranura del tornillo.

Baje la unidad base sobre el rail DIN de forma que el borde superior del rail encaje en la ranura en la
parte inferior de la barra de soporte (ver figura 2.2b/c).

Empuje los tornillos (A) y los clips correspondientes tanto como pueda hacia la parte superior de las
ranuras para tornillos y compruebe que la parte superior de cada clip de fijacién se encuentre por
detras del borde inferior del rail DIN.

Apriete los tornillos y compruebe que la unidad base esté totalmente segura sobre el rail.

Montaje en panel

ADVERTENCIA

Las cabezas de los tornillos no deben tener mas de 5 mm de alto o no habra suficiente espacio de
separacién entre la cabeza del tornillo y las unidades de terminales correspondientes.

1. Retire los tornillos (A en la figura 2.2b/c) y los clips de fijacién correspondientes.
2. Sujete la unidad base horizontalmente sobre el panel y marque en este la posicién de los dos orificios.
3. Perfore dos orificios apropiados en el panel y use dos tornillos apropiados (se recomienda M5) para fijar
la unidad al panel, comprobando que exista buen contacto eléctrico con la carcasa metélica mediante
los tornillos o por medio de un cable de tierra apropiado.
HAQ030047SPA
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2.2.2 Instalacion de la unidad terminal
1. Inserte la pestafia en la parte superior de la placa de circuito impreso de la unidad terminal en la ranura
correspondiente de la unidad base (accién ‘B’ en la figura 2.2.2).
2. Presione la parte inferior de la unidad terminal hasta que un ‘clic’ confirme que el clip de fijacién ha
encajado en su sitio para sujetar la unidad terminal (accién 'C).

Nota: Sila unidad base no tiene todos los mdédulos instalados, debe instalarse de inmediato una
unidad terminal (incluida) a la derecha del Gltimo mdédulo para mantener la categoria IP20.

DESMONTAJE DE LA UNIDAD TERMINAL
1. Desmonte el mdédulo E/S de la unidad terminal, si estd instalado (seccidn 2.2.3, a continuacidn).
2. En caso necesario, retire todo el cableado de la unidad terminal.
3. Presione el clip de fijacién en la parte inferior de la unidad terminal y extraiga la unidad terminal
(accién ‘D).

Figura 2.2.2 Instalacién y desmontaje de la unidad terminal

L HAO030047SPA
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T2750 FOXBORO PAC: GUIA DEL USUARIO

2.2.3 Instalacién del médulo

Notas:

1. Serecomienda situar los bloques del canal del médulo en el modo ‘Manual’ (usando LINtools)
antes de sustituir un modulo de E/S en un sistema conectado.

2. Las llaves polarizantes evitan instalar los médulos en unidades terminales inapropiadas.

1. Mueva la palanca de sujecion del médulo hacia delante hasta la posicion abierta, como se muestra en
la figura 2.2.3.

Introduzca el médulo en la unidad terminal y la placa base y presione hasta que encaje.

3. Devuelva la palanca de sujecidn a la posicion cerrada.

N

DESMONTAJE DEL MODULO
1. Mueva la palanca de sujecion del médulo hacia delante hasta la posicion abierta, como se muestra en
la figura 2.2.3.

2. Libere el médulo del conector de la placa base y extrdigalo de la unidad base.

2.2.3 Instalacion del médulo

2.2.4 |dentificacion del médulo
El interior de la cubierta contiene ubicaciones (‘ranuras’) para etiquetas que pueden usarse para identificar
el médulo instalado ‘encima’ de cada ranura.
Se incluye una plantilla de documento en el DVD que permite al usuario imprimir sobre una hoja adhesiva
precortada (GA030486, incluida con el instrumento). Una vez imprimidas, las etiquetas correspondientes
pueden despegarse de la hoja y adherirse a las ranuras correspondientes.

Localizaciones de etiqueta
(1 por médulo)

Figura 2.2.4 Interior de la cubierta

HAQ030047SPA o
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2.3 INSTALACION ELECTRICA
2.3.1 Unidad terminal del médulo controlador (IOC)

n

Con1

o~
c
0
]

EnCon 3yCon4,
Enlace las patillas 2 y 3 para 5 hilos, o
enlace las patillas 1y 2 para 3 hilos.

No debe dejarse abierto (como se muestra)

=

=

-

0O
o
=]
(&}

Terminales '‘P1’ comunes
Terminales ‘P2’ comunes
Todos los terminales 'C’' son
comunes.

Diodo ‘P1' OR'd con ‘P2’

Con 7 cCableado

interno

‘iRe'é— Relé
de LW B+ RW do
vigilancia
| (derecho)

vigilancia
izquierdo

Cableado
interno

Bateria
Fusible: 33V*1V
0,5AtipoT <10 uA

Fusible
4 Atipo T
(cada PSU)

conector
Nota: losrelés se muestran en

el estado de alarma/
desconexion.

Figura 2.3.1a Detalles de configuracion de hardware y cableado para la unidad terminal I0C

Precaucion
1. La corriente de entrada debe limitarse a 4 A o, de lo contrario, el conector de alimentacidon del
IOC (CONB8) podria sobrecalentarse y sufrir dafios.
2. Siseinstalan més de ocho mdédulos FI2, y sitienen una carga del canal de salida de méas de 5 mA
cada uno, debe usarse una alimentaciéon externa (ademés de las fuentes de alimentacién
indicadas arriba) para evitar dafios a los componentes de la placa base.

CABLEADO DE ALIMENTACION

Precaucién

No debe permitirse que ninguna linea de alimentacién suba por encima de 30 voltios en relacidn con
la conexion a tierra.

Nota: silatension de alimentacion cae por debajo de 19,2 V durante el inicio, el instrumento no
arrancard con éxito e intentara arrancar repetidamente.

La tension de alimentaciéon del instrumento es de 24V CC = 20%.

Los requisitos tipicos de potencia son de 150 mA (3,6 W) por médulo de control, mas 1 amperio (24 W) para
una unidad de ocho mdédulos o 2 amperios (48 W) para una unidad de 16 moédulos.

Es posible conectar una bateria externa (3,3 = 1 V) para mantener la alimentacién para la SRAM y el reloj de
tiempo real en caso de corte de la alimentacion. La corriente de drenaje tipica es de <10 pA.

L HAO030047SPA
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T2750 FOXBORO PAC: GUIA DEL USUARIO

2.3.1 UNIDAD TERMINAL DEL MODULO CONTROLADOR (cont.)

La figura 2.3 muestra la unidad terminal del médulo de control con detalles de conexidn para la
alimentacién y para la bateria.

FUSIBLES
Todas las lineas de alimentacidn positiva deben incluir un fusible. Los tipos apropiados son 4 Atipo T para
alimentacién de 24 voltios y 0,5 A tipo T para una bateria externa.

TAMANOS DE CABLES
CABLEADO DE ALIMENTACION De 0,25 mm? a 2,5 mm?2 (de 20 AWG a 14 AWG)
Bateria externa De 0,14 mm? a 1,5 mm?2 (de 25 AWG a 16 AWG)

Nota... Los didmetros anteriores hacen referencia a la seccién total de los conductores insertados en
el terminal.

DETALLES DEL TERMINAL

Tipo de destornillador recomendado: Conector de alimentacion (Con8): punta plana de 3 mm. Conector
de bateria/vigilancia (Con7): punta plana de 2,5 mm.

Par de apriete maximo: 0,6 Nm para los terminales de alimentacién; 0,25 Nm para terminales de bateria

Capacidad méaxima de transporte de corriente: 5 A por patilla para terminales de alimentacion; 2 A por
patilla para terminales de bateria.

Precaucién
Debe tenerse en cuenta la capacidad méaxima de transporte de corriente para la conexién en cadena.

CONEXION A TIERRA
La figura 2.2b anterior y el texto correspondiente ofrecen detalles sobre la conexidn a tierra.

RELES DE VIGILANCIA

Cada médulo de control (IOC) incluye un relé de ‘vigilancia'. En el inicio, por cada |IOC, el relé se mantiene
desactivado (contactos abiertos) hasta que se ha realizado con éxito una serie de comprobaciones de
estado y se ha cargado y esta en funcionamiento una estrategia. En ese momento, el relé se activa y los
contactos se cierran. Si durante el funcionamiento fallan uno o més comprobaciones de estado o si se
detiene la estrategia, el relé de vigilancia vuelve a su estado desactivado (contactos abiertos).

Nota Los relés de vigilancia también pueden controlarse mediante el bit ‘Options.UsrAlm’ en el bloque
de encabezado tactico.

La Figura 2.3.1b, a continuacién, muestra el cableado de vigilancia tipico. Cuando esta conectado en paralelo,
sifallan ambos ICO, antes de que la alarma sea vélida. Cuando esté en serie, la alarma es vélida si falla
cualquier médulo. La figura 2.3.1b muestra los relés conectados en serie a un piloto de estado correcto de
24V CCy conectado en paralelo, usando un relé auxiliar para mostrar tanto los estados correcto y de fallo. Las
especificaciones de contacto (cargas resistivas) para los relés de vigilancia son de 30 V CA/60V CCa 0,5 A.

24V 24V L
_ 24V

Correcto

SN

Relés en paralelo.

Fallo
®®@ Se enciende el indicador de
B+ R ‘correcto’
) | Correcto| mientras uno de los IOC es

correcto.
LCC(C Se enciende el indicador ‘fallo’ si
Nfallan ambos IOC.

Relés en serie.
Se apaga el indicador
si falla algan 10C

oS0

Vov oV

Figura 2.3.1b Cableado tipico del relé de vigilancia

HAQ030047SPA o
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2.3.1 UNIDAD TERMINAL DEL MODULO CONTROLADOR (cont.)

Nota: si las salidas del relé de vigilancia se llevan fuera del armario donde estd montada la unidad,
debeninstalarse abrazaderas de ferrita alrededor de todos los cables de vigilanciay colocarse lo més
cerca posible del instrumento. El fabricante ofrece una abrazadera de ferrita apropiada con el
numero de referencia CO025698.

CONECTORES DE COMUNICACIONES

Se usan un par de conectores RJ45 con conexidn en paralelo para las comunicaciones serie EIA485. La
figura 2.3.1c describe el esquema de las patillas. El estado maestro/esclavo se define en 'herramientas
Modbus’ suministrado como parte de LINtools.

Pat-| 5 hilos 5 hilos M3azis!t0rz/
illa | Maestro Esclavo esclavo
1 RxB TxB B
<—Patilla 1 2 RxA TYA A
— 3 Comun Comdun Comun
_ 4 NC NC NC
<—Patilla 8 5 NC NC NC
Conector RJ45: Vista inferior 6 | Comin | Comin | Comun
7 TxB RxB NC
8 TxA RxA NC

Figura 2.3.1c Patilla RJ45 (EIA485)

Nota: La pantalla del cable se conecta a tierra mediante los conectores RJ45. El mejor rendimiento
de RFl se obtiene si la pantalla también estd conectada a tierra en el otro extremo

AVISO

Si la pantalla estd conectada a tierra en ambos extremos, debe comprobarse que las diferencias de
potencial de tierra en los extremos del cable sean iguales. Sino es asi, corrientes muy grandes
pueden transmitirse a través de la pantalla y hacer que el cable se caliente lo suficiente como para
causar dafios al personal que entre en contacto con él y/o causar un incendio.

CONECTOR USB

Un solo conector USB tipo A para comunicaciones host USB2.0 redundantes, esté situado en la unidad
terminal del IOC entre el conector de alimentacién y el conector de bateria/vigilancia (figura 2.3.1a).

El conector esta destinado a su uso con unidades de memoria USB y puede suministrar hasta 500 mA.
Cualquierintento de obtener mas de 500 mA originaré que el circuito limitador de corriente desconecte el USB.

El médulo IOC contiene un fusible USB que evita que todo el sistema de alimentacién resulte afectado en
el improbable caso de un fallo catastréfico en los componentes electronicos USB. El usuario no puede
sustituir los fusibles de forma que, si falla, el primario IOC correspondiente debe devolverse al proveedor
para mantenimiento.

Pagina 14
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2.3.2 Entrada analégica de dos canales (Al2)

Este médulo puede encargarse en distintas versiones para medir entradas de termopar, entradas de
termdémetro de resistencia, voltios/mV o mA. La figura 2.3.2a muestra los detalles del esquema de patillas

Termopar, milivoltios

Voltios, milivoltios

Termdmetros de resistencia

Miliamperios

I I I I
T+ 1- ‘ 2+ | 2- Al1|C1 | A2|C2 C1A1B1| I | C2|A2|B2| 12 AT|C1 | A2 |C2
I I I I
[ + I+ + 1 + F H I+ H
I I I I
| | AA | AA @ | @
‘ ‘ \AA ‘ \AA ‘
Termopar _|I| Termopar =150mV } =150mV RTD (2 hilos) } RTD (2 hilos) mA } mA
|
I I I
1+ 1- | 2+ | 2- \ A2|C2 |C1 [A1 181[ 1 l [ ICZIAZIBZI 12 Se montan de fabrica resistores
I [ + + | + de derivacién en la parte trasera
} } } de la unidad terminal
I I I
=150mV_|I] *150mv | de0als8V RTD (3 hilos) ||| RTD (3 hilos)
I I
H1[C1] [1] [H2]cC2 [C1]a1[B1]11]|1[C2[A2]B2[12]
¥ 1 | g
I I
‘ VAVAV ‘ VAVAV
10V } 10V RTD (4 hilos) } RTD (4 hilos)

- ——— Aislamiento bésico

Figura 2.3.2a Esquema de patillas del médulo Al2

INDICADORES DE ESTADO

En verde

Funcionamiento normal

No recibe alimentacién, =0 %
Desactivado No hay comunicacién
Tipo de médulo incorrecto
Desactivado Funcionamiento normal
£ . Desconexion sensor Ch1
nrojo Inicializacion Ch1
Parpadeo en Fallo CJC Ch1 TN
rojo/apagado Datos cal incorrecto Ch1 \\D :
Intermitente en . L.
Calib Ch1
rojo/apagado alibracion w02
Como arriba pero para el canal 2
Nota:
Parpadeo = 0,5 segundos encendido, Al
0,5 segundos apagado )
Intermitente = 0,2 segundos
encendido, 1,8 segundos apagado u

L]

Figura 2.3.2b Indicadores de estado Al2

HA030047SPA
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2.3.3 Entrada analdgica de tres canales (Al3)
Este modulo ofrece tres canales de entrada mA aislados. Los terminales 'P'y ‘C' proporcionan una corriente
aislada de 24 V (nominal) para alimentar el bucle de corriente. Si el bucle de corriente es autoalimentado,
deben usarse los terminales 'C' e I'. La figura 2.3.3a describe el esquema de las patillas.

Miliamperios

| | | |
pr]c1] ||| [P2]c2] ||| [P3]cC3 cifn] 1] [c2T2] || [c3[i3

+ I + I + + I + I +
| | | |

| Ié;l | Ié;I e et ] ke
| | | |

mA | mA | mA mA | mA | mA
| |

|
Corriente suministrada al médulo

®= transmisor de 4 a 20 mA de dos hilos

|
Entradas fuente de corriente

- ——— Aislamiento bésico

Figura 2.3.3a Esquema de patillas del médulo Al3

INDICADORES DE ESTADO

En verde Funcionamiento normal
No recibe alimentacion, of ||
Desactivado No hay comunicacién ]
Tipo de mdédulo incorrecto ]
Desactivado Funcionamiento normal
£ . Desconexion sensor Ch1
nrojo Inicializacion Ch1
Parpadeo en Fallo CJC Ch1 o1
rojo/apagado Datos cal incorrecto Ch1 o2 —
Int.ermitente €N | Calibracion Ch1 03
rojo/apagado
Como arriba pero para los canales 2y 3
Nota:
Parpadeo = 0,5 segundos encendido, Al
0,5 segundos apagado 3
Intermitente = 0,2 segundos
encendido, 1,8 segundos apagado PN

Figura 2.3.3b Indicadores de estado Al3

Nota: El nimero de médulos Al3 debe limitarse de forma que el consumo total en estado fijo de
todos los médulos en una unidad base no supere los 24 vatios para la base con ocho médulos o de
48 vatios para la base con 16 médulos.

L HAO030047SPA
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2.3.3 MODULO DE ENTRADA ANALOGICA DE TRES CANALES (cont.)

COMPATIBILIDAD HART

Se equipa una resistencia de 220 ohmnios por cada canal en el circuito de entrada al amplificador.

Normalmente, estas resistencias se derivan mediante conexiones de circuito impreso en la parte inferior de
la unidad terminal. Para hacer que el médulo sea compatible con Hart, es posible cortar estas conexiones
y poner las resistencias en serie con la entrada del amplificador.

La figura 2.3.3c muestra el circuito equivalente del mdédulo, y la figura 2.3.3d muestra la ubicacién de las
conexiones en la parte inferior de la unidad terminal.

P

/ Conexién cortable (una por canal)

Fuente de corriente

Entrada
amplifi-
cador

Figura 2.3.3c Circuito equivalente del médulo Al3

O
000QQP0000000

O

M

i

oBBoooooodBo
=0
O
(@]
/]

O O O O

O O O O

O O O O

O
0000000
é?%&o

w

O

&z

i

oo
oBpoooooo

Los nimeros son nimeros
de canales

Figura 2.3.3d Ubicacion de las conexiones en la parte inferior de la unidad terminal

HA030047SPA
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2.3.4 Entrada analégica de cuatro canales (Al4)

Este mddulo puede encargarse en distintas versiones para medir entradas de termopar, voltios/mV o mA.
La figura 2.3.4a muestra los detalles del esquema de patillas.

INDICADORES DE ESTADO

Voltios, milivoltios, miliamperios

Para las entradas mixtas de
t/cy mV, el canal 1 debe ser
una entrada de termopar
(para garantizar el correcto
funcionamiento de CJC).

Las entradas de mV pueden
convertirse en entradas de mA
si se conecta a las entradas una
resistencia de 5 ohmios.

Para las versiones de mA, se
instalan resistencias de derivacion
de 5 ohmios de fabrica en la
unidad terminal.
Las versiones mA no deben tener
entradas de termopar o mV
conectadas.
Para todas las versiones, el
terminal 1 se conecta
internamente al terminal 2, y el
terminal 3 se conecta
internamente al terminal 4.

|
2+]2- 2+] 2- 2+]2-] ||| [a+]a= 4+ 4-
N
\
Ot
\
Termopar +150mV mA | Termopar +150mV mA
\
\
\ 3+|3- 3+ |3- 3+ 3-
| =
\
| )
\
Termopar +=150mV I'| Termopar +150mV mA
\
—-——— Aislamiento basico
Figura 2.3.4a Esquema de patillas del médulo Al4
En verde Funcionamiento normal
No recibe alimentacion, o% ||
Desactivado No hay comunicacién ]
Tipo de mddulo incorrecto —
Desactivado Funcionamiento normal
£ . Desconexion sensor Ch1/2
nrojo Inicializacion Ch1/2
Parpadeo en Fallo CJC Ch1/2 j
rojo/apagado Datos cal incorrecto Ch1/2 Na / —]
- o1/2
Intermitente en | c41ip acion Ch1/2 03/4
rojo/apagado L
Como arriba pero para los canales 3y 4
Nota:
Parpadeo = 0,5 segundos encendido, Al
0,5 segundos apagado 4
Intermitente = 0,2 segundos
encendido, 1,8 segundos apagado \_/

Figura 2.3.4b Indicadores de estado Al4
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2.3.5 Salida analégica de dos canales (AO2)

Este médulo ofrece dos canales de salida aislados que pueden configurarse independientemente (en el
software) como salidas de tension o corriente. El rango de salida de tension especificado (de 0 a 10 V)
puede ampliarse ligeramente (de -0,3 V a +10,3 V) limitando la carga a un valor minimo de 1.500 ohmios.
La figura 2.3.5a muestra el esquema de las patillas del médulo.

Tension, salidas de miliamperios

de0a20mA| [de0a20 mA

Rv min = 550R

Ri max = 550R

Figura 2.3.5a Esquema de patillas del médulo AO2

INDICADORES DE ESTADO

En verde Funcionamiento normal
No recibe alimentacidn, %
Desactivado No hay comunicacién
Tipo de médulo incorrecto
Desactivado Funcionamiento normal
£ . Ch1 saturado
nrojo Inicializacién Ch1
Pa.rpadeo en Datos cal incorrecto Ch1 N
rojo/apagado Nod
Intermitente en . .. o2
Calibracién Ch1 e
rojo/apagado /
Como arriba pero para el canal 2
Nota:
Parpadeo = 0,5 segundos encendido, AO
0,5 segundos apagado 2
Intermitente = 0,2 segundos
encendido, 1,8 segundos apagado —

1]

Figura 2.3.5b Indicadores de estado del médulo AO2
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2.3.6 Entrada digital de cuatro canales (Dl4)

Este médulo ofrece cuatro entradas digitales que admiten entradas l6gicas o de cierre de contacto. No es
posible mezclar los tipos en un mdédulo.

Entradas légicas, entradas de contacto

La légica se invierte

alternando la polaridad
/ (cualquier entrada)

L1 ]c]

[3[c]

i

i

Entradas logicas (CC)
Enlace V+a C
Desactivado = de -5V
a+5VCC
Activado=de 10,8V a

Entrada légica| | Entrada légica Enlace Entrada légica Entrada légica 30V CC
I 1 [ C l I 2 [ C l IV+[V+[C[C| I 3 [ C l I 4 [ C l Entradas de contacto:
o PSUde 18a30V CC
§ Desactivado = >7 kQ
de 18230V CC Activado = <1 kQ
Entrada de contacto Entrada de contacto PSU Entrada de contacto Entrada de contacto

Figura 2.3.6a Esquema de patillas del médulo DI4

INDICADORES DE ESTADO

En verde

Funcionamiento normal

=%

Desactivado

No recibe alimentacidn,
No hay comunicacidén
Tipo de moédulo incorrecto

Desactivado

Entrada relevante
desconectada

En amarillo

Entrada relevante
conectada

'

ol
o2
03
04

il

DI
4

N

Figura 2.3.6b Indicadores de estado del modulo D14
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2.3.7 Médulo de entrada digital de seis canales (DI6)

Este médulo ofrece seis circuitos de entradas Iégicas CA aisladas. El médulo esta disponible en dos
versiones, una vélida para 230 V RMS nominales y la otra para 115 V RMS nominales. El usuario no puede
cambiar la versién.

El uso de la versién de 115V con entradas de 230 V provoca un consumo superior al especificado, que
puede producir sobrecalentamiento y un posible fallo.

Eluso delaversién de 230V con entradas de 115V puede provocar conmutacién intermitente, yaque 115V
esté fuera de los rangos de tensién de conmutacién de activacion y desactivacion.

INDICADORES DE ESTADO

Entradas l6gicas 115/230 V CA
En verde Funcionamiento normal
No recibe alimentacién, ok i
Desactivado No hay comunicacién ]
Tipo de médulo incorrecto o1
02
]
. Entrada relevante 3
Desactivado o4
desconectada 5
O
En amarillo Entrada relevante 06 |
conectada —
\
|
| Rangos de conmutacion 230 V:
Légica CA ||| Légica CA Rango de frecuencia = de 47 a
fffffff - —————— | 63Hz %I
‘ Desactivado = de 0 a 70 VRMS
| Activado = de 180V a 264V RMS o
‘ Rangos de conmutacién 115 V:
Légica CA } Légica CA Rango de frecuencia = de 47 a Figura 2.3.5b Indicadores de estado del
******* T ——————"| 63Hz modulo DI6 (se muestra la versidon de 230 V;
| Desactivado = de 0 a 35 VRMS la version de 115 V es similar)
} Activado = de 95V a 150 V RMS
<&, | &,
\
Légica CA | I| Légica CA ———- Aislamiento bésico

Figura 2.3.7a Esquema de patillas del médulo DIé

HAQ030047SPA o
Edicion 2, abril de 2011 Pagina 21



T2750 FOXBORO PAC: GUIA DEL USUARIO

2.3.8 Médulo de entrada digital de ocho canales (DI8)

Este mdédulo ofrece ocho entradas digitales que admiten entradas ldgicas (DISLG) o de cierre de contacto
(DIBCO), segun se especifique en el momento de hacer el pedido.

Entradas logicas

Entradas de cierre de contacto

Entradas logicas (CC)
Desactivado=de -5V
a+5VCC
Activado=de 10,8V a
30VvCC

Entradas de
contacto:
Desactivado =
>28 kQ

Activado = <100 Q
Contacto

abierto patillas de
tension 1a8=9V

nominales
[ [ [ [ [ [
L1 rcg) |1 [3 3c4] |1 [5]sce] || [7_]7¢e] L1 e | [3.[3c4] |1 [5I5ce] |1 [7_]7cs]
[ [ [ [ [ [
+ [ + [ + [ + [ [ [
o] sk 1] sl | NIy | | =0
Entrada |og|ca } Entrada |ég|ca } Entrada |ég|ca } Entrada Iéglca Entrada de contacto } Entrada de contacto } Entrada de contacto } Entrada de contacto
[ [ [ [ [ [
[2[1ca) || [4[3c4 1| [[6]5ce |I] [8[7c] [2[icg |I| [4[3cq 1| [[6]sce |1 [8]7c
[ [ [ [ [ [
+ \ + \ + \ + \ [ [
| ESE (] SR | S | | O~
Entrada |og|ca } Entradak')gica } Entradak')gica } Entrada |c'>g|ca Entrada de contacto } Entrada de contacto } Entrada de contacto } Entrada de contacto
***** Aislamiento basico
Figura 2.3.8a Esquema de patillas del médulo DI8
INDICADORES DE ESTADO
En verde Funcionamiento normal
=L
No recibe alimentacidn, ]
Desactivado No hay comunicaciéon || o —
Tipo de médulo incorrecto 09
03
Desactivado Entrada relevante 3 o4
desconectada a5
En amarillo Entrada relevante 06 —
conectada a7
\ o8
DI
8
logic
Figura 2.3.8b Indicadores de estado del médulo DI8
HAO030047SPA
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2.3.9 Médulo de entrada digital de 16 canales (DI16)

Este médulo ofrece 16 entradas digitales que admiten entradas l6gicas o de cierre de contacto. Es posible
mezclar libremente ambos tipos de entrada en cada médulo DI16.

Nota: Los terminales ‘P’ estdn conectados internamente entre ellos y los terminales ‘C’ estan
conectados internamente entre ellos.

Entradas légicas/de cierre de contacto

Se muestra el canal
1; los demas
canales son

similares

Entrada légica

Entradas légicas (CC)
Desactivado=de-30V a

+5V CC

Activado =de 10,8 V a

30vCC

O v~ o o » wn = T

Se muestra el canal
1; los demas
canales son

similares

Entrada de contacto

Entradas de contacto:
Desactivado = >7 kQ
Activado = <1 kQ
Contacto abierto patillas
de tensién P =18V CC

nominales

Figura 2.3.9a Esquema de patillas del médulo DI16

INDICADORES DE ESTADO

En verde

Funcionamiento normal

Desactivado

No recibe alimentacién,
No hay comunicacién
Tipo de moédulo incorrecto

Desactivado

Entrada relevante
desconectada

En amarillo

Entrada relevante
conectada

0%
o1 =
02
03
04
=)
o6
o7 -
o8
o9
al0
o1l
012
ol13
o14 DI
015 16

\ete

S —

Figura 2.3.9b Indicadores de estado del médulo DI16

HA030047SPA
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2.3.10 Moédulo de salida digital de cuatro canales (DO4)

Este mdédulo ofrece cuatro salidas digitales. El médulo esté disponible en dos versiones: 'DO4 |dgica’,
capaz de suministrar hasta 8 mA, y DO4,, que suministra hasta 100 mA.

Salidas digitales de tensién/mA

Salidas légicas:
Tensidén (Vcs) =

Corriente salida

Tensidén (Vcs) =

Corriente salida

Tensidn salida légica 1 =Ves -3V
(carga de 5 mA)
Salidas de tension:

Tensidn salida légica 1 =Ves -3V
(carga completa)

de 18230V CC

l6gica 1 =8 mA

de12a30VCC

l6gica 1 =100 mA

Lrfe] | Lalel || 3fc] || [alc]
Salida l6gica| | Salida légica| | Salida logica| | Salida l6gica
Fusible Todos los terminales
o Vo =t 'C" estan conectados
internamente
Alimentacién

INDICADORES DE ESTADO

Figura 2.3.10a Esquema de patillas del médulo DO4

En verde

Funcionamiento normal

=%

Desactivado

No recibe alimentacidn,
No hay comunicacién
Tipo de mdédulo incorrecto

[T

ol
02

Desactivado

Entrada relevante
desconectada

aullE

o4

En amarillo

Entrada relevante
conectada

logic

Figura 2.3.10b Indicadores de estado del médulo DO4
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2.3.11 Médulo de salida digital de ocho canales (DO8)

Este médulo ofrece ocho salidas l6gicas de alta intensidad.

1. Siseinserta el médulo en una unidad base alimentada, las salidas podrian activarse

Precaucion

momentaneamente (hasta 100 ms). No debe insertarse el médulo DO8 en una unidad base
alimentada cuando estas salidas momentaneas puedan ocasionar dafios al proceso controlado.

2. La corriente maxima acumulada de los ocho canales no debe sobrepasar los 4 A.

Salidas digitales

Tensién (Ves) =de 13a28.8V CC
Tensidn salida l6gica 1 =Ves -3V
(carga completa)

Corriente salida l6gica 1 = 750 mA
(max.)

Tensién salida légica 0 = <0,1V

Corriente maxima del médulo
(corriente total de salida para los ocho
canales)=4A

[3[¢] 4]c]

[2]¢]

Salida digital| | Salida digital| | Salida digital| | Salida digital

o~
O

7]¢] g c]

EE

Salida digital| | Salida digital| | Salida digital| | Salida digital

Alimentacion

Figura 2.3.11a Esquema de patillas del médulo DO8

HA030047SPA
Edicién 2, abril de 2011
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2.3.11 MODULO DE SALIDA DIGITAL DE OCHO CANALES (DO8) (cont.)
INDICADORES DE ESTADO

En verde

Funcionamiento normal

Desactivado

No recibe alimentacién,
No hay comunicacién
Tipo de médulo incorrecto

Desactivado

Entrada relevante
desconectada

En amarillo

Entrada relevante
conectada

>0 %

ol
02
o3
04
o5
o6
a7
o8

DO
8

NS

Figura 2.3.11b Indicadores de estado del médulo DO8
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2.3.12 Médulo de salida digital de 16 canales (DO16)

Si se inserta el médulo en una unidad base alimentada, las salidas podrian activarse

Precaucion

momentdneamente (hasta 100 ms). No debe insertarse el médulo DO8 en una unidad base
alimentada cuando estas salidas momentaneas puedan ocasionar dafios al proceso controlado, a
menos que se hayan desconectado antes los cables.

Nota: La alimentacién del lado de la planta conectada a un médulo DO16 debe ser capaz de
suministrar una corriente de entrada de 30 A para 100 ps.

Este mddulo ofrece 16 salidas digitales de hasta 700 mA cada una. Se incluyen dos juegos de entradas de
alimentacidn, con los terminales 'C' conectados internamente. (Los terminales ‘P’ no estédn conectados

internamente).

Salidas digitales

Alimentacién para

canales 1a8

Fusible
(|

24V = 20%

Se muestra el canal 1;
los demas canales son

similares

ARZANNTAANN AN ANAANAN

lOOO\JO\U'I-wa—"UI

Salida digital

Alimentacién para

canales9a 16

Fusible
(|

24V = 20%

completa)

Elvalor de los fusibles debe
ajustarse ala carga general.
El fusible debe ser de
accion lentay capaz de
soportar una corriente de
entrada de 30 A durante
100 ps (max.).

Tension (Ves) =24V £ 20V CC
Tension salida légica 1 = Vces - 1V (carga

Corriente salida logica 1 = 700 mA (méx.)
Tensién salida l6égica 0 = <1V
Corriente salida l6gica 0 = 10 pA

Figura 2.3.12a Esquema de patillas del médulo DO16

INDICADORES DE ESTADO

En verde

Funcionamiento normal

Desactivado

No recibe alimentacién,
No hay comunicacién
Tipo de médulo incorrecto

Desactivado

Entrada relevante
desconectada

En amarillo

Entrada relevante

conectada

>0 %
(| ol =
o2 1
o3
o4
o5
o6
o7
o8
o9
010
oll
012
ol3

o14DO
ol15 16

| \ate

Figura 2.3.12b Indicadores de estado del médulo DO16
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2.3.13 Médulo de entrada de frecuencia de dos canales (FI2)
Este médulo ofrece dos canales de entrada aislados usados con una serie de sensores comunes de planta.

Entradas de sensor magnético

Entradas de alimentacién

Entradas de contacto
(cerrado = baja)

Entradas de contacto
(cerrado = alta)

Entrada magnética|! | Entrada magnética

Entrada de tensién Entrada de tension

Entrada de contacto Entrada de contacto

Entrada de contacto Entrada de contacto

Ajuste los enlaces en la posicién ‘'C'.
Ajuste 'InType’ a ‘Magnetic’ en el bloque
FI_UIO

Ajuste los enlaces en la posicién ‘'C'.
Ajuste 'InType’ a 'V’ en el bloque FI_UIO.
Si usa la alimentacién interna para
alimentar el sensor, ajuste lasalidaen 8V,
12V 024V segun se requiera

Ajuste los enlaces en la posicién ‘A’.
Ajuste ‘InType’ a 'V’ en el bloque FI_UIO.
Si usa la alimentacién interna para
alimentar el sensor, ajuste la salidaen 8V
(aumento minimo de temp.), 12V 0 24 V
segln se requiera

Ajuste 'Thresh’ en el 25% de la tensién de
alimentacién.

Ajuste los enlaces en la posicién ‘A’
Ajuste ‘InType’ a 'V’ en el bloque FI_UIO.
Si usa la alimentacion interna para
alimentar el sensor, ajuste la salida en 8V
(aumento minimo de temp.), 12V 0 24 V
segun se requiera

Ajuste ‘Thresh’ en el 75% de la tension de
alimentacion.

Entradas de sensor de corriente

Entrada de corriente Entrada de corriente

Para usar la resistencia de carga interna
de 1kQ, ajuste los enlaces en la posicién
‘B". Ajuste ‘InType’ a'mA’ en el bloque
FI_UIO. Si usa la alimentacién interna
para alimentar el sensor, ajuste la salida
en8V, 12V o 12V segln se requiera La
alimentacién no debe sobrepasarlos 12V
o se dafard la resistencia de carga.

Para usar una resistencia de carga
externa, ajuste los enlaces en la posicién
‘C'. Ajuste 'InType'a 'V’ en el bloque
FI_UIO. Siusa la alimentacién interna
para alimentar el sensor, ajuste la salida
en8V, 12V o024V, segln requiera el
transductor. Las resistencias se conectan
entre 1+/C1 0 2+/C2 segun el canal.

Enlace
posicion A
(contacto)

Enlace posicién
B (corriente)

Enlace posicién C
(Tensién,
magnético)

Ajuste los enlaces de forma independiente para cada
canal

Aislamiento bésico

Figura 2.3.13a Esquema de patillas del médulo FI2 (ver también la Figura 2.3.13c y la nota de precaucion relacionada, a
continuacioén)

HAO030047SPA
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2.3.13 Moébdulo de entrada de frecuencia de dos canales (FI2) (cont.)

Nota: 'InType’, ‘Burden’, ‘Thresh’ son pardmetros relacionados con el bloque de funcién FI_UIO de
LINtools. El valor PSU se define también en LINtools, usando el pardmetro ‘PSU’, que define
independientemente para cada canal la tensién que aparece entre los pares de terminales V1/C1y
V2/C2.

INDICADORES DE ESTADO

En verde Funcionamiento normal
No recibe alimentacidn, —_—
Desactivado No hay comunicacién \\3
Tipo de mddulo incorrecto ¥ -
Desactivado Canal 1 sin actividad ]
Parpadeo en amarillo |Canal 1 con actividad q
a1
Desactivado Canal 1 funcionamiento normal o frecuencia dentro del rango /x[]x
. Canal 1 fallo de hardware (Status.HwFlt) J 09
En rojo Canal 1 configuracién de software no vélida (estado: BadSetup) { —
Canal 1 configuracién de hardware no vélida (estado: BadHWSet) oX
Rojo intermitente | Canal 1 desconexidn o cortocircuito del sensor
Parpadeo répido | Canal 1 frecuencia sobre el rango
en rojo
Nota: Fl
ota: . Como arriba pero 2
Parpadeo =500 ms encend!do, 500 ms apagado para el canal 2 \_/
Parpadeo = 100 ms encendido, 100 ms apagado

Figura 2.3.13b Indicadores de estado FI2

Precaucion

Si se instalan més de ocho médulos FI2 y si tienen una carga media del canal de salida de més de
5 mA cada uno, debe utilizarse una alimentacién externa para alimentar el transductor (figura
2.3.13c). De lo contrario, si se utiliza la alimentacidn interna, pueden dafarse los componentes de la
placa de la unidad base.

Fuente de
alimentacién externa

Figura 2.3.13c Ejemplo de conexién de alimentacién externa

Para obtener mas informacidn sobre la entrada de frecuencia, consulte la seccién C1

HAQ030047SPA o
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2.3.14 Médulo de relé de cuatro salidas (RLY4)

Este mddulo ofrece cuatro salidas de relé, una con contactos de conmutacidn (comunes, normalmente
abiertos, normalmente cerrados), el resto con contactos abiertos comunes/normalmente abiertos.

Salidas de relés

Intensidad méaxima:
2 A a hasta 240 V RMS.

Intensidad minima: 100 mA a 12 V.

[A2]B2] [A3][B3] | |[A4]B4]cC4]

Salida de relé

Salida de relé Salida de relé Salida de relé

0,5A a200V CC, aumenta hasta2 Aa50V CC

Las especificaciones anteriores son para cargas resistivas.

Consulte la seccién A4.13 si desea mas informacién.

Los relés se
muestran en el
estado de
desconexion.

Figura 2.3.14a Esquema de patillas del médulo RLY4

INDICADORES DE ESTADO

En verde

Funcionamiento normal

Desactivado

No recibe alimentacién,
No hay comunicacién
Tipo de médulo incorrecto

Desactivado

Salida correspondiente apagada |—™

(desactivada)

En amarillo

Salida correspondiente
conectada (activada)

o %

L]

ol
o2
o3
my)

RLY

Figura 2.3.14b Indicadores de estado RLY4
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2.3.14 Médulo de relé de cuatro salidas (RLY4) (cont.)

CIRCUITOS AMORTIGUADORES

Cada juego de contactos de relé tiene un circuito amortiguador asociado (una
resistencia de 22nF en serie con un condensador de 100 ohmios) para prolongar la
vida del relé y reducir las emisiones radiadas durante la conmutacién de cargas
inductivas (como bobinas de solenoide).

Este circuito transmite una pequefa corriente (aproximadamente 1 mAa 115V a
60 Hz; 2 mA a 240 V a 60 Hz) que puede ser suficiente para provocar problemas al
desactivar cargas de alta impedancia.

Para evitar tales problemas, es posible retirar la resistencia, que convierte al
amortiguador en un circuito abierto.

L Amortiguador
T00R 22n

SRS

— 7

Precaucion

Realizar esta accidn puede acortar la vida del médulo y puede causar que el sistema no cumpla los

requisitos CE para emisiones radiadas.

RETIRADA DEL CIRCUITO AMORTIGUADOR

‘ Nota: Deben tomarse las debidas precauciones contra los dafios por descarga electroestéatica antes

‘g I\ de retirar la placa del médulo.

1. Retire el médulo de su unidad A
terminal.

2. Con la palanca de bloqueo del T.iralclie
moddulo en la posicidn abierta*, use sujecion

un destornillador pequefio insertado
en los puntos ‘A’ (figura 2.3.14d), 4/
para extraer con suavidad la tira de
fijacién de la carcasa del médulo.
3. Eleve el cierre ‘B’ de la placay
extraiga con suavidad la pestafia 'C’
para retirar la placa de circuitos de

la caja del médulo.

*Si intenta el paso 2 con la
palanca en la posicion cerrada A

puede ocasionar dafios a la Figura 2.3.14d Retirada de la placa de relés del médulo

carcasa del médulo.

4. Una vez desmontada la placa y colocada en un lugar seguro, deben
cortarse los cables de la resistencia correspondiente usando unos

alicates apropiados o similar. La figura 2.3.14e muestra la ubicacién Eﬂ\ g 3 |

de las resistencias correspondientes numeradas en funcién de su relé
asociado. Los circuitos amortiguadores también se identifican en la
placa del circuito.

Corte aqui (relé 1)

5. Después de retirar todas las resistencias apropiadas, debe devolverse ‘
e -

la placa a la caja comprobando que encaje con las guias de la placa.
Después, debe volver a montarse la tira de fijacion (palanca de
bloqueo del médulo abierta) y regresar el médulo a su unidad

terminal. i
6. Compruebe que la etiqueta del médulo esté marcada debidamente.

Figura 2.3.14e

Posicion de las resistencias de

amortiguacion

HA030047SPA
Edicién 2, abril de 2011
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2.3.15 Médulo de relé de ocho salidas (RLY8)

Este médulo ofrece ocho salidas de relé con contactos comunes/normalmente abiertos. Este médulo no
incluye circuiteria de amortiguacion, por lo que el usuario tiene la responsabilidad de incorporar los
elementos necesarios para proteger los contactos de relé contra el desgaste indebido y para mantener la
conformidad CE del sistema.

Salidas de relé

Intensidad méaxima:

2 A a hasta 240 V RMS.

0,5A a200V CC, aumenta hasta2 Aa50V CC
Intensidad minima: 100 mA a 12 V.

Salida de relé . . o
Las especificaciones anteriores son para cargas resistivas.

Se muestra el

canal 1; los demés

canales son
similares

Consulte la seccién A4.14 si desea mas informacién.

(NN RN M AN YD

Figura 2.3.15a Esquema de patillas del modulo RLY8

INDICADORES DE ESTADO

En verde Funcionamiento normal -0
No recibe alimentacidn, i
Desactivado No hay comunicacién | o1 ]
Tipo de mdédulo incorrecto 02
o3
Desactivado Salida correspondiente apagada 04
(desactivada) —_ < 5
o
En amarillo Salida correspondiente 06
conectada (activada) 07 —
\ o8
RLY
8

Figura 2.3.15b Indicadores de estado RLY8

L HAO030047SPA
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2.3.16 Médulo de entrada de circonio (ZI)

Este médulo consta de dos canales de entrada aislados entre ellos y de los componentes electrénicos del
sistema, usados para medir la temperatura de la sonda de circonio (entrada de termopar al canal uno) y la
sefial de salida de la sonda de circonio (canal dos). Un detector de temperatura de resistencia (RTD)
instalado en la unidad terminal realiza la compensacién de unién fria para la entrada del termopar.

Sonda de zirconio

|
1+[1=] |} [2+]2-
|
|
|
|
Entrada | Sonda de
de T/C : zirconio

Aislamiento bésico

Figura 2.3.16a Esquema de patillas del médulo ZI

INDICADORES DE ESTADO

En verde Funcionamiento normal ST
—
No recibe alimentacién, —
Desactivado No hay comunicacién —
Tipo de médulo incorrecto
Desactivado Canal 1 funcionamiento normal
En rojo Canal 1 desconexién del sensor o inicializacién el 1 —
Parpadeo en rojo | Canal 1 fallo de CJC o datos de calibrado incorrectos 2
Rojo intermitente | Calibraciéon Ch1 //
Como arriba pero para el canal 2
Zi
Nota:
Parpadeo = 50 ms encendido, 50 ms apagado \_/
Intermitente = 0,2 segundos encendido, .

1,8 segundos apagado

Figura 2.3.16b Indicadores de estado del modulo ZI

Para obtener més informacion sobre la sonda de circonio y sus aplicaciones, consulte la seccion C2

HAQ030047SPA o
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2.4 CONFIGURACION DEL HARDWARE
2.4.1 Direccion LIN

Cada instrumento LIN debe tener una direccidn que sea Unica en la red. Esta direccién se configura
mediante un conmutador DIL (SW1) situado en la unidad terminal del IOC.

Al configurar una direccién en este conmutador se definen automéaticamente un par de direcciones
contiguas donde se asocia la direccion definida (por ejemplo, 7A) con la unidad primaria y la direccién
siguiente (7B en este ejemplo) se asocia con el mddulo secundario. El primario siempre toma la direccion
par.

La figura 2.4.1 muestra los detalles.

r 7

- A/B

»womuoop Z—r

Figura 2.4.1 Ajuste de la direccién LIN
2.4.2 Conmutador de opcién LIN

Cold start [&§] )|
Watchdog re-try MR

Hot start g8
]&
o

Figura 2.4.2 Conmutador de opciones LIN
Un segundo conmutador DIP (SW2) en la unidad terminal del IOC permite configurar los siguientes ajustes:

ESTRATEGIA DE INICIO

Esto se configura mediante los elementos Hot Start (HS) y Cold start (CS), como muestra la tabla 2.4.2, a
continuacion.

HS CS
Desactivado Desactivado |Genera autométicamente una nueva base de datos en cada inicio.
Desactivado Activado Intento de inicio en frio. Detener si no tiene éxito.
Activado Desactivado |Intento de inicio en caliente. Detener si no tiene éxito
Activado Activado Intento de inicio en caliente. Si no tiene éxito, intentar inicio en frio. Detener si no tiene éxito.

Tabla 2.4.2 Conmutadores de ajuste de la estrategia de inicio

. HA030047SPA
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2.4.2 CONMUTADORES DE OPCIONES LIN (cont.)

ESTRATEGIA DE INICIO (cont.)

Inicio en frio El instrumento intenta iniciar desde una base de datos anterior usando los valores de
los pardmetros predeterminados.

Inicio en caliente El instrumento intenta iniciar desde donde se detuvo.

REINTENTO DE VIGILANCIA

Al ajustar este conmutador en la posicién de 'On’, el instrumento intenta arrancar de nuevo después de un
fallo de vigilancia. Ajustar el conmutador en la posicién de 'Off’ significa que debe reiniciarse manualmente
el instrumento después de cualquier fallo de vigilancia.

2.4.3 Ajuste de la direccién IP

Cada instrumento debe tener configurada una direccién IP que sea Unica en la red de comunicaciones. La
direccidn se configura usando LINtools, y puede ser fija o asignada automaticamente por lared. Cada
instrumento emplea una relacién biunivoca entre el nimero de nodo LIN y una direccién IP definida en el
archivo "network.unh".

Normalmente es necesario que el usuario reciba ayuda de su departamento técnico o administrador de red

antes de intentar configurar la direccién IP, ya que configurar direcciones duplicadas puede causar graves
problemas de comunicacién.

MANUAL
La direccidn IP se define explicitamente en el archivo ‘network.unh’.

DHCP

Se requiere un servidor DHCP que esté configurado para responder correctamente a peticiones de
direcciones IP. Esta configuracién depende de la politica de red de la empresa.

DHCP es un método con el que el instrumento solicita una direccién IP a un servidor DHCP. Esto se produce
durante el inicio, aunque se puede repetir durante el funcionamiento. DHCP incorpora el concepto de
"préstamo" (es decir, el valor asignado "caducara").

Usar DHCP aumenta el tiempo de reinicio del procesador porque el servidor DHCP tarda un tiempo en
responder.

BOOTP

BootP o Bootstrap Protocol (protocolo TCP/IP de Internet) es utilizado por un ordenador de la red para
obtener una direccién IP y otra informacién de la red, como la direccion del servidor y la puerta de enlace
predeterminada. Al iniciar, la estacidn cliente envia una peticiéon BOOTP al servidor BOOTP, que devuelve
la informacién necesaria. Es posible configurar un periodo para BootP. Sitranscurre este periodo antes de
que se obtenga la direccién IP, la méascara de subred y la puerta de enlace predeterminada, los valores se
restablecen autométicamente a 0.0.0.0.

LINK-LOCAL

Link-Local se emplea como sistema contra fallos en DHCP o BootP, aunque también puede ser el Gnico
método de configuracién de direcciones IP. Link-Local asigna siempre una direccién IP en el rango
169.254.X.Y. Este rango de direccién IP esté reservado para LinkLocal y esté definido explicitamente como
privado y no direccionable.

El algoritmo Link-Local garantiza que un instrumento (host IP) en una red seleccione una direccién IP
exclusiva en el rango de Link-Local.
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2.4.3 Ajuste de la direccion IP (cont.)
PROCEDIMIENTO DE AJUSTE

Se asume que se ha iniciado LINtools y que se han creado una carpeta vélida para el proyecto y para el
instrumento. También se asume que se han establecido las comunicaciones correctamente entre el
instrumento y el PC host.

Haga clic con el botén izquierdo del raton en ‘Network settings' y escriba los
detalles de la direccién IP o seleccione '‘DHCP, etc. seguin se requiera.

Haga clic con el botén derecho del

ratén en la carpeta del instrumento

- m | 1 Use '‘Apply’ para descargar los nuevos ajustes en el instrumento.
=T, Eeplore Haga clic en ‘Upload current...” para ver los ajustes actuales
[ 9 p p ]
Mew 4
E Import Fie... 2750_43 Properties BPIx
E Add Mew Network. . General LIM Instrument Sharing
Build Instrument Configuration Instrumert Options | Metwork Settings | Security | Customize
Download Configuration r
Use Blendsd Databass f§ IP Address 1231231230 Haga clic con el botén izquierdo del
Eubnet 2552552550 _ @ ratén en ‘LIN’, en caso necesario
Files to be Downloaded W
m F§4—D“cp —
Show Lnused Files % LinkLocal off § ELd
a LIM BootP off Protocol Hame |MET
Refresh BootPtimeout 1 IP All subnet off
Haga clic con el botén 5 S o
izquierdo del ratéon en ﬁ
P rties’ FR
roperties LI
[ Upload current Metwark. settings ]
[ 0.8 ] [ Cancel ] [ Apply ] [ Help ]
Figura 2.4.3 Acceso a los ajustes de la direccion IP en LINtools
2.4.4 Configuraciéon USB x
La aplicacion de unidad de memoria X 2 s t2750_46 Properties RIx
1 3 [
USB puede Conflgura rse del g Explore General LIM Instrument Sharing
Siguiente mOdO: E R Instrument Options Network Settings Security Customize
Mew
1. Acceda a la pagina de Import Fie. . Parel  a
H H 5 Hardware USBH
propiedades del instrumento B e Netwark... e
como se deSCribe en |OS paSOS Build Instrument Configuration @ Media
. . Upgrade
1y 2 anteriores. Donrioad Configuration Tmene | [arenive
2. Haga clic en 'Instrument Use Blended Databaze SR
Options' y use |a barra de Files ta be Downloaded §
. Serial
desplazamiento para encontrar
el sfmbolo USB Show Unused Files
: . Ly Refresh F§ T—— Arrastre la
3, Hagacliccon el botén izquierdo et
del icono USB para mostrar la barrade
. ) - desplazamie
pagina de configuracién y haga . . .
X . Haga clic con el botén —— nto hacia
clicen las opciones relevantes. . " ) UsES
izquierdo del ratén en . s
el Icono USB [ Upload current Option settings ]
PARAMETROS USB Lo S coen J[ om J[ b

Soporte Si se selecciona, se admite la unidad USB; en caso contrario, no puede configurarse ninguna
de las siguientes opciones.

Actualizar Si estd habilitado, el instrumento realiza una actualizacidén si se encuentran los archivos
correctos en la unidad de memoria al insertarla. La actualizacién surte efecto al reiniciar el
instrumento.

Archivo Si estd habilitado, se archivan todos los archivos del historial en la unidad de memoria al
insertarla.

Soporte Se genera un archivo de soporte y se guarda en la unidad de memoria al insertarla. El archivo

de soporte contiene archivos .udd y .udz como minimo y puede ser usado por el proveedor
como herramienta de diagndstico.
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3 INTERFAZ DEL OPERARIO

3.1 INTRODUCCION

La figura 3.1 muestra los conmutadores e indicadores del panel frontal del IOC. Se describen otros
indicadores del mdédulo en la seccién 2.3, anterior.

Estado o ©

Fallo—*oX

Bateria o4

Comunicaciones en serie of
Resolucién de IP olp e

&
Duplex ”m\o

Conmutador de vigilancia—* (Dvecnaog

Primario 0 Primary
Reserva O Standby

Conmutador de sincronizacion O
Conmutador de desincronizacién (Opesrne

Software USB— o,
Hardware USB o

Velocidad de Ethernet o

L. __l»n
Actividad de Ethernet PAC T2750
N S

Figura 3.1 Indicadores y conmutadores del |IOC

3.1.1 Interpretacion de los LED

Consulte también la

seccion 11.4, que describe los patrones de los LED de fallo de prueba automatica al

inicio (Power On Self Test, POST)

LED
Estado (verde)

Fallo (rojo)

Bateria (verde)

Comunicaciones
(amarillo)
Resolucién de IP

(amarillo)

Duplex (verde)

Primario (verde)

Reposo (amarillo)

Funcidn
Activado Entrada de alimentacién vélida
Desactivado Fallo de alimentacién

Encendido: No se encuentra médulo/defectuoso; tipo/base incorrecta; cualquier fallo
de hardware. Fallo de vigilancia si todos los demas LED estan apagados.
Parpadeando: Archivo de base de datos no guardado, no se encuentra o defectuoso.
No existe en el instrumento un archivo *.dbf' y el archivo "*.run’ correspondiente
Apagado: no se han detectado fallos de hardware

Encendido: Bateria OK
Parpadeando: fallo de bateria o no instalada

Encendido: el instrumento esta transmitiendo comunicaciones de campo

Apagado: el instrumento no esté transmitiendo comunicaciones de campo
Encendido: direccion IP resuelta con éxito

Parpadeando: se estd resolviendo la direcciéon IP, o cable roto/desconectado
Apagado: no es posible resolver la direccién IP. direccién IP no vélida o fallo de DHCP.

Encendido: mddulos primario y secundario acoplados
Parpadeando: mddulos primario y secundario no acoplados
Apagado: funcionamiento en modo simplex.

Encendido: el médulo estd en el modo primario y esté ejecutando una estrategia.
Parpadeando: el modulo es el primario y estad cargando una estrategia o en reposo.
Apagado: el médulo no es el primario.

Encendido: el mdédulo es el secundario y esté sincronizado, listo para la reasignacion.
Parpadeando: los médulos primario y secundario estén sincronizdndose.
Apagado: el médulo no es un médulo secundario activo.
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3.1.1 Interpretacion de los LED (cont.)
LED Funcién

Software USB (verde) Encendido: se estd escribiendo en el USB. No debe retirarse el dispositivo USB.
Parpadeando: se ha producido un fallo de escritura. Debe retirarse el dispositivo

USB.

Apagado: El dispositivo USB esté en reposo y puede retirarse.
Hardware USB Encendido: se ha intentado obtener demasiada intensidad (>500 mA) de la toma
(amarillo) USB. Se ha suspendido la actividad USB.

Apagado: no se han comunicado fallos de hardware.
Velocidad de Ethernet Encendido: 100 MB

(verde) Apagado: 10 MB
Actividad de Ethernet Encendido: conectado a una red Ethernet activa
(amarillo) Parpadeando; se detecta trafico en la red

Apagado: conexién Ethernet no vélida

3.1.2 Conmutadores

Vigilancia Si la unidad funciona normalmente o si el conmutador de reintento de vigilancia
(seccidn 2.4.2) se ajusta en la posicidn de ‘On’, este conmutador no produce ningin
efecto.

De lo contrario, si el LED de ‘fallo’ estéd encendido, accionar este conmutador pulsador
hace que el médulo se restablezca e intente reiniciarse.

Conmutador de los médulos primario y secundario estan sincronizados:

sincronizacién Accionar el conmutador ‘Sync’ del médulo primario no produce ningdn efecto.
Accionar el conmutador ‘Sync’ del médulo secundario hace que se intercambien los
maodulos primario y secundario.
Si los médulos primario y secundario no estan sincronizados:
Accionar el conmutador ‘Sync’ del médulo primario hace que los médulos comiencen a
sincronizarse.
Accionar el conmutador de sincronizacién del médulo secundario no produce ningin
efecto.

Conmutador de Accionar el conmutador ‘Desync’ del médulo primario hace que se desincronicen los
desincronizacion ~ mddulos sincronizados y el médulo primario mantiene el control.
Accionar el conmutador ‘Desync’ del médulo secundario durante més de 3 segundos
hace que se apague el médulo secundario. Cuando se ha apagado con éxito (todos
los LED apagados), es posible retirar el médulo con seguridad de la unidad terminal.

SINCRONIZACION
La sincronizacién supone la transferencia de todos los datos relevantes del médulo primario al médulo
secundario, seguido del mantenimiento continuo de estos datos. Esto permite reasignar los médulos
primario y secundario en caso de fallo del médulo primario.
Este proceso de sincronizacién se realiza autométicamente si se encienden ambos médulos a la vez y han
funcionado anteriormente como pareja redundante sincronizada. En caso de que no se cumpla alguna de
las condiciones anteriores, los médulos primario y secundario adoptaran, al encenderlos, estados no
sincronizados y el médulo secundario no podré asumir las funciones del primario en caso de que falle. Para
sincronizar los médulos, debe accionarse el conmutador ‘Sync’ del médulo primario.

Una vez realizada la sincronizacién, se dice que los médulos estan en estado sincronizado primario y
secundario, y el secundario puede asumir las funciones del primario en caso necesario.

TIEMPO PARA SINCRONIZAR

El tiempo que tarda en completarse el proceso de sincronizaciéon varia en funcién de la complejidad de la
estrategia de control y del grado de utilizacién del sistema de archivos. Normalmente, la parte de ‘cargay
ejecucién’ del procedimiento tarda algunos segundos, pero si los sistemas de archivos del primario y el
secundario son idénticos, la sincronizacién es casi instantdnea. Durante el periodo de sincronizacién, el
primario ejecuta el proceso de control del modo normal.
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4 INICIO
4.1 MODOS DE REDUNDANCIA

Hay dos médulos IOC (primario y secundario) instalados y actian de forma que el secundario puede asumir
las funciones del primario en caso de fallo. El médulo izquierdo normalmente es el ‘primario’ y el otro el
‘secundario’. El secundario ‘'sigue’ continuamente al primario de forma que pueda asumir sus funciones con
las minimas alteraciones para el sistema controlado. También supervisa las comunicaciones con otros
nodos y con los médulos de entrada/salida.

Si solo hay un médulo I0C, funciona en modo ddplex no sincronizado.

4.2 MODOS DE INICIO

El modo de inicio necesario se selecciona usando el conmutador ‘Options’ (SW2), que se describe en la
seccién 2.4.2 anterior. Permite seleccionar ‘Hot’, 'Hot/Cold’ o ‘Cold’ usando los dos elementos del
conmutador. La Figura 4.2.1a/b, a continuacién, muestra un diagrama de flujo simplificado para los distintos
modos.

Inicio en caliente

Inicio en caliente significa que el instrumento vuelve a iniciarse en donde se detuvo. Se configura un periodo
de tiempo apropiado (tiempo de inicio en frio) en el bloque ‘Header’ de la base de datos de control y, si se
sobrepasa este periodo después de que la base de datos deje de funcionar, no es posible realizar un inicio
en caliente. El tiempo de inicio en frio para cualquier proceso puede definirse como: Una duracién
preestablecida, después de una desconexion o corte eléctrico (base de datos detenida), después del cual
no es posible un inicio en caliente y debe realizarse en su lugar un inicio en frio.

Es posible definir un tiempo de oscurecimiento en el bloque ‘Header'y, si la alimentacién del instrumento
se pierde durante este tiempo o més, se dispara la alarma de oscurecimiento (también en el bloque
'Header’). Este tiempo de oscurecimiento puede definirse como una indicacién de que se ha producido una
variacién de corriente o un corte eléctrico parcial durante un periodo superior al definido en el tiempo de
oscurecimiento. Cualquier variacion de potencia o corte eléctrico parcial inferior al definido en eltiempo de
oscurecimiento permite al instrumento seguir funcionando sin interrupcién.

Sifalla el inicio en caliente (porque la base de datos esté corrompida o porque se haya superado el tiempo
de inicio en frio), se borra la base de datos y el instrumento pasa a un estado de ‘reposo’ y permanece asi
hasta que se reinicia fisicamente. Ver también la seccién 4.2.3 (inicio en caliente/frio).

4.2.2 Inicio en frio

El inicio en frio significa que el instrumento reinicia con la base de datos cargada previamente, pero con
todos los valores de los pardmetros definidos en los valores de inicio apropiados para el proceso (esto es,
si se reinicializa). Sifalla el inicio en frio, se borra la base de datos y el instrumento pasa a un estado de
‘reposo’ y permanece asi hasta que se reinicia fisicamente.

ARCHIVO DE PARAMETROS DE INICIO EN FRIO

En caso de un inicio en frio, el instrumento
busca un archivo con el mismo nombre que
el archivo .dbf recién cargado, pero con la
extensién .cpfy, si se encuentra dicho
archivo, se ejecuta. Este archivo es un
archivo de superposicién de pardmetros que
almacena los valores que se inicializan
cuando se produce un inicio en frio. Se crea

(* Production plant Cold Start Initialisation --- .CPF file *)
(* Ensure no automatic control until started *)
PIC-023.Mode := “Manual”;

XCV-124 .Mode := “Manual”;

(* Ensure vent valves open *)
XCV-124 .Demand := “False”; (* Open *)
XCV-123.Demand := “False”; (* Open ¥*)

(* Reset profile to default *)

. . . Profile.A0 := 23.4; (* Start temp Deg C *)
usando cualquier editor de texto y utiliza Profile.Al := 34.5; (* First target temp Deg C *)
lineas de comentarios estilo Structured Text | Profile.A2 :=2.0; (* Ramp rate Deg C / min *)

(ST), es decir, (* Comment *) y las

declaraciones de asignacién (una

declaraciéon completa por linea de texto) que

1. Asigna los valores actuales de los pardmetros de inicio en frio a los campos de bloques de la base de
datos

2. Define el Conjunto de datos de reinicio (ver a continuacién)

(* Initialise totalisation block *)
>COUNT-01.NTotal := 10;
>COUNT-01.NTotFrac := 0.5;
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4.2.2 INICIO EN FRIO (cont.)
ARCHIVO DE PARAMETROS DE INICIO EN FRIO (cont.)

Nota: LINtools puede consultar este archivo para determinar los pardmetros de inicio en frio. Se
declara una alarma en el bloque de encabezado del instrumento si se encuentra algidn problema al
ejecutar el archivo .cpf.

La Unica sintaxis que admite el archivo .cpf es:

1. Block.Field[.Subfield]:=Value;
Estos son los valores predeterminados definidos que se usan cada vez que se realiza un inicio en frio
del instrumento. El instrumento utiliza el valor especificado y lo superpone en el (sub)campo definido
amenos que el valor del (sub)campo esté en la base de datos, lo que obliga al PID a iniciarse en el modo
manual.

2. >Block.Field[.Subfield]:=Value;
Se usa de la misma forma que el anterior, pero superpone un valor en un (sub)campo que suele ser de
solo lectura, es decir, establece una totalizacidon en un valor especifico. El valor definido solo se usa
durante la primera lectura de la base de datos, después de la cual se actualiza el (sub)campo en cada
ejecucién del bloque.

3. Block.Field[.Subfield];
Esta sintaxis afiade el subcampo al Conjunto de datos de reinicio para este instrumento. Solo se usa
durante la ejecucidn y evita que se guarde el subcampo definido cuando Options.SaveDBF en el
bloque de encabezado se define en TRUE. Cuando se realiza el siguiente inicio en frio del instrumento,
se leera el valor del (sub)campo definido desde la base de datos en la tarjeta SD.

4. -Block.Field[.Subfield];
Esta sintaxis elimina el subcampo del Conjunto de datos de reinicio para este instrumento. Solo se usa
durante la ejecucidn para permitir guardar el valor del sub(campo) definido de la RAM en la EEPROM
cuando Options.SaveDBF en el bloque de encabezado se define en TRUE.

Ejemplo
Si la sintaxis es -PIC-023.SL; el valor en linea se guarda de la RAM en la tarjeta SD si Options.SaveDBF en el
bloque de encabezado se define en TRUE durante la ejecucion.

CONJUNTO DE DATOS DE REINICIO

El Conjunto de datos de reinicio es una lista de pardmetros que permanecen inalterados en la base de datos
cuando Opions.SaveDBF en el bloque de encabezado se ajusta en TRUE durante la ejecucion. Es posible
omitir cualquier pardmetro del Conjunto de datos de reinicio anteponiendo -’ (signo negativo) a dicho
pardametro. El Conjunto de datos de reinicio admite un méaximo de 2.560 pardmetros, pero se reservan tres
parédmetros para fecha, horay suma de comprobacién y se usan para validar los datos. El punto de consigna
local (SL), modo (MODE)y salida (OP) de todos los bloques PID, PID_LINK o PID_CONN de la base de datos
estén asignados de forma predeterminada, pero también es posible afiadir otros pardmetros al archivo .cpf.
Esto también se aplica al bloque LOOP_PID pero se incluyen pardmetros predeterminados adicionales,
como AutoMan, SP1, SP2, AKtSPEn, ManOP y ReStrtOP.

Nota: ReStrtOP es un parametro oculto no volatil con el que se obtienen los pardmetros de salida
volatiles durante el inicio. Generalmente se guarda en la base de datos con el valor cero.

4.2.3 Inicio en caliente/frio

Este ajuste hace que el instrumento intente realizar un inicio en caliente. Sin embargo, si falla el inicio en
caliente, en lugar de pasar directamente al estado de reposo como en ‘inicio en caliente’, el instrumento
intenta realizar un inicio en frio. Sifalla el inicio en frio, se borra la base de datos y los médulos |OC pasan a
un estado de ‘reposo’ y permanecen asi hasta que se reinician fisicamente.
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4.2.4 Diagrama de flujo de inicio

Inicio

;Botones
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en la posicion de
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;Erauna
unidad secundaria
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;Cierre valido
la dltima
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;Conmutadores
de HSo HSy CS
activados?

Extraer el dltimo
estado conocido
de la memoria

¢;La dltima
base de datos
cargada coincide con el
archivo .run?

Ejecutar rutina de
inicio en caliente
(figura 4.2.4b)

El
Inicio en caliente
tuvo éxito?

Ejecutar base de datos
Inicio en caliente

Base de datos
creada

Secundario no
sincronizado

Sin base de datos
en ejecucion la
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Inicio en caliente
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Base de datos
incorrecta

;Conmutadores
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Obtener un archivo
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con el archivo .RUN
en la memoria flash

Aplicar los valores
guardados en el
archivo de pardmetros
de inicio en frio

SEl
Inicio en frio
tuvo éxito?

Ejecutar base de
datos (Inicio en frio)
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Consulte la posicién
de SW2 en la figura

2.4.2

Inicio en frio
deshabilitado g

Crear base de
Base de datos

\

:
Comoe ) C
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)

Figura 4.2.4a Diagrama de flujo de inicio simplificado
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4.2.4 Diagrama de flujo de inicio (cont.)

Se invoca el inicio en
caliente (figura 4.2.4a

Obtener un archivo
.DBF que coincida
con el archivo .RUN
en la memoria flash

¢Elintento ha

tenido éxito?

;El bloque raiz

es valido?
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oscurecimiento?

Definir alarma de
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en el bloque raiz

Devolver ‘Success

Y

Devolver ‘Fail’

Figura 4.2.4b Diagrama de flujo de inicio en caliente o caliente/frio
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4.3 INICIO DE LOS MODULOS IOC

Nota: Siempre es posible insertar un segundo moédulo IOC junto a un mdédulo simplex para
convertirlo en un sistema duplex (redundante).

4.3.1 Rutina de inicio

La rutina de inicio esté sujeta a la finalizacion satisfactoria de las pruebas automaticas en el inicio (POST)
(ver detalles en la seccion 11.4).

ESTADO DESACTIVADO
Todos los LED estan apagados en el estado desactivado.

ESTADO DE INICIO
Al conectar la alimentacidn, el LED ‘Status’ correspondiente se enciende en verde de inmediato.

Los LED "Primary’ y ‘Standby’ parpadean intermitentemente hasta que se inicializan los médulos; después,
el LED 'Primary’ se enciende fijo en el médulo primario y el LED ‘Standby’ se enciende fijo en el médulo
secundario.

El procedimiento de inicio concluye con el establecimiento de las comunicaciones Ethernet (ELIN). Durante
este periodo, el LED ‘Primary’ parpadea encendido (600 ms) y apagado (600 ms).

ESTADO DE FUNCIONAMIENTO
Cuando finaliza la secuencia de inicio, como minimo, se enciende el LED ‘Status' fijo en verde.

ElI LED ‘Primary’ ('Standby’) también se enciende fijo en verde si se ejecuta una base de datos o parpadea
cuando estéa cargandose una base de datos o si el médulo esté en reposo.

Los LED ‘Communications’ se encienden en amarillo si los enlaces de comunicaciones asociados funcionan
correctamente y parpadean intermitentemente al recibir mensajes.

Los otros LED funcionan como se describe en la seccion 3.1.1.
RELES DE VIGILANCIA
Los relés de vigilancia permanecen en su estado de alarma hasta que se ha inicializado el software.
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4.3.2 Decisiones de inicio
La Figura 4.3.2 muestra los posibles estados con un par de médulos en modo redundante.

Iniciando

iEstado de
apagado
disponible?

Primario

;Sincronizacién ;Sincronizacién

automatica? automatica?

Primario Secundario
sincronizando, sincronizandg,
Primario Primario no Secundario Secundario Reposo
sincronizar sincronizada? sincronizar desincronizar
LED encendidos: LED encendidos: LED encendidos:  LED encendidos: LED encendidos:
Estado, primario Estado, primario Estado, reposo Estado, reposo Estado

Figura 4.3.2 Encendido en modo redundante

CRITERIOS PRIMARIO/SECUNDARIO

Al operar en el modo redundante, es necesario definir un médulo ICO como el primario y el otro como el
secundario. Como se describe en la seccion 4.1 (modos de redundancia) anterior, el primario asume
inicialmente el control y el secundario sigue al primario de forma que pueda asumir el control en caso de
fallo del primario.

Las decisiones sobre qué mdédulo se inicia como primario se toman usando la informacién almacenada en
una memoria con bateria de respaldo en relacion con qué médulo era el primario antes del Gltimo apagado.
Si ambos mdédulos se encienden igual que la Ultima vez que se apagaron, intentaran encenderse con la
misma asignacion de primario y secundario. Sila informacién sobre el apagado esta en conflicto entre los
dos mdédulos o no esté disponible porque la bateria no estd conectada, ambos médulos pasaran a un
estado de reposo (desconectado) y no se cargaran ni ejecutardn una base de datos LIN. El estado de
apagado se inicializa de forma que los mddulos se inicien con la asignacién de primario y secundario
predeterminada en el préximo encendido.

DECISIONES DE REDUNDANCIA

El funcionamiento normal redundante solo tendré lugar si el médulo primario considera que tanto él como

el médulo secundario tienen una vision igual de la red ELIN.

Cuando funcionan como pareja redundante, los médulos primario y secundario obtienen por separado un

estado de comunicaciones (indicado por el LED ‘IP Resolution’).

La decisidon de mantenerse sincronizado, desincronizarse o reasignar sus funciones es tomada siempre por

el médulo primario actual y solo si las dos unidades estén sincronizadas. La decision depende de qué

maodulo tiene la mejor 'visidon’ de la red. Por ejemplo:

1. Siel médulo primario considera que ambos médulos tienen la misma perspectiva de la red, los
mddulos primario y secundario se mantienen sincronizados.

2. Siel mdédulo primario considera que tiene una mejor perspectiva de la red que el secundario, los
maédulos primario y secundario se desincronizan y no se produce una reasignacion de funciones.

3. Siel médulo primario considera que el médulo secundario tiene una mejor perspectiva de la red, los
mddulos se desincronizan y se produce una reasignacion.

Si el estado de comunicaciones no es estable, la decisidn se aplaza para evitar que se produzcan

desincronizaciones o reasignaciones espureas mientras se producen o eliminan fallos de la red.
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4.3.3 Sincronizaciéon automatica
Una vez determinado el estado primario/secundario de los médulos, el sistema debe decidir si la
sincronizacion del primario y el secundario debe ser automética o si debe iniciarse manualmente mediante
el interruptor ‘Sync’ (seccién 3.1.2). Esta decisién se toma del siguiente modo:
Si se encienden los médulos en un breve espacio de tiempo y estaban funcionando como una pareja
sincronizada antes del apagado (los datos se mantienen en memoria), la sincronizacién se realizard sin la
intervencién del operador.
Si no se cumple alguna de las condiciones anteriores (o si no estan disponibles los datos mantenidos en la
memoria), ambas unidades pasarén al estado desincronizado y el secundario no podré asumir las funciones
del primario. Este estado continuard hasta que se accione el interruptor ‘Sync’ del médulo primario.

SINCRONIZACION
Durante la sincronizacién (automética o manual), el médulo primario:
1. Copia todos los archivos de estrategia del médulo primario en el médulo secundario.
2. Indica al médulo secundario que cargue la base de datos relevante.
3. Transfiere al médulo secundario los datos del bloque actual.
Durante el proceso de sincronizacién, parpadea el LED ‘Standby’ del médulo secundario. Una vez
completada la sincronizacién, se LED ‘Standby’ se enciende fijo en amarillo, el LED '‘Duplex’ del mdédulo
primario se ilumina en verde y se inicia el funcionamiento redundante con los médulos I0OC en sus estados
sincronizados.

En el modo de funcionamiento redundante, el médulo secundario no permite ninglin mensaje de la
base de datos LIN ni ningun intento de escritura en su sistema de archivos. Responde a todos los
demds mensajes.

TIEMPO PARA SINCRONIZAR

El tiempo que tarda en completarse el proceso de sincronizacién varia en funcién de la complejidad de la
estrategia de control y del grado de utilizacién del sistema de archivos. Si los sistemas de archivos del
primario y el secundario son idénticos, la sincronizacién es casi instantdnea. En caso contrario, la parte de
‘cargay ejecucién’ del procedimiento puede tardar algunos segundos y durante este periodo el primario
ejecuta el proceso de control del modo habitual.

Cuando los sistemas de archivo del primario y el secundario tienen diferencias considerables (por ejemplo,
al realizar la sincronizacién por primera vez), pueden ser necesarias varias sincronizaciones para copiar
todos los archivos en el médulo secundario. (Es posible ver los campos ‘sync’ del bloque ‘Red_Ctrl’ para
determinar el estado de sincronizacion).
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5 Configuracion

5.1 HERRAMIENTAS: HERRAMIENTAS AUTOMATICAS DE CONFIGURACION Y
GENERACION DE E/S

La mayor parte de la configuracion se habré realizado antes del despacho pero, durante el inicio, es posible
generar automaticamente una base de datos LIN baésica y los pardmetros de comunicaciones ajustando los
elementos de inicio en caliente (HS) e inicio en frio (CS) del conmutador de opciones LIN en la posicion de
'Off' (seccién 2.4.2).

LINtools también permite crear nuevas bases de datos LIN y editar las configuraciones existentes tanto in
situ como en linea*, normalmente para ajustarse a las modificaciones de la planta de procesamiento. Debe
consultarse la ayuda de LINtools para obtener detalles sobre los procedimientos de reconfiguracion
utilizando este programa.

El Manual de referencia de LIN Blocks ofrece todos los detalles de los bloques de funciones software
disponibles para las estrategias de control y cdmo configurar sus pardmetros.

*Nota: no se permite la reconfiguraciéon en linea si los médulos IOC estéan sincronizados.

Es posible transferir todos los datos procesados en la base de datos LIN mediante el protocolo de
comunicaciones Modbus (consulte el Manual de comunicaciones). Se usa Modbus Tools (parte de LINtools)
para configurar los pardmetros Modbus.

5.2 GENERACION AUTOMATICA DE E/S

Silos interruptores de inicio en caliente y en frio estdn desactivados, durante el inicio el instrumento detecta
qué médulos E/S estén instalados en la unidad base. Esta informacidn se usa para crear los bloques de canal
E/S apropiados en una base de datos LIN y para configurarlos de acuerdo con el hardware real. Esta base
de datos LIN generada automéaticamente no da como resultado una estrategia de control completa y
utilizable, ya que la mayoria de los bloques de canal E/S requieren configuracién adicional (por ejemplo, el
tipo de termopar necesita un rango de milivoltios).

Notas:

1. Se borran todos los archivos "*.run” existentes.

2. EILED 'FAULT' (rojo) parpadea mientras haya en el instrumento una base de datos LIN no
guardada o cambios en una base de datos LIN.

3. Elnombre de la base de datos debe ser una cadena exclusiva de 8-caracteres (se recomienda
que el nombre conste del tipo de instrumento y la direccion LIN, por ejemplo T2750_0F).

4. Se configura cada bloque de canal E/S generado automaticamente de acuerdo con el hardware
real y se le asigna un nombre exclusivo y significativo de 8-caracteres, como muestra la tabla 5.2.

5. Los bloques de canal E/S se asignan a la tarea de usuario U/S més lenta, la tarea de usuario 3.

Tipo de bloque

Convencién de nombres

Descripcion

Encabezado
Médulo
Diagnéstico

Calibracién

T2750_xx
Modyy_xx
[nombre plantilla
del bloque]_xx
CALNn_xx

indice del canal de entrada analégica yyMzz_xx
indice del canal de salida analégica  yyMzz_xx
indice del canal de entrada digital yyMzz_xx
indice del canal de salida digital yyMzz_xx

donde los nimeros de canal y sede empiezan en 1y las direcciones de nodo inferiores a 10 incluyen un ‘0" antepuesto

xx = direcciéon del nodo LIN (hexadecimal)
Mod = tipo de médulo; yy = nimero de sede del médulo; xx = direccién del nodo LIN

xx = direccién del nodo LIN

n = nimero de tarea; xx = direccién del nodo LIN

yy = nimero de sede del médulo; xx = direccién del nodo LIN ; zz = nimero de canal
yy = nimero de sede del médulo; xx = direccién del nodo LIN ; zz = nimero de canal
yy = nimero de sede del médulo; xx = direccién del nodo LIN ; zz = nimero de canal
yy = nimero de sede del médulo; xx = direccién del nodo LIN ; zz = nimero de canal

Tabla 5.2 Convencién de nombres usada por generacién automética de E/S
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5.2.1 Preparacion para la generacién automatica de E/S
Antes de poder iniciar la generacion automatica de E/S, debe desconectarse la alimentacién de la unidad,

los conmutadores HS y CS de la unidad terminal de IOC deben estar en la posicién de ‘off, como se
describe en la seccién 2.4.2, y todos los mddulos E/S requeridos deben estar instalados en las ranuras
apropiadas. Solo entonces debe conectarse la alimentacion del instrumento, que inicia la generacién
automatica de una base de datos LIN y el correspondiente archivo ‘'_auto.run’. La base de datos LIN
generada automaéticamente incluye los bloques de funciéon Encabezado, Médulo, Calibracién, E/S'y
Diagnéstico (seccidn 11.5) apropiados.

La base de datos LIN se ejecuta automaticamente. La base de datos carece de nombre hasta que

1. se guarda automéaticamente, si estd definido el bit Options.SaveDBF en el bloque de encabezado
TACTICO

2. se usa el comando ‘Guardar como’ en el nivel del instrumento del ‘Network Explorer’

3. se abre la base de datos LIN en LINtools y se conecta al instrumento mediante el comando ‘Online
Reconfiguration’ (ver la seccion 5.5.3 Carga de la estrategia de control del instrumento’, a
continuacion). Después, puede usar el comando ‘Guardar’ para guardar la base de datos LIN del
instrumento.

Los nombres de bloque tienen el formato '03X02_1A', donde:

03 representa la ubicacién del médulo E/S (en la ranura 3 en este ejemplo).

X define el tipo de canal
(M = entrada analdgica; P = salida analdgica; X = entrada digital ; Y = salida digital; F = entrada de
frecuencia)

02 representa el nimero del canal en el médulo (la segunda entrada digital, en este ejemplo).

1A es la direccién LIN para la unidad base.

DIAGRAMA DE FLUJO DE GENERACION AUTOMATICA DE E/S

HS desactivado

CS desactivado Consulte la configuracion del conmutador

+ de inicio en caliente (HS) e inicio en frio

(CS) en la seccion 2.4.2.

Todos los médulos E/S
instalados

Y

Encienda el instrumento
(se crean
automaticamente la
base de datos de E/Sy
los archivos .run’)

v

Configure y guarde la
estrategia de control

Y

Apague el
instrumento

Y

Ajuste los
conmutadores HSy CS
segun se requiera

Y

Encienda el
instrumento

La base de datos se
ejecuta automéaticamente

Figura 5.2.1 Rutina automatica de generacién de E/S
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5.3 LINTOOLS

Las bases de datos LIN se editan mediante el software LINtools, que ofrece:

1. Una vista de la configuracién del instrumento

2. Funciones de generaciéon y descarga

3. Nombresy direcciones de nodo LIN para bases de datos externas (EDB) (por ejemplo, bases de datos
LIN que se ejecutan en otros instrumentos LIN).

4. Reconfiguracion en linea de una base de datos LIN en ejecucién.

Los componentes de la estrategia pueden incluir uno o varios ejemplos de los siguientes elementos, en
funcién del proceso controlado:

Archivo de base de datos de los mdédulos de E/S (extensién de archivo .dbf)

Archivo(s) de base de datos (diagrama de bloques de funcidn - FBD, extension de archivo .dbf)
Secuencias (diagrama de funcién secuencial - SFC, extensién de archivo .sdb)

Métodos de bloque de accidn (texto estructurado - ST, y escalera, extensidn de archivo .stx y .sto)
Registro de datos (extensién de archivo .uxg)

Programas de punto de consigna (editor programador: extensién de archivo .uyy)
Configuraciones Modbus (extensidn de archivo .ujg y .gwf).

Nouakrwd =

5.3.1 Inicio de LINtools

Describir en profundidad el software LINtools queda fuera del alcance de este documento; es posible
encontrar todos los detalles en el sistema de ayuda de LINtools y en el manual de referencia de LINBlocks.
Si el usuario ya esta familiarizado con LINtools, puede pasar por alto la seccion.

Las siguientes secciones orientan al usuario con el inicio de LINtools, que muestra cémo crear las carpetas

de proyecto, redes e instrumento necesarias desde cero. Se asume que LINtools ya se ha instalado
correctamente.

Nota: para mayor comodidad, se sugiere crear un ‘acceso directo’ en el escritorio.

Hrogrammer Edico
Pulse Inicio/Todos los programas/..../LINtools Engineering studio.... @) Project Foider '
v Utilities 3

L | IMtack Engineering Studio

#Z profibus G50 Fils Editor

....0 haga doble clic en el acceso directo del escritorio. EI_L-‘-

LIMtools

LINtools se inicia

Haga clic en ‘Create a LIN instrument folder' y, después, haga _
clicen 'OK'. Welcome to LINtools ﬁ|

Get me started: what can | do in LIMtools? Help []

573 () Create a LIN instrument folder

P

() Dpen a recent file: w
() Browse for an existing LINtaals file

() Craate a new LINtools file

o) Go Onling without files
[If files are available, please open thoze first.)

() Read LINtook: Help marual

& @ C W

[] Dan't show at start up

- HAO030047SPA
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5.3.1 Inicio de LINtools (cont.)

Haga clic en ‘Create a new Project’ y, a continuacién,

en ‘Next’

Escriba un nombre de proyecto y, en caso
necesario, busque una ubicacién donde

guardarlo.

Haga clic en ‘Next'

Se recomienda hacer clic en ‘Also Create on
Desktop’ para que aparezca un acceso directo al

proyecto en el escritorio.

Select Project folder

(x]

Select the project where you want to make the new
instrument falder:

&

o

& (O Choose from existing projects

;% %Create a new project

Help []

Mamed:

I folder.

C:AEuroPS

Project Name and Folder

Create new project

New Eurotherm Project Wizard

Folder

on the Computer.

Hamed:
Browse...
In Folder:

Tip!

st > Cancel
iy

Project Name and

Thess paramsters are ussd
to create a new Project
Faolder, at a defined location

Vihat Is A Project Folder?

Only applicable to
Project Studio
If you wish to use the
Proieer darahase and rn

A

Mame:

Seleccione un icono distinto en el menu lear:

desplegable, en caso necesario.

Haga clic en ‘Finish’

Escriba el nombre de la red donde va a alojarse

este instrumento.

Haga clic en ‘Next’

Project Shortcut

A shartcut to wour project will be created.
Flease select a name and an icon for this.

New Eurotherm Project Wizard

Also create on
desktop

Project Folder.

g E

AISD cieate on desktop
Set az Active Project

access the Net
Inztrument filea
=pecific Project.

[ < Back ][

Finish ] [ Cancel ]

Use this to automatically
create a shortout link on the
Computer desktop to this

A shorteut is useful for quick
ork and
relating to a

Network Name and Folder

New Eurotherm Network Wizard

Network Name and
Folder
Create new netwaork This i= the name of the
Network Folder in the Project
Folder
- Tip!
Named: Myhiet Use 2 name that -
identifies the Network
In falder. Type, and possibly a
number if more that one
insrance of the Nerwork
CAEUROPSAPROJECTT Type is used. This will
clarify each Nerwork in 2
Project.
Note

All Metwork Folder specifics
entered here can be edited at
any time |ater via the
<Nework Type= Neavork page v
e b L L b

s
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531 INICIO DE LINTOOLS (cort)

Seleccione el nombre de puerto para esta red. S
. . . . . LIN Network Ports Setup... T

(Si no existe todavia, puede crearlo haciendo clic

en 'Port setup...' y anadiendo el puerto nuevo).

Thiz launches the appropriate

Online: Control Panel Applet.
IF the Instruments configured in this folder can be Use the Control Fansl Applet
accessed directly for online download and to configure Network Ports to
debugging. enter the OPC Part data here: match the actual connections
in the plant/zyztem.
Part Mame: tkn v
. = LINOPC Control Panel iz

Fiemote Machine: I:I used to configure the LIN

ports W
. T ’ Ports Setup. i =
Haga clic en ‘Finish N  iToois Control Panel
(Serial Ports page) is
uzed to cenfigure the
Serial ports, Le. Modbus

TnElea e @

New Eurotherm Instrument Wizard

A
Escriba un nombre de instrumento Instrument Name and Folder Insteument Name and
older
Create new inztrument Thiz is the name of the

Instrument Folder, as shown
in the Network Folder.

Mamed: 2780 9F Use thiz page to create an
= Instrument Folder file system,

primarity uzed to store the

I folder:
e Strategy flles relating to this
. X Instrument, but not
Haga C||C en lNeXt' CHEUROPSASPROJECT1MMYNET exclusively.

Mate
All Instrument Folder
specifics entered here can be
inspected at any time via the
Insrumant Types Insorument
page in the Instrument Folder

Next | TomeE A mes [

New Eurotherm Instrument Wizard

Seleccione un tipo de instrumento en el menu

-~
desplegable y, después, espere unos segundos LIN Instrument Node Address 3
hasta que se muestre la versién del instrumento. InstrLment Type: This & the Node Address for
. ./ . . thiz LIN Instrument,
(Si no es la version requerida, seleccione la s ([ 3 e
=& the =pin button, or enter
1A i Y X the value using numeric keys,
versidn requerida en el mend desplegable). Target Librany: 12750010 A S itos
P . . (] e =
Rellene los demas detalles del instrumento. Watodhete s o TE rine
Database Mame: Instrument.
The LIN Node Address
H li ‘Finish’ Default DBF: E] usedto h:lp Iazatsra apecifi
aga clicen nis LIN Ingtrument in a Metwork.
Mote
LIN Instruments configured
to operate as 3 Redundant
Pzir (Duplex) employ
ive odd and even
[ Cancel Hexzdecimal LIN Node b

<Back | | Finish,\Q
%

Se abre el panel de

£= 2750_9E.DBF - LINtools

LthOO|s’ (lque ©File Edt Make Wiew Online Tools Window Help
ermite al usuario PO = i (o
P : NS &N @ (hAeE-
contigurar una "
gur ) PP EHEe &% Y
eStrategla Segun Contents x “ Main (ROOT R
~ main
desee. dh
Add.... Build  Download FILENAME : ~
DATE 3
= VERSION : TACTICIAN TzFso_D
= 2750_9E [Default DB] PRI Diagnost
Main (ROOT] FUNCTION: T2750 Standard Diagnostics i Page 2 4
With Database Header
D ata Recording
@ Tags
PEEEEEE TF NOT A LAYER DATABASE 1111IT]
PIEEEEr RENAME DIAGNOSTIC BLOCKS 111111
PIErrir THEM DELETE THIS MESSAGE 11111
Use I/0 page to configure I/0 function blocks.
o
<5 >
—
For Help, press F1 Tags: Mone DB: <2750_%E.DEF = 544, 221 100% s
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5.3.1 INICIO DE LINTOOLS (cont.)

CONEXION A UN ORDENADOR
Es posible acceder al instrumento a través de la red Ethernet mediante un conmutador/concentrador

Ethernet conectado entre el puerto de comunicaciones Ethernet en la parte inferior de los médulos IOC y

el puerto Ethernet del ordenador.
Tenga en cuenta que el instrumento debe tener configurada la direccién LIN correcta, como se describe en

la seccion 2.4.1.
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5.4 HERRAMIENTAS MODBUS

5.4.1 Introduccién

Este instrumento puede configurarse como un maestro Modbus o como un esclavo Modbus, y la aplicacion
admite hasta tres configuraciones Modbus Gateway.

Los datos de configuracion Modbus se definen en un archivo Modbus GateWay (.gwf), descargado con el
archivo de base de datos LIN en un instrumento LIN. Los datos en el archivo Gateway se usan para definir
la transferencia de datos entre instrumentos LIN y Modbus.

Estos datos incluyen:

1. Elmodo de funcionamiento (como maestro o esclavo)

2. La configuracion de linea en serie (o TCP)

3. Laasignacién entre campos en los bloques de funcién y los registros de un instrumento Modbus

4. Funciones Modbus, direcciones de registro Modbus y el formato en que van a transferirse los datos.

CONEXION A UN ORDENADOR

Es posible acceder al instrumento a través de la red Ethernet mediante un conmutador/concentrador
Ethernet conectado entre el puerto de comunicaciones Ethernet en la parte inferior de los médulos IOC y
el puerto Ethernet del ordenador.

5.4.2 Ejecutar Modbus Tools

Consulte la ayuda de Modbus Tools para obtener informacién sobre los procedimientos de configuracion
de Modbus mediante Modbus Tools.

Es posible iniciar una ventana vacia de Modbus Tools
1. en el mend ‘Tools’ de LINtools,
2. mediante el comando & Inicio > ... > LINtools Advanced > MODBUS Tools.

Se usa el comando ‘Abrir’ para abrir una ventana de exploracién que permita encontrar el archivo .ujg
necesario.

Como opcidén, haga doble clic en el archivo de base de datos LIN MODBUS (.ujg) en la carpeta de
instrumento correspondiente.

s HAO030047SPA
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5.4.3 Configuraciéon de comunicaciones Modbus-TCP Slave

Cuando se configura este instrumento como una pareja redundante y estd comunicandose como un
Modbus-TCP Slave, deben introducirse las direcciones IP de los médulos primario y secundario en la
configuracion ‘Propiedades TCP' del instrumento que sea el maestro.

Con el archivo ujg del maestro relevante abierto en la ventana de Modbus Tools, haga clic en el botén TCP
para mostrar la pagina de propiedades TCP y escriba la direccion IP de cada Modbus-TCP Slave que va a
comunicarse con el Modbus-TCP Master.

La figura muestra las direcciones IP de los médulos primario y secundario de un instrumento configurado
como una pareja redundante (el médulo primario recibe la direccién impar y el secundario la siguiente

direccion mas alta).

File Mame: C:\EuroPS'My Projectitd

Databage: C:ADocuments and Sed

Operating Mode

Mode: taster A

" Gerial + TCP |40,

TCP Port: 0 J

GW/F Tables
MNurnber: O

Max: 64

Port Properties 1 Flegisler] Digital} Diagnostic} Tablas]

TCP Properties -

Devices 1 Properties I

Modbus Port:

Instr. Slave
Hame lio. Addr. IP Address Port
T2750_8E_P 1 1 1231251251 502
T27S0_9E_3 1 2 1231231232 a02
Add Remaove
[0]:4 | Cancel | Help ‘

Figura 5.4.3 Propiedades TCP
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6 LAZOS DE CONTROL

6.1 INTRODUCCION

Es posible configurar el instrumento para controlar y afinar un lazo de control mediante LINtools
Engineering Studio. Esta seccidn trata la utilizacién del bloque LOOP_PID, pero los principios similares
Banda proporcional, Tiempo integral, Tiempo derivado y PID se aplican también a los bloques 3_Termy
PID.

Es posible encontrar informacién sobre cada bloque en el Manual de referencia de LIN Blocks.

Cada lazo de control contiene dos salidas, canal 1y canal 2, que pueden configurarse para control de PID,
activado/desactivado o posicién de vélvula (con limites o sin ellos). En un lazo de control de temperatura,
el canal 1 suele configurarse para calentamiento y el canal 2 para enfriamiento. Las descripciones incluidas
aqui suelen hacer referencia a control de temperatura, pero también se aplican a otros bucles de proceso.

6.1.1 Ejemplo de lazo de control de temperatura

| Bloque de funcién de bucle simplificado I_Proc:eso controlado |

Ajuste de PID
(péagina PID)

!

I
I
I
| Configuracionde ] |
control (pagina Salldta dle , | Regulador
| de configuracion) oo e de |
onofiny (péagina OP) | | potencia |
I PID/On P
| Lazode |
| Generador de Error | c:;l)zn‘:ro(le I |
punto de |
I consigna
I (péagina SP) y I I |
PV Valores de | | |
I estado
(pagina de | | |
| diagndstico)
| I | |
Valores de I I |
I funcionamiento| . Cale-
| p(ﬁra]gilg:I) I Temperatur factor |
| | amedida | |

Figura 6.1.1 Esquema de bloque de lazo de control de bucle y canal unico

La temperatura medida (o variable de proceso, PV) se conecta a un médulo de entrada analdgica
apropiado. La PV se compara con el SetPoint (SP, o temperatura requerida). Se calcula la diferencia entre
el SPy la PV (el error) y se genera una salida de demanda de calentamiento o enfriamiento apropiada, en
funcién del proceso controlado.

Las salidas del instrumento estan conectadas a dispositivos en la planta/sistema que calientan o enfrian el
proceso, lo que provoca un cambio en la PV, que se compara de nuevo con el SP, y el proceso se repite
continuamente. Esto se denomina un control de bucle cerrado.

En este instrumento es posible seleccionar los algoritmos PID, activado/desactivado y posicidn de valvula
(con limites o sin limites).
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6.2 EL BLOQUE DE FUNCION DE BUCLE PID

=)

Nota: consulte el Manual de referencia de LIN Blocks para obtener toda la informacién sobre
pardametros de bloque.

El lazo de control del instrumento se configura usando el bloque de funcién Bucle y hasta siete bloques
Tune_Set més, lo que permite un total de ocho juegos de pardmetros de ajuste para cada lazo de control.
Cada juego de parametros de ajuste PID ofrece un ajuste especifico a distintas temperaturas, de forma que
(por ejemplo) el calentamiento inicial pueda realizarse tan répido como sea posible (juego 1), seguido de
un proceso de calentamiento (juego 2) y enfriamiento (juego 3) controlado, seguido de un periodo de
enfriamiento rapido (juego 4).

*|| Block: Loopl.Main | Setyp | Tume | PID SP oF Diag | &larms | Comment | Connections

TagHame Loopt LIH Hame Loopt
Type LOOP_PID DBase <local=
Task 3 {(11dms) Rate ]
Mode hanual Alarms
AutoMan hzn WrkoOp 0.0 %
—+ PV on Eng IntHold Mo
PVstat Zood
k] SelMode =0000
Inhibit Mo
ModeSel =0020

Los pardmetros del bloque LOOP_PID se dividen en las siguientes secciones de ‘pestafias’.

Principal Ajusta los pardmetros operativos del lazo de control, como selecciéon automatica/
manual, PV actual, demanda de salida actual, valor SP seleccionado y valor SP de
trabajo. La seccién 6.2.1 contiene mas informacion.

Configuracién Configura el tipo de control para cada canal del bucle seleccionado (secciéon 6.2.2)

Ajuste Define e inicia la funcion de ajuste automatico (seccién 6.2.3)

PID Configura los pardmetros de control de 3 términos, banda proporcional, tiempo
integral y tiempo derivativo (PID) (seccidén 6.2.4)

SP Seleccionay ajusta los valores de puntos de consigna, limites y velocidades de cambio
(seccién 6.2.5).

OP Define los pardmetros de salida, como limites y condiciones de desconexién del sensor
(seccidn 6.2.6)

Diagndstico Estado del lazo de control (seccidon 6.2.7)

Alarmas Configuracién de alarma (seccién 6.2.8)

Los pardmetros se ‘configuran’ por software usando el LINtools Engineering Studio.

Consulte la secciéon 6 del manual de referencia de LINBlocks para obtener todos los detalles de este bloque.
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6.2.1 Pagina principal
La pagina principal del bloque de bucle ofrece una descripcién de los pardmetros que usa el lazo de control
general. Permite al usuario:
1. Seleccionar el funcionamiento ‘automético’ o ‘manual’
2. Detener el control del bucle con fines de puesta en marcha
3. Mantener la accién integral
4. Leerlosvalores PVySP

MODO AUTOMATICO

Automético indica que se estd monitorizando continuamente la PV y comparédndola con el SP. Se calcula la
potencia de salida y se usa para minimizar cualquier diferencia.

Si se produce una desconexién del sensor mientras el lazo de control estd en el modo automatico, es
posible emitir una potencia de salida configurada de desconexion del sensor (OP.SbrkOP o OP.SafeOP, si
esté configurado Main.Inhibit). El usuario también puede activar el modo manual, lo que permite al usuario
editar la potencia de salida. Cuando se regresa a ‘automatico’, el controlador vuelve a comprobar la
desconexién del sensor.

MODO MANUAL
En modo manual:

1. Siesté configurado el control de ‘activado/desactivado’, el usuario puede editar la potencia de salida
pero los Unicos valores disponibles son: +100% (calor activado, frio desactivado) para entradas de valor
positivo; 0% (calor desactivado, frio desactivado) para entrada cero o -100% (calor desactivado, frio
activado) para entradas negativas.

2. Sise selecciona el control PID, es posible editar la salida entre =100% y (si estad configurado el
enfriamiento) -100% pero la salida real estd sujeta a limitacidn (tanto en valor absoluto como en
velocidad de cambio del valor).

3. Para controlar la posicién de una vélvula, la posicién de la valvula puede ajustarse mediante entradas
de cierre de contacto en un médulo de entrada digital, que acciona directamente los relés de salida, o
usando OP.NudgeUp o OP.NudgeDn. Este control también puede realizarse a través de
comunicaciones en serie.

Precaucion

El control manual de la posicién de la vélvula debe usarse con discrecién ya que, a menos que haya
instalado un mecanismo de indicacién de la posicién que ofrezca una indicacién de la posicion de la
vélvula, el operador trabaja ‘a ciegas’ y puede dejar la valvula involuntariamente en la posicidn
completamente abierta.

Durante el funcionamiento manual, el bucle sigue estando monitorizado, lo que permite cambiar sin
problemas cuando se selecciona a continuacién el modo automético.

Si estéd activado el ajuste automatico (Tune.Enable = Yes), permanecera en un estado de reinicio
(‘Tune.Stage’ indica 'Reset’), hasta que el lazo de control cambie a control automético, lo que inicia el
proceso de ajuste automatico.

Ofrecer una estrategia que permita la accién de desconexiéon de ambos sensores (normalmente solo se
admite en el modo automético) y la capacidad de escribir en la salida (solo se admite en el modo manual)
‘ModeSel.FManSel’ puede conectarse a ‘SelMode.SelMan’. Después, si se produce una desconexién del
sensor, el instrumento opera en el modo manual forzado (‘ModeSel.FManSel’ es ‘True’y ‘Mode’ es ‘'F_Man’)
y la salida requerida puede escribirse en OP.ManOP.
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6.2.1 Pagina principal (cont.)
PARAMETROS DE LA PESTANA 'PRINCIPAL’

AutoMan
Inhibir

IntHold

ModeSel

PV
PVStat

SelMode

TargetSP

WrkOP
WSP

ALARMAS

Define el modo de funcionamiento del bucle en automatico o manual

No: El bucle funciona con normalidad.

Sidetiene el bucle y establece la salida a un valor 'seguro’ (SafeOP), este valor se introduce
como parte de la configuracién de la salida (seccién 6.2.6). Sise establece un limite de la
velocidad de salida, la salida progresa hasta el valor seguro a esa velocidad; en caso
contrario, se realiza un cambio brusco. Si se habilita el seguimiento manual o de puntos
de consigna (en la configuracion de puntos de consigna, seccién 6.2.5), inhibir anula el
seguimiento.

Seleccione 'Yes' o0 ‘No’. Yes' detiene el término integral en su valor actual. IntHold
garantiza que la corriente se reconecta con suavidad después de desconectar el bucle con
fines de mantenimiento, por ejemplo.

Valor de solo lectura usado para mostrar los modos requeridos. (El bit 0 esta en la parte
superior de la lista).

TrackSel. Bit 2 True = Se solicita el seguimiento de la salida del bucle (OP.TrackEn = On).
RemSel. Bit 3 True = Usar solicitud de punto de consigna alternativa (SP.AItSpEn = Yes).
AutoSel. Bit 4 True = Se solicita el modo automaético (Main.AutoMan = Auto)

ManSel. Bit5 True = Se solicita el modo manual (Main.AutoMan = Man)

FmanSel. Bit 7 True = Se solicita el modo manual forzado porque el estado de PV es ‘Bad’
(Main.PVstat = Bad)

TuneSel. Bit 8 True = Se selecciona ajuste automatico (Tune.Enable = On)

PCalSel. Bit 9 True = Se solicita calibracién del potenciémetro (OP.PotCal = On)
InhibSel. Bit 10 True = Detiene el funcionamiento del bucle y emite un valor seguro
(OP.SafeOP)

El valor de la entrada de la variable de proceso

'‘Good’ indica que la PV muestra un valor de confianza obtenido del proceso mediante un
bloque de entrada. ‘Bad’ indica que se ha producido un fallo de hardware o que falta el
modulo E/S relevante.

Campos de bit usados para seleccionar modos del controlador por medio de entradas
digitales desde la estrategia. (El bit 0 esta en la parte superior de la lista).

EnaRem. Bit 3 True = Habilitar funcionamiento en modo a distancia

SelAuto. Bit 4 True = Modo automatico a menos que SelMan = True.

SelMan. Bit 5 True = Modo manual seleccionado

Punto de consigna objetivo. Es el valor del punto de consigna de funcionamiento previsto
para el bucle.

El valor de salida de trabajo real antes de ser dividido en los canales 1y 2.

Punto de consigna operativo. El punto de consigna actual utilizado en el bucle.

Consulte una descripcién de la pestafia de alarmas en la seccién 6.2.8.

Combinado

Evalta si hay alguna alarma del bloque activa.

DevHi, DevlLo Evalda si el valor de la sefial de error es superior a DevHi o inferior a DevLo. Permanece
activo hasta que la sefial regresa dentro de la banda DevHi-DevLo en un valor superior al
de histéresis. (Se ajustan DevHiy DevLo en la pestafia Alarmas).

Hi La alarma se activa si el valor de la PV es superior al valor 'Hi’ configurado en la pestafia
Alarma y permanece activa hasta que el valor sea inferior a ‘Hi’ - "Hyst'.

Lo La alarma se activa si el valor de la PV es inferior al valor ‘Lo’ configurado en la pestaiia
Alarma y permanece activa hasta que el valor sea inferior a ‘Lo’ + 'Hyst'.

HiHi (LoLo) En cuanto a Hiy Lo, por encima pero usa los valores HiHiy LoLo en la pestaiia de alarma.

LpBreak Se activa si Diag.LpBreak es 'Yes'

SensorB Se activa si Diag.SensorB es Yes'

Software Error de suma de comprobacién en los datos RAM del bloque
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6.2.2 Pestaiia de configuracion
Configuracién permite establecer el tipo de control requerido para cada canal.

I *

¥ | Block: Loop1.Main | Setup | Tune || PID 5P arF Diag | Alarmz | Comment | Connechions

ChiCtrl FID Alarms
Ch2Ctrl Off

CtrlAct Rew

PE_Units Eng

DerivTyp P

Figura 6.2.2 Pestafia de configuracion

CONTROL ACTIVADO/DESACTIVADO

Esta forma de control activa el calentamiento cuando el valor del proceso esta por debajo del punto de
consignay lo desactiva cuando esté por encima del punto de consigna. Si el enfriamiento esta configurado,
el enfriamiento se activa cuando el valor del proceso estd por encima del punto de consigna y se desactiva
cuando estd por debajo del punto de consigna.

En el modo de accién directa, el comportamiento se invierte.

Debido a la inercia térmica de la carga, se produce un cierto grado de oscilacién y esto puede afectar a la
calidad del producto. Por este motivo, el control de activado/desactivado no se recomienda para
aplicaciones criticas.

En funciéon de la naturaleza del proceso controlado, puede ser necesario incluir una cierta histéresis para
evitar el funcionamiento continuo del dispositivo de control.

CONTROL PID
También conocido como ‘control de 3 términos’, este tipo de control ajusta continuamente la demanda de
salida para controlar el proceso lo més préximo posible a los requisitos. PID ofrece un control més estable
que el control activado/desactivado, pero es més complicado de configurar, ya que los pardmetros deben
ajustarse a las caracteristicas del proceso controlado.
Los tres pardmetros principales son: banda proporcional (PB), tiempo integral (Ti) y tiempo derivativo (Td);
la salida del controlador es la suma de estos tres términos. Esta salida es en funcién deltamafioy la duracién
del valor de errory la velocidad de cambio del valor de proceso.
Es posible desactivar los términos integral y/o derivativo y controlar solo con proporcional, con
proporcional més integral (Pl) o con proporcional mas derivativo (PD).
El control Pl se usa con frecuencia cuando la PV es ruidosa y/o esté sujeta a rapidas variaciones, cuando la
accion derivativa haria que la potencia de salida fluctuara bruscamente.

BANDA PROPORCIONAL (PB)

La banda proporcional (PB) emite una salida que es proporcional al tamafio de la sefial de error. Se trata
del rango en el que la potencia de salida se ajusta continuamente de forma lineal del 0% al 100% (para un
controlador de calentamiento Unicamente). Por debajo de la banda proporcional, |a salida se activa por
completo (100%), por encima de la banda proporcional la salida se desactiva por completo (0%), como
muestra la figura 6.2.2b.

El ancho de la banda proporcional determina la magnitud de la respuesta al error. Si PB es demasiado
estrecho (ganancia alta), el sistema oscila; si es demasiado ancho (ganancia baja), el control es lento. La
situacién ideal es cuando la banda proporcional es tan estrecha como sea posible sin provocar oscilaciones.
La figura 6.2.2a también muestra el efecto de una banda proporcional estrechada hasta el punto de que se
produce oscilacién. Una banda proporcional ancha produce un control de linea recta pero con un error
inicial apreciable entre el punto de consigna y la temperatura real. A medida que se estrecha la banda, la
temperatura se acerca al punto de consigna hasta que finalmente se vuelve inestable.

La banda proporcional puede definirse en unidades de ingenieria o como un porcentaje del rango del
controlador.
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6.2.2 PESTANA DE CONFIGURACION (cont.)
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Figura 6.2.2a Accidon de banda proporcional (accién inversa)
TERMINO INTEGRAL (TI)

En un controlador solo proporcional, como el visto en la seccidn
anterior, debe existir un error entre el punto de consignay la PV para
que el controlador entregue potencia. Integral se usa para obtener un
error de control de estado fijo cero.
El término integral modifica lentamente el nivel de salida como
resultado de cualquier error entre el punto de consigna y el valor
medido. Si el valor medido estéd por debajo del punto de consigna, la
accién integral aumenta gradualmente la salida para intentar corregir el
error. Si estd por encima del punto de consigna, la accién integral
reduce gradualmente la salida o aumenta la potencia de enfriamiento
para corregir el error.
La Figura 6.2.2b muestra accién proporcional mas integral.
El término integral se establece en segundos. Cuanto mayor sea la Figura 6.2.2b
constante de tiempo integral, més despacio se modifica la saliday mas  Control proporcional + integral
lenta es la respuesta. Un tiempo integral demasiado pequefio provoca
la aparicion de sobreimpulsos y quizé de oscilaciones en el proceso. Es
posible deshabilitar la accion integral ajustando su valor en Off.
TERMINO DERIVATIVO (TD)

La accidn derivativa (o velocidad) realiza un cambio brusco en la salida
vinculada a la velocidad de cambio del error, tanto si estad causada solo
por la PV (derivativa sobre PV) o también por un cambio en el SP
(derivativa sobre seleccién de error). Si el valor medido cae
rapidamente, derivativa aplica un gran cambio en la salida para intentar
corregir la perturbacion antes de que sea excesiva. Es muy Util para la
recuperacién de pequefas perturbaciones.
Derivativo se usa para mejorar el rendimiento del bucle. Sin embargo,
hay situaciones donde derivativo puede causar inestabilidad. Por
ejemplo, si la PV presenta ruido, derivativa puede amplificar este ruido
y provocar un exceso de cambios de la salida; en esta situacién suele
ser mejor desactivar la derivativa y reajustar el bucle. Figura 6.2.2¢
No debe usarse derivativa para solucionar el sobreimpulso en Proporcional + Integral +

. . . , . Accién derivativa
situaciones cuando la salida esté saturada en Op High o en Op Low
durante largos periodos, como el inicio del proceso, ya que hacerlo degrada el rendimiento de estado fijo
del sistema. Es mejor dejar la inhibicion del sobreimpulso a los pardmetros de control de aproximacién,
corte alto y corte bajo.
Si Derivativa se ajusta en Off, no se aplicard ninguna accidn derivativa.
Es posible calcular la derivativa sobre el cambio de PV o el cambio de error. Sise configura en error, los
cambios en el punto de consigna se transmitirdn a la salida. Para aplicaciones como el control de
temperatura del horno, es una préactica comun seleccionar Derivativa sobre PV para evitar el golpe térmico
provocado por un cambio brusco de la salida producido por un cambio en el punto de consigna.
Ademas de los términos PID descritos anteriormente, otros parametros que determinan el funcionamiento
del lazo de control incluyen los términos corte, ganancia relativa de frio y reinicio manual.

Temperatura

Temperatura
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6.2.2 PESTANA DE CONFIGURACION (cont.)

CONTROL DE POSICION DE VALVULAS

Valve Position Control esté disefiado especialmente para controlar valvulas motorizadas y puede
especificarse como un modo sin limites (VPU) o con limites (VPB).

VP sin limites (VPU) es un algoritmo de modo de velocidad que controla directamente la direcciény
velocidad del movimiento de la véalvula para minimizar la diferencia entre el SP y la PV. Usa salidas triac o
de relé para accionar el motor de la vélvula.

No es necesario un potenciémetro de realimentacion para el control VPU, pero puede usarse para obtener
indicaciones de la posicién de la valvula.

El control VP con limites (VPB) requiere un potenciémetro de realimentacién como parte del algoritmo de
control.

El control se realiza emitiendo un impulso de ‘elevar’, un impulso de ‘bajar’ o ningin impulso en respuesta
a la sefal de demanda de control a través de las salidas de relé o triac.

MODO MANUAL

VP con limites controla en modo manual porque el bucle de posicién interna sigue funcionando contra la
realimentacion del potenciémetro, por lo que opera como un bucle de posicién.

En el modo sin limites, el algoritmo es un posicionador del modo de velocidad. Cuando se selecciona
manual, las flechas hacia arriba y abajo producen +100% o -100% de la velocidad, respectivamente,
mientras se pulsa la tecla.

En el modo sin limites, es esencial configurar con precisién el tiempo de recorrido del motor para permitir
calcular correctamente el tiempo integral. El tiempo de recorrido del motor se define como (vélvula
completamente abierta - valvula completamente cerrada). No es necesariamente el tiempo indicado en el
motor, ya que si se han instalado topes mecénicos en el motor, el tiempo de desplazamiento de la vélvula
puede ser diferente.

Cadavez que la vélvula alcanza los topes, el algoritmo se restablece a 0% o 100% para compensar cualquier
cambio que pueda producirse debido al desgaste de las conexiones u otras piezas mecanicas.
Esta técnica hace que VP sin limites parezca un bucle de posicién en manual, aunque no lo sea. Esto permite

combinaciones de calentamiento y enfriamiento, como calentamiento PID, enfriamiento VPU con el modo
manual funcionando segun lo esperado.

La configuracién Motorised Valve Output configura automaticamente el segundo canal después de
configurar el primero, por ejemplo si ‘'OP.Ch20Qutpt’ estad conectado y configurado como enfriamiento,
'OP.Ch10utpt’ se conecta y configura automaticamente como calentamiento.

PARAMETROS DE LA PESTANA DE CONFIGURACION

Ch1Ctrl Seleccione activado/desactivado, PID, VBU o VPB en la tabla desplegable para el canal 1.
Ch2Ctrl Como arriba pero para el canal 2
CtrlAct ‘Rev’ = accidn inversa. Se trata del modo de funcionamiento de realimentacién negativa

normal para calentamiento, donde la salida aumenta cuando la PV es inferior al SP.
Dir = accién directa. Este modo de realimentacién positiva es el opuesto a la accidn
inversa: la salida se reduce cuando la PV es inferior al SP.

Unidades de PB  Seleccione ‘Eng’ o ‘Percent’.

DerivTyp Seleccione ‘PV' o ‘Error’. Para 'PV’, los célculos del bucle se producen solo cuando
cambia PV. Para ‘Error’, los célculos se producen cuando cambia PV o SP.
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6.2.3 Pestaiia de ajuste

I *

*| Block: Loopl.Main | Setup | Ture | PID SP apF Diag || Alarmsz | Comment | Connectiong

Enable Off Alarms
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Figura 6.2.3a Pestafia de ajuste

El equilibrio de lostérminos P, |y D varia de un proceso a otro. En un extrusionador de pléstico, por ejemplo,
hay distintas respuestas a un bucle de troquelado, vaciado, accionamiento, control de espesor o presion.
Para obtener el mejor resultado de una linea de extrusion, deben ajustarse todos los pardmetros de ajuste
del bucle en sus valores éptimos.

El ajuste implica configurar los siguientes pardmetros de la pestafia PID (seccién 6.2.4):

banda proporcional (PB), tiempo integral (Ti), tiempo derivativo (Td), corte alto (CBH), corte bajo (CBL) y
ganancia relativa de frio (R2G, aplicable solo a sistemas de calentamiento/enfriamiento).

El grabador/controlador se envia con estos pardmetros ajustados en los valores predeterminados y, en
muchos casos, los valores predeterminados ofrecen un color adecuado, estable y en linea recta, pero la
respuesta del bucle puede no serideal. Como las caracteristicas del proceso varian, a menudo es necesario
ajustar los pardmetros de control para obtener el control éptimo. Para determinar los valores éptimos para
cualquier bucle o proceso determinado, es necesario realizar un procedimiento denominado ajuste del
bucle. Si después se realizan cambios significativos en el proceso que afectan al modo en que responde,
puede ser necesario reajustar el bucle.

Los usuarios tienen la opcién de ajustar el bucle de forma automética o manual. Ambos procedimientos
requieren que el bucle oscile y los dos se describen en las siguientes secciones.

Antes de iniciar el proceso de ajuste, se recomienda:

1. el proceso de ajuste se inicia siempre cuando PV y SP no estdn muy préximos. Esto permite medir las
condiciones de inicio y calcular los valores de corte alto (CBH) y corte bajo (CBL) con mayor precision.

2. solo debe intentarse el ajuste durante los periodos de parada y no durante las fases de rampa. Sise
ajusta un lazo de control automéaticamente, defina ‘Main.IntHold" en Yes durante cada periodo de
parada mientras esté activo el ajuste automético. Puede ser Gtil sefialar que realizar el ajuste en
periodos de parada que se encuentren en extremos de temperatura distintos puede dar resultados
diferentes debido a la no linealidad del calentamiento o el enfriamiento. Esto puede ofrecer un modo
conveniente de establecer los valores de planificacién de ganancia.

3. seconfiguranlos pardmetros ‘OP.OutputHi’'y ‘OP.OutputLo’, segln sea necesario. Estos pardmetros de
limite de salida general se aplican durante el ajuste y durante el funcionamiento normal.

4. se configuran los pardmetros ‘Tune.HiOutput' y ‘Tune.LoOutput’, segln sea necesario. Estos
parédmetros de limite de potencia de salida se aplican durante la funcién de ajuste automatico.

Se aplicara siempre el limite de potencia ‘'mas estricto’, por ejemplo si ‘Tune.HiOutput' se ajusta en
el 80% y 'OP.OutputHi’ se ajusta en el 70%, la potencia de salida se limitaré al 70%. El valor medido
debe oscilar en un cierto grado para que el ajustador sea capaz de calcular los valores: deben
establecerse los limites para permitir una oscilacién alrededor del SP.
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6.2.3 PESTANA DE AJUSTE (cont.)

RESPUESTA DEL BUCLE

Ignorando la oscilacién del bucle, hay tres categorias de rendimiento del bucle, a saber: infraamortiguado,
amortiguacién critica y sobreamortiguado:

INFRAAMORTIGUADO

En esta situacidn, los pardmetros se ajustan para evitar la oscilacién pero se produce un sobreimpulso del
valor de proceso (PV) seguido de una oscilacion que disminuye hasta que el PV se estabiliza finalmente en
el punto de consigna. Este tipo de respuesta puede dar un tiempo minimo para el punto de consigna, pero
el sobreimpulso puede ocasionar problemas en ciertas situaciones y el bucle puede ser sensible a cambios
repentinos en el PV, que provoquen mas oscilaciones antes de estabilizarse de nuevo.

AMORTIGUACION CRITICA

Representa una situacién ideal donde no se producen sobreimpulsos notables ante pequefios cambios
bruscos y el proceso responde a los cambios de forma controlada y sin oscilaciones.

SOBREAMORTIGUADO

En esta situacion, el bucle responde de manera controlada pero lenta, lo que provoca un rendimiento del
bucle innecesariamente lento y no ideal.

AJUSTES INICIALES

Ademas de los pardmetros de ajuste que se enumeran arriba, hay otros pardmetros que pueden afectar a
la respuesta del bucle. Estos pardmetros deben configurarse correctamente antes de iniciar el ajuste. Los
parametros incluyen, entre otros:

Punto de consigna

Antes del ajuste, deben establecerse las condiciones del bucle del modo mas préximo que sea posible a
las condiciones reales que se encontraran durante el funcionamiento normal. Por ejemplo, en una
aplicacién de horno, debe incluirse una carga representativa, un extrusionador debe estar en marcha, etc.

OUTPUTHI, OUTPUTLO

Estos limites de calor y frio de la pestaiia OP definen la potencia méxima y minima global que puede
aplicarse al proceso a través del lazo de control. Para un controlador solo de calor, los valores
predeterminados son 0y 100%. Para un controlador de calor/frio, los valores predeterminados son -100 y
100%. Aunque la mayoria de los procesos estan disefiados para funcionar entre estos limites, hay casos en
los que es util limitar la potencia que se aplica al proceso.

REMOPL, REMOPH

Sise usan estos pardmetros de limites de salida remota (pestafia OP), solo funcionan si se encuentran dentro
de los limites de calor/frio anteriores.

BANDA INACTIVA DE CALOR/FRIO

Banda inactiva de calor/frio Si esta configurado un segundo canal (frio), también esté disponible el
pardmetro ‘OP.Ch2DeadB’ en la pestafia de salida, que define la distancia entre las bandas proporcionales
de caloryfrio. Elvalor predeterminado es 0%, que significa que el calentamiento dejara de estar disponible
al mismo tiempo que el enfriamiento esta disponible. La banda inactiva puede configurarse para garantizar
que no exista la posibilidad de que los canales de calor y frio funcionen juntos, en especial cuando se
instalan fases de salida por ciclos.

TIEMPO MINIMO DE ACTIVACION

Siuno o los dos canales de salida estdn equipados con una salida légica o de relé, el pardmetro ‘Min On
Time' aparece en el menu de salida. Se trata del tiempo de ciclo para una salida de tiempo proporcional y
debe configurarse correctamente antes de iniciar el ajuste.

RATESP

Define la velocidad de cambio PID méxima. El limite de velocidad de salida se activa durante el ajuste y
puede afectar a los resultados de ajuste. RateSP es Util para evitar que los cambios réapidos en la salida

causen dafios a los elementos del calentador o el proceso. El pardmetro se encuentra en la pestafa ‘SP’
(seccién 6.2.5) .
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6.2.3 PESTANA DE AJUSTE (cont.)

AJUSTES INICIALES (cont.)

CH1TRAVT, CH2TRAVT

Tiempo de recorrido de la vélvula. Sila salida es un posicionador de vélvula motorizada, los parametros
‘Ch1TravT'y Ch2TravT' de la pestafia salida deben configurarse correctamente. El tiempo de recorrido de
la valvula es el tiempo que tarda la vélvula es desplazarse desde 0% (cerrada) hasta 100% (abierta). Esto
puede ser diferente de los limites de tiempo de recorrido del motor porque la conexién mecénica entre el
motor y la valvula, el ajuste de interruptores de limite, etc. pueden modificar el comportamiento.

OTRAS CONSIDERACIONES SOBRE EL AJUSTE

Si un proceso incluye zonas interactivas adyacentes, debe ajustarse cada zona de forma independiente de
las zonas adyacentes a la temperatura de funcionamiento.

Se recomienda iniciar un proceso de ajuste cuando el PVy el punto de consigna estén bien separados. Esto
permite medir las condiciones de inicio y calcular los valores de corte con mayor precisiéon. No se define el
corte para ‘ajuste en el punto de consigna’.

En un programador/controlador, solo debe intentarse el ajuste durante los periodos de paraday no durante
las fases de rampa. Siel programador/controlador se ajusta automéaticamente, el controlador debe ponerse
en 'Hold’ durante cada periodo de parada mientras estd activo el ajuste automatico.

Nota: el ajuste, realizado en periodos de parada que estén en extremos diferentes de temperatura,
puede dar resultados diferentes debido a la no linealidad del calentamiento (o enfriamiento). Esto
puede ofrecer un modo conveniente de establecer los valores para la planificacién de ganancia.

Si se inicia un ajuste automatico, deben configurarse otros dos pardmetros (‘High Output’y ‘Low Output’).

High Output Define un limite de salida alta que se impondra durante el ajuste automético. Debe ser
< Output High, establecido en el menu Salida.
Low Output Define un limite de salida baja que se impondra durante el ajuste automatico. Debe

ser < Output High, establecido en el menu Salida.

Deben configurarse correctamente los valores anteriores; de lo contrario, podria no haber suficiente
potencia disponible durante el ajuste para alcanzar SP y el ajuste fallara.

AJUSTE AUTOMATICO

El ajuste automatico configura los siguientes pardmetros de la pestafia PID (seccién 6.2.4):

PB banda proporcional

Ti Tiempo integral. Sise establecié anteriormente en 'Off', Ti permaneceré desactivado
después del ajuste automatico.

Td Tiempo derivativo. Sise establecié anteriormente en '‘Off', Td permanecera
desactivado después del ajuste automatico.

CBH, CBL Valores de corte alto y bajo. Sise configura en ‘Auto’, permaneceré asi después del

ajuste automatico. Para que el ajuste automatico configure los valores de corte por el
usuario, debe seleccionarse un valor distinto de ‘Auto’ antes de iniciar el ajuste
automatico. El ajuste automatico nunca devuelve valores de corte inferiores a 1,6 x PB

R2G Se calcula solo si la unidad esté configurada como calor/frio. Después de un ajuste
automatico, R2G se encuentra entre 0,1y 10. Si el valor calculado se encuentra fuera
de este intervalo, se activa la alarma ‘Tune Fail'. La seccién 6.2.4 ‘Ganancia relativa de
frio’ contiene mas informacion.

LBT Tiempo de desconexién del bucle. Después de un ajuste automatico, LBT es configura
en 2xTi(si Tino estaba ajustado antes en 'Off'), o en 12 x Td (si Ti estaba ajustado antes
en 'Off').
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6.2.3 PESTANA DE AJUSTE (cont.)

AJUSTE AUTOMATICO (cont.)

Es posible realizar el ajuste automético en cualquier momento, pero normalmente solo se realiza una vez
durante la puesta en marcha inicial del proceso. No obstante, si el proceso controlado se volviera después
insatisfactorio (porque cambiaran sus caracteristicas), puede ser necesario ajustarlo de nuevo para las
nuevas condiciones.

El algoritmo de ajuste automaético reacciona de forma distinta en funcién de las condiciones iniciales de la

planta. Las explicaciones que se incluye a continuacidn en esta seccién son para las siguientes condiciones

de ejemplo:

1. ElPVinicial estd por debajo del punto de consignay, por lo tanto, se acerca al punto de consigna
desde abajo para un lazo de control de calor/frio

2. Como el anterior, pero para un lazo de control solo de calor

3. ElPVinicial estd en el mismo valor que el punto de consigna (ajuste en el punto de consigna). Esto es,
dentro del 0,3% del intervalo del controlador si ‘PB Units’ (pestana Setup) se ajusta en ‘Percent’, o +1
unidad de ingenieria (1 en 1.000) si ‘PB Units' se ajusta en ‘Eng’. El intervalo se define como ‘Range
High' - ‘Range Low’ para las entradas de proceso, termopar o rango de RTD definidas en la seccién A3
para entradas de temperatura. Si el PV estd justo fuera del intervalo indicado, el ajuste automético
intentara el ajuste desde encima o debajo del SP.

AJUSTE AUTOMATICO Y DESCONEXION DEL SENSOR

Cuando el controlador esté realizando el ajuste automético y se produce una desconexidn del sensor, se

cancela el ajuste automético y el controlador emite la potencia de salida de desconexién del sensor ‘Sbrk
OP' definida en la pestafia OP (seccidn 6.2.6). El ajuste automatico debe reiniciarse cuando desaparece la
condicién de desconexién del sensor.

AJUSTE AUTOMATICO E INHIBIR

Si el controlador esté realizando el ajuste automético cuando se establece ‘Inhibir’, el ajuste pasa al estado
de desactivado (Stage = Reset). Al liberar inhibir, el controlador volvera a iniciar el ajuste automatico.

AJUSTE AUTOMATICO Y PLANIFICACION DE GANANCIA

Cuando se habilita la planificaciéon de ganancia y se realiza un ajuste automatico, los valores PID calculados
se escriben en el conjunto PID que esté activo al finalizar el ajuste. Por lo tanto, el usuario puede realizar el
ajuste en los limites de un juego y los valores se escribirdn en el juego PID apropiado. No obstante, si los
limites estan cerca (porque el rango del bucle no es muy grande), al finalizar el ajuste no podré garantizarse
que los valores PID se escriban en el juego correcto, especialmente si el tipo de planificaciéon es PV u OP.
En este caso, el planificador (‘Sched Type') debera ajustarse en ‘Set' y elegirse manualmente el ‘juego
activo'.

CONDICIONES INICIALES

Configure los parametros descritos anteriormente.

Notas:

1. Se aplica el limite de potencia mas ‘estricto’. Por ejemplo, si Tune.HiOutput’ se ajusta al 80% y
'‘OP.OutputHi’ se ajusta al 70%, la potencia de salida se limitara al 70%

2. EIPV debe oscilar en cierto grado para permitir que el ajustador calcule los valores relevantes.
Deben establecerse los limites para permitir una oscilacién alrededor del punto de consigna.

INICIAR EL AJUSTE AUTOMATICO

Ajuste ‘TuneEn’ en ‘On’ en la pestafia Loop Tune del bucle correspondiente.
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6.2.3 PESTANA DE AJUSTE (cont.)

AJUSTE DESDE DEBAJO DEL SP (lazo de control DE CALOR/FRIO)
El punto en que se realiza el ajuste automatico (punto de control del ajuste) estéd designado para funcionar
justo por debajo del SP objetivo (bloque LOOP_PID - Main.TargetSP), el valor de funcionamiento previsto
del proceso. Usando un punto de control de ajuste configurado por debajo del SP objetivo garantiza que
el proceso no se caliente o enfrie en exceso y se calcula como,
Punto de control de ajuste = PV inicial + 0,75 (SP objetivo - PV inicial) donde el PV inicial es el PV medido
después de un periodo de estabilizacién de 1 minuto.
Ejemplo
Si SP objetivo = 500 °Cy PV inicial = 20 °C, el punto de control de ajuste se calcula en 380 °C.
Si SP objetivo = 500 °Cy PV inicial = 400 °C, el punto de control de ajuste se calcula en 475 °C.

Los sobreimpulsos serdan més pequefios en el segundo ejemplo, porque la temperatura del proceso
ya esté cerca del SP objetivo.

Cuando se ajusta automéaticamente un lazo de control de calor/frio y el PV inicial estd por debajo del SP, se
ejecuta una serie de ciclos para calcular los pardmetros de ajuste PID.

1. Seinicia el ajuste automatico, ‘Tune.Enable’ se ajusta en ‘On’ (A), pero la potencia de calor y frio
permanece desconectada durante 1 minuto (A - B) para que el algoritmo establezca la condicion de
estado fijo. Después, se calcula la PV inicial.

2. Elprimer ciclo de calor/frio (B - D) establece el primer sobreimpulso usado para calcular ‘PID.CBL’ si no
estd ajustado en automético.

3. Se producen dos ciclos de oscilacién (B - F) para medir la respuesta de pico a pico, el periodo real de
oscilacién y para calcular los términos PID.

4. Se aplica una fase adicional de calor (F - G) y se desconecta toda la potencia para dejar que la planta
responda de forma natural. Durante este periodo, se calcula el 'PID.R2G’y, después, se calcula
'PID.CBH’ usando la suma ‘PID.CBL x PID.R2G'.

5. Finaliza el ajuste automatico (‘Tune.Enable’ se ajusta en ‘Off ‘) (H). El lazo de control funciona ahora al
SP objetivo usando los valores de término PID ajustados automaticamente.

Nota: Esta operacion también se aplica si la PV inicial estd por encima del SP, pero en este caso el
proceso se inicia aplicando enfriamiento desde (B) en lugar de calentamiento.

Temperatura
A

SP objetivo Primer sobreimpulso  pico a pico

(Main.TargetSP) /
|

Punto de control de W/////I/W /////////} Histéresis (Alarms.Hyst)
ajuste

77T
I
I
I
I
I
I
I

PV inicial - oP
Salida alta
(Tune.HiOutput) | 1 T T Y
Salidacerof’?jl__’ 777777 Frl—-lf\/
Salida baja 1 1I 7: 777777 I T :7 'L 7777777777777
(Tune.LoOutput) |- (<=1 minuto 1| | 1 1 (I
A B cC D E F G H
» Tiempo
Figura 6.2.3b Ajuste desde debajo del SP - Lazo de control de calor/frio
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6.2.3 PESTANA DE AJUSTE (cont.)

AJUSTE DESDE DEBAJO DEL SP (LAZO DE CONTROL DE CALOR SOLO)

Cuando se ajusta automéaticamente un lazo de control de calor solo y el PV inicial esté por debajo del SP, se
ejecuta una serie de ciclos para calcular los pardmetros de ajuste PID. El funcionamiento es similar al lazo
de control de calor/frio pero, como no existe un canal de enfriamiento, se completa prematuramente y se
ignora el PID.R2G (ajustado en "1’ para lazos de control de calor solo).

1. Seinicia el ajuste automatico (‘Tune.Enable’ ajustado en '‘On’) (A) pero el calentamiento sigue
desactivado durante 1 minuto (A - B) para permitir al algoritmo establecer el estado fijo. Después se
calcula la ‘PVinicial'.

2. Elprimerciclo de calor(B - D) establece el primer sobreimpulso usado para calcular ‘PID.CBL’ (si no esta
ajustado en automatico). 'PID.CBH’ se define al mismo valor.

3. Se producen dos ciclos de oscilacion (B - F) para medir la respuesta de pico a pico, el periodo real de
oscilacién y para calcular los términos PID. Después, se calculan los términos PID.

4. Finaliza el ajuste automatico (‘Tune.Enable’ se ajusta en 'Off') (F). El lazo de control funciona ahora al SP
objetivo usando los valores de término PID ajustados autométicamente.

Nota: Esta operacion también se aplica si la PV inicial estd por encima del SP, pero se inicia aplicando
enfriamiento desde (B) en lugar de calentamiento. Se calcula 'PID.CBH’ (no PID.CBL) y se ajusta
‘PID.CBL’" en el mismo valor que 'PID.CBH".

Temperatura

A
SP objetivo
(Main.TargetSP)

Primer sobreimpulso pico a pico

| |
Punto de control de :/]}/[//[//[/// ; [l 7

ajuste

PV

7 /////}f Histéresis (Alarms.Hyst)

PV inicial — op

Salida alta Lo
(Tune.HiOutput) | 1 | I I T T N / 77777

Salidacero 4 - + - - — — — |- — — — - - -

Salidabaja | i 7: 777777 B
(Tune.LoOutput) | 4= <1 minuto 1 I I I

A B C D E F
» Tiempo
Figura 6.2.3c Ajuste desde debajo del SP - Lazo de control de calor solo
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6.2.3 PESTANA DE AJUSTE (cont.)

AJUSTE EN EL SP (FRIO/CALOR Y SOLO CALOR)

Cuando se ajusta automaticamente cualquier tipo de lazo de control y se configura la PV inicial en el mismo
valor que el SP, se produce una serie de oscilaciones para calcular los pardmetros de ajuste PID. Esta
operacion no calcula ‘PID.CBH' y ‘PID.CBL’ porque no hay una respuesta inicial a la aplicacién de
calentamiento o enfriamiento.

Nota: 'PID.CBH’y ‘PID.CBL’ nunca devolveran un valor inferior a 1,6 x PB.

1. Seinicia el ajuste automatico (‘Tune.Enable’ se ajusta en ‘On’) (A). La salida se mantiene en el valor
actual durante un minuto (A - B), y el SP debe permanecer en el 0,3% del intervalo del control (si
Setup.PB_Units se ajusta en %), o = 1 unidad de ingenieria (si se ajusta en 'Eng’). Se define el rango
utilizando los pardmetros ‘SP.RangeHi’' y ‘'SP.RangelLo’. Si durante este periodo el PV se sale de estas
condiciones, se cancela el ajuste automético y se reanuda desde por encima o debajo del SP, en
funcién de cémo se haya desplazado el PV.

No se usa un punto de control de ajuste porque el bucle ya esta en el SP.

2. Se producen ciclos de oscilacién (C - G) alternando la salida entre los limites de salida. Se miden la
respuesta de pico a pico y el periodo de oscilacién, y se calculan los términos PID.

3. Seaplicaunafase adicional de calor (G - H) y se desconecta toda la potencia (H) para dejar que la planta
responda de forma natural. Durante este periodo se calcula ‘PID.R2G'.

4. Finaliza el ajuste automaético ('Tune.Enable’ se ajusta en ‘Off’) (I). El lazo de control funciona ahora al SP
objetivo usando los valores de término PID ajustados automéaticamente.

Temperatura

A Pico a pico

PV

SP objetivo |
(Main.TargetSP) -

Salidaalta |
(Tune.HiOutput)

Salida cero

Salida baja
(Tune.LoOutput) |

» Tiempo

Figura 6.2.3d Ajuste desde debajo del SP - Lazo de control de calor/frio y solo calor
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6.2.3 PESTANA DE AJUSTE (cont.)

AJUSTE MANUAL

Si, por algln motivo, el ajuste automatico produce resultados insatisfactorios, es posible ajustar el
controlador manualmente. Hay una serie de métodos estandar para el ajuste manual. Aqui se describe el
método Zeigler-Nichols:

1.

w

Ajuste el punto de consigna en sus condiciones de funcionamiento normal (se asume que estan por
encima del PV, por lo que se aplica ‘calor solo’.

Ajuste los tiempos integral y derivativo (PID.Tiy PID.Td) en 'Off’

Ajuste el corte alto y bajo (PID.CBH y PID.CBL) en ‘Auto’.

Sila PV esté estable (no necesariamente en el punto de consigna), reduzca la banda proporcional (PB)
de forma que la PV empiece a oscilar, dejando tiempo entre los ajustes para permitir que el bucle se

estabilice. Anote el PB en este punto (PB", y anote también el tiempo de oscilaciéon (‘'T').
Si la PV ya esté oscilando, mida el tiempo de oscilacion ('T') y, después, aumente PB gradualmente
hasta el punto en que se detenga la oscilacién. Anote el PB en este punto (PB).

Si el controlador estd equipado con un canal de enfriamiento, activelo.

Observe la forma de onda de oscilacién y ajuste ‘PID.R2G’ hasta que observe una forma de onda
simétrica (figura 6.2.4e).

Ajuste ‘PID.PB’, 'PID.Ti"y 'PID.Td" seguin la tabla 6.2.3

Tipo de control PID.PB PID.Ti PID.Td

Solo proporcional 2 x PB' Desactivado | Desactivado
P+l 2.2 x PB’ 0.8xT Desactivado
P+1+D 1.7 x PB’ 0.5xT 0.12xT

Tabla 6.2.3 Calcular los valores del parametro

Punto de consigna

R2G correcto

||

R2G
r\_/ demasiado
/'\J

Temperatura

grande

R2G
demasiado
pequefio

> Tiempo

Figura 6.2.3e Ajuste de forma de onda de ganancia relativa de frio
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6.2.3 PESTANA DE AJUSTE (cont.)

VALORES DE CORTE

Los términos PID se calculan a partir de la tabla 6.2.3 anterior y deben introducirse antes de definir los

valores de corte.

El procedimiento anterior configura los pardmetros para un éptimo control de estado fijo. Si se producen
niveles inaceptables de sobreimpulso o infraimpulso durante el inicio, o después de grandes cambios
bruscos de la PV, deben configurarse manualmente los pardmetros de corte del siguiente modo:

1. Configure inicialmente los valores de corte a un ancho de banda proporcional convertido en unidades
de visualizacién. Esto puede calcularse tomando el valor porcentual que se ha instalado en el
parémetro ‘PID.PB’ e introduciéndolo en la siguiente férmula:

PB/100 X Intervalo del controlador = corte alto y corte bajo
Por ejemplo, si PB = 10% y el intervalo del controlador es de 0 a 1.200 °C, entonces
Corte alto = Corte bajo = 10/100 X 1.200 = 120

2. Sise observa sobreimpulso después de los ajustes correctos de los términos PID, aumente el valor de
'PID.CBL’ por el valor del sobreimpulso en las unidades de visualizacién. Si se observa infraimpulso,
aumente el valor del pardmetro ‘PID.CBH’ por el valor del infraimpulso en las unidades de

visualizacion.

Unidades de visualizacién

MainSP H - - — - fF — -

Ajuste PID.CBH para reducir
el infraimpulso al ajustar
desde encima del SP

Sobreimpulso
inicial

Ajuste PID.CBL para reducir el
infraimpulso al ajustar desde

Sobreimpuls
encima del SP

o inicial

- Tiempo

Figura 6.2.3f Ajuste manual del corte alto (PID.CBH) y corte bajo (PID.CBL)

PARAMETROS DE LA PESTANA DE AJUSTE
Consulte la seccidon 6 del manual de referencia de LINblocks para obtener todos los detalles de este bloque

Enable ‘On’ inicia el proceso de ajuste automatico.

HiOutput Especifica el porcentaje méximo de nivel de potencia admisible para la salida durante
el proceso de ajuste.

LoOutput Especifica el porcentaje minimo de nivel de potencia admisible para la salida durante
el proceso de ajuste.

State Muestra el estado del ajuste automético como Off, Running, Ready, Complete,
Timeout, Ti_limit o Iimite R2G

Stage Muestra el progreso del ajuste automatico como Reset, None, Monitor, CurrentSP,
NewSP, ToSP, Max o <in.

StageTim Muestra el tiempo desde que se ha producido el dltimo cambio en ‘Stage’.
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6.2.4 Pestana PID

Los parédmetros PID se usan para optimizar el control del bucle.

Si se configura el bucle para control activado/desactivado, solo esta disponible PID.LBTn.

|

x

Block: Loopl.Main | Setup | Tune | FID | 5P a3l Diag | Alams | Comment | Connections

SchedTyp
Hum$Sets
Reminput
ActivSet

IntBal

PB1
Til
Tt

CBH1
CBL1
MR
LBT1
OPHi
OPLo1

Rem Alarms

3

25 Set?

Sett Set3 Haga clic con el botén
Setd izquierdo del raton

Ma Sets para mostrar la
Set6 fia del menu

200 Eng or % SetT pestana €

360 Secs Setd desplegable.

Off Secs

Auto

Ao

0.0 %,

100 Secs

1000 %

1000 %

Figura 6.2.4a Pestaia PID

PARAMETROS DE LA PESTANA PID

Nota: En la lista siguiente, los pardmetros con el sufijo ‘1" hacen referencia a PID juego 1. Encontrara
pardmetros idénticos para otros juegos PID en los bloques ‘Tune_Set’ asociados, como el parédmetro
‘Bound’, que ajusta el valor de transicion desde el juego anterior.

ActivSet
CBH1, CBL1

IntBal

LBT1

MR1

PB1
OPHi1, OPLo1

R2G1

RemlInput

Muestra el juego PID utilizado en ese momento.

Corte alto y corte bajo son valores que modifican la cantidad de sobreimpulso o
infraimpulso que se produce a causa de un gran cambio brusco de la PV (por ejemplo,
en condiciones de inicio). Son independientes de otros términos PID, lo que significa
que los términos PID pueden ajustarse para un 6ptimo control de estado fijo, dejando
que los valores de corte controlen cualquier sobreimpulso. A continuacién se describe
con mas detalle.

‘On’ significa que se aplica el calculo de equilibrio integral para evitar cambios bruscos
en la potencia de salida.

Tiempo de desconexién del bucle. Se considera que se ha producido una
desconexién del bucle si el PV no responde a un cambio en la potencia de salida antes
del tiempo de desconexién del bucle.

Reinicio manual. El ajuste de la potencia de salida necesario para eliminar los errores
de estado fijo del funcionamiento en el modo de control proporcional. Este valor se
introduce en la salida para obligar al PV a igualar el punto de consigna.

Especifica el valor de banda proporcional (seccién 6.2.2) para el juego 1.

Limites de salida méximo y minimo para el juego 1. NumSetsEspecifica el nimero de
juegos PID que se usardn (ocho como méximo). Cada juego adicional se configura en
un bloque Tune_Set individual y se asocia usando Set2 a SetN (donde N = valor de
NumSets). Un bloque TuneSet llamado ‘Heat2’ se asocia con Set3 en la ilustracién
anterior). Deben existir los bloques Tune_Set relevantes (‘Cool1'y ‘Heat2’ en nuestro
ejemplo) antes de poder editar los pardmetros ‘NumSets'.

Para los bucles en los que se ha configurado enfriamiento, este valor de ‘ganancia
relativa de frio’ compensa las distintas eficiencias del enfriamiento y calentamiento de
la planta de proceso. A continuacion se describe con mas detalle.

Si SchedTyp (anterior) se ajusta en 'Rem’, se usa este valor ‘RemlInput’ para determinar
qué juego PID debe usarse.
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6.2.4 Pestana PID (cont.)

SchedTyp Especifica un método para las transferencias desde un juego PID al siguiente.

Off No se usa un juego PID.

Manual El operador selecciona el juego PID requerido

SP La seleccién del conjunto PID se controla mediante el valor del punto de consigna
operativo (Main.WSP). Se incluye un valor de histéresis interna del 0,1% del intervalo
del bucle.

PV La seleccién del conjunto PID se controla mediante el valor de la variable del proceso
(Main.PV). Se incluye un valor de histéresis interna del 0,1% del intervalo del bucle.

Error La seleccién del juego PID se controla mediante la diferencia entre los valores del

punto de consigna operativo (Main.WSP)y el valor de la variable de proceso (Main.PV).
Se incluye un valor de histéresis interna del 0,1% del intervalo del bucle.

OP La seleccién del juego PID se obtiene a partir del valor de salida operativo (Main.WrkOP)
e incluye una histéresis definida internamente del 0,5% del intervalo de salida
Rem La seleccién del juego PID se obtiene a partir del valor de un pardmetro de entrada

remota (PID.RemlInput). Se incluye un valor de histéresis definida internamente del
0,1% del intervalo del bucle.
Ti1 Tiempo integral (seccién 6.2.2) para el juego 1. Desactivado = accidn integrativa deshabilitada

Td1 Tiempo derivativo (seccion 6.2.2) para el juego 1. Desactivado = accién derivativa deshabilitada

GANANCIA RELATIVA DE FRIO (R2G))

La ganancia relativa de frio (R2G) es un parametro de ajuste que corresponde a la ganancia de la salida de
control del canal 2, en relacién con la salida de control del canal 1.

R2G compensa los distintos niveles de alimentacién disponibles para calentar, en comparacién, con la
potencia disponible para enfriar un proceso, como aplicaciones de refrigeracién de agua que podrian
requerir un valor R2G de 0,25 porque el proceso de enfriamiento es cuatro veces mas eficaz que el de
calentamiento.

R2G se establece automaticamente al realizar el proceso de ajuste automético.
CORTE ALTO Y BAJO (CBH Y CBL)

Corte alto (PID.CBH) y corte bajo (PID.CBL) son valores que modifican la cantidad de sobreimpulso o
infraimpulso que se produce durante grandes cambios bruscos de la PV (por ejemplo, en condiciones de
inicio). El corte es independiente de los términos PID, lo que significa que es posible definir los términos
PID para una éptima respuesta de estado fijo, mientras que CBH y CBL se usan para modificar cualquier
sobreimpulso que pudiera darse.

El corte implica mover el PB hacia el punto de corte mas cercano al valor medido, siempre que este ultimo
quede fuera del PB y que la potencia esté saturada (al 0 o 100% para un controlador de calor solo). EI PB
se mueve hacia abajo, hacia el punto de corte inferior, y espera a que el valor medido entre en él. Después,
acompana al valor medido con el control PID completo hasta el SP. En algunos casos, puede producirse
una ‘caida’ en el valor medido al acercarse al SP (ver a continuacidn), pero generalmente reduce el tiempo
necesario para poner el proceso en funcionamiento.

La accién descrita anteriormente se invierte para la bajada de temperatura.
Si PID.CBH y PID.CBL se ajustan en Auto, los valores se configuran automéaticamente en 3 x PB..
Temperatura

A

CBH } — = = = = = = e e ————— - - -

-a— Nivel de salida 0%

SP = . .
-a— Nivel de salida 100%

CBL - = /- - - - oo~

p Tiempo

Figura 6.2.4b Configuracion de corte alto y bajo (CBH y CBL)
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REINICIO MANUAL (MR)

En un control PID, 'Ti" elimina automaticamente el error de estado fijo del SP. Si el control PID se cambia al
control PD, 'Ti" se ajusta en ‘OFF' y en estas condiciones el valor medido puede no estabilizarse con
precisidon en el SP. El pardmetro MR representa el valor de la salida de potencia que se emitird cuando el
valor sea 0 (cero). Para eliminar el error de estado fijo, el valor MR debe configurarse manualmente.

DESCONEXION DEL BUCLE

Desconexidn del bucle intenta detectar la pérdida de la accién de restablecimiento en el lazo de control
comprobando la salida de control, el valor del proceso y su velocidad de cambio. Como los tiempos de
respuesta varian de un proceso a otro, el pardmetro tiempo de desconexién del bucle (LBT) permite
establecer un tiempo antes de que se active la alarma de desconexion del bucle (LpBreak, consulte la
seccidn 6.2.7 'Pestafia Diagndstico’). LBT se establece automaticamente en el ajuste automatico.

El pardmetro Alarma de desconexidn del bucle no tiene efecto directo sobre el control. Para definir el
comportamiento en las condiciones de desconexidn del bucle, el pardmetro debe estar conectado, por
ejemplo, con un relé, que después puede activar un indicador externo.

Se asume que, siempre que la potencia de salida solicitada se encuentre dentro de los limites de potencia
de salida de un lazo de control, el bucle esté funcionando en control lineal y, por lo tanto, no en una
condicién de desconexidn del bucle. Sin embargo, si la salida se vuelve saturada, el bucle estara
funcionando fuera de su regién de control lineal. Si la salida se mantiene saturada a la misma potencia de
salida durante un tiempo considerable, puede ser indicativo de un fallo en el lazo de control. El origen de
la desconexién del bucle no es importante, pero la pérdida de control podria ser catastréfica.

Como normalmente se conoce el peor caso de la constante de tiempo para una carga determinada, es
posible calcular el peor caso de tiempo en el que la carga deberia haber respondido con un movimiento de
temperatura minimo. Al realizar este célculo, es posible usar la velocidad de acercamiento al punto de
consigna correspondiente para determinar si el bucle no es capaz de seguir controlando el punto de
consigna elegido. Siel PV se aleja del punto de consigna o se acerca al punto de consigna a una velocidad
inferior a la calculada, se alcanzaria la condicion de desconexidon del bucle.

Si se realiza un ajuste automatico, el tiempo de desconexidn del bucle se ajusta autométicamente en Ti x 2
para un bucle Pl o PID, o en 12 x Td para un bucle PD. Para un controlador de activado/desactivado, la
deteccién de desconexion del bucle se basa en unos ajustes de rango del bucle como 0,1 x intervalo, donde
intervalo = rango alto - rango bajo. Por lo tanto, sila salida se encuentra en el limite, y el PV no se ha movido
0,1 del intervalo en el tiempo de desconexién del bucle, se produciré la desconexién del bucle.

Si el tiempo de desconexidn del bucle es 0 (desactivado), es posible establecerlo manualmente. Después,
si la salida esté en saturacidn y el PV no se ha movido >0,5 x Pb en el tiempo de desconexién del bucle, se
considera que se ha producido una condicién de desconexién del bucle.

Nota: Siel tiempo configurado en LBTn es 0 (desconectado), la deteccion de desconexién del bucle
estd deshabilitada.
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PLANIFICACION DE GANANCIA

En algunos procesos, el juego PID ajustado puede ser diferente a bajas y a altas temperaturas, en especial
en sistemas de control donde la respuesta a la potencia de enfriamiento es notablemente diferente de la
respuesta a la potencia de calentamiento, o cuando se han producido cambios en el proceso. La
planificacién de ganancia permite guardar una serie de juegos PID y permite transferir automaticamente el
control entre un juego de valores PID y otro. Para este instrumento, el nimero méaximo de juegos es tres, lo
que significa que se incluyen dos limites para seleccionar cudndo se usaré el proximo juego PID. Cuando
se sobrepasa un limite, se selecciona el siguiente juego PID de forma fluida. Se usa histéresis para detener
la planificacion de oscilacién en los limites.

La planificacién de ganancia es basicamente una tabla de bisqueda que puede seleccionarse usando
distintos tipos o estrategias. El ajuste automéatico configura el juego PID activo planificado.

El pardmetro ‘SchedTyp’ ofrece los siguientes tipos de planificaciéon de ganancia:

Set El juego requerido seleccionado por el usuario. Como opcién, puede usarse la
conexidn software para controlar la seleccion del juego PID

Punto de consigna La transferencia entre juegos depende del valor del punto de consigna

PV La transferencia entre juegos depende del valor del proceso

Error La transferencia entre juegos depende del valor del error

Salida La transferencia entre juegos depende del valor de demanda de salida

Remote Puede conectarse al planificador un pardmetro remoto. Después, se selecciona el

juego PID en funcién del valor de esta entrada.

PV (ejemplo)
A

limite 2 - 3—

limite 1-2—»

4

4 4
r T 3 >

Tiempo
Juego 1 Juego 2 Juego 3

Figura 6.2.4c Planificacion de ganancia
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| =

* | Block; Loop.Main | Setup | Tune | PID 5P ap Diag | Alarms | Comment | Connections

RangeHi 13720 Eng Alarms
RangelLo -200.0 Eng
SPTrim o0 Eng
SPselect SR SPTrimiHi 0.0 Erg
SPTrimLo 0.0 Eng
SP1 100.0 Eniy
Sp2 oo Eng ManTrack Off
SPHiLim 153720 Eng SPTrack Off
SPLoLim -200.0 Eng
TrackPV 0.0 Erg
ARSPEN Mo TkPVstat oo
AKSP a0
TrackSP 0.0 Erng
RateSP 200 Engmin
SPIntBal Off
RateDone o
SPRateDs Yes
ServToPV e

iex

Figura 6.2.5a Pardmetros de la pestaiia SP

La pestafia punto de consigna (SP) ofrece pardmetros para configurar el punto de consigna del lazo de
control. EI SP de control, definido como el punto de consigna operativo (Main.WSP), es el valor usado para
controlar el PV en un lazo de control, y puede ser:

1. SP.SP1 0 SP.SP2 (configurado por el usuario y activado por una sefial externa o mediante la interfaz de
usuario).
2. SP.AItSP, una fuente analdgica externa (remota)

SP.RateDone
(spspselect ) (SPAISPEN ) SP.SPRateDs
|

] .
| | Si

} | SPRangeHi/ I SPRatesP | | I3[ >\ Valorusadoenel
SP.SP1 —P—%: No X SPRangelo, Si | ’ o > algoritmo de control
ol SP.SPHiLim/ ('%'
SP.SP2 =———10 —»| SPSPTrim = SP'SPLoLim — No
. , o
SPAISP Si =< SP.SPTrimHi/ No
SP.SPTrimLo
MainTargetSP — - > MainWSP
— _/ Rampa méx.
Rampa
Cambio de otras entradas, como __ [ — > Estado d
staco de

PV, estado de rampa, servo, SP h
Rampa min. rampa

Figura 6.2.5b Diagrama de bloques de la pagina de punto de consigna

Cuando se configura el lazo de control, los cambios en el punto de consigna objetivo pueden provocar
cambios bruscos en el valor de salida. Al configurar el equilibrio integral del punto de consigna
('SP.SPIntBal’), es posible evitar los cambios bruscos y cambiar la potencia de salida gradualmente de
acuerdo con la demanda del usuario a través de una pantalla de usuario.

Esta pagina también permite limitar la velocidad de cambio del punto de consigna antes de que se aplique
al algoritmo de control y ofrece limites del punto de consigna superior e inferior ('SP.SPHiLim'y
‘SP.SPLoLim’), para los puntos de consigna locales ‘'SP.SP1"y 'SP.SP2".

‘SP.RangeHi’' y ‘'SP.Rangelo’ ofrecen informacidn sobre el rango al lazo de control en el célculo de control
para generar el ancho de banda proporcional (intervalo = SP.RangeHi - SP.Rangelo). Estos pardmetros
afectan a todos los valores SP.

Existen métodos de seguimiento configurables por el usuario, que permiten realizar transferencias fluidas
entre los valores SP y entre los modos operativos
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Unidades de
max. G +Intervalo
— | SPRangeHi G
72N N %N %N %N
SP.SPTrimHi
SP.SPHiLim
SP.AItSP SP.SP1 SP.SP2 Main.TargetSP: Main.WSP Alarms.all SP.SPTrim
SP.SPLoLim
SP.SPTrimLo
N U N N N
~————————— SPRangelo Q
Unidades de Q -Intervalo
min.

Figura 6.2.5c Limites del punto de consigna

LIMITE DE VELOCIDAD DEL PUNTO DE CONSIGNA (‘RATESP’)
‘RateSP’ permite limitar la velocidad de cambio del punto de consigna para evitar cambios bruscos en el
punto de consigna. El pardmetro es un limitador de velocidad simétrico que incluye cualquier ajuste de
punto de consigna (SPTrim) configurado que se aplique al SP operativo (Main.WSP).
RateSP’ se activa mediante el pardmetro deshabilitar imite de velocidad del punto de consigna ‘SPRateDS'.
Si ‘RateSP’ estd ajustado en Off, cualquier cambio realizado en el SP seré efectivo de inmediato pero,
cuando se defina un valor, cualquier cambio en el SP tendra lugar a la velocidad méxima de RateSP (en
unidades por minuto). ‘RateSP’ se aplica a 'SP1’, 'SP2" y 'AltSP".
Cuando ‘RateSP’ esté activo, 'RateDone’ mostrard ‘No'. Cuando el punto de consigna haya alcanzado el
valor configurado en este pardmetro, ‘RateDone’ cambiard a 'Yes', pero se restablecerd a ‘No’ si se cambia
el punto de consigna objetivo (TargetSP).
Cuando 'RateSP’ se define a un valor distinto de Off, ‘'SPRateDS’ puede usarse para activar/desactivar
‘RateSP’, lo que evita la necesidad de alternar este pardmetro entre Off y un valor.
La limitacién de velocidad del punto de consigna se suspende y ‘Main.WSP' se ajusta a cero si el PV estéd en
desconexién del sensor (‘Diag.SensorB’ se ajusta en ‘Yes' y ‘Alarms.SBreak’ se ajusta en ‘True’). Cuando
desaparece la desconexion del sensor, ‘Main.WSP’ regresa al punto de consigna definido a la velocidad
configurada en 'RateSP".

SEGUIMIENTO DEL PUNTO DE CONSIGNA (‘'SPTRACK')
El seguimiento del punto de consigna garantiza que el punto de consigna local (SSP1 o SSP2) sigue el valor
del punto de consigna alternativo (‘AltSP’) mientras esté seleccionado 'AltSP’. Esto garantiza una
transferencia fluida al regresar a ‘SP1' 0 ‘SP2". La transferencia fluida no tiene lugar al cambiar desde local
a remoto.
Si se configura un valor limite de velocidad del punto de consigna, el cambio en el valor del punto de
consigna se realizara al valor establecido (en unidades por minuto) al cambiar de ‘SP1" 0 'SP2’ a ‘AltSP".
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SEGUIMIENTO DEL PUNTO DE CONSIGNA (cont.)
El punto de consigna usado por el control puede ser:

1. Punto de consignalocal ‘SP1’ 0 'SP2’, seleccionado mediante ‘SPSelect’, a través de comunicaciones en
serie o mediante una entrada digital. SP1y SP2 pueden usarse, por ejemplo, para alternar entre las
condiciones de funcionamiento normal y el estado de reposo. Si‘RateSP’ se ajusta en OFF, el nuevo
valor del punto de consigna se adopta de inmediato al cambiar el conmutador.

2. Unafuente analdégicaremota. Puede conectarse lafuente a un médulo de entrada analégica conectado
a 'AltSP’ o puede ser un valor de usuario conectado a 'AltSP’. El punto de consigna alternativo se usa
cuando ‘AtSPEN’ se ajusta en ‘Yes'.

SEGUIMIENTO MANUAL

Cuando el lazo de control esta funcionando en el modo manual, el punto de consigna seleccionado
actualmente ('SP.SP1’" 0 ‘SP.SP2') sigue a PV. Cuando el lazo de control reanuda el control automético, no
se producirad ningin cambio brusco en el punto de consigna calculado. El seguimiento manual no se aplica
al punto de consigna alternativo ('SP.AItSP’).

DE SERVO A PV Valor
Después de apagar y encender el instrumento, es A I I Main.WSP
posible aumentar el tiempo que se tarda en obtener / Main.PV
‘Main.WSP’ configurando ‘SP.ServToPV'. Cuando ! / .
, e T i~ . 4 _ - Main.TargetSP
SP.ServToPV' indica ‘On’, se usa la PV medida , ,
(‘Main.PV') como punto de partida para Main.WSP. I I /
1 H | |
Elsto redu|<:$ el tle;ano que se necesita para que WSP SenToPV .y
alcance el TargetoF. ajustado en Off ajustado en On » Tiempo

Figura 6.2.5d Punto de partida de PV

PARAMETROS DE LA PESTANA SP

AltSP

AltSPEN
ManTrack

Range Hi (Lo)

El valor se obtiene del punto de consigna alternativo (remoto) conectado al bucle a
través de un canal de entrada analdgica.

Cuando se ajusta 'Yes', el punto de consigna de obtiene de la entrada 'AltSP".

‘On’ activa el seguimiento manual, que permite que el SP1 o SP2 seleccionado en ese
momento siga al valor de la PV, de forma que no se produzca un cambio brusco al
reanudarse el control automético. '‘Off' desactiva el seguimiento manual.

Limites de rango alto (bajo) para todos los puntos de consigna en el lazo de control

RateDone Yes' indica que el lIimite de velocidad del punto de consigna ha alcanzado su objetivo
(es decir, el punto de consigna operativo ha alcanzado el punto de consigna objetivo).
‘No' significa que continla el proceso de rampa.

RateSP Especifica la velocidad maxima de cambio para el punto de consigna.

ServoToPV Cuando se ajusta en 'Yes', la PV medida se usa como el punto de partida para el punto
de consigna operativo. Cuando se ajusta en ‘No’, el punto de consigna operativo se
restablece y reinicia.

SPRateDS 'Yes' permite que el punto de consigna operativo realice cambios bruscos. Cuando se
ajusta en ‘No’, la velocidad méxima del cambio se limita al valor de RateSP.

SPSelect Permite seleccionar SP1 o SP2 como el punto de consigna actual. Solo se lee si esta
conectado.

SP1(2) Valor del punto de consigna 1(2)

SPHiLim, SPLoLim Valores méximo y minimo permitidos para los puntos de consigna.

SPIntBal Cuando se ajusta en ‘On’, el célculo de equilibrio integral del punto de consigna se
aplica cuando se cambia TargetSP para garantizar una respuesta suave. Cuando se
ajusta en ‘off, el célculo no se aplica.

SPTrack ‘On’ activa el seguimiento del punto de consigna, que permite que el SP1 o SP2
seleccionado en ese momento siga al valor del punto de consigna alternativo, de forma
que no se produzca un cambio brusco al cambiar el punto de consigna alternativo al
punto de consigna local. ‘Off’ desactiva el seguimiento del punto de consigna.
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6.2.5 PESTANA SP (cont.)

SPTrim Es posible aplicar un valor de desviacién al punto de consigna.

SPTrimHi (Lo) Los valores méximo y minimo para ‘SPTrim'’

TrackPV El valor de la PV seguida al activar el seguimiento.

TkPVStat El estado de la PV seguida. ‘Good’ indica que la PV muestra un valor de confianza

obtenido del proceso mediante un bloque de entrada. ‘Bad’ indica que se ha
producido un fallo de hardware o que falta el médulo E/S relevante.

6.2.6 Pestana OP

| 3

*!| Block: Loop1.Main | Setup | Tune | PID Sp oF Diag || Alams %ﬂmment Connections

OutputHi 100.0 e Alarms
Outputlo ufiu} k)
ChiCutpt 0.0 k- Shrkop oo
S SafeOP an
£ ManMode Track
RateOP Off Sein ManOP an %
Forcedop o0 k)
Eng ManStart Off
Eng PwiffEnh Mo
Secs Pwrffln 0 wiolts
Secs
FFType Mone
%
W S
i
% %
TrackOP 0
TrackEn Off
ShrkMode ShrkoP Rem{PL on Yo
RemOPH on Yo

Jerties

Figura 6.2.6a Pestafia salida (OP)

La funcidén de salida (OP) selecciona las fuentes de salida correctas que se usan, determina si aplicar calor o
frio y, después, aplica los valores de anticipacidn de potencia, enfriamiento no lineal y limite.

Las salidas, ‘'OP.Ch10utpt’' y ‘'OP.Ch20utpt’, se conectan normalmente a un médulo de salida y se
convierten una sefal analdgica o de tiempo proporcional para movimiento de valvulas, calentamiento o
enfriamiento eléctrico. Estos pardmetros se limitan usando los limites superior e inferior ‘OP.OutputHi’ y
‘OP.OutputLo’. También puede ser necesario realizar la siguiente configuracién adicional:

1.

2.

Es posible configurar limites de salida individuales para cada juego de pardametros cuando se utiliza la
planificacién de ganancia.

'Diag.SchdOPHi'y ‘Diag.SchdOPLo’ pueden configurarse en valores que anulan los valores de salida de
planificacién de ganancia.

Es posible aplicar limites ((OP.RemOPH’ y ‘'OP.RemOPLo’) desde una fuente externa. Estos pardametros
pueden conectarse a un médulo de entrada analdgica de forma que pueda aplicarse un limite
mediante una estrategia externa. No obstante, si estos pardmetros no estan conectados, se aplica el
limite +100% cada vez que se enciende el instrumento.

Se aplica a la salida el juego més ‘estricto’ de Remoto y PID si se establece un limite general usando los
parametros ‘OP.OutputHi’ y ‘'OP.OutputLo’.

'‘Diag.WrkOPHi' y ‘Diag.WrkOPLo' son parametros de solo lectura que muestran los limites de salida
operativos generales.

Notas:

1. Los limites de ajuste son una parte distinta del algoritmo y se aplican a la salida durante el
proceso de ajuste. Los Iimites generales OP.OutputHi y OP.OutputlLo tienen siempre prioridad.

2. Cada'OPHin’'y ‘OPLon’ se obtiene a partir de un bloque Tune_set identificado por la ‘'n’, donde
la'n" es el nUmero del juego PID.
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Figura 6.2.6b Limites de salida

LIMITE DE VELOCIDAD DE SALIDA (‘OP.RateOP’)

El limite de velocidad de salida permite controlar la velocidad de cambio de la salida para evitar cambios
bruscos en el valor de salida. El limite es un limitador de velocidad simétrico aplicado a la salida operativa
('Main.WrkOP'), y esté activo en los modos tanto automético como manual. Para aplicar el limite, se
determina la direccion en la que cambia la salida y se aumenta o se reduce la salida operativa hasta que sea
igual a la salida objetivo requerida.

El valor del aumento o reduccidn se calcula en funcidn de la velocidad de muestreo (actualizacién) del
algoritmo, es decir 100 ms, y del valor configurado de OP.RateOP. Cualquier cambio de la salida que sea
inferior al incremento limite de la velocidad se aplicard de inmediato. Se calcula la direccidn y el tamario
del aumento en cada ejecucién del limite de velocidad, de forma que si se cambia el limite de velocidad
durante la ejecucién, el nuevo valor se aplica de inmediato. Sise cambia la salida durante la limitacion de
la velocidad, el nuevo valor se aplica de inmediato en la direccién del limite de velocidad.

El limite se corrige automaticamente, de forma que si el aumento es pequefio y se pierde en el célculo de
coma flotante, se acumulara el aumento hasta que se aplique.

El pardmetro desactivar limite de velocidad de salida ‘OP.RateDis’ activa y desactiva ‘OP.RateOP’. Sise
desactiva el limite (Off), se aplica de inmediato cualquier cambio realizado en la salida, pero cuando se
define un valor distinto de 'Off’, cualquier cambio de la salida tendré lugar a la velocidad establecida, en %
por segundo.

Cuando el limite se define a un valor distinto de Off, ‘OP.RateDis’ puede usarse para activar/desactivar el
limite, lo que evita la necesidad de alternar este pardmetro entre Off y un valor.

MODO DE DESCONEXION DEL SENSOR (SBRKMODE)

El pardmetro de modo de desconexidn del sensor determina la respuesta del lazo de control cuando el
sistema de medida detecta una desconexidn del sensor. Cuando se detecta una desconexién del sensor,
es posible configurar la salida para que adopte un valor preestablecido- (‘OP.SbrkOP’) o se mantenga en el
valor actual ('OP.SbrkMode’ ajustado en ‘Hold’).

Cuando ‘OP.SbrkMode’ = 'SbrkOP’, |a salida progresa en rampa hasta el valor preestablecido a la velocidad
definida en ‘OP.RateOP’, (a menos que ‘OP.RateOP’ = 'Off', en cuyo caso la salida pasa directamente al valor
preestablecido. Cuando'OP.SbrkMode’ ="Hold’, la salida del bucle se mantiene en el Gltimo valor correcto.
Si se ha configurado un valor de ‘OP.RateOP’ distinto de 'Off', puede producirse un pequefio salto a causa
del limite de ‘Main.WrkOP’ sobre el valor de dos segundos.

Cuando desaparece la desconexion del sensor, la salida de potencia avanza en rampa desde el valor actual
y se transfiere gradualmente al valor de control.
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6.2.6 PESTANA OP (cont.)

SALIDA FORZADA (FORCEDOP)

Esta prestacion permite al usuario especificar lo que debe hacer la salida del bucle al pasar del control
automatico al control manual. El valor predeterminado es que se mantiene la potencia de salida, pero el
usuario puede ajustarla.

Si se ajusta el modo manual en ‘Step’, el usuario puede definir el valor manual de la potencia de salida y la
salida se forzara a este valor en la transicién a manual.

Si el modo manual se ajusta en ‘Track’, la salida se transfiere a la salida manual forzada y las posteriores
modificaciones de la potencia de salida se reflejan en el valor de salida manual.

Si el modo manual se ajusta en ‘Last Man. Out’, al pasar del modo automético a manual, la salida adopta el
dltimo valor de salida manual.

ANTICIPACION DE POTENCIA

La anticipacion de potencia (PFF) se usa al accionar un elemento de calentamiento eléctrico. Supervisa la
tensién de la linea y compensa las fluctuaciones antes de que afecten a la temperatura del proceso, lo que
ofrece un mejor rendimiento de estado fijo cuando la tensién de la linea no es estable.

PFF se usa sobre todo para salidas de tipo digital que accionan contactores o relés de estado sélido. Como
solo resulta Gtil en este tipo de aplicacién, puede desconectarse usando el pardmetro ‘OP.PwrffEnb’. Debe
desactivarse para cualquier proceso distinto de calentamiento eléctrico.

Ejemplo

Imagine que un proceso se ejecuta al 25% de potencia, con un error cero y, entonces, la tensién de la linea
cae un 20%. La potencia de calentamiento caeria un 36% debido a la dependencia al cuadrado de la
potencia sobre la tension. Se produciria una bajada de temperatura. Después de un tiempo, el termopary
el controlador detectarian esta bajada y aumentarian el tiempo de funcionamiento del contactor lo
suficiente para devolver la temperatura al punto de consigna. Mientras tanto, el proceso se ejecutaria a una
temperatura algo menor de la 6ptima, lo que podria provocar alguna imperfeccién en el producto.
Cuando se activa la anticipacién de potencia, se monitoriza continuamente la tensién de la lineay se
aumenta o reduce el tiempo de funcionamiento para compensarla de inmediato. De esta forma, el proceso
nunca sufrird una alteracién de la temperatura a causa de un cambio en la tensién de la linea.

La anticipacion de potencia no debe confundirse con la realimentacion, que se describe a continuacion.

TIPO DE FRIO

Los métodos de enfriamiento varian de una aplicacién a otra. Por ejemplo, un tambor extrusionador puede
enfriarse mediante aire forzado (con un ventilador) o haciendo circular agua o aceite en torno a una camisa.
El efecto de enfriamiento sera diferente en funcién del método empleado. CoolType se usa para ajustarse
a distintos tipos de métodos de enfriamiento, del siguiente modo:

Lineal El algoritmo de enfriamiento puede ajustarse en lineal cuando la salida del controlador
cambia linealmente con la sefal de demanda PID.

Aceite 'OP.CoolType’ ="Oil'. Como el aceite no se evapora, en general, los impulsos de enfriamiento
con aceite se aplican de forma lineal.

Agua Si la zona refrigerada estd a mucho méas de 100 °C, los primeros impulsos de agua se
evaporan, lo que produce un enfriamiento mucho mayor a causa del calor latente de la
evaporacion. Cuando se enfria la zona, se produce menos evaporacién (o incluso ninguna)y
el enfriamiento es menos eficaz.

Ajustar ‘'OP.CoolType’ en ‘Water’ aplica impulsos de agua mucho mas breves durante el
primer porcentaje del rango de enfriamiento, cuando es probable que el agua se evapore.
Esto compensa la transiciéon desde el potente enfriamiento evaporativo inicial.

Ventilador  'OP.CoolType’ = ‘Fan’. El enfriamiento con ventilador es mucho més suave que el
enfriamiento con agua, por lo que no es inmediato ni decisivo (debido a la amplia ruta de
transferencia térmica a través del mecanismo del proceso). En el enfriamiento con ventilador,
es tipico un ajuste de la ganancia de enfriamiento de tres hacia arriba. La aplicacién de
impulsos al ventilador no es lineal y esta falta de linealidad se debe a una combinacién del
movimiento de aire forzado y la eficacia del ventilador en funcién de la velocidad del aire (es
decir, la eficacia de un ventilador al producir un flujo de aire a baja velocidad (laminar) es
distinta de su eficacia al producir un flujo a alta velocidad (turbulencia).
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6.2.6 PESTANA OP (cont.)

REALIMENTACION

La realimentacién es un método para afiadir un componente adicional escalable a la salida PID antes de
cualquier limitacién. Por ejemplo, puede usarse para la implementacién de bucles en cascada y control de
cabezal constante o bien para precargar la sefial de control con un valor cercano al que se necesita para
alcanzar el punto de consigna, lo que mejora la respuesta del sistema. La realimentacion (FF) se aplica de
forma que la salida PID esté limitada por limites de ajuste (OP.FFTrimLim) y actia como un ajuste del valor
FF (OP.FFOP). Este valor se obtiene a partir de la PV o del punto de consigna escalando la PV o el SP por
‘OP.FFGain’y 'OPFFOffset’. Como opcidn, si OP.FFOP = Remote, puede usarse un valor remoto para el
valor FF, pero no esté sujeto a ningln escalado. El valor FF resultante se aflade a la OP PID limitada y se
convierte en la salida PID en lo que concierne al algoritmo de salida. Después, debe eliminarse la
contribucion OP.FFOP del valor de realimentacién generado antes de que el algoritmo PID lo utilice de
nuevo. El siguiente diagrama muestra cémo se implementa la realimentacién..

OPFFType

Remoto

SP O
5 o
Py »| OPFFGain
N
Realimentacion
n
SPSP1 or v OP.FFTrimLm
SP.SP2 Hi ! 4
—> + Algoritmo de .
oy PID » + <alida ———p Salida
> Lo ‘

Figura 6.2.6c Diagrama de bloque de realimentacidn

PARAMETROS DE LA PESTANA OP
C10nOfHs Valor de histéresis del canal 1 en unidades PV.

C1PotBrk Debe instalarse un médulo de entrada de potenciémetro y el valor de borrado del
canal 1 debe conectarse directamente con OP.C1PotPos. ‘Good’ indica que la sefial de
entrada es vélida. ‘Bad’ indica que se ha detectado una desconexién en el circuito.

C1PotPos El valor de un potencidmetro de realimentacién de posicion de la valvula relacionado
con el canal 1.

C1TravT Tiempo de recorrido de la vélvula del canal 1 en segundos entre cerrada (0%) y
totalmente abierta (100%).

C20nOfHs Valor de histéresis del canal 2 en unidades PV.

C2PotBrk Debe instalarse un médulo de entrada de potenciémetro y el valor de borrado del

canal 2 debe conectarse directamente con OP.C2PotPos. ‘Good’ indica que la sefal de
entrada es vélida. ‘Bad’ indica que se ha detectado una desconexion en el circuito.

C2PotPos El valor de un potencidémetro de realimentacidn de posicion de la valvula relacionado
con el canal 2.

C2TravT Tiempo de recorrido de la vélvula del canal 2 en segundos entre cerrada (0%) y
totalmente abierta (100%).

Ch10utpt El valor de salida del canal 1

Ch20utpt El valor de salida del canal 2 Al funcionar como parte de un proceso de calor/frio, este

valor negativo se invierte para obtener un valor positivo para accionar una salida de CC
o de tiempo proporcional.
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6.2.6 PESTANA OP (cont.)
PARAMETROS DE LA PESTANA OP (cont.)

Ch2DeadB

CoolType

FFGain
FFOffset
FFOP
FFRem

FFTrimLim

FFType

ForcedOP

ManMode

ManOP
ManStart

NudgeUp (Dn)

OutputHi (Lo)

PBrkMode

PotCal

Valor porcentual de banda inactiva que especifica la separacion entre el canal uno al
desactivarse, el canal 2 al activarse y viceversa. Se usa para asegurarse de que el
calentamiento y el enfriamiento no estén activados simultdneamente. Para el control
activado/desactivado, el valor es un porcentaje del valor de histéresis.

El tipo de mecanismo de enfriamiento usado en el proceso, como se describe
anteriormente. Se selecciona entre ‘Linear’, ‘Oil’, 'Water' o ‘Fan’

Un factor de escalado para la sefial de realimentacién.

Un valor de derivacién para la sefial de realimentacidn.

Muestra la sefial de realimentacion calculada.

El valor alternativo que se aplicard como sefial de realimentacién. La gananciay la
derivacion no se aplican a esta entrada.

Define los limites simétricos en torno a la salida PID que se aplican a la sefial de

realimentacién escalada.

Tipo de realimentacion:

Ninguna Realimentacion desactivada.
Remoto  La entrada de realimentacion procede de una fuente remota.

SP El valor de realimentacidn se obtiene a partir del punto de consigna
operativa, escalado por FFGain y FFOffset.

PV El valor de realimentacién se obtiene a partir de la variable de proceso,
escalada por FFGain y FFOffset.

El valor de potencia de salida que debe adoptarse para el funcionamiento en modo

manual cuando manMode=Step.

Especifica la salida de potencia durante el modo manual:

Track La salida se obtiene a partir de la Gltima salida de control.

Step La salida es el valor ajustado en ‘ForcedOP".

LastMOP  La salida es el ultimo valor configurado por el operador en ‘'ManOp'.

Potencia de salida manual. Se usa en el modo manual cuando ManMode = LastMOP o

Track. ManOp sigue la salida de control en el modo automético.

Si se ajusta en 'On’, automéatico/manual (pestafa principal) se configura en manual en

el inicio. Si se ajusta en 'Off, automatico/manual conserva su configuracién.

Se usa para abrir (NudgeUp) o cerrar (NudgeDn) una vélvula mediante un tiempo de

activacién minimo, que permite controlar la posicion de la valvula mediante un enlace

digital o mediante entradas de cierre de contacto con un médulo de entrada digital.

Los niveles maximos de potencia de salida que emiten los canales uno y dos.

‘Outputlo’ se ajustaria normalmente en 0% para los procesos de calor solo.

Define la accién que debe realizarse en un sistema de posicionamiento de vélvulas con

limite si el estado del potencidmetro de realimentacién es ‘Bad'.

Raise La salida hace subir el actuador.

Lower

Rest

Model La salida usa un modelo para predecir la posicion del actuador.

Controla la calibracion automatica de la entrada de posicién del canal especifico.

Debe instalarse un médulo de entrada de potencidmetro y los valores de borrado

conectados directamente a OP.C1PotPos para el canal 1 con a OP.C1PotPos para el

canal 2.

Desactivado: se desactiva la calibracién automatica.

CalibrateCh1. Se activa la calibracién automéatica del canal 1.

CalibrateCh2. Se activa la calibracién automatica del canal 2.

La salida hace bajar el actuador.
El actuador permanece donde esta.
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6.2.6 PESTANA OP (cont.)

PARAMETROS DE LA PESTANA OP (cont.)

PwrffEnb

Pwrffln

RateOP

RateDIS

RemOPH, REMOPL
SafeOP

SbrkMode

SbrkOP

TrackEn
TrackOP

Habilita la anticipacion de potencia. Debe desactivarse para cualquier carga que no
sean calefactores eléctricos. La anticipacidén de potencia permite compensar las
fluctuaciones en la tensién de la linea antes de que puedan afectar al proceso.

Valor instantdneo de la tensién de alimentacion. Consulte ‘Anticipacién de potencia’,
més arriba.

Limitacién de la velocidad de salida. La velocidad méxima a la que puede cambiar la
salida PID en % por minuto. Solo funciona si ‘OPRateDis’ se ajusta en ‘Off'. Puede
desactivarse ajustando su valor a cero.

Activa/desactiva la limitacién de la velocidad de salida.

Los limites alto y bajo para la salida del bucle, obtenidos mediante un célculo o desde
una fuente remota.

Define la potencia de salida que debe adoptarse si se activa ‘Inhibir’ en la pestaia
Principal (seccion 6.2.1).

Define la acciéon de salida si la PV es ‘bad’.

SbrkOP La salida adopta el valor introducido en SbrkOP.

Hold La salida se mantiene en el dltimo valor valido de la PV.

Especifica el valor de salida que se adoptara si se detecta una desconexién del sensor
y 'SbrkMode’ = SbrkOP.

Cuando se ajusta en 'On’, la salida del bucle refleja | valor de la salida de seguimiento.
Muestra el valor de seguimiento actual si TrackEn = On.
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6.2.7 Pestana Diagnéstico
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6.2.7 Pestana Diagndstico

ico ofrece pardmetros que ayudan a poner en servicio el lazo de control. En general,

los pardmetros son de solo lectura, pero pueden conectarse para obtener una estrategia especifica para la
aplicacién. Por ejemplo, ‘Diag.LpBreak’ puede conectarse a un mdédulo de salida para producir una salida
fisica si se supera el tiempo de desconexién del lazo, ‘PID.LBT".

También se incluyen

otros pardmetros de planificacién de ganancia, que muestran los valores actuales de

las constantes de control de tiempo definidas en la lista de PID activos y determinadas por planificacién de

ganancia.

PARAMETROS DE LA PESTANA DIAG

DerivOP La contribucién porcentual que realiza el término derivativo a la salida de control.

Error La sefial de error calculada que muestra la diferencia entre la PV y el punto de consigna
operativo.

InOP La contribucién porcentual que realiza el término integral a la salida de control.

LPBreak Yes = se ha producido una desconexién del bucle (es decir, la PV no ha respondido a
un cambio en la salida antes del tiempo de desconexién del bucle para el juego PID
actual). No = no se ha producido una desconexién del bucle.

PropOP La contribucién porcentual que realiza la banda proporcional a la salida de control.

SchdLPBrk El valor de tiempo de desconexién del bucle para el juego PID actual.

SchdOPHi (Lo) Los valores actuales de salida alta y baja para el juego PID actual.

SchedCBH (CBL)  Valores de corte alto y bajo para el juego PID actual. "Auto’ = 3 x banda proporcional.

SchedMR El valor de restablecimiento manual para este juego PID.

SchedPB El ajuste de banda proporcional para el juego PID actual.

SchedR2G El valor de ganancia relativa de frio para el juego PID actual

SchedTd El tiempo derivativo para el juego PID actual.

SchedTi El tiempo derivativo para el juego PID actual.

SensorB Yes' = se ha detectado la desconexién del sensor.

TargetOP La salida de control solicitada.

WrkOPHi (lo) Limites alto y bajo de la salida de potencia.
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6.2.8 Pestana Alarmas

I bl

®|| Block: Fred.Main | Setup | Tune | PID SP aF Diag | Alams | Comment | Connections

HiHi 13720 Eng Alarms
Hi 13720 Eng
Lo -200.0 Eng
Lolo -200.0 Eng
DevHi 15720 Eng
Devlo 15720 Eng
Hyst 0.0 Eng

6.2.8 Pestafia Alarmas

La pestafia Alarmas del bloque Bucle ofrece pardmetros que definen los limites de alarma aplicados durante
el funcionamiento del lazo de control.

ALARMAS ABSOLUTAS
Estén disponibles los siguientes tipos de alarma absoluta:
1. Alta alta absoluta (Alarms.HiHi). HiHighAl = True cuando PV>'HiHigh’
2. Alta absoluta (Alarms.Hi). HighAl = True cuando PV>'High'
3. Baja absoluta (Alarms.Lo). LowAl = True cuando PV<'Low’
4. Alta alta absoluta (Alarms.LoLo). LoLowAl = True cuando PV<'LoLow’

La accién de estos cuatro pardmetros polivalentes depende del tipo de funcién de alarma seleccionado
(mediante el pardmetro Tipo):

Una alarma no se restablece en cuanto PV regresa a un valor 'seguro’, sino que la PV debe estar dentro del
nivel con un margen igual al pardmetro de histéresis (Alarms.Hyst) para que se restablezca la alarma. La
histéresis permite unas transiciones fluidas entre el estado normal y el estado de alarma. Se aplicaré el valor
de histéresis configurado.

ALARMAS DE DESVIO
Estan disponibles los siguientes tipos de alarma de desvio:
1, Desvio alto (Alarms.DevHi) HighAl = True cuando PV-Setpoint >'High’
2. Desvio bajo (Alarms.DevLo) LowAl = True cuando SP -PV >'Low’
Las alarmas altas se establecen cuando el desvio positivo supera los niveles definidos. Las alarmas bajas se
establecen cuando el desvio negativo supera los niveles.
La histéresis se aplica a los valores de desvio como al PV a las alarmas absolutas.

HISTERESIS

Un valor de histéresis (Alarms.Hyst) en unidades de ingenieria se aplica a los limites de alarma absoluta alta
y baja, asi como a los limites de desvio alto y bajo. Este valor incluye una banda que define cuando los
limites de alarma se ajustan en TRUE. Cuando se ha anunciado una alarma, no desaparece hasta que el valor
que provocé la alarma ha vuelto dentro del limite con un margen especificado en este pardmetro.
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6.3 EFECTO DE LA ACCION DE CONTROL, HISTERESIS Y BANDA INACTIVA

6.3.1 Accién de control

Cuando se configura el control de temperatura, el pardmetro ‘Setup.CtrlAct’ debe ajustarse en ‘Rev’. Sise
usa un control PID, esto significa que la potencia de calentamiento disminuye al aumentar la PV, pero si se
usa el control de activado/desactivado, la salida 1 (normalmente calor) esté activada cuando la PV esta por
debajo del SP y la salida 2 (normalmente frio) esté activada cuando la PV esta por encima del SP.

6.3.2 Histéresis

La histéresis (Alarms.Hyst) se aplica solo al control de activado/desactivado y se configura en las unidades
de la PV. En las aplicaciones de calentamiento, la salida se activa cuando la PV estéd en el SP y vuelve a
activarse cuando la PV cae por debajo del SP por el valor de histéresis, como se muestra a continuacion.
La histéresis se usa para evitar que la salida se active y desactive repetidamente cuando la PV se mueve
alrededor del SP de control. Sila histéresis se ajusta en 0, cualquier cambio en la PV, al funcionar en el SP,
cambiard la salida, lo que puede causar vacilaciones inaceptables. La histéresis debe ajustarse a un valor
que ofrezca una duracién aceptable para los contactos de salida pero que no cause oscilaciones

inaceptables en la PV.

Nota: si este funcionamiento es inaceptable, se recomienda probar en su lugar con el control PID.

Unidades de visualizacién

Hyst.C A
(histéresis de _|
enfriamiento)

SP 300°C |

Hyst.H
(histéresis de
calentamiento)

OP1 activada
(calentamiento
100%)

Sin OP |

OP2 activada [
(calentamiento |
100%)

Estrategia Configuracién
Tipo calor/frio

Control activado/
desactivado

Punto de consigna (SP) 300 °C
Accién de control Inversa
Histéresis de calentamiento 8 °C
Histéresis de enfriamiento 10 °C

Banda inactiva canal 2 Desactivada

Temporizacién

A SP + Hyst.C = 300°C,
Calentamiento desactivado

B SP+ Hyst.C =310°C,
Enfriamiento activado

C SP-Hyst.H=300°C,
Enfriamiento desactivado

D SP-HystH=292°C,
Calentamiento activado

p Tiempo

Figura 6.3.2a Histéresis aplicada, banda inactiva no aplicada

Unidades de visualizacién
Hyst.C A
(histéresis de
enfriamiento) |
SP 300°C
Banda inactiva -
Hyst.H |
(histéresis de
calentamiento)

OP1 activada
(calentamiento
100%)

Sin OP

OP2 activada |

_ Estrategia Configuracién

Control activado/
desactivado
Punto de consigna (SP) 300°C

Accion de control Inversa

Histéresis de calentamiento 8 °C

Histéresis de enfriamiento 10 °C

Banda inactiva canal 2 50% de
enfriamiento

Tipo calor/frio

Temporizacion

A SP + Hyst.C = 300°C,
Calentamiento desactivado

B SP+ Hyst.C =310°C,
Enfriamiento activado

C DeadBand = 305°C,
OP.Ch2DeadB ajustado en 20,
Enfriamiento desactivado

D SP-HystH=292°C,
Calentamiento activado

(calentamiento [ | Banda - | [ |
100%) I I inactivade | | I I
A B potencia C D .
p- Tiempo
Figura 6.3.2b Histéresis aplicada al 5%, banda inactiva aplicada al 50%
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6.3.3 Banda inactiva del canal 2
La banda inactiva del canal 2 (OP.CH2DeadB) puede funcionar tanto en el control activo/desactivo como en
el control PID para ampliar el tiempo donde no se aplica calor ni frio. No obstante, en el control PID, su
efecto se modifica mediante los pardmetros PID.Tiy PID.Td.
Normalmente, la banda inactiva del canal 2 se utiliza solo en el control activado/desactivado. No obstante,
puede usarse en el control PID en caso de que los actuadores tarden en completar su ciclo para asegurarse
de que el calory el frio nunca se apliquen al mismo tiempo, como puede verse en el diagrama anterior.
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7 ORGANIZACION DE TAREAS
7.1 PLANIFICACION DE TAREAS

todas las instrucciones incorporadas y programadas por el usuario se llevan a cabo en serie (es decir, una
tras otra).

7.1.1 Tareas

Una tarea es una unidad de software que se encarga de realizar algunas funciones en determinados
momentos, normalmente mientras se ejecuta la base de datos. Hay 24 tareas reconocibles en el
instrumento. La mayoria de las tareas son fijas y el usuario no puede modificarlas. Otras, las tareas del
usuario, son programables, como se describe en 'TAREAS DEL USUARIO 1 A 4', a continuacién.

7.1.2 Prioridades

Cada tarea tiene una prioridad basada en su importancia, eficacia y seguridad de funcionamiento. Las
prioridades estdn numeradas de 1 (més alta) a 24 (mas baja). Una tarea, una vez iniciada, se ejecutard hasta
terminar a menos que sea interrumpida en algdn momento por una tarea de prioridad superior. En tal caso,
la tarea de prioridad inferior suspende sus actividades hasta que haya terminado la tarea de prioridad
superior y, después, sigue ejecutdndose. Estas funciones son jerdrquicas; varias tareas pueden ser
suspendidas por una tarea con prioridad superior en cualquier momento.

7.1.3 Funciones de tarea

Se incluye una lista de funciones de tarea en la tabla 7.1.3a, a continuacion.
Las seis tareas siguientes son servidores de bloque y estédn controladas por el ingeniero de configuracién.

TAREAS DE USUARIO 1 A4

La tarea de usuario 1, tarea E/S rapida (10 ms) y la tarea de usuario 3, tarea E/S lenta (110 ms) estan
sincronizadas con los mddulos E/S y son especificas para el tipo de médulo (Tabla 7.1.3b, a continuacion).
Es posible asignar los bloques de E/S asociados a la tarea de usuario 1 o a la tarea de usuario 3, segun
corresponda.

Cualquier bloque que se afiada a la base de datos se asigna automaticamente a la tarea de usuario 3 de
forma predeterminada. Si se asignara el bloque SFC_CON (y las secuencias asociadas) para funcionar con
la tarea de usuario 4, la estrategia configurada debe tener en cuenta que pueden faltar datos al leery
escribir valores entre las secuencias y los bloques E/S. Por ejemplo, imagine un ejemplo donde la tarea de
usuario 3 se actualice a intervalos de 110 msy la tarea de usuario 4 se actualice a intervalos de 250 ms. Un
posible orden de ejecucion de la tarea es:

Tarea de usuario3 . . . .

Tarea de usuario 4

Los datos procedentes de esta ejecucion de la tarea de usuario 3 no
estan disponibles para la siguiente ejecucién de la tarea de usuario 4

SERVIDOR DE SINCRONIZACION DE CACHE
Esta tarea se usa para mantener la sincronizacién de los bloques en caché. La tarea de ejecuta

repetidamente cada 110 msec, pero puede ampliarse en funcién de la cantidad de tiempo de CPU restante
después de haber atendido las tareas de usuario.

SERVIDOR DE CONEXION DE CACHE

Esta tarea se encarga de procesar las escrituras del campo LIN en y desde los bloques en caché. La tarea de
ejecuta repetidamente cada 110 msec, pero puede ampliarse en funcién de la cantidad de tiempo de CPU
restante después de haber atendido las tareas de usuario.
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7.1.3 FUNCIONES DE TAREA (cont.)

Pagina 88

Tarea Planificacion Funcién
1 |[Marca Cada 5 ms Permite comprobar el sistema
2 |Rx_ICM Activado por eventos | Procesa los mensajes recibidos a través de ICM
3 |Rx_LIN Activado por eventos | Procesa los mensajes recibidos a través de LIN
4 |ICM_Mgr Cada 50 ms Monitoriza el estado de nivel bajo del enlace ICM. Aplica
desconexiones por inactividad a los mensajes transmitidos.
Reprograma el hardware de ICM si se detectan errores.
5 |PRMT Activado por eventos | Tarea de gestion de redundancia del procesador. Se encarga de llevar
<100 ms a cabo y mantener la sincronizacién entre los procesadores
redundantes.
6 |Pr_Rx Cada 100 ms (aprox.) |Procesa los mensajes recibidos usando el protocolo de resolucion de
puerto (PRP) a través de ELIN
7 |EDBserv (X2) Cada 10 ms (aprox.) | gestiona las comunicaciones ELIN con bases de datos externas
mediante bloques en caché.
8 |Red Activado por eventos |‘Mantenimiento’ para todas las transacciones LIN
9 | Sincronizacion de | Activado por eventos |Se encarga de mantener la sincronizacion de los sistemas de archivos
archivos en sistemas redundantes
10 | Mod_Rx Activado por eventos | Procesa los mensajes recibidos a través de Modbus Gateway
11 | ModServ Periédico Gestién de base de datos Modbus
12 | Tarea de usuario | Cada TskRptn Ejecuta latarea de usuario 1y latarea de usuario 3 sincronizadas con los
(x4) segundos maédulos de tarea E/S répida y lenta, respectivamente. Las tareas de
usuario 1y 3 se ejecutan a multiplos enteros de la velocidad de
repeticién. Es decir, la tarea de usuario 1 se ejecuta a multiplos de
10 ms y la tarea de usuario 3 se ejecuta a multiplos de 110 ms. Las
tareas de usuario 2 y 4 se ejecutan a la velocidad de repeticion
establecida en el bloque de encabezado.
13 | Servidor de Min. predeterminado | Mantiene la sincronizacién de los bloques en caché
sincronizacion de | 100 ms
caché
14 |Servidor de Min. predeterminado |Se encarga de las escrituras de campo LIN en los bloques en caché
conexion de caché | 100 ms
15 | LLC Cada 100 ms (aprox.) | Monitoriza el estado de nivel bajo del enlace LIN. Aplica desconexiones
por inactividad a los mensajes transmitidos. Reprograma el hardware
de LIN si se detectan errores.
16 |NFS Activado por eventos | Sistema de archivos en red. Procesa las solicitudes de archivos LIN.
17 | TTermcfg Activado por eventos | Ejecuta el configurador de terminal, la que se accede a través de una
sesion Telnet
18 | Pr_Maint Cada 500 ms (aprox.) | Gestién de base de datos de PRP
19 | Carga Activado por eventos | Carga una base de datos como resultado de una peticién remota
20 | Panel Activado por eventos | Ejecuta la interfaz del operador
21 | Configuracién Activado por eventos | Ejecuta el configurador de terminal a través del puerto serie
22 |BatlLoad Activado por eventos | Se encarga de las operaciones de carga por lotes (como carga/
descarga de SFC)
23 |Bgnd Activado por eventos | Filtra la informacion de alarma. Realiza pruebas de suma de
(exploracién) comprobacién de base de datos
24 | Reposo Activado por eventos | Tarea ‘Nula’. Ofrece un entorno para la ejecucién de la CPU cuando no
se ejecutan otras tareas.
Tabla 7.1.3a Planificacion de tareas
Tipo de Velocidad de tarea | Velocidad de tarea Tipo de Velocidad de tarea | Velocidad de tarea
modulo lenta (110 ms) rapida 10 ms maodulo lenta (110 ms) rapida 10 ms
Al2 si no DO4 si si
Al3 si no DO8 si si
Al4 si no DO16 si si
AO2 si si RLY4 si si
Dl4 si no RLY8 si si
Dl6 si no FI2 si si
DI8 si si Zl si no
DI16 si si
Tabla 7.1.3b Aplicabilidad de velocidad de tareas del médulo
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7.2 TAREAS DE USUARIO
7.2.1 Terminologia

TAREA DE USUARIO
Una tarea de usuario es un conjunto definido de bloques de funcién en una base de datos que se actualizan
a una velocidad especifica. Normalmente, los bloques estan asociados con el control del instrumento.
SERVIDOR DE BLOQUE
Un servidor de bloque es una tarea de software fija en este instrumento que ejecuta una tarea de usuario o
procesa bloques en caché.
7.2.2 Tiempos de ejecucion

Los tiempos de ejecucidn de tarea de usuario se ejecutan repetidamente. La tarea de usuario 1y la tarea
de usuario 3 se sincronizan con los médulos de tarea E/S répida y lenta, respectivamente. Ambas se
ejecutan a multiplos enteros de la velocidad de repeticidn, es decir, la tarea de usuario 1 se ejecuta a

N x 10 ms, y la tarea de usuario 3 se ejecuta a M x 110 ms, donde N y M son enteros.

Las tareas de usuario 2 y 4 se ejecutan a la velocidad definida en el bloque de encabezado.

La tarea de usuario 1 tiene la maxima prioridad, seguida (en orden descendente) de la tarea de usuario 2,
la tarea de usuario 3y la tarea de usuario 4 (minima prioridad).

Nota: todos los bloques E/S deben configurarse en la tarea de usuario 1 o en la tarea de usuario 3.

Cada una de las cuatro tareas de usuario tiene una 'velocidad de repeticién requerida’ que puede
configurarse usando LINtools (periodo n de la tarea) o el configurador de terminal (pdgina de descripcién
completa del bloque).

Cada bloque de funcién tiene un campo de tarea que se usa para asignarlo a una de las cuatro tareas de
usuario disponibles. Este campo también puede usarse para configurar la ‘velocidad de repeticién
requerida’ de las tareas de usuario. Sise cambia la 'velocidad de repeticién requerida’ mediante un bloque
de funcién asignado a una tarea de usuario determinada, el cambio se realiza en la tarea de usuario, no en
el bloque de funcioén, y afecta a todos los bloques de funcién asignados a dicha tarea de usuario.

Si usa el editor de base de datos de LINtools, al seleccionar el campo Tarea en el bloque de funcién Panel
de propiedades del objeto se muestra el cuadro de didlogo Tarea que permite realizar cambios en el
numero de tarea asociado con el bloque de funcién. Para realizar cambios en el tiempo de tarea (es decir,
la ‘velocidad de repeticién requerida’), haga clic en el botdn de flecha a la derecha (siguiente) para mostrar
el cuadro de didlogo Tiempo de tarea.

Si no se configura la velocidad de repeticién requerida (el cuadro de didlogo tiempo n de la tarea de
LINtools o el campo ms de velocidad del configurador de terminal se ajusta en 0), se aplica la velocidad de
repeticion requerida predeterminada, es decir, 10 ms para las tareas de usuario 1y 2,y 110 ms para las
tareas de usuario 3y 4.

Nota: las tareas no deben configurarse para usar una velocidad de repeticion requerida superior a
una tarea de prioridad superior. El instrumento ignoraré esta configuracion, que se ejecutara de
acuerdo con las reglas incluidas en la seccion 7.3.1, a continuacion.

HA030047SPA o
Edicién 2, abril de 2011 Pagina 89



T2750 FOXBORO PAC: GUIA DEL USUARIO

7.2.3 Servidores de bloque de tarea de usuario
INTERACCIONES DE SERVIDOR DE BLOQUE

Hay seis servidores de bloque en este instrumento, uno para cada una de las tareas de usuario y dos para
los bloques en caché (ver la tabla 7.1.3). Los servidores de bloque estén priorizados, basados en la
velocidad de repeticién y son plenamente consistentes (ver la seccidn 7.4, a continuacién). La base de datos
LIN estructurada del bloque del instrumento admite bloques en caché mediante la presentacién de una
'imagen’ local de un bloque de funcién remoto, es decir, un bloque de funcién que se ejecuta en otro
instrumento de la LIN. El bloque de funcién en caché permite interactuar con el bloque de funcién remoto.
En un bloque de funcién en caché, el campo Base de datos especifica el nombre de la base de datos LIN
remota que contiene el bloque de funcién ‘real’.

El servidor de bloque 1 tiene la méxima prioridad y el servidor de bloque 6 la minima. Interrupcién de un
servidor de bloque por otro de prioridad superior (ver la seccién 7.1.2, anterior). Los servidores de bloque
de tarea de usuario solo se inician a los intervalos especificados en la velocidad de repeticion de tarea
correspondiente. Silatarea continta después del tiempo de repeticién de la tarea, se suspenderd hasta el
tiempo de repeticion de la tarea siguiente, por ejemplo, si la tarea de usuario 1 se ajusta para repetirse cada
10 ms, pero dura 10,25 ms, se iniciard de nuevo en el siguiente tiempo de repeticiéon programado.

La figura 7.2.3a muestra como los servidores de bloque interactian entre ellos segun sus prioridades. Las
barras oscuras representan tareas en ejecucién y las mas claras representan tareas suspendidas.

A | Tarea de usuario 1

~ Sincronizada para iniciarse cada 10 ms
Tarea en

ejecucion |
Tarea suspendida

| Tarea de usuario 3
Sincronizada para iniciarse cada 110 ms

| T1lused T3used
—>

Tarea de

|
| |
usuario1l =~ 0 T 7 - """"" | ! o
|
|

| |
_(% Tarea de | |
© | usuario2 T [ C
= | |
O | Tareade | | | |
= Y L T [
o usuario 3 | | | |
Tarea de | | | |
usuario4 T T 7 | C | - - - - t | """"" | '
|
|

Servidor de i |
oonisen - Ty L

en caché

Servidor de . i ................ H .......... . .

conexién en caché

Tiempo

Figura 7.2.3a Interacciones del servidor de bloque de tarea de usuario
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7.2.3 SERVIDORES DE BLOQUE DE TAREA DE USUARIO (cont.)

OPERACION DEL SERVIDOR DE BLOQUE DE TAREA DE USUARIO

Un servidor de bloque de tarea de usuario con alta prioridad siempre interrumpe el funcionamiento de un

servidor de bloque de tarea de usuario con una prioridad inferior. Asi, cuando se estd ejecutando una tarea

de usuario determinada, deben haber finalizado todas las tareas de usuario con prioridad superior.

La figura 7.2.3b muestra esquemaéticamente la secuencia de eventos que tiene lugar durante la ejecucidn

de un servidor de bloque de tarea de usuario. Son los siguientes:

1. Latarea de usuario estd marcada como ‘ocupada’. Durante este periodo ‘ocupado’, se suspenden las
tareas de prioridad inferior.

2. Todas las conexiones procedentes de tareas de prioridad superior se copian en sus bloques de destino
en esta tarea de usuario. Esto se lleva a cabo como una sola operacién indivisible.

3. Después, se ejecutan en orden los bloques y sus conexiones intratarea asociadas.

4. Ahora, se copian todas las conexiones procedentes de esta tarea de usuario en sus bloques de destino
en todas las tareas de usuario con prioridad superior como una sola operacién indivisible.

5. Se elimina la marca de ‘ocupado’.

Esta estructura da como resultado que la tarea de prioridad superior realice el menor trabajo.

Conexiones Conexiones

Marcar

Marcar | Entrada se conecta Sa||d|a se conezlta tares como
tareacomo | con lastareas de > con las tareas de no
‘ocupada’ | prioridad superior . prioridad superior ,
P Ejecutar bloques ocupada

l< Cuerpo de tarea consistente >1

Figura 7.2.3b Operacion del servidor de bloque de tarea de usuario
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7.3 AJUSTE DE TAREA DE USUARIO

Al iniciar la base de datos se realizan varias comprobaciones de la velocidad de repeticion de tarea
requerida. Empezando por la tarea de prioridad superior, se comprueba cada servidor de bloque para
garantizar que:

1. Ninguna velocidad de repeticidn requerida sea superior a la de una tarea de servidor de bloque con
prioridad superior. Cualquier tarea de servidor de bloque de prioridad inferior configurada con una
velocidad de repeticion superior se ajusta a la siguiente tarea de prioridad superior.

2. Lavelocidad de repeticidn para los servidores de bloque E/S sincronizados (tarea de usuario 1y 3) es
un entero multiplo de la velocidad de repeticion E/S (10 ms para la tarea 1y 110 ms para la tarea 3).

7.3.1 Bloque USERTASK

x

Properties

=rr Heln neeas

Block: UTASK_46 | Comment | Connections

TagHame UTASKE_46 LIH Hame UTASKE_46
Type USERTASK DBase <local>
Task 3 (110ms) Rate 1]

Tlused
Tiperiod

1 ms Alarms

10 ms
@ 006274

T2used 0 ms

T2period 10 ms LastScan 0.02000 TECT
ThisScan 0.01:500 FECS

Tiused 4 ms

Tiperiod 110 ms Suspendi FaLZE
Suspend? FaLZE

Tdused ] ms Suspend3 FaLZE

Tdperiod 110 ms Suspenidd FALSE

Figura 7.3.1 Bloque USERTASK

Para garantizar un funcionamiento correcto, la cantidad de tiempo usada para ejecutar todos los bloques
de todas las tareas no debe sobrepasar el 90% del tiempo disponible, de lo contrario no habré tiempo
suficiente para realizar aquellos eventos que no sean tareas (por ejemplo, transferencias ftp).

El bloque de diagndstico USERTASK de LINtools incluye dos pardmetros de solo lectura para cada tarea:
‘de T1used’ a ‘T4 used’'y de ' T1period’ a ‘T4 period’. Cuando se cargan en un instrumento, permiten al
usuario calcular el porcentaje de uso para cada tarea y, después, sumarlos. En el ejemplo anterior, la tarea
1 se usa durante 1 ms cada 10 ms (10%) y la tarea 3 durante 4 ms cada 110 ms = aproximadamente 3,6%,
lo que da una suma total de algo menos del 14%

Si la utilizacién es mayor del 90%, el usuario tiene dos opciones: pasar algunos bloques a tareas mas lentas
o aumentar el periodo de repeticion para las tareas relevantes.

EXTENSION

Si no se toman las precauciones anteriores y el tiempo de utilizacién intenta sobrepasar el 90% del tiempo
disponible, el tiempo se extiende autométicamente por un factor de extensidn para garantizar que puede
llevarse a cabo la ejecucién del bloque en el 90% del tiempo ajustado.

Notas:

1. Elfactor de extension solo se aplica cuando es >1 (es decir, para valores de extension de < 1, las
tareas se ejecutan a la velocidad configurada).

2. El pardmetro 'Stretch’ debe ser preferentemente 0,5 o menos
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7.4 COHERENCIA DE DATOS

7.4.1 Flujo de datos entre tareas

La coherencia de datos es un aspecto importante de las estrategias de control que incluyen mas de una
tarea de usuario. Elflujo de datos se considera coherente si durante la ejecucién de una tarea, la entrada
de datos procedentes de fuera de la tarea es una ‘instantanea’ - invariable durante la ejecucién de la tarea
-y representa la salida de valores de otras tareas cuya ejecucién ha finalizado.

La coherencia de datos, por definicién, hace referencia a las conexiones que son ‘remotas’ (enlazan tareas
distintas). Las conexiones que estan limitadas a una tarea (‘locales’) se copina desde la fuente en el destino
inmediatamente antes de ejecutar el bloque de funcién de destino.

Hay tres tipos de conexién remota para cada tarea. Estos tipos, y la forma en que se garantiza la coherencia
de los datos, son los siguientes.

CONEXIONES DESDE OTRAS TAREAS EN EL MISMO INSTRUMENTO (NODO)

Para garantizar que los distintos usos (en esta tarea) del mismo valor (de otra tarea) usen siempre la misma
iteracidn del valor, estos valores se copian antes de la ejecucién de todos los bloques ejecutables de esta
tarea, es decir, se toma una ‘instantanea’ de todos los valores externos a esta tarea.

Se aplican dos tipos de conexidén: los de tareas de mayor prioridad a tareas de menor prioridad , y los de
tareas de menor prioridad a tareas de mayor prioridad:

1. De mayor a menor prioridad. Para mantener la coherencia, cuando se utilicen conexiones desde una
tarea, todos sus valores deben obtenerse de la misma iteracién de dicha tarea. Debido a la
estructuracion de la prioridad de las tareas, cualquier conexidn desde una tarea de mayor prioridad con
una tarea de menor prioridad cumple este requisito porque una tarea de menor prioridad no puede
interrumpir una tarea de mayor prioridad, que siempre se ejecuta hasta finalizar. Asi, estas conexiones
se gestionan mediante una copia ‘instantdnea’ al inicio de la tarea de menor prioridad.

2. De menor a mayor prioridad. Una tarea de menor prioridad puede ser interrumpida por una tarea de
mayor prioridad antes de terminary ser ‘recogida’ con un juego de valores de salida incoherentes. Para
evitar trasladar estos valores invélidos, la Ultima accién de ejecucidn de tarea es para que la tarea de
menor prioridad copie su juego de conexiones coherentes como una ‘instantédnea’ en la tarea de mayor
prioridad. De esta forma, los valores transferidos son siempre el dltimo juego de valores coherentes de
una ejecucién de tarea finalizada.

CONEXIONES DESDE TAREAS EN OTRO INSTRUMENTO)

Las conexiones entre nodos se ven afectadas por el uso de bloques en caché. El proceso de transmision
del bloque en caché y la recepcién en el extremo de destino es coherente para todos los datos en el bloque
de funcion.

En el extremo de destino, el bloque en caché se aloja en un servidor de bloque en caché. Las conexiones
de este bloque en caché con otros bloques se convierten en la practica en conexiones interservidor dentro
del mismo nodo, cuya coherencia se garantiza (como se describe en 'Conexiones con tareas...',
inmediatamente antes).

CONEXIONES DESDE ESTA TAREA A OTRO INSTRUMENTO

Este tipo de conexidn produce un flujo de datos que no es coherente, porque los datos se transmiten a
través de la red como escrituras de campo individuales en lugar de como actualizaciones de bloque
completas. Sise requiere coherencia, es posible almacenar en caché los bloques en direccidén opuesta, por
ejemplo mediante un blogue AN_CONN. Esto se ilustra en lafigura 7.4.1, donde el bloque A se conecta de
forma coherente al bloque B a través de la LIN mediante el bloque AN_CONN (lineas en negrita), pero la
conexién no es coherente cuando se direcciona a través del bloque B en caché.

Actualizacién
NODO 1 de bloque NODO 2
| Coherente coherente |
A AN_CONN A\ AN_CONN
<local> [——™| <local> \\\ > <en caché>
| Escritura de
campo no
No coherente B | _cohere_nte_ HN :
— — ~|<encaché> [ — :\\— — —I_ - <local>

=

Figura 7.4.1 Flujo de datos coherentes y no coherentes a través de la red
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8 REGISTRO DE EVENTOS

8.1

El registro de eventos registra y almacena por separado los eventos de marca de tiempo (reloj en tiempo
real y hora interna del instrumento) generados en el instrumento y ofrece una indicacion del impacto de un
evento sobre el sistema. El registro puede usarse para ayudar a diagnosticar problemas en el sistema.

EL REGISTRO DE EVENTOS

Los registros de eventos se almacenan en un archivo de texto ASCll usando una sola linea para cada evento.
Un subsistema E/S con dos procesadores usa dos archivos de registro de eventos, ‘event_l.udz' y
‘event_r.udz’ para los procesadores izquierdo y derecho, respectivamente. El archivo ‘event_l.udz’' se usa
también en el subsistema E/S simplex. Finalmente, al afadir automéaticamente més registros de eventos, los
registros de eventos més antiguos se borran del archivo. El archivo indica el impacto del evento sobre el
sistema mediante el caracter 'V, El estado, advertencia, error y error importante se representan

ne

respectivamente mediante los caracteres 0, 1,2 0 31",
La figura 8.1 muestra parte de un registro de eventos tipico.

I EVENT_L.UDZ - Notepad

File Edit Format Wiew Help

100810 12:08:52 (Qx000097907) S3EF Datahase started -~
100810 12:38:50 (0Ox00000326) 81FF Power On / Reset

10/08/10 12:38:50 (Ox00000360) B1FC attempt to check for licence Tile E:Q0049624 ., UTL
100810 12:38:50 (0x00000363) 81F9 Licence file not found

100810 12:38:52 (0x000005027) 8350 warmstart switch s disabled

100810 12:38:52 (0x00000502) 8357 cColdstart switch disakhled

10/08/10 12:38:53 (0Ox00000630) 9AFE GW System searching for GwrF file

100810 12:38:54 (0x0000064E) S3EF Datagase started

100810 12:39:31 (0x00000324) 81FF Power On / Reset

100810 12:39:31 (0x00000351) 92E3 Read Red Power Data = O

100810 12:39:31 (Ox0000035F) 81FC attempt to check for Ticence file E:00049624. UTL
100810 12:39:31 (0x00000362°0 B1F% Licence file not found

10/08,/10 12:39:43 (0x00000CD3) 92EE waiting for other CPU to dnditialise = 2401
100810 12:39:43 (0x00000CD3) 92EA Other CPU has failed to initialise

100810 12:39:43 (0x00000CD3) 92F4 Instrument dnitial mode PRIMARY

100810 12:39:45 (0Ox00000EGA]) 8350 warmstart switch ds disabled

100810 12:39:45 (0x00000E64A) 8357 Coldstart switch disabled

10 08,10 12:39:47 (Ox00000F94) 9AFE GwW System searching for awrF file

10/08,/10 12:39:47 (Qx0Q0000FAZ) B3EF Datahase started

100810 12:39:47 (Ox00000FDE) 92F% DE block servers working as PRIMARY

100810 12:39:47 (Ox00000FEZ) S92F6 Changenver state machine complete

10/08,/10 12:40:15 (0x00002540) 83EE Database Stop

100810 12:40:26 (0x000020F6) 334 CPF file missing TMC. CRF

100810 12:40:27 (0x00002F2B) 9AFE GW System searcﬁing for awrF file

10/08,/10 12:40:28 (Ox00002FB2) 92F% DE hblock servers working as PRIMARY

10/08/10 12:40:28 (Ox00002FBC) 92F6 Changeover state machine complete

Figura 8.1 Ejemplo de registro de eventos

Nota: El registro de evento de fallo durante el inicio en caliente es una ‘advertencia’, pero el registro
de evento de desincronizacién a causa de una desconexién del cable LIN es un ‘Error’.
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8.1 EL REGISTRO DE EVENTOS (cont.)
8.1.1 Estado

El archivo de registro de eventos permite grabar los siguientes eventos:
SIN CARACTERES !’

Esto indica eventos de funcionamiento normal, como: encendido, inicio de la base de datos, parada de la
base de datos, operaciones de reconfiguracién en linea, sincronizacién normal de un par redundante, etc.

UN CARACTER ‘! (ADVERTENCIA)

nes

Un caracter ‘I indica pequefias anomalias, como fallos de inicio en caliente debido a que se excede el
tiempo de desconexidn, reasignacién controlada de un par redundante, etc.

DOS CARACTERES ‘! (ERROR)

Dos caracteres'!"indican fallos reales del sistema, como la reasignacion automatizada de un par redundante
a causa de la deteccion de un fallo o la ejecucién de comunicaciones en serie en versiones no compatibles
de este instrumento, que provocan la corrupcién del bus de comunicaciones durante el encendido.

Si se escribe algln error en el archivo de registro de eventos, los campos ‘Alarms.EventLog’y
‘Status.EventLog’ del bloque de encabezado tactico de la base de datos se definen en True, lo que

proporciona una salida que puede conectarse a una pantalla para facilitar la identificacién inmediata de un
problema que puede tener efectos sobre el sistema.

TRES CARACTERES 'V (ERROR GRAVE)

Tres caracteres '!" indican fallos reales durante el funcionamiento del instrumento que deben investigarse
antes de continuar. Sise escribe algun error grave en el archivo de registro de eventos, los campos
‘Alarms.EventlLog’y ‘Status.EventLog’ del bloque de encabezado de la base de datos se definen en True, lo
que proporciona una salida que puede conectarse a una pantalla para facilitar la identificacion inmediata
de un problema que puede tener efectos sobre el sistema.
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9 GESTION DE DATOS

Gestidn de datos registra los valores de los pardmetros seleccionados obtenidos durante el tiempo-de
ejecucidn y los guarda como archivos .uhh en la memoria flash del instrumento. Después, estos archivos
pueden archivarse automéaticamente en un méaximo de tres servidores FTP (File Transfer Protocol) o, si la
aplicacion USB esté configurada asi(seccién 2.4.4), en una unidad de memoria insertada en el conector USB
de la unidad terminal del médulo controlador E/S (figura 2.3.1).

La gestidn de datos se configura usando LINtools y esta configuracion se descarga en el instrumento junto
con el archivo de base de datos (.dbf).

Es posible investigar los problemas con la memoria flash del instrumento inspeccionando el bloque
'RMEMDIAG'. Es posible investigar los problemas de archivado inspeccionando el bloque ‘'RARCDIAG'.
Estos dos bloques se describen en la seccién 9 del manual de referencia de LINBlocks.

9.1 REGISTRO DE DATOS
9.1.1 Archivo de registro de datos (.uhh)

El archivo .uhh es un archivo electrénico resistente a manipulaciones que se utiliza para registrar los valores
obtenidos del instrumento. El archivo se guarda en un formato propietario que solo puede interpretarse
mediante el software ‘Review’. Review puede configurarse para visualizar archivos de los distintos grupos e
instrumentos en el mismo ‘gréafico’ u hoja de célculo.

9.1.2 Grupos de registro de datos

Los grupos de registro de datos ofrecen un método para organizar los datos registrados. Por ejemplo, es
posible crear un grupo para cada zona separada de una planta o sistema. Cada bloque LINblock relevante
se asigna a un grupo, identificado mediante un bloque 'RGROUFP’, y cada grupo registra el valor del campo
configurado a la velocidad especificada. Es posible asignar los campos a varios grupos, lo que permite
grabarlos a distintas velocidades.

Es posible registrar hasta ocho grupos simultdneamente, es decir, un bloque 'RGROUP’ por cada grupo de
registro, con un maximo de 127 valores de datos por grupo.

9.2 Archivado de datos

El archivado de datos es el proceso de copiar datos registrados de la memoria flash interna en hasta tres
servidores FTP o en una unidad de memoria USB. El fichero .uhh archivado puede visualizarse mediante una
herramienta fuera de linea (el software ‘Review’).

Los servidores FTP se configuran del siguiente modo:

oeres

1. Haga clic con el botén derecho del ratén en la carpeta ji B
Instrumento qmg* . i i | NSt | Sty | oo

2. Hagaclic con el botén izquierdo del ratén en ‘Properties’ s O S

. - . . . . Bk B s St Use FIF Sexver i TRLE

3. Hagaclic con el botén izquierdo en la ficha Opciones del [ e Coppesen IR
instrumento o e

4. Haga clic con el botén izquierdo en el icono ‘Archiving’. o T “ﬂtﬁ:

5. Haga clicen el campo 'False’ y seleccione ‘True’ en el — 4 .9; [
menu desplegable. e . BT

6. Hagaclicenel campo 0.0.0.0 y escriba la direccién IP del ‘G)u, e
ordenador host relevante. — B

7. Rellene la informacién restante sobre el directorio, o (it )
nombre de usuario y contrasefia, segun sea necesario. P —— —

9.2.1 Protocolo de transferencia de archivos (FTP)

El protocolo de transferencia de archivos (FTP) es un mecanismo de transferencia cliente/servidor usado
con frecuencia. Permite al instrumento actuar como un cliente FTP con hasta tres servidores FTP con el
objetivo de transferir los archivos registrados desde la memoria flash hasta un ordenador remoto. Es posible
configurar varios servidores FTP para prestar un servicio de copia de seguridad con fines de archivado y, en
este caso, los archivos .uhh se almacenan en todos los servidores FTP definidos.

Es necesario configurar cada ordenador host relevante para funcionar como un servidor FTP y tal vez se

requieran los servicios del departamento técnico o del administrador de red del usuario para conseguirlo,
en particular si existen ‘cortafuegos’ u otros sistemas de seguridad en vigor.
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9.3 CONFIGURACION DE GESTION DE DATOS

Zontents x
La gestion de datos se configura usando LINtools. Los grupos de campos &k @
registrados se definen en la base de datos del instrumento y pueden BM T -
personalizarse individualmente usando el configurador de registro de datos, al =% T2750_46 [Default DB]
que se accede haciendo clic en ‘Data Recording’ en la vista de arbol. Main (ROOT]
Configurar los distintos campos proporciona una identificacién clara de cada E,Staﬁewdmg Ly
campo registrado al mostrarse en Review. &l Tags

Para configurar la gestion de datos,

1. Defina la configuraciéon de registro de datos mediante LINtools. Debe haber tantos bloques 'RGROUP’
en el panel como el nimero de grupos necesarios.

2. Defina la configuracién de archivado de datos usando Propiedades del instrumento en LINtools.

3. Defina la configuracién de visualizacion de datos mediante Review.

4. Configure los servidores FTP

Nota: Review es capaz de importar los archivos directamente desde el instrumento, como se
configura en la funcién Auto-Backup + Transfer de ‘Review’. Se requiere un nombre de usuario
(‘history’) y una contrasefia ('history’).

M8 Data Recording,

LINtools | o Blocks | Fields | options

f. ., | Field Hame | Group | Description | Format | Colour | MinMax [SpanLow|Spantiigh|ZoneLow|ZoneHigh]  Active | Inactive |
contiguracion Cool Bound Groupt Cool Bound 0000000 [1.000000 |0.000000 100.00000

de registro de
datos

Group Lot Py 0000000 [1,000000 |0.000000 [100.00000
Loop! kP GraupT Loog! WrkoP T -100.0000 |100.00000|0.000000 |100.00000
Loop! WsP GraupT Loog! WWsP o 0.000000 [1.000000 0000000 100.00000

Servidor FTP

Almacenar los
archivos en el
servidor FTP

Descargar la
estrategia
desde LINtools

C T2750PAC
Mostrar datos en el
‘gréfico’ de Review.

Gréfico de 'Review’

150000 27 D000

Channel 5 Ma

3.0000

s | ! 1 T | i
[z sy [iggo s [iEegoaaes

Figura 9.3 Descripcién de la gestién de datos
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10 PROGRAMADOR DE PUNTOS DE CONSIGNA

Tools Window Help

El programador de puntos de consigna crea un perfil que consta de ; Active '
segmentos de rampa y detener. La salida o el punto de consigna actual " §iToos
(PROGCHAN.Monitor.CurrSP) del canal es el valor de demanda y debe " =800 Setpoint Programmer |
conectarse con el punto de consigna de un lazo de control, por ejemplo §iiiRecipe Editor

LOOP_PID.SP.AItSP, junto con la propia PV del bucle, de forma que el bucle :;Ba“hmtm .
pueda controlar una salida, normalmente mediante un bloque AO_UIO, para v sereen Editor

. | mModbus Tools
gestionar el proceso. 2 Mebwork Explarer

primero se crea una plantilla de programa usando el ‘Programmer Wizard’, al ¥ rraject Explorer
que se accede desde el menu ‘Tools' de LINtools. Este menu contiene EFE LINOPC Ports Setup
informacién basica, como el nimero de canales y sus nombres, el nmero de ~ *wPAC Licence Teol
eventos digitales, condicione de espera, condiciones de salida, valores de #Gprofibus G3D Fils Edicor

. ., ;. , ﬁOPCScope
usuario, el nUmero méaximo de segmentos que tendrén los canales, etc.
] Programmer Editor

Una vez creada la plantilla del programa, es posible generar un archivo de
programa usando el Programmer Editor, que permite al usuario introducir
informacién del segmento.

Figura 10 Mend de
herramientas

10.1 CREACION DE PLANTILLAS DEL PROGRAMA

Como hemos mencionado antes, los archivos de plantilla de programa (.uyw) se crean usando el
Programmer Wizard. Una vez creados, estos archivos solo pueden ser editados con el asistente.

El asistente crea un compuesto PROG_WIZ en el archivo de base de datos, que contiene:

1. Un bloque PROGCTRL, que se usa para controlar la ejecucién general del programa de punto de
consigna

2. Hasta ocho bloques PROGCHAN, uno por cada punto de consigna perfilado en el compuesto,

3. Hasta ocho bloques SEGMENT por canal, cada uno de ellos con cuatro segmentos de programa

El asistente también puede usarse para especificar el nimero maximo de salidas de eventos digitales,
valores de usuario y segmentos permitidos en el programa. El nimero total de salidas de eventos digitales,
valores de usuario y condiciones de espera/salida esta limitado por el tamafio del archivo de base de datos
y el nimero restante de bloques PROGCHAN disponibles. Se crean automaticamente nuevos bloques
PROGCHAN si se solicitan mas de 16 salidas de eventos digitales y cuatro valores de usuario, pero puede
haber un méximo de ocho bloques PROGCHAN en un compuesto PROG_WIZ.

El archivo de plantilla de programa puede ser consultado por un instrumento local o cualquier otro
instrumento en la misma red, lo que permite aplicar el mismo archivo a varios instrumentos.

10.1.1 Creacién de plantillas

La secuencia siguiente ilustra la creacién de una plantilla de programa de punto de consigna simple, con
tres canales de un méximo de ocho segmentos cada uno. Se ha desactivado la pantalla ‘Help’ para ahorrar
espacio.

1. Con LINtools en ejecucidn, haga clic en el
menu Tools y, después, en el 'Programmer

Programmer Wizard

, , , = PROGCTRL Name el [
Wizard' (figura 10, arriba). S i i EROGCTL ek s k. T PROGETRL i i st o
[ is used as a prefi for other block names:
L. . . ., PROGCTRL Name
2. Aparece la pagina de visualizacion del o e
nombre de PROGCTRL. Escriba un TS ram S © Moko oW PROGCTRL B0k [Lnel

nombre de cuatro caracteres para el Profiled Chennols
bloque y haga clic en ‘Next’ UsarValuss

Digital Events
Conditions
Power Fail Recovery

Summary

< Back Nﬁxl > Finish Cancel
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10.1.1 CREACION DE PLANTILLAS (cont.)

L. f o s = Program Template File Help [
3 Apa rece |a pPagina PI’Og ram Tem P | ate Fi | e. i «|I ? ! Select or biowse for an existing Progiam Template Flle of make & new one. You can also make a new fils from an
existing ane.

Escriba un nombre para la plantilla de
PROGCTRL Name
programa y haga clic en Next. © Use sxising Program Templaie File

Program Template File
@ Make new Program Template File

e e Soguients © Copy existing Program Template File
Profiled Channels

Fil Autol
User Values e ‘El

Mode: 46 (T2750)
Digital Events

Conditions
Power Fail Recovery

Summary

[Cemsk || Nemy[ Finish | [ Cancel ]

Programmer Wizard

Program Segments e
4 Aparece |a pa’gina lProgram Segments,. /| k Each SEGMENT block can contain up to 4 progiam segments

The maximurn number of segments that will be available per channel

PROGCTRL Name

Seleccione un valor para el méximo ndmero | Freamm femelete e
. Program Segments

de segmentos que tendra el programa‘ Hay Profiled Channels

cuatro segmentos por bloque, de modo que | uvservaies

los valores disponibles estan en incrementos | Diaital Evens

de cuatro Conditions

Power Fail Recovery

Summary

Haga clic en ‘Next'.

[ <Back | Naqn [ Fimish ][ Cancal |

Profiled Channels Help []
These channels can be set/iamped in a program

5. Aparece la pagina ‘Profiled Channels’, que | rroccrriname | 2=

5P Holdback  Rate
permite introducir informacién sobre los R e S i Bt =<l
. Program Segments Lower 200 110.0 1 1 1 DeaC
Canal.es requerldos. ) ) Profiled Channels Mid 200 1100 1 1 1 DegC
Porejemplo, hemosintroducido tres canales, | uservaies o T T T N 1 |os
a saber 'Lower’, ‘Mid' y ‘"Upper’. Digital Events
Conditions

Power Fail Recovery

Haga clic en ‘Next’

Summary

[ «Back |[ Ne> | [ Fmish ][ Cancel |

6. Escriba cualquier valor de usuario necesario

Yy haga C“C en ‘Next’ User Values Helb [
Es posible asociar los valores de usuario

User defined valies set in a program

(y eventos digitales, a continuacion) con PROGCTRLNams | =2 m—

. Name Low Limit High Limit ool Units
segmentos particulares, de forma que se ST e p— [emo ey &
emitan a un destino conectado cuando se oot o | \ L]
active dicho segmento. UserValuos

Digital Events
Conditions

Power Fail Recovery

Summary

[ <Back ][ Mew> ][ Fish ][ Concel |
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10.1.1 CREACION DE PLANTILLAS (cont.)

7. De modo similar, introduzca los eventos, condiciones de espera, condiciones de salida y acciones de
recuperacién en caso de corte eléctrico.
Es posible asociar los valores de usuario (arriba) y eventos digitales con segmentos particulares, de
forma que se emitan a un destino conectado cuando se active dicho segmento.
Deben cumplirse las condiciones de espera antes de poder avanzar al siguiente segmento.
Deben cumplirse las condiciones de salida antes de poder finalizar el programa.

Programmer Wizard

Digital Events

Digial events set in a program

Digital Events
Harne: Off Test On Text
P AtTemp | Cald Terp OK

PROGCTRL Name

Pragram Template File
Program Segments #

Profiled Channels Programmer Wizard - PROGCTRL Block: Lnel, Program Template File: Autotl

User Values Conditions
Digital Events “Wait and Exit condtions
Conditions

‘Wait Conditions Programmer Wizard - PROGCTRL Block: Lne1, Program Template File: Auto1

PROGCTRL Name
Power Fail Recovery - o
Program Templete File Power Fail Recovery o []

Summary

Program Segments Power fai recavery action

Profiled Channels Action on Power Fail Recovery

PROGCTRL Name

User Values RampBack s
Exit Conditions Pragram Templats File ampBack X
Digital Events ot
Narme 0| Program Segments

Conditions * )

Profiled Channels
Pawer Fail Recovery User Values
Summary Digital Events

Conditions

Power Fail Recoveny

Summary

[ <Back J[ Mest> ][ Fmsh [ Cancel |

8 Es posible comprobar la configuracion - R

L. Summary Help [
consultando la pagina de resumen antes

de hacer clic en ‘Finish’.

Blacks requited for the Progiammer configuration

ORI (e Summary of requested values ~
3 Profiled Channels
P Te late: Fil
[EgEmELS e 1 UserValues
Program Segments 1 Digital Events
0 “Wait Condtians
Profiled Channels o Exit Conditions
3 Segments Maximum
User Values
. Summary of Function Blocks 1o be written to the database
Digital Events
—— 1 PROGCTRL block 46-E
oaditery 3 PROGCHARN blocks
Pawer Fail Re T B SEGMENT blocks
Total blocks: 10

Summary
Prograrm Template File Information
File Name: Auto.uyw

Instument. (T2750)
Mode Address: 46 #

<Back Hest > Frish | [ Cancel

Nota: pueden utilizarse los titulos de ‘enlace répido’ en la parte izquierda de las padginas para avanzar
a la pagina relevante.
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10.2 EDITOR DE PROGRAMAS

10.2.1 Introduccién
El panel de gréficos en el editor de programas muestra un méaximo de tres canales perfilados; los dos
primeros muestran los dos primeros canales perfilados y el tercero es el canal seleccionado en ese
momento en el cuadro de segmentos. La posicién inferior del gréfico también puede mostrar una salida de
evento digital o valores de usuario si se seleccionan en el panel de propiedades

Es posible usar cualquier archivo de plantilla de programa para construir programas muy distintos que
pueden ser ejecutados por cada instancia del programador.

Para configurar un programa de punto de consigna:

1.

En LINtools, cree (edite) el archivo de plantilla de programa del instrumento usando el asistente de
programador, como se describe en la seccion 10.1.1 anterior.

Para evitar configuraciones de archivo de plantilla erréneas, solo puede usarse el asistente para editar
los bloques en el compuesto PROG_WIZ. Cambiar el nimero de canales perfilados, eventos digitales
o valores de usuario invalida cualquier archivo de programa creado con la versién anterior.

Conecte la configuracién del lazo de control (bloque LOOP_PID) a la configuracién del programador
(bloque PROGCHAN) y regrese al punto de consigna actual desde la configuracién del programador
(bloque PROGCHAN) a la configuracion del lazo de control (bloque LOOP_PID). Esto proporciona el
control del punto de consigna para la configuracién del lazo de control. Conecte los valores de entrada
(AI_UIO.PV) de la planta/sistema al lazo de control (LOOP_PID.Main.PV).

Conecte cualquier eventos digitales y valores de usuario a los bloques de salida apropiados.

Conecte las condiciones de espera y condiciones de salida necesarias desde los bloques de entrada
apropiados.

Una vez realizadas las conexiones, guarde el archivo de base de datos. Afiada el archivo de plantilla de
programay el archivo de programa a la lista de archivos para descargar.

Crear y/o abrir un archivo de programa. Esto puede hacerse usando el menu contextual disponible al
seleccionar el 'PROGCTRL.File.ProgFile (block.page.field) en el panel de propiedades de objeto de
LINtools e indicando después el nombre del programa, o bien abriendo el editor de programador,
seleccionando File > New (Open) y eligiendo el archivo de plantilla de programa que coincida con los
bloques de un compuesto PROG_WIZ en la base de datos.

Configure el programa y ajuste cada tipo de segmento, duracién y punto de consigna objetivo en el
cuadro de segmentos, seguin se requiera. Después, configure las salidas de eventos digitales, valores
de usuario y condiciones de salida y/o espera en el panel de propiedades del programa.

Descargue todos los archivos relevantes en el instrumento desde el editor de programador para
controlar el programa en ejecucion.

PROG_WIZ
auto

T0_NODE TACTICIAN
header headar

=
v

FPage 2 EE

Page 2 EE

LooP_FIOD

LoopA
AT_UIO sl
"Noh ame" éi

TUME_SET

Set2
sl
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10.2.2 Procedimiento de edicién
La secuencia siguiente muestra los pasos tipicos en un procedimiento imaginario de creacién de segmento.
Debe consultar la seccién 2 del manual de usuario del tutorial PAC para obtener toda la informacién.

Conkents
& @
Add.. Build

Download

x

T2750_45
=] Unuszed Files
=% Anotherl
= Main [ROOT)

auta [PROG_WIZ)

140

Data Recording
Tags

% newone

ﬁ _system

[ T2750_46

ﬁ etk

<

A
<auto:
These function blocks were created using the Programmer Wizard. It is strongly
recammended that this wizard should be used when editing this Programmer
configuration, ensuring the Program Template File is kept up to date.
PROGCTRL cautor See Comments
auto . for wiring information
) = |
W
b cue
cautos By HAN O [SEGMENT SEGMENT
Chan 1: Lc B Copy __ aitoClsl autoClsz
Input Fiel Copy Black Parameters = = =
Qutput Fie
caltor Hew O [SEGMEWT SEGMENT
chan 2: Mi * Delete 2 | |ateczsi | |auteczsz 3
Input Fiel  Select Al = = =
Output Fie
C To Eil
éﬁum; U opylo e HAN O [SEGMENT SEGMENT
an 3: UE Create Compound 3 _ autoCIsl antoC3sz
Input Fiel i =] =] i
Qutput Fie Rename
Database...
Update Rate...
Task,..
B Programmer Wizard
Qpen Prograr .
Monibar Programmmer
Add to Data Recording »
v
¥

Una forma de abrir el editor de programa es hacer clic con el botén derecho del ratén en el bloque
PROGCTRL en la zona de trabajo de LINtools y, después, seleccionar ‘Open program File (UYY) en el menu
desplegable. Otra forma, para archivos existentes, es seleccionar ‘Program Editor’ en el ment ‘'Tools’ de
LINtools y usar el explorador para buscar el archivo de programa (debe haberse grabado previamente).
Si se trata de un archivo nuevo, se abre la pagina del editor de programa con una vista de programa vacio
basada en los ajustes de la plantilla del programa. Si el archivo existe previamente, aparece la configuracion
anterior, pero esta parte del manual solo trata de archivos nuevos.

@ Auto - Auto - Programmer Editor [There are unsaved changes)

. File Edit Segment Graph Online Help
1. Hagaclicen el T e e | @ Onlne Carnec: | @
1 ! —— —
Segmento End y, Setpaint:Lower (DegC) Segment | Channels | Program|
4 ' 100 5 A Channel: Lower
después, en 'Insert - . Channel. =
' Holdback + Alaim Mods (Loy DFf v
segment .
— 5 B. Channel: Mid
Sety it: Mid (DegC
e D) {iee) Servo (Mid) PV
100 Holdback + Alaim Mode (Mic OFF
50
B C. Channel: Upper
0 Servo (Upper) PY
P ——— Holdback + Alaim Mods (Up, Dff
100
80
(]
40
20 >
1]
06 o6 o6 oo o oo oo oo oo oo
»
Lower
Rale/sec
Setpoint
Mid
Rate/sec
Setpaint
Upper
Rale/sec
Setpaint
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10.2.2 PROCEDIMIENTO DE EDICION (cont.)

2. Aparece un nuevo
segmento (parada).
Edite los valores como

18 Auto - Auto - Programmer, Editor (There are unsaved changes)

File  Edit  Segment Online

P | s B |9 o | &b insert Segment ¥ Delete Segment | <2

Graph Help

| B online Cannect | @)

sea necesario. Las trazas

Setpoint: Lower (DegC)

Segment | Channels| Progiam

100 B Program
responden a los valores . Frogrem e
Fead Only
nuevos. 1] Cycles
R P4 Stark
Setpoint: Mid (DegC) Rate Units
100 End Condiion
Algarithm File

50/
0

Setpoint: Upper (DegC)

100
En el panel derecho, o
edite los pardmetros del 2 =
programa como sea z E
necesario =
" END
»
Lower RAMPRATE
Rate/min 20
Setpaint 400
Mid "RAMPRATE |
Rate/min 10
Setpaint 600
Upper W
Rate/min |3 |
Setpaint 3/0

Siga afiadiendo
pardmetros nuevos
destacando el pardmetro

Auto

False

1

orf

Per Minute
Reset

&
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11 CONDICIONES DE ERROR Y DIAGNOSTICOS

Este capitulo describe las distintas formas de saber si se ha producido un fallo en el instrumento PAC (no en
el proceso supervisado).

Las distintas subsecciones son:

Tipos de indicaciéon de error (seccién 11.1)
Visualizaciones de error LED (seccién 11.2)

Fallos de encendido (seccion 11.3)

Pruebas autométicas al inicio (POST) (seccién 11.4)
Bloques de diagndstico (seccion 11.5)

abhwd =

11.1 TIPOS DE INDICACION DE ERROR

Las indicaciones de error incluyen:

LED. Los LED son la fuente mas inmediata de informacidn sobre errores y estado de
instrumento en cuanto a inicio del sistema E/S basico (BIOS), funciones de vigilancia y
funcionamiento normal. Durante el inicio de BIOS, los LED se encienden
temporalmente para indicar el estado de BIOS. Si falla el inicio de un médulo IOC, el
patrén que adoptan estos LED antes del fallo resulta Util para los técnicos de
mantenimiento, por lo que se recomienda registrar este patron (ademas del nimero
de serie de la unidad) antes de llamar al servicio técnico.

POST. El resultado de las pruebas autométicas al inicio (POST) puede usarse para determinar
condiciones de error en el instrumento. Consulte la seccién Pruebas autométicas al
inicio (POST) y nimeros de error.

Bloques de diagndstico.

Es posible incluir una serie de bloques de funcién en la base de datos de la estrategia
en ejecucion para ofrecer informacién de diagndstico sobre varias cuestiones, como el
mecanismo de redundancia, el ICM (Inter-processor Communications Mechanism,
mecanismo de comunicaciones interprocesador), la interfaz de E/S y otros.

11.2 Indicaciones LED

Los LED del IOC son el principal método para mostrar un error y puede encontrar una descripcién general
en la seccién 3 (interfaz del operador).

Se incluye informacidn adicional en las siguientes subsecciones.

11.2.1 Modos de fallo del instrumento
Los LED indican directamente los siguientes modos de fallo del médulo I0C o posibles modos de fallo:
Pérdida de alimentacién
Vigilancia
Fallo de comunicaciones
Pérdida de estado primario
Desacoplamiento
Desincronizacion

ocuhkwd =

Cuando falla uno o los dos médulos ICO que funcionan como parte de un par redundante, normalmente
cambia su estado de redundancia en respuesta al fallo, por ejemplo de primario a secundario, o de
sincronizado a desincronizado y, en ocasiones, de acoplado a desacoplado.

11.2.2 Corte eléctrico

En caso de corte eléctrico, los médulos ICO pasan al estado de ‘fallo de alimentacién’ y se apaga el LED
‘Status’ del médulo. Se mantienen los datos de inicio en caliente y del reloj de tiempo real si el instrumento
cuenta con una bateria de respaldo. Una bateria ‘supercap’ interna también mantiene estos datos (durante
una hora aproximadamente) en caso de corte eléctrico si el instrumento no cuenta con una bateria de
respaldo operativa.
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11.2.3 Fallo de vigilancia
En caso de un fallo de vigilancia, el médulo I0OC afectado pasa al estado de ‘fallo de vigilancia’. Al principio
el LED 'Fault’ parpadea, pero queda encendido continuamente al cabo de algunos segundos.
Si el conmutador de reintento de vigilancia (seccion 2.3.2) esta ajustado en ON, el médulo I0OC intenta
reiniciar la CPU automaéticamente. Si el conmutador de reintento de vigilancia esté ajustado en Off, la CPU
intentara reiniciarse solo después de que se accione el conmutador ‘Watchdog’ (la figura 3.1 muestra la
posicién del conmutador).
Con un fallo de vigilancia en el modo redundante, el médulo IOC superviviente adopta (o conserva) el
estado PRIMARIO DESINCRONIZADO. La base de datos solo puede ejecutarse si los mddulos estaban
sincronizados antes de la reasignacion; en caso contrario, la base de datos se detiene.

11.2.4 Fallo de ICM

Un fallo de ICM no esté relacionado con un médulo IOC determinado, porlo que no se clasificacomo
un fallo del primario ni del secundario.

Se produce un fallo del mecanismo de comunicaciones interprocesador (ICM) cuando los médulos primario
y secundario no pueden comunicarse entre si a través del enlace interno, lo que hace que resulte imposible
mantener la sincronizacién de la base de datos. Un fallo del ICM provoca el desacople de los médulos
primario y secundario, pero no permite una reasignacion.

ACCION EN CASO DE FALLO DEL ICM
En caso de un fallo del ICM, el médulo IOC se desacopla (se indica mediante el parpadeo de los LED
‘Duplex’ en ambos médulos IOC). Consulte la seccidn 11.2.6 para obtener mas informacién sobre el
desacoplamiento. Debe disefarse la estrategia del proceso para enviar al sistema supervisor una alarma

apropiada para anunciar este estado de fallo del ICM (como usar los bits ‘PrHWstat.ICM_Ok’ y
‘SeHWstat.ICM_Ok’ del bloque '‘RED_CTRL').

Sifalla el ICM, debera eliminarse la causa del fallo a través de la sustitucién del médulo secundario. Si esto
soluciona el problema, deben resincronizarse los médulos mediante el botén ‘Sync'.

Si el fallo continda, el médulo primario serd la causa mas probable, por lo que debera sustituirse y volver a
instalarse el secundario original, ya que es improbable que esté también defectuoso.

Si es apropiado, debe reiniciarse la base de datos existente apagando el médulo y volviendo a encenderlo.
De lo contrario, debe cargarse e iniciarse una base de datos ‘predeterminada’ en el nuevo primario.

Esta ultima opcidn es un inicio en frio y exige la supervision manual de la planta durante la transicién.

Nota: un fallo en la unidad terminal es también una posible causa del fallo del ICM.

11.2.5 Fallo de LIN

Se produce un fallo de LIN cuando un médulo IOC no se comunica a través de la LIN, quiza porque el cable
esta dafado o desconectado o porque hay un fallo de hardware (componentes electrénicos) o un fallo de
comunicaciones de la red. Un fallo LIN provoca que se apague el LED ‘Ethernet (Activity)' relevante
asociado con el médulo I0C afectado y que parpadee el LED amarillo ‘IP".

Un fallo LIN en un mdédulo primario sincronizado provoca una reasignacién de funciones entre el primario/
secundario y la pérdida de la sincronizacién, es decir, el primario sincronizado adopta el estado de
secundario desincronizado y el secundario sincronizado adopta el estado de primario desincronizado.

Si un médulo primario desincronizado sufre un fallo LIN, no se producen cambios de estado.

Si se produce un fallo LIN en un médulo secundario sincronizado, el médulo adopta el estado secundario
desincronizado (LED ‘Standby’ apagado), y el médulo primario se desincroniza y pasa al estado de primario
desincronizado. Si el secundario estaba desincronizado en el momento del fallo, no se produce ninguin
cambio de estado.
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11.2.5 FALLO DE LIN (cont.)

EFECTO DEL FALLO LIN SOBRE EL CONTROL DEL MODO DE REDUNDANCIA

El fallo LIN afecta a la capacidad de los médulos primario y secundario para sincronizarse. Por ejemplo, un
mddulo ICO secundario con un fallo LIN no podra sincronizarse correctamente con el primario pulsando el
conmutador ‘Sync’ del primario. El software de control de redundancia inhibe los intentos de hacerlo, como
indica la falta de respuesta del LED ‘Standby'.

11.2.6 Instrumentos desacoplados

El desacoplamiento se produce cuando se cancela la comunicacién entre los médulos primario y
secundario desincronizados a causa de un conflicto sobre el estado desincronizado, que provoca el
desacoplamiento de los mddulos IOC. Este desacoplamiento puede estar causado por diversos fallos, pero
generalmente se debe a un error grave que provoca que los médulos asuman que deben hacer algo mas
que desincronizarse.

El estado desacoplado se indica mediante el parpadeo del LED ‘Duplex’ en los dos médulos IOC. Dicho
estado puede producirse durante el inicio si la configuracion de inicio de los dos médulos ICO entra en
conflicto, es decir, si los dos médulos se apagan como mdédulos secundarios sincronizados, al encenderlos
juntos podrian desacoplarse - porque el inicio doble no puede resolver las diferencias entre ellos.

La estrategia debe disefiarse para enviar al sistema supervisor una alarma apropiada para anunciar este
estado usando, por ejemplo, los bits 'PrSWstat.Decoupld’ y ‘SeSWstat.Decoupld’ del bloque ‘RED_CTRL'".

En caso de desacoplamiento de los médulos primario y secundario, los médulos I0C ya estéan
desincronizados. Esto puede rectificarse accionando el conmutador 'Sync’ en el médulo primario y, sitiene
éxito, ambos LED ‘Duplex’ se encienden continuamente. Silos médulos desacoplados no se resincronizan
después de usar el conmutador ‘Sync’, deberéa seguir investigando para localizar y rectificar la causa del
fallo.

11.2.7 Desincronizacidon

La desincronizacién suele producirse cuando deja de funcionar la base de datos del médulo primario:
parpadea el LED ‘Primary’ y se desincronizan los dos médulos IOC. No se produce una reasignacién y el
software de control de la redundancia impide los intentos de resincronizaciéon hasta que el médulo primario
vuelve a funcionar de nuevo.

El médulo IOC secundario solo podra asumir el control cuando se haya aceptado la decisién de realizar una
reasignacién. Antes de que se produzca la reasignacion, se apaga el LED ‘Standby’ amarillo del médulo
secundario y empieza a parpadear el LED ‘Primary’ verde mientras se carga la estrategia desde el médulo
primario. Cuando la estrategia ha terminado de cargarse, el anterior mdédulo secundario asume el control y
este estado se indica mediante el encendido continuo del LED ‘Primary’ verde. La reasignacién se completa
cuando se detiene la base de datos del anterior médulo primario.

11.3 FALLO DE INICIO

11.3.1 Rutina de inicio

Puede producirse una serie de condiciones de error durante la fase de inicio. Esta rutina de inicio se ha
descrito anteriormente (seccién 4) y debe consultarse para obtener informacién detallada. El médulo IOC
genera varios mensajes durante el encend-ido y estos mensajes pueden mostrarse abriendo una sesién de
‘Telnet’ desde un ordenador a través de la red ELIN.
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11.4 PRUEBAS AUTOMATICAS AL INICIO (POST)

En el inicio, el sistema E/S basico (BIOS) comprueba que la unidad de procesador central funcione
correctamente. Esta fase de inicio se indica mediante el encendido de todos los LED en la parte frontal del
IOC (como se muestra en la figura 3.1).

El proceso de inicio realiza las pruebas autométicas al inicio (POST) con la carga del cédigo del sistemay la
aplicacién desde la tarjeta SDHC en la parte inferior del médulo IOC.

Primero se comprueba la ROM de arranque y se ejecuta cada POST para comprobar que la tarjeta SDHC
funcione correctamente.

Después, se comprueba el médulo IOC y vuelve a ejecutarse cada POST para comprobar que la aplicaciéon
funcione correctamente.

Si falla alguna prueba POST, los LED muestran un patrén (véase a continuacion). El patron se muestra
durante aproximadamente 11 segundos antes de que el instrumento pase al estado de vigilancia. La
ubicacién del fallo POST se indica mediante el LED ‘Standby’. Si se enciende, ha fallado una prueba POST
de la aplicacién, mientras que si permanece apagado ha fallado una prueba POST de la ROM de arranque.

Si las pruebas POST concluyen con éxito, el instrumento intenta poner en marcha el software. El estado
primario/secundario de cada médulo se decide de acuerdo con los criterios que se describen en la seccidén
4.4.1, usando los datos de ‘firma’ sobre el Ultimo apagado, el estado de sincronizacién automética, etc.

Se realiza una comprobacién para verificar que las comunicaciones del ICM sean vélidas y, en tal caso, el
mddulo primario sigue adelante con la secuencia de inicio, de acuerdo con el modo seleccionado. Si se
permite la sincronizacién, el LED 'Standby’ comienza a parpadear cuando el médulo primario empieza a
descargar datos en el secundario.

Sifalla la prueba del ICM, o si se requiere el funcionamiento no redundante, el médulo sigue adelante con
|la secuencia de inicio, de acuerdo con el modo seleccionado.

11.4.1 Patrones LED de fallo POST

Como hemos mencionado anteriormente, si falla el procedimiento de POST, se ilumina un ‘patrén’ de LED
en la parte delantera del IOC relevante. Los tres patrones que se muestran a continuacién son los Unicos
modos de fallo que el usuario puede corregir. Todos los deméas modos exigen enviar el IOC a la fabrica
para su reparacion.
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Figura 11.4.1 Indicadores LED de fallo POST
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11.5 BLOQUES DE DIAGNOSTICO

Hay varios bloques de funcién de diagnéstico disponibles en la categoria DIAG, que pueden instalarse en
la base de datos LIN durante la configuracién para permitir diagnosticar cualquier condicién de error que
pueda aparecer durante la ejecucion de la estrategia. Después, puede usarse el programa LINtools a través
de la red LIN para investigar estos campos.

La tabla 11.5 muestra una lista de bloques de diagndstico generados como parte de la base de datos LIN
creada automaéticamente, cuando los conmutadores de opciones estan ajustados correctamente (seccidn

2.4.2).

Nota: todos los bloques de funcién se describen en el Manual de referencia de LIN Blocks.

Bloque

Funcidn

DB_DIAG

EDB_DIAG

EIO_DIAG

ELINDIAG
ICM_DIAG

IDENTITY
LIN_DEXT

OPT_DIAG

RED_CTRL

SFC_DIAG

TACTTUNE
USERTASK

Bloque de diagnédstico de base de datos. Muestra los niveles de recursos actuales y
maéaximos de la base de datos que utiliza la aplicacion actual. Los valores de pardmetros
mostrados solo son vélidos en el momento de la ejecucion.

Bloque de diagndsticos de base de datos externa. Muestra informacién de la conexién
relacionada con una base de datos externa que se ejecuta en instrumentos remotos y
supervisa la el algoritmo de ajuste de la velocidad de actualizacién de los bloques en
caché.

Bloque de diagnéstico del sistema E/S Ethernet. Muestra el estado actual (correcto o
incorrecto) de los médulos E/S previstos y actuales en cada posicidén. Pueden mostrarse
en pantalla un méximo de 16 posiciones de E/S.

Bloque de diagndsticos ELIN. Estadisticas sobre el funcionamiento de la red local de
instrumentos Ethernet.

Bloque de diagndsticos ICM. Estadisticas relacionadas con el nimero y tipo de mensajes
transferidos entre médulos |OC redundantes.

Bloque de diagndsticos IDENTITY. Identifica el instrumento que contiene este bloque.

Bloque de extensién de diagndsticos LIN de alto nivel. Estadisticas sobre el
funcionamiento de la red local de instrumentos (LIN).

Bloque de diagndsticos del sistema de control de opciones/licencia. Este bloque
muestra los atributos del sistema de usuario que pueden causar algunas restricciones de
funcionamiento o provocar una alarma por infraccion de licencia. El bloque no es
esencial para el funcionamiento de la base de datos LIN y puede afadirse con el
instrumento ya en linea, en caso necesario.

Bloque de control de redundancia. Si se utilizan sistemas redundantes, este bloque
muestra los pardmetros de la tarea de gestion de redundancia del procesador (PRMT). El
bloque también puede usarse para activar la sincronizaciéon del médulo procesadory el
intercambio primario/secundario.

Bloque de diagndsticos del diagrama de flujo secuencial. Si SFC estd activado, este
bloque muestra los niveles de recursos actuales y maximos de la secuencia usada por la
aplicacién actual. Los valores de pardmetros mostrados solo son vélidos en el momento
de la ejecucidn.

Bloque de ajuste tactico. Monitorizacién de las tareas del sistema segun prioridad.
Bloque de diagndstico de tareas de usuario. Supervisién de la ejecucion de la tarea de
estrategia.

Tabla 11.5 Bloques de diagndstico tipicos
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12 MANTENIMIENTO
Esta seccidn describe la sustitucidn preventiva regular de las baterias de respaldo, etc. y muestra cémo
sustituir la tarjeta SD del IOC y los médulos operativos en linea.
Para obtener detalles sobre como actualizar y cambiar el software de sistema del instrumento, la ROM de
arranque y las bibliotecas, péngase en contacto con el centro de mantenimiento mas proximo del fabricante.

PRECAUCION
Todas las placas de circuitos relacionadas con esta unidad pueden sufrir dafios a causa de descargas
‘% Q de electricidad estéatica con tensiones a partir de 60 V. Todo el personal relevante debe conocer los
procedimientos de proteccion contra la electricidad estatica.

12.1 PROGRAMA DE MANTENIMIENTO PREVENTIVO

Se recomiendan los siguientes periodos para garantizar la méxima disponibilidad del instrumento, para su
uso en lo que el fabricante considera un entorno normal. Si el entorno es especialmente sucio o
especialmente limpio, deberén ajustarse en consecuencia las partes del programa relevantes.

Cuando se lleve a cabo el mantenimiento preventivo, se recomienda realizar una inspeccién visual del
instrumento y eliminar cualquier depdsito de polvo o suciedad usando un ‘limpiador neumético’ de aire
comprimido a baja presion, que puede encontrarse en la mayor parte de los distribuidores de componentes
electrénicos.

12.2 PROCEDIMIENTOS DE SUSTITUCION

12.2.1 Actualizacion del software/firmware
Los archivos de actualizacion se proporcionan en una unidad de memoria USB. Si las propiedades del
instrumento estan debidamente configuradas (seccién 2.4.4), la actualizacién se inicia automaticamente al
insertar una unidad USB

PROCEDIMIENTO DE SUSTITUCION DE LA TARJETA SD
La figura 12.2.1 muestra la ubicacién de la tarjeta SDHC. El procedimiento de sustitucidn permite transferir
las bases de datos, configuraciones del usuario, direccion IP y nombre de red de un médulo a otro, lo que
permite reducir al minimo el tiempo medio de sustitucién’.

Nota: la direccion del nodo se configura usando los conmutadores de la unidad base, por lo que no
se transfiere al sustituir la tarjeta SD.

1. Para mayor comodidad, desmonte el médulo IOC relevante del

siguiente modo: Parte inferior del IOC

a. Desconecte el cable Ethernet del médulo IOC relevante. HHHDDDDDH ‘
b. Libere el médulo girando el fiador de 1/4 vuelta 90 grados en = =

sentido antih?rario. . ‘ Tarjeta SD Pulsar para
c. Extraiga el médulo IOC de su unidad terminal. liberar

2. Enlaparteinferiordel médulo IOC, apriete sobre el borde de la tarjeta
SD para liberarla y, después, sdquela con cuidado de su conector.

3. Compruebe que la tarjeta de sustitucién no esté protegida contra
escritura (figura 12.2.1b) y, después, insértela en la ranura y apriete
suavemente hasta encajarla.

4. Vuelva ainstalar el médulo en su unidad terminal y sujételo girando el
fiador de 1/4 de vuelta 90 grados en sentido horario. Vuelva a

Lado izquierdo

conectar el cable Ethernet. ’
&
= Parte superior del IOC |
a Figura 12.2.1a

Sustitucién de la tarjeta SD

Figura 12.2.1b Pestafia de
proteccion contra escritura

HAQ030047SPA o
Edicion 2, abril de 2011 Pagina 109



T2750 FOXBORO PAC: GUIA DEL USUARIO

12.2.1 ACTUALIZACION DEL SOFTWARE/FIRMWARE (cont.)

PRECAUCIONES DE LA TARJETA SD
Deben observarse estas ‘'normas’ para proteger las bases de datos del usuario, etc:
1. No deben borrarse las carpetas y/o archivos del sistema.
2. Latarjetano debe extraerse del lector sin haber seguido antes el procedimiento de extraccién correcto.
Este procedimiento varia en funciéon de la versién de Windows utilizada.
3. Serecomienda realizar una copia de seguridad de todos los archivos y carpetas para poder
recuperarlas en caso de borrado accidental.

Nota: la tarjeta SD es una tarjeta de alta capacidad (SDHC) que tal vez no pueda leerse con lectores
(SD) mas antiguos.

12.2.2 Sustitucién del médulo IOC en linea

Nota: se recomienda realizar una copia de seguridad de la estrategia antes de sustituir cualquier
modulo [OC.

Puede realizarse la sustitucién en linea de un médulo IOC que falle sin desconectar ningun cable. Durante
el funcionamiento en modo redundante, cualquiera de los médulos IOC puede controlar los médulos I/0,
lo que permite al médulo de sustitucion cargar la estrategia y estado desde el médulo primario actual. Para
sustituir el médulo:

1. Compruebe que el médulo IOC que va a sustituir no es actualmente el médulo primario. Si el médulo
que falla es el primario, pulse el conmutador ‘Sync’ para iniciar el proceso de sincronizacion. Esto
garantizard que ambos mddulos estén sincronizados, lo que permite reasignar los médulos primario y
secundario.

En ocasiones, puede ser necesario accionar el conmutador ‘Desync’ del médulo primario para
desincronizar los médulos y asegurarse de que el médulo que ha fallado funcione como secundario.

2. Detenga el médulo secundario pulsando el conmutador ‘Desync’ durante mas de tres segundos.

3. Cuando se ha apagado con éxito (se apagan todos los LED), es posible retirar el médulo con seguridad
de la unidad terminal.

4. Instale el médulo de sustitucién. Cuando se haya inicializado automaticamente el médulo, pulse el
conmutador ‘Sync’ del médulo primario para resincronizar los médulos.
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Apéndice A ESPECIFICACIONES

A1 CATEGORIA DE INSTALACION Y GRADO DE CONTAMINACION

Este producto ha sido disefiado de acuerdo con BS EN61010 para categoria de instalacién Il y grado de
contaminacién 2. Estas categorias se definen como sigue:

CATEGORIA DE INSTALACION I

La tensidn nominal impulsiva para equipos con alimentacién nominal de 230 V es de 2.500 V.

GRADO DE CONTAMINACION 2

Normalmente solo se genera contaminaciéon no conductiva. No obstante, en ocasiones se debe esperar una
conductividad temporal causada por condensacidn.

A2 ESPECIFICACIONES GENERALES

Ver las figuras 2.2a/b para
datos de dimensiones

Si la tension de alimentacion cae por debajo de
19,2V de CC durante el inicio, el instrumento

Fisicas
Dimensiones de la unidad base Mddulo 0: 61,25 mm (ancho) x 180 mm (alto) x 132 mm (fondo)
Mdédulo 8: 274 mm (ancho) x 180 mm (alto) x 132 mm (fondo)
Mdédulo 16: 477 mm (ancho) x 180 mm (alto) x 132 mm (fondo)
Centros de fijacion de la unidad base  Mdédulo 0: 26 mm
Médulo 8: 229 mm
Médulo 16: 432.2 mm
Peso
8 vias: Sin médulos = 0,98 kg Incluidos 2 x IOC y 8 x médulos E/S = 3,1 kg méx.
16 vias: Sin médulos = 1,6 kg. Incluidos 2 x IOC y 16 x médulos E/S = 5,24 kg méx.
Eléctricas
Conexiones a masa de seguridad ~ Toma de tierra en la brida frontal inferior de la unidad base
Alimentacién 24V CC (x20%)
Potencia (méx.) 82 vatios (16 médulos base)
Corriente pico (max.) 8 amperios

Alimentacién de reserva

Ambiente

Temperatura  de almacenamiento:
Funcionamiento:

Humedad almacenamiento/
funcionamiento:

Atmésfera

Altitud (méax.)

Proteccion ambiental Panel:

RFI Emisiones EMC:

Inmunidad EMC:
Especificacion de seguridad eléctrica
Vibracién/sacudida

Resistencia a impactos
Envasado
Caida libre:

Inflamabilidad de los materiales plésticos
Cumplimiento RoHS

Autorizaciones

Comunicaciones via Ethernet
Conectores:
Soporte de red:
Protocolos:
Velocidad:
Topologia de red:
Longitud de linea (méx):
Asignacién de direccion IP:
Aislamiento:

Comunicaciones Modbus
Conector:
Soporte de red:
Protocolos:
Aislamiento:

3,3V £ 5% a fuente 10 pA max. (Figura 2.3.1a)

de -20a +85°C
de-0a+55°C

de 5 a 95% RH (punto de rocio 50 °C) (ver gréfico)

no corrosiva, no explosiva.

2.000 m

BS EN60529:1P20

BS EN61326-1:2006 clase A

BS EN61326-1:2006 lugares industriales

BS EN61010-1: 2001 (ver seccion ‘A1’ anterior); UL61010
Segun BSEN61131-2 (de 9a 150 Hz a 0,5 G; 1 octava por
minuto).

BS EN61010 (prueba de caida 100 mm)

BS EN61131-2 seccion 2.1.3.3

BS EN60068-2-32, proc. 1 (5x caidas de 1 metro para cada
una de las seis caras).

UL746 UL VO

UE; China

CE; cUL (UL61010); GOST

Un conector RJ45 en la parte inferior de cada médulo 10C.
Cables Ethernet categoria 5.

puede entrar en un ciclo continuo de intentos de
reinicio.

RH méxima con punto de rocio de 50 °C

Humedad relativa (RH) %
o
o

5°C 20°C 25°C 30°C 35°C 40°C 45°C 50°C
9°F 68°F 77°F 86°F 95°F 104°F 113°F 122°F
Temperatura

LIN sobre Ethernet / IP (ELIN), Modbus-TCP RTU secundario, FTP.

10/100 Mb/s.

Conexién en estrella al concentrador.
100 metros, ampliable con repetidor.
Manual, DHCP, Link-Local o BootP.
50V de CC; 30V de CA. (IEEE 802.3)

par paralelo de conectores RJ45 en la unidad terminal.
EIA485, enlace seleccionable como 3 o 5 hilos.
MODBUS/JBUS RTU primario y secundario.

Ninguno.
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A3 ESPECIFICACIONES DEL MODULO IOC

A3.1 UNIDAD TERMINAL

Fisicas
Dimensiones (aprox.)
Peso (aprox.)

Conmutadores

SW1, segmento 2 a 8:
SW2, segmento 3:
SW2, segmento 2:
SW2, segmento 1:

Vinculos
LK1y LK2

Conectores de usuario
Alimentacién

Relé de vigilancia
Bateria de respaldo

ModBus
uUsB
USB
Tipo de conector
Estandar USB
Fuente de corriente
Fusible

A3.2 MODULO I0OC
A3.2.1 Hardware

Especificaciones generales

Dimensiones
Memoria flash
Tarjeta SDHC

Indicadores LED

Conmutadores de control

Conexiones de usuario
Comunicaciones via Ethernet

50 mm (ancho) x 110 mm (alto)
0,1 kg

direcciéon del instrumento

conmutador de inicio en caliente

conmutador de inicio en caliente con generacién automatica de base de datos
reintento de vigilancia (modo de disparo y reintento)

enlace patillas 1y 2 para comunicaciones de 3 hilos; enlace patillas 2 y 3 para 5 hilos. (Figura 2.3.1a)

2x blogues de terminal de 4 vias para alimentacién. Los médulos IOC supervisan las fuentes de alimentacién por
separado.

2x bloques de terminales de 3 vias, compartidos con bateria de respaldo.

Comparte los conectores con los relés de vigilancia.

Dos tomas RJ45, cableadas en paralelo

Conector tipo A.

Tipo A situado en la unidad terminal IOC (figura 2.3.1a)
Comunicaciones host USB2.0

500 mA maéx. (corriente limitada)

En IOC primario. No es sustituible por el usuario.

25 mm (ancho) x 114,3 mm (alto) x 110 mm (fondo)
32 MByte
Formateada de fabrica. Extraible en la parte inferior del médulo 10C.

Estado (24 V de CC nominal, alimentacién principal), indicador de fallo, bateria, comunicaciones, resolucién de IP,
duplex (modo redundante), procesador primario, procesador de reserva, Ethernet (velocidad), Ethernet (actividad),
hardware USB y software USB

Reajuste de vigilancia
Sincronizacién/conmutacion
Desincronizacién

Un conector RJ45 en la parte inferior de cada médulo IOC.

Nota: la seccién 3 ofrece detalles de todos los LED y conmutadores de control del médulo I0C

Pagina 112

HA030047SPA
Edicién 2, abril de 2011



T2750 FOXBORO PAC: GUIA DEL USUARIO

A3.2.2 Software

BIBLIOTECAS DE BLOQUE LIN

Lote:
Comunicaciones:

Condicionamiento:
Configuracion (encabezado):
Control:

Conversién:

Diagnéstico:

E/S:

Funciones légicas:
Operadores matematicos:
Organizar:

Programador:

Grabadora:

Selector:

Temporizacién:

Secuenciamiento, receta/registro y control de discrepancias

Bloques de comunicacién del instrumento. Los bloques especificos DEBEN incluirse en la base de datos para permitir
las comunicaciones

Recogida de alarmas y procesamiento de sefial dindmico

Bloques de identidad (encabezado) del instrumento

Control analégico, simulacién y comunicaciones

conversién de distintos tipos de campos de bases de datos, en particular valores enumerados
Diagnésticos

Cancelacién manual de E/S analdgicas y digitales

Booleana, retencidn, recuento y comparacion

Funciones matematicas y expresiones en formato libre

organizacién de pantallas del sistema y agrupacion de datos para registro

Control, supervisién y programacién de programas generados por el SetPoint Programme Editor
Control y gestion de registro de datos

Seleccién, conmutacion, alarma y gestion de paginas en pantalla

Temporizacidn, secuenciamiento, sumay eventos

Recursos de bases de datos continuos

Numero de bloques de funcién (maximo)

Numero de bibliotecas (maximo)
Numero de EDB (maximo)
Ndmero de FEATT (méaximo)
Numero de TEATT (méximo)
Numero de servidores (maximo)
Numero de conexiones

2.000
32

32
1.260
315
6
1.260

Tamano de base de datos de control (maximo) 800 kByte

Recursos de control de secuencia
Datos de programa:
N.° de tareas de secuencia independientes:

400 kBytes
136 activas simultdneamente

Raices SFC: 31

Pasos: 420
Asociaciones de acciones:

1680

Acciones: 840
Transiciones: 630

ModBus

Herramientas de configuracion:

Tamafo de memoria:
N.° méx. tablas:
Modo de funcionamiento:

Acceso Modbus transparente

(TMA/TalkThru):
Formato:

Ratio de marca:
Numero de facilidades:
Redundancia:

Interfaz:

Los parametros serie del instrumento deben configurarse usando el software ‘"Modbus Tools'. Los parametros del
instrumento pueden configurarse usando ‘Instrument Properties’.

14 kBytes

80 Registros de diagnédstico = 16 registros de uso general + 1 registro para cada tabla

Maestro, esclavo

Mediante archivo de pasarela Modbus

Directo 32 bits, inverso 32 bits (Dy S)

5ms

3 facilidades de pasarela Modbus

Control completo

La interfaz serie puede comunicar con un maximo de 64 dispositivos esclavos, uno por registro en el archivo de pasarela.
TCP puede comunicarse con 16 dispositivos esclavos y otros 16 dispositivos maestros mediante los puertos ENET3 y
ENET4.

Bloque E/S sin prestaciones de software admitidas

Algunas prestaciones solo son validas en algunas configuraciones de bloque y, en algunos casos, las opciones no disponibles aparecen sombreadas (no
editables). Ademas de estos, se aplican las siguientes exclusiones generales.

Bloque AI_UIO

Bloque AO_UIO

Bloque DI_UIO
Bloque DO_UIO

FI_UIO
Bloque TPO_UIO
Bloque VP_UIO

Alarms.OctDel no se admite

Options.OCDelSt no se admite

Options.OCDelEnd no se admite

Status.BrkDtctd no se admite

Alrms.OvrDrive no se admite

Status.OvrDrive no se admite

se admiten todas las alarmas y bits de estado
Alarms.CctFault no se admite

Status.OverTemp se admite solo por el médulo DO16.
Se admiten todas las alarmas y bits de estado.
Status.OverTemp se admite solo por el médulo DO16.
Status.OverTemp se admite solo por el médulo DO16.
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A4 ESPECIFICACIONES DEL MODULO E/S

A4.1 MODULO AI2

Nota: la proteccién contra desconexién del sensor se controla usando un bloque Al_UIO asociado.

Especificaciones generales, comunes a todas las versiones

Consumo

Rechazo de modo comun (de 47 a 63 Hz)
Rechazo de modo comun (de 47 a 63 Hz)
De canal a canal:

al sistema:

Aislamiento

Tensién max. en cualquier canal

2 W max.

>120 dB

>60 dB

300V RMS o CC (aislamiento basico).
300 V RMS o CC (doble aislamiento).
10,3V CC

A4.1.1 Variante de entrada de termopar

entradas mV, entradas de termopar

Rango de entrada

Impedancia de entrada

Corriente de fugas de entrada
Precision de calibracién

Ruido

Resolucion

Linearidad

Coeficiente de temperatura
Deteccién desconexién del sensor

Unién fria
Rango de temperatura:
Rechazo de CJ:
Precision de CJ:
Tipo de sensor

de-150 mV a + 150 mV

>100 MQ (circuito de deteccion de desconexién del sensor ‘desactivado’)

<100 nA (circuito de deteccidn de desconexidon del sensor ‘desactivado’)

+0,1% del valor medido = 10 pV

<28 pV p-p con filtro desactivado: <4 pV p-p con filtro de 1,6 s (mejor con constantes de tiempo mayores).
Mejor que 2 pV con filtro de 1,6 segundos

Mejor que 5 pV

<40 ppm de lectura por °C

Conmutable como ‘alta’, 'baja’ o ‘desconectada’. Corriente del sensor: 125 nA

de-10°Ca+70°C

>30:1

+0,5 °C tipica (£1,0 °C méx.)

Pt100 RTD, situado bajo el conector de entrada

Entrada de alta impedancia (solo canal dos)

Rango de entrada
Impedancia de entrada
Corriente de fugas de entrada
Precision de calibracién
Ruido

Resolucion

Linearidad

Coeficiente de temperatura

de00Val18V

>100 MQ (circuito de deteccion de desconexién del sensor ‘desactivado’)

<100 nA (circuito de deteccién de rotura del sensor ‘desactivado’)

+0,1% del valor medido * 20 pVv

<100 pV p-p con filtro desactivado: <15 pV p-p con filtro de 1,6 s (mejor con constantes de tiempo mayores).
Mejor que 7 pV con filtro de 1,6 segundos

Mejor que 50 pV

<40 ppm de lectura por °C

A4.1.2 Variante de entrada CC

Entradas de mV

Rango de entrada
Impedancia de entrada
Corriente de fugas de entrada
Precision de calibracion
Ruido

Resolucion

Linearidad

Coeficiente de temperatura
Deteccién desc. de sensor

de -150 mV a +150 mV

>100 MQ (circuito de deteccion de desconexidn del sensor ‘desactivado’)

<100 nA (circuito de deteccién de rotura del sensor ‘desactivado’)

+0,1% del valor medido = 10 uyV

<28 uV p-p con filtro desactivado: <4 pV p-p con filtro de 1,6 s (mejor con constantes de tiempo mayores).
Mejor que 2 pV con filtro de 1,6 segundos

Mejor que 5 pVv

<40 ppm de lectura por °C

Conmutable como ‘alta’, 'baja’ o ‘desconectada’. Corriente del sensor: 125 nA

Entrada de alta impedancia (solo canal dos)

Rango de entrada
Impedancia de entrada
Corriente de fugas de entrada
Precision de calibracion
Ruido

Resolucion

Linearidad

Coeficiente de temperatura

Entradas de tensién

Rango de entrada
Impedancia de entrada
Precision de calibracién
Ruido

Resoluciéon

Linearidad

Coeficiente de temperatura

de0,0Val8V

>100 MQ (circuito de deteccion de desconexidn del sensor ‘desactivado’)

<100 nA (circuito de deteccidn de rotura del sensor ‘desactivado’)

+0,1% del valor medido + 20 pV

<100 pV p-p con filtro desactivado: <15 pV p-p con filtro de 1,6 s (mejor con constantes de tiempo mayores).
Mejor que 7 pV con filtro de 1,6 segundos

Mejor que 50 pV

<40 ppm de lectura por °C

de-10,3Va+103V

303 kQ

+0,1% del valor medido + 20 pV

<2 pV p-p con filtro desactivado: <0,4 pV p-p con filtro de 1,6 s (mejor con constantes de tiempo mayores).
Mejor que 0.2 pV con filtro de 1,6 segundos

Mejor que 0,7 mV

<40 ppm de lectura por °C
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A4.1 MODULO AI2 (Cont.)

A4.1.2 Variante de entrada CC (cont.)

Entradas de resistencia
Rango de entrada
Precision de calibracion
Ruido

Resolucion

Linearidad

Coeficiente de temperatura

Entrada de alta resistencia
Rango de entrada

Precision de calibracién
Ruido

Resolucion

Linearidad

Coeficiente de temperatura

Entradas de potenciémetro
Rango de entrada

Resistencia de extremo a extremo
Precision de calibracién

Ruido

Resolucion

Linearidad

Coeficiente de temperatura

0Q de 6402 (incluye compatibilidad para conexién RTD de 2, 3 0 4 hilos)
+0,1% del valor medido

<0,05 Q p-p con filtro de 1,6 s (mejor con constantes de tiempo mayores).
Mejor que 0.2 pV con filtro de 1,6 segundos

Mejor que 0,05 Q

<30 ppm de lectura por °C

de0a7kQ

+0,1% del valor medido

<0,5 Q p-p con filtro de 1,6 s (mejor con constantes de tiempo mayores).
Mejor que 0,2 Q con filtro de 1,6 segundos

Mejor que 0,1 Q

<30 ppm de lectura por °C

Rotacién de 0 a 100%

de 100 Q (min.) a 7 kQ (méx.)

+0,1% del valor medido

<0,01% p-p con filtro de 1,6 s (5 kQ pot.); <0,01% p-p con filtro de 1,6 s (5 kQ pot.);
Mejor que 0,001% con filtro de 1,6 segundos y 5 kQ pot.

Mejor que 0,01%

<20 ppm de lectura por °C

A4.1.3 Variante de entrada mA

Entradas de lazo de 4 a 20 mA

Rango de entrada
Precision de calibracién
Ruido

Resolucion

Linearidad

Coeficiente de temperatura

A4.2 MODULO AI3

de -25 mA a + 25 mA con resistencia de carga de 5 Q en unidad terminal.
+0,1% del valor medido

<1 pA p-p con filtro de 1,6 s (mejor con constantes de tiempo mayores)
Mejor que 0,5 pA con filtro de 1,6 segundos

Mejor que 1 pA.

<50 ppm de lectura por °C

Notas:

1. Elndmero de mdédulos Al3 debe limitarse de forma que el consumo total en estado fijo de todos
los médulos en una unidad base no supere los 24 vatios para la base con ocho médulos o de 48
vatios para la base con 16 mdédulos.

2. la proteccion contra desconexién del sensor se controla usando un bloque Al_UIO asociado.

Especificaciones generales
Consumo

Aislamiento

Cumplimiento de Hart

Entradas de canal

Rango de entrada
Precision de calibracion
Ruido

Resolucion

Linearidad

Coeficiente de temperatura
Resistencia de carga

PSU del canal

Proteccion de PSU:

Entrada de corriente:
Tres bucles alimentados:
Rechazo de modo comun (de 47 a 63 Hz)
Rechazo de modo serie (de 47 a 63 Hz)
De canal a canal:

al sistema:

2,2W

4 W max.

>120 dB

>60 dB

50V RMS o CC (aislamiento basico).
300 V RMS o CC (doble aislamiento).

La desconexion de los enlaces de circuito impreso (uno por canal) en la parte inferior de la unidad terminal aplica
resistencias de 220 Q a los circuitos de entrada del médulo Al3 (seccidon 2.3.3).

de -28mA a + 28mA

+0,1% del valor medido

<1 pA p-p con filtro de 1,6 s (mejor con constantes de tiempo mayores)
Mejor que 0,5 pA con filtro de 1,6 segundos

Mejor que 1 pA.

<50 ppm de lectura por °C

60Q nominal; 50 mA de corriente maxima

de20Va25Vv

30 mA (nominal) disparo de corriente, restablecimiento automatico.
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A4.3 MODULO Al4

Nota: la proteccidn contra desconexién del sensor se controla usando un bloque Al_UIO asociado.
Los canales 1y 3 admiten las acciones de desconexidon del sensor ‘Arriba’, ‘Abajo’ y ‘Ninguna’; los
canales 2 y 4 solo admiten ‘Arriba’.

Especificaciones generales (se aplica a todas las versiones de Al4)

Consumo

Rechazo de modo comun (de 47 a 63 Hz)
Rechazo de modo serie (de 47 a 63 Hz)

Aislamiento:Del canal 1 al canal 2:

Del canal 3 al canal 4:

Del Ch1 o Ch2 al Ch3 o Ch4:

al sistema:

Tensién max. en cualquier canal

2 W méx.

>120dB

>60 dB

Sin aislamiento

Sin aislamiento

300 V RMS o CC (aislamiento basico).
300 V RMS o CC (doble aislamiento).
5V CC

A4.3.1 Variante de entrada de termopar

Entradas de termopar
Rango de entrada
Impedancia de entrada
Corriente de fugas de entrada
Precision de calibracién
Ruido

Resoluciéon

Linearidad

Coeficiente de temperatura
Deteccién desc. de sensor

Unién fria
Rango de temperatura:
Rechazo de CJ:
Precision de CJ:
Tipo de sensor

de-150 mVa+ 150 mV

>20 MQ (circuito de deteccién de desconexién del sensor ‘desactivado’)
<125 nA (circuito de deteccidn de rotura del sensor 'desactivado’)

+ 0,1% del valor medido = 10 pV

<4 pV p-p con filtro de 1,6 s (mejor con constantes de tiempo mayores).
Mejor que 2 uV con filtro de 1,6 segundos

Mejor que 5 pVv

<40 ppm de lectura por °C

Tirador fijo. Corriente del sensor: 125 nA

de-10°Ca+70°C

>30:1

+0,5 °C tipica (£1°C maxima)

Pt100 RTD, situado bajo el conector de entrada

A4.3.2 Variante de entrada mV

Entradas de termopar
Rango de entrada
Impedancia de entrada
Corriente de fugas de entrada
Precision de calibracién
Ruido

Resolucion

Linearidad

Coeficiente de temperatura

de-150 mV a + 150 mV

>20 MQ (circuito de deteccion de desconexién del sensor ‘desactivado’)
<125 nA (circuito de deteccién de desconexion del sensor ‘desactivado’)
+0,1% del valor medido = 10 pV

<4 pV p-p con filtro de 1,6 s (mejor con constantes de tiempo mayores).
Mejor que 2 pV con filtro de 1,6 segundos

Mejor que 5 pVv

<40 ppm de lectura por °C

A4.3.3 Variante de entrada mA

Rango de entrada
Precision de calibracion
Ruido

Resolucion

Linearidad

Coeficiente de temperatura
Resistencia de carga

A4.4 MODULO AO2

Especificaciones generales
Consumo
Aislamiento De canal a canal:

al sistema:

Salidas de corriente
Rango de salida
Limites de carga
Precision de calibracion
Linearidad

Resolucion

Salidas de tension
Limites de carga de salida
Rango de-0,1a10,1V:
Rango de-0,3Va+10.3V:
Precision de calibracion
Linearidad
Resolucion

de -25mA a +25 mA

+0,1% del valor medido = 10 pV

<1 pA p-p con filtro de 1,6 s (mejor con constantes de tiempo mayores)
Mejor que 0,5 pA con filtro de 1,6 segundos

Mejor que 1 pA.

<50 ppm de lectura por °C

5Q + 1% (instalada en la unidad terminal)

2,2 W max.
300V RMS o CC (aislamiento basico).
300V RMS o CC (doble aislamiento).

de-0.TmA a + 20.5mA

de0a500Q

Superior al £0,1% de la lectura

0,03% de rango (0,7 pA)

Mejor que 1 parte en 10.000 (1 pA tipica)

550 Q min.

1.500 Q@ min.

Superior al 0,1% de la lectura

0,03% de rango (0,7 pA)

Mejor que 1 parte en 10.000 (0,5 pV tipica)

Pagina 116

HA030047SPA
Edicién 2, abril de 2011



T2750 FOXBORO PAC: GUIA DEL USUARIO

A4.5 MODULO DI4

Nota: Las entradas deben ser todas entradas légicas (enlazan los terminales 'V+'y ‘C’) o todas
entradas de contacto (aplican alimentacion de 24V a los terminales 'V+'y 'C').

Especificaciones generales

Consumo 0,5 W max.
Aislamiento De canal a canal: Los canales comparten conexiones ('C’) ‘comunes’.
al sistema: 300V RMS o CC (doble aislamiento).
Tension de alimentacién Se requiere alimentacion externa de 24 + 6 V de CC para las entradas de contacto.
Ancho minimo de impulso 10 ms o el valor de rebote, el que sea mayor.
Tiempo de rebote De 0 ms a 2,55 s (configurado por el usuario).
Tensién max. en cualquier canal 30vcCe

Entradas légicas (ver nota anterior)

Tensién de desconexion (I6gica 0) De-5Va+5VdeCC
Tensién de conexién (l6gica 1) De 10,8 Va30VdeCC
Intensidad de entrada 2,5mA aprox.a 10,5V; 10 mA méax. a 30 V.

Entradas de contacto (ver nota anterior)

Resistencia de desconexion (0) >7 kQ

Resistencia de conexion (1) <1 kQ

Corriente de sellado >8 mA.

Tension de sellado >9 V(12 V circuito abierto medicién tipica)

A4.6 MODULO DI6

Nota:
1. Este mdédulo se encarga como versién de 115V o de 230 V. No es posible convertir un tipo en
el otro.

2. Cada entrada esté equipada con un condensador 470 pF para cumplir la norma EMC. Esto
provoca una corriente de fuga a tierra de unos 0,04 mA a 115V de CA a 60 Hz o de 0,08 mA a
230V de CAa 60 Hz

Especificaciones generales

Consumo 0,5 W max.

Ancho de impulso detectable Tres ciclos de corriente

Aislamiento Entre canal y sistema: 300 V RMS o CC (doble aislamiento)
Entre canaly canal: 300 V RMS o CC (aislamiento basico).

A4.6.1 Version de entrada de 115V de CA

Entradas de 115V

Tensién de desconexion (I6gica 0) De 0 a 35V CA.

Tensién de conexidn (l6gica 1) de95Va 150V CA No se ha definido el resultado de

Intensidad de entrada I\I\A/ﬁx!mOf 8 mA a 150 VRMS aplicar tensiones RMS entre 35 V'y 95 V.
inimo:  2mA

Tensién max. en cualquier canal 150 V RMS

A4.6.2 Version de entrada de 230 V de CA

Entradas de 230V

Tensién de desconexion (l6gica 0) De0a70VCA.
Tensién de conexién (légica 1) de 180V a264V CA |Nose hadefinido el resultado de aplicar
Intensidad de entrada Méximo: 9 mA a 264 V RMS tensiones RMS entre 70 V'y 180 V.
Minimo: 2 mA.
Tensién méx. en cualquier canal 264V RMS
0 100 VCA 200 264 0 50V CA 100 150
9
8 8
< ¢ Activadg é
S 4 E 4 Activado
2 2
OB ctiYa to !ndeﬂmd{o B c‘tiv d ind‘eﬁn c‘Io
i 0
| 70 | 180 | 35 | 9»‘
Curvas tension/corriente para el médulo de 230 V Curvas tensién/corriente para el médulo de 115V
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A4.7 MODULO DI8

Nota: Este médulo se encarga como versiéon de 115V o de 230 V. No es posible convertir un tipo

en el otro.

Especificaciones generales
Consumo

Aislamiento

Ancho minimo de impulso
Tiempo de rebote
Tension méx. en cualquier canal

Entrada de contacto:
Entrada légica:

Del Ch1 al Ch 2:

Del Ch3 al Ch 4:

Del Ch5 al Ch 6:

Del Ch7 al Ch 8:

Del Ch1/2 alos demas canales:
Del Ch3/4 alos demés canales:
Del Ch5/6 a los demés canales:
Del Ch7/8 a los demas canales:
al sistema:

1,9 W méx.
0,6 W méx.
Los canales comparten la conexién ("1C2’) ‘comun’.
Los canales comparten la conexién (‘3C4’) ‘comdn’.
Los canales comparten la conexién ('5C6’) ‘coman’.
Los canales comparten la conexién ('7C8’) ‘comdn’.

50V RMS o CC (aislamiento basico).

50 V RMS o CC (aislamiento basico).
50 V RMS o CC (aislamiento basico).
50 V RMS o CC (aislamiento basico).
300V RMS o CC (doble aislamiento)

5 ms (tarea 1), 10 ms (tarea 3) o el valor de rebote, el que sea mayor.

De 0 ms a 2,55 s (configurado por el usuario).
30vcCCe

A4.7.1 Variante de entrada CC

Entradas légicas (ver nota anterior)

Tensién de desconexion (I6gica 0)
Tensién de conexién (l6gica 1)
Intensidad de entrada

De-5Va+5VdeCC
De 10,8V a30VdeCC
2,5 mA aprox. a 10,5 V; 8 mA méx. a 30 V.

A4.7.2 Versién de entrada de cierre de contacto

Entradas de contacto (ver nota anterior)

Resistencia de desconexion (0)
Resistencia de conexion (1)
Corriente de sellado

A4.8 MODULO DI

Especificaciones generales
Consumo

Aislamiento

Ancho minimo de impulso
Tiempo de rebote
Tensién méx. en cualquier canal

Entradas légicas

Tensién de desconexidn (I6gica 0)
Tensién de conexidn (l6gica 1)
Intensidad de entrada

Entradas de contacto
Resistencia de desconexién (0)
Resistencia de conexién (1)
Corriente de sellado

Modo légico:
Modo de contacto:
De canal a canal:
al sistema:

>7 kQ
<1kQ
4 mA tipica

0,75 W méx.

2,0 W méx.

Los canales comparten conexiones (‘C’') ‘comunes’.
300 V RMS o CC (doble aislamiento).

5 ms o el valor de rebote, el que sea mayor.

De 0 ms a 2,55 s (configurado por el usuario).
30vCC

De-30Va+5VdeCC
De 10,8V a30VdeCC
3,8 mA aprox. a 12V de CC; 2,8 mA aprox. a 24V de CC.

>7 kQ
<1kQ
4 mA min.

Alimentacion aislada interna del médulo (tensién del terminal P)

Tensién de sellado (efectiva)

De16a18V CC
12V CC min.

No se ha definido el resultado de aplicar
tensiones entre +5Vy +10,8 V.

No se ha definido el resultado de
aplicar resistencias de contacto entre
1kQy 7 kQ.

No se ha definido el resultado de aplicar
tensiones entre +5Vy +10,8 V.

No se ha definido el resultado de aplicar
entradas entre 1 kQy 7 kQ.
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A4.9 DO4

Especificaciones generales

Consumo
Aislamiento

Salidas légicas

Tension de alimentacién (Veg)
Tensién salida l6gica 1

Tension salida l6gica 0
Corriente salida légica 1

Fuga en estado de desconexién

Salidas de tension

Tensién de alimentacion (Vcg)
Tensién salida l6gica 1
Tensién salida l6gica 0
Corriente salida légica 1

A4.10 MODULO DO8

De canal a canal:
al sistema:

0,5 W méx.
Los canales comparten conexiones ('C’) ‘comunes’.
300V RMS o CC (doble aislamiento).

24+ 6V CC.

(Ves - 3)V para una carga de 5 mA.
<1VvCC

8 mA por canal (corriente limitada)
<0,1 mA

de 12a 30V de CC.

(Ves - 3)V para una carga de 5 mA.

<1vcCcC

100 mA por canal (corriente y temperatura limitada)

PRECAUCION

Debe instalarse un fusible de 4 A en la linea de alimentacién para proteger al conector frente a un
sobrecalentamiento

Especificaciones generales
Consumo
Aislamiento

Especificaciones de entrada

Tensién de alimentacion (Vcg)
Proteccion de alimentacién

Tensién salida l6gica 1
Tension salida l6gica 0
Corriente salida légica 1

De canal a canal:
al sistema:

0,6 W méx.
Los canales comparten conexiones (‘C’) ‘comunes’.
300V RMS o CC (doble aislamiento).

Consulte las precauciones que deben tomarse al
instalar los médulos DO8 en la seccién 2.3.11

de 18230V de CC.

Limitada internamente a 4 A (tiempo de reaccién 4 ms max.).

Se restablece automaticamente a 150 ms una vez rectificada la causa del fallo.
(Ves - 3)V para una carga completa.

<0,1V

0,75 A méx. por canal; 4 A méx. por médulo.

A4.11 MODULO DO16

Especificaciones generales

Potencia (méax.) Médulo:
Planta:

Aislamiento De canal a canal:
al sistema:

Especificaciones de entrada
Tensién de alimentacion (Veg)
Tensién salida l6gica 1

Tensién salida l6gica 0

Corriente salida légica 1
Corriente de salida l6gica 0
Proteccién de cortocircuito
Desconexidén térmica del médulo
(55 °C ambiente)

0,6 W

850 W

Los canales comparten conexiones ('C’) ‘comunes’.
300V RMS o CC (doble aislamiento).

Consulte las precauciones que deben tomarse al
instalar los médulos DO16 en la seccién 2.3.12

24V de CC £ 20%.

(Ves - 1)V para una carga completa.
<1V

0,7 A méx. por canal.

10 pA

De 0,7 a 1,7 A por canal

90 = 3 °C (reinicio a 88 = 3 °C).

HA030047SPA
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A4.12 MODULO FI2

Precaucion

Si se instalan méas de ocho médulos FI2 y si tienen una carga media del canal de salida de méas de
5 mA cada uno, debe utilizarse una alimentacién externa para alimentar el transductor

(figura 2.3.13c). De lo contrario, si se utiliza la alimentacién interna, pueden dafarse los
componentes de la placa de la unidad base.

Especificaciones generales
Consumo
Aislamiento De canal a canal:
Entre canal y sistema:
Tensién max. terminal de’'+a’’
de’'+a’'C’

3,7 W méx.

100 V RMS o CC (aislamiento bésico).
300V RMS o CC (doble aislamiento).
100V de pico a pico

50V CC

de terminal

'+, "'y 'C' son identificadores I

Especificaciones generales del canal

Medida de frecuencia Rangos:
Resolucion:

Precision:

Contador de pulsos Rangos:

Resolucion

Légica: De 0,01 Hz a 40 kHz (rebote desactivado)

Magnética: De 10 Hz a 40 kHz.

<60 ppm de lectura para entrada de onda al cuadrado

+100 ppm de referencia * 160 ppm general = 0,05% desviacion (cinco afios)
Légica: CC a 40 kHz (rebote desactivado)

Magnética: de 10 Hz a 40 kHz

<600 ppm de lectura para entrada de onda al cuadrado

Reduccién frecuencia méx. debida a rebote

Ajuste =5 ms:
Ajuste = 10 ms:
Ajuste = 20 ms:
Ajuste = 50 ms:

Entradas de sensor magnético
Rango de entrada

Entrada méxima absoluta
Impedancia de entrada

Entradas légicas

Ancho minimo de pulso

(rebote desactivado)
Tensién Rango de entrada:
Entrada méaxima absoluta:
Impedancia de entrada:
Umbral:

Nivel desc. de sensor:
Intensidad Rango de entrada:
Entrada méxima absoluta:

Impedancia de entrada:
Umbral:

Nivel desc. de sensor:

Cortocircuito del sensor:

Contacto Impedancia de entrada:
Umbral:

Especificacién de salida PSU
Tension

Intensidad maxima

Precisiéon

Caida de tension

Limite de intensidad

Frecuencia max. = 100 Hz
Frecuencia méx. = 50 Hz
Frecuencia méax. = 25 Hz
Frecuencia méx. = 10 Hz

De 10 mV a 80 V de pico a pico
=100V
>30 kQ

1,2 ps

De0a20VCC

50V CC

>30 kQ

Rango ajustable: de 0 a 20V = 0,2 V histéresis

Precision 0,4 V o 7% de rango, el que sea mayor

de 50 mVa 310 mV £ 10%. Activo para ajustes del umbral entre 200 mVy 7,4 V.

de0a20mA

30mACC

1kQ

Rango ajustable: de 0 a 20 mA * 0,2 mA histéresis

Precision: 0,4 mA o £7% de rango, el que sea mayor

de 0,05 mA a 0,31 mA = 10%. Activo para ajustes del umbral entre 0,2 mAy 7,4 mA.

con <100 Q; se restablece con >350 Q. Activo para ajustes del umbral entre 0,2 mAy 7,4 mA.

5kQ
Rango ajustable: de 0a 20V * 0,2 V histéresis
Precision 0,4 V o £7% de rango, el que sea mayor

Seleccionable como 8,12024V CCa 10 mA

25 mA

+20%

1Va25mA

El cortocircuito de salida provoca el fallo temporal del circuito de entrada de impulsos.
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A4.13 MODULO RLY4

Nota: Se instalan circuitos amortiguadores (22nF+100Q) internamente en este mdédulo. Pueden

desmontarse como se describe en la seccién 2.3.14. Fuga a través del amortiguador a 240V CA a
60 Hz = aprox. 2 mA

Especificaciones generales
Consumo
Aislamiento

De canal a canal:
Entre canal y sistema:
Vida del contacto (carga resistiva) 240V CA, 2 A:

1,1 W max.

300 V RMS o CC (aislamiento basico).
300V RMS o CC (doble aislamiento).
>6x10° operaciones

240V CA 1 A: >107 operaciones
Vida del contacto (carga inductiva) Segun las curvas de reduccion
Vida mecanica >3x107 operaciones
Especificacién del relé
Material de contacto AgCdO

Intensidad maxima

Intensidad minima

Formato de contacto

Canales 1 a canal 3:

Canal 4:

A4.14 MODULO RLYS

2 A hasta 240V CA; 0,5Aa200V CC,aumentaa2Aa50V
CC (resistiva)
100mAa 12V

Contactos comunes y normalmente abiertos. (Circuito
abierto con relé desactivado)

Contactos comunes, normalmente abiertos y normalmente
cerrados. Contactos comunes y normalmente cerrados
cortocircuitados con el relé desactivado

Nota: Cada entrada estd equipada con un condensador
100 pF para cumplir la norma EMC. Esto causa una
corriente de fuga a tierra de unos 0,02 mA a 240V CA a

60 Hz por relé.

Especificaciones generales
Consumo
Aislamiento

De canal a canal:
Entre canal y sistema:

2,5 W max.
300 V RMS o CC (aislamiento basico).
300 VRMS o CC (doble aislamiento).

Vida del contacto (carga resistiva) 240V CA, 2A: >6x10° operaciones

240V CA 1 A: >107 operaciones
Vida del contacto (carga inductiva) Segun las curvas de reduccion
Vida mecanica >3x107 operaciones
Especificacién del relé
Material de contacto AgCdO

Intensidad maxima

Intensidad minima

Formato de contacto
Canales 1a8:

2 A hasta 240V CA; 0,5Aa200V CC, aumentaa2Aa50V
CC (resistiva)
100mAal12Vv

Curvas de reduccion carga inductiva CA

1
0.9

0.8 F2—]
0.7 F1

o~

o o
o

N
N

o

3
108 06 0.4 0.2
Factor de potencia (cos @) —

Factor reduccion F ——»

F1 = Resultados medidos
F2 = Valores tipicos
Vida = Vida resistiva x factor de reduccién

Capacidad de desconexién carga inductiva
CC curvas de reduccion

% 10
5
Q Resistiva
@)
8 1 %
= m
Q0.5 B 0}
Q )
IS T
< ‘ T~

0.1

10 20 30 40 50 100 200

Voltios CC —=

Las anteriores curvas de reduccién se aplican a
los relés de los médulos RLY4 y RLY8.

Contactos comunes y normalmente abiertos. (Circuito abierto con relé desactivado)

HA030047SPA
Edicién 2, abril de 2011

Pagina 121



T2750 FOXBORO PAC: GUIA DEL USUARIO

A4.15 MODULO zI

Especificaciones generales

Consumo

Rechazo en modo comun

Rechazo en modo serie

Aislamiento Del canal ZI al canal T/C:
Entre canal y sistema:

Tensién max. en cualquier canal

Entrada de termopar (canal 1)
Rango de entrada

Impedancia de entrada

Precision de calibracion

Ruido

Resolucion

Linearidad

Coeficiente de temperatura
Deteccion desc. de sensor

Unién fria
Rango de temperatura:
Rechazo de CJ:
Precision de CJ:
Tipo de sensor

Entrada de circonio (canal 2)
Rango de entrada

Impedancia de entrada

Precision de calibracion

Ruido

Resolucion

Medida de impedancia del sensor
Corriente de fugas de entrada

1,8 W max.

>80 dB (de 48 a 62 Hz)

>60 dB (de 48 a 62 Hz)

300 V RMS o CC (aislamiento béasico).
300 V RMS o CC (doble aislamiento).
10V CC

de-77 mVa+100 mV

10 MQ

+0,1% de lectura =10 pV

<5 pV pico a pico con filtrode 1,6 s

Mejor que 2 pV con filtro de 1,6 segundos
+0,1°C

<*30 ppm/°C

250 nA desc. alta, baja o desact.

de-10°Ca+70°C

>30:1

+0,5 °C (tipica); £1,3 °C méax. (CJC automético)
Pt100 RTD, situado bajo el conector de entrada

de-10 mVa +1,800 mV

>500 MQ

+0,2% de entrada

<0,1 mV pico a pico con filtro de 1,6 s
<50 pV con filtro de 1,6 s

de 0,1 kQ a 100 kQ +2%

+1 na (tipica) +4 nA (méx.)
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A5 BLOQUES LIN ADMITIDOS
A5.1 BLOQUES DE LOTE

Consulte capitulo 2 del manual de referencia de Bloques LIN para obtener detalles sobre los bloques

DISCREP Bloque de discrepancia

REGISTRO Bloque de registro

SFC_CON Bloque de control de gréafico de funcidn secuencial
SFC_DISP Bloque de visualizacion de gréfico de funcién secuencial
SFC_CON Bloque de supervision de grafico de funcién secuencial

A5.2 BLOQUES DE COMUNICACIONES

Consulte capitulo 3 del manual de referencia de Bloques LIN para obtener detalles sobre los bloques

GW_CON Bloque de configuracién de pasarela

GW_TBL Bloque de tabla de pasarela

GWProsSCon Bloque de configuracién pasarela Profibus esclava (no en esta versidon del software)
RAW_COM Bloque de comunicaciones sin procesar

A5.3 CONDICION

Consulte capitulo 4 del manual de referencia de Bloques LIN para obtener detalles sobre los bloques

AGASBDATA Bloque de céalculo AGAS8

AN_ALARM Bloque de alarma analégica

CHAR Bloque de caracterizacién

DIGALARM Bloque de alarma digital

FILTROS Bloque de filtro

FLOW_COMP Bloque de flujo compensado

GASCONC Bloque de datos de concentracién de gas natural
INVERT Bloque de inversion analégico

LEAD_LAG Bloque de filtro primario/secundario (para célculos de anticipacién, etc.)
LEADLAG Bloque primario/secundario

RANGE Bloque de rango

TC_LIFE Bloque de esperanza de vida del termopar
TC_SEL Bloque selector de termopar

UCHAR Almacenamiento de datos para bloque ‘CHAR’
ZIRCONIO Bloque de circonio

A5.4 BLOQUES DE CONFIGURACION

Consulte capitulo 5 del manual de referencia de Bloques LIN para obtener detalles sobre los bloques
DE SP Bloque de configuracién del programa (encabezado)
TACTICIAN Bloque de configuracién tactica (encabezado)

A5.5 BLOQUES DE CONTROL

Consulte capitulo 6 del manual de referencia de Bloques LIN para obtener detalles sobre los bloques

3-TERM Bloque PID incremental

AN_CONN Bloque analdgico de conexiones

AN_DATA Bloque analdgico de datos

ANMS Bloque analdgico de estacién manual

DG_CON Bloque digital de conexiones

DGMS Bloque digital de estacién manual

LOOP_PID Bloque de bucle proporcional, integral, derivada
HAO030047SPA
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MAN_STAT
MODO

PID
PID_LINK
SETPOINT
SIM
TUNE_SET

A5.5 BLOQUES DE CONTROL

Bloque de estacion manual
Bloque de modo

Bloque PID.

Bloque de enlace PID

Bloque de punto de consigna
Bloque de simulacién

Bloque de ajuste PID

A5.6 BLOQUES DE CONVERSION

Consulte capitulo 7 del manual de referencia de LIN Blocks para obtener detalles sobre los bloques

REALTIME

Bloque convertidor en tiempo real

A5.7 BLOQUES DE DIAGNOSTICO

Consulte capitulo 9 del manual de referencia de LIN Blocks para obtener detalles sobre los bloques

AGAS8DIAG
ALH_DIAG
DB_DIAG
EDB_DIAG
EDB_TBL
EIO_DIAG
ELINDIAG
EMAP_DIAG
ETH_RT_LIM
FSM_DIAG
FTQ_DIAG

ICM_DIAG
IDENTITY
LIN_DEXT
LINMAPD
LLC_DIAG
OPT_DIAG
PRP_DIAG
RARCDIAG
RMEMDIAG
ROUTETBL
RSRCDIAG
RTB_DIAG
SFC_DIAG
FSM_DIAG
TACTTUNE
TOD_DIAG
USERTASK

Bloque de diagndstico AGA8

Bloque de diagndstico del historial de alarmas

Bloque de diagnéstico de bases de datos

Bloque de diagndstico de base de datos externa

Bloque de tabla de base de datos externa

Bloque de diagndstico E/S ELIN

Bloque de diagndstico MAC y LLC ELIN

Bloque de diagndstico de asignacién Ethernet

Bloque de diagndstico de limite de Ethernet

Bloque de diagndstico de gestidn del sistema de archivos

Bloque de diagndstico de colas de tareas de gestion redundante del procesador
(PRMT)

Bloque de estadisticas del mecanismo de comunicaciones interprocesador
Bloque de diagndstico de identificacién/estado del instrumento
Bloque de extensién del diagndstico de alto nivel LIN

Bloque de diagndstico de asignacion LIN

Bloque de diagndstico de control de enlace l6gico (LLC)
Bloque de diagndstico de opciones

Bloque de diagndstico de protocolos de resolucién de puertos
Bloque de diagndstico de archivo de registros de datos

Bloque de diagndstico de memoria de registros de datos
Bloque de tabla de direccionamiento

Bloque de diagndstico de recursos

Bloque de diagndstico de tabla de direccionamiento

Bloque de diagndstico de gréfico de funcién secuencial

Bloque de diagnédstico de resumen

Bloque de resumen de tareas tacticas

Bloque de diagndstico de hora del dia

Bloque de diagndstico de tareas de usuario
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AS5.8 BLOQUES E/S

Consulte capitulo 11 del manual de referencia de Bloques LIN para obtener detalles sobre los bloques

FI_UIO Bloque de entrada analdgica

FI_UIO Bloque de salida analdgica

CALIB_UIO Bloque de calibracién de E/S analdgica
FI_UIO Bloque de entrada digital

FI_UIO Bloque de salida digital

FI_UIO Bloque de entrada de frecuencia
MOD_DI_UIO Bloque del médulo de entrada digital multicanal
MOD_DI_UIO Bloque de salida digital multicanal
MOD_UIO Bloque de E/S del médulo

TPO_UIO Bloque de salida de tiempo proporcional
VP_UIO Bloque posicionador de valvulas.

A5.9 BLOQUES LOGICOS

Consulte capitulo 12 del manual de referencia de LIN Blocks para obtener detalles sobre los bloques

ANDA4 Bloque Iégico AND de cuatro entradas
COMPARE Bloque de comparacién

RECUENTO Bloque de contador de impulsos de entrada
BLOQUEO Bloque basculante tipo D

NOTAS Bloque inversor ldgico

OR4 Bloque légico OR de cuatro entradas

PULSO Bloque generador de impulsos monoestable
XOR4 Bloque légico OR exclusivo de cuatro entradas

A5.10 BLOQUES MATEMATICOS

Consulte capitulo 13 del manual de referencia de LIN Blocks para obtener detalles sobre los bloques

ACT_2A2W3T Blogue de accién con temporizadores sincronizados
MEDIDA Bloque de accién

ADD?2 Bloque de suma

DIGACT Blogue de accién digital

DIV2 Bloque de divisién

EXPR Bloque de expresién

MUL2 Blogue de multiplicacién

SUB2 Bloque de resta

A5.11 BLOQUES DE ORGANIZACION

Consulte capitulo 15 del manual de referencia de LIN Blocks para obtener detalles sobre los bloques
AREA Bloque de area
GRUPO Bloque de grupo

A5.12 BLOQUES DE PROGRAMADOR

Consulte capitulo 16 del manual de referencia de LIN Blocks para obtener detalles sobre los bloques

PROGCHAN Bloque de canal de programador de puntos de consigna

PROGCTRL Bloque de control de programador de puntos de consigna

SEGMENTO Bloque de segmento de programador de puntos de consigna

SPP_RAMP Bloque de rampa local de programador de puntos de consigna
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A5.13 BLOQUES DE REGISTRADOR

Consulte capitulo 17 del manual de referencia de LIN Blocks para obtener detalles sobre los bloques

RGROUP

Bloque de grupo de registro de datos

A5.14 BLOQUES DE SELECTOR

Consulte capitulo 19 del manual de referencia de LIN Blocks para obtener detalles sobre los bloques

20F3VOTE
ALC

SELECCONAR
CONMUTADOR

Bloque mejor media

Bloque de recogida de alarmas
Bloque de selector

Bloque de conmutador

A5.15 BLOQUES DE TEMPORIZACION

Consulte capitulo 21 del manual de referencia de LIN Blocks para obtener detalles sobre los bloques

RETARDO
DTIME
RATE_ALM
RATE_ALM
SEQ

SEQ
TIMEDATE
TIEMP
TOT_CON
TOTAL
TOTAL2
TPO

Bloque de retardo

Bloque de tiempo muerto

Bloque de alarma de tasa

Bloque de limite de tasa

Bloque de secuencia

Bloque de extension de secuencia
Bloque de evento de fecha/hora
Bloque de temporizador

Bloque totalizador de conexiones
Bloque totalizador

Bloque totalizador

Bloque de salida de tiempo proporcional
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Apéndice B MENSAJES DE ERROR
B1 INTRODUCCION

Los mensajes de error aparecen en los registros de errores y en las ventanas emergentes del monitor del

PC. En las siguientes secciones se enumeran todos los mensajes de error que puede generar el sistema LIN.
Los nimeros de error estan en el formato: XXYY, donde ‘XX’ es el tipo de error, relacionado con el paquete
de software (se indica a continuacién) que se estaba ejecutando en ese momento, e YY es el cddigo de error
particular del paquete.

B1.1

Cédigos de paquete

81 Codigos de error base (seccion B2.2.1)

82 Sistema de archivos (seccién B2.2.2)

83 Sistema de base de datos (seccién B2.2.3)

85 Sistema de objetos (seccién B2.2.4)

86 Sistema de tendencia (seccién B2.2.5)

87 Configuracién de control (seccion B2.2.6)

89 Errorde red (seccion B2.2.7)

8B Sistema de base de datos (seccién B2.2.8)

8C Sistema de tiempo de ejecucion de secuencia
(seccidon B2.2.9)

8D Sistema de tendencia (seccién B2.2.10)

8F Paquete I/F PCLIN/PC (seccién B2.2.11)

91 Archivos de configuracién (seccién B2.2.12)

B2 CODIGOS DE ERROR
B2.1 Cédigos de error base

92 Cédigos de error PRMT (seccion B2.2.13)

99 Base de datos externa (seccién B2.2.14)

9A Cdédigos MODBUS (seccién B2.2.15)

9B Cddigos Xec (seccion B2.2.16)

9C Elementos del kernel (seccién B2.2.17)

9D Objetos (seccion B2.2.18)

9E Bloqueos (seccién B2.2.19)

A0 MAL (seccion B2.2.20)

A1 AMC (seccién B2.2.21)

A4  Comunicaciones master Modbus (seccién B2.2.22)
A6 E/S asincrona (seccién B2.2.23)

AD Profibus (seccién B2.2.24)

B2 Cddigos de error de socket (B2xx) (seccion B2.2.25)

8110 Inactividad 8120 Tiempo RTC no vélido.

8111  Cadena recibida demasiado larga (datos 8130 Laclave de licencia es para un tipo de maquina
perdidos) distinto

8112  Muchas tareas esperando a CIO 8131 No hay clave de licencia en el archivo

8113  Parametros de inicializacién ilegales 8132  Clave de licencia del tamafio incorrecto

8114 Desbordamiento del bufer de mensajes Rx 8133  Encabezado de la clave de licencia corrompido

8115  Detectada desconexién de hardware de 8134  Caracter no vélido en la clave de licencia
comunicaciones 8135  Error al descifrar la clave de licencia

8116  Error de paridad o estructura de caracteres Rx 8136  Error de suma de comprobacién en la clave de

8117 Desbordamiento del bufer de caracteres Rx licencia

8118 Buferde Txlleno 8137 Laclave de licencia no es para esta unidad

B2.2 Codigos del sistema de archivo

8201  Sin montar 8214  Sin enlace a la cola de duplicacién

8202 Dispositivo no vélido 8215  Los sistemas de archivo ya no estén sincronizados

8203  Errorfisico 8216  Sincronizacién cancelada

8204 No implementado 8217  Error de longitud de la respuesta

8205  Error de formato 8218 Inactividad del sistema de archivo

8206  No presente 8219  No se ha solicitado la sincronizacion del archivo

8207 Dispositivo lleno 821A  Duplicacién en secundario rechazada

8208  Archivo no encontrado 821B  Error no especifico

8209  Sinenlace 821C  Fallo de sincronizacién debido a comprobacion

820A  Nombre de archivo incorrecto .DBF

820B  Verificar error 821D Fallo de sincronizacion debido a error del

820C  Archivo blogqueado nombre de archivo de carga .DBF

820D  Archivo solo lectura o sin clave 821E  Letra de unidad ya asignada

820E  Imposible realizar la comprobacién del archivo 821F  Desarchivado de memoria

820F  Imposible remitir a otro archivo durante la 8220  Enlace ilegal letra de unidad
sincronizacion 8221 No existe el enlace

8210 Combinacién ilegal de marcas abiertas 8222  Transferencia de archivo lectura/escritura

8211  Imposible completar la operacién de archivo con demasiado grande
una sincronizacién en curso 8223  Error de lectura de archivo

8212  No es posible modificar el archivo 8224 Error de escritura de archivo

8213  Error en la operacién de duplicar archivo
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B2.3 Codigos de error de sistema de base de datos

8301

8302
8303
8304
8305
8306
8307
8308
8309
8320
8321

8322
8323
8324
8325
8326
8327
8328
8329
832A
832B
832C
832D
832E
8330
8331

8332
8333
8340
8341

8342
834A
834B
834C
834D
834E

834F

Plantilla incorrecta

Numero de bloque incorrecto

Sin bloques libres

Sin memoria de base de datos libre

No permitido por creacién de bloque

En uso

Ya existe la base de datos

No hay bases de datos de reserva
Memoria insuficiente

Archivo de biblioteca incorrecto

Plantilla incorrecta en la biblioteca
Servidor incorrecto

Imposible crear entrada EDB

Versién de archivo incorrecta
Especificaciones de plantilla incorrectas
Imposible crear bloque a distancia

Padre incorrecto

Datos corruptos en archivo .DBF
Especificaciones de bloque corrompidas
Datos de bloque corrompidos

Datos de reserva corrompidos

No hay recursos libres

No se ha encontrado la plantilla

Fallo en recurso de plantilla

Imposible iniciar

Imposible detener

Base de datos vacia

Configurador en uso o dispositivo ocupado
Fallo de escritura de archivo .DBF

Se ha encontrado mas de un archivo .RUN
Archivo .RUN no encontrado

La fuente de conexion no es una salida
Varias conexiones a la misma entrada

El destino de conexién no es una entrada
No hay recursos de conexidn libres
Fuente/destino de conexién incorrecta del
bloque/campo

Destino de la conexién no vélido

8350

8351
8352

8353

8354

8355
8356
8357
8360
8361

8362
8363

8364
8365
8366
8367
836A
8370
8371

8372
8373
8380

8390

8391

8392

8393

B2.4 Codigos de error de sistema de base de datos

8501

Sin RAM F: no guardar archivo

8502

B2.5 Codigos de error de sistema de base de datos

8602
8603
8611
8613
8614

Nudmero de canal incorrecto
Cédigo de tipo incorrecto
Enlace incorrecto o sin historial
El archivo existe

Limite global excedido

8615
8616
8617
8619
861A

Interruptor de arranque en frio/caliente
desactivado

No hay base de datos en funcionamiento
No hay reloj de tiempo real en
funcionamiento

No hay reloj de bloque raiz en
funcionamiento

Se ha superado el tiempo de arranque en
frio

El bloque raiz no es vélido

Demasiados lazos de control

Interruptor de arranque en frio desactivado
Tipos de bloque no sincronizados

Base de datos/sistema de archivo no
coinciden

Secundario no sincronizado

Operacién prohibida durante
sincronizado/reasignacién de CPU

Datos de arranque inhiben la ejecucién
Fallo POST hardware

No hay estrategia de funcién fija

Sin estrategia predeterminada

Instrumento no dudplex

Reconfiguracién en linea en curso

Sin cambios delta que probar/descartar
Sin cambios delta que cancelar/aplicar
Reconfiguraciéon en linea no admitida
Nombre de bloque duplicado durante carga
de base de datos

Unidad no vélida (sin autorizacién para
ejecutar bases de datos)

La unidad no admite el sistema de control de
licencias

No se admite guardar tiempo de ejecucién
en esta unidad.

No se permite reconfiguracion para este tipo
de bloque.

Sin RAM N: no guardar archivo

Fin de archivo inesperado
Error de lectura

Error de escritura

Nombre de archivo incorrecto
Sello de tiempo incorrecto
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B2.6 Codigos de error de configuracion de control

8701 Bloques sin nombre 8707 Conexién GRF sin usar: eliminada

8702 Imposible guardar compuestos 8708 Falta bloque GRF: afadido

8703 Sin bloque raiz 8709 Falta conexién GRF: afadida

8704 Fallo de escritura de archivo .GRF 870A Bloque incorrecto GRF/DBF desconocido
8705 Compuestos demasiado profundos 870B Conexién incorrecta GRF/DBF desconocido
8706 Bloque GRF sin usar: eliminado 870C Desajuste archivo DBF/GRF: usar FIX

B2.7 Cédigos de error base

8901 Desconexién por inactividad de la red 890B TEATT ilegal

8902 Rechazado por el nodo local 890C TEATT incorrecto

8903 Rechazado por el nodo remoto 890D NServer ocupado

8904 No implementado 890E TEATT sin propietario

8905 Inactivo en el nodo local 890F Bloque duplicado

8906 Inactivo en el nodo remoto 8910 TEATT rechazado

8907 Fallo de Tx 8911 Puerto deshabilitado

8908 Error al acceder a la memoria 8912 Sin configuracién de puerto

8909 Paquete de descodificacion 8913 Nombre de archivo de red incorrecto
890A Sistema de archivo remoto ocupado 8999 Nodo de red no vélido

B2.8 Codigos de error de sistema de base de datos

8B01 Sobrecarga de objeto 8B11 Coincidencia encontrada en transicién
8B02 Sobrecarga de texto 8B12 Coincidencia encontrada en accién
8B03 Sin nombre de paso coincidente 8B13 Cambiado: ;estd seguro?

8B03 Sin nombre de accidn coincidente 8B14 El enlace ya existe

8B05 El paso ya existe 8B15 Caracteres ilegales en el nombre

8B06 La accion ya existe 8B16 La accién no se ha compilado

8B07 El enlace ya existe 8B17 Desbordamiento fatal de memoria: jsalga
8B08 Dejar separaciéon mayor ahora!

8B0? Formato de tiempo incorrecto 8B18 Sin memoria al compilar

8BOA Error de lectura de archivo 8B19 La accién raiz debe ser SFC

8B0OB Error de escritura de archivo 8B1A Se han encontrado acciones no vélidas
8B0OC El archivo no existe durante la compilacién

8BOD El archivo no se abre 8B1B Nombre de base de datos no vélido
8BOE ;Crear accién? 8B1C Sin base de datos cargada

8BOF Sin coincidencia con la cadena 8B1D Mapa no vélido

8B10 No hay mas coincidencias

B2.9 Cédigos de error de tiempo de ejecucién de secuencia

8C01 Base de datos no en funcionamiento 8C04 Imposible encontrar un bloque SFC_DISP
8C02 Secuencias no cargadas 8CO05 Imposible encontrar archivo fuente
8C03 Se muestra la secuencia 8C02 Secuencia no cargada
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B2.10 Coédigos de error de texto estructurado

8D01

8D02
8D03
8D04
8D05
8D06
8D07
8D08
8D09
8DOA
8D0B
8D0C
8D0OD
8DOE

Error de sintaxis

Se espera declaracion

Se espera asignacién

Se espera THEN

Sin ELSE ni END_IF

Se espera END_IF

Se espera ;"

Coincidencia de paréntesis incorrecta
Identificador demasiado largo
Identificador incorrecto

Simbolo no reconocido

Bufer de cédigo lleno

Se espera una expresion
Imposible encontrar este nombre

B2.11 Cédigos de error base

8F01

8F02
8F04
8F07
8FOA

Tarjeta PCLIN no responde
Fallo en solicitud PCLIN

EDB desconocido o no externo
EDB desconocido

Imposible borrar ED

8DOF
8D10
8D11
8D20
8D21
8D22
8D23
8D24
8D25
8D26

8D27
8D28
8D29

8F14
8F15
8F16
8F17

B2.12 Cédigos de error de archivos de configuracion

9001
9002
9003
9004

PIN no vélido

Los PIN no coinciden: no se cambia
PIN no vélido: se restablece a 1234
Acceso denegado

B2.13 Cdédigos de error PRMT

9201
9202
9203
9204
9205
9206

9207
9208

9209

920A

La unidad no estd sincronizada actualmente
La unidad esté sincronizada actualmente
(De)sincronizacion ya iniciada

Secundario con estado E/S inferior
Secundario con estado LIN inferior
Primarioy secundario con versiones distintas
del protocolo LIN

Primario y secundario con tipos LIN distintos
Primario y secundario con bibliotecas DCM
distintas

Primario y secundario con nombres del
protocolo ELIN distintos

Cambios de reconfiguracién en linea
pendientes

9005

9006
9007

920B

920C

920D

920E
920F

9210
9211
9212

9213

"Cadena” > 8 caracteres

Se esperan comillas finales
Nudmero incorrecto

Imposible saltar hacia atras
Salto no resuelto

Demasiadas etiquetas de salto
Objetivo de salto en blanco
Se espera "

La transicion debe ser escalén simple

La transicion debe ser bobina normalmente
abierta

Error de sintaxis en literal

Escalén incompleto

Etiqueta incorrecta

Numero de bloque incorrecto
Plantilla incorrecta

Fallo al conectar el bloque
Fallo al desconectar el bloque

Informacién de seguridad predeterminada
no vélida

Informacién de seguridad A DTU no vélida
Informacién de seguridad B DTU no vélida

Inactividad en espera del estado del
secundario

Inactividad en espera de la maquina de
estado del secundario para terminar
Secundario no responde a la solicitud de
inicio de sincronizacién

Secundario no ha sincronizado el archivo
Inactividad en espera de sincronizacién del
archivo

Secundario no ha cargado la base de datos
Secundario no ha ejecutado la base de datos
Fallo del ciclo de sincronizacién de la base
de datos

Secundario no ha completado la
sincronizacion
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B2.14 Cédigos de error de base de datos externa

9901 No quedan EDB
9902 Ya existe la EDB

B2.15 Codigos de error Modbus

9A01
9A02
9A03
9A04

Registro secundo no vélido

No es un tipo de campo de 32 bits
Numero de muestreos no valido
Tipos de funcién Modbus incorrectos

B2.16 Coédigos de error Modbus

9B01 ID de tarea Unica ilegal
9B02 La ID de tarea ya esta en uso
9B03 No hay mas bloques de control de tarea

B2.17 Cdédigos de error de kernel

9CO1
9C02
9C03

Ya registrado

Demasiados usuarios del kernel

Imposible asignar el almacenamiento local
necesario

Error al cambiar la prioridad

Es necesario indicar un nombre de instancia
Error al obtener informaciéon de la
plataforma

9C04
9CO05
9C06

9C07 Plataforma desconocida
9C33 Prestacion no implementada (QUE)
9C34 Memoria insuficiente suministrada (QUE)

B2.18 Codigos de error de objetos

9D01
9D02
9D03
9D04

Ya existe el objeto

Sin objetos

El objeto no existe

Pardmetro de invocacidn incorrecto

B2.19 Cédigos de error de bloqueos

9EO01 El bloqueo ha pasado a un estado
inconsistente y no puede otorgarse
No se ha otorgado el bloqueo en el modo

requerido

9E02

9EO03 Inactividad intentando adquirir
9EO04 Imposible convertir el modo de bloqueo
9EO5 Ya posee un bloqueo de lectura

9EQ6
9E07
9E08
9EQ9

Ya posee un bloqueo de escritura

No posee ningun bloqueo de lectura
No posee ningun bloqueo de escritura
Se ha detectado bloqueo de escritura
durante desbloqueo de lectura

9903

9A05
9A06
9A07

9B04
9B64
9B65

9C35

9C36
9C37
9C38
9C65

9C66
9C67
9C68
9C69
9C6A

9D05
9D06
9D07

9EOA

9EOB

9EOC

9EOD
9EQE
9EOF
9E10

EDB no vélido

Posicién de registro no vélida
Segundo registro de par de 32 bits
Tipo de registro no vélido

Sin memoria XEC
Tarea cancelada
Inactividad de tarea

Tamarfio de datos para lectura o escritura no
vélido (QUE)

Imposible grabar en la cola

Imposible leer desde la cola

Imposible asignar memoria (QUE)

Sin instancia de kernel para que la intrasefal
sea Unica

Ya existe la sefial

Fallo al crear la sefial

Fallo al abrir la sefial

Fallo al cerrar la sefial

Inactividad en espera de sefial

Enlace del objeto inactivo
Enlace del objeto no vélido
Demasiados usuarios del objeto

Se ha detectado bloqueo de lectura durante
desbloqueo de escritura

Imposible otorgar conversidn de lectura a
escritura, pues ya hay en curso una
conversion de esta forma

Imposible representar al usuario en las
estructuras de control de bloqueo
Ick_Unlock invocado pero no activado
Anidacién solicitada pero bloqueo no mutex
Desbordamiento del mutex anidado
Imposible convertir un mutex anidado
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B2.20 Coédigos de error MAL

A001
A002
A003
A004

A005

A006

Imposible crear evento del usuario (MAL)
Imposible abrir evento del usuario (MAL)
Imposible definir evento del usuario (MAL)
Imposible otorgar mutex a nivel del sistema
debido a que tiene un estado inconsistente
Imposible otorgar mutex a nivel del sistema
debido a inactividad

Imposible otorgar mutex a nivel del sistema por
razén desconocida

B2.21 Cédigos de error AMC

A101

A102
A103
A104
A105
A106
A107

Comunicaciones ciclicas activadas en
nodo(s)

No queda memoria

Informacidn incorrecta suministrada
Datos referenciados

No hay grupo de datos instalado
Mensaje pendiente

Fallo externo a AMC

B2.22 Coédigos de error MMC

A401

A402
A403
A404
A405
A406
A407
A408
A409
A40A
A40B
A40C
A40D
A40E
A40F

Sin recursos/recursos incorrectos
Informacién incorrecta suministrada
Mensaje pendiente

Problema externo a MMC

No compatible

Inactividad

Error de paridad de estructura

Mensaje corrompido

Error del protocolo de enlace
Excepcion Modbus recibida

Fallo de Tx

Sin archivo de configuracién Modbus TCP
Dispositivo Modbus TCP ya configurado
Nodo Modbus TCP no configurado

Sin conexién Modbus TCP

B2.23 Cédigos de error E/S asicrona

A601
A602
A603
A604

A605

A606
A607

E/S asincrona en curso

Sin E/S asincrona en curso

No implementado todavia

Operacién de Tx completada pero no se han
transferido todos los caracteres

Operaciéon de Rx completada pero no se han
recibido todos los caracteres

Evento no unico

Error CIO general

A006

A008
A009
AOOQA
A00B
A00C

A108
A10A
A10B
A10C
A10D
A10E
A10F
A110

A410

Ad11

A412

A413

Ad14
A415
A416
A417
A418
A419

Ad41A

A608
A609
A60A
A60B
A60C

A60D
A60E

Imposible otorgar mutex a nivel del sistema
por no creado

Imposible suspender usuario (MAL)
Imposible asignar memoria (MAL)
Imposible cambiar prioridad (MAL)

Error en espera de sefial (MAL)

Error al liberar esperas de sefial (MAL)

No compatible

Conflicto

Tarea no en funcionamiento
Defecto

Ciclico manual solo (rechazo pmc)
Imposible afiadir solicitud ciclica
Ciclicos esclavos rechazados

Sin devolucién de llamada pmc

El bafer Modbus TCP asincrono no parece
vélido

Imposible emitir una transaccion Modbus
asincrona por la linea serie

Transaccion Modbus asincrona en curso
hacia este nodo

El dispositivo Modbus TCP se ha
desconectado

Transaccion Modbus TCP incorrecta

Error socket lectura/escritura Modbus TCP
Modbus TCP asincrona no admitida

Sin sesiones Modbus TCP

Conexién TCP en curso

Instrumento sin nimero a la direccién del
nodo Modbus

En espera de establecer conexién Modbus
TCP

No se ha recibido operaciéon asincrona

Sin lineas serie

Imposible asignar la linea solicitada

Fallo al remitir E/S asincrona

Entrada/salida desconectada por
inactividad

Error indeterminado durante la recepcién
E/S desconectada por inactividad pero fallo
al cancelar la operacién en curso
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B2.24 Cédigos de error Profibus

ADO1 Datos ciclicos no disponibles AD1F Imposible finalizar la base de datos de tarjetas
ADO02 Imposible convertir ciclicos en aciclicos AD20 No se usa
ADO3 No se admite Profibus C1 AD21 Imposible definir los pardmetros del
ADO04 No se admite Profibus C2 protocolo maestro.
ADO5 Limite de fragmento aciclico excedido AD22 Imposible definir los pardmetros de
ADOQ6 La linea de comunicaciones solicitada no es comunicaciones maestro.
profibus AD23 Imposible definir los pardmetros de
ADO07 Fallo al asignar recursos comunicaciones esclavo.
ADO08 PMC no inicializado AD24 Fallo al iniciar la tarea de linea profibus
ADO09 No mas espacio para datos ciclicos AD25 Fallo al detener la tarea de linea profibus
ADOA No mas espacio para datos ciclicos AD26 Diagnéstico esclavo incorrecto
ADOB Se intenta agregar durante el funcionamiento  AD27 Aciclicos reiniciados
ADOC Atributos de datos no definidos AD28 Solicitud aciclico maestro rechazada
ADOD Tipo/tamano del grupo de datos incorrecto AD29 Error respuesta aciclico maestro
ADOE Tipo/tamafio del grupo de datos AD2A Solicitud aciclico esclavo rechazada
desconocido AD2B Error respuesta aciclico esclavo
ADOF Numero de linea del grupo de datos AD2C Desconexion por inactividad del aciclico
incorrecto AD2D Sin respuesta del aciclico esclavo
AD10 Direccién del nodo del grupo de datos AD2E Fallo al obtener diagnéstico
incorrecta AD2F Fallo al obtener diagnédstico esclavo
AD11 Direcciones del grupo de datos no contiguas  AD30 Sin diagndstico esclavo disponible
AD12 No en modo de ensamblado AD31 Pardmetro de puntero incorrecto
AD13 Ciclicos no configurados AD32 Parédmetro fuera de rango
AD14 Ciclicos no en funcionamiento AD33 Desbordamiento configuracién esclavo
AD15 Se intenta cambiar el estado de la tarjeta AD34 Desbordamiento primario esclavo
AD16 Lista del grupo de datos incorrecta AD35 Datos aciclico C1 demasiado grandes
AD17 Conmutacion no completada AD3C Datos aciclico C2 demasiado grandes
AD18 Aciclicos no preparados AD37 Esclavo no en funcionamiento
AD19 Demasiados clientes de diagndstico AD38 Aciclico pendiente
AD1A Linea ya inicializada AD39 El esclavo no admite C2 RW
AD1B Fallo ptr atributos de comunicaciones AD3A Cierre de conexion inesperado C2
AD1C Fallo datos atributos de comunicaciones AD3B Error de inicio tarjeta maestro
AD1D Imposible obtener el tiempo de ciclo AD3C No se usa
AD1E No se admite la velocidad de baudios AD3D Imposible obtener datos E/S esclavo
maestro AD3E Esclavo no funcionando en la conmutacién
B2.25 Codigos de error de socket
B201 Error al seleccionar B210 El registro no contiene un campo con
B202 Error al aceptar conexién longitud vélida
B203 Sin conexiones B211 Imposible leer el registro ya que no existe
B204 Error al leer el socket suficiente bufer
B205 Fallo al iniciar sockets B212 Se ha encontrado un registro incompleto
B206 Se ha restablecido la conexién B213 Conexién cerrada
B207 Imposible escuchar en el socket B214 Recepcién cancelada por inactividad en el
B208 Imposible asignar el socket socket
B209 Imposible obtener informaciéon del host B215 Error al enviar a través del socket
B20A Imposible vincular socket B216 Envio bloqueado en el socket
B20B Imposible conectar socket B217 Imposible establecer el modo de bloqueo
B20C La referencia no es una conexién vélida B218 Sockets sin memoria
B20D Fallo al enviar datos a través de la conexidn B219 Bufer de consulta lleno
B20E Bufer insuficiente para datos de conexidén B21A Fallo de inicializacién global
B20F Imposible consultar los registros B21B Conexidn cancelada por inactividad
B21C Sesidn de socket todavia activa
B21D El nombre de sesidn esté utilizado
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Apéndice C REFERENCIA
C1 NIVEL FRECUENCIA ENTRADA DETALLES DEL MODULO

Este médulo ofrece dos canales de entrada que se usan para recopilar datos y acondicionar la sefial para

una serie de tipos de sensores de planta comunes, como entradas magnéticas, de tensidn, de intensidad y
de cierre de contacto. El mddulo incluye fuentes de alimentacién internas que pueden ofrecer corrientes
de sellado o bucle y alimentacién del transductor, segun se requiera.

C1.1 CONEXIONES DE TERMINALES, ENLACES y LED DE ESTADO

La seccidn 2.3.13 ofrece detalles completos sobre las patillas, la configuracién de los enlaces y los LED de
estado. Para mayor claridad, la figura 2.3.13a muestra los enlaces ajustados en la misma posicién para
ambos canales pero, como funcionan de forma independiente, los enlaces deben configurarse segin sea
apropiado para cada canal.

PRECAUCION
Si hay més de ocho médulos FI2 instalados en una unidad base y la salida del canal a 24 V es superior
a 5 mA por canal, debe usarse una fuente de alimentacién externa. Usar la fuente de alimentacién
normal de la unidad base en este caso podria dafar la placa base.

C1.2 ESPECIFICACIONES

La seccidon A4.12 muestra las especificaciones del médulo FI2

C1.3 DETALLES DE LA APLICACION

Para reducir el ruido y cumplir los requisitos de instalacién EMC recomendados, todas las conexiones de
sefal y alimentacién de los canales deben usar cable apantallado.

Se recomienda que la pantalla esté trenzada y conectada a masa de seguridad solo en la unidad base para
evitar bucles de tierra.

Se recomienda que el cableado del sensor no supere los 30 m, de lo contrario podrian recibirse grandes
picos de energia (IEC61000-4-5) y aplicarse a los terminales del médulo.

Es posible reducir los errores de medicién provocados por ruido o interferencias ajustando los valores de
umbral superioresa 1V o 1 mA si esto es compatible con la sefial que se estd midiendo. También es posible,
si la aplicacién lo permite, aplicar un valor de ‘rebote’ de 0 ms (desactivado), 5 ms, 10 ms, 20 ms o 50 ms,
donde el algoritmo excluye los flancos de impulsos mas préoximos que el tiempo establecido.

No se muestra un aviso de sobrecorriente para las sefales que se aproximen a la frecuencia méaxima que
permite el algoritmo de rebote. No se recomiendan lazos de control basados en un PV de frecuencia,
cuando se aplica rebote, sin incluir proteccién contra las consecuencias en caso de que la frecuencia exceda
este limite superior.

Cuando los enlaces se ajustan en Voltaje (posicion C) o Corriente (posicidén B), debe ajustarse el umbral lo
més cerca posible del punto medio entre los valores de pico a pico, para obtener una buena deteccién de
impulsos, 6ptima repetibilidad y para impedir la deteccidn de picos de ruido.

Puede ser necesario deshabilitar la deteccidén de desconexidn del sensor y de cortocircuito del sensor
mediante los campos Options.SBreak y Options.SCct en el bloque FI_UIO correspondiente para evitar
alarmas indebidas. La alarma de desconexién del sensor se define si el valor de entrada cae a menos de
0,05V 00,05 mA. Las alarmas del circuito de cortocircuito del sensor se definen si el valor de entrada sube
a mas del 91% del voltaje de alimentacién de salida (voltios o miliamperios).
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C1.3 DETALLES DE LA APLICACION

La entrada NAMUR de un médulo configurado en Corriente (posicidén B) debe establecerse en la
alimentacion de salida de 8 Vy el umbral debe establecerse en 1,65 mA. La deteccién de cortocircuito del
sensor o desconexiéon del sensor puede habilitarse en caso necesario.

14
12

10 T

magnitud (V)

Sefal de entrada
(de min. a pico)

o N b O @

0 5 10 15 20 25
Ajuste de umbral (V)

Figura C1.3 Sefial de entrada frente a umbral

Nota: Para permitir la precisién de Umbral e Histéresis con temperaturas y entre médulos
intercambiados, la sefial de entrada debe tener suficiente amplitud. Puede usarse el gréfico de la
figura C1.3 como guia sobre el tamafio de la sefial para ajustar un umbral determinado.

Cuando se ajustan los enlaces en la posicién Entradas de contacto (posicidn A), se conectan los resistores
polarizantes de 5 kiloohmios que ofrecen una corriente de sellado. Sise necesita méas corriente de sellado,
pueden instalarse resistores adicionales en la unidad de terminales o conectar una alimentacion polarizante
externay configurar el umbral en consecuencia. Debe deshabilitarse la deteccion de cortocircuito y rotura
del sensor mediante los campos ‘Options.SBreak’ y ‘Options.SCct’ en el bloque FI_UIO asociado).

C1.4 DIAGRAMA DE AISLAMIENTO

El aislamiento se implementa en forma de una barrera de doble aislamiento (300 V) que separa todos los
canales de E/S en un mdédulo del resto del sistema.

Esto evita que los voltajes peligrosos en cualquiera de los canales de E/S entrafien riesgos para el cableado
relacionado con cualquier otro médulo de E/S o que pongan en peligro al resto del sistema.

Los mdédulos que incluyen aislamiento entre los canales garantizan aiin més la seguridad y una buena
calidad de la sefial en todos los canales de dichos mdédulos. Consulte la seccion relevante del Apéndice A
para obtener méas detalles.

V1 O—
1+ O0—
Canal 1
1- o— < -
c1 Bus de
E/Sy —
unidad =
V2 0— |OC
Canal 2 2+ o < >
2- o—|
C2 o—|

C1.4 DIAGRAMA DE AISLAMIENTO

HAO030047SPA
Pagina 136 Edicién 2, abril de 2011



T2750 FOXBORO PAC: GUIA DEL USUARIO

C1.5 CIRCUITOS EQUIVALENTES
C1.5.1 Entradas magnéticas

1+ o0
2+
Sensores

Vista interna

C1.5.1 Entradas magnéticas
C1.5.2 Entradas magnéticas

Fuente de |

voltaje
Umbral
CloC2 é . -

Vista interna

\J

C1.5.2 Entradas magnéticas
C1.5.3 Entradas magnéticas

|
V1oV2 @ °
Fuente de |
corriente * Vv

1+ 02+

| 1kQ

Umbral
CloC2 é ' |

| Vista interna

\J

C1.5.3 Entradas magnéticas
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C1.5.4 Entradas magnéticas

1—> V10V2¢|

}—> 1+ 02+

Umbral
CloC2 Qb - ® >

| Vista interna

Figura C1.5.4a Entradas de contacto (PNP) o sin tensién

O
i

Umbral

l—> 1+ 02+

}_> CloC2

| Vista interna

Figura C1.5.4a Entradas de contacto (NPN) o sin tensién
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C1.6 DETECCION DE FALLOS

Los fallos detectados pueden definirse como fallos de campo, configuracién o hardware, pero cualquier
reaccion dependeré de la configuraciéon de la entrada en el bloque FI_UIO relacionado. Estos fallos se
indican mediante los LED del médulo (figura 2.3.13b), y los bits de estado y alarmas del bloque FI_UIO

correspondiente.

C1.6.1 DETECCION DE FALLOS

Es posible inspeccionar los bits de estado y alarmas del bloque FI_UIO relacionado para localizar un fallo.

Interpretacién
Perdido

BadType
Rangos

BadSetup

HwFIt
NotAuto
OverRng

UnderRng

OpenCct
ShortCct

BadHwSet

Cutoff

Badtask

Del estado

No se ha encontrado el bloque MOD_UIO relacionado, causado por una estrategia mal
configurada, es decir, el bloque MOD_UIO no existe en la estrategia. Esto ajusta el
campo Alarms.ModBlock en True. Para solucionar el problema, compruebe que la
estrategia incluya el bloque MOD_UIO necesario.

El canal configurado en el bloque no coincide con el médulo. Compruebe que el
bloque coincida con el médulo.

El hardware no puede medir el valor de entrada, pero no se detecta un fallo, es decir,
la entrada esté siendo evaluada o configurada.

Se ha detectado una configuracién indebida, provocada por una configuracién
incorrecta de los campos ‘LR_in" o 'HR_in". Esto define ‘Alarms.OutRange’ en True.
Para solucionar el problema, compruebe que los campos ‘LR_in" y 'HR_in’ coincidan
con el rango que usa el hardware instalado.

Se detecta un fallo en la alimentacién de salida debido a una sobrecarga en la
alimentacion de salida. Esto ajusta el campo Alarms.Hardware en True.

El médulo no esté funcionando en el modo automatico. Esto ajusta el campo
‘Alarms.NotAuto’ en True

Se detecta un valor de entrada superior al rango del circuito medido, generalmente
debido a un valor de entrada superior a 40 KHz, pero inferior a 80 KHz.

Se detecta un valor de entrada inferior al rango del circuito medido. Puede deberse a
valores de entrada inferiores a 10 Hz, para una configuracién de sensor magnético, o
inferiores a 0,01 Hz para la configuracion de voltaje, corriente o contacto.

Se detecta un fallo de circuito abierto en el sensor légico, que define el campo
‘Alarms.CctFault’ en True.

Se detecta un fallo de cortocircuito en el sensor légico, que define el campo
‘Alarms.CctFault’ en True.

La configuracion del hardware no coincide con el tipo de entrada configurado en el
bloque FI_UIO. Para solucionar el problema, compruebe que la configuracion del
enlace (figura 2.3.13a) coincida con el campo ‘InType’ del bloque FI_UIO.

Se detecta un valor de frecuencia medido por debajo del valor de umbral inferior
(CutOff), que ajusta ‘Alarms.CutOff' en True. El valor de frecuencia medido adopta el
valor definido en el campo 'Default’.

La velocidad de tarea configurada en el bloque no coincide con la tasa de tarea del
maddulo, esta situacién define el campo Alarms.Hardware en True.

Para solucionar el problema, configure la velocidad de tarea en el médulo y la
velocidad de tarea en el bloque en velocidad de tarea lenta (tarea 3: 110 ms).
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C1.7 CONFIGURACION DE LA TENSION DE SALIDA DEL CANAL

La tensién de salida del canal (como todos los demas pardmetros del bloque) se configura en el 4rea de
propiedades del bloque LINtools FI2 (se abre haciendo doble clicen el bloque). El usuario puede introducir
cualquier tensién, pero el bloque modificara el valor a 8, 12 o 24, el valor més cercano al valor introducido.

*|| Block: input 1| Comment | Connections

Properties

HR
LR

HiHi
Hi

Lo
LolLo
Hyst

Filter
UserChar

Default

10000
0

10000

10000

0.5000

0.000

Figura C1.7 P&gina de propiedades del bloque FI2
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Chms
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C2 DETALLES DEL MODULO DE ENTRADA DE CIRCONIO

El médulo de entrada de circonio contiene dos canales de entrada, ambos aislados entre ellos y de los
componentes electrénicos del sistema, y destinados a su uso para medir la temperatura en la punta de
medicién de una sonda de circonio (canal 1) y la tensién generada en una bola de circonio (canal 2).

La calibraciéon del usuario permite modificar la calibracion permanente de fabrica para:

1. Calibrar el controlador segiin sus normas de referencia

2. Ajuste la calibracién del controlador a la de un transductor o sensor determinado

3. Calibre el controlador para ajustarlo a las caracteristicas de una instalaciéon determinada

C2.1 CONEXIONES DE TERMINALES, ENLACES y LED DE ESTADO

La seccidn 2.3.16 ofrece detalles completos sobre las patillas y los LED de estado.

C2.2 ESPECIFICACIONES

La seccion A4.15 muestra las especificaciones del médulo ZI

C2.3 DETALLES DE LA APLICACION

Este médulo se usa para controlar la temperatura del proceso en un canal (lazo) y el potencial de carbono
en el otro. El médulo, en combinaciéon con la estrategia, genera perfiles de temperatura y potencial de
carbono sincronizados con una base de tiempo comdun.

El canal uno es una entrada de termopar con compensacién de unién fria automatica.

El canal dos (conectado a la bola de circonio) ofrece el rango de 2V de alta-impedancia y baja fuga usado
para obtener una medicidén de tensidn que permita un escalado y desviacion sencillas.

Para cumplir las normativas EMC, se recomienda conectar la sonda de circonio al canal 2 del médulo
mediante cable apantallado con una longitud méxima de 30 m

C2.3.1 Control de temperatura
La entrada del sensor del canal de temperatura (bucle) puede proceder de la sonda de circonio pero es
comun utilizar un termopar independiente. Después, la estrategia puede controlar una salida conectada a
elementos calentadores (como quemadores de gas o tiristores) para controlar la temperatura. En algunas
aplicaciones puede haber también una salida de enfriamiento conectada a un ventilador de circulacién o a
un regulador de escape.

C2.3.2 Control del potencial de carbono
La sonda de circonio genera una sefial de tension (milivoltios) basada en la relacion entre la concentracion
de oxigeno en el lado de referencia de la sonda (fuera del horno)y la cantidad de oxigeno dentro del horno.
Los valores en milivoltios de temperatura y potencial de carbono, leidos en el bloque relacionado, se usan
para calcular el porcentaje de carbono en el horno.

C2.3.3 Alarma de hollin

Es posible activar una alarma cuando las condiciones atmosféricas en el interior del horno produzcan el
depdsito de carbono en forma de hollin sobre todas las superficies dentro del horno.

C2.3.4 Limpieza de la sonda
Es posible configurar una estrategia de limpieza y recuperacién de la sonda para realizarse entre lotes o
activarse manualmente. Se usa una breve rafaga de aire comprimido para eliminar el holliny otras particulas
que puedan haberse acumulado sobre la sonda. Una vez finalizada la limpieza, se mide el tiempo que tarda
la sonda en recuperarse. Si el tiempo de recuperacidn es demasiado largo, indica que la sonda esté
deteriorada y que es necesario sustituirla o restaurarla. El valor de %CP se mantiene fijo durante el ciclo de
limpieza y recuperacidn, lo que garantiza la continuidad en el funcionamiento del horno.
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C2.3.5 Correccion de gas endotérmico

Es posible utilizar un analizador de gases para determinar la concentraciéon de CO o Hy en el gas
endotérmico. Si el analizador dispone de una salida 4-20 mA, puede conectarse al médulo y usarse para
mostrar una lectura del porcentaje de carbono calculado. Como opcidn, es posible introducir manualmente
este valor en los campos ‘GasRef.CO_Local' y ‘GasRef.H2_Local'.

C2.4 DIAGRAMA DE AISLAMIENTO

Se implementa una estrategia de aislamiento en la unidad base, que adopta la forma de una barrera que
separatodos los canales de E/S de cualquier médulo de E/S del resto del sistema. Esto evita que los voltajes
peligrosos en cualquiera de los canales de E/S entrafien riesgos para el cableado relacionado con cualquier
otro médulo de E/S o que pongan en peligro al resto del sistema. Los médulos que ofrecen aislamiento
entre los canales garantizan la seguridad y una buena calidad de la sefial en todos los canales

" ADC1
Canal 1 cIc
1- O—
2+ O—
Canal 2 ADC2
2- o—|
Figura C2.4

C2.5 CIRCUITOS EQUIVALENTES
C2.5.1 Entradas magnéticas
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C2.6 DETECCION DE FALLOS

Los fallos detectados pueden definirse como fallos de campo, configuracién o hardware, pero cualquier
reaccion depende de la configuracion de la entrada en el bloque de circonio relacionado. Los fallos se
indican mediante los LED del médulo (figura 2.3.13b), y los bits de estado y alarmas del bloque de circonio

correspondiente.
C2.6.1 Diagnéstico de fallos

Es posible inspeccionar los campos y los bits de alarmas del bloque de circonio relacionado para localizar

un fallo.

Interpretacion

ProbeSt

TempSt

CarbPotSt

DewPntSt

Oxygen.St

SootWrn

CInRevWn

LastClnmV
CO_remSt
H2_RemSt

MxCnRevT

MxImRecvT

PrblmpHi

ImpRcvWn

Del estado

El hardware no puede medir el valor de entrada de la sonda (posiblemente a causa de un
fallo en la sonda). El fallo ajusta el campo ‘Alarms.ProbeSt’ en True.

El valor de entrada de temperatura de la sonda ha fallado (posiblemente a causa de un
fallo en la sonda). El fallo ajusta el campo ‘Alarms.TempS’ en True.

El hardware no puede medir el valor del potencial de carbono. Esto sucede si, por
ejemplo, la temperatura del horno estéd por debajo del valor minimo de temperatura de
célculo configurado. Para solucionar el problema, espere a que el horno alcance el valor
minimo de temperatura de célculo configurado, MinCalcT.

El hardware no puede medir el valor del punto de rocio. Esto sucede si, por ejemplo, la
temperatura del horno esta por debajo del valor minimo de temperatura de célculo
configurado. Para solucionar el problema, espere a que el horno alcance el valor minimo
de temperatura de célculo configurada, MinCalcT.

El hardware no puede medir el valor del oxigeno. Esto sucede si, por ejemplo, la
temperatura del horno esté por debajo del valor minimo de temperatura de célculo
configurado. Para solucionar el problema, espere a que el horno alcance el valor minimo
de temperatura de célculo configurada, MinCalcT.

La sonda ha detectado unas condiciones atmosféricas que podrian provocar que se
deposite hollin en todas las superficies dentro del horno. Esto ajusta el campo
‘Alarms.SootWrn' en True Para solucionar el problema, inicie la secuencia de limpieza de
la sonda y compruebe que se complete con éxito.

El funcionamiento de la sonda esta deteriordndose, como indica que no pueda recuperar
el 95% de su valor original en el tiempo establecido. Esto ajusta el campo
‘Alarms.CInRcvWn' en True Para solucionar el problema, inicie la secuencia de limpieza
de la sonda y compruebe que se complete con éxito. Sisiguen produciéndose alarmas,
sustituya la sonda.

Ha fallado la secuencia de limpieza de la sonda debido (por ejemplo) a un fallo en la
sonda. Elfallo ajusta el campo ‘Alarms.CInRcvWn' en True.

El hardware no puede medir el valor de gas CO remoto debido (por ejemplo) a un fallo
de la sonda. Elfallo ajusta el campo ‘Alarms.CInRcvWn' en True.

El hardware no puede medir el valor de gas H2 remoto debido (por ejemplo) a un fallo de
la sonda. Elfallo ajusta el campo ‘Alarms.CInRcvWn' en True.

No es posible realizar la secuencia de limpieza de la sonda debido (por ejemplo) a no
poder alcanzar el 95% del valor de entrada antes de que transcurra el tiempo méximo de
recuperacién definido después de la limpieza. Elfallo ajusta el campo ‘Alarms.CInRcvWn'
en True. Para solucionar el problema, inicie el proceso de limpieza y compruebe que se
complete con éxito. Sisiguen produciéndose alarmas, sustituya la sonda.

Se ha superado el tiempo de recuperacion de medicién de la impedancia de la sonda,
posiblemente a causa de un fallo de la sonda. Este fallo ajusta el campo
‘Alarms.ImpRcWrn’ en True. Para solucionar el problema, inicie la secuencia de limpieza
de la sonda y compruebe que se complete con éxito. Sisiguen produciéndose alarmas,
sustituya la sonda.

Se ha superado el valor del umbral de impedancia méxima de la sonda, posiblemente a
causa de un fallo de la sonda. Este fallo ajusta el campo Alarms.PrbimpHi en True. Para
solucionar el problema, compruebe que la secuencia de medicién de la impedancia de la
sonda se complete con éxito o restablezca el campo del mensaje de medicién de
impedancia ('lmpMsgRt’ True).

No ha podido realizarse la secuencia de medicidén de impedancia de la sonda. Esto ajusta
el campo Alarms.ImpRcvWn en True. Para solucionar el problema, inicie el proceso de
medicién de impedancia y compruebe que se complete la medicién de impedancia de la
sonda con éxito.
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C3 GLOSARIO

Esta seccidn contiene explicaciones de abreviaturas y otros términos empleados en este documento.

AMC
Duplex

ELIN
ICM

I0C

IP

LAN
LIN

LLC

MAL

MMC

Mutex

Pantalla de usuario

PRMT

PRP
PSU
PV

Redundante

Review

RTC
SDHC
SFC

Simplex
SNTP

Application Master Comms (comunicaciones maestras de la aplicacién)

Otro término para ‘Redundante’, que significa que existen dos sistemas, de forma que
un sistema asume las funciones del otro en caso de fallo.

Protocolo LIN que funciona sobre UDP/IP.

Inter-processor Communications Mechanism (mecanismo de comunicaciones
interprocesador) Se utiliza para comunicaciones entre médulos de control.

Controlador de entrada/salida. Contiene los programas para controlar los médulos de
entrada/salida y, de este modo, el proceso.

Protocolo de internet. Se trata del protocolo de comunicaciones de la internet publica,
muchas redes de area local (WAN) y la mayoria de las redes de area local (LAN). El
protocolo de internet forma parte del paquete de protocolos TCP/IP, y los términos
red IP"y 'red TCP/IP’ son sinénimos

Red de éarea local

Local Instrument Network, red local de instrumentos. Generalmente, LIN hace
referencia al software en tiempo real para ejecutar las estrategias de control, el sistema
de comunicaciones (comunicaciones LIN) entre los instrumentos y el juego de
herramientas para configurarlas (LINtools).

Logical Link Control, control de enlace légico

Machine Architecture Library, biblioteca de arquitectura de méquina

Master Modbus Comms, comunicaciones Modbus maestras

Mutually exclusive, mutuamente exclusivo

Este instrumento no tiene un medio de visualizar lo que esté sucediendo en el proceso.
Es posible crear pantallas de usuario (usando el software User Screen Editor) para
mostrarlas en un Visual Supervisor, por ejemplo. Estas pantallas pueden mostrar
elementos de un proceso usando simbolos gréficos estéticos y animados, y pueden
contener simbolos de botones pulsadores tactiles que permiten al usuario iniciar
acciones.

Processor Redundancy Management Task, tarea de gestion de redundancia del
procesador

Port Resolution Protocol, protocolo de resolucién de puertos

Power Supply Unit, fuente de alimentacidn

Process Variable, variable de proceso. Se trata del valor mostrado de la variable que se
estd midiendo.

Significa que se utilizan dos sistemas paralelos de forma que si falla uno de ellos, el otro
puede asumir sus funciones sin interrumpir el proceso que se controla. También
llamado ‘Duplex’.

Opcidn de software propietario que permite almacenar datos en una base de datos y,
después, estos datos estan disponibles para revisarlos en formato de grafico u hoja de
célculo. Siesté habilitado Store and Forward, pueden usarse los datos en esta base de
datos para sustituir a los que falten en la base de datos de EurothermSuite.

Real-Time Clock, reloj en tiempo real. Reloj usado para controlar secuenciacién, para
obtener informacién de fecha y hora, etc.

Tarjeta High Capacity Secure Digital usada, en esta aplicacién, para almacenar la
licencia y la estrategia del usuario.

Sequential Function Chart, gréfico de funcién secuencial.

Operacion no redundante, no se aplica a este instrumento. Véase ‘Duplex’.

Simple Network Time Protocol, protocolo de tiempo de red simple. Un servidor SNTP
transmite la fecha y hora local. Los clientes SNTP reciben estos datos y los usan para
controlar la fecha y hora de su instrumento. Una manera sencilla de sincronizar
numerosos instrumentos.
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C3 GLOSARIO (cont.)

SP
ST
Store and Forward

TCP

UDP

usB

WAN

Setpoint, punto de consigna. El valor objetivo que debe alcanzarse.
Structured Text, texto estructurado.

Una prestacién que permite recuperar los datos que falten en la base de datos de
EurothermSuite desde la base de datos de revisién. Aprovecha el hecho de que el
instrumento almacena la fecha de archivo, que puede configurarse para archivar estos
archivos a intervalos regulares. Sifalla la linea de transmisién por cualquier motivo,
estos datos siguen guardandose hasta que se restablecen las comunicaciones y se
transmiten todos los datos no archivados.

Transfer Control Protocol, protocolo de control de transferencia. El fiable protocolo de
transporte del paquete de protocolos TCP/IP. TCP garantiza que todos los datos
lleguen con precision e intactos al 100% al otro extremo.

User Datagram Protocol, protocolo de datagrama de usuario. Un protocolo de
comunicaciones que ofrece un modo directo de enviary recibir datagramas a través de
una red IP pero con pocos recursos de recuperacién de errores. Se usa sobre todo
para transmisiones a través de una red.

Universal Serial Bus, bus serie universal. Tipo de bus serie que permite conectar
periféricos (discos, médem, impresoras, digitalizadores, guantes de datos, etc.) a un
ordenador. Una interfaz “plug-and-play” permite afiadir un dispositivo sin ninguna
tarjeta adaptadora y sin reiniciar el ordenador (esto ultimo se conoce como conexidn
en caliente). El estdndar USB, desarrollado por varias importantes empresas de
informatica y telecomunicaciones, permite velocidades de transferencia de datos de
hasta 480 megabits por segundo.

Wide Area Network, red de &rea amplia.
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C4 LICENCIAS DE BLOQUES LIN

Esta seccién indica qué bloques se incluyen en cada nivel de licencia.

C4.1 NIVEL BASICO

Entrada/Salida Comunicaciones Control Diagnéstico
FI_UIO GW_CON AN_CONN Todos los bloques de diagndstico
FI_UIO GW_TBL DG_CON RGROUP
FI_UIO RAW_COM Temporizacién Programador
FI_UIO Acondicionamiento | TIEMP PROGCTRL
FI_UIO CHAR TIMEDATE
MOD_UIO UCHAR TPO
MOD_DI_UIO FILECHAR RATE_ALM
MOD_DI_UIO AN_ALARM Selector
TPO_UIO DIGALARM ALC
VP_UIO ZIRCONIO
CALIB_UIO

C4.2 NIVEL ESTANDAR

El nivel estdndar incluye todos los bloques del nivel bésico y los siguientes bloques adicionales:

Acondicionamiento Control (cont.) Selector Operadores Médulos
matematicos: de control

INVERT MAN_STAT SELECCIONAR ADD2 Cont
FILTROS MODO CONMUTADOR SUB2 AN_ALM_2
LEAD_LAG PID_LINK 20F3VOTE MUL2 Prog ramador
RANGE TUNE_SET Légicos DIV2 PROGCHAN
FLOWCOMP Temporizacion PULSO EXPR SEGMENTO

Control RETARDO AND4 ACT_2A2W3T Lote
ANMS RATE_ALM OR4 Médulos de control | REGISTRO
DGMS TOTAL XOR4 VLV1IN DISCREP
SIM TOTAL2 NOTAS VLV2IN SFC_CON
PUNTO DE CONSIGNA | TOT_CON BLOQUEO VLV3WAY SFC_DISP
TC_SEL DTIME RECUENTO MTR3IN SFC_CON

SEQ COMPARE DUTYSTBY

bloques adicionales:

C4.3 NIVEL DE CONTROL

El nivel de control incluye todos los bloques de los bloques de nivel basico y estdndar, mas los siguientes

Control Operadores
matematicos:
TC_LIFE MEDIDA
PID DIGACT
3_TERM ACT15A3W
LOOP_PID ACTUI818
Temporizacién Lote

SEQ SFC-CON

C4.4 NIVEL DE AVANZADO
Incluye todos los bloques anteriores mas los bloques de acondicionamiento: GASCONC y AGASDATA
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