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INSTRUKCJA OBSLUGI RPWO1

Zakres opracowania: Instrukcja obstugi zawiera opis pozycjonera RPWO01 z
oprogramowaniem nr 1.59, obejmujgcy parametry techniczne,
spos6b i warunki montazu, sposOb uruchomienia i
programowania oraz wskazowki dla uzytkownikow. Niniejsze
opracowanie nie zawiera opisu technicznego pozycjonera w
wersji z sygnatem sterujgcym typu HART.
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INSTRUKCJA OBSLUGI RPWO1

% Warunki bezpieczenstwa

> Zakres stosowania RPWO01 jest przeznaczony do montazu na sitownikach
pneumatycznych jednostronnego dziatania o cisnieniu
zasilania do 800 kPa. Pozycjoner moze by¢ instalowany w
obszarach zagrozonych wybuchem oznakowanych jako
strefal i strefa2. Narazenia $rodowiskowe w miejscu
instalowania nie mogg by¢ wieksze od okreslonych w
danych znamionowych.

> Ostrzezenia Personel wykonujacy czynnosci przy pozycjonerze musi by¢
dobrze zaznajomiony z instrukcjg obstugi. Nieprzestrzeganie
instrukciji w zakresie montazu, uruchamiania,
przechowywania i uzytkowania pozycjonera powoduje utrate
gwarancji jego bezpiecznej i prawidtowej pracy. Moze
réwniez prowadzi¢ do uszkodzenia urzgdzen i zagrozenia
BHP dla personelu. Punkty instrukcjg obstugi, ktérych
nieprzestrzeganie moze spowodowaC zagrozenie sg

oznaczone symbolem:
11

> Szczegolne warunki Urzadzenie moze by¢ instalowane w strefie 1 lub 2
bezpieczenstwa zagrozonej wybuchem mieszanin  par, gazéw i mgiet
stosowania w strefach Wybuchowych z powietrzem atmosferycznym, zaliczonych

. do grupy wybuchowosci IIA lub 1IB lub [IC i klas
zagrozonych WybUChemtemperaturowych T1-T4.

Szczegolne warunki stosowania urzadzenia w
przestrzeniach zagrozonych wybuchem - urzadzenia nie
nalezy pocierac suchg tkaning.

Zapewnienie zgodnosci pozycjonera z wymaganiami
dyrektywy ATEX potwierdza certyfikat badania typu WE:

KDB 11ATEX048X

Urzadzenie oznakowano nastepujgco:

@ II 2G Ex ia IIC T4 Gb

% Transport przechowywanie

e Transport do miejsca zainstalowania powinien odbywac
sie w opakowaniu.

e Opakowanie nalezy chroni¢ przed wstrzgsami,
upadkami lub zgnieceniem.

¢ Przechowywa¢ w suchym pomieszczeniu. Chroni¢ przed
zapyleniem.
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INSTRUKCJA OBStLUGI

RPWO1

#* Ogolny opis techniczny

» Parametry obwodow iskrobezpiecznych

&

» Dane znamionowe
Cisnienie zasilania
Wydajnosé¢ przeptywowa
Masa

Sygnat sterujacy

Max. spadek napiecia na wejsciu

Sygnat zwrotny analogowy

Napiecie zasilania sygnatu
zwrotnego

Sygnaty potozenh krancowych

Obwadd sygnatu sterujgcego, zaciski 11 2

Ui =29V, li = 100mA, Pi = 0,76W, Ci =6,2nF, Li~ 0

Obwdd sygnatu zwrotnego, zaciski 3 i 4

Ui =29V, li = 100mA, Pi = 0,76W, Ci =6,2nF, Li~ 0

Obwod wytgcznikéw krancowych, zaciski 5,6 i 7

KN, zaciski 5i 7
Ui = 15,5V, li= 25mA, Pi=55mW, Ci~0,L;~0

KD, zaciski 6i 7
Ui = 15,5V, li= 25mA, Pi=55mW, Ci~0, L;~0

140-800 kPa, powietrze osuszone i filtrowane

maks. 300 I/min

<1300 g

4-20 mA odseparowany galwanicznie od
obwodu sygnatu zwrotnego i potozen
krancowych

1ov

4-20 mA zasilanie zewnetrzne, sygnat

odseparowany galwanicznie od
obwodu sygnatu zadanego i pofozen
krancowych

Od 12V do Ui=29vDC

5 do Ui=15,5VDC, Uktady typu otwarty  kolektor,

ImaSli=25mA potozenia odniesione sg do stanu

spadek napieciaw  catkowitego napetnienia i oprdznienia

czasie przewodzenia sitownika powietrzem. Odseparowane

max 2V galwanicznie od obwodu sygnatu
sterujgcego i zwrotnego
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INSTRUKCJA OBStLUGI

RPWO1

Dopuszczalny kat obrotu osi +/- 45°

pozycjonera

+/- 120°

Liniowo$¢ wzgledna, odniesiona  +/- 0.5%

do krancow charakterystyki
Strefa nieczutosci

Pozycja pracy

Stopieh ochrony obudowy

Temperatura otoczenia

Zywotno$¢ mechaniczna

0,1%

dowolna

IP 65

Od -20 do +60 °C

Praktycznie
nieograniczona

» Obudowa i wymiary zewnetrzne

145

135

———

10

dla sitownikéw liniowych
0 przetwarzaniu skoku za pomocg
dzwigni

dla Sitownikéw obrotowych

Do podanej strefy dodaje sie
nastawiona przez uzytkownika strefa
nieczutosci.

Zaleca sie aby ttumik wydechu nie byt
skierowany do gory, jezeli na
pozycjoner moze spada¢ woda.

dotyczy réwniez powietrza
zasilajgcego

Bezstykowy  resolwerowy  pomiar
potozenia sitownika, o$ tozyskowana
w fozyskach kulkowych, uszczelnienie
osi z wulkanizatu fluorowego,
smarowanie smarem silikonowym.

1) wyswietlacz LCD

2) przyciski

3) manometry kontrolne (gérny-
cisnienie powietrza do sitownika,
dolny- cisnienie powietrza
zasilajgcego.

4)  wtyk

5) o0$

6) nakretka mocujgca

7) kotek pozycjonujgcy

8) obudowa

9) dtawik cisnienia

10) pokrywa panelu
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INSTRUKCJA OBSLUGI RPWO1

> Zasada dzialania

RPWO01 skiada sie z bezstykowego
uktadu pomiaru potozenia katowego,

piezoelektrycznego przetwornika
elektropneumatycznego,
mikroprocesorowego ukfadu

sterowania, oraz panelu nastaw
i sterowania lokalnego. Catosé
umieszczona jest w strugo
i pytoszczelnej obudowie. Opcjonalnie
pozycjoner moze by¢ wyposazony
w manometry kontrolne, mierzace
cisnienie  zasilania i  cisnienie
| sterujgce. W zaleznosci od typu
sitownika, stosuje sie rézne zestawy
— mocujgce pozycjoner do jarzma
X - k X thL napedu.

Sposdéb montazu jest podany w zatgczonej do urzadzenia ulotce. Pomiar potozenia oparty jest
na resolwerze, czyli obrotowym transformatorze potozenia kagtowego. Resolwer jest elementem
zapewniajgcym niezwyktg doktadnos¢ pomiaru i odpornos¢ na skrajne warunki srodowiskowe.
Poniewaz wirujgce pole elektromagnetyczne resolwera jest zamkniete w jego permalloyowym
rdzeniu, uktad pomiarowy jest niezwykle odporny na zewnetrzne zaktdcenia
elektromagnetyczne. Zywotno$¢ mechanizmu uktadu pomiarowego jest praktycznie nie
ograniczona.

W przypadku sitownikéw liniowych, wskazanie potozenia sitownika oparte jest na pomiarze kata
wychylenia dzwigni. Mierzony kat jest katem bezwzglednym, odniesionym do poziomego jej
potozenia. Potozenie sitownika jest obliczane przez ukiad elektroniczny, zgodnie z tangensem
kata wychylenia dzwigni. Taki sposdb pomiaru jest bardzo wygodny dla uzytkownika, poniewaz
nie ma potrzeby dokiadnego ustalania poczgtkowego (lub $rodkowego) punktu pracy
pozycjonera. Dla uzyskania maksymalnej doktadnosci, wystarczy jedynie zapewni¢, aby
w petnym zakresie skoku sitownika, dzwignia pozycjonera przechodzita przez potozenie
poziome. (najlepiej w poblizu potowy zakresu)

W przypadku sitownikdw obrotowych, pomiar potozenia jest mierzony bezposrednio, jako kat
wychylenia osi pozycjonera.

Ukiad sterowania poréwnuje potozenie zadane sitownika z mierzonym i wytwarza sygnat
sterujgcy piezoelektrycznym przetwornikiem elektropneumatycznym. Pozycjonowanie odbywa
sie zgodnie z algorytmem Fuzzy-PID (zmienne nastawy regulatora PID w zaleznosci od
potozenia i zmieniajgcej sie dynamiki sitownika). Uzytkownik moze samodzielnie dobrac
nastawy dynamiczne pozycjonera (w takim przypadku funkcja Fuzzy jest wytgczona),
zastosowa¢ nastawy zalecane w DTR Ilub zezwoli¢ na automatyczny dobdr nastaw
dynamicznych przez pozycjoner. W takim przypadku automatycznie dobrane nastawy
zapewnig sterowanie wedtug kryterium minimum catki kwadratu uchybu.

Panel nastaw i sterowania lokalnego petni funkcje programatora oraz stacyjki sterowania
lokalnego. Parametry pozycjonera sg wyswietlane na ekranie LCD, odpornym na wysokie
i niskie temperatury.

RPWO1 steruje wedtug zasady napetniania sitownika powietrzem gdy sygnat sterujacy narasta.
Swiadomie i celowo wytwérca nie daje mozliwoéci odwrotnego dziatania pozycjonera dla
zachowania zgodnosci reakcji na sytuacje awaryjne. W ten sposéb zapewniono, ze w
przypadku zaniku zaréwno sygnatu zadanego, jak i ciS$nienia powietrza zasilajgcego, ruch
sitownika nastgpi w jednym kierunku, okreslonym przez projektanta instalacji, jako potozenie
bezpieczne. Pozycjoner moze by¢ wyposazony w funkcje odwrotnego dziatania jedynie na

Sr7ania nadhinreyvy (wnillkeAanania enacialna)
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RPWO1

» Schemat blokowy

Xz— sygnat wejsciowy (zadany)
T- filtr sygnatu

N- regulowana strefa nieczuto$ci
FPD- regulator Fuzzy-PID

PZ- piezoelektryczny wzmacniacz
elektropneumatyczny

X- mierzony skok sitownika

KN- sygnalizator napetnienia
sitownika

KD- sygnalizator zdrenowania
sitownika

Wejscie sygnatu zadanego 4-20 mA ,+”.

Wejscie sygnatu zadanego 4-20 mA -,

Wyjscie sygnatu potozenia 4-20 mA ,+” (opcja).
Wyjscie sygnatu potozenia 4-20 mA ,-, (opcja).

Sygnat napetnienia sitownika (otwarty kolektor) (opcja).
Sygnat zdrenowania sitownika (otwarty kolektor) (opcja).
Wspdlny punkt sygnatéw KN i KD (opcja).

Wyjscie sygnatu potozenia wymaga podania zewnetrznego
napiecia zasilania od 5V do U; (15,5)VDC.

—_—%__+®_ (T—eeo EJE
| V]
go
A2Y A
C ] >
ZANVa A
» Schemat elektryczny
1)
1 : Xz+ %)
3)
2 Xz-
-3% g;
X+  6)
S > 7
4 )
;I : X
Al 5 < KN
' )
6

Polaryzacja sygnatow KN i KD wzgledem wspdlnego punktu

jest dowolna. Sygnaly sa

izolowane galwanicznie od

pozostatej czesci pozycjonera.

Wszystkie sygnaty Xz i X sg odseparowane galwanicznie od
siebie i od sygnatow KN i KD.
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INSTRUKCJA OBStLUGI

» Schemat aplikacyjny
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» Realizowane funkcje

Potozenie bezpieczne

Zabezpieczenie hastem

Sterowanie zdalne

Sterowanie lokalne

Reczne nastawianie potozen

krancowych

Automatyczne ustawienie potozen
krancowych. Funkcja AUTS

Zasada napetniania sitownika ze wzrostem sygnatu
sterujgcego zapewnia jednakowa reakcje sitownika zaréwno
na zanik powietrza zasilajgcego, jak i sygnatu sterujgcego.
Instalacja technologiczna i kierunek dziatania sitownikéw
powinny by¢ tak dobrane, aby awaria w postaci zaniku
sygnatu lub cisnienia sprowadzata obiekt regulacji stan
bezpieczny. Odpowiednio do warunkéw technologicznych
nalezy stosowa¢ odpowiednio sitowniki o dziataniu prostym
P, odwrotnym R lub uktady podtrzymania cisnienia zasilania
sitownika (zawor blokujgcy).

Procedury programowe pozycjonera sg zabezpieczone
odpowiednimi hastami dostepu. Bez podania hasta mozna
przeglagda¢ parametry i nastawy oraz przetgczac¢ pozycjoner
w sterowanie lokalne.

RPWO1 pozycjonuje sitownik zgodnie z sygnatem zadanym o
standardzie 4-20 mA, wedlug zasady napetniania sitownika
ze wzrostem sygnatu zadanego.

Mozliwe jest sterowanie Iokalne wolne i szybkie.
Przetgczanie w sterowanie lokalne, jak i sterownie odbywa
sie z pomocg przyciskdéw na panelu.

Sterowanie lokalne jest mozliwe wtedy, kiedy podany jest
réwniez sygnat sterujacy ( z ktérego pozycjoner czerpie
energie dla wlasnych sygnatéw elektronicznych). Jezeli
sygnat sterujgcy zaniknie, sterowanie lokalne nie bedzie
mozliwe. W przypadku zaniku i powrotu sygnatu sterujgcego
w czasie, gdy pozycjoner byt przetagczony w sterowanie
lokalne, nastgpi powrdt pozycjonera do trybu sterowania
lokalnego.

Potozenia krancowe ustala sie w wybranych przez
uzytkownika punktach pracy za pomoca ustawienia sitownika
w okreslonym punkcie w trybie strojenia recznego
i zatwierdzenie odpowiednim przyciskiem na panelu.

RPWO01 moze ustali¢ potozenia krancowe automatycznie,
wykonujgc procedure AUTOSTROJENIE S. W takim
przypadku pozycjoner przyjmie jako pofozenia krancowe
skrajne punkty pracy, w ktérych wystgpito mechaniczne
ograniczenie ruchu.

Przed uruchomieniem funkcji AUTOSTROJENIE S, nalezy
upewni¢ sie, ze punkty mechanicznego ograniczenia ruchu
sifownika odpowiadajg skokowi znamionowemu zaworu
regulacyjnego.
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Doszczelnianie armatury

Sterowanie z zamknietym
obiegiem powietrza

Ustawienie kohcdw sygnatu
zadanego z przedziatu 4-20 mA
(spilt range)

Strefy zabronione

Przeglgdanie parametrow

Sygnat zwrotny (opcja)

Sygnaty krancowe (opcja)

Regulator PID procesu (opcja)

RPWO01 daje mozliwo$¢ wyboru sposobu ograniczenia ruchu
zarowno w kierunku napetniania, jak i drenowania
sitownika pneumatycznego. Wybrana moze by¢ funkcja
ograniczenia na potozenie lub na site (z dociskiem). Funkcja
ta jest bardzo wazna dla zapewnienia Zywotnosci sterowanej
armatury regulacyjnej.

W przypadku wykorzystania funkcji docisku, jest szczegdlnie
wazne aby sitownik i cidnienie jego zasilania byly
odpowiednio dobrane do zaworu. Nieprawidtowy dobér moze
prowadzi¢ do awarii zaworu (np. zgiecie trzpienia).

Opcja ta umozliwia takie wykonanie i prace pozycjonera, ze
zawsze zachowane jest nadcisnienie wewnatrz pozycjonera
i sitownika co umozliwia prace w agresywnej atmosferze bez
zasysania powietrza z otoczenia.

Istnieje mozliwos¢ zadawanie poczatku i konca sygnatu
zadanego innego niz 4+20 mA. Pozwala to sterowaé
pozycjonerem np. W zakresie sygnatu zadanego 4+12 mA
lub 12+20 mA

Istnieje mozliwo$¢ okreslenia stref sygnatu zadanego,
w ktérych pozycjoner doprowadzi sitownik do odpowiedniego
skrajnego potozenia uniemozliwiajgc prace w zabronionym
zakresie (funkcja uzywana w sterowaniu armaturg na
wysokie parametry, zapobiegajgca pracy na niskim
wysterowaniu).

Zaréwno w trybie sterowania zdalnego, jak i lokalnego, jest
mozliwe przeglgdanie parametréw pracy pozycjonera na
wyswietlaczu LCD. Doktadny opis zawarto w odpowiedniej
procedurze programowania.

Odseparowany galwanicznie sygnat zwrotny odpowiada

standardowi 4+20 mA i wymaga zasilania z zewnatrz
pozycjonera. Mozliwe jest odwrécenie charakterystyki
sygnatu zwrotnego.

Odseparowane galwanicznie sygnaty potozen krancowych sg
zrealizowane sg na uktadach typu otwarty kolektor

i sygnalizujg stan napetnienia lub zdrenowania sitownika.

W przypadku zaniku sygnatu sterujgcego, zanika napiecie
do sterowania sygnatéw krancowych lecz jednoczesnie
nastepuje automatyczny drenaz sitownika. W takim
przypadku wigcza sie wiec domysinie sygnalizator stanu
zdrenowania sitownika. Poziom zadziatania krancowek
mozna ustawia¢ w zakresie 0,3+5% od potozenia
koncowego.

RPWO01 moze pracowac jako samodzielny regulator PID
procesu. Aby zrealizowa¢ te funkcje nalezy wykonac
odpowiednig procedure programowg oraz podac¢ sygnat
z przetwornika pomiarowego wielkosci regulowanej na
wejscie sygnatu zadanego pozycjonera.

INIEE
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Samodzielne nastawianie
parametrow dynamicznych

Automatyczne nastawianie

parametréw dynamicznych.

Funkcja AUTd

Regulowana strefa
nieczutosci pozycjonera

Z punktu widzenia teorii regulacji, pozycjoner stanowi
regulator PID, realizujgcy sterowanie nadgzne w warunkach
zaktécen, powodowanych przez zmiany sity oddziatujgcej na
trzpien sitownika od strony zaworu regulacyjnego.
Uzytkownik moze samodzielnie dobra¢ nastawy PID
w oparciu o wiasng wiedze i doswiadczenie. W przypadku
samodzielnego doboru nastaw przez uzytkownika,
wylgczana jest funkcja Fuzzy oddziatujgca na nastawy
regulatora PID.

AUTOSTROJENIE D pozwala na catkowicie automatyczne
dobranie nastaw regulatora Fuzzy PID pozycjonera.
Nastawy sg zapamietywane i mozliwe jest ich wyswietlenie
na LCD na panelu.

Funkcja AUTOSTROJENIE D moze zostaé zaktdcona przez
oddziatywanie takich czynnikéw, jak nadmierne opory na
trzpieniu, nieszczelnosci, zmienne obcigzenie zaworu itp.
Przed uruchomieniem funkcji AUTOSTROJENIE D, nalezy
upewni¢ sie, ze punkty mechanicznego ograniczenia ruchu
sitownika odpowiadajg skokowi znamionowemu zaworu
regulacyjnego.

Uzytkownik moze nastawiac strefe nieczutosci pozycjonera
w zakresie od 0,1%+5% sygnatu zadanego.

INIEE
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» Sposob zamawiania

RPWO01 _ - - - - _

Sygnal wejsciowy

4+ 20 mA

HART

N N

Sygnal zwrotny

bez sygnatu zwrotnego

4+ 20 mA

-

Sygnalizatory krancowe

bez sygnalizatorow

sygnalizatory OC

Manometry lokalne

bez manometrow lokalnych 0

Zz 2 manometrami

Przylacza pneumatyczne

taczniki do rurek metalowych @6 z mosigdzu

taczniki do rurek metalowych @6 ze stali nierdzewnej

taczniki do rurek metalowych @8 z mosiadzu

taczniki do rurek metalowych @8 ze stali nierdzewnej

taczniki do rurek polietylenowych @6

taczniki do rurek polietylenowych @8

|| B WM =

Elementy mocujace

bez elementéw mocujgcych

do sitownikow P / R — POLNA oraz innych kolumnowych

do sitownikow P1/ R1 — POLNA

do sitownikow 37 / 38 — POLNA

inne (podac)

do sitownikow typ 99 — POLNA

Q| hlwN=O

Elementy mocujace wykonanie materialowe

elementy mocujace ze stali nierdzewne;j 1

elementy mocujace ze stali ocynkowanej

3 Spos6b montazu

Montaz nalezy przeprowadzi¢ zgodnie z ulotkg dotaczong
do kompletu montazowego. Zaleca sie aby w przypadku
montazu na sitowniku liniowym, dzwignia pozycjonera
przechodzita przez kat 0° w trakcie ruchu sitownika okoto
potowy skoku. Ustawienie mechaniczne poczatku i konca
ruchu dzwigni nie jest istotne o ile nie przekracza sie kata
+/-45° od osi symetrii wyznaczonej przez wzajemne
potozenie dzwigni i kotka ustalajgcego.

INIEE
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% Uruchomienie, tryby pracy

> Uruchomienie

» Zachowanie

pozycjonera po
podaniu sygnatu
sterujgcego

» Tryb pracy zdalnej

» Tryb pracy lokalnej

» Autodiagnostyka

Niniejsza instrukcja dotyczy wersji oprogramowania nr
1.59. Przed programowaniem pozycjonera nalezy
upewnic¢ sige, czy numer oprogramowania odpowiada
podanemu w instrukcji. Sposéb odczytu numeru
oprogramowania podano w dalszej czesci DTR.

Uruchomienie pozycjonera odbywa sie automatycznie, po
podaniu sygnatu sterujgcego i powietrza zasilajgcego.

W trakcie uruchamiania sitownik moze wykona¢ ruch. Przed
rozpoczeciem uruchamiania nalezy upewnié sie, ze
przesterowanie zaworu nie spowoduje zakiécen w pracy
instalacji technologicznej.

Cisnienie powietrza zasilajgcego musi by¢ zgodne =z
wartoscig podang przez producenta sitownika.

Zachowanie pozycjonera po podaniu sygnatu sterujgcego
zalezy od tego w jakim stanie zostat on jego pozbawiony.
Istniejg 2 mozliwosci:

Jezeli pozycjoner zostat pozbawiony sygnatu w trybie pracy
zdalnej, to po podaniu sygnatu powréci do pracy zdalnej.
Jezeli pozycjoner zostat pozbawiony sygnatu w trybie pracy
lokalnej, to po podaniu sygnatu wigczy sie tryb pracy
lokalne;j.

W trybie pracy zdalnej pozycjoner reguluje potozenie
sitownika zgodnie z sygnatem zadanym. W trybie pracy
zdalnej mozna wykona¢ nastepujace procedury:

Ustawienie na wyswietlaczu LCD wielkosci wySwietlane;.
Przejscie do procedury nastaw.

Przetgczenie w tryb pracy lokalnej.

Przetaczenie do procedury podgladu parametréw.

W trybie pracy lokalnej mozna sterowac sitownikiem za
pomocg przyciskdw na stacyjce. Przycisk 1 powoduje
napetnianie sitownika powietrzem. Przycisk | powoduje
wypuszczanie powietrza  (drenowanie).  Przycisniecie
drugiego przycisku w czasie, gdy jeden jest juz wcisniety
powoduje  zdwojenie predkosci ruchu w kierunku
wyznaczonym przez przycisk wcisniety, jako pierwszy. W
trybie pracy lokalnej mozna wykonaé nastepujgce
procedury:

Przejscie do procedury nastaw.

Przetgczenie w tryb pracy zdalnej.

Przetaczenie do procedury podgladu parametréw

Pozycjoner w sposob ciagly analizuje swoje parametry
pracy w zakresie ich spojnosci i ewentualnych sygnatéw
0 nieprawidtowym dziataniu uktadu pozycjoner-sitownik.
Jezeli jakies zachowanie jest btedne z punktu widzenia
autodiagnostyki, pozycjoner zgtasza btgd o okreslonym
numerze. Polega to na okresowym pokazywaniu
komunikatu ER xx, (gdzie xx - numer btedu), na przemian z
aktualnym normalnym stanem wysSwietlacza. Ponize;j
podano spis mozliwych btedéw, ich przyczyne, zachowanie
pozycjonera i zalecang reakcje uzytkownika.

INIEE
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L.
Lr _ 1

) [

) .

LSO |

Lo
Lr _ 1

L. L
EN oand

Ly _ U

Sygnat wejsciowy poza zakresem 4-20mA.

Sprawdzi¢ zasilanie pozycjonera. Prgd wejsciowy powinien
sie zawiera¢ w zakresie 3,80 do 21,00mA. Napiecie
zadajnika prgdowego dla catego zakresu pradu 4,00 -
20.00mA nie powinno by¢ nizsze od 10V. Spadek napiecia
na pozycjonerze wynosi max. 10V. Nizsze napiecie
zasilania moze spowodowaé niepoprawny pomiar pradu
zasilania.

Zachowanie pozycjonera: Petne drenowanie powietrza.

Potozenie (sygnat wyjsciowy) poza zakresem -5% - 110%.

Sprawdzi¢  ustawienie  pozycjonera na  sitowniku.
Mechaniczne luzy, przemieszczenia. Sytuacja czesta we
wstepnej fazie ustawiania pozycjonera na sitowniku.

Zachowanie pozycjonera: Normalna praca.

Bfad sumy kontrolnej kalibraciji.

Indywidualne parametry kalibracyjne pozycjonera
uzupetnione sg o sume kontrolng. Przy kazdym wigczeniu,
oprécz odczytu danych kalibracyjnych sprawdzana jest ich
suma kontrolna. Jezeli nie jest zgodna z sumg kalibracyjng
zapisang W pozycjonerze zgtaszany jest w/w biad.
Pozycjoner ma uszkodzong pamie¢ danych lub dane
kalibracyjne ulegly zamazaniu np na skutek bliskich
przepiec. Pozycjoner nalezy odda¢ do naprawy serwisowej.

Zachowanie pozycjonera: Pelne drenowanie powietrza.

Btad sumy kontrolnej nastaw.

Dane nastaw uzupetnione sg o sume kontrolng. Po kazdej
zmianie nastaw oprocz zapisu danych zapisywana jest ich
suma kontrolna. Przy kazdym wigczeniu i po kazdej zmianie
nastaw sprawdzana jest ich suma kontrolna. Jezeli nie jest
zgodna z sumg zapisang w pozycjonerze zgtaszany jest w/w
btad. Oznacza to, ze pozycjoner ma uszkodzong pamiec
danych lub dane nastaw ulegly zamazaniu np na skutek
bliskich przepie¢. W pierwszym przypadku pozycjoner
nalezy odda¢ do naprawy serwisowej. W drugim po
przeprowadzeniu procedury ustawiania pozycjonera ha
sitowniku pozycjoner moze pracowac dalej.

Zachowanie pozycjonera: Pelne drenowanie powietrza.

Uszkodzenie przetwornika potozenia.

Przetwornik poftoZzenia pozycjonera jest stale monitorowany.
Jezeli sygnaly z przetwornika wskazujg na jego uszkodzenie
pokazywany jest w/w btad.

Zachowanie pozycjonera: Peine drenowanie powietrza.

Przepetnienie wyswietlacza.

Wyswietlacz moze pokaza¢ wartosci z zakresu -999 do
9999. Jezeli w wyniku obliczen do wyswietlenia zostaje
podana warto$¢ z poza tego zakresu, zgtaszany jest wiw
btad.

Zachowanie pozycjonera: Normalna praca.
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% Procedury oprogramowania

» Architektura programu

Poziom podstawowy

T iy Tryb pracy
; lokalnej . - . .
zdalnej aktywile prZ’yciski Wielkosci wyswietlane na LCD (w trybie

lokalnym wyswietlacz miga):

wodzenie za syg-
nalem zadanym

S5 o-
©
Or Mr@ W
S5 -
©
&

Sygnat potozenia sitownika [%]

1. Odchylenie dzwigni pozycjonera od osi
symetrii, wyznaczonej przez wzajemne
potozenie osi i kotka ustalajgcego

2. Sitowniki sprzegniete ukladem brotowym;
kat odchylenia od potozenia srodkowego

@

106 |n* €W Sygnat polozenia sitownika [mA]
@
@

Sygnat zadany [mA]

P FI SS Komunikat gotowosci do programowania
nastaw.

Procedury
nastaw

v

Procedura
przegladu
nastaw

Program dziata wedtug podanego diagramu. Przyciski 1 i | stuzg w trybie zdalnym do
zmiany wySwietlanej wielkoSci. W ftrybie lokalnym sg one aktywne | powodujg
sterowanie sitownikiem. Kiedy wys$wietlana jest na LCD jedna z wielkosci, przycisk
SET stuzy do przetgczania pozycjonera z trybu zdalnego na lokalny i na odwrét. Po
przetgczeniu, na LCD pozostaje wielko$¢ wysSwietlana w danej chwili. W trybie
lokalnym LCD miga. Przycisniecie SET, gdy LCD pokazuje PASS, powoduje wejscie
do procedury nastaw. Przycisniecie FUN powoduje w kazdym przypadku wejscie do
procedury podgladu parametrow.
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> Procedura przegladu parametréw

Procedura

Parametry wyswietlane na przegladu
LCD:

Wersja oprogramowania 53
pozycjonera. J@
Typ sitownika L — liniowy; -

O — obrotowy ES Hﬁ
Sposdb ograniczenia ruchu :
sitownika w kierunku Pt ’F

drenowania: P — na potozenie;
F — z dociskiem. @

Sposdb ograniczenia ruchu
sitownika w kierunku PH = P

napetiania: j.w. @
Wartosé¢ poczagtkowa sygnatu ﬂ r HQ = P e Wzmocnienie regulatora
zadanego (input range low) @ @ FPD.
4l E Warto$¢ wzmocnienia

L. L) JImA
Wartosé np. 4,05 mA 5 3’8 regulatora FPD=23.8.
Wartos¢ koncowa sygnatu J -t (- Czas zdwojenia regulatora
zadanego (input range high) ﬁ% FPD : J
Wartosé np. 19,95 mA 1995 ol Coas Zdwojenia regulatora

¢ | ¢

Strefa zabroniona w PR& = & d - Czas wyprzedzenia
warunkach drenowania @ @ regulatora FPD.
Wartot p. 425 m %sm %‘H e e s
Strefa zabroniona w PR% -a |- Wartosé nieczutosci
warunkach napetniania @ @ regulatora FPD.

iy ' % Strefa nieczutosci regulatora
Warto$é np. 19,80 mA H% LimA &3 FPD=+/-0.3%. 9

Powrot do
trybu
wyjsciowego

Procedura przeglagdu parametrow dziata bezkolizyjnie z trybem sterowania
zdalnego. W czasie wykonywania procedury, sterowanie zdalne odbywa sie
normalnie
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» Procedury nastaw

Procedura
nastaw

a4 weisanianasta

i@ O
1000 ] J | [2000) (3000 ] I% | [5000] G001 e

Procedura Programowanie Procedura Procedura Procedura Odwracanie Procedura
nastaw poziomu nastaw regulatora modyfikacji sygnatu autowymuszenia
statycznych zadziatania dynamicznych PID procesu charakterystyki wyjsciowego

sygnatu

wylacznikow
krancowych

zadanego

Procedura nastaw dzieli sie na procedure nastaw statycznych (potoZenia
krancowe) oraz procedure nastaw dynamicznych (parametry regulatora FPD).
Wejscie do procedur odbywa sie przez podanie hasta i przyci$niecie SET.
Przycisk | zmienia warto$¢ wyswietlanej cyfry, przycisk 1 zmienia pozycje cyfry.
Wykonania specjalne umoZzliwiajg uruchomienie bloku regulatora PID procesu i
bloku modyfikacji charakterystyki sygnatu zadanego.

» Procedura autowymuszenia

Procedura
autowymuszenia

p-

(W]

«@-» P -L Pytanie o typ przebiegu S — schodkowy
@ L — liniowo narastajacy

T®)

Komunikat gotowosci wpisania okresu przebiegu
autowymuszenia

0
L
°

Wyswietlanie okresu przebiegu w sekundach
Przyciski | i 1 zmieniajg nastawiang wartos¢

S-®)
©e

%
8 Aktualne potozenie sitownika w %

Powrét do
trybu
wyjsciowego

Procedura  autowymuszenia  wysterowywuje  wewnetrznie  pozycjoner
przebiegiem schodkowym 0%, 20%, 40%, 60%, 80%, 100% lub trojkgtnym o
zadanym okresie to. Jest przydatna na etapie ustawiania sitownika.
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» Procedura nastaw statycznych

Procedura
nastaw

statycznych

O
(M
0
r-

£S-0

=

—
0

=

O
r-
0
L

-
A
-E)-

O
X
=

©

Ograniczenia
zakresu

Autostrojenie
@ polozen
krancowych
Strojenie
@ reczne polozen
krancowych

Powrotdo
trybu
wyjsciowego

Pytanie o typ sitownika: L- liniowy, O — obrotowy .

Pytanie o sposéb ograniczenia ruchu sitownika w
kierunku malejgcego cisnienia: P- na potozenie, F- z
dociskiem

Pytanie 0 sposéb ograniczenia ruchu sitownika w
kierunku napetniania: P- na potozenie, F- z dociskiem

Pytanie, czy program ma przej$¢ do opcji ograniczeh
zakresu (funkcja SPLIT RANGE i zabroniony zakres
pracy).

Pytanie, czy sitownik ma wykona¢ autostrojenie
potozen kraricowych.

Pytanie, czy potozenia krancowe bedg ustawiane
recznie.

Powrdt do trybu wyjsciowego (praca zdalna lub
miejscowa, w zaleznosci od tego, w jakim trybie
uruchomiono procedure)

Procedura stuzy do ustawienia potozen kranncowych i jest zbudowana w postaci
serii pytan, wyswietlanych symbolami na LCD. Uzytkownik musi okreslic typ
sifownika | sposob ograniczenia ruchu sitownika w obu kierunkach. Jezeli
potozenie sitownika liniowego jest przekazywane na pozycjoner przez zebatke,
to taki sitownik traktuje sie, jak obrotowy. W przypadku zaworow regulacyjnych z
gniazdem twardym zaleca sie zamykanie z dociskiem i otwieranie na pofozenie.
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» Podprocedura ograniczenia zakresu

0 graniczenia
zak resu

Komunikat gotowosci wpisania minimum sygnatu
zadanego.

S
==

®

Wyswietlenie wartosci minimalnej w mA. Przyciski | i
1 zmieniajg nastawiang wartosc.

2
®e

-

Komunikat gotowosci wpisania maksimum sygnatu
zadanego.

a
x

~®)

Wyswietlanie wielko$ci maksymalnej w mA. Przyciski
| i 1 zmieniajg nastawiang wartosc.

2
e

~®

Komunikat gotowosci wpisania strefy zabronionej w
warunkach drenowania.

©
D
=

®)

o
SC

Wyswietlanie wielkosci strefy zabronionej w
warunkach drenowania w mA. Przyciski | i 1
zmieniajg nastawiang wartos¢.

Komunikat gotowosci wpisania strefy zabronionej w
warunkach napetniania.

WENES

@

Wyswietlanie wielkosci strefy zabronionej w
warunkach napetniania w mA. Przyciski | i 1
zmieniajg nastawiang wartosé.

Procedura
nastaw
statycznych c.d.

Powrét do trybu wyjsciowego.

Podprocedura stuzy wprowadzeniu zmian zakresu sygnatu zadanego oraz
wprowadzeniu stref zabronionej pracy sitownika. Przyktadowo, mozna
zaprogramowac pozycjoner w ten sposob, ze otworzy on catkowicie sifownik w
zakresie sygnatu wejsciowego 4-12 mA. Mozna rowniez wprowadzi¢ zabroniony
obszar pracy zaworu np. w ten sposob, ze jezeli sygnat zadany spadnie ponizej
4,25 mA, pozycjoner zamknie zawor, zapobiegajgc jego pracy na niskich
wysterowaniach, co czesto skutkuje tzw. ‘wylizywaniem” siedziska zaworu.
Strefe zabroniong mozna zdefiniowa¢ maksymalnie w zakresie 4-5mA oraz w
zakresie 19-20mA sygnatu wejsciowego.
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» Podprocedura autostrojenia potozen krancowych

Autosltfoienie W autostrojeniu pozycjoner wykonuje automatycznie
polozen . L
L —— sekwencje czynnosci:

Drenowanie powietrza do momentu zatrzymania
<< 8 l sitownika i wpisanie do pamieci w tym punkcie
sygnatu zwrotnego 4mA.

oo 88 Napetnianie sitownika az do wystgpienia minimalnego
ruchu i wpisanie do pamieci kierunku ruchu.

- e 83 Dalsze napetnianie sitownika az do zatrzymania i
wpisanie do pamieci sygnatu zwrotnego 20 mA.

E A d Komunikat zakoinczenia autostrojenia

\ 4

Pot\ﬂr';gtudo Powrdt do trybu wyjsciowego (praca zdalna lub

wyjsciowego miejscowa, w zaleznosci od tego, w jakim trybie
uruchomiono procedure).

Podprocedura autostrojenie potozen krancowych powoduje automatyczne
okreSlenie kierunku ruchu oraz punktow 4 mA i 20 mA sygnatu zwrotnego.
Autostrojenie jest skuteczne tylko wtedy, jezeli komplet zawor-sifownik
jest tak zmontowany, ze skok znamionowy zaworu odpowiada
mechanicznemu ograniczeniu ruchu trzpienia zaworu. W potozeniach
kranncowych muszg zadziata¢ ograniczenia mechaniczne.
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» Podprocedura strojenia recznego potozen krancowych

Strojenie
reczne polozen
krancowych

- _8 = Zdrenowanie powietrza do zatrzymania ruchu

sitownika (automatyczne)
l Napetnianie powietrzem sitownika do wykonania
== 88 minimalnego ruchu i zapisanie w pamieci kierunku
ruchu (automatyczne).

Aktywne przyciski sterowania lokalnego. Na LCD
l'-' ° 4@7 wyswietlane jest wychylenie dzwigni od osi symetrii.

Drenowanie Napelnianie Za pomoca odpowiednie_go przycisku n_aleiy
silownika silownika sprowadzi¢ sitownik do zgdanego potozenia.
@ >1s Przycisniecie FUN na czas 1 s powoduje miganie
LCD.
=L' LN iga
@ >1s >1s Przycisniecie na czas 1 s odpowiedniego przycisku
powoduje wyswietlenie jednego z potozen

Y, EB”‘ R krancowych.

+0.05 ; 0.05

'-|_[|Sm A Igssm A Potozenie j.w. mozna zatwierdzi¢ przyciskiem SET
lub skorygowaé odpowiednim przyciskiem ze strzatka.
SET SET LCD pokazuje wartos¢ skorygowana.

Zapis Zapis

Powrotdo
trybu
wyjsciowego

Powrdét do trybu wyjsciowego (praca zdalna lub
miejscowa, w zaleznosci od tego, w jakim trybie
uruchomiono procedure).

Podprocedura ta umoZliwia reczne ustawienie potozen kranncowych pracy
sifownika. Nalezy stosowac jgq, gdy zakres pracy sitownika nie pokrywa sie ze
znamionowym skokiem zaworu.
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RPWO1

» Procedura poziomu zadziatania wytagcznikoéw krancowych

Programowanie
poziomu zadziatania
wytacznikéw krancowych

el

©
05w 3

Powrot do
trybu
wyjsciowego

Komunikat gotowosci wpisania poziomu zadziatania
wylgcznika krancowego zdrenowanego sitownika KZ.

Wyswietlanie poziomu zadziatania wytgcznika
krancowego KZ.
Przyciski | i 1 zmieniajg nastawiang wartos¢.

Komunikat gotowosci wpisania poziomu zadziatania
wylgcznika krancowego napetnienia sitownika KN.

Wyswietlanie poziomu zadziatania wytgcznika
krancowego KN.
Przyciski | i 1 zmieniajg nastawiang wartos¢.

Powrdt do trybu wyjsciowego (praca zdalna lub
miejscowa, w zaleznosci od tego, w jakim trybie
uruchomiono

Wytaczniki krancowe zdrenowania i napetnienia sitownika spetniajg swoje
funkcje niezaleznie od wybranego trybu pracy sygnatu wejsciowego. Oznacza
to, ze dla trybu odwrdconej charakterystyki wytgcznik krancowy zdrenowania KZ
bgdzie przewodzit nadal dla stanu spuszczonego powietrza, mimo, ze sygnat
wejsciowy bedzie wtedy miat wartoS¢ prawie 20mA.
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» Procedura nastaw dynamicznych

Procedura
nastaw
dynamicznych

nastaw

(59 Autostrojenie )} - pytanje, czy pozycjoner ma wykonaé strojenie
dynamicznych automatyczne.

D
€
"

Komunikat gotowosci wpisania wspétczynnika
wzmaocnienia regulatora PID

0
©
0
0

Wyswietlanie wielko$ci nastawianej. Przyciski | i 1
zmieniajg nastawiang wartosc.

S0

o

Komunikat gotowosci wpisania czasu zdwojenia
regulatora PID.

0
(N
0

Wyswietlanie wielko$ci nastawianej w sekundach.
Przyciski | i 1 zmieniajg nastawiang wartos¢.

.

©e

Komunikat gotowosci wpisania czasu wyprzedzenia
regulatora PID.

0

(i

a-
0

Wyswietlanie wielkosci nastawianej w sekundach.
Przyciski | i 1 zmieniajg nastawiang wartos¢.

iy

Komunikat gotowosci wpisania nieczutosci regulatora
PID.

0
2.
0

Wyswietlanie wielkosci nastawianej w procentach.
Przyciski | i 1 zmieniajg nastawiang wartos¢.

£24(%H

6O

y

E ﬂd Komunikat zakonczenia procedury.

Powrot do Powrét do trybu wyjsciowego (praca zdalna lub
“trybu miejscowa, w zaleznosci od tego, w jakim trybie
e uruchomiono

Zaprogramowanie parametrow regulatora FPD. W ftrybie nastaw recznych
funkcja FUZZY regulatora jest wytgczona. Strojenie automatyczne dobiera
parametry regulatora wedftug kryterium jakoSciowego w postaci minimum catki
kwadratu uchybu. Strojenie automatyczne moze zosta¢ zaktbcone przez opory
mechaniczne, nieszczelnosci lub oddziatywanie czynnika. W takich przypadkach
zaleca sie wprowadzenie recznie korekt. Jest to procedura prosta, poniewaz
nastawy sg zapamietane przez procesor. Wchodzgc po raz drugi do procedury
nastaw dynamicznych z opcjg nastaw recznych, dobrane w strojeniu
automatycznym nastawy mozna edytowac i korygowac.
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» Podprocedura autostrojenia nastaw dynamicznych

Autostrojenie W autostrojeniu pozycjoner wykonuje automatycznie
nastaw

dynamicznych

sekwencje czynnosci:

Drenowanie powietrza do momentu zatrzymania sitownika.

Napetnianie sitownika az do wystgpienia minimalnego
ruchu.

Dalsze napetnianie sitownika. W potowie skoku i dla 90%
podawany jest odpowiedni czas przejscia w dziesigtkach
milisekund. Pomiary zwigzane z parametrami ruchu.

Spuszczanie powietrza powigzane z pomiarami czasu
przejscia zakresu.
Komunikat zakonczenia autostrojenia wyliczenie i wpisanie

nastaw.
Powrot do ; . .
trybu Powrét do trybu wyjsciowego (praca zdalna lub miejscowa,
wyjsciowego w zaleznosci od tego, w jakim trybie uruchomiono
procedure).

Podprocedura autostrojenia nastaw dynamicznych, poprzez badanie
parametrow ruchu sifownika, dobiera optymalne nastawy wewnetrznego
regulatora FPD. Po zakonczeniu procedury mozna je zarowno podejrzec
procedurg podgladu jak i edytowac w procedurze recznego ustawiania
parametrow dynamicznych.
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RPWO1

» Proceduraregulatora PID procesu (opcja)

Regulator
PID
procesu

Plg-

B

Powrot do

trybu
wyjsciowego

e
=

Y=

%

=

@

SC

'
O
'

'

opy

SC

0
"
0

©

(=)
S

y

@

'

o

a-
'

*;}es*l%

@

0
2
0

S

@

©
©,
€k -P

RN I R =y

=
)
a-

Powrot do
_ trybu
wyjsciowego

Wiacz / Wylgcz tryb regulatora PID:
PID — - wylgczony
PIDI - wilgczony

Wartos¢ zadana procesu.

Wyswietlanie wielko$ci nastawiane;.
Zmiana przyciskami | i 1.
Zakres 0,1% + 99,9%.

Komunikat gotowosci wpisania
wspotczynnika wzmacniacza Kp
regulatora.

Wyswietlanie wielko$ci nastawiane;.
Zmiana przyciskami | i 1.
Zakresie 0,1 + 99,9.

Komunikat gotowosci wpisania
czasu zdwojenia regulatora PID.

Wyswietlanie wielkosci nastawiane;.
Zmiana przyciskami | i 1.
Zakres 0 + 3600s

0 — wylgczone.

Komunikat gotowosci wpisania
czasu wyprzedzenia regulatora PID.

Wyswietlanie wielkosci nastawianej.
Zmiana przyciskami | i 1.
Zakres 0 + 600s

0 — wylgczone.

Komunikat gotowosci wpisania
nieczutosci regulatora PID.

Wyswietlanie wielkosci nastawiane;.
Zmiana przyciskami | i 1.
Zakres 0,0% = 5,0%

Komunikat gotowosci wpisania filtru
sygnatu z czujnika procesu.

Wyswietlanie wielko$ci nastawianej.
Zmiana przyciskami | i 1.
Zakres 0,1 + 10,0s.

Tryb pracy:
P — prosty
O — odwrotny.

Powrd6t do trybu wyjsciowego.
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» Procedura modyfikacji charakterystyki zaworu

Modyfikacja
charakterystyki
zaworu

Wiacz / wylgcz:

- C ) CHr— - wylgczona
{Hf EH‘-I CHr 1 -wilaczona

Zmiana charakterystyki z liniowej na stato-

L - P @* procentowa w/g wzoru:

1 y =102*{exp[In50x((x-100)/100)]-0,02} ;
gdzie: x - sygnat wejsciowy [%]
y - potozenie [%]

Powrot do
trybu
wyjsciowego

Zmiana charakterystyki statoprocentowej
y na liniowa w/g wzoru:
P -L _@.» y = 99,51 + In(x/100+0,02)/In50} ;
gdzie: x - sygnat wejsciowy [%]
dlax<-1,99% x =-2%
v y - potozenie [%]

Komunikat zakohczenia modyfikaciji.

Powrot do
trybu
wyjsciowego

Powrdt do trybu wyjsciowego.

Procedura umozliwia skorygowanie charakterystyki zaworu regulacyjnego.
MoZliwa jest zmiana charakterystyki liniowej zaworu na statopredkosciowg i
odwrotnie. Modyfikacja polega na kompensacji rzeczywistej charakterystyki
zaworu poprzez odpowiedni algorytm  korygujgcy  wielkoS¢  sygnatu
wejsciowego. Procedura moze byc¢ przydatna dla osiggniecia linearyzacji
uktadu, w ktdrym pracuje zawor.
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» Procedura odwracania sygnatu wyjsciowego

Odwracanie
sygnatu
wyjsciowego

Wiacz / wylacz:
JiJ d Od - - sygnat wyjsciowy prosty
' Y Od 1 - sygnat wyjsciowy odwrécony

Powrdt do trybu wyjsciowego (praca zdalna lub
miejscowa, w zaleznosci od tego, w jakim trybie

Powrot do
trybu .
wyjsciowego uruchomiono

Po wfgczeniu odwracania charakterystyki dla 4mA sygnatu wejsciowego
pozycjoner bedzie utrzymywat sitownik w pozycji z niskim cisnieniem powietrza i
odpowiednio zwiekszat go dla rosngcego sygnafu wejSciowego uzyskujgc
potozenie z duzym ci$nieniem dla 20mA sygnatu wejsciowego. Sygnat zadany
kontroluje wiec cisnienie w sifowniku tak jak w domysinym ustawieniu
pozycjonera.

Sygnat zwrotny zostanie odwrdcony. A wiec dla matego cisnienia w sitowniku
przyjmie warto$¢ 20mA a dla maksymalnego 4mA. Takie tez bedg wskazania
na wyswietlaczu pozycjonera. Moze wiec prawidfowo wskazywacC potozenie
armatury dla sitownikow o dziataniu odwrotnym.
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Spis norm zastosowanych do wyrobu

Numer Wydanie Tytut
PN-EN 61000-6-4 :2008 Wymagania dotyczgce emisyjnosci w srodowisku przemystowym
PN-EN 61000-6-2 :2008 Wymagania dotyczgce odpornosci w srodowisku przemystowym
PN-EN 60079-0 2009 Urzadzenia elektryczne w przestrzeniach zagrozonych wybuchem

(EN 60079-0:2009) gazéw. Czes¢ 0: Wymagania ogdlne

PN-EN 60079-11 2010 Atmosfery wybuchowe — Czes$¢ 11: Urzadzenia
(EN 60079-11:2007) przeciwwybuchowe iskrobezpieczne ,,i”

PN-EN 13463-1 2003 Urzagdzenia nieelektryczne w przestrzeniach zagrozonych
wybuchem Czes¢ 1: Podstawowe zatozenia i wymagania

PN-EN 60529 2003 Stopnie ochrony zapewnianej przez obudowy (kod IP)
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DEKLARACJA ZGODNOSCI WE nr 2011/05

Nizej podpisany, reprezentujacy nizej wymienionego producenta:

Producent: Zaktad Automatyki Przemystowej INTEC sp. z o0.0.

Adres: ul. Bacciarellego 54 51-649 Wroctaw Polska

Niniejszym deklaruje, ze wyréb:

Identyfikacja wyrobu: Resolwerowy pozycjoner sitownikow pneumatycznych RPW01

Jest zgodny z postanowieniami nastepujgcych dyrektyw UE.

Nr dyrektywy: Tytul:

2004/108/WE Dyrektywa EMC. Kompatybilnosci elektromagnetycznej
94/9/WE Dyrektywa ATEX. Atmosfery wybuchowe

97/23/WE Dyrektywa PED. Urzadzenia cisnieniowe

Klasyfikacja zgodnie z artykutem 3, paragraf 3

i ze zastosowano normy zharmonizowane z wymienionymi wyzej dyrektywami.

Rok, w ktérym naniesiono oznaczenie CE: 2011
Pozycjoner RPWO01 oznaczony jest jako: @ IT 2G Ex ia IIC T4 Gb

Wyroéb uzyskat certyfikat badania typu WE nr KDB 11ATEX048X,
wydany przez jednostke notyfikowang nr 1453

Gtowny Instytut Gérnictwa, Plac Gwarkéw 1, 40-166 Katowice.

WROCLAW, 30.09.2011

~,

Prezes Zarzadu Piotr Czeczenikow

Normy zastosowane do wyrobu, ktérego dotyczy niniejsza deklaracja zgodnosci

Numer Wydanie Tytut
PN-EN 61000-6-4 :2008 Wymagania dotyczace emisyjnosci w srodowisku przemystowym
PN-EN 61000-6-2 :2008 Wymagania dotyczace odpornosci w srodowisku przemystowym
PN-EN 60079-0 2009 Urzadzenia elektryczne w przestrzeniach zagrozonych wybuchem

(EN 60079-0:2009) gazow. Czes¢ 0: Wymagania ogolne

PN-EN 60079-11 2010 Atmosfery wybuchowe — Czes¢ 11: Urzadzenia
(EN 60079-11:2007) przeciwwybuchowe iskrobezpieczne ,i”

PN-EN 13463-1 2003 Urzadzenia nieelektryczne w przestrzeniach zagrozonych
wybuchem Czes¢ 1: Podstawowe zatozenia i wymagania

PN-EN 60529 2003 Stopnie ochrony zapewnianej przez obudowy (kod IP)




