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Mentions légales
Signalétique d'avertissement

Ce manuel donne des consignes que vous devez respecter pour votre propre sécurité et pour éviter des dommages 
matériels. Les avertissements servant à votre sécurité personnelle sont accompagnés d'un triangle de danger, les 
avertissements concernant uniquement des dommages matériels sont dépourvus de ce triangle. Les 
avertissements sont représentés ci-après par ordre décroissant de niveau de risque.

DANGER
signifie que la non-application des mesures de sécurité appropriées entraîne la mort ou des blessures graves.

ATTENTION
signifie que la non-application des mesures de sécurité appropriées peut entraîner la mort ou des blessures graves.

PRUDENCE
signifie que la non-application des mesures de sécurité appropriées peut entraîner des blessures légères.

IMPORTANT
signifie que la non-application des mesures de sécurité appropriées peut entraîner un dommage matériel.
En présence de plusieurs niveaux de risque, c'est toujours l'avertissement correspondant au niveau le plus élevé qui 
est reproduit. Si un avertissement avec triangle de danger prévient des risques de dommages corporels, le même 
avertissement peut aussi contenir un avis de mise en garde contre des dommages matériels.

Personnes qualifiées
L’appareil/le système décrit dans cette documentation ne doit être manipulé que par du personnel qualifié pour 
chaque tâche spécifique. La documentation relative à cette tâche doit être observée, en particulier les consignes de 
sécurité et avertissements. Les personnes qualifiées sont, en raison de leur formation et de leur expérience, en 
mesure de reconnaître les risques liés au maniement de ce produit / système et de les éviter.

Utilisation des produits Siemens conforme à leur destination
Tenez compte des points suivants:

ATTENTION
Les produits Siemens ne doivent être utilisés que pour les cas d'application prévus dans le catalogue et dans la 
documentation technique correspondante. S'ils sont utilisés en liaison avec des produits et composants d'autres 
marques, ceux-ci doivent être recommandés ou agréés par Siemens. Le fonctionnement correct et sûr des produits 
suppose un transport, un entreposage, une mise en place, un montage, une mise en service, une utilisation et une 
maintenance dans les règles de l'art. Il faut respecter les conditions d'environnement admissibles ainsi que les 
indications dans les documentations afférentes.

Marques de fabrique
Toutes les désignations repérées par ® sont des marques déposées de Siemens AG. Les autres désignations dans 
ce document peuvent être des marques dont l'utilisation par des tiers à leurs propres fins peut enfreindre les droits 
de leurs propriétaires respectifs.

Exclusion de responsabilité
Nous avons vérifié la conformité du contenu du présent document avec le matériel et le logiciel qui y sont décrits. Ne 
pouvant toutefois exclure toute divergence, nous ne pouvons pas nous porter garants de la conformité intégrale. Si 
l'usage de ce manuel devait révéler des erreurs, nous en tiendrons compte et apporterons les corrections 
nécessaires dès la prochaine édition.

Siemens AG
Division Process Industries and Drives
Postfach 48 48
90026 NÜRNBERG
ALLEMAGNE

Numéro de référence du document: A5E00074632
Ⓟ 02/2019 Sous réserve de modifications

Copyright © Siemens AG 2019.
Tous droits réservés
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Introduction 1
1.1 Objet de cette documentation

Ces instructions contiennent toutes les informations nécessaires à la mise en service et à 
l'utilisation de l'appareil. Lisez attentivement ces instructions avant l'installation et la mise en 
service. Pour une utilisation correcte de l'appareil, réexaminez tout d'abord son principe de 
fonctionnement.

Ces instructions s'adressent aux personnes chargées de l'installation mécanique, du 
raccordement électrique, de la configuration des paramètres et de la mise en service de 
l'appareil ainsi qu'aux ingénieurs de service et maintenance.
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1.2 Historique du document
Le tableau suivant présente les principales modifications apportées à la documentation par 
rapport à l'édition antérieure respective.   

Edition Remarques
01/2019 ● Modifications pour FW 5.02.00, HART révision d'appareil 7

● Ex "nA" (matériel anti-étincelles) remplacé par Ex "ec" (sécurité augmentée)
● Option -Z P01 diagnostic étendu pris en charge par les capteurs de pression

– Paramétrage : U.\\PRES (Page 197)
– Valeurs de diagnostic : 60.PZ, 63.PZMAX et 64.N_Min (Page 224)
– Diagnostic en ligne : Codes d'erreur 17 à 19 (Page 231)
Chapitre "Installation et montage (Page 37)"
– Nouveaux marquages sur le levier avec tige d'entraînement (Page 41)
– Paragraphe "Réglage et blocage de la transmission par engrenages 

(Page 50)" remanié
● Chapitre "Raccordement pneumatique (Page 92)"

– Paragraphe "Comportement en cas de défaillance des énergies auxiliaires 
(Page 95)" remanié

● Chapitre "Mise en service (Page 107)"
– Paragraphe "Réglage de l'accouplement à friction (Page 117)" remanié

● Chapitre "Entretien et maintenance (Page 239)"
– Le paragraphe "Remplacement de l'électronique de base si fonction Fail in 

Place" a été remanié et s'intitule désormais "Remplacer l'électronique de 
base (Page 242)".

– Nouveaux paragraphes "Remplacer le bloc de vannes (Page 244)" et 
"Remplacer le module capteur de pression (Page 245)"

● Chapitre "Caractéristiques techniques (Page 251)"
– "Protection contre l'explosion (Page 255)" a été restructuré et contient 

un classement des numéros d'articles (Page 255).
● Chapitre "Pièces de rechange / accessoires / matériel livré (Page 275)" 

développé

Voir aussi
Partial Stroke Test 'A.\\PST' (Page 171)
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1.3 Compatibilité produit
Le tableau suivant décrit la compatibilité entre la version de manuel, la révision de l'appareil, le 
système d'ingénierie et les EDD correspondants.

Version 
de ma‐
nuel

Remarques Révision de l'appareil Version compatible du pack d'intégration d'appareil

01/2019 Nouvelles ca‐
ractéristiques 
de l'appareil

FW : 5.02.00 ou version supéri‐
eure
Révision d'appareil 7 ou supéri‐
eure

SIMATIC PDM V9.0 EDD : 23.00.00 ou version 
supérieure

SIMATIC PDM V8.2 SP1 EDD : 23.00.00 ou version 
supérieure

AMS Device Manager V12.5 EDD : 23.00.00 ou version 
supérieure

SITRANS DTM V4.1 EDD : 23.00.00 ou version 
supérieure

Field communicator EDD : 23.00.00 ou version 
supérieure

05/2017 Nouvelles ca‐
ractéristiques 
de l'appareil

FW : 5.01.00 ou version supéri‐
eure
Révision d'appareil 6 ou supéri‐
eure

SIMATIC PDM V9.0 EDD : 23.00.00 ou version 
supérieure

SIMATIC PDM V8.2 SP1 EDD : 23.00.00 ou version 
supérieure

AMS Device Manager V12.0 EDD : 23.00.00 ou version 
supérieure

SITRANS DTM V4.1 EDD : 23.00.00 ou version 
supérieure

Field communicator EDD : 23.00.00 ou version 
supérieure

1.4 Vérification de la livraison
1. Vérifier si l'emballage et les produits fournis présentent des dommages visibles.

2. Signalez sans tarder tout droit en dommages et intérêts au transporteur.

3. Conservez les pièces endommagées jusqu'à ce que la situation soit clarifiée.

4. Vérifiez la régularité et la complétude de la fourniture en comparant les documents de 
livraison à votre commande.  

ATTENTION

Utilisation d'un appareil endommagé ou incomplet

Risque d'explosion en zones à risques.
● N'utilisez pas d'appareils endommagés ou incomplets.

Introduction
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1.5 Note relative à la sécurité
Siemens commercialise des produits et solutions comprenant des fonctions de sécurité 
industrielle qui contribuent à une exploitation sûre des installations, systèmes, machines et 
réseaux.

Pour garantir la sécurité des installations, systèmes, machines et réseaux contre les 
cybermenaces, il est nécessaire de mettre en œuvre - et de maintenir en permanence - un 
concept de sécurité industrielle global et de pointe. Les produits et solutions de Siemens 
constituent une partie de ce concept.

Il incombe aux clients d’empêcher tout accès non autorisé à leurs installations, systèmes, 
machines et réseaux. Ces systèmes, machines et composants doivent uniquement être 
connectés au réseau d’entreprise ou à Internet si et dans la mesure où cela est nécessaire et 
seulement si des mesures de protection adéquates (ex: pare-feux et/ou segmentation du 
réseau) ont été prises.

Pour plus d’informations sur les mesures de protection pouvant être mises en œuvre dans le 
domaine de la sécurité industrielle, rendez-vous sur 
https://www.siemens.com/industrialsecurity.

Les produits et solutions Siemens font l’objet de développements continus pour être encore 
plus sûrs. Siemens recommande vivement d’effectuer des mises à jour dès que celles-ci sont 
disponibles et d’utiliser la dernière version des produits. L’utilisation de versions qui ne sont 
plus prises en charge et la non-application des dernières mises à jour peut augmenter le risque 
de cybermenaces pour nos clients.

Pour être informé des mises à jour produit, abonnez-vous au flux RSS Siemens Industrial 
Security à l’adresse suivante:
https://www.siemens.com/industrialsecurity

1.6 Transport et stockage
Afin de garantir une protection suffisante pendant le transport et le stockage, respectez les 
mesures suivantes :

● Gardez l'emballage d'origine pour un transport ultérieur.

● Les appareils/pièces de rechange doivent être retournés dans leur emballage d'origine.

● Si l'emballage d'origine n'est plus disponible, veillez à ce que toutes les expéditions soient 
emballées de manière adéquate, assurant une protection suffisante durant le transport. 
Siemens n'assume aucune responsabilité pour les frais associés aux dommages de 
transport.

IMPORTANT

Protection insuffisante pendant le stockage

L'emballage n'assure qu'une protection limitée contre l'humidité et les infiltrations.
● Assurez un emballage supplémentaire si nécessaire.

Les conditions de stockage et de transport spéciales de l'appareil sont mentionnées dans le 
chapitre Caractéristiques techniques (Page 251).

Introduction
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1.7 Informations supplémentaires
Le contenu de ce manuel ne fait pas partie d'une convention, d'un accord ou d'un statut 
juridique antérieur ou actuel, et ne doit en rien les modifier. Toutes les obligations de Siemens 
AG sont stipulées dans le contrat de vente qui contient également les seules conditions de 
garantie complètes et valables. Ces clauses contractuelles de garantie ne sont ni étendues, ni 
limitées par les indications figurant dans les instructions de service.

Le contenu correspond à l'état technique au moment de la publication. Sous réserve de 
modifications techniques dans le cadre de l'évolution du produit.

Introduction
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Consignes de sécurité 2
2.1 Condition préalable à une utilisation sûre

Cet appareil a quitté l'usine en parfait état technique. Pour le garder dans cet état et pour en 
assurer un fonctionnement dénué de danger, observez ces instructions de service ainsi que 
toutes les informations relatives à la sécurité.

Observez les remarques et icônes situées sur l'appareil. N'en retirez aucune de l'appareil. 
Veillez à ce que les remarques et les icônes soient lisibles en permanence.

2.2 Icônes d'avertissement sur l'appareil

Icône Explication
Respecter les instructions de service

2.3 Lois et directives
Respectez les règles de sécurité, les dispositions et les lois en vigueur dans votre pays lors du 
raccordement, du montage et de l'utilisation. Cela inclut par exemple :     

● Le Code national de l'électricité (NEC - NFPA 70) (États-Unis)

● Le Code canadien de l'électricité (CCE) (Canada)

D'autres dispositions pour les applications en zones à risque d'explosion comprennent par 
exemple :   

● CEI 60079-14 (internationale)

● EN 60079-14 (UE)

Voir aussi
Certificats (http://www.siemens.com/processinstrumentation/certificates)
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2.4 Conformité aux directives européennes
Le marquage CE situé sur l'appareil indique la conformité avec les directives européennes 
suivantes :

Compatibilité électro‐
magnétique CEM 
2014/30/UE

Directive du Parlement européen et du Conseil relative à l’harmonisa‐
tion des législations des États membres concernant la compatibilité 
électromagnétique

Atmosphère explosible 
ATEX 
2014/34/UE

Directive du Parlement européen et du Conseil relative à l’harmonisa‐
tion des législations des États membres concernant les appareils et les 
systèmes de protection destinés à être utilisés en atmosphères explo‐
sibles

2011/65/EU RoHS Directive du Parlement européen et du Conseil relative à la limitation 
de l'utilisation de certaines substances dangereuses dans les équipe‐
ments électriques et électroniques

Vous trouverez les directives appliquées dans la déclaration de conformité UE de l'appareil 
correspondant.

2.5 Modifications inappropriées de l'appareil

ATTENTION

Modifications incorrectes de l'appareil   

Toute modification de l'appareil, notamment dans les zones à risques, peut entraîner un 
risque pour le personnel, le système et l'environnement.
● Il faut seulement effectuer les modifications qui sont décrites dans les instructions de 

l'appareil. Le non-respect de cette exigence annule la garantie et les approbations du 
produit du fabricant.

2.6 Modification inappropriée du positionneur 6DR5...6

ATTENTION

Modification inappropriée du positionneur 6DR5...6

Risque d'explosion. La plaque de raccordement pneumatique du positionneur 6DR5..6 est un 
composant de sécurité de l'enveloppe antidéflagrante.
● Ne desserrez en aucun cas les vis ① de la plaque de raccordement pneumatique.

Consignes de sécurité
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Figure 2-1 Vis de la plaque de raccordement pneumatique du positionneur 6DR5..6

2.7 Exigences d'applications spécifiques
En raison des nombreuses applications possibles, les détails relatifs aux versions d'appareil 
décrites et à l'ensemble des scénarios possibles durant la mise en service, l'exploitation, la 
maintenance ou l'exploitation au sein de systèmes ne peuvent pas tous être considérés dans 
ces instructions. Si vous avez besoin d'une information supplémentaire ne figurant pas dans 
ces instructions, contactez l'agence Siemens de votre région ou le représentant de votre 
société. 

Remarque
Exploitation dans des conditions ambiantes spéciales

Avant d'utiliser l'appareil dans des conditions ambiantes spéciales (dans une centrale 
nucléaire, par exemple) ou à des fins de recherche et de développement, nous vous 
recommandons vivement de contacter votre représentant Siemens ou notre division 
application.

2.8 Utilisation en atmosphère explosible

Personnel qualifié pour applications en atmosphère explosible
Les personnes effectuant l'installation, le raccordement, la mise en service, la commande et la 
maintenance de l'appareil en atmosphère explosible doivent posséder les qualifications 
suivantes :   

● Elles jouissent d'une autorisation, d'une formation et reçoivent des instructions quant à 
l'utilisation et à la maintenance des appareils et des systèmes conformément aux règles de 
sécurité afférentes aux circuits électriques, aux hautes pressions, ainsi qu'aux milieux 
agressifs et à risque d'explosion.

● Etre autorisées et formées pour intervenir sur les circuits électriques de systèmes 
présentant des risques d’explosions.

● Etre formées selon les standards de sécurité en matière d'entretien et d'utilisation d'un 
équipement de sécurité adapté.

Consignes de sécurité
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ATTENTION

Utilisation en zone à risque d'explosion

Risque d'explosion.
● Utilisez uniquement des équipements qui sont homologués pour une utilisation en zone à 

risque d'explosion et sont étiquetés en conséquence.
● N'utilisez pas d'appareils qui ont été utilisés dans des conditions différentes de celles 

spécifiées pour les zones à risque d'explosion. Si vous avez utilisé un appareil dans des 
conditions différentes de celles spécifiées pour les zones à risque d'explosion, veillez à 
rendre illisibles toutes les marques Ex sur la plaque signalétique.

ATTENTION

Perte de la fonction de sécurité avec le type de protection "Sécurité intrinsèque Ex i"

Si l'appareil ou ses composants ont déjà été utilisés dans des circuits à sécurité non 
intrinsèque ou si les caractéristiques électriques n'ont pas été observées, la sécurité de 
l'appareil n'est plus garantie pour une utilisation en zone à risque d'explosion. Il y a un risque 
d'explosion.
● Ne raccordez l'appareil présentant le type de protection "sécurité intrinsèque" qu'à un 

circuit à sécurité intrinsèque. 
● Respectez les spécifications concernant les données électriques du certificat et/ou du 

chapitre Caractéristiques techniques (Page 251).
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Description 3
3.1 Fonction

● Le positionneur électropneumatique constitue un système de régulation en association 
avec un servomoteur. La position actuelle du servomoteur est déterminée au moyen d'un 
servo-potentiomètre et transmise en retour en tant que valeur réelle x. La valeur de 
consigne et la valeur réelle sont également affichées simultanément à l'écran. 

● La valeur de consigne w est indiquée au positionneur depuis le système de conduite en 
mode numérique via le bus.

● Le positionneur intervient en tant que régulateur cinq points à prédiction (prévisionnel) dont 
la grandeur de sortie ±Δy pilote les vannes de régulation intégrées avec modulation de la 
durée des impulsions. 

● Ces signaux de commande génèrent des modifications de pression dans la/les chambre(s) 
d'entraînement et ainsi un réglage du servomoteur, jusqu'à ce que l'écart de régulation 
atteigne zéro.

● La commande (manuelle) et la configuration (structure, initialisation et paramétrage) sont 
effectuées, après avoir retiré le couvercle du boîtier, à l'aide des trois touches et de l'écran.

● Par défaut, l'appareil de base dispose d'une entrée TOR (BIN). Il est possible de configurer 
cette entrée binaire individuellement et de l'utiliser par exemple pour le blocage des niveaux 
de commande.

● Afin qu'il soit possible d'utiliser le positionneur avec de nombreux servomoteurs à fraction 
de tour et à translation différents d'un point de vue mécanique, il possède un système 
d'accouplement à friction et un engrenage commutable. 

● Pour les positionneurs avec la fonction "Fail in Place", la position actuelle du servomoteur 
est conservée en cas de défaillance de l'énergie auxiliaire électrique et/ou pneumatique. La 
fonction ne peut pas se combiner avec SIL.

3.2 Structure

3.2.1 Vue d'ensemble de la structure
Les chapitres suivants décrivent la structure mécanique et électrique du positionneur ainsi que 
ses composants et ses principaux modes de fonctionnement.

Le positionneur est utilisé pour le réglage et la régulation de servomoteurs pneumatiques. Il est 
à fonctionnement électropneumatique, l'air comprimé servant d'énergie auxiliaire. Le 
positionneur permet par exemple de régler les vannes avec :

● un servomoteur à translation

● un servomoteur à fraction de tour VDI/VDE 3845
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Plusieurs modules d'extension de montage sont disponibles pour les servomoteurs à 
translation :   

● CEI 60534-6-1 (NAMUR)

● Montage intégré sur équipement ARCA, sauf pour les modèles d'appareil antidéflagrants à 
boîtier acier inoxydable (6DR5..6) 

● Montage intégré sur équipement SAMSON, pas pour Ex d

① Bloc manométrique simple effet   
② Vanne
③ Lanterne/culasse du servomoteur
④ Positionneur simple effet dans un boîtier aluminium non antidéflagrant
⑤ Servomoteur

Figure 3-1 Positionneur monté sur servomoteur à translation simple effet

① Servomoteur à fraction de tour
② Bloc manométrique double effet
③ Positionneur double effet dans boîtier en polycarbonate

Figure 3-2 Positionneur monté sur servomoteur à fraction de tour double effet

Description
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① Positionneur simple effet dans boîtier aluminium antidéflagrant
② Bloc manométrique simple effet
③ Lanterne/culasse du servomoteur
④ Servomoteur

Figure 3-3 Positionneur dans boîtier aluminium antidéflagrant monté sur servomoteur à translation

① Servomoteur à fraction de tour
② Positionneur double effet dans boîtier aluminium antidéflagrant
③ Bloc manométrique double effet

Figure 3-4 Positionneur dans boîtier aluminium antidéflagrant monté sur servomoteur à fraction de tour

Description
3.2 Structure
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3.2.2 Structure des plaques signalétiques

Exemple de plaque signalétique constructeur

-

Siemens AG,  DE-76181 Karlsruhe

www.siemens.com/sipartps2

KCC-REM-S49

SIPART PS2

MADE IN FRANCE

-

-

IP66 / Type 4X
6 D R 5 0 2 1  - 0 K * 0 2  - 0 A A 0 -<SW: x.xx.xx(2)>

- NCS

- Iw=4…20mA

-Z S10;S11;S12;S13;S14;S15;S16

-

p = 1.4  … 7 bar

SIPART PS2 i/p Positioner

- Imax=100mA

-

- -

PROCESS CONTROL

EQUIPMENT

Umax=35VDC

<HW: x.xx.xx(2)>

-

-

S/N: N1A6101234567

ILS MLS

AOM-AIM

-

X

DIO -

① Constructeur ⑧ Energie auxiliaire (arrivée d'air PZ)
② Indice de protection ⑨ Version du logiciel et version du matériel
③ Respecter les instructions de service ⑩ Pays d'origine
④ Conformité aux directives nationales ⑪ Tension d'alimentation
⑤ Modules optionnels intégrés ⑫ Suffixe de référence (réf. abrégée)
⑥ Code QR vers page Web mobile avec informa‐

tion produit spécifique à l'appareil
⑬ N° d'article

⑦ Numéro de série ⑭ Nom du produit

Exemple de plaque signalétique protection contre l'explosion

0
5

1
8

CSA18CA70166848X

FM17US0053X

Zn 21 AEx tb IIIC T100°C Db / Zn 21 Ex tb IIIC T100°C Db

/ BRA-18-GE-0006 X

Zn 21 AEx ib IIIC, T130°C Db / Zn 21 Ex ib IIIC, T130°C Db

-

NI Cl I Div 2 Gp A-D
DIP Cl II, III Div 1 Gp E-G

TÜV 17 ATEX 205947 X / IECEx TUN 17.0023 X
For technical data and temperature classes, see certificate / Operating Instructions

II 2 G    Ex ia IIC T6/T4 Gb
II 2 D    Ex ia IIIC T130°C Db

II 3 G    Ex ec IIC T6/T4 Gc
Cl I Zn 1 AEx ib IIC Gb / Cl I Zn 1 Ex ib IIC Gb

IS Cl I, II, III Div 1 Gp A-G

Cl I Zn 2 AEx nA IIC Gc / Cl I Zn 2 Ex nA IIC Gc

-

-30°C ≤ Ta ≤

N
1

A
6

1
01

2
3

4
5

6
7

S
/N

: 13-KB4BO-0369X
For installations in U.S.A. and Canada:

Install per control drawing A5E00065622D Rev.16
15-AV4BO-0297
-

II 2 D    Ex tb IIIC T100°C Db

-

+60°C(T6)/80°C(T4)

GYJ18.1168X

-

II 3 G    Ex ic IIC T6/T4 Gc

-

-

BRA-18-GE-0006 X /

Cl I Zn 2 AEx nA IIC Gc / Cl I Zn 2 Ex nA IIC Gc
NI Cl I Div 2 Gp A-D
Zn 21 AEx tb IIIC T100°C Db / Zn 21 Ex tb IIIC T100°C Db
DIP Cl II, III Div 1 Gp E-G

II 3 G    Ex ec IIC T6/T4 Gc
II 2 D    Ex tb IIIC T100°C Db

II 2 G    Ex ia IIC T6/T4 Gb

FM17US0360X

S/N: ARR P3-123456
0518

TÜV 17 ATEX 205947 X / IECEx TUN 17.0023 X

II 2 D    Ex ia IIIC T130°C Db
II 3 G    Ex ic IIC T6/T4 Gc

CSA18CA70166848X

Cl I Zn 1 AEx ib IIC Gb / Cl I Zn 1 Ex ib IIC Gb

GYJ18.1168X

Zn 21 AEx ib IIIC, T130°C Db / Zn 21 Ex ib IIIC, T130°C
IS Cl I, II, III Div 1 Gp A-G
-

For technical data and temperature classes, see certificate
/ Operating Instructions

-30°C ≤ Ta ≤ +60°C(T6)/80°C(T4)-

-

13-KB4BO-0369X -

-

-

BRA-18-GE-0006 X /

Cl I Zn 2 AEx nA IIC Gc / Cl I Zn 2 Ex nA IIC Gc
NI Cl I Div 2 Gp A-D
Zn 21 AEx tb IIIC T100°C Db / Zn 21 Ex tb IIIC T100°C Db
DIP Cl II, III Div 1 Gp E-G

II 3 G    Ex ec IIC T6/T4 Gc
II 2 D    Ex tb IIIC T100°C Db

II 2 G    Ex ia IIC T6/T4 Gb

FM17US0053X

S/N: ARR P3-123456
0518

TÜV 17 ATEX 205947 X / IECEx TUN 17.0023 X

II 2 D    Ex ia IIIC T130°C Db
II 3 G    Ex ic IIC T6/T4 Gc

CSA18CA70166848X

Cl I Zn 1 AEx ib IIC Gb / Cl I Zn 1 Ex ib IIC Gb

GYJ18.1168X

Zn 21 AEx ib IIIC, T130°C Db / Zn 21 Ex ib IIIC, T130°C
IS Cl I, II, III Div 1 Gp A-G
-

For technical data and temperature classes, see certificate
/ Operating Instructions

-30°C ≤ Ta ≤ +60°C(T6)/80°C(T4)-

-

13-KB4BO-0369X -

-

-

① Homologations ③ Marquage FM/CSA pour la zone à risque d'explo‐
sion

② Marquage ATEX/IECEx pour zone à risque d'explosion ④ Température ambiante admissible pour le fonction‐
nement en zone à risque d'explosion
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3.2.3 Explication des données Ex

Explication des données Ex

TÜV 12  ATEX 107540 X / IECEx TUN 12.0028 X / TÜV 11.0287 X
Technical data and temperature classes see certificate / operating instructions

II 3 G    Ex ec IIC T4 Gc

II 2 G    Ex ia IIC T4 Gb II 3 G    Ex ic IIC T4 Gc

TÜV 12  ATEX 107540 X / IECEx TUN 12.0028 X / TÜV 11.0287 X

II 2 D    Ex ia IIIC 110°C Db II 2 D    Ex tb IIIC T100°C Db

① Catégorie du domaine d'application
② Mode de protection
③ Groupe (gaz, poussière)
④ Température de surface maximale (classe de température)
⑤ Niveau de protection de l'appareil

Figure 3-5 Explication des données Ex

Description
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3.3 Composants de l'appareil

3.3.1 Vue d'ensemble des composants de l'appareil

La pointe de flèche signifie tourner l'appareil pour voir la vue correspondante.
① Schéma de raccordement sur le cache du 

module
⑩ Étranglement Y1 pour servomoteurs à dou‐

ble effet
② Écran ⑪ Évacuation d'air avec amortisseur de bruit
③ Sortie : pression de réglage Y1 ⑫ Commutateur de transmission par engrena‐

ges2)

④ Entrée : arrivée d'air PZ ⑬ Molette de réglage de l'accouplement à fric‐
tion

⑤ Sortie : pression de réglage Y21) ⑭ Electronique de base
⑥ Commutateur d'air de balayage ⑮ Bornes des modules optionnels
⑦ Touches ⑯ Bouchon
⑧ Étranglement Y2 pour servomoteurs à dou‐

ble effet1)
⑰ Presse-étoupe

⑨ Étranglement Y1 pour servomoteurs à sim‐
ple effet

  

1) pour les servomoteurs à double effet   
2) visible lorsque le positionneur est ouvert.   

Figure 3-6 Vue du positionneur, couvercle ouvert

Voir aussi
Constitution du raccord pneumatique (Page 93)
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1
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① Écran ⑧ Sortie : pression de réglage Y21)

② Étranglement Y1 ⑨ Étranglement Y2 1)

③ Sortie : pression de réglage Y1 ⑩ Touches
④ Entrée : arrivée d'air PZ ⑪ Borne de mise à la terre
⑤ Dispositif de verrouillage du couvercle ⑫ Bornes des modules optionnels
⑥ Commutateur de transmission par engre‐

nages2)
⑬ Bornes de l'électronique de base

⑦ Molette de réglage de l'accouplement à fric‐
tion

 Convertisseur analogique-numérique

1) pour les servomoteurs à double effet
2) visible lorsque le positionneur est ouvert.

Figure 3-7 Vue du positionneur dans un boîtier antidéflagrant, couvercle ouvert

Voir aussi
Raccordement pneumatique pour 6DR5..5/6 (Page 94)

3.3.2 Electronique de base

Figure 3-8 Electronique de base, représentation schématique      

Description
3.3 Composants de l'appareil
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L'électronique de base comprend :

● CPU

● Mémoire

● Convertisseur analogique-numérique

● Écran

● Touches

● Blocs de jonction pour le raccordement des modules optionnels à l'électronique de base

3.4 Fonctionnement

Boucle de régulation
La positionneur électropneumatique forme avec le servomoteur pneumatique une boucle de 
régulation :

● La valeur de mesure x représente la position de la broche d'entraînement sur les 
servomoteurs à translation, ou la position de l'arbre d'entraînement sur les servomoteurs à 
fraction de tour.

● La boucle de régulation de niveau supérieur fournit la valeur de consigne w. 

Le mouvement de course ou de rotation du servomoteur est transmis à un potentiomètre par 
les éléments de montage correspondants, par l'axe du positionneur et par un engrenage à roue 
dentée commutable sans jeu, et est communiqué à l'entrée analogique du microcontrôleur. 

Un capteur externe peut en outre indiquer la position actuelle au positionneur. La détermination 
de la course et de l'angle de rotation s'effectue ici directement sur le servomoteur via un capteur 
de position sans contact (NCS = Non Contacting Position Sensor).

Le microcontrôleur :

● Corrige le cas échéant l'erreur angulaire du capteur de course.

● Compare la tension du potentiomètre en tant que valeur de mesure x avec la valeur de 
consigne w.

● Calcule les incréments ±∆y des valeurs de réglage.

Selon la valeur et le sens de l'écart de régulation (x-w), la vanne d'admission ou d'échappement 
d'air à commande piézoélectrique s'ouvre. Le régime du servomoteur intègre les incréments de 
réglage à la pression de réglage y, qui déplace la tige ou l'arbre d'entraînement à peu près 
proportionnellement. Ces incréments de réglage permettent de modifier la pression de réglage 
jusqu'à ce que l'écart de régulation soit égal à zéro. 

Les servomoteurs pneumatiques existent en version à simple et à double effet. Dans le cas des 
servomoteurs à simple effet, une chambre sous pression unique est ventilée et purgée. La 
pression générée agit contre un ressort. Dans le cas des servomoteurs à double effet, deux 
chambres sous pression fonctionnent l'une contre l'autre. Ici, lors de la ventilation d'un volume, 
il y a une purge simultanée du volume opposé.  

Description
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Algorithme de régulation
L'algorithme de régulation est un régulateur à cinq points adaptatif à prédiction. 

Les vannes sont pilotées avec contact permanent pour les écarts de régulation importants. 
Ceci a lieu dans la zone dite de marche rapide. 

Dans la zone d'écarts de régulation moyens, le pilotage de la vanne est effectué avec 
modulation de la durée des impulsions. Ceci a lieu dans la zone dite de déplacement lent.

Figure 3-9 Principe de fonctionnement d'un régulateur à cinq points

Dans la zone d'écart de régulation faible, aucune impulsion de réglage n'est émise. Ceci 
intervient dans la zone appelée zone morte adaptative. L'adaptation à la zone morte et 
l'adaptation continue de la longueur minimale des impulsions dans le mode de fonctionnement 
"Automatique" permettent d'obtenir la meilleure précision de régulation possible pour une 
fréquence de commutation minimale. Les paramètres de démarrage sont déterminés pendant 
la phase d'initialisation et enregistrés dans une mémoire non volatile. Les paramètres de 
démarrage essentiels sont :

● La course de réglage réelle avec les positions de fin de course

● Les temps de réglage

● La taille de la zone morte

En cours de fonctionnement, le nombre de messages d'alarme, les changements de sens ainsi 
que le nombre total de courses sont déterminés en continu et enregistrés toutes les 15 minutes. 
Vous pouvez lire et documenter ces paramètres à l'aide de programmes de communication 
comme SIMATIC PDM et AMS. La comparaison des valeurs anciennes avec les valeurs 
déterminées actuellement vous permet notamment de tirer des conclusions quant à l'usure de 
la robinetterie. Ceci est effectué avec la fonction de diagnostic. 

Description
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3.4.1 Schéma fonctionnel des servomoteurs à simple et à double effet

① Electronique de base avec microcontrôleur et circuit d'entrée
② Pupitre de commande avec écran et touches
③ Bloc de vannes à simple ou double effet
④ Module de signalisation en retour de position pour positionneur
⑤ Module d'alarme pour trois sorties d'alarme et une entrée binaire
⑥ Module SIA (module d'alarme à détecteurs à fente) 
⑦ Module de contacts limites
⑧ Servomoteur de réglage pneumatique à ressort de rappel (simple effet)
⑨ Servomoteur de réglage pneumatique (double effet)
⑩ Module capteur de pression
⑪ Bloc manométrique

Figure 3-10 Schéma fonctionnel du positionneur électropneumatique, plan fonctionnel  

Description
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Remarque
Module d'alarme, module SIA et module de contacts limites

Le module d'alarme ⑤, le module SIA ⑥ et le module de contacts limites ⑦ ne peuvent pas 
être utilisés conjointement. 

3.4.2 Fonctionnement de la fonction HART

Remarque
Priorité à la commande/panne de l'énergie auxiliaire
● La commande au positionneur a priorité sur les valeurs données via l'interface HART.
● La communication est interrompue en cas de panne de l'énergie auxiliaire au niveau du 

positionneur.

Fonction
Le positionneur est également disponible avec une fonctionnalité HART intégrée. Le protocole 
HART vous permet de communiquer avec votre appareil via un dispositif de communication 
HART Communicator, un PC ou une console de programmation. Ainsi, vous avez la possibilité 
de :

● Configurer votre appareil confortablement

● Enregistrer des configurations

● Obtenir des données de diagnostic

● Représenter des valeurs de mesure en ligne

La communication s'effectue en modulation de fréquence par les câbles de signaux existants 
pour la valeur de consigne de 4 à 20 mA.

Le positionneur est intégré dans les outils de paramétrage suivants :

● HART Communicator

● PDM (Process Device Manager)

● AMS (Asset Management System)

Description
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3.4.3 Configuration du système HART

Aperçu
Le positionneur peut être utilisé dans de nombreuses configurations de systèmes :

● comme application autonome, alimentée par l'énergie auxiliaire requise, communication p. 
ex. avec des appareils supplémentaires (pupitre portable)

● Comme élément d'un système complexe, p. ex. SIMATIC S7

Communication système
La communication est réalisée par protocole HART avec un :

● Pocket HART (charge 230 ... 1100 Ω)

● PC avec modem HART, équipé du logiciel approprié, p. ex. SIMATIC PDM (charge 
230 ... 500 Ω) 

● Système directeur apte à communiquer via le protocole HART, p. ex. SIMATIC PCS7

SIMATIC PCS 7 Engineering Station

avec SIMATIC PDM

S7-400

H
A

R
T

PROFIBUS DP

Industrial Ethernet

ET 200M

Figure 3-11 Configurations de systèmes typiques

3.4.4 SIMATIC PDM
SIMATIC PDM est un pack logiciel pour l'ingénierie, le paramétrage, la mise en service, le 
diagnostic et l'entretien de cet appareil et d'autres appareils de procédés.

SIMATIC PDM offre une fonctionnalité simple de visualisation des valeurs du processus, des 
alarmes et des informations d’état.

Grâce au SIMATIC PDM, les données des appareils de procédés peuvent être

● Affichage

● Paramétrage

Description
3.4 Fonctionnement

SIPART PS2 avec 4 à 20 mA/HART
34 Instructions de service, 01/2019, A5E00074632-AD



● Modification

● Sauvegarde

● Diagnostic

● Vérification de la plausibilité

● Gestion

● Simulation

Pour plus d'informations sur SIMATIC PDM, référez-vous à : www.siemens.com/simatic-pdm 
(www.siemens.com/simatic-pdm).

Voir aussi
Vue d'ensemble de l'affectation des variables HART (Page 284)
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Installation et montage 4
4.1 Consignes de sécurité fondamentales

4.1.1 Utilisation en zone à risque d'explosion

ATTENTION

Utilisation en zone à risque d'explosion

Risque d'explosion.
● Utilisez uniquement des équipements qui sont homologués pour une utilisation en zone à 

risque d'explosion et sont étiquetés en conséquence.
● N'utilisez pas d'appareils qui ont été utilisés dans des conditions différentes de celles 

spécifiées pour les zones à risque d'explosion. Si vous avez utilisé un appareil dans des 
conditions différentes de celles spécifiées pour les zones à risque d'explosion, veillez à 
rendre illisibles toutes les marques Ex sur la plaque signalétique.

ATTENTION

Force d'actionnement élevée pour les servomoteurs pneumatiques

Risque de blessure lorsque l'opérateur travaille sur les vannes de régulation en raison de la 
force d'actionnement élevée du servomoteur pneumatique.
● Respectez les prescriptions de sécurité correspondantes du servomoteur pneumatique 

utilisé.

ATTENTION

Accessoires et pièces de rechange non autorisés

Risque d'explosion dans les zones explosives.
● Utilisez uniquement les accessoires et pièces de rechange d'origine.
● Observez toutes les instructions d'installation et de sécurité pertinentes décrites dans les 

instructions de l'appareil ou fournies avec l'accessoire ou la pièce de rechange.

SIPART PS2 avec 4 à 20 mA/HART
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ATTENTION

Le joint du couvercle peut être endommagé

S'il n'est pas correctement inséré dans la rainure du support, le joint du couvercle peut être 
endommagé au moment de la mise en place et du vissage du couvercle.
● Veillez pour cette raison à ce que le joint du couvercle soit correctement inséré.

ATTENTION

Dépassement de la pression de service maximale autorisée

Risque de blessure ou d'empoisonnement.

La pression de service maximale autorisée dépend de la version de l'appareil, de la limite de 
pression et de la température nominale. L'appareil peut être endommagé en cas de 
dépassement de la pression de service. Des milieux chauds, toxiques et corrosifs utilisés 
dans le procédé peuvent s'échapper.

Vérifiez que la pression de service maximale autorisée de l'appareil n'est pas dépassée. 
Reportez-vous aux informations de la plaque signalétique et/ou au chapitre Caractéristiques 
techniques (Page 251).

ATTENTION

Charge électrostatique des plaques signalétiques

Les plaques signalétiques utilisées sur l'appareil peuvent atteindre une capacité de charge de 
5 pF.
● Maintenez l'appareil et le câble éloigné de champs électromagnétiques intenses.

PRUDENCE

Air comprimé inapproprié   

Endommagement de l'appareil. En règle générale, le positionneur ne doit fonctionner qu'avec 
de l'air comprimé sec et propre. 
● Utilisez les purgeurs et les filtres habituels. Dans des cas extrêmes, un appareil de 

séchage est en plus nécessaire. 
● Utilisez les appareils de séchage surtout si vous utilisez le positionneur à des températures 

ambiantes basses.

Installation et montage
4.1 Consignes de sécurité fondamentales
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PRUDENCE

A respecter avant de travailler sur la vanne de régulation et lors du montage du positionneur

Risque de blessure.
● Avant d'entreprendre des travaux sur la vanne de régulation, vous devez mettre la vanne 

de régulation dans un état totalement exempt de pression. Procédez comme suit : 
– Purgez les chambres du servomoteur. 
– Coupez l'arrivée d'air Pz.
– Fixez la vanne en position.

● Assurez-vous que la vanne de régulation a atteint l'état exempt de pression.
● Si vous coupez seulement l'énergie auxiliaire pneumatique du positionneur, l'état exempt 

de pression ne sera atteint qu'après un certain temps d'attente.
● Pour éviter les blessures ou d'endommager mécaniquement le positionneur/le kit de 

montage, respectez impérativement l'ordre de montage suivant :
– Effectuer le montage mécanique du positionneur.
– Raccorder l'énergie électrique auxiliaire.
– Raccorder l'énergie pneumatique auxiliaire.
– Mettre le positionneur en service.

ATTENTION

Energie de percussion mécanique

Afin de garantir le degré de protection grâce au boîtier (IP66), protégez les versions de 
positionneur suivantes de l'énergie de percussion mécanique :
● 6DR5..3 ; pas plus élevée que 2 joules
● 6DR5..0 ; pas plus élevée que 1 joule
● 6DR5..1 avec fenêtre de contrôle ; pas plus élevée que 1 joule

IMPORTANT

Couple pour raccord NPT

Endommagement de l'appareil. Le couple maximal du presse-étoupe ne doit pas être 
dépassé. 
● Pour éviter d'endommager l'appareil, il faut bloquer l'adaptateur NPT lors du vissage du 

raccord NPT dans l'adaptateur NPT Pour la valeur du couple, voir le chapitre 
"Caractéristiques techniques > Caractéristiques structurales (Page 253)".

Installation et montage
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4.1.2 Montage correct

IMPORTANT

Givrage des évacuations d'air

Lors de l'utilisation d'appareils de type 6DR5..0/1/2/3, les évacuations d'air ② peuvent givrer. 
Le fonctionnement de l'appareil est affecté.
● Ne montez pas le positionneur avec le plateau inférieur ① vers le haut.

① Plateau inférieur
② Évacuations d'air

Figure 4-1 Évacuations d'air, plateau inférieur

PRUDENCE

Perte de type de protection

Si le boîtier est ouvert ou n'est pas correctement fermé, l'appareil est susceptible d'être 
endommagé. Le type de protection spécifié sur la plaque signalétique ou 
dans Caractéristiques techniques (Page 251) n'est plus garanti.
● Assurez-vous que l'appareil est bien fermé.

IMPORTANT

Montage incorrect

Un montage incorrect peut endommager l'appareil, le détruire ou réduire ses fonctionnalités.
● Avant de l'installer, assurez-vous que l'appareil ne présente aucun défaut visible.
● Veillez à ce que les connecteurs du procédé soient propres, et que des joints et presse-

étoupes appropriés sont utilisés.
● Montez l'appareil à l'aide d'outils adaptés. Pour plus d'informations, voir Caractéristiques 

techniques (Page 251).
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4.2 Montage sur un servomoteur à translation

Conditions requises
Il existe des servomoteurs à translation pour le montage standard selon CEI 60534 et le 
montage intégré. Utilisez le kit de montage réduit 6DR4004-8VK pour les servomoteurs avec 
montage intégré. Le montage intégré n'est pas possible pour les modèles d'appareil 
antidéflagrants à boîtier acier inoxydable (6DR5..6).

Ce chapitre décrit comment monter le positionneur sur le servomoteur à translation selon 
CEI 60534. Vous aurez besoin du kit de montage suivant en fonction de la hauteur de course :

● 3 à 35 mm : kit de montage 6DR4004-8V

● 35 à 130 mm : kit de montage 6DR4004-8V ainsi que 6DR4004-8L

Voir aussi
Caractéristiques structurales (Page 253)

Procédure

Kit de montage "Servomoteur à translation CEI 60534 (3 mm à 35 mm)" 6DR4004-8V et 6DR4004-8L
Nº d'or‐
dre *)

Nombre Désignation Indication

① 1 Cornière de fixation NAMUR 
CEI 60534

Pièce de fixation normalisée pour console de montage avec nervu‐
re, colonne ou surface plane

② 1 Étrier de liaison Guide le galet avec la tige d'entraînement et fait tourner le bras de 
levier.

③ 2 Pièce de serrage Montage de l'étrier de liaison sur la broche d'entraînement
④ 1 Tige d'entraînement Montage avec le galet ⑤ sur le levier ⑥
⑤ 1 Galet Montage avec la tige d'entraînement ④ sur le levier ⑥
⑥ 1 Levier Pour une plage de course de 3 mm à 35 mm.

Pour les plages de course > 35 mm à 130 mm, un levier 6DR4004–
8L est également nécessaire (non compris dans la livraison).

⑦ 2 Boulons en U Uniquement pour les servomoteurs à colonnes
⑧ 4 Vis six pans M8x20 DIN 933–A2
⑨ 2 Vis six pans M8x16 DIN 933–A2
⑩ 6 Rondelle élastique A8 - DIN 127–A2
⑪ 6 Rondelle B8,4 - DIN 125–A2
⑫ 2 Rondelle B6,4 - DIN 125–A2
⑬ 1 Ressort VD-115E 0,70 x 11,3 x 32,7 x 3,5
⑭ 1 Rondelle élastique A6 - DIN 137A–A2
⑮ 1 Rondelle d'arrêt 3,2 - DIN 6799–A2
⑯ 3 Rondelle élastique A6 - DIN 127–A2
⑰ 3 Vis à tête cylindrique M6x25 DIN 7984–A2
⑱ 1 Écrou six pans M6 - DIN 934–A4

Installation et montage
4.2 Montage sur un servomoteur à translation

SIPART PS2 avec 4 à 20 mA/HART
Instructions de service, 01/2019, A5E00074632-AD 41



Kit de montage "Servomoteur à translation CEI 60534 (3 mm à 35 mm)" 6DR4004-8V et 6DR4004-8L
Nº d'or‐
dre *)

Nombre Désignation Indication

⑲ 1 Écrou carré M6 - DIN 557–A4
⑳ 4 Écrou six pans M8 - DIN 934–A4

*) Ces numéros d'ordre correspondent aux schémas des étapes de montage suivantes.

1. Montez les pièces de serrage ③ sur la broche d'entraînement.

2. Poussez l'étrier de liaison ② dans les fraisures des pièces de serrage ③.

Figure 4-2 Étrier de liaison

3. Serrez les vis ⑰ de façon à ce que l'étrier de liaison ② puisse encore coulisser.
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4. Si vous utilisez un levier court, la tige d'entraînement est déjà préassemblée. Si vous utilisez 
le levier long 6DR4004-8L, fixez la tige d'entraînement ④ au levier long à l'aide des pièces 
fournies.

Figure 4-3 Levier court

Figure 4-4 Levier long 6DR4004-8L avec tige d'entraînement montée ④ et vis à tête 
cylindrique ⑰

5. Réglez la valeur de course. La valeur de course est indiquée sur la plaque signalétique du 
servomoteur. Placez le milieu de la tige d'entraînement ④ sur la valeur appropriée de 
l'échelle. Si la valeur de course du servomoteur ne correspond à aucune valeur sur l'échelle 
du levier, choisissez la valeur supérieure la plus proche sur l'échelle. 
Sélectionnez l'échelle (90) pour les courses ≥ 25 mm. Sélectionnez l'échelle (33) pour les 
courses < 25 mm. 

6. Réglez le commutateur de transmission par engrenages (Page 50) à la valeur de l'échelle 
sélectionnée.

7. À la fin de la phase d'initialisation, si vous souhaitez obtenir la valeur de la course de 
régulation en mm, veillez à ce que la valeur de course réglée corresponde à celle du 
paramètre "3.YWAY".

8. Poussez le levier préassemblé ⑥ sur l'axe du positionneur jusqu'à la butée. Fixez le 
levier ⑥ avec la vis à tête cylindrique ⑰.
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9. Montez la cornière de fixation ① sur la face arrière de positionneur. Utilisez à cet effet 2 vis 
six pans ⑨, 2 rondelles élastiques ⑩ et 2 rondelles ⑪.

Figure 4-5 Montage avec cornière de fixation

Figure 4-6 Montage avec cornière de fixation, boîtier antidéflagrant

10.Sélectionnez la ligne de trous. Le choix de la ligne de trous dépend de la largeur de la 
lanterne du servomoteur. Choisissez la ligne de trous de manière à ce que la tige 
d'entraînement ④ se place dans l'étrier de liaison ② près de la broche. 

11.Tenez le positionneur avec la cornière de fixation sur le servomoteur Veillez à ce que la tige 
d'entraînement ④ soit menée à l'intérieur de l'étrier de liaison ② sur toute la plage de 
course du servomoteur. Assurez-vous que la tige d'entraînement ④ ne touche pas les 
pièces de serrage ③.
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12.Vissez l'étrier de liaison ②.

13.Fixez le positionneur sur la lanterne à l'aide des pièces de montage correspondant au 
servomoteur en question.

Type de ser‐
vomoteur

Pièces de montage requises  

Lanterne 
avec nervure

● Vis six pans ⑧
● Rondelle ⑪
● Rondelle élastique ⑩

Lanterne 
avec surface 
plane

● Quatre vis six pans ⑧
● Rondelle ⑪
● Rondelle élastique ⑩

Lanterne à co‐
lonnes

● Deux boulons en U ⑦
● Quatre écrous six 

pans ⑳
● Rondelle ⑪
● Rondelle élastique ⑩

Installation et montage
4.2 Montage sur un servomoteur à translation

SIPART PS2 avec 4 à 20 mA/HART
Instructions de service, 01/2019, A5E00074632-AD 45



Remarque
Réglage de la hauteur du positionneur

Lorsque vous fixez le positionneur sur la lanterne, les consignes suivantes s'appliquent 
pour le réglage de la hauteur du positionneur :
1. Réglez la hauteur du positionneur de manière à ce que la position horizontale du levier 

soit proche du milieu de la course.
2. Pour ce faire, repérez-vous sur l'échelle du levier du servomoteur.
3. Si aucun montage symétrique n'est possible, vous devez en tous les cas vous assurer 

que le levier passe par la position horizontale dans la plage de course.

4.3 Montage sur servomoteur à fraction de tour

Conditions requises
Pour monter le positionneur sur un servomoteur à fraction de tour, vous avez besoin d'une 
console de montage VDI/VDE 3845 spécifique au servomoteur. En raison du poids élevé du 
modèle d'appareil 6DR5..6 avec boîtier en acier inoxydable antidéflagrant, il convient de choisir 
une console de montage particulièrement solide.

Procédure

Kit de montage "Servomoteur à fraction de tour" 6DR4004–8D
Nº *) Nom‐

bre
Désignation Indication

① 1 Roue d'accouple‐
ment

Montage sur l'axe du positionneur

② 1 Entraîneur Montage sur l'axe du servomoteur
③ 1 Étiquette multiple Indication de la position, comprend l'échelle ⑤ et l'aiguille de repère ⑥
④ 8 Echelle Différentes graduations
⑤ 2 Aiguille de repère Point de référence pour l'échelle
⑥  Console de montage Spécifique au servomoteur, VDI/VDE 3845
⑦ 4 Vis six pans DIN 933 - M6x12 ; pour le couple, voir le chapitre "Caractéristiques techniques > Ca‐

ractéristiques structurales (Page 253)"
⑧ 4 Rondelle d'arrêt S6
⑨ 1 Vis à tête cylindrique DIN 84 - M6x16
⑩ 1 Rondelle DIN 125 - 6,4
⑪ 1 Vis à six pans creux Pour la roue d'accouplement
 1 Clé six pans Pour la vis à six pans creux ⑪

*) Ces numéros correspondent à ceux des schémas de la description des étapes de montage suivantes.
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1. Placez la console de montage VDI/VDE 3845 ⑥ spécifique au servomoteur sur la face 
arrière du positionneur. Vissez la console de montage à l'aide des vis à tête hexagonale ⑦ 
et des rondelles d'arrêt ⑧.

2. Poussez la roue d'accouplement ou l'accouplement en acier inoxydable ① sur l'axe du 
positionneur jusqu'à la butée, puis retirez la roue d'accouplement ou l'accouplement en 
acier inoxydable d'environ 1 mm. Serrez la vis à six pans creux ⑪ à l'aide de la clé six pans 
fournie à cet effet. Couple de serrage maximal = 1 Nm. Si vous utilisez l'accouplement en 
acier inoxydable, ignorez l'étape de montage suivante.

Remarque
Roue d'accouplement

Au lieu d'utiliser la roue d'accouplement en polycarbonate ①, il est aussi possible d'avoir 
recours à un système d'accouplement en acier inoxydable (numéro d'article TGX : 
16300-1556).

Figure 4-7 À gauche : roue d'accouplement ; à droite : Roue d'accouplement, enveloppe 
antidéflagrante

3. Placez l'entraîneur ② sur l'axe du servomoteur et vissez-le ② en position à l'aide de la vis 
à tête cylindrique ⑨ et de la rondelle ⑩.

Figure 4-8 Entraîneur
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4. Placez avec précaution le positionneur avec la console de montage sur le servomoteur. 
Veillez à ce que l'un des deux ergots ⑫ de la roue d'accouplement ① soit bien inséré dans 
l'entraîneur ②.

Figure 4-9 À gauche : alignement de la console de montage ; à droite : Ajustage de la console de 
montage, enveloppe antidéflagrante

5. Lorsque vous utilisez le système d'accouplement en acier inoxydable (nº d'article TGX : 
16300-1556) : Placez avec précaution le positionneur avec la console de montage sur le 
servomoteur. Placez l'accouplement en acier inoxydable sur le bout de l'axe du positionneur 
du servomoteur.

6. Disposez l'ensemble positionneur et console de montage de façon à ce qu'il soit centré par 
rapport au servomoteur.

7. Vissez l'ensemble positionneur et console de montage pour le fixer.

8. Initialisez le positionneur.
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9. Amenez le positionneur en fin de course après la mise en service.

10.Collez l'échelle ④ avec le sens de rotation ou la plage d'orientation sur la roue 
d'accouplement ①. Les étiquettes avec l'échelle sont autocollantes.

Figure 4-10 À gauche : étiquette avec échelle ; à droite : Etiquette avec échelle, enveloppe 
antidéflagrante
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H = Hauteur du bout d'arbre 
① Niveau de fixation du positionneur sur la console de montage
② Servomoteur à fraction de tour

Figure 4-11 Dimensions de la console de montage selon la norme VDI/VDE 3845 (en fonction du 
servomoteur).
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Voir aussi
Préparer les servomoteurs à fraction de tour à la mise en service (Page 125)

4.4 Réglage et blocage de la transmission par engrenages

Introduction
Le positionneur est doté d'un accouplement à friction et d'un commutateur de transmission par 
engrenages. Il est ainsi possible d'utiliser le positionneur sur de nombreux servomoteurs à 
friction de tour différents mécaniquement et sur des servomoteurs à translation. 

● Le commutateur de transmission par engrenages vous permet d'adapter le positionneur 
aux courses petites ou grandes.

● Avec l'accouplement à friction, vous déplacez la zone de travail après coup. 

Sur les armatures soumises à de fortes sollicitations mécaniques telles que clapets se 
détachant, vannes subissant de fortes secousses ou vibrations ainsi que dans le cas de 
cavitations apparaissent d'importantes forces accélératrices, nettement supérieures aux 
caractéristiques spécifiées. Dans les cas extrêmes, cela peut dérégler la transmission par 
engrenages. Pour ces cas, vous avez la possibilité de bloquer le commutateur de transmission 
par engrenages par le biais du système de blocage de transmission.

Lorsque le positionneur a été monté et intégralement mis en service, réglez l'accouplement à 
friction comme décrit sous "Réglage de l'accouplement à friction (Page 117)" au chapitre "Mise 
en service (Page 107)".

IMPORTANT

Détection erronée du mouvement de course ou de rotation

Un réglage différent du commutateur de transmission par engrenages et du système de 
blocage de transmission provoque une hystérésis de la détection de déplacement qui peut 
entraîner un comportement instable de la boucle de régulation de niveau supérieur.
● Veillez à ce que le commutateur de transmission par engrenages ⑤ et le système de 

blocage de transmission ① soient réglés à la même valeur, c'est-à-dire soit 33° soit 90°.

Remarque
Utilisation d'un capteur NCS externe/module NCS interne

Si vous utilisez l'accessoire "Capteur NCS pour la saisie de position sans contact" ou un 
module NCS interne intégré, les mesures de verrouillage et de fixation décrites dans ce 
chapitre ne sont alors pas nécessaires.

Conditions
● Le positionneur est monté.

● Vous savez si la transmission par engrenages doit être sur 33° ou sur 90°.
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Marche à suivre
Le schéma de droite représente le positionneur en boîtier antidéflagrant Ex d avec couvercle 
ouvert. La marche à suivre est identique pour les deux modèles de boîtier. 

① Molette (jaune) pour le blocage de la transmission ④ Bloquer la transmission par engrenages sur 90°
② Bloquer la transmission par engrenages sur 33° ⑤ Commutateur de transmission par engrenages 

(jaune)
③ Position neutre   

Figure 4-12 Blocage de la transmission par engrenages

1. Placez la molette du système de blocage de la transmission ① en position neutre ③. La 
position neutre est comprise entre 33° et 90°. Un déplacement efficace du commutateur de 
transmission par engrenages ⑤ n'est possible que si le système de blocage ① est en 
position neutre ③.

2. Réglez le commutateur de transmission par engrenages ⑤ à la même valeur que le 
système de blocage de transmission ①, c'est-à-dire soit 33° soit 90°.

3. Tournez la molette du système de blocage ① jusqu'à ce que le système de blocage ① 
s'enclenche. Utilisez un tournevis usuel d'environ 4 mm de large.
Tourner vers la droite bloque la transmission par engrenages sur 33° ②. Tourner vers la 
gauche bloque la transmission par engrenages sur 90° ④.

La transmission par engrenages ② est réglée et bloquée.
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Voir aussi
Ouvrir un appareil en version "enveloppe antidéflagrante" (Page 56)

Mise en service (Page 107)

4.5 Montage de modules optionnels

4.5.1 Généralités sur le montage des modules optionnels

ATTENTION

Utilisation en zone à risque d'explosion

Risque d'explosion.
● Pour une exploitation en zone à risque d'explosion, utilisez uniquement des équipements 

homologués et étiquetés en conséquence.
● Ne pas utiliser des appareils ayant été mis en œuvre dans des conditions différentes de 

celles spécifiées pour les zones à risque d'explosion. Si vous avez utilisé un appareil dans 
des conditions différentes de celles spécifiées pour les zones à risque d'explosion, veillez 
à rendre non identifiables de façon permanente toutes les marques Ex des plaques 
signalétiques.

4.5.1.1 Ouvrir les appareils en version standard et à sécurité intrinsèque

Introduction
Les modules optionnels ci-après sont disponibles pour le positionneur en version standard et 
en version à sécurité intrinsèque :

● Module de signalisation en retour de position 6DR4004-6J

● Module d'alarme 6DR4004-6A (Page 62)

● Module d'alarme à détecteurs à fente (SIA) 6DR4004-6G (Page 64)

● Module de contacts limites 6DR4004-6K (Page 67)

● Module NCS interne (iNCS) 6DR4004-5L (Page 70)

● Module filtre CEM 6DR4004-6F (Page 73)
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Vue d'ensemble

① Cache du module ⑪ Support
② Vis de fixation du cache du module ⑫ Commutateur de transmission par engrena‐

ges 
③ Vis de fixation de l'électronique de base ⑬ Bloc de vannes 
④ Câble plat/connecteur pour potentiomètre 

intégré ou module de filtrage CEM intégré
⑭ Plaque d'avertissement sur le côté opposé à 

la plaque signalétique 
⑤ Câble plat/connecteur pour module d'alar‐

me, module SIA ou module de contacts limi‐
tes 

⑮ Module SIA ou module de contacts limites 

⑥ Câble plat/connecteur pour module de si‐
gnalisation en retour de position

⑯ Cache isolant, jaune
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⑦ Electronique de base ⑰ Vis spéciale
⑧ Module d'alarme ⑱ Molette de réglage de l'accouplement à fric‐

tion
⑨ Module de signalisation en retour de position ⑲ Schéma de branchement sur le couvre-mo‐

dule
⑩ Plaque signalétique   

Figure 4-13 Montage des modules optionnels dans les appareils en version standard et à sécurité 
intrinsèque

Marche à suivre pour ouvrir l'appareil
1. Ouvrez le positionneur.

2. Desserrez les quatre vis de fixation du couvercle du boîtier. Retirez le couvercle du boîtier.

3. Débranchez les câbles d'alimentation électrique ou mettez-les hors tension.

4. Retirez tous les autres raccords électriques de l'appareil.

5. Dévissez les deux vis de fixation ② du cache du module ①. 

6. Retirez le cache du module ①.

Si vous installez un module optionnel, poursuivez comme décrit pour le module optionnel 
correspondant. Retirez l'électronique de base pour le module d'alarme à détecteurs à fente 
(SIA), le module de contacts limites, le module NCS interne et le module filtre CEM.

Si vous remplacez une électronique de base, un bloc de vannes ou un module capteur de 
pression, poursuivez comme décrit dans les chapitres correspondants sous "Entretien et 
maintenance (Page 239)".

Voir aussi
Module de signalisation en retour de position 6DR4004-6J/-8J (Page 60)

4.5.1.2 Fermer les appareils en version standard et à sécurité intrinsèque
Les numéros se réfèrent à la légende de la figure au paragraphe "Ouvrir les appareils en 
version standard et à sécurité intrinsèque (Page 52)".

1. Commencez par l'assemblage. Posez le cache du module ①. Veillez à ne pas coincer les 
câbles plats. 

2. Tournez les vis de fixation ② dans le sens inverse des aiguilles d'une montre jusqu'à ce 
qu'elles s'enclenchent de manière perceptible dans le filet. 
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3. Serrez les deux vis de fixation ② en tournant doucement dans le sens des aiguilles d'une 
montre.
Le couvre-module protège et fixe les modules optionnels de façon mécanique.

Remarque
Usure précoce

Le cache du module est fixé avec des vis autotaraudeuses, une vis pour le socle et une vis 
pour la vanne. 
● Procédez conformément à la description pour éviter une usure précoce du socle et de la 

vanne.

4. Branchez les câbles d'alimentation électrique ou mettez-les sous tension.

5. Reposez le couvercle du boîtier. 

6. Serrez les vis de fixation du couvercle du boîtier.
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4.5.1.3 Ouvrir un appareil en version "enveloppe antidéflagrante"

Introduction
Les modules optionnels ci-après sont disponibles pour le positionneur dans une enveloppe 
antidéflagrante :

● Module de signalisation en retour de position 6DR4004-8J (Page 60)

● Module d'alarme 6DR4004-8A (Page 62)

● Module NCS interne 6DR4004-5LE (Page 70)

DANGER

Danger d'explosion !

Assurez-vous du respect des points ci-après avant d'alimenter le positionneur en énergie 
électrique auxiliaire dans des atmosphères potentiellement explosives :
● Le dispositif électronique intégré est homologué.
● Le boîtier du positionneur est fermé.
● Les ouvertures de passage pour les raccords électroniques doivent impérativement être 

fermées. Utilisez à cet effet exclusivement des entrées de câble ou des bouchons 
d'obturation certifiés Ex d.

● Intégrez une barrière anti-ignition si vous utilisez un "système de tuyauterie pour 
conduites". L'écart maximal entre la barrière anti-ignition et le boîtier du positionneur est de 
46 cm (18 pouces).
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Vue d'ensemble

① Cache du module ⑬ Bloc de vannes 
② Vis de fixation du cache du module ⑭ Plaque d'avertissement sur le côté opposé à la 

plaque signalétique 
③ Vis de fixation de l'électronique de base ⑮ Couvercle fileté
④ Câble plat/connecteur pour potentiomètre intégré ou sys‐

tème externe de détection de déplacement
⑯ Prise de course avec tige

⑤ Câble plat/connecteur pour module d'alarme, module SIA 
ou module de contacts limites 

⑰ Tige (prise de course)

⑥ Câble ruban/connecteur pour module de signalisation en 
retour de position

⑱ Molette de réglage de l'accouplement à friction 
extérieur
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⑦ Electronique de base ⑲ Arbre de réponse
⑧ Module d'alarme ⑳ Vis de fixation du support
⑨ Module de signalisation en retour de position 21 Sécurité de couvercle
⑩ Plaque signalétique 22 Attache
⑪ Support 23 Boîtier
⑫ Commutateur de transmission par engrenages   

Figure 4-14 Montage des modules optionnels en version "enveloppe antidéflagrante"

Ouvrir un appareil en version "enveloppe antidéflagrante"
1. Débranchez les câbles d'alimentation électrique ou mettez-les hors tension.

2. Ouvrez le dispositif de sécurité du couvercle 21 . 

3. Desserrez les vis du couvercle fileté ⑮.

4. Démontez complètement le positionneur du servomoteur.

5. Faites tourner l'arbre de réponse ⑲ sur le positionneur jusqu'à ce que la tige (prise de 
course) ⑰ qui se trouve sous le support ⑪ soit orientée dans le sens du retrait. Vous voyez 
la position de la tige lorsque vous regardez dans le boîtier en dessous du support.

6. Dévissez les quatre vis de fixation ⑳ du support ⑪.

7. Extrayez complètement le support ⑪ du boîtier 23  avec précaution.
Le positionneur possède une attache 22  et une tige (prise de course) ⑰ qui s'engrènent et 
assurent une signalisation en retour de position sans jeu. Enlevez le support ⑪ avec 
précaution pour garantir la signalisation en retour de position sans jeu.

IMPORTANT

Joints toriques perdus

Il y a plusieurs joints toriques entre le support ⑪ et le boîtier 23 . Ces joints toriques peuvent 
se détacher lorsque vous sortez le support.
● Retirez le support avec précaution. Ce faisant, prenez garde à ne pas perdre les joints 

toriques. 

8. Dévissez les deux vis de fixation ② du cache du module ①. 

9. Retirez le cache du module ①.

Si vous installez un module optionnel, poursuivez comme décrit pour le module optionnel 
correspondant. Retirez l'électronique de base pour le module NCS interne.

Si vous remplacez l'électronique de base ou le bloc de vannes, poursuivez comme décrit dans 
les chapitres correspondants sous "Entretien et maintenance (Page 239)".
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4.5.1.4 Fermer un appareil en version "enveloppe antidéflagrante"

Fermer un appareil en version "enveloppe antidéflagrante"
1. Commencez par l'assemblage. Posez le cache du module ①. Veillez à ne pas coincer les 

câbles plats. 

2. Tournez les vis de fixation ② dans le sens inverse des aiguilles d'une montre jusqu'à ce 
qu'elles s'enclenchent de manière perceptible dans le filet. Serrez les deux vis de fixation ② 
en tournant doucement dans le sens des aiguilles d'une montre.
Le cache du module protège et fixe les modules optionnels de façon mécanique.

Remarque
Usure précoce

Le cache du module est fixé avec une vis autotaraudeuse pour la vanne.
● Procédez conformément à la description pour éviter une usure précoce de la vanne.

3. Vérifiez que les joints toriques sont bien positionnés avant de pousser le support dans le 
boîtier.

– Dans le boîtier en aluminium 6DR5..5, il y a des joints toriques à l'intérieur du boîtier et 
à l'arrière du support.

– Dans le boîtier en acier inoxydable 6DR5..6, les joints toriques se situent à l'arrière du 
support.

4. Assurez-vous qu'aucun objet non fixé dans le boîtier ne risque d'empêcher le montage. 

5. Insérez le support ⑪ dans le boîtier 23 .
Le positionneur possède une attache 22  et une tige (prise de course) ⑰ qui s'engrènent et 
assurent une signalisation en retour de position sans jeu. Poussez le support ⑪ avec 
précaution dans le boîtier pour garantir la signalisation en retour de position sans jeu.

6. Vissez les quatre vis de fixation ⑳ du support ⑪. Serrez les vis.
Vérifiez avec précaution si l'arbre de réponse ⑲ peut tourner facilement et régulièrement 
de 360°. Si vous percevez une résistance, ne continuez pas à tourner, mais ramenez l'arbre 
de réponse ⑲ au point d'extraction.

7. Montez le positionneur sur le servomoteur.

8. Vissez le couvercle à visser ⑮.

9. Fermez le dispositif de verrouillage du couvercle 21 .

10.Branchez les câbles d'alimentation électrique ou mettez-les sous tension.
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4.5.2 Module de signalisation en retour de position 6DR4004-6J/-8J

Fonction        
● Le module optionnel de signalisation en retour de position donne la position actuelle du 

servomoteur sous forme de signal à deux fils entre 4 mA et 20 mA. Le module de 
signalisation en retour de position est séparé du potentiel de l'appareil de base.

● La position actuelle n'est émise sous forme de signal mA passif qu'après la réussite de 
l'initialisation.

● L'apparition de dysfonctionnements est signalée par un courant de défaut de 3,6 mA.

Caractéristiques d'équipement

Figure 4-15 Représentation schématique du module de signalisation en retour de position

Le module de signalisation en retour de position est :

● Monocanal

● Séparé du potentiel de l'appareil de base.

Condition préalable
● Vous connaissez la procédure générale décrite au chapitre "Généralités sur le montage des 

modules optionnels (Page 52)".

● Il existe une source d'alimentation correspondant aux caractéristiques techniques 
du module de signalisation en retour de position (Page 265).

Marche à suivre pour le montage du module de signalisation en retour de position
1. Ouvrez le positionneur conformément à la description pour chaque version :

– Ouvrir les appareils en version standard et à sécurité intrinsèque (Page 52)

– Ouvrir un appareil en version "enveloppe antidéflagrante" (Page 56)

2. Poussez le module de signalisation en retour de position jusqu'à la butée dans le goulet 
inférieur du support.
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3. Raccordez le module à l'électronique de base. Utilisez pour cela le câble à ruban plat à 6 
broches inclus.

4. Fermez le positionneur conformément à la description pour chaque version :

– Fermer les appareils en version standard et à sécurité intrinsèque (Page 54)

– Fermer un appareil en version "enveloppe antidéflagrante" (Page 59)
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4.5.3 Module d'alarme 6DR4004-6A/-8A

Fonction
Le module d'alarme émet des messages de défaut et des alarmes via trois sorties TOR. La 
fonction d'alarme est basée ici sur la modification de l'état du signal :

● Si l'état du signal est "HIGH", il n'y a pas de message d'alarme et les sorties binaires sont 
conductrices.

● Si l'état de signal est "LOW", le module émet une alarme, dès lors que les sorties binaires 
en état de haute impédance sont coupées.

● L'apparition de dysfonctionnements est signalée par une sortie en état de haute impédance. 
Pour activer et paramétrer le déclenchement des alarmes ou messages de défaut, réglez 
les paramètres suivants :

– "AFCT" - Fonction alarme

– A1" - Seuil de réponse alarme 1

– A2" - Seuil de réponse alarme 2

– FCT" - Fonction sortie de signalisation de défaut

– TIM" - Temps de surveillance

– LIM" - Seuil de réponse

Le module d'alarme dispose, outre les sorties TOR, d'une entrée TOR BIN2. Cette entrée TOR 
sert, en fonction des paramètres sélectionnés, à bloquer le servomoteur par exemple ou à 
l'amener en position de fin de course. Vous effectuez les réglages correspondants au 
paramètre "BIN2".

Caractéristiques d'équipement

Figure 4-16 Représentation schématique du module d'alarme
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Le module d'alarme comprend les caractéristiques d'équipement suivantes :

● Disponible en deux versions.

– Version avec protection antidéflagrante pour branchement à un amplificateur de 
commutation selon EN 60947-5-6.

– Version sans protection antidéflagrante pour branchement à des sources de tension de 
35 V maximum.

● Trois sorties binaires. Les sorties binaires sont séparées du potentiel du circuit de base et 
l'une des autres.

● L'entrée TOR BIN2 possède deux entrées. Les deux entrées sont réalisées comme fonction 
logique OU.

– Entrée 1 à la borne 11/12 :  à séparation galvanique, commande par signal actif.

– Entrée 2 à la borne 21/22 :  Pas de séparation galvanique, commande par contact à 
fermeture passif.

Conditions
● Vous connaissez la procédure générale décrite au chapitre "Généralités sur le montage des 

modules optionnels (Page 52)".

Marche à suivre pour le montage du module d'alarme
1. Ouvrez le positionneur conformément à la description pour chaque version :

– Ouvrir les appareils en version standard et à sécurité intrinsèque (Page 52)

– Ouvrir un appareil en version "enveloppe antidéflagrante" (Page 56)

2. Poussez le module d'alarme dans le support sous l'électronique de base. Veillez à ce qu'il 
atteigne la butée.

3. Raccordez le module à l'électronique de base. Utilisez pour cela le câble à ruban plat à 8 
broches inclus.

4. Fermez le positionneur conformément à la description pour chaque version :

– Fermer les appareils en version standard et à sécurité intrinsèque (Page 54)

– Fermer un appareil en version "enveloppe antidéflagrante" (Page 59)
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4.5.4 Module d'alarme à détecteurs à fente (SIA) 6DR4004 6G/-8G

Fonction
Si des messages de valeurs limites électriquement indépendants de l'appareil de base 
s'avèrent nécessaires, on utilise le module d'alarme à détecteurs à fente avec les détecteurs 
à fente au lieu du module d'alarme standard. 

● Une sortie binaire permet de transmettre un message d'alarme groupé. Veuillez vous 
référer à la fonction du module d'alarme. La sortie binaire sans potentiel est réalisée comme 
sortie à semi-conducteurs avec auto-signalisation de défaillances.

● Les deux autres sorties TOR servent à la signalisation des deux valeurs limites réglables 
mécaniquement L1 et L2 par des détecteurs à fente. Ces deux sorties binaires sont 
électriquement indépendantes du reste de l'électronique.

Caractéristiques d'équipement

① Logement des rondelles de réglage ② Vis spéciale
③ Tige ④ Rondelle de réglage supérieure pour valeur limite 

L1, bornes 41/42
⑤ Rondelle de réglage inférieure pour va‐

leur limite L2, bornes 51/52
⑥ Sorties TOR

Figure 4-17 Représentation schématique du module SIA

Le module d'alarme à détecteurs à fente, ou module SIA, est doté de trois sorties TOR ⑥.

Conditions
● Vous connaissez la procédure décrite au chapitre "Généralités sur le montage des modules 

optionnels (Page 52)".
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Marche à suivre pour le montage du module d'alarme à détecteurs à fente
1. Ouvrez le positionneur comme décrit au chapitre "Ouvrir les appareils en version standard 

et à sécurité intrinsèque (Page 52)".

2. Débranchez les câbles plats de l'électronique de base.

3. Dévissez les deux vis de fixation de l'électronique de base. Retirez l'électronique de base.

4. Introduisez le module SIA du haut vers le bas jusqu'au guide supérieur de la carte de circuit 
imprimé du support.

5. Poussez le module d'environ 3 mm vers la droite dans le guide de carte imprimée du 
support.

6. Vissez la vis spéciale ② dans l'axe du positionneur à travers le module. Appliquez 
un couple de 2 Nm à la vis spéciale ②.

Remarque
Tige dans le logement de rondelle de réglage

Une tige ③ est enfoncée dans le logement ① de la rondelle de réglage. 
1. Alignez la tige ③ avec la rainure de la vis spéciale avant d'insérer la tête de la vis 

spéciale ② dans le logement ① de la rondelle de réglage.
2. Tournez simultanément le logement ① de la rondelle de réglage et la vis spéciale ② 

pour faciliter l'introduction de la tige ③ dans la rainure de la vis spéciale ②.

7. Réglez les valeurs limites L1 et L2 comme décrit ci-après.

8. Un cache isolant (jaune) est nécessaire au-dessus du module. Il est fourni avec le module. 
Posez le cache isolant d'un seul côté sous la surface de contact du support pour 
l'électronique de base. Les ouvertures du cache doivent s'insérer dans les traverses 
correspondantes du support. Tordez les parois du support un peu vers l'extérieur pour 
presser le cache isolant. 
Appuyez fortement sur l'autre extrémité jusqu'à ce que le cache isolant se trouve sous la 
surface de contact de l'électronique de base. Les ouvertures du cache isolant doivent 
s'insérer dans les traverses correspondantes du support.

9. Placez l'électronique de base sur les quatre attaches du support.

10.Vissez les deux vis de fixation de l'électronique de base. Serrez les vis.

11.Rétablissez toutes les liaisons électriques entre l'électronique de base et les modules 
optionnels.

12.Reliez l'électronique de base aux modules optionnels et au potentiomètre. Utilisez les 
câbles plats correspondants.

13.Posez le cache du module fourni. Veillez à ne pas coincer les câbles plats.

Remarque
Cache du module

N'utilisez pas le couvercle de module standard. Le cache de module fourni a une ouverture 
plus grande.
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14.Dans le jeu d'étiquettes fourni, sélectionnez celles qui sont déjà présentes sur le modèle 
standard du cache de module. Collez les étiquettes sélectionnées correspondant à la 
version standard sur le couvre-module monté.

15.Fermez le positionneur comme décrit au chapitre "Fermer les appareils en version standard 
et à sécurité intrinsèque (Page 54)".

Procédure pour déterminer l'état de commutation des détecteurs à fente
Pour déterminer l'état de commutation, il vous faut un appareil d'affichage approprié. Utilisez 
par exemple l'initiateur-testeur de type 2 / Ex de la société Pepperl + Fuchs.

1. Raccordez l'appareil d'affichage aux bornes suivantes du module SIA :

– 41 et 42

– 51 et 52

2. Faites une lecture de l'état de commutation des détecteurs à fente.

Procédure pour régler les valeurs limites L1 et L2
Les numéros d'ordre dans le texte suivant se rapportent au schéma en haut dans ce chapitre. 
Pour régler les valeurs limites, procédez comme suit :

1. Placez le servomoteur sur la première position mécanique souhaitée.

2. Ajustez manuellement la rondelle de réglage supérieure ④ jusqu'au changement du signal 
de sortie aux bornes 41 et 42. Pour définir un changement High-Low ou Low-High, procédez 
comme suit :

– Tournez la rondelle de réglage ④ au-delà du seuil de commutation jusqu'au seuil de 
commutation suivant.

3. Placez le servomoteur sur la deuxième position mécanique souhaitée.

4. Ajustez manuellement la rondelle de réglage inférieure ⑤ jusqu'au changement du signal 
de sortie aux bornes 51 et 52. Pour définir un changement High-Low ou Low-High, procédez 
comme suit :

– Tournez la rondelle de réglage ⑤ au-delà du seuil de commutation jusqu'au seuil de 
commutation suivant. 

Remarque
Déplacement de la rondelle de réglage

Les rondelles de réglage ④ et ⑤ sont relativement difficiles à déplacer, ceci pour éviter 
tout déplacement involontaire en cours de fonctionnement. Un ajustement plus simple et 
plus précis est possible si vous réduisez le frottement statique de manière temporaire. 
● Pour ce faire, déplacez plusieurs fois le servomoteur sur la course en tenant 

fermement les rondelles de réglage ④ et ⑤. 
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4.5.5 Module de contacts limites 6DR4004-6K/-8K

Fonction
Le module sert à la signalisation de deux valeurs limites. Les valeurs limites sont signalées à 
l'aide de contacts de commutation galvaniques.

Caractéristiques d'équipement

① Logement des rondelles de réglage ④ Rondelle de réglage supérieure pour va‐
leur limite L1, bornes 51/52

② Vis spéciale ⑤ Rondelle de réglage inférieure pour valeur 
limite L2, bornes 41/42

③ Tige   
Figure 4-18 Représentation schématique du module de contacts limites

Le module de contacts de valeurs limites comprend :   

● Une sortie binaire pour la transmission d'un message d'alarme groupé. Veuillez vous référer 
aux caractéristiques d'équipement du module d'alarme.

● Deux commutateurs pour le signalement de deux valeurs limites réglables mécaniquement. 
Ces deux commutateurs sont électriquement indépendants du reste de l'électronique.

Voir aussi
Généralités sur le montage des modules optionnels (Page 52)

Condition préalable
● Vous connaissez la procédure décrite au chapitre "Généralités sur le montage des modules 

optionnels (Page 52)".
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Marche à suivre pour le montage du module de contacts limites
1. Ouvrez le positionneur comme décrit au chapitre "Ouvrir les appareils en version standard 

et à sécurité intrinsèque (Page 52)".

2. Débranchez les câbles plats de l'électronique de base.

3. Dévissez les deux vis de fixation de l'électronique de base. Retirez l'électronique de base.

4. Introduisez le module de contacts limites du haut vers le bas jusqu'au guide supérieur de 
carte imprimée du support.

5. Poussez le module d'environ 3 mm vers la droite dans le guide de carte imprimée du 
support.

6. Vissez la vis spéciale ② dans l'axe du positionneur à travers le module. Appliquez 
un couple de 2 Nm à la vis spéciale ②.

Remarque
Tige dans le logement de rondelle de réglage

Une tige ③ est enfoncée dans le logement ① de la rondelle de réglage. 
1. Alignez la tige ③ avec la rainure de la vis spéciale avant de pousser la tête de la vis 

spéciale ② dans le logement ① de la rondelle de réglage.
2. Tournez simultanément le logement ① de la rondelle de réglage et la vis spéciale ② 

pour faciliter l'introduction de la tige ③ dans la rainure de la vis spéciale ②.

7. Réglez les valeurs limites L1 et L2 comme décrit ci-après.

8. Un cache isolant (jaune) est nécessaire au-dessus du module. Il est fourni avec le module. 
Posez le cache isolant d'un seul côté sous la surface de contact du support pour 
l'électronique de base. Les ouvertures du cache isolant doivent s'insérer dans les traverses 
correspondantes du support. Tordez les parois du support un peu vers l'extérieur pour 
presser le cache isolant. 
Appuyez fortement sur l'autre extrémité jusqu'à ce que le cache isolant se trouve sous la 
surface de contact de l'électronique de base. Les ouvertures du cache isolant doivent 
s'insérer dans les traverses correspondantes du support.

9. Placez l'électronique de base sur les quatre attaches du support.

10.Vissez les deux vis de fixation de l'électronique de base. Serrez les vis.

11.Rétablissez toutes les liaisons électriques entre l'électronique de base et les modules 
optionnels.

12.Reliez l'électronique de base aux modules optionnels et au potentiomètre. Utilisez les 
câbles plats correspondants.

13.Posez le cache du module fourni. Veillez à ne pas coincer les câbles plats.

Remarque
Cache du module

N'utilisez pas le couvercle de module standard. Le cache de module fourni a une ouverture 
plus grande.

14.Fermez le positionneur comme décrit au chapitre "Fermer les appareils en version standard 
et à sécurité intrinsèque (Page 54)".
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Procédure pour régler les valeurs limites L1 et L2
1. Placez le servomoteur sur la première position mécanique souhaitée.

2. Ajustez manuellement la rondelle de réglage supérieure ④ jusqu'au changement du signal 
de sortie aux bornes 51 et 52. Pour définir un changement High-Low ou Low-High, procédez 
comme suit :

– Tournez la rondelle de réglage au-delà du seuil de commutation jusqu'au seuil de 
commutation suivant.

3. Placez le servomoteur sur la deuxième position mécanique souhaitée.

4. Ajustez manuellement la rondelle de réglage inférieure ⑤ jusqu'au changement du signal 
de sortie aux bornes 41 et 42. Pour définir un changement High-Low ou Low-High, procédez 
comme suit :

– Tournez la rondelle de réglage au-delà du seuil de commutation jusqu'au seuil de 
commutation suivant.

Remarque
Déplacement de la rondelle de réglage

Les rondelles de réglage ④ et ⑤ sont relativement difficiles à déplacer, ceci pour éviter 
tout déplacement involontaire en cours de fonctionnement. Un ajustement plus simple et 
plus précis est possible si vous réduisez le frottement statique de manière temporaire. 
● Pour ce faire, déplacez plusieurs fois le servomoteur sur la course en tenant 

fermement les rondelles de réglage ④ et ⑤. 
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4.5.6 Module NCS interne (iNCS) 6DR4004-5L/-5LE

Fonction
Détection de position sans contact et sans usure

Caractéristiques d'équipement

① Module NCS interne 6DR4004-5L ④ Molette de réglage du support d'aimant
② Cache isolant, jaune ⑤ Molette de réglage de l'accouplement à friction (ino‐

pérante)
③ Câble plat su module NCS interne   

Figure 4-19 Représentation schématique du montage du module NCS interne
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Conditions
● Vous connaissez la procédure générale décrite au chapitre "Généralités sur le montage des 

modules optionnels (Page 52)".

● L'emplacement d'enfichage requis pour le module NCS interne (iNCS) est libre dans le 
support. Les modules optionnels suivants utilisent le même emplacement dans le support :

– module d'alarme

– module SIA

– module de contacts limites

– module NCS interne

● Le positionneur est ou sera monté directement sur l'armature au-dessus de l'axe du 
positionneur.

Marche à suivre 
1. Ouvrez le positionneur conformément à la description pour chaque version :

– Ouvrir les appareils en version standard et à sécurité intrinsèque (Page 52)

– Ouvrir un appareil en version "enveloppe antidéflagrante" (Page 56)

2. Débranchez les câbles plats de l'électronique de base.

3. Dévissez les deux vis de fixation de l'électronique de base. 

4. Retirez l'électronique de base.

5. Enfichez le connecteur du câble plat (A) à l'emplacement indiqué dans la figure ci-dessous. 
Remarque :  les anciennes versions du positionneur ne présentent pas encore 
d'emplacement pour le câble plat (A). Dans ce cas, fixez le câble plat au conteneur à l'aide 
d'un attache-câble.

6. Vissez la vis spéciale ⑥ dans l'axe du positionneur. 
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7. Appliquez un couple de 2 Nm à la vis spéciale.

8. Pressez la molette de réglage du support d'aimant ④ sur la vis spéciale ⑥ de 
l'accouplement à friction jusqu'à ce qu'un enclenchement se fasse entendre.

Montage du module NCS interne
1. Placez le câble plat ③ du module NCSinterne ① vers le haut avant de pousser le module 

NCS interne dans le support.

2. Poussez le module NCS interne ① dans le support sous l'électronique de base jusqu'à ce 
qu'il s'enclenche de manière audible.

3. Un cache isolant (jaune) est nécessaire au-dessus du module. Il est fourni avec le module. 
Posez le cache isolant ② d'un seul côté sous la surface de contact du support pour 
l'électronique de base. Les ouvertures du cache isolant doivent s'insérer dans les traverses 
correspondantes du support. 

4. Tordez les parois du support un peu vers l'extérieur pour presser le cache isolant. 

5. Appuyez fortement sur l'autre extrémité jusqu'à ce que le cache isolant se trouve sous la 
surface de contact de l'électronique de base. Les ouvertures du cache doivent s'insérer 
dans les traverses correspondantes du support.

Monter l'électronique de base et fermer le positionneur
1. Placez l'électronique de base sur les quatre attaches du support.

2. Vissez les deux vis de fixation de l'électronique de base.

3. Serrez les vis.
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4. Enfichez la fiche du câble plat du module NCS interne ① dans l'électronique de base du 
positionneur. 
Remarque pour module de signalisation en retour de position intégré : rétablissez la liaison 
électrique entre l'électronique de base et le module de signalisation en retour de position.

5. Posez le cache du module fourni. Veillez à ne pas coincer les câbles plats.

Remarque
Cache du module

N'utilisez pas le couvercle de module standard. Le cache de module fourni a une ouverture 
plus grande.

6. Fermez le positionneur conformément à la description pour chaque version :

– Fermer les appareils en version standard et à sécurité intrinsèque (Page 54)

– Fermer un appareil en version "enveloppe antidéflagrante" (Page 59)

Résultat
Le module est monté et relié à l'électronique de base du positionneur. Paramétrez maintenant 
le module avec le paramètre "1.YFCT (Page 149)".

Voir aussi
Aperçu des paramètres d'initialisation 1 à 5 (Page 141)

4.5.7 Module filtre CEM 6DR4004-6F/-8F

Fonction
Un module de filtrage CEM est indispensable si vous utilisez le positionneur avec un capteur 
de position externe, comme un potentiomètre ou un capteur NCS. Le module de filtrage CEM 
constitue l'interface entre les capteurs de position externes et l'électronique de base du 
positionneur. Le module protège le positionneur des influences électromagnétiques.

Caractéristiques d'équipement

① Bloc de commutateur 1
② Bloc de commutateur 2
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Figure 4-20 Représentation schématique du module filtre CEM

● Protection CEM

● Raccordement à l'électronique de base

● Bornes pour :

– Potentiomètres externes avec 3 kΩ, 5 kΩ ou 10 kΩ

– Signaux 0 à 20 mA

– Signaux 0 à 10 V

Conditions
● Vous connaissez la procédure générale décrite au chapitre "Généralités sur le montage des 

modules optionnels (Page 52)".

● Vous possédez au moins l'un des modules suivants :

– Module filtre CEM 6DR4004-8F / Analog Input Module (AIM) - nEx

– Module filtre CEM 6DR4004-6F / Analog Input Module (AIM) - Ex

● Tout module optionnel précédemment intégré a été retiré.

● Vous disposez de l'un des systèmes de détection de déplacement externes / Position 
Transmitters suivants :

– Capteur NCS 6DR4004-.N*

– Boîtier en polycarbonate avec potentiomètre C73451-A430-D78

– Boîtier en aluminium avec potentiomètre 6DR4004-1ES

– Boîtier en aluminium avec NCS 6DR4004-2ES

– Boîtier en aluminium avec NCS et module SIA / Inductive Limit Switch (ILS) 
6DR4004-3ES

– Boîtier en aluminium avec NCS et Mechanic Limit Switch (MLS) 6DR4004-4ES
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Procédure de montage du module de filtrage CEM

① Bornes du module de filtrage CEM ⑤ Electronique de base
② Molette jaune pour bloquer la détection de dé‐

placement
⑥ Vis

③ Positionneur ⑦ Module filtre CEM 6DR4004-6F/-8F
④ Fiche du câble ruban du potentiomètre intégré 

ou fiche du câble ruban du module de filtrage 
CEM

  

Figure 4-21 Montage du module de filtrage CEM 

1. Ouvrez le positionneur comme décrit au chapitre "Ouvrir les appareils en version standard 
et à sécurité intrinsèque (Page 52)".

2. Débranchez les câbles plats de l'électronique de base.

3. Dévissez les deux vis de fixation de l'électronique de base ⑤. 

4. Retirez l'électronique de base.

5. Desserrez la vis ⑥ dans la zone de raccordement du positionneur.

6. Enfichez le connecteur du câble ruban (A) à l'emplacement conformément à la 
représentation suivante.
Remarque :  les anciennes versions du positionneur ne présentent pas encore 
d'emplacement pour le câble plat (A). Dans ce cas, fixez le câble plat au conteneur à l'aide 
d'un attache-câble.

7. Fixez le module filtre CEM en position à l'aide de la vis ⑥.

8. Placez l'électronique de base ⑤ sur les quatre attaches du support.
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9. Vissez les deux vis de fixation de l'électronique de base ⑤. 

10.Serrez les vis.

11.Enfichez la fiche du câble ruban ④ du module de filtrage CEM dans l'électronique de base 
du positionneur. 

12.Établissez toutes les liaisons électriques entre l'électronique de base et les modules 
optionnels.

13.Fermez le positionneur comme décrit au chapitre "Fermer les appareils en version standard 
et à sécurité intrinsèque (Page 54)".
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Raccordement 5
5.1 Consignes de sécurité fondamentales

ATTENTION

Levier de détection de déplacement

Risque d'écrasement et de cisaillement avec les kits de montage qui utilisent un levier pour la 
détection de déplacement. Lors de la mise en service ou en cours de fonctionnement, le levier 
peut provoquer le sectionnement ou l'écrasement de membres. Risque de blessure lorsque 
l'opérateur travaille sur les vannes de régulation en raison de la force d'actionnement élevée 
du servomoteur pneumatique.
● Une fois le montage du positionneur et du kit de montage achevé, ne restez pas dans la 

zone de déplacement du levier.

ATTENTION

Version à sécurité intrinsèque (Ex i)

Risque d'explosion en atmosphère explosible

Pour la version à sécurité intrinsèque, seuls des circuits électriques à sécurité intrinsèque 
certifiés peuvent être raccordés en tant que circuit d'énergie auxiliaire, circuit de commande 
et circuit de signalisation.
● Assurez-vous que les sources d'alimentation des circuits utilisés sont à sécurité 

intrinsèque.

ATTENTION

Câbles, presse-étoupes et/ou connecteurs non adaptés

Risque d'explosion en zones à risques.
● Utilisez uniquement les presse-étoupes /connecteurs qui sont conformes aux exigences 

du mode de protection correspondant.
● Serrez les presse-étoupes en respectant les couples indiqués au chapitre 

in Caractéristiques techniques (Page 251).
● Fermez les entrées de câble destinées aux raccordements électriques.
● En cas de remplacement des presse-étoupes, utilisez uniquement des presse-étoupes du 

même type.
● Après l'installation, vérifiez que les câbles sont bien serrés.
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IMPORTANT

Condensation à l'intérieur de l'appareil

La formation de condensation peut endommager l'appareil si la différence de température 
entre le transport ou le lieu de stockage et le site de montage est supérieure à 20 °C (36 °F).
● Avant de mettre en service l'appareil, laissez-le s'adapter à son nouvel environnement 

pendant quelques heures.

IMPORTANT

Température ambiante trop élevée

Endommagement de la gaine du câble.
● Pour une température ambiante ≥ 60 °C (140 °F), n'utilisez que des câbles résistants à la 

chaleur adaptés à une température ambiante d'au moins 20 °C (36 °F) plus élevée.

ATTENTION

Alimentation incorrecte

Risque d'explosion en zones dangereuses résultant d'une alimentation incorrecte.
● Connectez l'appareil en respectant l'alimentation et les circuits de signaux spécifiés. Les 

spécifications pertinentes peuvent être consultées dans les certificats, au 
chapitre Caractéristiques techniques (Page 251) ou sur la plaque signalétique.

ATTENTION

Liaison équipotentielle manquante

Risque d'explosion dû aux courants compensateurs ou aux courants d'allumage en raison 
d'une liaison équipotentielle manquante.
● Assurez-vous que l'appareil présente une équipotentialité complète.

Exception : pour les appareils dotés du type de protection "Sécurité intrinsèque Ex i", ne pas 
connecter la liaison équipotentielle peut être admis.

ATTENTION

Terminaisons de câbles non protégées

Risque d'explosion dû à des extrémités de câble non protégées dans des zones à risque.
● Protégez les extrémités des câbles non utilisées conformément à la norme CEI/EN 

60079-14.
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ATTENTION

Pose de câbles blindés incorrecte

Risque d'explosion à travers les courants de compensation entre les zones à risques et les 
zones sans risques.
● Les câbles blindés qui pénètrent dans les zones à risques doivent être mis à la terre 

uniquement à une extrémité.
● Si la mise à la terre est requise pour les deux extrémités, utilisez un conducteur 

d'égalisation de potentiel.

ATTENTION

Raccordement de l'appareil sous tension

Risque d'explosion en atmosphère explosible.
● Ne raccordez des appareils en atmosphère explosible que lorsqu'ils sont hors tension.

Exceptions :
● Les appareils du mode de protection contre l'inflammation à sécurité intrinsèque "Ex i" 

peuvent être également raccordés sous tension dans des zones à risque d'explosion.
● Pour le mode de protection "Sécurité augmentée ec" (zone 2), les exceptions sont 

abordées dans le certificat correspondant.

ATTENTION

Choix du type de protection incorrect

Risque d'explosion dans les zones explosives.

Cet appareil est homologué pour différents types de protection. 
1. Choisissez l'un des types de protection.
2. Raccordez l'appareil en fonction du type de protection choisi.
3. Afin d'éviter toute erreur d'utilisation par la suite, masquez les types de protection qui ne 

sont pas utilisés en permanence sur la plaque signalétique.

IMPORTANT

Presse-étoupe/couple de serrage standard

Endommagement de l'appareil.
● Pour des raisons d'étanchéité (degré de protection IP du boîtier) et de résistance requise 

à la traction, pour un presse-étoupe standard M20x1,5, utilisez uniquement des câbles 
avec un diamètre de câble ≥ 8 mm ou, dans le cas d'un diamètre inférieur, un joint 
d'étanchéité approprié.

● Le positionneur est fourni avec un adaptateur lorsqu'il s'agit du modèle NPT. Veillez à ne 
pas dépasser le couple de serrage maximal admissible de 10 Nm lors de la mise en place 
d'une contre-pièce dans l'adaptateur.
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PRUDENCE

Tension de commutation max. CA/CC avec l'homologation UL E344532

L'utilisation du module de contacts limites 6DR4004-6K est autorisée pour des positionneurs 
avec homologation UL. La tension d'alimentation max. est ici de 30 V CA/CC.

L'utilisation du module de contacts limites 6DR4004-8K n'est pas autorisée pour des 
positionneurs avec homologation UL.

Un non-respect de cette tension max. rend caduque l'homologation UL pour le positionneur. 

Fonctionnement à deux fils

IMPORTANT

Raccordement de la source de tension à l'entrée de courant

Endommagement de l'appareil lorsqu'une source de tension est raccordée à l'entrée de 
courant Iw (bornes 6 et 7).
● Ne raccordez jamais l'entrée de courant Iw à une source de tension à basse valeur ohmique 

sous peine de détruire le positionneur. 
● Utilisez toujours une source de courant à haute valeur ohmique. 
● Respectez la limite de destruction statique dans le "Caractéristiques électriques 

(Page 260)".

Remarque
Amélioration de l'immunité aux perturbations
● Disposez les câbles de signaux séparément des câbles de tension > 60 V.
● Utilisez des câbles dotés de fils torsadés.
● Éloignez l'appareil et les câbles des champs électromagnétiques forts.
● Tenez compte des conditions de communication indiquées dans le 

chapitre Caractéristiques électriques (Page 260).
● Utilisez des câbles blindés pour garantir le respect de toutes les spécifications selon HART/

PA/FF/Modbus/EIA-485/Profibus DP.

Compatibilité électromagnétique
Le boîtier en polycarbonate est doté d'un revêtement intérieur métallisé pour accroître la 
compatibilité électromagnétique (CEM) par rapport au rayonnement haute fréquence. Ce 
blindage est relié de manière électriquement conductrice avec les douilles filetées illustrées ci-
dessous. 

Veuillez noter que cette protection n'est efficace que si vous reliez au moins une de ces douilles 
à des armatures mises à la terre via des éléments de montage conducteurs (nus).
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Blindage
Figure 5-1 Plateau inférieur ①

5.2 Raccordement électrique

5.2.1 Schéma de raccordement de l'électronique de base

① Zone sans risque d'explosion ④ Entrée TOR 1
② Zone à risque d'explosion ⑤ Source de signal
③ Electronique de base ⑥ HART-Communicator
nEx = Version sans protection contre l'explosion

Figure 5-2 Modèle 2 fils
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① Zone sans risque d'explosion ④ Entrée TOR 1
② Zone à risque d'explosion ⑤ Source de signal
③ Electronique de base ⑥ HART-Communicator
nEx = Version sans protection contre l'explosion

Figure 5-3 Modèle à 2/3/4 fils, avec type de raccordement 2 fils

① Zone sans risque d'explosion ⑤ Source d'alimentation
② Zone à risque d'explosion ⑥ Source de signal
③ Electronique de base ⑦ HART-Communicator
④ Entrée TOR 1  nEx = Version sans protection contre l'explosion

Figure 5-4 Version à 2/3/4 fils, avec type de raccordement 3 fils

Raccordement
5.2 Raccordement électrique

SIPART PS2 avec 4 à 20 mA/HART
82 Instructions de service, 01/2019, A5E00074632-AD



① Zone sans risque d'explosion ⑤ Source d'alimentation
② Zone à risque d'explosion ⑥ Source de signal
③ Electronique de base ⑦ HART-Communicator
④ Entrée TOR 1  nEx = Version sans protection contre l'explosion

Figure 5-5 Version à 2/3/4 fils, avec type de raccordement 4 fils
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5.2.2 Schéma de raccordement split range

① Zone sans risque d'explosion ⑥ Appareil 2
② Zone à risque d'explosion ⑦ Plage de réglage 2
③ Appareil 1 ⑧ Entrée TOR 2
④ Plage de réglage 1 ⑨ Source du signal
⑤ Entrée TOR 1 ⑩ Source d'alimentation
 nEx = Version sans protection contre l'explosion ⑪ HART Communicator

Figure 5-6 Montage en série de deux positionneurs, par exemple split range
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5.2.3 Modules optionnels

5.2.3.1 Module d'alarme 6DR4004-6A et -8A

① Zone à atmosphère non explosible ⑤ Message de défaut
② Zone à atmosphère explosible ⑥ Valeur limite
③ Module d'alarme ⑦ Amplificateur de commutation
④ Entrée TOR 2 ⑧ Sortie d'alarme
nEx = Version sans protection contre l'explosion

Figure 5-7 Module d'alarme
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5.2.3.2 Module de signalisation en retour de position 6DR4004-6J et -8J

E

I

61

62

① Zone à atmosphère non explosible ④ Sectionneur d'alimentation
② Zone à risque d'explosion ⑤ Source d'alimentation
③ Module de signalisation en retour de position nEx = Version sans protection contre l'explosion

Figure 5-8 Analog Output Module (AOM)

5.2.3.3 Module SIA 6DR4004-6G et -8G

① Zone sans risque d'explosion ④ Message de défaut
② Zone à risque d'explosion ⑤ Valeur limite
③ Module SIA ⑥ Amplificateur de commutation
nEx = Version sans protection contre l'explosion

Figure 5-9 Module SIA
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5.2.3.4 Module de contacts limites 6DR4004-6K et -8K

DANGER

Alimentation par tension de contact dangereuse

Veuillez respecter les règles de sécurité suivantes lorsque vous mettez les contacts de 
commutation du module 6DR4004-8K sous tension de contact dangereuse :
1. Mettez l'appareil hors tension. Utilisez pour cela un organe de mise hors tension placé à 

proximité de l'appareil.
2. Assurez-vous que l'appareil est à l'abri de toute remise sous tension involontaire.
3. Vérifiez l'absence effective de tension dans l'appareil.

PRUDENCE

Tension de commutation max. CA/CC avec l'homologation UL E344532

L'utilisation du module de contacts limites 6DR4004-6K est autorisée pour des positionneurs 
avec homologation UL. La tension d'alimentation max. est ici de 30 V CA/CC.

L'utilisation du module de contacts limites 6DR4004-8K n'est pas autorisée pour des 
positionneurs avec homologation UL.

Un non-respect de cette tension max. rend caduque l'homologation UL pour le positionneur. 

Schéma de raccordement module de contacts limites 6DR4004-6K et -8K

① Zone sans risque d'explosion ⑤ Valeur limite
② Zone à risque d'explosion ⑥ Amplificateur de commutation
③ Module de contacts limites ⑦ Sortie de commutation
④ Message de défaut   

Figure 5-10 Module de contacts limites
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Procédure
1. Desserrez la vis ① du couvercle transparent ②.

2. Tirez le couvercle transparent ② jusqu'à la butée avant.

3. Vissez chaque câble en position dans la borne correspondante.

4. Poussez le couvercle transparent ② jusqu'à la butée de l'électronique de base.

5. Resserrez la vis ① du couvercle transparent ②.

6. Fixez les câbles de chaque commutateur deux par deux à l'éclisse du circuit imprimé. 
Utilisez pour cela les serre-câbles fournis ③.

① Vis
② Couvercle
③ Serre-câble

Figure 5-11 Raccordement des câbles
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5.2.3.5 Module filtre CEM 6DR4004-6F/-8F

Marche à suivre
1. Raccordez la détection de déplacement externe comme suit :

1

① Le raccordement de la borne Vcc n'est nécessaire que pour 6DR4004-2ES, -3ES et -4ES.

2. En cas d'utilisation de potentiomètres ou de sources de signaux externes, configurez les 
blocs de commutateur conformément au tableau suivant :

Étendue de mesu‐
re

Bloc de commutateur 1  Bloc de commutateur 2

 S1-1 S1-2  S2-1 S2-2 S2-3 S2-4
6DR4004-.N/P/R 
(NCS)

ON OFF  ON OFF OFF OFF

C73451-A430-
D78

ON OFF  ON OFF OFF OFF

6DR4004-1ES / 
-2ES / -3ES / -4ES

ON OFF  ON OFF OFF OFF

10 ... 20 kΩ ON OFF  ON OFF OFF OFF
5 kΩ OFF ON  ON OFF OFF OFF
3 kΩ OFF OFF  ON OFF OFF OFF
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Étendue de mesu‐
re

Bloc de commutateur 1  Bloc de commutateur 2

 S1-1 S1-2  S2-1 S2-2 S2-3 S2-4
20 mA OFF OFF  ON OFF ON OFF
10 V OFF OFF  OFF ON OFF OFF

Voir aussi
'1.YFCT' Type de servomoteur (Page 149)

Module filtre CEM 6DR4004-6F/-8F (Page 73)

5.2.4 Version optionnelle connecteur M12

Ce chapitre indique quelle borne des appareils et des modules optionnels énumérés ci-après 
est reliée au point respectif du connecteur M12.

Remarque
Caractéristiques techniques

Tenez compte des spécifications sur les caractéristiques électriques figurant dans le certificat 
et/ou au chapitre "Caractéristiques techniques (Page 251)".

Vue de face

Désignation du pô‐
le

Couleur de fil con‐
necteur M12

1 brun
4 noir
3 bleu
2 blanc

5.2.4.1 Connecteur M12 de l'appareil de base
Vous disposez d'un positionneur 6DR50/1..-0.R..  ou  6DR50/1..-0.S.. Dans ce modèle du 
positionneur, l'entrée de courant IW 4 à 20 mA de l'électronique de base est reliée au moyen du 
connecteur M12.

Tableau 5-1 Tableau d'affectation

Borne entrée de courant Désignation du pôle
6 (+) 1 - brun
Connexion des blindages boîtier 4 - noir
7 et 8 (-) 3 - bleu
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5.2.4.2 Connecteur M12 pour raccordement du module de signalisation en retour de position 
6DR4004-6J / 8J (-Z D53)

Vous disposez d'un positionneur avec suffixe de référence -Z référence abrégée D53. Dans ce 
modèle du positionneur, la sortie de courant du module de signalisation en retour de position 
est reliée électriquement au connecteur M12.

Tableau 5-2 Tableau d'affectation

Borne sortie de courant Désignation du pôle
61 (+) 1 - brun
Connexion des blindages boîtier 4 - noir
62 (-) 3 - bleu

5.2.4.3 Connecteur M12 pour raccordement du système externe de détection de position (-Z 
D54)

Vous disposez d'un positionneur avec suffixe de référence -Z référence abrégée D54. Dans ce 
modèle du positionneur, le module de filtrage CEM (6DR4004-6F) intégré est relié 
électriquement au connecteur M12. Le connecteur M12 vous permet de connecter le système 
de détection de position externe.

Tableau 5-3 Tableau d'affectation

Borne Désignation du pôle
POS (X1/2) 3 - bleu
VCC (X1/4) 1 - brun
GND (X1/1) 4 - noir
VREF (X1/3) 2 - blanc

5.2.4.4 Connecteur M12 pour raccordement du module d'alarme 6DR4004-6A / -8A (-Z D55)
Vous disposez d'un positionneur avec suffixe de référence -Z référence abrégée D55. Dans ce 
modèle du positionneur, la sortie de courant du module de signalisation en retour de position 
est reliée électriquement au connecteur M12.

Tableau 5-4 Tableau d'affectation

Borne sorties d'alarme Désignation du pôle
41 (+) 1 - brun
52 (-) 4 - noir
42 (-) 3 - bleu
51 (+) 2 - blanc
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5.2.4.5 Connecteur M12 pour raccordement du module SIA 6DR4004-6G /-8G (-Z D56)
Vous disposez d'un positionneur avec suffixe de référence -Z référence abrégée D56. Dans ce 
modèle du positionneur, les sorties du module SIA sont reliées électriquement au connecteur 
M12.

Tableau 5-5 Tableau d'affectation

Borne sorties d'alarme Désignation du pôle
41 (+) 1 - brun
52 (-) 4 - noir
42 (-) 3 - bleu
51 (+) 2 - blanc

5.2.4.6 Connecteur M12 pour raccordement du module de contacts limites 6DR4004-6K (-Z D57)
Vous disposez d'un positionneur avec suffixe de référence -Z référence abrégée D57. Dans ce 
modèle du positionneur, les sorties du module de contacts limites sont reliées électriquement 
au connecteur M12.

Tableau 5-6 Tableau d'affectation

Borne sorties d'alarme Désignation du pôle
41 (+) 1 - brun
52 (-) 4 - noir
42 (-) 3 - bleu
51 (+) 2 - blanc

5.3 Raccordement pneumatique

5.3.1 Consignes de sécurité de base pour le raccordement pneumatique

ATTENTION

Énergie auxiliaire pneumatique

Pour des raisons de sécurité, l'énergie auxiliaire pneumatique ne doit être activée après le 
montage que lorsque le positionneur est en mode de fonctionnement "manuel P" en présence 
d'un signal électrique. Ce mode est préréglé à la livraison.

Remarque
Prescriptions relatives à la qualité de l'air

Respectez les prescriptions relatives à la qualité de l'air, voir chapitre "Caractéristiques 
techniques > Caractéristiques pneumatiques (Page 252)".
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Remarque
Fuite

Une fuite entraîne une consommation d'air continuelle et le fait que le positionneur essaie en 
permanence de régler la différence de position, ce qui a pour conséquence l'usure prématurée 
de l'ensemble du dispositif de régulation.
● Vérifiez hors ligne avec le paramètre de diagnostic "11.LEAK" s'il y a une fuite.
● En présence d'une fuite, vérifiez l'étanchéité des raccords pneumatiques.

Voir aussi
Comportement en cas de défaillance des énergies auxiliaires (Page 95)

Changement du mode de fonctionnement (Page 101)

Valeur de diagnostic '11.LEAK - Test de fuite' (Page 210)

5.3.2 Raccordement pneumatique pour 6DR5..0/1/2/3

5.3.2.1 Constitution du raccord pneumatique

① Sortie : pression de réglage Y2 *)
② Entrée : arrivée d'air PZ
③ Sortie : pression de réglage Y1  
④ Évacuation d'air avec amortisseur de bruit, filetage G¼
*) pour les servomoteurs à double effet

Figure 5-12 Exemple de raccord pneumatique

5.3.2.2 Raccord pneumatique intégré
En montage intégré, dans le cas des servomoteurs à translation simple effet, les raccords 
pneumatiques ci-après se trouvent sur la face arrière de l'appareil de base :

● Pression de réglage Y1

● Evacuation d'air
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A la livraison, ces raccords sont fermés par des vis.

L'évacuation d'air est prévue pour former un tampon d'air sec pour instruments au niveau de 
l'espace de captage et de la chambre du ressort afin de prévenir les risques de corrosion.

① Pression de réglage Y1   
② Evacuation d'air   

Figure 5-13 Raccord pneumatique intégré

5.3.3 Raccordement pneumatique pour 6DR5..5/6

Montage
Les raccordements pneumatiques se situent sur le côté droit du positionneur.

① Etranglement Y2 *) ⑤ Sortie : Pression de réglage Y1
② Etranglement Y1 ⑦ Ventilation du boîtier (2x)
③ Sortie : Pression de réglage Y2 *) ⑥ Évacuation d'air
④ Entrée : Arrivée d'air PZ   
*) Pour les servomoteurs à effet double

Figure 5-14 Raccordement pneumatique dans un boîtier antidéflagrant
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5.3.4 Comportement en cas de défaillance des énergies auxiliaires

Vue d'ensemble
Le schéma d'ensemble suivant montre les versions de raccords pneumatiques pour les 
différents types de servomoteurs, l'effet de régulation et la position de sécurité après une 
défaillance de l'énergie auxiliaire.

PRUDENCE

Consignes à respecter avant d'intervenir sur la vanne de régulation

Avant d'entreprendre des travaux sur la vanne de régulation, vous devez mettre la vanne de 
régulation en position de sécurité. Assurez-vous que la vanne de régulation a atteint la 
position de sécurité. Si vous coupez seulement l'énergie auxiliaire pneumatique du 
positionneur, la position de sécurité ne sera éventuellement atteinte qu'après un certain 
temps d'attente.

Différence entre défaillance de l'énergie auxiliaire pneumatique et défaillance de l'énergie 
auxiliaire électrique :

● Une défaillance de l'énergie auxiliaire électrique signifie :

– Version 2 fils : défaillance de la source de signal 4 à 20 mA

– Version 3/4 fils : défaillance de la source d'alimentation 18 à 30 V

● Une défaillance de l'énergie auxiliaire pneumatique implique une interruption de l'arrivée 
d'air PZ.

Dans la version 3/4 fils, la position 0 % est prise en cas de défaillance de la source de signal 
0/4 à 20 mA.

Type de servomoteur Comportement en cas de défaillance de l'éner‐
gie auxiliaire : le servomoteur se met en position 
de sécurité

Fail in Place, suffixe de référence F01

Défaillance de l'éner‐
gie auxiliaire électrique

Défaillance de l'éner‐
gie auxiliaire pneumati‐
que

Défaillance de l'éner‐
gie auxiliaire électrique

Défaillance de l'éner‐
gie auxiliaire pneumati‐
que

Simple effet Y1 = purgé Y1 = purgé Y1 = fermé Y1 = fermé
Double effet Y1 = balayé

Y2 = purgé
Y1 = fermé
Y2 = fermé

Y1 = fermé
Y2 = fermé

Y1 = fermé
Y2 = fermé

5.4 Etranglements
● Pour atteindre des durées de réglage T > 1,5 s pour les petits servomoteurs, réduisez la 

puissance de l'air. Utilisez à cet effet les étranglements Y1 ① et Y2 ②.

● Ils réduisent la puissance de l'air en tournant vers la droite jusqu'à le bloquer complètement.
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● Pour régler les étranglements, il est recommandé de les fermer puis de les ouvrir lentement.

● Veillez à ce que les deux étranglements soient réglés à peu près de la même façon dans le 
cas des vannes à effet double.

① Etranglement Y1
② Étranglement Y2, modèle d'appareil pour servomoteurs à double effet uniquement *)
③ Vis à six pans creux 2,5 mm

Figure 5-15 Etranglements

*) Pour Fail in Place F01 à simple effet, l'étranglement Y2 ② n'est pas actif. 

Voir aussi
Raccordement pneumatique pour 6DR5..5/6 (Page 94)

Déroulement de l'initialisation automatique (Page 111)
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Commande 6
6.1 Éléments de commande

6.1.1 Écran

Introduction

Remarque
Taux de répétition d'affichage

Exploité dans des plages de température inférieures à -10 °C, l'affichage à cristaux liquides du 
positionneur devient lent et le taux de répétition d'affichage diminue considérablement.

L'affichage comporte deux lignes, lesquelles sont différemment segmentées. Les éléments de 
la ligne supérieure comprennent dans chaque cas 7 segments, tandis que la ligne inférieure en 
compte 14. Le contenu de l'affichage dépend du mode de fonctionnement sélectionné.

Options d'affichage selon le mode de fonctionnement
Une vue d'ensemble des options d'affichage selon le mode de fonctionnement vous est 
proposée ci-après.

Mode de fonctionne‐
ment

Présentation à l'écran Pos. Légende

Mode manuel P ① Réglage du potentiomètre [%]
② Voyant clignotant pour un état non initialisé.

Mode d'initialisation ① Réglage du potentiomètre [%]
② Affichage de l'état actuel de l'initialisation ou d'un 

message d'alarme.
③ Indicateur d'initialisation en cours ou de message 

d'alarme.

Configuration ① Valeur de paramètre
② Nom du paramètre
③ Numéro de paramètre
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Mode de fonctionne‐
ment

Présentation à l'écran Pos. Légende

Mode manuel (MAN) ① Position [%]
② Valeur de consigne [%]
③ Messages de défaut

Automatique (AUT) ① Position [%]
② Valeur de consigne [%]
③ Messages de défaut

Diagnostic ① Valeur de diagnostic
② Nom de diagnostic
③ Numéro de diagnostic

Voir aussi
Alarmes système avant l'initialisation (Page 199)

Changement du mode de fonctionnement (Page 101)

6.1.2 Touches

① Écran
② Touche de mode de fonctionnement
③ Touche de décrémentation
④ Touche d'incrémentation

Figure 6-1 Écran et touches du positionneur
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● Le positionneur dispose de trois touches de commande.

● La fonction des touches dépend du mode de fonctionnement sélectionné.

● Si le positionneur est doté d'un boîtier antidéflagrant, les touches sont protégées par un 
protège-touches. Pour ouvrir le protège-touches, desserrez au préalable la vis de 
verrouillage.

Remarque
Protège-touches

Dans le cas de positionneurs en boîtier antidéflagrant, le protège-touches empêche la 
pénétration de liquides. L'indice de protection IP66 / type 4X n'est pas garanti lorsque le 
boîtier ou le protège-touches est ouvert.

Vous devez retirer le couvercle du boîtier pour l'utilisation des touches d'un appareil de base ou 
d'un appareil doté d'une "sécurité intrinsèque".

Remarque
Degré de protection

L'indice de protection IP66 / type 4X n'est pas garanti tant que le positionneur est ouvert.

Fonction des touches :

● La touche  est utilisée pour la commutation entre les modes de fonctionnement et pour 
l'enchaînement des paramètres.

● La touche  est utilisée pour la sélection des valeurs de paramètre en mode de 
fonctionnement "Configuration". Cette touche est utilisée pour actionner le servomoteur 
dans le mode de fonctionnement "Mode manuel".

● La touche  est également utilisée pour la sélection des valeurs de paramètre en mode de 
fonctionnement "Configuration". Cette touche est utilisée pour actionner le servomoteur 
dans le mode de fonctionnement "Mode manuel".

Remarque
Ordre d'exécution

La pression simultanée des touches  et  permet d'activer les paramètres dans l'ordre 
inverse. 
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6.1.3 Version de firmware
Lorsque vous quittez le mode de fonctionnement "Configuration", la version actuelle du 
firmware s'affiche.

Figure 6-2 Exemple de version du firmware

6.2 Modes de fonctionnement

6.2.1 Vue d'ensemble des modes de fonctionnement
Vous disposez de cinq modes de fonctionnement pour l'exploitation du positionneur :

1. Mode manuel P (état à la livraison)

2. Mode de configuration et d'initialisation

3. Mode manuel (MAN)

4. Automatique (AUT)

5. Diagnostic
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6.2.2 Changement du mode de fonctionnement
La figure suivante illustre les modes de fonctionnement disponibles ainsi que le passage d'un 
mode à un autre.

+ +

+ +

> 5 s

> 5 s

> 5 s

> 5 s

> 2 s

> 2 s > 2 s

> 2 s

1 x 1 x
P

R
S

T

+

Mode de fonct. Affichage numérique (1)

P-fonctionnement

manuel

Configuration

Réglage du 

potentiomètre [%]

Non initialisé

Valeur du paramètre 

Numéro du paramètre

Nom du paramètre

Manuel

Automatique

Diagnostic

Position [%]

Code d'erreur

Mode et 

consigne [%]

Position [%]

Code d'erreur

Mode et 

consigne [%]

Valeur du 

diagnostic

Numéro du diagnostic

Nom du diagnostic

Figure 6-3 Changement de mode de fonctionnement

Voir aussi
Écran (Page 97)
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6.2.3 Vue d'ensemble du mode de configuration
La figure suivante présente le maniement du mode de fonctionnement "Configuration" et 
"Initialisation" :

Figure 6-4 Vue d'ensemble du mode de fonctionnement "Configuration"

6.2.4 Description des modes de fonctionnement

Mode manuel P

Remarque
Etat à la livraison

Lors de la livraison, le positionneur est paramétré par défaut en "mode manuel P".

L'écran du positionneur indique sur la ligne supérieure la position actuelle du potentiomètre. 
Sur la deuxième ligne de l'écran, "NOINI" clignote.

Vous actionnez le servomoteur avec les touches  ou .

Pour adapter le servomoteur au positionneur, passez au mode "Configuration".

L'initialisation complète du positionneur rend possible le déclenchement des alarmes ou de la 
signalisation en retour de position.

Configuration et initialisation
Pour accéder au mode "Configuration", appuyez pendant 5 secondes minimum sur la 
touche .
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Le mode "Configuration" vous permet d'adapter le positionneur individuellement à votre 
servomoteur et de lancer la mise en service ou l'initialisation.

Le positionneur signale le mode de fonctionnement "Configuration" avec un message d'alarme 
paramétrable. Une signalisation en retour de position ou un déclenchement des valeurs limites 
A1 et A2 n'est pas possible.

Remarque
Défaillance de l'énergie électrique auxiliaire

En cas de panne d'énergie électrique auxiliaire en cours de configuration, le positionneur réagit 
de la manière suivante au retour de l'énergie :
● Le positionneur passe au premier paramètre.
● Les réglages des valeurs déjà paramétrées sont conservés.

Pour enregistrer les valeurs de paramètre modifiées, quittez le mode "Configuration" ou passez 
à un autre paramètre. Lors du redémarrage du mode "Configuration", l'affichage à l'écran 
passe au dernier paramètre activé.

Mode manuel (MAN)
Dans ce mode de fonctionnement, le servomoteur est actionné avec les touches  ou . La 
position ainsi sélectionnée est conservée indépendamment du courant de consigne ou de 
l'éventuelle survenue de fuites.

Remarque
Accélérer le déplacement du servomoteur

Si vous souhaitez accélérer le déplacement du servomoteur, procédez comme suit :
1. Maintenez l'une des deux touches de direction enfoncée.
2. Appuyez simultanément sur la touche de direction non utilisée.

Remarque
Défaillance de l'alimentation électrique

Lorsque l'alimentation électrique est rétablie à la suite d'une panne, le positionneur passe en 
mode "Automatique".

Automatique (AUT)
Le mode automatique est le mode de fonctionnement habituel. Dans ce mode de 
fonctionnement, le positionneur compare la position de consigne à la position réelle. Le 
positionneur actionne le servomoteur jusqu'à ce que l'écart de réglage atteigne la zone morte 
paramétrable. S'il s'avère impossible d'atteindre la zone morte, un message d'alarme est émis.

Diagnostic
Pour appeler le mode "Diagnostic" à partir des modes de fonctionnement "Automatique" ou 
"Manuel", procédez comme suit :
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Appuyez simultanément sur les trois touches du positionneur pendant 2 secondes minimum.

Ce mode de fonctionnement vous permet d'appeler et d'afficher les données d'exploitation 
actuelles, par ex. :

● Nombre de courses totales

● Nombre de changements de direction

● Nombre de messages d'alarme

Remarque
Réglage du mode de fonctionnement

Le réglage des modes de fonctionnement "Automatique" et "Manuel" est conservé lors du 
passage au mode "Diagnostic". Le positionneur se comporte en fonction du mode de 
fonctionnement paramétré :
● En mode "Automatique", il est réglé sur la consigne spécifiée.
● En mode de fonctionnement "Mode manuel", la dernière position de réglage atteinte est 

maintenue.

Voir aussi
Aperçu (Page 109)

Vue d'ensemble des paramètres de diagnostic étendu A à U (Page 145)

Vue d'ensemble des valeurs de diagnostic (Page 206)

6.2.5 Optimisation des données du régulateur

Remarque
Initialisation

Initialisez le positionneur automatiquement avant d'adapter les paramétrages à vos besoins 
spécifiques.

Pendant le processus d'initialisation, le positionneur détermine automatiquement des données 
pour la qualité de régulation.

Les données définies sont optimisées pour une courte durée de réglage avec un léger 
dépassement.

L'optimisation des données permet d'accélérer le réglage ou de renforcer l'affaiblissement.

Les cas spéciaux suivants sont indiqués pour une optimisation ciblée des données :

● Petits servomoteurs avec des temps de réglage < 1 s.

● Exploitation avec boosters, décrite au chapitre "Mettre le booster en service (Page 321)"
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Procédure
1. Passez au mode de fonctionnement "Diagnostic".

2. Sélectionnez les paramètres de diagnostic. 

3. Appuyez simultanément sur les trois touches du positionneur pendant 2 secondes 
minimum.

4. Activez la fonction de réglage. Appuyez pendant 5 secondes minimum sur la touche  
ou .

Les valeurs de diagnostic modifiées entrent en vigueur immédiatement. Ceci permet par la 
suite de tester les effets sur le résultat de la régulation.

Pour optimiser les données du régulateur, modifiez les valeurs des paramètres de diagnostic 
indiqués ci-après.

Paramètres de diagnostic '23.IMPUP' Durée d'impulsion ouverture / '24.IMPDN' Durée d'impulsion 
fermeture

Ces paramètres de diagnostic vous permettent de déterminer, pour chaque direction de 
réglage, les durées d'impulsion minimales selon lesquelles le servomoteur se déplace par la 
suite. Dans ce cas, la valeur optimale dépend notamment du volume du servomoteur. Les 
petites valeurs provoquent de petits incréments de réglage et un pilotage fréquent du 
servomoteur. Les grandes valeurs présentent un avantage pour les servomoteurs avec un 
volume important. 

Remarque
Incréments de réglage
● Les valeurs trop petites ne produisent aucun déplacement.
● De grands incréments de réglage provoquent chez les petits servomoteurs également des 

mouvements importants.

Paramètres de diagnostic '28.SSUP' Zone de déplacement lent ouverture / '29.SSDN' Zone de 
déplacement lent fermeture

La zone de déplacement lent est la plage de l'écart de régulation moyen. Pour plus de détails 
sur la zone de déplacement lent, reportez-vous au chapitre "Fonctionnement (Page 30)".
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Choisissez des valeurs faibles afin d'atteindre des vitesses de réglage importantes même pour 
de petits écarts de régulation. Choisissez des valeurs élevées pour réduire le dépassement 
notamment pour des variations importantes de la consigne.

IMPORTANT

Dépassement ou vitesses de réglage trop lentes

Des valeurs trop petites peuvent provoquer un dépassement. 
● Entrez une valeur plus élevée. 

A proximité de l'état réglé, des valeurs trop grandes entraînent des vitesses de réglage lentes.
● Entrez une valeur plus faible.

Paramètres de diagnostic '47.PRUP' Prédiction ouverture / '48.PRDN' Prédiction fermeture
Ces paramètres de diagnostic ont un effet similaire à des facteurs d'affaiblissement et servent 
à régler la dynamique de régulation. Les modifications des valeurs de diagnostic ont les effets 
suivants :

● Les petites valeurs provoquent un réglage rapide avec dépassement.

● Les grandes valeurs provoquent un réglage lent sans dépassement.

Remarque
Grandeur de référence

Une grandeur de référence fixe est un réel avantage pour l'optimisation des données de 
régulation. Il convient donc de donner une valeur fixe à la zone morte du régulateur au 
paramètre '34.DEBA' au lieu de "Auto". 
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Mise en service 7
7.1 Consignes de sécurité fondamentales

ATTENTION

Levier de détection de déplacement

Risque d'écrasement et de cisaillement avec les kits de montage qui utilisent un levier pour la 
détection de déplacement. Lors de la mise en service ou en cours de fonctionnement, le levier 
peut provoquer le sectionnement ou l'écrasement de membres. Risque de blessure lorsque 
l'opérateur travaille sur les vannes de régulation en raison de la force d'actionnement élevée 
du servomoteur pneumatique.
● Une fois le montage du positionneur et du kit de montage achevé, ne restez pas dans la 

zone de déplacement du levier.

ATTENTION

Mise en service incorrecte dans les zones à risque

Défaillance de l'appareil ou risque d'explosion en zones à risques.
● Ne mettez pas l'appareil en service une fois qu'il a été monté complètement et raccordé 

conformément aux informations du chapitre Caractéristiques techniques (Page 251).
● Avant la mise en service, tenez compte des effets sur les autres appareils du système.

ATTENTION

Réduction de la protection contre l'explosion

Risque d'explosion dans des zones à risque si l'appareil est ouvert ou n'est pas correctement 
fermé.
● Fermez l'appareil en suivant la description des Installation et montage (Page 37).

ATTENTION

Ouverture de l'appareil sous tension

Risque d'explosion en zones à risque
● N'ouvrez l'appareil que lorsqu'il est hors tension.
● Avant la mise en service, vérifiez que le couvercle, les verrous de sécurité et les entrées 

de goulotte sont assemblés conformément aux instructions.

Exception : les appareils dotés du type de protection "Sécurité intrinsèque Ex i" peuvent aussi 
être ouverts lorsqu'ils sont sous tension dans des zones à risque.
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ATTENTION

Eau dans la conduite d'air comprimé

Endommagement de l'appareil et le cas échéant perte du mode de protection. En usine, le 
commutateur d'air de balayage est réglé sur la position "IN". En position "IN", de l'eau 
provenant de la conduite d'air comprimé peut entrer dans l'appareil via le système 
pneumatique lors de la première mise en service.
● Avant la mise en service, assurez-vous qu'il n'y a pas d'eau dans la conduite d'air 

comprimé.

Si vous ne pouvez pas vous assurer qu'il n'y a pas d'eau dans la conduite d'air comprimé :
● réglez le commutateur d'air de balayage sur la position "OUT". Vous empêchez ainsi que 

de l'eau provenant de la conduite d'air comprimé entre dans l'appareil.
● Ne remettez le commutateur d'air de balayage sur la position "IN" que lorsque toute l'eau 

a été évacuée de la conduite d'air comprimé.

PRUDENCE

Perte de type de protection

Si le boîtier est ouvert ou n'est pas correctement fermé, l'appareil est susceptible d'être 
endommagé. Le type de protection spécifié sur la plaque signalétique ou 
dans Caractéristiques techniques (Page 251) n'est plus garanti.
● Assurez-vous que l'appareil est bien fermé.

ATTENTION

Mise en service et exploitation en présence d'un message d'erreur

Si un message d'erreur apparaît, une opération correcte durant le procédé n'est plus garantie.
● Contrôlez la gravité de l'erreur.
● Corrigez l'erreur.
● Si l'erreur persiste :

– Mettez l'appareil hors service.
– Empêchez une nouvelle mise en service.

PRUDENCE

Augmentation du niveau de pression acoustique

Des modifications apportées à l'amortisseur de bruit du positionneur ou le montage de 
composants pneumatiques ou d'options pneumatiques sur le positionneur peuvent provoquer 
le dépassement d'un pic de pression acoustique de 80 dBA.
● Portez une protection auditive adaptée pour vous protéger de dommages de l'audition.

Mise en service
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Si le positionneur est utilisé avec du gaz naturel, vous devez observer et respecter les 
consignes de sécurité suivantes :

ATTENTION

Utilisation avec gaz naturel     
1. Seuls les positionneurs et modules optionnels qui sont raccordés avec des appareils 

d'alimentation en mode de protection "Sécurité intrinsèque, niveau de protection [ia]" 
peuvent fonctionner au gaz naturel.

2. L'utilisation d'un positionneur avec du gaz naturel dans un milieu clos est proscrite.
3. Dans des conditions d'exploitation normales, en raison du type de construction, du gaz 

naturel est constamment émis. C'est pourquoi une grande prudence est requise 
notamment lors des interventions de maintenance à proximité du positionneur. Assurez-
vous toujours que l'environnement immédiat du positionneur est suffisamment ventilé.
Les valeurs maximales de ventilation sont spécifiées au chapitre "Caractéristiques 
techniques lorsque le gaz naturel est utilisé comme fluide moteur (Page 262)".

4. L'utilisation du module de contacts limites n'est pas autorisée avec un positionneur 
fonctionnant au gaz naturel.  

5. Vous devez veillez, lors des opérations de maintenance, à ce que les appareils exploités 
au gaz naturel soient suffisamment purgés. Ouvrez le couvercle dans une atmosphère non 
explosible et purgez l'appareil pendant deux minutes minimum.

Remarque
Qualité du gaz naturel

Employez exclusivement du gaz naturel propre, sec et exempt d'additifs.

7.2 Aperçu

Remarque
● Pendant l'initialisation, la pression de service doit être supérieure d'au moins 1 bar par 

rapport à la pression nécessaire à la fermeture ou à l'ouverture de la vanne. La pression de 
service ne doit cependant pas être plus élevée que la pression maximale autorisée pour le 
servomoteur.

Informations générales concernant la mise en service
1. Une fois le montage du positionneur sur un servomoteur pneumatique terminé, vous devez 

l'alimenter à l'aide des énergies pneumatique et électrique auxiliaires.

2. Avant l'initialisation, le positionneur se trouve en mode de fonctionnement "manuel P". 
"NOINI"clignote alors dans la ligne inférieure de l'écran.

Mise en service
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3. Signalisation en retour de position : A l'aide d'un accouplement à friction, il est possible, si 
nécessaire, de régler la plage de la détection de position.

4. Le processus d'initialisation et le réglage des paramètres vous permet d'adapter le 
positionneur à chaque servomoteur. Avec le paramètre "PRST", vous pouvez annuler si 
nécessaire l'ajustement du positionneur au servomoteur. Après ce processus, le 
positionneur se trouve à nouveau en mode de fonctionnement "manuel P".

Types d'initialisation
Vous disposez des moyens suivants pour initialiser le positionneur :

● Initialisation automatique :
lors de l'initialisation automatique, le positionneur calcule les paramètres les uns après les 
autres, par exemple :

– le sens d'action

– la course de réglage ou l'angle de rotation

– les durées de réglage du servomoteur.

Le positionneur ajuste en outre les paramètres de réglage au comportement dynamique du 
servomoteur.

● Initialisation manuelle :
la course de réglage ou l'angle de rotation du servomoteur sont réglés manuellement. Les 
autres paramètres sont calculés automatiquement. Cette fonction s'avère utile sur les 
vannes revêtues en PTFE par exemple.

● Copie de données d'initialisation lors du remplacement du positionneur :
les données d'initialisation d'un positionneur peuvent être lues et copiées dans un autre 
positionneur. Il est donc possible de remplacer un appareil défectueux sans que 
l'initialisation n'interrompe un processus en cours.

Vous ne devez fixer que quelques paramètres avant l'initialisation. Grâce aux paramètres 
prédéfinis, vous ne devez ajuster aucune autre valeur pour l'initialisation.

Avec une entrée binaire paramétrée et activée comme il se doit, vous protégez les 
paramétrages effectués contre un déplacement involontaire. 

Voir aussi
Vue d'ensemble des modes de fonctionnement (Page 100)
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7.3 Déroulement de l'initialisation automatique

Aperçu
L'initialisation automatique est exécutée selon les phases suivantes :

Phase d'initialisation automatique Description
Démarrage -
RUN 1 Identification du sens d'action.
RUN 2 Contrôle de la course de réglage et synchronisation de la 

butée inférieure et supérieure.
RUN 3 Détermination et affichage du temps de réglage (test de 

fuite).
RUN 4 Minimisation des incréments de réglage
RUN 5 Optimisation du comportement de stabilisation
Fin -

Les structogrammes suivants décrivent le déroulement de l'initialisation. Les désignations 
"Ouverture/fermeture" ou "Up/Down" caractérisent le sens d'action des servomoteurs.

Servomoteur à translation Servomoteur à fraction de tour

Ouverture Fermeture Fermeture Ouverture
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Ce structogramme décrit l'identification du sens d'action.

 

R
U

N
 1
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Ce structogramme décrit l'identification du contrôle de la course de réglage. Vous trouverez en 
outre des indications sur le déroulement de la synchronisation de la butée inférieure et 
supérieure.
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Ce structogramme décrit le déroulement du contrôle de la course de réglage. Vous trouverez 
en outre des indications sur le déroulement de la synchronisation de la butée inférieure et 
supérieure.

Mise en service
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Ce structogramme décrit :

● La détermination et l'affichage du temps de réglage/fuite dans RUN 3

● La minimisation des incréments de réglage dans RUN 4

● L'optimisation du comportement de stabilisation dans RUN 5

Mise en service
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7.4 Réglage de l'accouplement à friction

Introduction
Afin qu'il soit possible d'utiliser le positionneur avec de nombreux servomoteurs à fraction de 
tour et à translation mécaniquement différents, le positionneur possède un accouplement à 
friction et un engrenage commutable (Page 50). Avec l'accouplement à friction, vous déplacez 
la zone de la détection de déplacement. Pour les positionneurs en boîtier non antidéflagrant, 
vous avez en outre la possibilité de bloquer l'accouplement à friction.

Conditions
● Le positionneur est monté.

Marche à suivre

En boîtier non antidéflagrant En boîtier antidéflagrant Ex d

1. Réglez la zone de travail dans votre application en 
tournant la molette de réglage de l'accouplement à 
friction ①.

2. Immobilisez l'accouplement à friction. Insérez un 
tournevis usuel d'environ 4 mm de large dans le système 
de blocage ② de l'accouplement à friction.

3. Faites tourner le système de blocage ② de 
l'accouplement à friction vers la gauche ③ à l'aide du 
tournevis. L'accouplement à friction ① est bloqué. 

1. Pour les positionneurs en boîtier antidéflagrant, 
l'accouplement à friction se trouve à l'extérieur sur 
l'appareil. Posez une tige sur l'accouplement à friction ①.

2. Réglez la zone de travail dans votre application en 
tournant la molette de réglage de l'accouplement à 
friction ①.

Remarque :
● Le blocage de l'accouplement à friction n'est pas possible.
● N'ouvrez pas les vis sur l'accouplement à friction.
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7.5 Commutation de l'air de balayage
Lorsque le boîtier est ouvert, le commutateur d'air de balayage, situé au-dessus de la barrette 
de raccordement pneumatique du bloc de vannes, est accessible.   

● Dans la position IN, l'intérieur du boîtier est balayé au moyen de très petites quantités d'air 
d'instrument propre et sec.

● Dans la position OUT, l'air de balayage est dirigé vers l'extérieur.      

① Commutateur d'air de balayage
② Raccords pneumatiques Y1, PZ et Y2

Figure 7-1 Commutateur d'air de balayage du bloc de vannes, vue sur la face des raccords 
pneumatiques du positionneur avec couvercle ouvert

Le paramétrage en usine est la position "IN".

7.6 Mise en service des servomoteurs à translation

7.6.1 Préparer les servomoteurs à translation pour la mise en service

Condition préalable
Vous avez déjà monté le positionneur avec le kit de montage adapté.

Réglage du commutateur de transmission par engrenages

Remarque
Mise en service

Pour la mise en service du positionneur, le réglage du commutateur de transmission par 
engrenages est particulièrement important.

Course [mm] Position du commutateur de transmission par engrenages
5 ... 20 33°
25 ... 35 90°
40 ... 130 90°

Mise en service
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Raccordement du positionneur
1. Raccordez une source de courant ou de tension adaptée. Le positionneur se trouve 

maintenant en mode de fonctionnement "manuel P". La ligne du haut de l'affichage indique 
la tension actuelle du potentiomètre (P) en pourcentage, par ex. : "P37.5", et "NOINI" 
clignote dans la ligne du bas :

2. Reliez le servomoteur et le positionneur aux câbles pneumatiques.

3. Alimentez le positionneur grâce à l'énergie pneumatique auxiliaire.

Réglage du servomoteur
1. Vérifiez la bonne mobilité des pièces mécaniques dans toute la plage de réglage. Déplacez 

à cet effet le servomoteur à l'aide des touches  ou  jusqu'aux positions finales.

Remarque
Position finale

Appuyer simultanément sur les touches  et  vous permet d'atteindre ces positions 
finales plus rapidement.

2. Déplacez maintenant le servomoteur jusqu'à la position horizontale du levier.

3. Une valeur comprise entre 'P48.0' et 'P52.0' apparaît à l'écran.

4. Si la valeur affichée se trouve hors de cette plage, vous devez modifier le réglage de 
l'accouplement à friction. Déplacez l'accouplement à friction jusqu'à l'obtention d'une valeur 
comprise entre 'P48.0' et 'P52.0'. Plus la valeur est proche de 'P50.0', plus la précision avec 
laquelle le positionneur détermine la course est élevée.

Remarque
Pour les versions en boîtier antidéflagrant

L'accouplement à friction intérieur est fixé. Ne déplacez donc que l'accouplement à friction 
extérieur. Cela vaut en cas d'utilisation d'un module NCS interne.
Pour les versions en boîtier non antidéflagrant avec module NCS interne 6DR4004-5L

L'accouplement à friction intérieur ne fonctionne pas. Vous devez donc uniquement 
déplacer la molette de réglage du support d'aimant (voir chapitre "Module NCS interne 
(iNCS) 6DR4004-5L/-5LE (Page 70)"). Condition :  Le paramètre '1.YFCT' Type de 
servomoteur (Page 149) est configuré.

Voir aussi
Montage sur un servomoteur à translation (Page 41)

Ouvrir un appareil en version "enveloppe antidéflagrante" (Page 56)
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7.6.2 Initialisation automatique de servomoteurs à translation

Conditions requises
Les conditions suivantes doivent être remplies pour que vous puissiez activer l'initialisation 
automatique :

1. La tige de commande peut être complètement déplacée.

2. La tige de commande se trouve dans une position moyenne une fois le processus achevé.

Initialisation automatique du servomoteur à translation

Remarque
Interrompre une initialisation

Il est possible d'interrompre à tout moment une initialisation en cours. Appuyez à cet effet sur 
la touche . Les réglages effectués jusqu'ici restent inchangés.

Les paramètres reprennent les valeurs d'usine uniquement si vous avez explicitement activé 
les réglages Preset dans le paramètre "PRST".

1. Passez au mode de fonctionnement "Configuration". Maintenez à cet effet pendant 5 
secondes minimum la touche   enfoncée. L'écran affiche ce qui suit :

2. Appelez le paramètre "2.YAGL". Appuyez à cet effet sur la touche . Selon le paramétrage, 
l'écran affiche ce qui suit :

3. Vérifiez si la valeur affichée dans le paramètre "2.YAGL" correspond au paramétrage du 
commutateur de transmission par engrenages. Corrigez le cas échéant le réglage du 
commutateur de transmission par engrenages et attribuez-lui la valeur 33° ou 90°.

Mise en service
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4. Pour déterminer la course totale en mm, réglez le paramètre "3.YWAY". Le réglage du 
paramètre 3 est optionnel. L'écran affiche la course totale identifiée dès la fin de la phase 
d'initialisation.

– Si vous n'avez pas besoin de connaître la course totale en mm, appuyez sur la 
touche . Vous passez ensuite au paramètre 4.

– Appelez le paramètre "3.YWAY" . Appuyez à cet effet sur la touche . L'écran affiche 
ce qui suit :

Remarque
Régler le paramètre "3.YWAY"

Procédez comme suit pour régler le paramètre 3 :
1. Relevez sur la graduation du levier la valeur marquée par la tige d'entraînement.
2. Réglez le paramètre à l'aide des touches    et  sur la valeur relevée.

5. Appelez le paramètre "4.INITA". Appuyez à cet effet sur la touche . L'écran affiche ce qui 
suit :

6. Démarrez l'initialisation. Maintenez à cet effet au moins cinq secondes la touche   
enfoncée, jusqu'à ce que l'écran affiche :

Pendant l'initialisation automatique, le positionneur passe par 5 étapes d'initialisation. Les 
indications concernant les étapes d'initialisation "RUN 1" à "RUN 5" s'affichent sur la ligne 
inférieure de l'écran. Le processus d'initialisation dépend du servomoteur utilisé et peut 
durer jusqu'à 15 minutes.

7. L'affichage suivant signale que l'initialisation automatique est terminée :

Voir aussi
Déroulement de l'initialisation automatique (Page 111)
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7.6.3 Initialisation manuelle des servomoteurs à translation
Cette fonction vous permet d'initialiser le positionneur sans déplacer le servomoteur vers les 
butées inférieure et supérieure. Les butées inférieure et supérieure de la course de réglage 
sont paramétrées manuellement. Avec l'optimisation des paramètres de régulation, le reste de 
l'initialisation s'exécute automatiquement.

Conditions requises
Avant d'activer l'initialisation manuelle, les conditions suivantes doivent être remplies :

1. Le positionneur est prêt pour une utilisation sur des servomoteurs à translation.

2. La broche d'entraînement peut être actionnée entièrement.

3. La position indiquée du potentiomètre se trouve dans la plage autorisée de "P5.0" à "P95.0".

Initialisation manuelle du servomoteur à translation
1. Passez au mode de fonctionnement "Configuration". Appuyez pour cela au moins cinq 

secondes sur la touche , jusqu'à ce que l'écran affiche :

2. Appelez le paramètre "2.YAGL". Appuyez à cet effet brièvement sur la touche . Selon le 
paramétrage, l'écran affiche ce qui suit :

3. Assurez-vous que la valeur du paramètre "2.YAGL" indiquée correspond au réglage du 
commutateur de transmission par engrenages. Corrigez le cas échéant le réglage du 
commutateur de transmission par engrenages et attribuez-lui la valeur 33° ou 90°.

Mise en service
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4. Pour déterminer la course totale en mm, réglez le paramètre "3.YWAY". Le réglage du 
paramètre "3.YWAY" est optionnel. L'écran affiche la course totale identifiée uniquement à 
la fin de la phase d'initialisation.

– Si vous n'avez pas besoin de connaître la course totale en mm, appuyez brièvement sur 
la touche . Vous passez ensuite au paramètre 4.

– Appelez le paramètre "3.YWAY". Appuyez à cet effet brièvement sur la touche . 
L'écran affiche ce qui suit :

Remarque
Réglage du paramètre "3.YWAY"

Procédez comme suit pour régler le paramètre "3.YWAY" :
1. Relevez sur la graduation du levier la valeur marquée par la tige d'entraînement.
2. Réglez le paramètre avec la touche  ou  sur la valeur relevée.

5. Appelez le paramètre "5.INITM". Appuyez à cet effet deux fois sur la touche . L'écran 
affiche ce qui suit :

6. Démarrez l'initialisation. Appuyez pour cela au moins cinq secondes sur la touche , 
jusqu'à ce que l'écran affiche :

Après 5 secondes, la position actuelle du potentiomètre s'affiche à l'écran. Les réglages de 
potentiomètre ci-après sont présentés à titre d'exemple :

7. Définissez la position de fin de course inférieure de la broche d'entraînement.

8. Déplacez le servomoteur à la position souhaitée avec la touche  ou .
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9. Appuyez sur la touche . La position actuelle du servomoteur est prise en compte. L'écran 
affiche ce qui suit :

Remarque
Message d'alarme "RANGE"

Si l'écran affiche le message "RANGE", la position de fin de course sélectionnée est en 
dehors de la plage de mesure admise. Corrigez les réglages en procédant de la manière 
suivante :
1. Ajustez l'accouplement à friction jusqu'à ce que l'écran affiche "OK".
2. Appuyez sur la touche .
3. Placez le servomoteur dans une autre position avec la touche  ou .
4. Pour stopper l'initialisation manuelle, appuyez sur la touche .
5. Passez au mode de fonctionnement "mode manuel P".
6. Corrigez la course de réglage ainsi que la détection de position.

10.Définissez la position de fin de course supérieure de la broche d'entraînement. Déplacez le 
servomoteur à la position souhaitée avec la touche  ou .

11.Appuyez sur la touche . La position actuelle du servomoteur est prise en compte.

Remarque
Message d'alarme "Set Middl"

Si l'écran affiche le message "Set Middl", cela signifie que le bras de levier n'est pas en 
position horizontale. Pour corriger l'erreur, paramétrez le point de référence de la correction 
du sinus. Procédez comme suit :
1. Placez le bras du levier en position horizontale avec la touche  ou .
2. Appuyez sur la touche .

12.L'initialisation se poursuit automatiquement. Les étapes d'initialisation "RUN 1" à "RUN 5" 
sont affichées sur la ligne inférieure de l'écran. Après l'exécution satisfaisante de 
l'initialisation, l'écran affiche :

Remarque
Course totale

Si le paramètre "3.YWAY" est défini, l'écran affiche la course totale en mm.
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7.7 Mise en service des servomoteurs à fraction de tour

7.7.1 Préparer les servomoteurs à fraction de tour à la mise en service

Remarque
Réglage de l'angle d'avance

Pour les servomoteurs à fraction de tour, l'angle d'avance usuel est 90°.
● Réglez le commutateur de transmission par engrenages sur 90° dans le positionneur.

Condition préalable
Les conditions préalables suivantes doivent être satisfaites avant que vous ne puissiez activer 
l'initialisation :

1. Vous avez monté le positionneur avec le kit de montage pour les servomoteurs à fraction de 
tour adapté.

2. Vous avez relié le servomoteur et le positionneur au moyen des câbles pneumatiques.

3. Le positionneur est alimenté par l'énergie pneumatique auxiliaire.

4. Le positionneur est raccordé à une alimentation appropriée.

Réglage du servomoteur
1. Le positionneur se trouve en mode de fonctionnement "manuel P". La tension du 

potentiomètre P en pourcentage s'affiche sur la ligne supérieure de l'écran. L'affichage 
"NOINI" clignote sur la ligne inférieure. Les affichages correspondants sont représentés ci-
dessous à titre d'exemple :

2. Vérifiez la bonne mobilité des pièces mécaniques dans toute la plage de réglage. Déplacez 
à cet effet le servomoteur à l'aide des touches  ou  jusqu'aux positions finales.

Remarque
Position finale

Appuyer simultanément sur les touches  et  vous permet d'atteindre ces positions 
finales plus rapidement.

3. Après cette vérification, déplacez le servomoteur dans une position moyenne. Vous 
accélérez ainsi l'initialisation.
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7.7.2 Initialisation automatique de servomoteurs à fraction de tour

Conditions requises
Les conditions préalables suivantes doivent être satisfaites avant que vous ne puissiez activer 
l'initialisation automatique :

1. La plage de réglage du servomoteur peut être complètement parcourue.

2. L'axe du positionneur se trouve dans une position moyenne.

Initialisation automatique du servomoteur à fraction de tour

Remarque
Interrompre une initialisation

Il est possible d'interrompre à tout moment une initialisation en cours. Appuyez à cet effet sur 
la touche . Les réglages effectués jusqu'ici restent inchangés.

Les paramètres reprennent les valeurs d'usine uniquement si vous avez explicitement activé 
les réglages Preset dans le paramètre "PRST".

1. Passez au mode de fonctionnement "Configuration". Appuyez à cet effet au moins cinq 
secondes sur la touche , jusqu'à ce que l'écran affiche :

2. Passez du servomoteur à fraction de tour au servomoteur à translation à l'aide de la 
touche  jusqu'à ce que l'écran affiche :

3. Appelez le paramètre "2.YAGL". Appuyez à cet effet sur la touche . Ce paramètre a déjà 
été automatiquement réglé sur 90°. L'écran affiche ce qui suit :

4. Appelez le paramètre "4.INITA". Appuyez à cet effet sur la touche . L'écran affiche ce qui 
suit :

Mise en service
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5. Démarrez l'initialisation. Appuyez à cet effet au moins cinq secondes sur la touche , 
jusqu'à ce que l'écran affiche :

Pendant l'initialisation automatique, le positionneur passe par 5 étapes d'initialisation. Les 
indications concernant les étapes d'initialisation "RUN 1" à "RUN 5" s'affichent sur la ligne 
inférieure de l'écran. Le processus d'initialisation dépend du servomoteur utilisé et peut 
durer jusqu'à 15 minutes.

6. L'affichage suivant signale que l'initialisation automatique est terminée. L'angle de rotation 
total du servomoteur s'affiche sur la ligne supérieure de l'écran.

Voir aussi
Déroulement de l'initialisation automatique (Page 111)

7.7.3 Initialisation manuelle des servomoteurs à fraction de tour
Cette fonction vous permet d'initialiser le positionneur sans déplacer le servomoteur vers les 
butées inférieure et supérieure. Les butées inférieure et supérieure de la course de réglage 
sont paramétrées manuellement. Avec l'optimisation du paramètre de régulation, le reste de 
l'initialisation est exécuté automatiquement.

Conditions requises
Avant d'activer l'initialisation manuelle, les conditions suivantes doivent être remplies :

1. Le positionneur est prêt pour une utilisation sur des servomoteurs à fraction de tour.

2. Le servomoteur peut être actionné entièrement.

3. La position indiquée du potentiomètre se trouve dans la plage autorisée de "P5.0" à "P95.0".

Remarque
Réglage de l'angle d'avance

Pour les servomoteurs à fraction de tour, l'angle d'avance usuel est 90°. Réglez donc le 
commutateur de transmission par engrenages dans le positionneur sur 90°.

Mise en service
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Initialisation manuelle du positionneur
1. Passez au mode de fonctionnement "Configuration". Appuyez pour cela au moins cinq 

secondes sur la touche , jusqu'à ce que l'écran affiche :

2. Réglez le paramètre "YFCT" sur "turn". Appuyez à cet effet sur la touche . L'écran affiche 
ce qui suit :

3. Appelez le deuxième paramètre "YAGL". Appuyez à cet effet sur la touche . L'écran 
affiche ce qui suit :

4. Appelez le paramètre "INITM". Appuyez à cet effet deux fois sur la touche . L'écran 
affiche ce qui suit :

5. Démarrez l'initialisation. Appuyez au moins cinq secondes sur la touche , jusqu'à ce que 
l'écran affiche :

6. Après 5 secondes, la position actuelle du potentiomètre s'affiche à l'écran :

7. Définissez la position de fin de course inférieure du servomoteur.

8. Déplacez le servomoteur à la position souhaitée avec la touche  ou .
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9. Appuyez sur la touche . La position actuelle du servomoteur est prise en compte. L'écran 
affiche ce qui suit :

Remarque
Message d'alarme "RANGE"

Si l'écran affiche le message "RANGE", la position de fin course sélectionnée est en dehors 
de la plage de mesure admise. Corrigez les réglages en procédant de la manière suivante : 
1. Ajustez l'accouplement à friction jusqu'à ce que l'écran affiche "OK".
2. Appuyez sur la touche .
3. Placez le servomoteur dans une autre position avec la touche  ou .
4. Pour abandonner l'initialisation manuelle, appuyez sur la touche .
5. Passez au mode de fonctionnement "mode manuel P".
6. Corrigez la course de réglage ainsi que la détection de position.

10.Définissez la position de fin de course supérieure du servomoteur. Déplacez le servomoteur 
à la position souhaitée avec la touche  ou .

11.Appuyez sur la touche . La position actuelle du servomoteur est prise en compte.

12.L'initialisation se poursuit automatiquement. Les étapes d'initialisation "RUN 1" à "RUN 5" 
sont affichées à l'écran sur la ligne inférieure. L'affichage suivant signale que l'initialisation 
s'est achevée de manière satisfaisante :

7.8 Interrompre l'initialisation
1. Appuyez sur la touche . 

– Interruption de l'initialisation automatique : L'écran affiche "INITA".

– Interruption de l'initialisation manuelle : L'écran affiche "INITM".

Le positionneur se trouve en mode de fonctionnement "Configuration".

2. Quittez le mode de fonctionnement "Configuration". Appuyez à cet effet au moins 5 
secondes sur la touche .
La version du logiciel s'affiche.
Après relâchement de la touche , le positionneur se trouve en mode de fonctionnement 
"manuel P". Le positionneur n'est pas initialisé.
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7.9 Remplacement de l'appareil

Introduction

Remarque
Initialisation

Un remplacement du positionneur est possible sans interruption du processus en cours. La 
copie et le transfert des paramètres d'initialisation permettent toutefois uniquement une 
adaptation approximative du positionneur à votre servomoteur. Après l'initialisation, le 
positionneur opère dans un premier temps avec les paramètres prédéfinis manuellement.
● Exécutez par conséquent une initialisation automatique ou manuelle dès que possible.

Remarque
Initialisation ultérieure

Procédez dès que possible à l'initialisation du nouveau positionneur. Seule une initialisation 
vous garantit les propriétés suivantes :
● Adaptation optimale du positionneur aux propriétés mécaniques et dynamiques du 

servomoteur
● Positionnement des butées sans décalage
● Exactitude des données de maintenance

Le remplacement d'un positionneur dans une installation en service sans interruption du 
processus peut être effectué de deux façons. Tout dépend du fait que votre positionneur 
dispose ou non d'une interface de communication.

Première option - avec interface de communication
1. Faites une lecture des paramètres d'initialisation du positionneur jusqu'à présent en place. 

Utilisez pour cela un instrument de paramétrage approprié.

2. Transférez dans le nouveau positionneur les paramètres d'initialisation lus dans le logiciel 
de paramétrage au point 1.

3. Fixez le servomoteur dans sa position actuelle de manière mécanique ou pneumatique. 
Pour ce faire, utilisez, si disponible, la fonction d'arrêt de votre kit de montage.

4. Déterminez la valeur réelle de la position actuelle. Pour ce faire, relevez la valeur réelle de 
la position actuelle sur l'écran du positionneur en place jusque là. Notez la valeur lue.

5. Démontez le positionneur à remplacer du servomoteur.

6. Montez le bras de levier du positionneur à remplacer sur le nouveau positionneur.

7. Montez le nouveau positionneur sur le servomoteur.

8. Réglez le commutateur de transmission par engrenages du nouveau positionneur à la 
même position que sur le positionneur précédent.

9. Si la valeur réelle de position affichée diffère de la valeur notée, faites une correction de 
l'écart en ajustant l'accouplement à friction.
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10.Une fois que la valeur affichée correspond à celle que vous aviez notée, le nouveau 
positionneur est prêt pour une mise en service.

11.Retirez la fixation du servomoteur.

Deuxième option - sans interface de communication
1. Fixez le servomoteur dans sa position actuelle de manière mécanique ou pneumatique. 

Pour ce faire, utilisez, si disponible, la fonction d'arrêt de votre kit de montage.

2. Déterminez la valeur réelle de la position actuelle du servomoteur. Pour ce faire, relevez la 
valeur réelle de la position actuelle à l'écran de l'appareil en place jusque là. Notez la valeur 
lue.

Remarque
Défaillance électronique

Si l'électronique du positionneur est défectueuse, mesurez la valeur réelle de la position 
actuelle au niveau du servomoteur ou de la vanne avec une règle graduée ou un 
goniomètre. Convertissez la valeur relevée en %. Notez la valeur obtenue.

3. Démontez le positionneur à remplacer du servomoteur.

4. Montez le bras de levier du positionneur à remplacer sur le nouveau positionneur.

5. Afin de ne pas affecter le processus en cours, initialisez le nouveau positionneur avec un 
servomoteur ayant une course ou une plage de fraction de tour identique. Montez le 
nouveau positionneur sur ce servomoteur. Initialisez le nouveau positionneur.

6. Remontez ensuite le nouveau positionneur initialisé de ce servomoteur.

7. Montez le nouveau positionneur initialisé sur le servomoteur fixé en position.

8. Si la valeur réelle de position affichée diffère de la valeur notée, faites une correction de 
l'écart en ajustant l'accouplement à friction.

9. Saisissez les paramètres qui diffèrent des paramètres d'usine, comme le type de 
servomoteur, la fermeture étanche, au moyen des touches sur le positionneur.

10.Passez à la vue des valeurs de mesure à l'aide de la touche , voir chapitre "Description 
des modes de fonctionnement (Page 102)".

11.Retirez la fixation du servomoteur.

Voir aussi
Déroulement de l'initialisation automatique (Page 111)

Initialisation automatique de servomoteurs à translation (Page 120)

Initialisation automatique de servomoteurs à fraction de tour (Page 126)

Initialisation manuelle des servomoteurs à translation (Page 122)

Initialisation manuelle des servomoteurs à fraction de tour (Page 127)
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Sécurité fonctionnelle 8
8.1 Domaine d'application de la sécurité fonctionnelle

Le positionneur peut également être utilisé sur des vannes devant satisfaire aux exigences 
particulières de sécurité fonctionnelle jusqu'à SIL 2, conformément à la norme CEI 61508 ou 
CEI 61511. Les variantes 6DR5.1.-0....-....-Z C20 sont disponibles à cet effet.

Il s'agit de positionneurs à simple effet pour montage sur des servomoteurs pneumatiques avec 
rappel par ressort. 

Sur demande ou en cas de défaut, le positionneur purge le servomoteur de vanne, qui met la 
vanne dans la position de sécurité prédéfinie.

Ces positionneurs satisfont à l'exigence suivante :

● Sécurité fonctionnelle jusqu'à SIL 2 selon CEI 61508 ou CEI 61511 pour purge de sécurité

Voir aussi
Sécurité fonctionnelle dans l'instrumentation des procédés (http://www.siemens.com/SIL)

8.2 Fonction de sécurité
Le fonction de sécurité du positionneur SIPART PS2 est caractérisée par la purge du 
servomoteur raccordé. La vanne est amenée dans la position de sécurité requise grâce au 
ressort intégré. Selon la direction de fonctionnement de ce ressort, la vanne s'ouvre ou se 
ferme complètement. 

Le positionneur démarre le procédé de purge du servomoteur pneumatique raccordé dans un 
délai max. de 100 ms après la requête. Le déroulement chronologique de la purge dépend du 
circuit de protection et des propriétés du servomoteur pneumatique raccordé.

Cette fonction de sécurité peut être déclenchée dans les cas suivants :

● Avec connexion 2 fils : une source de signal avec 0 mA.

● Avec connexion 3/4 fils : une source d'alimentation avec 0 V.

La fonction de sécurité n'est pas influencée par les autres fonctions de l'appareil, en particulier 
le microcontrôleur, le logiciel et l'interface de communication. Par conséquent, en ce qui 
concerne cette fonction de sécurité, conformément à la norme EN 61508-2, le positionneur doit 
être considéré comme un sous-système de type A.

SIPART PS2 avec 4 à 20 mA/HART
Instructions de service, 01/2019, A5E00074632-AD 133

http://www.siemens.com/SIL


Si le servomoteur ne peut être purgé sur demande ou en cas de défaut, il s'agit d'une 
défaillance engendrant un danger.

ATTENTION

Non-respect des conditions pour satisfaire à la fonction de sécurité

Un non-respect des conditions peut entraîner un comportement non conforme de l'installation 
de process ou de l'application, par exemple une pression trop élevée ou un dépassement du 
niveau maximum.

Les réglages et les conditions obligatoires sont spécifiés aux chapitres "Réglages (Page 136)" 
et "Caractéristiques de sécurité (Page 137)".
● Pour satisfaire à la fonction de sécurité, ces conditions doivent absolument être 

respectées.

Le bloc de vannes du positionneur ventile et purge le servomoteur. Deux vannes de 
précommande se trouvent dans le bloc de vannes. La durée de vie caractéristique du bloc de 
vannes dépend de la sollicitation. Elle est de 200 millions de cycles de manœuvre environ en 
moyenne pour chacune des deux vannes de précommande, avec sollicitation symétrique. Le 
nombre de processus de pilotage des cycles de manœuvre peut être obtenu dans l'affichage 
local ou via la communication HART. Voir à ce sujet Valeur de diagnostic '42.VENT1' / 
'43.VENT2'  (Page 220).

IMPORTANT

Givrage des évacuations d'air

Lors de l'utilisation d'appareils de type 6DR5..0/1/2/3, les évacuations d'air ② peuvent givrer. 
Le fonctionnement de l'appareil est affecté.
● Ne montez pas le positionneur avec le plateau inférieur ① vers le haut.

① Plateau inférieur
② Évacuations d'air

Figure 8-1 Évacuations d'air, plateau inférieur
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Système de sécurité en mode monovoie (SIL 2)

Système d'automatisationTransducteur de mesure Actionneur

Figure 8-2 Système de sécurité en mode monovoie

Le transmetteur, le système d'automatisation et l'actionneur forment ensemble un système de 
sécurité qui exécute une fonction de sécurité.       

Le transmetteur génère une valeur de mesure en rapport avec le processus qui est transmise 
au système d'automatisation. Le système d'automatisation surveille cette valeur de mesure. En 
cas de passage en dessous ou au-dessus de la valeur limite, le système d'automatisation 
génère un signal de coupure pour l'actionneur raccordé qui met alors la soupape 
correspondante dans la position de sécurité prédéfinie. 

8.3 Safety Integrity Level (SIL)
La norme internationale CEI 61508 définit quatre niveaux discrets d'intégrité de sécurité (SIL 
- Safety Integrity Level) de SIL 1 à SIL 4. Chaque niveau correspond à une plage de probabilité 
d'échec d'une fonction de sécurité.

Description
Le tableau suivant montre la relation du SIL à la "probabilité moyenne de pannes sources de 
danger d'une fonction de sécurité de l'ensemble du système de sécurité" (PFDAVG). Ce faisant, 
le "Low demand mode" est observé, cela signifie que la fonction de sécurité est demandée en 
moyenne au maximum une fois par an.

Tableau 8-1 Niveau d'intégrité de sécurité

SIL Intervalle
4 10-5 ≤ PFDAVG < 10-4

3 10-4 ≤ PFDAVG < 10-3

2 10-3 ≤ PFDAVG < 10-2

1 10-2 ≤ PFDAVG < 10-1

La "probabilité moyenne de pannes sources de danger d'une fonction de sécurité de 
l'ensemble du système de sécurité" (PFDAVG) se répartit généralement sur les trois 
composantes suivantes :
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Figure 8-3 Répartition PFD

Le tableau suivant indique le niveau d'intégrité de sécurité SIL possible de l'ensemble du 
système de sécurité pour les appareils de type A en fonction du pourcentage de pannes non 
dangereuses (SFF) et de la tolérance d'erreurs de matériel (HFT). 

● Les appareils de type A sont par ex. des transmetteurs analogiques et des soupapes 
d'arrêt sans composants complexes, par ex. des microprocesseurs (voir aussi CEI 61508, 
partie 2).

● Vous trouverez les valeurs détaillées pour votre appareil dans la déclaration du 
constructeur de l'appareil (Déclaration de conformité SIL, Sécurité fonctionnelle selon 
CEI 61508 et CEI 61511) : Certificats (http://www.siemens.com/processinstrumentation/
certificates).

SFF HFT pour les appareils de type A
 0 1 2
< 60 % SIL 1 SIL 2 SIL 3
60 à 90 % SIL 2 SIL 3 SIL 4
90 à 99 % SIL 3 SIL 4 SIL 4
> 99 % SIL 3 SIL 4 SIL 4

8.4 Réglages
Aucun réglage spécifique des paramètres n'est nécessaire pour la fonction de sécurité.   

Protection contre une modification de configuration
Montez le couvercle du boîtier afin que l'appareil soit protégé contre les modifications/
utilisations involontaires et non autorisées. 

Contrôler la fonction de sécurité

Condition requise pour le contrôle de la fonction de sécurité
● Le positionneur fonctionne.

● Le servomoteur correspondant au positionneur n' est pas en position de sécurité.

Sécurité fonctionnelle
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Procédure
● Au niveau du positionneur, commutez la source du signal sur 0 mA ou la source 

d'alimentation sur 0 V.

● Réduisez la pression de l'air amené (Pz) à un tiers de la pression d'alimentation maximale.

● Effectuez la validation de la fonction de la sécurité uniquement dans des conditions de 
fonctionnement du positionneur et de la vanne.

Résultat
Le servomoteur amène la vanne dans la position de sécurité prévue. 

Voir aussi
Fonction de sécurité (Page 133)

8.5 Caractéristiques de sécurité
Les caractéristiques de sécurité exigées pour l'utilisation du système sont répertoriées dans la 
déclaration de conformité SIL. Ces valeurs s'appliquent dans les conditions suivantes :   

● Le positionneur est exclusivement utilisé pour des applications ayant un niveau d'exigence 
bas pour "Low demand mode".

● Le positionneur est protégé contre les modifications/utilisations involontaires et non 
autorisées.

● La source de signal de 0 mA ou la source d'alimentation de 0 V pour le positionneur 
SIPART PS2 est générée par un système sûr répondant aux exigences SIL 2 pour 
l'exploitation monovoie.

● Le servomoteur raccordé doit être à simple effet et doit amener la vanne en position de fin 
de course sûre par force de ressort dans les cas suivants :

– Pression de chambre (borne Y1) jusqu'à un tiers de la pression d'alimentation en air 
maximale disponible (borne PZ)    

● La sortie pour l'évacuation d'air ne présente aucun étranglement supplémentaire entraînant 
une élévation de la pression dynamique. Un amortisseur de bruit est uniquement permis en 
l'absence de givrage ou autre encrassement.

● L'étranglement dans le circuit Y1 ne doit pas être complètement fermé pendant le 
fonctionnement.

● L'énergie auxiliaire pneumatique est exempte d'huile, d'eau et de salissure conformément 
à :
DIN/ISO 8573-1, classe 3 maximum

● La température moyenne observée sur une longue période est de 40 °C.

● Le calcul du taux d'erreur est basé sur un temps moyen jusqu'à réparation (MTTR) de 
8 heures.
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● En cas de panne, la sortie pneumatique du positionneur est purgée. Un ressort dans le 
servomoteur pneumatique doit déplacer la vanne dans la position de fin de course sûre 
prédéfinie.

● Une défaillance dangereuse du positionneur est une panne lors de laquelle l'action de purge 
au niveau de la sortie de pression pour une source de signal de 0 mA ou une source 
d'alimentation de 0 V n'a pas lieu ou lors de laquelle la position de sécurité n'est pas atteinte.

Voir aussi
Réglages (Page 136)

8.6 Maintenance/vérification

Intervalle
Nous recommandons de vérifier le fonctionnement du positionneur à intervalles réguliers d'un 
an.   

Contrôler la fonction de sécurité
Contrôlez la fonction de sécurité conformément aux indications du chapitre "Réglages 
(Page 136)".

Contrôler la sécurité
Contrôlez régulièrement la fonction de sécurité de l'intégralité du circuit de sécurité, 
conformément à la norme CEI 61508/61511. Les intervalles de test sont déterminés entre 
autres par le calcul de chaque circuit de sécurité d'une installation (PFDAVG).
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Paramétrage 9
9.1 Introduction au chapitre Paramétrage

La tâche du positionneur est de contrôler la vanne et de surveiller son état. Les paramètres 
décrits dans ce chapitre servent à adapter de manière optimale le positionneur à la vanne et à 
son application.

Les paramètres sont répartis en paramètres d'initialisation, paramètres d'application et 
paramètres de diagnostic étendu.

● Paramètres d'initialisation 1 à 5 (Page 149) : décrit les paramètres pertinents pour la 
première mise en service du positionneur sur la vanne. Vous démarrez ici entre autres 
l'initialisation qui s'exécute automatiquement.

● Paramètres d'application 6 à 52 (Page 153) : décrit les paramètres avec lesquels le 
positionneur est adapté à l'application de la vanne, p. ex. la fermeture étanche au niveau 
des butées de fin de course.

● Paramètres de diagnostic étendu A à U (Page 171) : décrit les fonctions de diagnostic 
fournies par le positionneur. Font notamment partie de ces fonctions la surveillance des 
fuites ainsi que le Partial-Stroke-Test. Une fois ces fonctions activées, le positionneur 
effectue une surveillance continue de l'état de la vanne. Si vous entrez des seuils dans les 
paramètres des fonctions de diagnostic, le positionneur signale activement le dépassement 
par le bas ou par le haut de ces seuils. L'état actuel de la surveillance de ces seuils s'affiche 
sous forme de valeur de diagnostic. Pour en savoir plus sur le diagnostic et sur les valeurs 
de diagnostic, référez-vous au chapitre Diagnostic (Page 205).

Le schéma de configuration suivant explique le fonctionnement des paramètres. Ce schéma 
est suivi d'une vue d'ensemble des paramètres sous forme de tableau. Enfin, vous trouverez 
une description des différents paramètres et de leur fonctionnement.

Les positionneurs avec les interfaces de communication HART, PA et FF associées à un 
système hôte, p. ex. SIMATIC PDM, pocket HART, etc., offrent en outre les avantages 
suivants :

● Des tests hors ligne tels que les tests Full-Stroke-Test, Step-Response-Test, Multi-Step-
Response-Test et Valve-Performance-Test.

● Un cockpit de diagnostic qui affiche une vue d'ensemble de l'état du positionneur et de la 
vanne.

● Un journal avec un horodatage pour la documentation de tous les événements, tels que le 
dépassement de seuils.

● Assistants qui vous guident via les paramètres pertinents pour la mise en service, le Partial-
Stroke-Test ainsi que le test en ligne.
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9.2 Schéma de configuration du mode de fonctionnement des paramètres

Figure 9-1 Schéma du bloc de configuration
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9.3 Vue d'ensemble des paramètres, sous forme de tableau

9.3.1 Aperçu des paramètres d'initialisation 1 à 5

Introduction
Les paramètres 1 à 5 sont les mêmes pour tous les modèles de positionneurs. Ces paramètres 
vous permettent d'ajuster le positionneur au servomoteur. Le réglage de ces paramètres est 
normalement suffisant pour pouvoir faire fonctionner le positionneur avec un servomoteur.

Si vous voulez connaître le positionneur jusque dans les moindres détails, testez un à un les 
effets des autres paramètres par des essais ciblés.

Remarque

Les valeurs des paramètres d'usine sont inscrites en gras dans le tableau suivant.

Vue d'ensemble

Paramètre Fonction Valeurs des paramètres Unité
1.YFCT Type de servomoteur Normal Inversé  

Servomoteur à fraction de tour turn -turn
Servomoteur à translation WAY -WAY

Servomoteur à translation - tige d'entraînement sur 
broche d'entraînement

FWAY -FWAY

Servomoteur à translation - potentiomètre linéaire 
externe

(par exemple pour les entraînements cylindriques)

LWAY -LWAY

Servomoteur à fraction de tour avec NCS/iNCS ncSt -ncSt
Servomoteur à translation avec NCS ncSL -ncSL

Servomoteur à translation avec NCS/iNCS et levier ncSLL -ncLL
2.YAGL Angle de rotation nominal de l'axe du positionneur 1)

 33° degrés
90°

3.YWAY2) Plage de course (réglage optionnel) 3)

 OFF mm
5 | 10 | 15 | 20

(levier court 33°, plage de course 5 ... 
20 mm)

25 | 30 | 35 
(levier court 90°, plage de course 25 ... 

35 mm)
40 | 50 | 60 | 70 | 90 | 110 | 130

(levier long 90°, plage de course 40 ... 
130 mm)
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Paramètre Fonction Valeurs des paramètres Unité
4.INITA Initialisation (automatique) NOINI | no / ###.# | Strt  
5.INITM Initialisation (manuelle) NOINI | no / ###.# | Strt  

1) Régler le commutateur de transmission par engrenages en conséquence.
2) Paramètre seulement visible avec "WAY",  "-WAY", "ncSLL" et "-ncLL". 
3) Si utilisée, la valeur au niveau de l'entraînement doit correspondre à la plage de course sur le bras de levier.

L'entraînement doit être réglé sur la valeur de la course de l'actionneur, ou, si celle-ci n'est pas disponible, sur l'échelle 
directement supérieure.

9.3.2 Vue d'ensemble des paramètres d'application 6 à 52

Introduction
Avec ces paramètres, vous pouvez régler les fonctions supplémentaires suivantes du 
positionneur :

● Préparation de la valeur de consigne

● Préparation de la valeur réelle

● Traitement du signal TOR

● Fonction de fermeture étanche

● Identification des valeurs limites

Remarque

Les valeurs des paramètres d'usine sont inscrites en gras dans le tableau suivant.

Vue d'ensemble

Paramètre Fonction Valeurs des paramètres Unité
6.SCUR Plage de courant de la consigne  

 0 ... 20 mA 0 MA
4 ... 20 mA 4 MA

7.SDIR Direction de la consigne  
 Croissante riSE

Décroissante FALL
8.SPRA Consigne début de split-range 0.0 ... 100.0 %
9.SPRE Consigne fin de split-range 0.0 ... 100.0 %
10.TSUP Rampe de consigne ouverture Auto / 0 ... 400 s
11.TSDO Rampe de consigne fermeture 0 ... 400 s
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Paramètre Fonction Valeurs des paramètres Unité
12.SFCT Fonction de consigne  

 Linéaire Lin
Pourcentage égal 1 : 25 1 - 25

1 : 33 1 - 33
1 : 50 1 - 50

Pourcentage égal in‐
verse

25 : 1 n1 - 25
33 : 1 n1 - 33
50 : 1 n1 - 50

Réglage libre FrEE
13.SL0 ... 
33.SL20 1)

Nœud d'interpolation pour la consigne

 13.SL0 Pour 0 % 0.0 ... 100.0 %
14.SL1 .... 5 % ...
32.SL19 95 %
33.SL20 100 %

34.DEBA Zone morte du régulateur Auto / 0.1 ... 10.0 %
35.YA Limitation des grandeurs réglantes, 

début
0.0 ... 100.0 %

36.YE Limitation des grandeurs réglantes, 
fin

0.0 ... 100.0 %

37.YNRM Normalisation des grandeurs réglantes
 Sur course mécanique MPOS  

Sur débit FLoW
38.YDIR Sens d'action des grandeurs réglantes pour affichage et signalisation en retour de position

 Croissant riSE  
Décroissant FALL

39.YCLS Valeurs d'ajustage pour fermeture étanche/fermeture rapide  
 Sans no

Fermeture étanche, haut uP
Fermeture étanche, bas do
Fermeture étanche haut et bas uP do
Fermeture rapide, haut Fu
Fermeture rapide, bas Fd
Fermeture rapide haut et bas Fu Fd
Fermeture étanche, haut et 
Fermeture rapide, bas

uP Fd

Fermeture rapide, haut et Fer‐
meture étanche, bas

Fu do

40.YCDO Valeur pour fermeture rapide/ferme‐
ture étanche, bas

0.0 ... 0.5 ... 100.0 %

41.YCUP Valeur pour fermeture rapide/ferme‐
ture étanche, haut

0.0 ... 99.5 ... 100.0 %
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Paramètre Fonction Valeurs des paramètres Unité
42.BIN1 2) Fonction entrée TOR 1 Contact à fermeture Contact à ouver‐

ture
 

 Sans OFF
Signalisation uniquement on -on
Bloquer la configuration bLoc1  
Bloquer configuration et ma‐
nuel

bLoc2  

Déplacement de vanne sur YE uP -uP
Déplacement de vanne sur YA doWn -doWn
Bloquer mouvement StoP -StoP
Partial Stroke Test PSt -PSt

43.BIN2 2) Fonction entrée TOR 2 Contact à fermeture Contact à ouver‐
ture

 

 Sans OFF
Signalisation uniquement on -on
Déplacement de vanne sur YE uP -uP
Déplacement de vanne sur YA doWn -doWn
Bloquer mouvement StoP -StoP
Partial Stroke Test PSt -PSt

44.AFCT 3) Fonction d'alarme Normal Inversé  
 Sans OFF

A1 = Min, A2 = Max

A1 = Min, A2 = Min

A1 = Max, A2 = Max

45.A1 Seuil de réponse alarme 1 0.0 ... 10.0 ... 100.0 %
46.A2 Seuil de réponse alarme 2 0.0 ... 90.0 ... 100.0 %
47. FCT 3) Fonction sortie de signalisation de dé‐

faut
Normal Inversé  

 Défaut

Défaut + non automatique 4)

Défaut + non automatique + 
BIN4)

48. TIM Temps de surveillance pour la mise à 
1 de la signalisation de défaut 'Ecart 
de régulation'

Auto / 0 ... 100 s

49. LIM Seuil de réponse de la signalisation 
de défaut 'Ecart de régulation'

Auto / 0 ... 100 %
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Paramètre Fonction Valeurs des paramètres Unité
50.PRST Preset  

 Réinitialisation de tous les pa‐
ramètres réinitialisables avec 
'Init', 'PArA' et 'diAg'.

ALL

Réinitialisation des paramè‐
tres d'initialisation '1.YFCT' à 
'5.INITM'.

Init

Réinitialisation des paramè‐
tres '6.SCUR' à '49. LIM'.

PArA

Réinitialisation des paramè‐
tres A à P de la fonction de 
diagnostic étendu ainsi que du 
paramètre '52.XDIAG'.

diAg

51.PNEUM Type de pneumatique  
 Bloc vanne standard Std

Bloc vanne Fail in Place FIP
Fonctionnement avec booster booSt

52.XDIAG Activation du diagnostic étendu  
 Désactivé OFF

Message à un niveau On1
Message à deux niveaux On2
Message à trois niveaux On3

1) Les nœuds d'interpolation pour les consignes s'affichent uniquement si '12.SFCT = FrEE' 
est sélectionné.

2) 'Contact à ouverture' signifie :  action avec commutateur ouvert ou niveau Low
'Contact à fermeture' signifie :  action avec commutateur fermé ou niveau High

3) 'Normal' signifie : niveau High, pas de message de défaut
'Inverse' signifie : niveau Low, pas de message de défaut

4) '+' signifie : Fonction logique OU

9.3.3 Vue d'ensemble des paramètres de diagnostic étendu A à U

Introduction
Avec ces paramètres, vous pouvez régler les fonctions de diagnostic étendues du 
positionneur.     

Remarque
Réglage d'usine

Les valeurs des paramètres d'usine sont inscrites en gras dans le tableau suivant.
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Remarque
Affichage

Les paramètres A à U et leurs sous-paramètres s'affichent uniquement si le diagnostic étendu 
a été activé dans le paramètre "52.XDIAG (Page 170)" avec la valeur "On1", "On2" ou "On3".

Vue d'ensemble du paramètre A  

Paramètre Fonction Valeurs du paramètre Unité
A. PST Partial Stroke Test avec les paramètres suivants :
 
 
 
 

A1.STPOS Position de départ 0.0 ... 100.0 %
A2.STTOL Tolérance de départ 0.1 ... 2.0 ... 10.0 %
A3.STRKH Hauteur de course 0.1 ... 10.0 ... 100.0 %
A4.STRKD Direction de course uP / do / uP do  
A5.RPMD Mode de rampe OFF / On  
A6.RPRT Vitesse de rampe 0.1 ... 1.0 ... 100.0 %/s
A7.FLBH Comportement après un échec de PST Auto / HOLd / AirIn / AirOu  
A8.INTRV Intervalle de test OFF / 1 ... 365 Jours
A9.PSTIN Partial Stroke Test, durée de course de réfé‐

rence
NOINI / (C)##.# / FdIni / rEAL s

AA.FACT1 Facteur 1 0.1 ... 1.5 ... 100.0  
Ab.FACT2 Facteur 2 0.1 ... 3.0 ... 100.0
AC.FACT3 Facteur 3 0.1 ... 5.0 ... 100.0

Vue d'ensemble du paramètre b

Paramètre Fonction Valeurs du paramètre Unité
b. DEVI Surveillance du comportement dynamique de robinetterie avec les paramètres suivants :
 
 
 
 
 

b1.TIM Constante de temps Auto / 1 ... 400 s
b2.LIMIT Valeur limite 0.1 ... 1.0 ... 100.0 %
b3.FACT1 Facteur 1 0.1 ... 5.0 ... 100.0  
b4.FACT2 Facteur 2 0.1 ... 10.0 ... 100.0  
b5.FACT3 Facteur 3 0.1 ... 15.0 ... 100.0  

Vue d'ensemble du paramètre C

Paramètre Fonction Valeurs du paramètre Unité
C. LEAK Surveillance/compensation de fuite pneumatique avec les paramètres suivants :
 
 
 
 

C1.LIMIT Valeur limite 0.1 ... 30.0 ... 100.0 %
C2.FACT1 Facteur 1 0.1 ... 1.0 ... 100.0
C3.FACT2 Facteur 2 0.1 ... 1.5 ... 100.0
C4.FACT3 Facteur 3 0.1 ... 2.0 ... 100.0
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Vue d'ensemble du paramètre d

Paramètre Fonction Valeurs du paramètre Unité
d. STIC Surveillance du frottement statique (effet Slipstick) avec les paramètres suivants :
 
 
 
 

d1.LIMIT Valeur limite 0.1 ... 1.0 ... 100.0 %
d2.FACT1 Facteur 1 0.1 ... 2.0 ... 100.0
d3.FACT2 Facteur 2 0.1 ... 5.0 ... 100.0
d4.FACT3 Facteur 3 0.1 ... 10.0 ... 100.0

Vue d'ensemble du paramètre E

Paramètre Fonction Valeurs du paramètre Unité
E. DEBA Surveillance de zone morte avec le paramètre suivant 
 E1.LEVL3 Seuil 0.1 ... 2.0 ... 10.0 *) %

*) Les valeurs dans la plage de '0.1' à '2.9' sont surveillées. Les valeurs entre '3.0' et '10.0' ne 
sont pas surveillées.

Vue d'ensemble du paramètre F

Paramètre Fonction Valeurs du paramètre Unité
F. ZERO Surveillance de la butée inférieure avec les paramètres suivants :
 
 
 

F1.LEVL1 Seuil 1 0.1 ... 1.0 ... 10.0 %
F2.LEVL2 Seuil 2 0.1 ... 2.0 ... 10.0
F3.LEVL3 Seuil 3 0.1 ... 4.0 ... 10.0

Vue d'ensemble du paramètre G

Paramètre Fonction Valeurs du paramètre Unité
G. OPEN Surveillance Butée supérieure avec les paramètres suivants :
 
 
 

G1.LEVL1 Seuil 1 0.1 ... 1.0 ... 10.0 %
G2.LEVL2 Seuil 2 0.1 ... 2.0 ... 10.0
G3.LEVL3 Seuil 3 0.1 ... 4.0 ... 10.0

Vue d'ensemble du paramètre H

Paramètre Fonction Valeurs du paramètre Unité
H. TMIN Surveillance de la température limite inférieure avec les paramètres suivants :
 
 
 
 

H1.TUNIT Unité de température °C °F °C/°F
H2.LEVL1 Seuil 1 -40 ... -25 ... 90 -40 ... 194
H3.LEVL2 Seuil 2 -40 ... -30 ... 90 -40 ... 194
H4.LEVL3 Seuil 3 -40  ... 90 -40 ... 194
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Vue d'ensemble du paramètre J

Paramètre Fonction Valeurs du paramètre Unité
J. TMAX Surveillance de la limite supérieure de température avec les paramètres suivants :
 
 
 
 

J1.TUNIT Unité de température °C °F °C/°F
J2.LEVL1 Seuil 1 -40 ... 75 ... 90 -40 ... 194
J3.LEVL2 Seuil 2 -40 ... 80 ... 90 -40 ... 194
J4.LEVL3 Seuil 3 -40 ... 90 -40 ... 194

Vue d'ensemble du paramètre L

Paramètre Fonction Valeurs du paramètre Unité
L. STRK Surveillance du nombre de courses totales avec les paramètres suivants :
 
 
 
 

L1. LIMIT Valeur limite 1 ... 1E6 ... 1E8  
L2.FACT1 Facteur 1 0.1 ... 1.0 ... 40.0
L3.FACT2 Facteur 2 0.1 ... 2.0 ... 40.0
L4.FACT3 Facteur 3 0.1 ... 5.0 ... 40.0

Vue d'ensemble du paramètre O

Paramètre Fonction Valeurs du paramètre Unité
O. DCHG Surveillance du nombre de changements de direction avec les paramètres suivants :
 
 
 
 

O1.LIMIT Valeur limite 1 ... 1E6 ... 1E8  
O2.FACT1 Facteur 1 0.1 ... 1.0 ... 40.0
O3.FACT2 Facteur 2 0.1 ... 2.0 ... 40.0
O4.FACT3 Facteur 3 0.1 ... 5.0 ... 40.0

Vue d'ensemble du paramètre P

Paramètre Fonction Valeurs du paramètre Unité
P. PAVG Surveillance de la valeur moyenne de position avec les paramètres suivants :
 
 
 
 
 

P1.TBASE Base de temps pour la formation de la valeur 
moyenne

0.5h / 8h / 5d / 60d / 2.5y  

P2.STATE Etat de la surveillance de valeur moyenne de 
position

IdLE / rEF / ###.# / Strt  

P3.LEVL1 Seuil 1 0.1 ... 2.0 ... 100.0 %
P4.LEVL2 Seuil 2 0.1 ... 5.0 ... 100.0 %
P5.LEVL3 Seuil 3 0.1 ... 10.0 ... 100.0 %
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Vue d'ensemble du paramètre U

Paramètre Fonction Valeurs du paramètre Unité
U. PRES Activer la surveillance de la pression
 
 
 
 

U1.PUNIT Unité de pression bar / psi / MPa  
U2.PZLIM Valeur limite inférieure de la pression d'air d'ali‐

mentation (PZLIM)
1.4 ...7.0 bar
20.30 ... 101.52 psi
0.140 ... 0.700 MPa

U3.PZHYS Hystérésis de la valeur limite inférieure de la 
pression d'air d'alimentation

0.2 ... 1.0 bar
2.90 ... 14.50 psi
0.020 ... 0.100 MPa

U4.PZ_FR Réaction en cas de dépassement bas de la 
pression d'air d'alimentation

cont / HOLd  

9.4 Description des paramètres

9.4.1 Paramètres d'initialisation 1 à 5

9.4.1.1 '1.YFCT' Type de servomoteur

Condition requise : Le type de servomoteur ainsi que le type de montage et le sens 
d'action du servomoteur sont connus.

Possibilité de réglage :
 

Servomoteur avec sens d'action 
standard

Servomoteur avec sens d'action in‐
verse

● turn
● WAY
● FWAY
● LWAY
● ncSt
● ncSL
● ncSLL

● -turn
● -WAY
● -FWAY
● -LWAY
● -ncSt
● -ncSL
● -ncLL

But : Ce paramètre vous permet d'ajuster le positionneur au servomoteur 
correspondant. 
● turn/-turn :  utilisez ce réglage pour un servomoteur à fraction de 

tour avec positionneur monté directement.
 ● WAY/-WAY :  utilisez ce réglage

– pour un servomoteur à translation pour lequel la tige 
d'entraînement est montée sur le levier ;

– avec les appareils utilisant un potentiomètre interne.
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 ● FWAY/-FWAY :  utilisez ce réglage
– pour un servomoteur à translation pour lequel la tige 

d'entraînement est montée sur la broche d'entraînement ;
– avec les appareils utilisant un potentiomètre interne.

 ● LWAY/-LWAY :  Utilisez ce réglage pour un potentiomètre 
linéaire externe sur un servomoteur à translation (par exemple 
pour les entraînements cylindriques).

 ● ncSt/-ncSt :  Utilisez ce réglage sur un servomoteur à fraction de 
tour pour :
– un capteur NCS 6DR4004-. N.10 et -.N.40
– un positionneur 6DR5...-0..9.-....- L1A avec module NCS 

interne
– un positionneur 6DR59* avec module NCS 

6DR4004-5L/-5LE en accessoire
– des systèmes de détection de déplacement externes 

6DR4004-2ES, -3ES et -4ES
– un module NCS interne

 ● ncSL/-ncSL :  Utilisez ce réglage sur un servomoteur à 
translation pour courses < 14 mm (0,55 pouce) pour un capteur 
NCS 6DR4004-.N.20.

 ● ncSLL/-ncLL :  Utilisez ce réglage sur un servomoteur à fraction 
de tour pour :
– un capteur NCS 6DR4004-.N.30 pour courses > 14 mm 

(0.55 pouce)
– un positionneur 6DR5...-0..9.-....- L1A avec module NCS 

interne
– un positionneur 6DR59* avec module NCS 

6DR4004-5L/-5LE en accessoire
– des systèmes de détection de déplacement externes 

6DR4004-2ES, -3ES et -4ES
– un module NCS interne. Le module NCS interne n'est soumis 

à aucune restriction.
 Pour les servomoteurs à sens d'action inverse, utilisez les réglages 

précédés du signe moins, p. ex. -turn.
Description : Signification avec un servomoteur à sens d'action standard :

● Le servomoteur à fraction de tour ferme quand l'arbre 
d'entraînement, l'axe du positionneur ou l'aimant du capteur 
NCS tournent dans le sens des aiguilles d'une montre.

● Le servomoteur à translation ferme quand la broche 
d'entraînement se déplace vers le bas et que l'axe du 
positionneur ou l'aimant du capteur NCS tournent en sens 
inverse des aiguilles d'une montre.
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 Signification avec un servomoteur à sens d'action inverse :
● Le servomoteur à fraction de tour ferme quand l'arbre 

d'entraînement, l'axe du positionneur ou l'aimant du capteur 
NCS tournent en sens inverse des aiguilles d'une montre.

● Le servomoteur à translation ferme quand la broche 
d'entraînement se déplace vers le bas et que l'axe du 
positionneur ou l'aimant du capteur NCS tournent dans le sens 
des aiguilles d'une montre.

 Informations complémentaires :
● Le paramètre '3.YWAY' Plage de course (Page 152) s'affiche 

pour les valeurs 'WAY', '-WAY', 'ncSLL' ou '-ncLL'.
● turn/-turn :  le paramètre '2.YAGL' Angle de rotation nominal de 

l'axe du positionneur (Page 151) prend automatiquement la 
valeur fixe 90°.

 ● WAY/-WAY :  Le positionneur compense ainsi la non-linéarité. La 
non-linéarité est générée par la transformation du mouvement 
linéaire du servomoteur à translation en mouvement de rotation 
de l'axe du positionneur. Vous trouverez des informations sur 
une compensation correcte au chapitre "Préparer les 
servomoteurs à translation pour la mise en service (Page 118)".

Réglage d'usine : WAY

9.4.1.2 '2.YAGL' Angle de rotation nominal de l'axe du positionneur

Condition requise : Le commutateur de transmission par engrenages et la valeur para‐
métrée au paramètre '2.YAGL' correspondent. Si ce n'est pas le cas, 
la valeur affichée à l'écran ne correspondra pas à la position réelle.

Possibilité de réglage : ● 33°
● 90°

But : Utilisez ce paramètre avec un servomoteur à translation. Vous ré‐
glez un angle de 33° ou de 90° selon la plage de course pour le 
servomoteur à translation. La position actuelle du servomoteur est 
ainsi déterminée avec plus de précision. Les règles suivantes s'ap‐
pliquent :
● 33° :  Courses ≤ 20 mm
● 90° :  Courses 25 ... 35 mm
● 90° :  Courses > 40 ... 130 mm

 Utilisez le kit de montage :
● 6DR4004-8V pour les courses inférieures à 35 mm
● 6DR4004-8L pour les courses comprises entre 35 mm et 130 mm

 Il n'est possible de paramétrer "2.YAGL" que si "1.YFCT" a la valeur 
"'WAY"/"-WAY" ou "FWAY"/"-FWAY". 
Pour toutes les autres valeurs de "1.YFCT", un angle de 90° est 
automatiquement réglé pour "2.YAGL".

Réglage d'usine : 33°
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Voir aussi
Déroulement de l'initialisation automatique (Page 111)

9.4.1.3 '3.YWAY' Plage de course

Condition requise : ● Le positionneur est monté.
● La tige d'entraînement est montée sur le levier conformément à 

la plage de course du servomoteur, comme décrit au 
chapitre Montage sur un servomoteur à translation (Page 41).

Possibilité de réglage : ● OFF
● 5.0 | 10.0 | 15.0 | 20.0 | 25.0 |30.0 | 35.0 | 40.0 | 

50.0 | 60.0 | 70.0 | 90.0 | 110.0 | 130.0
But : Utilisez ce paramètre pour afficher la valeur de course déterminée 

en mm à la fin de l'initialisation d'un servomoteur à translation.
Si le réglage 'OFF' est sélectionné, la course réelle n'est pas affi‐
chée après l'initialisation.
Parmi les possibilités de réglage indiquées ci-dessus, sélectionnez 
la valeur correspondant à la plage de course en mm de votre ser‐
vomoteur.
Si la plage de course du servomoteur ne correspond à aucune va‐
leur parmi les possibilités de réglage, utilisez la valeur supérieure la 
plus proche. Utilisez pour cela la valeur indiquée sur la plaque si‐
gnalétique du servomoteur.
"3.YWAY" ne s'affiche que si "1.YFCT" a la valeur "WAY"/"-WAY" ou 
"ncSLL"/"-ncLL".

Réglage d'usine : OFF

Voir aussi
'1.YFCT' Type de servomoteur (Page 149)

9.4.1.4 '4.INITA' Initialisation (automatique)

Possibilité de réglage : ● NOINI
● no / ###.#
● Strt

But : Ce paramètre vous permet de lancer l'initialisation automatique. 
1. Choisissez la valeur "Strt". 
2. Appuyez ensuite pendant 5 secondes minimum sur la 

touche . 
La ligne du bas de l'écran affiche le déroulement de l'initialisation de 
"RUN 1" à "RUN 5".

Réglage d'usine : NOINI
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9.4.1.5 '5.INITM' Initialisation (manuelle)

Possibilité de réglage : ● NOINI
● no / ###.#
● Strt

But : Ce paramètre vous permet de lancer l'initialisation manuelle.
1. Choisissez la valeur "Strt". 
2. Appuyez ensuite pendant 5 secondes minimum sur la 

touche . 
Description : Quand le positionneur est déjà initialisé, il est possible de le remettre 

à l'état non-initialisé avec "4.INITA" et "5.INITM". Appuyez à cet effet 
au moins 5 secondes sur la touche .

Réglage d'usine : NOINI

9.4.2 Paramètres d'application 6 à 52

9.4.2.1 '6.SCUR' Plage de courant de la valeur de consigne

Conditions : ● Vous disposez d'un SIPART PS2 en version "2, 3, 4 fils".
● Le positionneur est raccordé conformément aux schémas de 

raccordement pour 2, 3, 4 fils présentés au chapitre 
"Raccordement électrique (Page 81)".

Possibilité de réglage : ● 0 MA
● 4 MA

But : Ce paramètre vous permet de déterminer la plage de courant de la 
consigne. Le choix de la plage de courant dépend du type de rac‐
cordement. Le réglage "0 MA" (0 à 20 mA) n'est possible qu'avec 
des raccords à trois conducteurs et à quatre conducteurs.

Réglage d'usine : 4 MA
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9.4.2.2 '7.SDIR' Direction de la consigne

Possibilité de réglage : ● riSE
● FALL

But : Avec ce paramètre, vous réglez la direction de la consigne. La di‐
rection de la consigne sert à inverser le sens d'action de la consigne.
● Croissant (riSE) : une valeur plus élevée à l'entrée de consigne 

entraîne l'ouverture de la vanne.
● Décroissant (FALL) : une valeur plus élevée à l'entrée de 

consigne entraîne la fermeture de la vanne.
La direction de la consigne est utilisée principalement pour le mode 
split range ainsi qu'avec des servomoteurs à simple effet avec la 
position de sécurité 'uP'.

Réglage d'usine : riSE

9.4.2.3 '8.SPRA' Consigne début de split-range  / '9.SPRE' Consigne fin de split-range

Plage de réglage : 0,0 ... 100,0
Fonction : Ces deux paramètres, avec le paramètre "'7.SDIR' Direction de la 

consigne (Page 154)", servent à limiter la valeur de consigne active. 
Des tâches en mode split-range sont ainsi exécutées avec les ca‐
ractéristiques suivantes :
● croissant/décroissant
● décroissant/croissant
● décroissant/décroissant
● croissant/croissant

Réglage d'usine : Avec "SPRA" :  0,0 Avec "SPRE" :  100,0
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Figure 9-2 Exemple : fonctionnement en mode split-range avec deux positionneurs

9.4.2.4 '10.TSUP' Rampe de consigne ouverture / '11.TSDO' Rampe de consigne fermeture

Possibilité de réglage : Avec "TSUP"
● Auto
● 0 ... 400

Avec "TSDO"
● 0 ... 400

But : La rampe de consigne est active en mode "Automatique" et limite la 
vitesse de variation de la consigne effective. Ce paramètre vous 
permet de régler la valeur en secondes. Lors du passage du mode 
de fonctionnement "Mode manuel" au mode "Automatique", la con‐
signe effective est ajustée à la consigne du positionneur via la ram‐
pe de consigne.
Cette commutation sans à-coups du mode de fonctionnement "Mo‐
de manuel" au mode "Automatique" permet d'éviter les élévations 
de pression dans les conduites longues.
Avec le paramètre "TSUP= Auto", la rampe de consigne utilise le 
plus lent des deux temps de réglage déterminés pendant l'initialisa‐
tion. La valeur de paramètre "TSDO" est alors sans effet.

Réglage d'usine : 0
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9.4.2.5 '12.SFCT' Fonction de consigne

Possibilité de réglage : ● Lin
● 1 - 25
● 1 - 33
● 1 - 50
● n1 - 25
● n1 - 33
● n1 - 50
● FrEE

Fonction : Ce paramètre permet de linéariser les caractéristiques de vanne 
non linéaires. Les caractéristiques de vanne linéaires permettent de 
reproduire des caractéristiques de débit quelconques, comme cela 
est représenté dans la figure de la description des paramè‐
tres'13.SL0' ... '33.SL20' Nœud d'interpolation pour la consigne (Pa‐
ge 156).

Réglage d'usine : Lin

Sept caractéristiques de vannes sont enregistrées dans le positionneur et sont paramétrées 
via le paramètre 'SFCT' :

Caractéristique de vanne Paramétrage avec valeur de paramètre
Linéaire  Lin
Pourcentage égal 1:25 1-25
Pourcentage égal 1:33 1-33
Pourcentage égal 1:50 1-50
Pourcentage égal inverse 25:1 n1-25
Pourcentage égal inverse 33:1 n1-33
Pourcentage égal inverse 50:1 n1-50
Réglage libre  FrEE

9.4.2.6 '13.SL0' ... '33.SL20' Nœud d'interpolation pour la consigne

Plage de réglage : 0.0 ... 100.0
But : Avec ces paramètres, vous affectez à chaque point de consigne une 

valeur de débit avec des intervalles de 5 %. Les nœuds d'interpola‐
tion pour la consigne forment un polygone composé de 20 segments 
droits représentant ainsi la caractéristique de la vanne, voir figure 
suivante.

Réglage d'usine : "0", "5" ... "95", "100"
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Courbes caractéristiques de consigne, normalisation des grandeurs réglantes et fonction de 
fermeture étanche

La saisie de nœuds d'interpolation pour la consigne est possible uniquement si le paramètre 
"'12.SFCT' Fonction de consigne (Page 156)" est réglé sur "FrEE". Vous ne pouvez entrer 
qu'une courbe à croissance monotone et deux noeuds d'interpolation doivent différer d'au 
moins 0,2 %.

9.4.2.7 '34.DEBA' Zone morte du régulateur

Possibilité de réglage : ● Auto
● 0.1 ... 10.0

But : Avec ce paramètre, vous ajustez en permanence la zone morte de 
manière adaptative aux exigences de la boucle de régulation en 
mode automatique via le réglage "Auto". Lorsqu'une oscillation de 
régulation est détectée, la zone morte est progressivement agran‐
die. L'adaptation retour se fait via un critère temporel.
La zone morte est paramétrée de manière fixe avec les valeurs 0,1 
à 10,0. La valeur est indiquée en pourcentage. Cela permet de ju‐
guler les oscillations de régulation. Plus la zone morte est petite, 
plus la précision de régulation augmente.

Réglage d'usine : Auto
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9.4.2.8 '35.YA' Limitation des grandeurs réglantes, début / '36.YE' Limitation des grandeurs 
réglantes, fin

Plage de réglage : 0.0 ... 100.0
But : Avec ces paramètres, vous limitez la course de réglage mécanique 

de butée à butée aux valeurs paramétrées. La valeur est indiquée 
en pourcentage. Ainsi, la plage de réglage mécanique du servomo‐
teur peut être limitée au débit efficace et la saturation intégrale du 
régulateur principal peut être évitée.
Voir la figure dans la description du paramètre '37.YNRM' Normali‐
sation des grandeurs réglantes (Page 159).
Fonction 'Angle mort'
L'angle mort est la plage angulaire dans laquelle la vanne de pro‐
cessus n'autorise aucun débit. La plage d'angle mort débute par ex. 
en butée inférieure de la robinetterie et se termine avec l'angle au‐
quel le fluide commence à couler. Utilisez cette fonction si vous 
voulez utiliser la plage de signal complète (par ex. 4 à 20 mA) pour 
le réglage de la vanne. 
Pour utiliser la plage de signal complète pour le réglage de la vanne 
(par ex. pour des vannes à boisseau sphérique et à segment), ré‐
glez la limitation inférieure de la grandeur de réglage (YA) à la valeur 
en pourcentage à laquelle le fluide commence à couler. 
Pour afficher 0% comme nouvelle valeur de début, 
réglez '37.YNRM' Normalisation des grandeurs réglantes (Pa‐
ge 159) sur 'FloW'.

Réglage d'usine : Avec 'YA' : 0,0 Avec 'YE' : 100,0

Remarque

'YE' doit toujours être supérieur à 'YA'. 
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9.4.2.9 '37.YNRM' Normalisation des grandeurs réglantes

Possibilité de réglage : ● MPOS
● FLoW

But : Les paramètres '35.YA' Limitation des grandeurs réglantes, début / 
'36.YE' Limitation des grandeurs réglantes, fin (Page 158) vous per‐
mettent de limiter la grandeur réglante. Cette restriction a pour effet 
de générer, pour l'affichage et la signalisation en retour de position 
via la sortie de courant, deux mises à l'échelle différentes 'MPOS' ou 
'FLoW'.
La mise à l'échelle MPOS indique la position mécanique de 0 à 
100 % entre les butées supérieure et inférieure de l'initialisation. La 
position n'est pas affectée par les paramètres '35.YA' Limitation des 
grandeurs réglantes, début / '36.YE' Limitation des grandeurs ré‐
glantes, fin (Page 158). Les paramètres 'YA' et 'YE' sont indiqués 
dans l'échelle MPOS.

 L'échelle FLoW est la normalisation de 0 à 100 % sur la plage entre 
les paramètres 'YA' et 'YE'. La valeur de consigne w de 0 à 100 % se 
réfère en outre toujours à cette plage. Cela se traduit par un affi‐
chage et une signalisation en retour de position pratiquement pro‐
portionnels au débit. L'affichage et la signalisation en retour de po‐
sition proportionnels au débit s'obtiennent également lors de l'utili‐
sation des caractéristiques de vanne.

 Pour calculer l'écart de régulation, la valeur de consigne à l'écran est 
également représentée dans une échelle correspondante.
La dépendance de la course par rapport à la normalisation ainsi que 
la dépendance par rapport aux paramètres 'YA' et 'YE' sont repré‐
sentées ci-après avec un servomoteur à translation de 80 mm à titre 
d'exemple, voir figure suivante.

Réglage d'usine : MPOS

Figure 9-3 YNRM = MPOS ou YNRM = FLoW ; valeur par défaut : YA = 0 % et YE = 100 %
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Figure 9-4 Exemple : YNRM = MPOS avec YA = 10 % et YE = 80 %

Figure 9-5 Exemple : YNRM = FLoW avec YA = 10 % et YE = 80 %

Voir aussi
'39.YCLS' Valeurs d'ajustage pour fermeture étanche/fermeture rapide (Page 160)

9.4.2.10 '38.YDIR' Sens d'action des grandeurs réglantes pour affichage et signalisation en retour 
de position

Possibilité de réglage : ● riSE
● FALL

But : Ce paramètre vous permet de régler le sens d'action de l'affichage 
et la signalisation en retour de position. Le sens d'action peut être 
croissant ou décroissant.

Réglage d'usine : riSE

9.4.2.11 '39.YCLS' Valeurs d'ajustage pour fermeture étanche/fermeture rapide

Possibilité de réglage : no Sans
 uP Fermeture étanche, haut
 do Fermeture étanche, bas
 uP do Fermeture étanche haut et bas
 Fu Fermeture rapide, haut
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 Fd Fermeture rapide, bas
 Fu Fd Fermeture rapide haut et bas
 uP Fd Fermeture étanche, haut et Fermeture rapide, bas
 Fu do Fermeture rapide, haut et Fermeture étanche, bas
Fonction : Ce paramètre permet d’amener la robinetterie sur les butées finales 

mécaniques. Si le paramètre n'est pas activé, la robinetterie est 
amenée de manière contrôlée sur les butées finales déterminées 
lors de l’initialisation.
Lors d’une fermeture étanche, la robinetterie a besoin de plus de 
temps pour quitter les butées finales. Lors d’une fermeture rapide, 
les butées finales de la robinetterie sont quittées immédiatement. 
Les fonctions Fermeture étanche et Fermeture rapide sont activées 
séparément ou pour les deux positions finales. Le paramètre 
'39.YCLS' prend effet si la consigne active :
● est inférieure ou égale à la valeur réglée dans le paramètre 

'40.YCDO'.
● est supérieure ou égale à la valeur réglée dans le 

paramètre '41.YCUP' Valeur pour fermeture étanche/fermeture 
rapide, haut (Page 162).

Réglage d'usine : no

Voir la figure dans la description du paramètre '37.YNRM' Normalisation des grandeurs 
réglantes (Page 159) et la figure dans la description des paramètres '13.SL0' ... '33.SL20' 
Nœud d'interpolation pour la consigne (Page 156).

Remarque
Fonction Fermeture étanche/fermeture rapide activée

Lorsque les fonctions sont activées, la surveillance de l'écart de régulation dans le sens de 
débordement est désactivée au paramètre '49. LIM'. Les règles suivantes s'appliquent : 
'YCDO : < 0 %' et 'YCUP : > 100 %'. Cette fonctionnalité est surtout utile pour les vannes 
revêtues. Pour une surveillance de longue durée des positions de fin de course, nous vous 
recommandons d'activer les paramètres 'F. ZERO' et 'G. OPEN'.

9.4.2.12 '40.YCDO' Valeur pour fermeture étanche/fermeture rapide, bas

Condition : Le paramètre '39.YCLS' Valeurs d'ajustage pour fermeture étanche/
fermeture rapide (Page 160) doit être sur 'do', 'uP do', 'Fd', 'Fu Fd', 
'uP Fd' ou 'Fu do'

Plage de réglage : 0,0 ... 100,0
But : À l'aide de ce paramètre 'YCDO', réglez la valeur à partir de laquelle 

la fonction 'Fermeture étanche/fermeture rapide, bas' est activée. Si 
la consigne active est inférieure ou égale à cette valeur paramétrée, 
l'entraînement passe dans la position 'Fermeture étanche, bas' ou 
'Fermeture rapide, bas'.

Réglage d'usine : 0,5  
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Remarque

La valeur du paramètre 'YCDO' est toujours inférieure à celle de 'YCUP'. La fonction Fermeture 
étanche/fermeture rapide présente une hystérésis fixe de 1 %. Le paramètre 'YCDO' se 
rapporte aux butées mécaniques. Le paramètre 'YCDO' est indépendant des valeurs réglées 
dans les paramètres '7.SDIR' Direction de la consigne (Page 154) et '38.YDIR' Sens d'action 
des grandeurs réglantes pour affichage et signalisation en retour de position (Page 160).

9.4.2.13 '41.YCUP' Valeur pour fermeture étanche/fermeture rapide, haut

Condition : Le paramètre '39.YCLS' Valeurs d'ajustage pour fermeture étanche/
fermeture rapide (Page 160) doit être sur 'uP', 'uP do', 'Fu', 'Fu Fd', 
'uP Fd' ou 'Fu do'

Plage de réglage : 0,0 ... 100,0
But : À l'aide de ce paramètre 'YCUP', réglez la valeur à partir de laquelle 

la fonction Fermeture étanche, haut ou Fermeture rapide, haut est 
activée. Si la consigne active est supérieure ou égale à cette valeur 
paramétrée, l'entraînement passe dans la position 'Fermeture étan‐
che, haut' ou 'Fermeture rapide, haut'.

Réglage d'usine : 99,5  

Remarque

La valeur du paramètre 'YCDO' est toujours inférieure à celle de 'YCUP'. La fonction Fermeture 
étanche/fermeture rapide présente une hystérésis fixe de 1 %. Le paramètre 'YCUP' se 
rapporte aux butées mécaniques. Le paramètre 'YCUP' est indépendant des valeurs réglées 
dans les paramètres '7.SDIR' Direction de la consigne (Page 154) et '38.YDIR' Sens d'action 
des grandeurs réglantes pour affichage et signalisation en retour de position (Page 160).

9.4.2.14 '42.BIN1' / '43.BIN2' Fonction entrée TOR

Possibilité de réglage ● Entrée TOR 1
 Contact à fermeture

OFF
on
bloc1
bloc2
uP
doWn
StoP
PST

Contact à ouverture
OFF
-on
-uP
-doWn
-StoP
-PST

 ● Entrée TOR 2  
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 Contact à fermeture
OFF
on
uP
doWn
StoP
PST

Contact à ouverture
OFF
-on
-uP
-doWn
-StoP
-PST

But : Ces paramètres vous permettent de définir la fonction des entrées 
TOR. Les fonctions possibles sont décrites ci-après. Le sens d'ac‐
tion peut être adapté à un contact à fermeture ou un contact à ou‐
verture.

 ● BIN1 ou BIN2 = On ou -On
Les messages TOR de la périphérie, par ex. commutateurs de 
pression ou de température, sont lus via l'interface de 
communication ou entraînent, via la fonction logique OU avec 
d'autres messages, une réponse de la sortie de signalisation de 
défaut.

 ● BIN1 = bLoc1
Avec cette valeur de paramètre, vous protégez le mode de 
fonctionnement "Configuration" contre toute manipulation. Le 
verrouillage se fait par ex. à l'aide d'un pontage entre les bornes 
9 et 10.

 ● BIN1 = bLoc2
Lorsque l'entrée TOR 1 est activée, le mode de fonctionnement 
"Manuel" est bloqué en plus du mode "Configuration".

 ● BIN1 ou BIN2 = 
contact uP ou doWn ferme ou bien 
contact -uP ou -doWn ouvre
Quand l'entrée TOR est activée, le servomoteur de réglage règle 
sur la valeur définie par le paramètre "'35.YA' Limitation des 
grandeurs réglantes, début / '36.YE' Limitation des grandeurs 
réglantes, fin (Page 158)" en mode "Automatique".

 ● BIN1 ou BIN2 le contact ferme = StoP ou -StoP le contact s'ouvre
Quand l'entrée TOR est activée, les piézovannes sont bloquées 
en mode "Automatique". Le servomoteur reste dans la dernière 
position. Des mesures de fuite peuvent ainsi être effectuées 
sans la fonction d'initialisation.

 ● BIN1 ou BIN2 = PSt ou -PSt
Via les entrées TOR 1 ou 2, un Partial-Stroke-Test est lancé en 
actionnant un contact à ouverture ou un contact à fermeture, 
selon ce qui est choisi.

 ● BIN1 ou BIN2 = OFF
Aucune fonction
Fonction spéciale de l'entrée TOR 1 : Lorsqu'en mode de 
fonctionnement 'Manuel P', l'entrée TOR 1 est activée à l'aide 
d'un pontage entre les bornes 9 et 10, la version du firmware 
s'affiche en appuyant sur la touche .
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 Si en même temps, l'une des fonctions précitées est activée avec les 
paramètres "BIN1" et "BIN2", s'applique alors ce qui suit : "Blocage" 
a priorité sur "uP". "uP" a priorité sur "doWn". "doWn" a priorité sur 
"PST".

Réglage d'usine : OFF

9.4.2.15 '44.AFCT' Fonction d'alarme

Possibilité de réglage : voir représentation ci-dessous
But : Ce paramètre vous permet de régler la valeur à partir de laquelle le 

dépassement positif ou négatif d'une course ou d'un angle prédéfini 
doit être signalé. Le déclenchement des alarmes (valeurs limites) se 
réfère à l'échelle MPOS. La signalisation des alarmes intervient via 
le module d'alarme. Les alarmes peuvent en outre être lues par le 
biais de l'interface de communication.
Le sens d'action des sorties TOR peut être adapté aux systèmes 
séquentiels de "actif-High" à "actif-Low".

Réglage d'usine : OFF
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Sens d'action et hystérésis
 Module d'alarme
Exemples A1 A2
A1 = 48

AFCT = MIN / MAXA2 = 52
Course = 45 Actif  
Course = 50   
Course = 55  Actif
 
A1 = 48

AFCT = -MIN / -MAXA2 = 52
Course = 45  Actif
Course = 50 Actif Actif
Course = 55 Actif  
 
A1 = 52

AFCT = MIN / MAXA2 = 48
Course = 45 Actif  
Course = 50 Actif Actif
Course = 55  Actif
 
A1 = 52

AFCT = -MIN / -MAXA2 = 48
Course = 45  Actif
Course = 50   
Course = 55 Actif  

Remarque

Si le diagnostic étendu a été activé au moyen du paramètre "'52.XDIAG' Activation du 
diagnostic étendu (Page 170)" avec le réglage "On3", les alarmes ne seront pas émises via le 
module d'alarme. Avec le réglage "On2", l'alarme A1 est émise. La signalisation via l'interface 
de communication est toutefois possible à tout moment. 
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9.4.2.16 '45.A1' / '46.A2' Seuil de réponse alarme

Plage de réglage : 0,0 ... 100,0
Fonction : Avec ces paramètres, vous pouvez régler le moment à partir duquel 

une alarme doit s'afficher. Les seuils de réponse des alarmes (en 
pourcentage) se rapportent à l'échelle MPOS du 
paramètre '37.YNRM' Normalisation des grandeurs réglantes (Pa‐
ge 159). L'échelle MPOS correspond à la course mécanique.
Selon le paramétrage de la fonction d'alarme au 
paramètre '44.AFCT' Fonction d'alarme (Page 164), l'alarme est 
émise en cas de dépassement par le haut (Max) ou par le bas (Min) 
de ce seuil de réponse.

Réglage d'usine : Avec 'A1 ':  10,0 Avec 'A2 ':  90.0

9.4.2.17 '47.\\FCT' Fonction sortie de signalisation de défaut

Condition : Au moins un des modules suivants est monté :
● Module d'alarme
● Module d'alarme à détecteurs à fente (module SIA)
● Module de contacts limites

Possibilité de réglage : Sens d'action standard Sens d'action inverse
●
● nA
● nAb

● -
● - nA
● - nAb

Fonction : Le message de défaut, comme fonction de surveillance de l'écart de 
régulation dans le temps, peut en outre être déclenché par les évè‐
nements suivants :
● Coupure de tension
● Défaut du processeur
● Défaut du servomoteur
● Défaut de la vanne
● Panne d'air comprimé
● Message de seuil 3 du diagnostic étendu.

Voir paramètre '52.XDIAG' Activation du diagnostic étendu 
(Page 170).

 Il n'est pas possible de désactiver le message de défaut, mais il est 
inhibé (réglage d'usine) lorsque vous quittez le mode de fonction‐
nement 'Automatique'. Réglez le paramètre ' FCT' sur ' nA' pour 
générer ici aussi un message de défaut.
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 Vous avez en outre encore la possibilité d'affecter au message de 
défaut la fonction "OU" avec le statut des entrées TOR. Pour cela, 
réglez d'abord les paramètres '42.BIN1' / '43.BIN2' Fonction entrée 
TOR (Page 162) sur 'on' ou '-on' . Réglez ensuite le paramètre '
FCT' sur ' nAb'.
Sélectionnez le réglage '- ' si vous souhaitez émettre un message 
de défaut avec sens d'action inverse.

Réglage d'usine :

9.4.2.18 '48.\\TIM' Temps de surveillance pour l'établissement de la signalisation de défaut 'Ecart 
de régulation'

Possibilité de réglage : ● Auto
● 0 ... 100

But : Avec ce paramètre '48. TIM', vous réglez en secondes le temps 
imparti au positionneur pour atteindre l'état prédéfini. Le seuil de 
réponse correspondant est spécifié au moyen du paramètre '49.
LIM'.
Tout dépassement de la durée paramétrée déclenche un message 
de défaut.

Réglage d'usine : Auto

Remarque
Fonction Fermeture étanche/fermeture rapide activée

Lorsque la fonction est activée, la surveillance de l'écart de régulation dans le sens de 
débordement est désactivée au paramètre '49. LIM'. Les règles suivantes s'appliquent : 
'YCDO : < 0 %' et 'YCUP : > 100 %'. Cette fonctionnalité est surtout utile pour les vannes 
revêtues. Pour une surveillance de longue durée des positions de fin de course, nous vous 
recommandons d'activer les paramètres 'F. ZERO' et 'G. OPEN'.

9.4.2.19 '49.\\LIM'  Seuil de réponse de la signalisation de défaut  'Ecart de régulation'

Possibilité de réglage : ● Auto
● 0 ... 100

Fonction : Ce paramètre vous permet de régler une valeur pour la grandeur 
admise de l'écart de régulation pour le déclenchement du message 
de défaut. La valeur est indiquée en pourcentage.
Quand les paramètres '48. TIM' et '49. LIM' sont réglés sur 'Auto', le 
message de défaut est émis si la zone de déplacement lent n'est pas 
atteinte dans l'intervalle de temps imparti. Cette durée est de deux 
fois le temps d'initialisation dans une plage de 5 à 95 % de la course 
de réglage, et de 10 fois le temps d'initialisation en dehors d'une 
plage de 10 à 90 %.

Réglage d'usine : Auto
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Remarque
Fonction Fermeture étanche/fermeture rapide activée

Lorsque la fonction est activée, la surveillance de l'écart de régulation dans le sens de 
débordement est désactivée au paramètre '49. LIM'. Les règles suivantes s'appliquent : 
'YCDO : < 0 %' et 'YCUP : > 100 %'. Cette fonctionnalité est surtout utile pour les vannes 
revêtues. Pour une surveillance de longue durée des positions de fin de course, nous vous 
recommandons d'activer les paramètres 'F. ZERO' et 'G. OPEN'.

9.4.2.20 '50.PRST' Preset

Possibilité de réglage : ● ALL
● Init
● PArA
● diAg

But : Ce paramètre vous permet de rétablir les valeurs réglées en usine 
pour la plupart des paramètres. Les groupes de paramètres suivants 
peuvent être choisis :
● ALL : Réinitialisation simultanée de tous les paramètres 

réinitialisables avec 'Init', 'PArA' et 'diAg'.
● Init : Réinitialisation des paramètres d'initialisation '1.YFCT' à 

'5.INITM'.
● PArA : Réinitialisation des paramètres d'application '6.SCUR' 

Plage de courant de la valeur de consigne (Page 153) à '49.\\LIM'  
Seuil de réponse de la signalisation de défaut  'Ecart de 
régulation' (Page 167).

● diAg :  Réinitialisation des paramètres A à P du diagnostic étendu 
ainsi que du paramètre '52.XDIAG' Activation du diagnostic 
étendu (Page 170).

Vous trouverez une vue d'ensemble des paramètres et des réglages 
d'usine au chapitre Vue d'ensemble des paramètres, sous forme de 
tableau (Page 141).

 Pour sélectionner un des groupes de paramètres indiqués ci-dessus, 
appuyez sur la touche  jusqu'à ce que le réglage souhaité soit 
affiché à l'écran. Lancez la fonction en appuyant sur la touche , 
jusqu'à ce que l'écran affiche 'oCAY''. Les valeurs du groupe de pa‐
ramètres sont alors mises au réglage d'usine.
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Description : Si vous voulez utiliser un positionneur déjà initialisé sur une autre 
robinetterie, mettez les paramètres au réglage d'usine avant d'effec‐
tuer la nouvelle initialisation. Pour cela, utilisez le réglage 'ALL' ou 
'Init'.
Restaurez les réglages usine lorsque vous avez modifié de nom‐
breux paramètres simultanément, mais que vous n'êtes pas capable 
d'en mesurer les effets et que des réactions indésirables en résul‐
tent. Pour cela, utilisez le réglage 'ALL'.

Réglage d'usine : ALL

Voir aussi
Affichage des valeurs de diagnostic (Page 205)

9.4.2.21 '51.PNEUM' Type de pneumatique

Condition requise : FIP Vous disposez d'un positionneur avec la fonction "Fail in 
Place" avec le suffixe de référence -Z, réf. abrégée F01.

 booSt Vous utilisez le positionneur avec un booster.
Possibilité de réglage : Std Bloc de vannes standard
 FIP Bloc de vannes Fail in Place
 booSt Fonctionnement avec booster 
But : Lancez la fonction en appuyant au moins 5 secondes sur la tou‐

che . Pendant ces 5 secondes, l'écran affiche 'Wait'. Après ces 5 
secondes, paramétrez la fonction souhaitée.

 Std Paramètre pour un bloc de vannes standard.
 FIP Lorsque vous commandez un positionneur pour les appli‐

cations Fail in Place, le positionneur est équipé d'un bloc 
de vannes spécial. Le paramètre 'PNEUM' est réglé par 
défaut sur 'FIP'. Lorsque l'électronique de base est rem‐
placée, le paramètre doit à nouveau être réglé sur 'FIP'.

 booSt Utilisez cette fonction si vous utilisez le positionneur avec 
un booster. Cette fonction affiche alors la suroscillation de 
l'entraînement. Vous trouverez sous Booster (Page 311) 
une description pour l'utilisation du booster.
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9.4.2.22 '52.XDIAG' Activation du diagnostic étendu
Avec ce paramètre, vous activez les fonctions de diagnostic étendu et en même temps le 
diagnostic en ligne. Vous définissez également quels niveaux de maintenance doivent être 
signalés. Par ordre croissant d'importance, ces niveaux sont Maintenance nécessaire, 
Maintenance requise, Alarme de maintenance. Le diagnostic étendu est désactivé en usine. Le 
paramètre 'XDIAG' est réglé sur 'OFF'. Trois modes de fonctionnement permettent d'activer le 
diagnostic étendu :

● On1 : le diagnostic étendu est activé. Des messages de seuil 3 sont émis via la sortie de 
signalisation de défaut. Message à un niveau (alarme de maintenance).

● On2 : le diagnostic étendu est activé. Les messages de seuil 2 sont activés via la sortie 
d'alarme 2. Des messages de seuil 3 sont de surcroît émis via la sortie de signalisation de 
défaut. Message à deux niveaux (maintenance requise, alarme de maintenance).

● On3 : le diagnostic étendu est activé. Les messages de seuil 1 sont activés via la sortie 
d'alarme 1. Les messages de seuil 2 sont activés via la sortie d'alarme 2. Des messages de 
seuil 3 sont de surcroît émis via la sortie de signalisation de défaut. Message à trois niveaux 
(maintenance nécessaire, maintenance requise, alarme de maintenance).

Remarque
Activation du diagnostic étendu

Notez que les paramètres de diagnostic étendu 'A.\\PST' à 'U.\\PRES' ne s'affichent à 
l'écran qu'après sélection d'un des modes de fonctionnement 'On1' à 'On3'.

Avec le réglage d'usine, les paramètres 'A.\\PST' à 'U.\\PRES' sont désactivés par défaut. 
Le paramètre 'XDIAG' est réglé sur 'OFF'. Les paramètres correspondants s'affichent 
uniquement lorsque vous avez activé la commande de menu correspondante via 'On'.

Remarque
Désactivation de messages

Lorsqu'un seuil a été dépassé par le haut ou par le bas, le positionneur émet un message 
indiqué à l'écran sous la forme d'un code d'erreur et d'une barre. Le message est désactivé 
par exemple lorsque : 
● Le compteur est réinitialisé. 
● Le seuil est redéfini.
● L'appareil est réinitialisé pour la butée supérieure et inférieure. 
● La surveillance est désactivée.

Le diagnostic étendu indique, en plus du code d'erreur ② (Vue d'ensemble des codes d'erreur 
(Page 225)), le niveau de déclenchement du message avec des barres ①. Les barres ① et le 
code d'erreur ② sont représentés sur l'écran comme suit :    

Figure 9-6 Affichage d'un message de seuil 1 avec une barre (maintenance nécessaire)
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Figure 9-7 Affichage d'un message de seuil 2 avec deux barres (maintenance requise)

Figure 9-8 Affichage d'un message de seuil 3 avec trois barres (alarme de maintenance)

Le réglage d'usine est 'OFF'.

9.4.3 Paramètres de diagnostic étendu A à U

9.4.3.1 Partial Stroke Test 'A.\\PST'

A. PST - Partial Stroke Test

Condition : Le paramètre "52.XDIAG (Page 170)" a la valeur 'On1', 'On2' ou 
'On3'.

Possibilité de réglage : ● OFF
● On

Fonction : Avec ce paramètre, vous activez et désactivez le Partial Stroke Test. 
Pour activer la surveillance, affectez la valeur "On" au paramètre. 
Les sous-paramètres s'affichent.
Vous déclenchez le Partial Stroke Test avec :
● Les touches de l'appareil
● Une entrée TOR
● La communication
● Un intervalle de test cyclique
L'état actuel du Partial Stroke Test s'affiche dans la valeur de diag‐
nostic "12.PST (Page 212)". 
Les valeurs de diagnostic "13.PRPST (Page 214)" et "14.NXPST 
(Page 214)" fournissent des informations supplémentaires sur le 
Partial Stroke Test.

Réglage d'usine : OFF
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A1.STPOS - Position de départ

Plage de réglage : 0,0 ... 100,0
Fonction : Utilisez ce sous-paramètre pour définir la position de départ du Par‐

tial Stroke Test en pourcentage. Saisissez à cet effet une position de 
départ dans la plage "0,0" à "100,0". Le déclenchement des alarmes 
(valeurs limites) se rapporte à l'échelle MPOS.
Le servomoteur manœuvre de la position de départ à la position 
d'arrivée lors du Partial Stroke Test. La position d'arrivée résulte de 
l'interaction entre la position de départ (A1.STPOS), la hauteur de 
course (A3.STRKH) et le sens de la course (A4.STRKD).

Réglage d'usine : 100,0

A2.STTOL - Tolérance de départ

Plage de réglage : 0,1 ... 10,0
Fonction : Utilisez ce sous-paramètre pour définir la tolérance de départ du 

Partial Stroke Test en pourcentage. Saisissez à cet effet une tolé‐
rance de départ par rapport à la position de départ dans la plage 
"0,1" à "10,0".

Exemple : Vous avez entré une position de départ de "50,0" et une tolérance de 
départ de "2,0". Ceci a pour effet, en cours de fonctionnement, qu'un 
Partial Stroke Test est uniquement activé avec une position compri‐
se entre 48 et 52 %.

Réglage d'usine : 2,0

A3.STRKH - Hauteur de course

Plage de réglage : 0,1 … 100,0
Fonction : Utilisez ce sous-paramètre pour définir la hauteur de course du Par‐

tial Stroke Test en pourcentage. Saisissez à cet effet une hauteur de 
course dans la plage "0,1" à "100,0".

Réglage d'usine : 10,0

A4.STRKD - Sens de la course

Possibilité de réglage : ● uP
● do
● uP do

Fonction : Utilisez ce sous-paramètre pour définir le sens de la course du Par‐
tial Stroke Test.
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 uP : Le servomoteur va uniquement vers le haut
● Le servomoteur va de sa position de départ à sa position 

d'arrivée haute.
● Lorsque la position d'arrivée haute est atteinte, le servomoteur 

revient à sa position initiale.
Formule (uP) : Position d'arrivée haute = position de départ (A1.STPOS) ± toléran‐

ce de départ (A2.STTOL) + hauteur de course (A3.STRKH)
 do : Le servomoteur va uniquement vers le bas.

● Le servomoteur va de sa position de départ à sa position 
d'arrivée basse.

● Lorsque la position d'arrivée inférieure est atteinte, le 
servomoteur revient à sa position initiale.

Formule (do) : Position d'arrivée basse = position de départ (A1.STPOS) ± tolé‐
rance de départ (A2.STTOL) + hauteur de course (A3.STRKH)

 uP do : Le servomoteur monte et descend.
● Le servomoteur va d'abord de sa position de départ à sa position 

d'arrivée supérieure.
● Il se déplace ensuite de la position d'arrivée supérieure à la 

position d'arrivée inférieure.
● Lorsque la position d'arrivée inférieure est atteinte, le 

servomoteur revient à sa position initiale.
Formule (uP do) Position d'arrivée = position de départ (A1.STPOS) ± tolérance de 

départ (A2.STTOL) ± hauteur de course (A3.STRKH)
Réglage d'usine : do

A5.RPMD - Mode de rampe

Possibilités de réglage : ● OFF
● On

Fonction : Activer ou désactiver le mode de rampe. 
● OFF : Le Partial Stroke Test est exécuté sans régulation.
● On : le Partial Stroke Test est exécuté avec régulation. La 

régulation s'effectue conformément à la vitesse de rampe réglée 
au paramètre "A6.RPRT". 

Utilisez le mode de rampe pour réduire ou allonger la durée tempo‐
relle du Partial Stroke Test. Allongez le Partial Stroke Test pour 
donner la possibilité à la boucle de régulation de niveau supérieur de 
réagir au Partial Stroke Test. 

Réglage d'usine : OFF
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A6.RPRT - Vitesse de rampe

Plage de réglage : 0,1 … 100,0
Fonction : Modifiez la vitesse de rampe pour réduire ou allonger la durée du 

Partial Stroke Test. La vitesse de rampe se rapporte à la course totale 
de la robinetterie et est réglée en % de course par seconde (%/s). Des 
valeurs plus faibles rallongent la durée, tandis que des valeurs plus 
élevées raccourcissent la durée du Partial Stroke Test. Exemple :  le 
réglage "10,0" signifie que le Partial Stroke Test est effectué avec 10 % 
de course par seconde.

Réglage d'usine : 1,0

A7.FLBH - Comportement après un échec de PST

Possibilités de réglage : ● Auto
● HOLd
● AirIn
● AirOu

Fonction : Définissez comment le positionneur doit réagir en cas d'échec d'un 
Partial Stroke Test. Remarque : Un Partial Stroke Test échoue lors‐
que le seuil de valeur limite défini sous "Facteur 3 (AC.FACT3)" est 
dépassé.
● Auto :  passage en mode de fonctionnement "Automatique". 

"AUT" s'affiche sur l'écran de l'appareil.
● HOLd : maintien de la position actuelle.
● AirIn : ventilation du servomoteur avec l'arrivée d'air PZ.
● AirOu : purge d'air du servomoteur.

Réglage d'usine : Auto

A8.INTRV - Intervalle de test

Plage de réglage : OFF, 1 ... 365
Fonction : Ce sous-paramètre vous permet de saisir l'intervalle de temps pour 

le Partial Stroke Test cyclique en jours. Définissez à cet effet un 
intervalle de test dans la plage 1 à 365.

Réglage d'usine : OFF

A9.PSTIN - Temps de course de référence du Partial Stroke Test

Affichage à l'écran : ● NOINI
● (C)##.#
● FdIni
● rEAL

Fonction : Etat du temps de course de référence en secondes
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Description : Utilisez ce sous-paramètre pour mesurer le temps de course de 
référence pour le Partial Stroke Test.
Le temps de course de référence correspond au mouvement piloté 
de la position de départ à la position d'arrivée.
Si le positionneur est déjà initialisé, le temps de réglage moyen cal‐
culé de la robinetterie est affiché à titre indicatif.

 ● NOINI : le positionneur n'est pas encore initialisé.
 ● (C)##.# : Un temps de réglage moyen, de 1,2 seconde par 

exemple, est représenté à l'écran par "C 1.2", "C" signifiant 
"calculated". Le temps de réglage moyen peut être utilisé comme 
temps de course de référence, mais il ne s'agit que d'une valeur 
indicative approximative.

 ● FdIni : Quand la position de départ n'est pas accessible ou que 
l'arrivée de la course ne peut pas être atteinte, l'écran affiche 
"FdIni". "FdIni" signifie "failed PST initialization" (échec de 
l'initialisation).

 ● rEAL : réglez les sous-paramètres "A1.STPOS" à "A5.RPMD" en 
fonction de vos besoins. Démarrez ensuite la mesure du temps 
de course de référence en appuyant 5 secondes au moins sur la 
touche . Pendant ces 5 secondes, l'écran affiche "rEAL".
L'appareil se met ensuite automatiquement à la position de 
départ paramétrée et exécute la course souhaitée. La position 
actuelle est ici toujours représentée à l'écran en pourcentage. La 
ligne du bas affiche "inPST" pour "initialize partial stroke test".

Réglage d'usine : NOINI

AA.FACT1 - Facteur  1

Plage de réglage : 0,1 … 100,0
Fonction : Ce sous-paramètre permet de définir le facteur pour la formation du 

seuil 1.
Saisissez à cet effet un facteur dans la plage "0,1" à "100,0". Le seuil 
est le produit du temps de course de référence et de "AA.FACT1". La 
détermination du temps de course de référence est décrite sous 
"A9.PSTIN".
Si le seuil 1 est dépassé, le message de seuil 1 est émis. Ce mes‐
sage est alors uniquement émis si les seuils 2 ou 3 n'ont pas éga‐
lement été dépassés. Le paramètre "XDIAG" indique comment ac‐
tiver ce message et comment celui-ci s'affiche.

Réglage d'usine : 1,5
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Ab.FACT2 - Facteur 2

Plage de réglage : 0,1 … 100,0
Fonction : Ce sous-paramètre permet de définir le facteur pour la formation du 

seuil 2.
Saisissez à cet effet un facteur dans la plage "0,1" à "100,0". Le seuil 
est le produit du temps de course de référence et de "Ab.FACT2". La 
détermination du temps de course de référence est décrite sous 
"A9.PSTIN".
Si le seuil 2 est dépassé, le message de seuil 2 est émis. Ce mes‐
sage est alors uniquement émis si le seuil 3 n'a pas également été 
dépassé. Le paramètre "XDIAG" indique comment activer ce mes‐
sage et comment celui-ci s'affiche.

Réglage d'usine : 3,0

AC.FACT3 - Facteur 3

Plage de réglage : 0,1 … 100,0
Fonction : Ce sous-paramètre permet de définir le facteur pour la formation du 

seuil 3.
Saisissez à cet effet un facteur dans la plage "0,1" à "100,0". Le seuil 
est le produit du temps de course de référence et de "AC.FACT3". 
La détermination du temps de course de référence est décrite sous 
"A9.PSTIN".
Si le seuil 3 est dépassé, le message de seuil 3 est émis. Le para‐
mètre "XDIAG" indique comment activer ce message et comment 
celui-ci s'affiche.
Le positionneur se comporte conformément à l'option paramétrée 
dans le sous-paramètre "A7.FLBH".

Réglage d'usine : 5,0

9.4.3.2 Surveillance du comportement dynamique de la robinetterie 'b.\\DEVI'

b. DEVI - Surveillance du comportement dynamique de la robinetterie

Condition : Le paramètre '52.XDIAG' Activation du diagnostic étendu (Pa‐
ge 170) est réglé sur 'On1', 'On2' ou 'On3'.

Possibilité de réglage : ● OFF
● On

Fonction : Avec ce paramètre, vous activez la surveillance du comportement 
dynamique de la robinetterie. Pour cela, le déroulement réel de la 
course est comparé avec le déroulement attendu. Cette comparai‐
son permet de déduire si le comportement du fonctionnement de la 
vanne est correct. La surveillance est effectuée en trois étapes. Pour 
activer la surveillance, réglez le paramètre sur 'On'. Les sous-para‐
mètres s'affichent. Réglez les sous-paramètres en conséquence. 
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 La valeur actuelle s'affiche dans la Valeur de diagnostic '15.DEVI - 
Comportement dynamique de la robinetterie' (Page 215). Si la va‐
leur actuelle dépasse un des trois seuils, le positionneur émet un 
message.

Réglage d'usine : OFF

b1.TIM - Constante de temps◂

Possibilité de réglage : ● Auto
● 1 ... 400

Fonction : Utilisez ce sous-paramètre pour définir l'effet d'amortissement du 
filtre passe-bas. L'unité est la seconde. La constante de temps 
'b1.TIM' est calculée à partir des temps de réglage 'uP' et 'doWn' 
déterminés pendant l'initialisation. Cette constante de temps est 
alors effective lorsque le paramètre 'b1.TIM' est réglé sur 'Auto'. 

 Si la constante de temps ne s'avère pas suffisante, le réglage de 
'b1.TIM' peut être changé manuellement. Réglez pour cela la cons‐
tante de temps dans une plage de '1' à '400'. Résultats :
● Le réglage '1' entraîne un amortissement très faible. 
● Le réglage '400' entraîne un amortissement important. 
L'écart actuellement déterminé est affiché dans Valeur de diagnos‐
tic '15.DEVI - Comportement dynamique de la robinetterie' (Pa‐
ge 215). Si la valeur actuelle dépasse un des trois seuils paramé‐
trables, le positionneur émet un message.

Réglage d'usine : Auto

b2.LIMIT - Valeur limite

Plage de réglage : 0,1 … 100,0
Fonction : Ce sous-paramètre vous permet de régler une valeur limite de base 

en pourcentage. La valeur limite de base définit quelle peut être la 
grandeur de l'écart autorisé par rapport au déroulement de course 
attendu. La valeur limite sert de grandeur de référence pour les fac‐
teurs de messages de défaut.
Réglez ici la valeur limite de base dans une plage de '0,1' à '100,0'.

Réglage d'usine : 1,0
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b3.FACT1 - Facteur 1

Plage de réglage : 0,1 … 100,0
Fonction : Ce sous-paramètre sert au réglage du facteur pour la formation du 

seuil 1. Réglez ici le facteur dans une plage de '0,1' à '100,0'. Le seuil 
est le produit de 'b2.LIMIT' et de 'b3.FACT1'.
Si le seuil 1 est dépassé, le message de seuil 1 est émis. Ce mes‐
sage est alors uniquement émis si les seuils 2 ou 3 n'ont pas éga‐
lement été dépassés. Le paramètre 'XDIAG' décrit comment activer 
ce message et comment celui-ci est affiché.

Réglage d'usine : 5,0

b4.FACT2 - Facteur 2

Plage de réglage : 0,1 … 100,0
Fonction : Ce sous-paramètre sert au réglage du facteur pour la formation du 

seuil 1. Réglez ici le facteur dans une plage de '0,1' à '100,0'. Le seuil 
est le produit de 'b2.LIMIT' et de 'b4.FACT2'.
Si le seuil 2 est dépassé, le message de seuil 2 est émis. Ce mes‐
sage est alors uniquement émis si le seuil 3 n'a pas également été 
dépassé. Le paramètre 'XDIAG' décrit comment activer ce message 
et comment celui-ci est affiché.

Réglage d'usine : 10,0

b5.FACT3 - Facteur 3

Plage de réglage : 0,1 … 100,0
Fonction : Ce sous-paramètre sert au réglage du facteur pour la formation du 

seuil 1. Réglez ici le facteur dans une plage de '0,1' à '100,0'. Le seuil 
est le produit de 'b2.LIMIT' et de 'b5.FACT3'.
Si le seuil 3 est dépassé, le message de seuil 3 est émis. Le para‐
mètre 'XDIAG' décrit comment activer ce message et comment celui-
ci est affiché.

Réglage d'usine : 15,0

9.4.3.3 Surveillance/compensation de fuite pneumatique 'C.\\LEAK'

C. LEAK - Surveillance/compensation de fuite pneumatique

Remarque
Exactitude du résultat

Notez que la surveillance ne produit des résultats que pour les servomoteurs à ressort de 
rappel à simple effet avec une consigne de 5 à 95 %.
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Remarque
Fonction Fermeture étanche/fermeture rapide activée

Notez que la surveillance ne produit des résultats si la fonction '39.YCLS' Valeurs d'ajustage 
pour fermeture étanche/fermeture rapide (Page 160) est activée que pour une consigne avec 
les valeurs suivantes :
● Valeur pour fermeture étanche/fermeture rapide, bas (YCDO) +5 % à 
● Valeur pour fermeture étanche/fermeture rapide, haut (YCUP) -5 % 

'40.YCDO' Valeur pour fermeture étanche/fermeture rapide, bas (Page 161)

et '41.YCUP' Valeur pour fermeture étanche/fermeture rapide, haut (Page 162)

Remarque
Mise à jour du message

Si la fuite a été éliminée, le nouvel état s'affiche comme message au bout d'un certain temps.
● Pour déterminer la fuite actuelle, lancez le test de fuite hors ligne avec Valeur de diagnostic 

'11.LEAK - Test de fuite' (Page 210).

Condition : Le paramètre '52.XDIAG' Activation du diagnostic étendu (Pa‐
ge 170) est réglé sur 'On1', 'On2' ou 'On3'.
Le mode de fonctionnement est défini sur 'Automatique' (AUTO) 
pour la compensation de fuite.

Possibilité de réglage : ● OFF
● On

Fonction : Ce paramètre active la surveillance et la compensation des fuites. 
Les fuites interviennent surtout dans le servomoteur ou la tuyauterie. 
Pour activer la surveillance ou la compensation, réglez le paramètre 
sur 'On'. Les sous-paramètres s'affichent. Réglez les sous-paramè‐
tres en conséquence.

 La compensation de fuite compense les fuites dans les phases de 
régulation avec une consigne constante. La qualité de la régulation 
est accrue en réduisant ou en empêchant les oscillations périodi‐
ques typiques de la robinetterie présentant une fuite. La compensa‐
tion de fuite compense des fuites jusqu'à 2 % du débit d'air du po‐
sitionneur.
Les deux valeurs de diagnostic suivantes indiquent la longueur et la 
période de l'impulsion de compensation de fuite actuelle :
Valeur de diagnostic '57.LKPUL - Longueur de l'impulsion de com‐
pensation de fuite' (Page 223), Valeur de diagnostic '58.LKPER - 
Période de l'impulsion de compensation de fuite' (Page 223)

 La surveillance des fuites se fait à trois niveaux et dans toutes les 
phases de régulation (consigne dynamique et statique). 
La valeur actuelle de la surveillance est affichée dans Valeur de 
diagnostic '16.ONLK - Fuite pneumatique' (Page 215). 

Réglage d'usine : OFF
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C1.LIMIT - Valeur limite

Plage de réglage : 0,1 … 100,0
Fonction : Ce sous-paramètre vous permet de régler la valeur limite de l'indi‐

cateur de fuite en pourcentage. Réglez pour cela la valeur limite 
dans une plage de '0,1' à '100,0'. S'il n'y a pas de fuite, la surveillance 
de fuite pneumatique est calibrée automatiquement pendant l'initia‐
lisation (chapitre Mise en service (Page 107)) de manière à ce que 
l'indicateur de fuite reste en dessous de la valeur 30. Une valeur 
supérieure à 30 indique qu'il y a une fuite. '30,0' constitue donc un 
réglage pertinent pour le paramètre. Cette limite peut varier légère‐
ment après un certain temps et selon l'application.

 Optimisez la sensibilité de la surveillance de fuite pneumatique de 
manière spécifique à votre application comme suit :
1. Après l'initialisation automatique du positionneur, exécutez un 

déplacement de rampe à l'aide d'un étalonneur.
2. Conditions requises pour le déplacement de rampe :

– La rampe comprend la plage de fonctionnement normal de la 
vanne.

– La pente de la rampe correspond aux exigences dynamiques 
de chaque application.

– La caractéristique de la rampe correspond à la caractéristique 
de la consigne dans la réalité.

3. Pendant le déplacement de rampe, le 'Valeur de diagnostic 
'16.ONLK - Fuite pneumatique' (Page 215)' donne des 
informations sur les valeurs effectivement rencontrées. 
Établissez la valeur limite de l'indicateur de fuite en conséquence.

 Si la valeur actuelle dépasse un des trois seuils, le positionneur 
émet un message. La façon de régler les trois seuils vous est pré‐
sentée ci-après.

Réglage d'usine : 30,0

C2.FACT1 - Facteur 1

Plage de réglage : 0,1 … 100,0
Fonction : Ce sous-paramètre sert au réglage du facteur pour la formation du 

seuil 1. Réglez ici le facteur dans une plage de '0,1' à '100,0'. Le seuil 
est le produit de 'C1.LIMIT' et de 'C2.FACT1'.
Si le seuil 1 est dépassé, une fuite a été détectée. La qualité de la 
régulation n'est toutefois pas influencée. Le message de seuil 1 
s'affiche. Ce message est alors uniquement émis si les seuils 2 ou 
3 n'ont pas également été dépassés.
Le paramètre 'XDIAG' décrit comment activer ce message et com‐
ment celui-ci est affiché.

Réglage d'usine : 1,0
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C3.FACT2 - Facteur 2

Plage de réglage : 0,1 … 100,0
Fonction : Ce sous-paramètre sert au réglage du facteur pour la formation du 

seuil 2. Réglez ici le facteur dans une plage de '0,1' à '100,0'. Le seuil 
est le produit de 'C1.LIMIT' et de 'C3.FACT2'.
Si le seuil 2 est dépassé, une fuite a été détectée. La qualité de la 
régulation est influencée. Une maintenance est recommandée. Le 
message de seuil 2 s'affiche. Ce message est alors uniquement 
émis si le seuil 3 n'a pas également été dépassé.
Le paramètre 'XDIAG' décrit comment activer ce message et com‐
ment celui-ci est affiché.

Réglage d'usine : 1,5

C4.FACT3 - Facteur 3

Plage de réglage : 0,1 … 100,0
Fonction : Ce sous-paramètre sert au réglage du facteur pour la formation du 

seuil 3. Réglez ici le facteur dans une plage de '0,1' à '100,0'. Le seuil 
est le produit de 'C1.LIMIT' et de 'C4.FACT3'.
Si le seuil 3 est dépassé, une fuite a été détectée. La qualité de la 
régulation est fortement influencée. Une maintenance est nécessai‐
re. Le message de seuil 3 s'affiche.
Le paramètre 'XDIAG' décrit comment activer ce message et com‐
ment celui-ci est affiché.

Réglage d'usine : 2,0

Voir aussi
11 Surveillance/compensation de fuite pneumatique  (Page 230)

9.4.3.4 Surveillance du frottement statique (effet Slipstick) 'd.\\STIC'

d. STIC - Surveillance du frottement statique  (effet Slipstick)

Condition : Le paramètre '52.XDIAG' Activation du diagnostic étendu (Pa‐
ge 170) est réglé sur 'On1', 'On2' ou 'On3'.

Possibilité de réglage : ● OFF
● On
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Fonction : Ce paramètre vous permet de surveiller en continu le frottement 
statique actuel (effet Slipstick) de la robinetterie. Avec l'activation du 
paramètre, le positionneur identifie la manifestation des effets Slips‐
tick. Les modifications par à-coups (Slipjumps) de la position de la 
vanne font que la manœuvre de fermeture du positionneur s'effec‐
tue avec un frottement statique trop important. Si des Slipjumps sont 
détectés, la hauteur de saut filtrée est enregistrée en tant que valeur 
Slipstick. La valeur de frottement statique (effet Slipstick) décroît 
progressivement avec la disparition des Slipjumps. La surveillance 
est effectuée en trois étapes. Pour activer la surveillance, réglez le 
paramètre sur 'On'. Les sous-paramètres s'affichent. Réglez les 
sous-paramètres en conséquence. 
La valeur actuelle est affichée dans Valeur de diagnostic '17.STIC - 
Frottement statique (effet Slipstick)' (Page 215). Si la valeur actuelle 
dépasse un des seuils, le positionneur émet un message.

Réglage d'usine : OFF

Remarque
Mauvaise interprétation avec des temps de réglages inférieurs à une seconde

Lorsque le temps de réglage est inférieur à une seconde, le positionneur ne fait pas de 
différence exacte entre un déplacement normal du servomoteur et un changement avec à-
coups. Augmentez par conséquent éventuellement le temps de réglage.

d1.LIMIT - Valeur limite pour la détection Slipstick

Plage de réglage : 0,1 … 100,0
Fonction : Utilisez ce sous-paramètre pour régler la valeur limite de base pour 

la détection Slipstick en pourcentage. Réglez pour cela la valeur 
limite de base dans une plage de '0,1' à '100,0'.

Réglage d'usine : 1,0

d2.FACT1 - Facteur 1

Plage de réglage : 0,1 … 100,0
Fonction : Ce sous-paramètre sert au réglage du facteur pour la formation du 

seuil 1. Réglez pour cela le facteur dans une plage de '0,1' à '100,0'. 
Le seuil est le produit des valeurs paramétrées pour 'd1.LIMIT' et 
'd2.FACT1'.
Si le seuil 1 est dépassé, le message de seuil 1 est émis. Ce mes‐
sage est alors uniquement émis si les seuils 2 ou 3 n'ont pas éga‐
lement été dépassés. Le paramètre 'XDIAG' décrit comment activer 
ce message et comment celui-ci est affiché.

Réglage d'usine : 2,0
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d3.FACT2 - Facteur 2

Plage de réglage : 0,1 … 100,0
Fonction : Ce sous-paramètre sert au réglage du facteur pour la formation du 

seuil 2. Réglez pour cela le facteur dans une plage de '0,1' à '100,0'. 
Le seuil est le produit des valeurs paramétrées pour 'd1.LIMIT' et 
'd3.FACT2'.
Si le seuil 2 est dépassé, le message de seuil 2 est émis. Ce mes‐
sage est alors uniquement émis si le seuil 3 n'a pas également été 
dépassé. Le paramètre 'XDIAG' décrit comment activer ce message 
et comment celui-ci est affiché.

Réglage d'usine : 5,0

d4.FACT3 - Facteur 3

Plage de réglage : 0,1 … 100,0
Fonction : Ce sous-paramètre sert au réglage du facteur pour la formation du 

seuil 3. Réglez pour cela le facteur dans une plage de '0,1' à '100,0'. 
Le seuil est le produit des valeurs paramétrées pour 'd1.LIMIT' et 
'd4.FACT3'.
Si le seuil 3 est dépassé, le message de seuil 3 est émis. Le para‐
mètre 'XDIAG' décrit comment activer ce message et comment celui-
ci est affiché.

Réglage d'usine : 10,0

9.4.3.5 Surveillance de zone morte 'E.\\DEBA'

E. DEBA - Surveillance de zone morte

Condition : Le paramètre '52.XDIAG' Activation du diagnostic étendu (Pa‐
ge 170) est sur 'On'.
Le paramètre '34.DEBA' Zone morte du régulateur (Page 157) est 
sur 'Auto'.

Possibilité de réglage : ● OFF
● On

Fonction : Ce paramètre vous permet de surveiller en continu l'adaptation au‐
tomatique de la zone morte. La surveillance est effectuée en une 
étape. Pour activer la surveillance, réglez le paramètre sur 'On'. Le 
sous-paramètre est affiché. Réglez le sous-paramètre en consé‐
quence.

 La valeur actuelle est affichée dans Valeur de diagnostic '26.DBUP 
Zone morte ouverture' / '27.DBDN Zone morte fermeture' (Pa‐
ge 219). Si la valeur actuelle dépasse le seuil, le positionneur émet 
un message.

Réglage d'usine : OFF
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E1.LEVL3 - Seuil

Plage de réglage : 0,1 ... 10,0
Fonction : Ce sous-paramètre vous permet de régler le seuil pour la zone mor‐

te en pourcentage. Réglez pour cela le seuil dans une plage com‐
prise entre '0,1' et '2,9'. Les valeurs dans la plage de '0.1' à '2.9' sont 
surveillées. Les valeurs entre '3.0' et '10.0' ne sont pas surveillées.

 Lorsque la zone morte actuelle dépasse le seuil lors du test, le mes‐
sage de seuil 3 est alors émis. Le paramètre 'XDIAG' décrit com‐
ment activer ce message et comment celui-ci est affiché.

Réglage d'usine : 2,0

Remarque
Émission du message de défaut

Lors de la surveillance de la zone morte, l'émission de message de défaut à trois niveaux n'est 
pas mise en œuvre. Le positionneur déclenche, en fonction du réglage, uniquement des 
messages de seuil 3.

9.4.3.6 Surveillance de la butée inférieure 'F.\\ZERO'

F. ZERO - Surveillance de la butée inférieure

Remarque
Identification de défaut

La surveillance de la butée inférieure ne réagit pas uniquement aux défauts de la vanne. Si les 
seuils de valeur limite de la butée inférieure sont dépassés en raison d'un désalignement du 
message en retour de position, ce désalignement déclenche également un message de 
diagnostic.

Condition : Le paramètre '52.XDIAG' Activation du diagnostic étendu (Pa‐
ge 170) est réglé sur 'On1', 'On2' ou 'On3'.
Le paramètre '39.YCLS' Valeurs d'ajustage pour fermeture étanche/
fermeture rapide (Page 160) est réglé sur l'une des valeurs suivan‐
tes : 'do', 'uP do', 'Fd', 'Fu Fd', 'uP Fd', 'Fu do'.

Possibilité de réglage : ● OFF
● On
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Fonction : Utilisez ce paramètre pour activer la surveillance continue de la bu‐
tée inférieure. La surveillance a toujours lieu lorsque le 
paramètre '39.YCLS' Valeurs d'ajustage pour fermeture étanche/
fermeture rapide (Page 160) est réglé sur l'une des valeurs suivan‐
tes : 'do', 'uP do', 'Fd', 'Fu Fd', 'uP Fd', 'Fu do'
L'objectif est de vérifier si la butée inférieure s'est modifiée par rap‐
port à sa valeur lors de l'initialisation. La surveillance est effectuée 
en trois étapes. Réglez pour cela les sous-paramètres suivants en 
conséquence. Pour activer la surveillance, réglez le paramètre sur 
'On'. Les sous-paramètres s'affichent. 
La valeur actuelle est affichée dans Valeur de diagnostic '18.ZERO 
- Butée inférieure' (Page 215). Si la valeur actuelle dépasse un des 
trois seuils par le bas, le positionneur émet un message. 

Réglage d'usine : OFF

F1.LEVL1 - Seuil 1

Plage de réglage : 0,1 ... 10,0
Fonction : Ce sous-paramètre vous permet de régler le seuil 1 en pourcentage 

pour la butée inférieure. Réglez pour cela le seuil dans une plage de 
'0,1' à '10,0'.
Lorsque la différence entre la butée inférieure et la valeur d'initiali‐
sation dépasse le seuil 1 par le bas, le positionneur émet un mes‐
sage de seuil 1. Ce message est alors uniquement émis si les seuils 
2 ou 3 n'ont pas également été dépassés par le bas. Le paramètre 
'XDIAG' décrit comment activer ce message et comment celui-ci est 
affiché.

Réglage d'usine : 1,0

F2.LEVL2 - Seuil 2

Plage de réglage : 0,1 ... 10,0
Fonction : Ce sous-paramètre vous permet de régler le seuil 2 en pourcentage 

pour la butée inférieure. Réglez pour cela le seuil dans une plage de 
'0,1' à '10,0'.
Lorsque la différence entre la butée inférieure et la valeur d'initiali‐
sation dépasse le seuil 2 par le bas, le positionneur émet un mes‐
sage de seuil 2. Ce message est alors uniquement émis si le seuil 3 
n'a pas également été dépassé par le bas. Le paramètre 'XDIAG' 
décrit comment activer ce message et comment celui-ci est affiché.

Réglage d'usine : 2,0
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F3.LEVL3 - Seuil 3

Plage de réglage : 0,1 ... 10,0
Fonction : Ce sous-paramètre vous permet de régler le seuil 3 en pourcentage 

pour la butée inférieure. Réglez pour cela le seuil dans une plage de 
'0,1' à '10,0'.
Lorsque la différence entre la butée inférieure et la valeur d'initiali‐
sation dépasse le seuil 3 par le bas, le positionneur émet un mes‐
sage de seuil 3. Le paramètre 'XDIAG' décrit comment activer ce 
message et comment celui-ci est affiché.

Réglage d'usine : 4,0

9.4.3.7 Surveillance de la butée supérieure 'G.\\OPEN'

G. OPEN - Surveillance de la butée supérieure

Remarque
Identification de défaut

La surveillance de la butée supérieure ne réagit pas uniquement aux défauts de la vanne. Si les 
seuils de valeur limite de la butée supérieure sont dépassés en raison d'un désalignement du 
message en retour de position, ce désalignement déclenche également un message.

Condition : Le paramètre '52.XDIAG' Activation du diagnostic étendu (Pa‐
ge 170) est réglé sur 'On1', 'On2' ou 'On3'.
Le paramètre '39.YCLS' Valeurs d'ajustage pour fermeture étanche/
fermeture rapide (Page 160) est réglé sur l'une des valeurs suivan‐
tes : 'uP', 'uP do', 'Fu', 'Fu Fd', 'uP Fd', 'Fu do'

Possibilité de réglage : ● OFF
● On

Fonction : Utilisez ce paramètre pour activer la surveillance continue de la bu‐
tée supérieure. La surveillance a toujours lieu lorsque le paramè‐
tre '39.YCLS' Valeurs d'ajustage pour fermeture étanche/fermeture 
rapide (Page 160) est réglé sur l'une des valeurs suivantes : 'uP', 
'uP do', 'Fu', 'Fu Fd', 'uP Fd', 'Fu do'
L'objectif est de vérifier si la butée supérieure s'est modifiée par 
rapport à sa valeur lors de l'initialisation. La surveillance est effec‐
tuée en trois étapes. Réglez pour cela les sous-paramètres suivants 
en conséquence. Pour activer la surveillance, réglez le paramètre 
sur 'On'. Les sous-paramètres s'affichent. 
La valeur est affichée dans le Valeur de diagnostic '19.OPEN - Butée 
supérieure' (Page 216). Si la valeur actuelle dépasse un des trois 
seuils, le positionneur émet un message.

Réglage d'usine : OFF
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G1.LEVL1 - Seuil 1

Plage de réglage : 0,1 ... 10,0
Fonction : Ce sous-paramètre vous permet de régler le seuil 1 en pourcentage 

pour la butée supérieure. Réglez pour cela le seuil dans une plage 
de '0,1' à '10,0'.
Lorsque la différence entre la butée supérieure et la valeur d'initia‐
lisation dépasse le seuil 1, le positionneur émet un message de seuil 
1. Ce message est alors uniquement émis si les seuils 2 ou 3 n'ont 
pas également été dépassés. Le paramètre 'XDIAG' décrit comment 
activer ce message et comment celui-ci est affiché.

Réglage d'usine : 1,0

G2.LEVL2 - Seuil 2

Plage de réglage : 0,1 ... 10,0
Fonction : Ce sous-paramètre vous permet de régler le seuil 2 en pourcentage 

pour la butée supérieure. Réglez pour cela le seuil dans une plage 
de '0,1' à '10,0'.
Lorsque la différence entre la butée supérieure et la valeur d'initia‐
lisation dépasse le seuil 2, le positionneur émet un message de seuil 
2. Ce message est alors uniquement émis si le seuil 3 n'a pas éga‐
lement été dépassé. Le paramètre 'XDIAG' décrit comment activer 
ce message et comment celui-ci est affiché.

Réglage d'usine : 2,0

G3.LEVL3 - Seuil 3

Plage de réglage : 0,1 ... 10,0
Fonction : Ce sous-paramètre vous permet de régler le seuil 3 en pourcentage 

pour la butée supérieure. Réglez pour cela le seuil dans une plage 
de '0,1' à '10,0'.
Lorsque la différence entre la butée supérieure et la valeur d'initia‐
lisation dépasse le seuil 3, le positionneur émet un message de seuil 
3. Le paramètre 'XDIAG' décrit comment activer ce message et 
comment celui-ci est affiché.

Réglage d'usine : 4,0
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9.4.3.8 Surveillance de la température limite inférieure 'H.\\TMIN'

H. TMIN - Surveillance de la température limite inférieure

Condition : Le paramètre '52.XDIAG' Activation du diagnostic étendu (Pa‐
ge 170) est réglé sur 'On1', 'On2' ou 'On3'.

Possibilité de réglage : ● OFF
● On

But : La température actuelle à l'intérieur du boîtier de l'appareil de terrain 
est détectée par un capteur sur l'électronique de base. Utilisez ce 
paramètre pour activer la surveillance en continu de la température 
limite inférieure à l'intérieur du boîtier. La surveillance est effectuée 
en trois étapes. Pour activer la surveillance, réglez le paramètre sur 
'On'. Les sous-paramètres s'affichent. Réglez les sous-paramètres 
en conséquence.
La valeur est affichée dans le Valeur de diagnostic '31.TMIN Tem‐
pérature minimale' / '32.TMAX Température maximale' (Page 220). 
Si la valeur actuelle dépasse un des trois seuils par le bas, le posi‐
tionneur émet un message.

Réglage d'usine : OFF

H1.TUNIT - Unité de température

Possibilité de réglage : °C
°F

But : Ce sous-paramètre vous permet de paramétrer l'unité de tempéra‐
ture '°C' ou '°F'. L'unité de température sélectionnée s'applique alors 
pour tous les autres paramètres associés à la température.

Réglage d'usine : °C

H2.LEVL1 - Seuil 1

Plage de réglage : -40,0C ... 90,0C
-40,0F ... 194,0F

But : Dans ce sous-paramètre, vous réglez la température pour le seuil 1.
Si la température actuelle à l'intérieur du boîtier correspond à un 
dépassement négatif du seuil 1, le positionneur émet un message 
de seuil 1. Ce message est alors uniquement émis si les seuils 2 ou 
3 n'ont pas également été dépassés. Le paramètre 'XDIAG' décrit 
comment activer ce message et comment celui-ci est affiché.

Réglage d'usine : -25,0C
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H3.LEVL2 - Seuil 2

Plage de réglage : -40,0C ... 90,0C
-40,0F ... 194,0F

But : Dans ce sous-paramètre, vous réglez la température pour le seuil 2.
Si la température actuelle à l'intérieur du boîtier correspond à un 
dépassement négatif du seuil 2, le positionneur émet un message 
de seuil 2. Ce message est alors uniquement émis si le seuil 3 n'a 
pas également été dépassé. Le paramètre 'XDIAG' décrit comment 
activer ce message et comment celui-ci est affiché.

Réglage d'usine : -30,0C

H4.LEVL3 - Seuil 3

Plage de réglage : -40,0C ... 90,0C
-40,0F ... 194,0F

But : Dans ce sous-paramètre, vous réglez la température pour le seuil 3.
Si la température actuelle à l'intérieur du boîtier correspond à un 
dépassement négatif du seuil 3, le positionneur émet un message 
de seuil 3. Le paramètre 'XDIAG' décrit comment activer ce messa‐
ge et comment celui-ci est affiché.

Réglage d'usine : -40,0C

Voir aussi
'39.YCLS' Valeurs d'ajustage pour fermeture étanche/fermeture rapide (Page 160)

9.4.3.9 Surveillance de la température limite supérieure 'J.\\TMAX'

J. TMAX - Surveillance de la température limite supérieure

Condition : Le paramètre '52.XDIAG' Activation du diagnostic étendu (Pa‐
ge 170) est réglé sur 'On1', 'On2' ou 'On3'.

Possibilité de réglage : ● OFF
● On
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But : La température actuelle à l'intérieur du boîtier de l'appareil de terrain 
est détectée par un capteur sur l'électronique de base. Utilisez ce 
paramètre pour activer la surveillance en continu de la température 
limite supérieure à l'intérieur du boîtier. La surveillance est effectuée 
en trois étapes. Pour activer la surveillance, réglez le paramètre sur 
'On'. Les sous-paramètres s'affichent. Réglez les sous-paramètres 
en conséquence. 
La valeur est affichée dans le Valeur de diagnostic '31.TMIN Tem‐
pérature minimale' / '32.TMAX Température maximale' (Page 220). 
Si la valeur actuelle dépasse un des trois seuils, le positionneur 
émet un message.

Réglage d'usine : OFF

J1.TUNIT - Unité de température

Possibilité de réglage : °C
°F

But : Ce sous-paramètre vous permet de paramétrer l'unité de tempéra‐
ture '°C' ou '°F'. L'unité de température sélectionnée s'applique alors 
pour tous les autres paramètres associés à la température.

Réglage d'usine : °C

J2.LEVL1 - Seuil 1

Plage de réglage : -40,0C ... 90,0C
-40,0F ... 194,0F

But : Dans ce sous-paramètre, vous réglez la température pour le seuil 1.
Si la température actuelle à l'intérieur du boîtier correspond à un 
dépassement positif du seuil 1, le positionneur émet un message de 
seuil 1. Ce message est alors uniquement émis si les seuils 2 ou 3 
n'ont pas également été dépassés. Le paramètre 'XDIAG' décrit 
comment activer ce message et comment celui-ci est affiché.

Réglage d'usine : 75,0C

J3.LEVL2 - Seuil 2

Plage de réglage : -40,0C ... 90,0C
-40,0F ... 194,0F

But : Dans ce sous-paramètre, vous réglez la température pour le seuil 2.
Si la température actuelle à l'intérieur du boîtier correspond à un 
dépassement positif du seuil 2, le positionneur émet un message de 
seuil 2. Ce message est alors uniquement émis si le seuil 3 n'a pas 
également été dépassé. Le paramètre 'XDIAG' décrit comment ac‐
tiver ce message et comment celui-ci est affiché.

Réglage d'usine : 80,0C
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J4.LEVL3 - Seuil 3

Plage de réglage : -40,0C ... 90,0C
-40,0F ... 194,0F

But : Dans ce sous-paramètre, vous réglez la température pour le seuil 3.
Si la température actuelle à l'intérieur du boîtier correspond à un 
dépassement positif du seuil 3, le positionneur émet un message de 
seuil 3. Le paramètre 'XDIAG' décrit comment activer ce message et 
comment celui-ci est affiché.

Réglage d'usine : 90,0C

9.4.3.10 Surveillance du nombre de courses totales 'L.\\STRK'

L. STRK - Surveillance du nombre de courses totales

Condition : Le paramètre '52.XDIAG' Activation du diagnostic étendu (Pa‐
ge 170) est réglé sur 'On1', 'On2' ou 'On3'.

Possibilité de réglage : ● OFF
● On

Fonction : Ce paramètre vous permet de surveiller en continu les courses to‐
tales effectuées par la robinetterie. Une course totale correspond à 
la distance de course de la position finale inférieure du servomoteur 
jusqu'à la position finale supérieure et retour, c'est-à-dire deux fois 
la distance de course. En service, les courses partielles du servo‐
moteur sont additionnées pour former des courses totales. La sur‐
veillance est effectuée en trois étapes. Pour activer la surveillance, 
réglez le paramètre sur 'On'. Les sous-paramètres s'affichent. Ré‐
glez les sous-paramètres en conséquence.
La valeur actuelle est affichée dans Valeur de diagnostic '1.STRKS 
- Nombre de courses totales (Page 208). Si la valeur actuelle dé‐
passe un des trois seuils, le positionneur émet un message. Ce 
message est alors uniquement émis si les seuils 2 ou 3 n'ont pas 
également été dépassés.

Réglage d'usine : OFF

L1.LIMIT - Valeur limite

Plage de réglage : 1 ... 1.00E8
Fonction : Avec ce sous-paramètre, vous réglez la valeur limite de base pour le 

nombre de courses totales. Réglez pour cela la valeur limite de base 
dans une plage de '1' à '1.00E8'.

Réglage d'usine : 1.00E6
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L2.FACT1 - Facteur 1

Plage de réglage : 0,1 ... 40,0
Fonction : Ce sous-paramètre sert au réglage du facteur pour la formation du 

seuil 1. Réglez ici le facteur dans une plage de '0,1' à '40,0'. Le seuil 
est le produit de 'L1.LIMIT' et de 'L2.FACT1'.
Si le seuil 1 est dépassé, le message de seuil 1 est émis. Ce mes‐
sage est alors uniquement émis si les seuils 2 ou 3 n'ont pas éga‐
lement été dépassés. Le paramètre 'XDIAG' décrit comment activer 
ce message et comment celui-ci est affiché.

Réglage d'usine : 1,0

L3.FACT2 - Facteur 2

Plage de réglage : 0,1 ... 40,0
Fonction : Ce sous-paramètre sert au réglage du facteur pour la formation du 

seuil 2. Réglez ici le facteur dans une plage de '0,1' à '40,0'. Le seuil 
est le produit de 'L1.LIMIT' et de 'L3.FACT2'.
Si le seuil 2 est dépassé, le message de seuil 2 est émis. Ce mes‐
sage est alors uniquement émis si le seuil 3 n'a pas également été 
dépassé. Le paramètre 'XDIAG' décrit comment activer ce message 
et comment celui-ci est affiché.

Réglage d'usine : 2,0

L4.FACT3 - Facteur 3

Plage de réglage : 0,1 ... 40,0
Fonction : Ce sous-paramètre sert au réglage du facteur pour la formation du 

seuil 3. Réglez ici le facteur dans une plage de '0,1' à '40,0'. Le seuil 
est le produit de 'L1.LIMIT' et de 'L4.FACT3'.
Si le seuil 3 est dépassé, le message de seuil 3 est émis. Le para‐
mètre 'XDIAG' décrit comment activer ce message et comment celui-
ci est affiché.

Réglage d'usine : 5,0

Voir aussi
Affichage des valeurs de diagnostic (Page 205)
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9.4.3.11 Surveillance du nombre de changements de direction 'O.\\DCHG'

O. DCHG - Surveillance du nombre de changements de direction

Condition : Le paramètre '52.XDIAG' Activation du diagnostic étendu (Pa‐
ge 170) est réglé sur 'On1', 'On2' ou 'On3'.

Possibilité de réglage : ● OFF
● On

Fonction : Ce paramètre vous permet de surveiller en continu le nombre total 
des changements de direction du servomoteur sortant de la zone 
morte. La surveillance est effectuée en trois étapes. Réglez pour 
cela les sous-paramètres suivants en conséquence. Pour activer la 
surveillance, réglez le paramètre sur 'On'. Les sous-paramètres 
s'affichent.
La valeur actuelle est affichée dans Valeur de diagnostic '2.CHDIR 
- Nombre de changements de direction' (Page 209). Si la valeur 
actuelle dépasse un des trois seuils, le positionneur émet un mes‐
sage.

Réglage d'usine : OFF

O1.LIMIT - Valeur limite

Plage de réglage : 1 ... 1.00E8
Fonction : Avec ce sous-paramètre, vous réglez la valeur limite de base pour 

les changements de direction du servomoteur. Réglez pour cela la 
valeur limite de base dans une plage de '1' à '1.00E8'.

Réglage d'usine : 1.00E6

O2.FACT1 - Facteur 1

Plage de réglage : 0,1 ... 40,0
Fonction : Ce sous-paramètre sert au réglage du facteur pour la formation du 

seuil 1. Réglez ici le facteur dans une plage de '0,1' à '40,0'. Le seuil 
est le produit de 'O1.LIMIT' et de 'O2.FACT1'.
Si le seuil 1 est dépassé, le message de seuil 1 est émis. Ce mes‐
sage est alors uniquement émis si les seuils 2 ou 3 n'ont pas éga‐
lement été dépassés. Le paramètre 'XDIAG' décrit comment activer 
ce message et comment celui-ci est affiché.

Réglage d'usine : 1,0
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O3.FACT2 - Facteur 2

Plage de réglage : 0,1 ... 40,0
Fonction : Ce sous-paramètre sert au réglage du facteur pour la formation du 

seuil 2. Réglez ici le facteur dans une plage de '0,1' à '40,0'. Le seuil 
est le produit de 'O1.LIMIT' et de 'O3.FACT2'.
Si le seuil 2 est dépassé, le message de seuil 2 est émis. Ce mes‐
sage est alors uniquement émis si le seuil 3 n'a pas également été 
dépassé. Le paramètre 'XDIAG' décrit comment activer ce message 
et comment celui-ci est affiché.

Réglage d'usine : 2,0

O4.FACT3 - Facteur 3

Plage de réglage : 0,1 ... 40,0
Fonction : Ce sous-paramètre sert au réglage du facteur pour la formation du 

seuil 3. Réglez ici le facteur dans une plage de '0,1' à '40,0'. Le seuil 
est le produit de 'O1.LIMIT' et de 'O4.FACT3'.
Si le seuil 3 est dépassé, le message de seuil 3 est émis. Le para‐
mètre 'XDIAG' décrit comment activer ce message et comment celui-
ci est affiché.

Réglage d'usine : 5,0

Voir aussi
Affichage des valeurs de diagnostic (Page 205)

9.4.3.12 Surveillance de la valeur moyenne de position 'P.\\PAVG'

P. PAVG - Surveillance de valeur de position moyenne

Condition : Le paramètre '52.XDIAG' Activation du diagnostic étendu (Pa‐
ge 170) est réglé sur 'On1', 'On2' ou 'On3'.

Possibilité de réglage : ● OFF
● On

But : Utilisez ce paramètre pour activer le test pour le calcul et la surveil‐
lance de la valeur de position moyenne. Pendant le test, la valeur de 
position moyenne et la valeur de référence moyenne sont toujours 
comparées à la fin d'un intervalle de temps.
La valeur actuelle est affichée dans Valeur de diagnostic '20.PAVG 
- Valeur moyenne de position' (Page 216). Si la valeur moyenne de 
position actuelle dépasse un des trois seuils par le bas, le position‐
neur émet un message.

Réglage d'usine : OFF
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P1.TBASE - Base de temps pour la formation de la valeur moyenne

Possibilité de réglage : 0,5h / 8h / 5j / 60j / 2,5a
But : Ce sous-paramètre vous permet de régler l'intervalle de temps pour 

le calcul de la valeur de position moyenne. Vous disposez pour cela 
des valeurs suivantes :
● 30 minutes
● 8 heures
● 5 jours
● 60 jours
● 2 ans et demi
Après le démarrage du calcul de la valeur de référence moyenne et 
l'écoulement de l'intervalle de temps, une valeur de position moyen‐
ne est établie sur l'intervalle de temps et comparée à la valeur de 
référence moyenne. Le test est ensuite redémarré.

Réglage d'usine : 0,5h

P2.STATE - Etat de la surveillance de valeur moyenne de position

Possibilité de réglage : IdLE / rEF / ###.# / Strt
But : Utilisez ce paramètre pour démarrer le calcul de la valeur de position 

moyenne. Si aucune valeur de référence moyenne n'a encore été 
produite, le paramètre est alors sur 'IdLE'.
Démarrez ensuite le calcul, appuyez à cet effet 5 secondes sur la 
touche . La représentation à l'écran passe de 'IdLE' à 'rEF'. La 
valeur moyenne de référence est calculée.
Lorsque l'intervalle de temps est écoulé, la valeur de référence 
moyenne calculée s'affiche à l'écran.

Réglage d'usine : IdLE

Remarque
Valeur de position moyenne actuelle

La valeur moyenne de position actuelle est à chaque fois affichée dans le Valeur de diagnostic 
'20.PAVG - Valeur moyenne de position' (Page 216). Tant qu'aucune valeur moyenne de 
position n'est calculée, la valeur de diagnostic affiche 'COMP'.
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P3.LEVL1 - Seuil 1

Possibilité de réglage : 0,1 … 100,0
But : Avec ce sous-paramètre, vous réglez le seuil 1 pour l'écart maximal 

de la valeur de position moyenne actuelle par rapport à la valeur de 
référence moyenne. La valeur est indiquée en pourcentage. Réglez 
pour cela le seuil dans une plage de '0,1' à '100,0'.
Lorsque la différence entre la valeur moyenne de position et la va‐
leur de référence moyenne dépasse le seuil 1, le positionneur émet 
un message de seuil 1. Ce message est alors uniquement émis si 
les seuils 2 ou 3 n'ont pas également été dépassés. Le paramètre 
'XDIAG' décrit comment activer ce message et comment celui-ci est 
affiché.

Réglage d'usine : 2.0

P4.LEVL2 - Seuil 2

Possibilité de réglage : 0,1 … 100,0
But : Avec ce sous-paramètre, vous réglez le seuil 2 pour l'écart maximal 

de la valeur de position moyenne actuelle par rapport à la valeur de 
référence moyenne. La valeur est indiquée en pourcentage. Réglez 
pour cela le seuil dans une plage de '0,1' à '100,0'.
Lorsque la différence entre la valeur moyenne de position et la va‐
leur de référence moyenne dépasse le seuil 2, le positionneur émet 
un message de seuil 2. Ce message est alors uniquement émis si le 
seuil 3 n'a pas également été dépassé. Le paramètre 'XDIAG' décrit 
comment activer ce message et comment celui-ci est affiché.

Réglage d'usine : 5.0

P5.LEVL3 - Seuil 3

Possibilité de réglage : 0,1 … 100,0
But : Avec ce sous-paramètre, vous réglez le seuil 3 pour l'écart maximal 

de la valeur de position moyenne actuelle par rapport à la valeur de 
référence moyenne. La valeur est indiquée en pourcentage. Réglez 
pour cela le seuil dans une plage de '0,1' à '100,0'.
Lorsque la différence entre la valeur moyenne de position et la va‐
leur de référence moyenne dépasse le seuil 3, le positionneur émet 
le message de seuil 3. Le paramètre 'XDIAG' décrit comment activer 
ce message et comment celui-ci est affiché.

Réglage d'usine : 10.0
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9.4.3.13 Surveillance de la pression "U.\\PRES"

U. PRES - Activer la surveillance de la pression

Condition : Le paramètre "XDIAG (Page 170)" a la valeur "On1", "On2" ou 
"On3".

Possibilité de réglage : ● OFF
● On

But : Activation ou désactivation de tous les diagnostics basés sur la 
pression

Réglage d'usine : On

U1.PUNIT - Unité de pression

Possibilité de réglage : bar / psi / MPa
But : Définition de l'unité de pression pour tous les paramètres de diag‐

nostic basés sur la pression
Réglage d'usine : bar

U2.PZLIM - Valeur limite inférieure de la pression d'air d'alimentation (PZLIM)

Possibilité de réglage : 1,4 ...7,0 (bar)
20.30 … 101.52 (psi)
0,140 ... 0,700 (MPa)

But : Définition de la pression d'air d'alimentation minimale nécessaire 
Le message "18 (Page 231)" s'affiche en cas de dépassement bas 
de cette valeur en modes "Automatique" et "Manuel".

Réglage d'usine : 1.4

U3.PZHYS - Hystérésis de la valeur limite inférieure de la pression d'air d'alimentation

Possibilité de réglage : 0,2 ...1,0 (bar)
2.90 … 14.50 (psi)
0,020 ... 0,100 (MPa)

But : Définition de l'hystérésis de la valeur limite inférieure de la pression 
d'air d'alimentation (U2.PZLIM) 
Le message d'erreur 18 (Page 231) dans les modes "Automatique" 
et "Manuel" s'efface si la valeur de la pression d'air d'alimentation PZ 
est supérieure de "PZHYS" à la valeur définie dans "U2.PZLIM". La 
régulation est réactivée si la réaction aux erreurs configurée était 
"HOLd".

Réglage d'usine : 0.2
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U4.PZ_FR - Réaction en cas de dépassement bas de la pression d'air d'alimentation

Possibilité de réglage : cont / HOLd
But : Définition du comportement de l'appareil lorsque la pression d'air 

d'alimentation devient inférieure à la valeur limite (U2.PZLIM).
Cont = La pression de la chambre est régulée par l'arrivée d'air PZ. 
HOLd = La pression de la chambre est conservée, correspond au 
comportement pour Fail in Place.

Réglage d'usine : cont
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Messages d'alarme, de défaut et alarmes système 10
10.1 Représentation des alarmes système à l'écran

10.1.1 Alarmes système avant l'initialisation
Remarques concernant les tableaux :

nn représente des valeurs numériques variables
Symbole d'erreur

/ (Barre oblique) : les textes à gauche et à droite de la barre oblique clignotent à tour 
de rôle

Messages préalables à l'initialisation (mise en service initiale)

Message Ligne Signification / cause Mesure
Haut Bas

CPU
Start

X  
X

Message après l'application de l'énergie auxi‐
liaire électrique

● Attendre

Pnnn.n X  Tension du potentiomètre dans le cas d'un 
positionneur non initialisé (mode manuel P) 
(valeur réelle de position en % de la plage de 
mesure).

● Vérifier si la course totale peut être 
exécutée avec les touches " " et " " 
sans que "P---" s'affiche.

● Exécuter l'initialisation.
P--- X  La plage de mesure a été dépassée, le po‐

tentiomètre est dans la zone inactive, le com‐
mutateur de transmission par engrenages ou 
le bras du levier actif ne sont pas adaptés à la 
course.

● Commuter le commutateur de 
transmission par engrenages sur 90 
degrés, en particulier dans le cas des 
servomoteurs à fraction de tour.

● Adapter la longueur de levier active à la 
plage de mesure dans le cas des 
servomoteurs à translation.

NOINI  X Le positionneur n'est pas initialisé. ● Démarrer l'initialisation.

Voir aussi
Écran (Page 97)
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10.1.2 Alarmes système pendant l'initialisation
Remarques concernant les tableaux :

nn représente des valeurs numériques variables
Symbole d'erreur

/ (Barre oblique) : les textes à gauche et à droite de la barre oblique clignotent à tour 
de rôle

Messages pendant l'initialisation

Message Ligne Signification / cause Mesure
Haut Bas

P--- X  La plage de mesure a été dépassée, le po‐
tentiomètre est dans la zone inactive, le com‐
mutateur de transmission par engrenages ou 
le bras du levier actif ne sont pas adaptés à la 
course.

● Commuter le commutateur de 
transmission par engrenages sur 90 
degrés, en particulier dans le cas des 
servomoteurs à fraction de tour.

● Adapter la longueur de levier active à la 
plage de mesure dans le cas des 
servomoteurs à translation.

RUN 1  X L'initialisation a été lancée, la section 1 est 
active (sens d'action déterminé)

● Attendre.

RUN 2  X L'initialisation, section 2, est active (contrôle 
de la course et détermination des butées de 
fin de course)

● Attendre.

RUN 3  X L'initialisation, section 3, est active (détermi‐
nation et affichage des temps de réglage)

● Attendre.

RUN 4  X L'initialisation, section 4, est active (détermi‐
nation de la longueur minimale des incré‐
ments de réglage)

● Attendre.

RUN 5  X L'initialisation, section 5, est active (optimisa‐
tion du comportement en régime transitoire)

● Attendre l'affichage de "FINSH". 
Initialisation achevée avec succès.

YEND1  X Uniquement avec initialisation manuelle, la 
position de fin de course initiale peut être ac‐
costée

1. Accoster la position de fin de course 
initiale avec les touches  ou .

2. Acquitter avec la touche .
YEND2  X Uniquement avec initialisation manuelle, la 

deuxième position de fin de course peut être 
accostée

1. Accoster la deuxième position de fin de 
course avec les touches  ou .

2. Acquitter avec la touche . 
RANGE  X Uniquement avec initialisation manuelle, la 

position de fin de course ou l'étendue de me‐
sure sont hors de la plage de mesure admise

● Accoster une autre position de fin de 
course avec les touches  ou  et 
acquitter avec la touche .

● Ajuster l'accouplement à friction jusqu'à 
ce que "ok" s'affiche et acquitter avec la 
touche .

● Annuler l'initialisation avec la touche , 
passer en mode manuel P et corriger la 
course et la détection de position

Messages d'alarme, de défaut et alarmes système
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Message Ligne Signification / cause Mesure
Haut Bas

ok  x Uniquement avec initialisation manuelle, la 
plage de mesure admise des positions de fin 
de course est atteinte

● Acquitter avec la touche , les étapes 
suivantes ("RUN 1" à "FINSH") se 
déroulent automatiquement.

RUN 1 / 
ERROR

 X Erreur dans "RUN 1", absence de mouve‐
ment, par ex. en raison du manque d'air com‐
primé

Causes possibles :
● Alimentation en air comprimé insuffisante.
● L'étranglement/les étranglements est/

sont fermé(s).
● Le servomoteur ne se déplace pas 

librement.
Mesure :
1. Eliminer les causes possibles.
2. Redémarrer l'initialisation.

d___U  X L'affichage par barres de l'origine est en de‐
hors de la bande de tolérance

1. Procéder au réglage avec l'accouplement 
à friction sur "P 4.0" à "P 9.9" ( >0< ).

2. Poursuivre avec les touches  ou .
SEt X  L'accouplement à friction a été déplacé ; ab‐

sence d'affichage "P 50.0" lorsque le levier 
est horizontal

1. Amener le levier à angle droit par rapport 
à la broche avec les touches  ou  
pour les servomoteurs à translation.

2. Acquitter en appuyant brièvement sur la 
touche  (l'initialisation se poursuit).

MIDDL  X

UP >  X "UP" - La bande de tolérance est dépassée ou 
la zone inactive du potentiomètre est parcou‐
rue

1. Augmenter la longueur de levier active 
dans le cas de servomoteurs à translation 
ou régler le commutateur de transmission 
par engrenages sur 90 degrés.

2. Acquitter en appuyant brièvement sur la 
touche .

3. Redémarrer l'initialisation.
90_95  X Possible uniquement avec les servomoteurs 

à fraction de tour : La course n'est pas dans 
une plage de 90 à 95 %

1. Aller dans la plage de 90 à 95 % à l'aide 
des touches  ou .

2. Acquitter en appuyant brièvement sur la 
touche .

U-d>  X La plage de mesure "Up-Down" a été dépas‐
sée par le bas

1. Augmenter la longueur de levier active 
dans le cas de servomoteurs à translation 
ou régler le commutateur de transmission 
par engrenages sur 33 degrés.

2. Acquitter en appuyant brièvement sur la 
touche .

3. Redémarrer l'initialisation.
U nn.n X  Affichage du temps de réglage "Up" ● Attendre jusqu'à ce que l'initialisation se 

poursuive dans RUN 4.
● Interrompre l'initialisation pour modifier le 

temps de réglage avec la touche .
● Activer le test de fuite avec la touche .

D->U  X
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Message Ligne Signification / cause Mesure
Haut Bas

D nn.n X  Affichage du temps de réglage "Down" ● Attendre jusqu'à ce que l'initialisation se 
poursuive dans RUN 4.

● Interrompre l'initialisation pour modifier le 
temps de réglage avec la touche .

● Activer le test de fuite avec la touche .

U->d  X

NOZZL  X Servomoteur à l'arrêt (l'initialisation a été in‐
terrompue pendant l'affichage de la vitesse 
de réglage avec la touche "-")

1. Le temps de réglage peut être modifié par 
l'ajustement de l'étranglement/des 
étranglements.

2. Répéter la détermination de la vitesse de 
réglage avec la touche .

3. Poursuivre avec la touche .
TESt X  Test de fuite actif (la touche "+" a été action‐

née pendant l'affichage de la vitesse de ré‐
glage)

● Attendre une minute.
LEAKG  X

nn.n X  Valeur et unité du résultat après le test de fuite ● Si la valeur est trop importante, remédier à 
la fuite.

● Poursuivre avec la touche .
%/MIN  X

nn.n X  L'initialisation s'est déroulée avec succès, 
éventuellement avec l'affichage de la course 
ou de l'angle de réglage

1. Acquitter en appuyant brièvement sur la 
touche .

2. Quitter le niveau configuration en 
appuyant de manière prolongée sur la 
touche .

FINISH  X

Voir aussi
Alarmes système avant l'initialisation (Page 199)

10.1.3 Alarmes système lorsque vous quittez le mode de fonctionnement Configuration
Remarques concernant les tableaux :

nn représente des valeurs numériques variables
Symbole d'erreur

/ (barre oblique) : les textes à gauche et à droite de la barre oblique clignotent à tour 
de rôle
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Messages lorsque vous quittez le mode de fonctionnement Configuration :

Message Ligne Mode de fonctionnement Signification / cause Mesure
Haut Bas Automati‐

que
Mode manuel Mode manuel P

n.nn.nn-
nn

X  
X

   Version du logiciel ● Attendre

Error 
SLnn

X  
X

   Atteinte à la monoto‐
nie de la caractéristi‐
que libre au nœud 
d'interpolation pour la 
consigne n

● Corriger la valeur

10.1.4 Alarmes système pendant le fonctionnement
Remarques concernant les tableaux :

nn représente des valeurs numériques variables
Symbole d'erreur

/ (Barre oblique) : les textes à gauche et à droite de la barre oblique clignotent à tour 
de rôle

Messages en cours de fonctionnement

Message Ligne Mode de fonctionnement Signification / cause Mesure
Haut Bas Automa‐

tique
Manuel Manuel P

CPU
START

X  
X

   Message après application de 
l'énergie auxiliaire électrique

● Attendre.

HW / 
ERROR

 X    Défaut de matériel ● Remplacer 
l'électronique.

NOINI  X   X Le positionneur n'est pas initiali‐
sé.

● Démarrer 
l'initialisation.

nnn.n X  X X  Valeur réelle de position [en %] 
avec positionneur initialisé. Le 
point décimal clignotant indique 
une communication avec un maî‐
tre de classe 2.

 

AUTnn  X X   Mode automatique (nn = valeur 
de consigne)

 

MANnn  X  X  Mode manuel
(nn = valeur de consigne)

● Passer en mode 
automatique avec .
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Message Ligne Mode de fonctionnement Signification / cause Mesure
Haut Bas Automa‐

tique
Manuel Manuel P

oFL / 
127.9

X  X X  La plage d'affichage a été dépas‐
sée.
Causes possibles :
● L'accouplement à friction ou
● le commutateur de 

transmission par engrenages 
a été déplacé ou

● le positionneur a été monté 
sur un autre servomoteur 
sans réinitialisation.

● Ajuster 
l'accouplement à 
friction de manière à 
ce que l'affichage de 
la valeur réelle reste 
entre 0.0 et 100.0 lors 
du déplacement du 
servomoteur, ou

● Actionner le 
commutateur de 
transmission par 
engrenages, ou

● Restaurer le réglage 
d'usine (Preset) et 
effectuer une 
initialisation.

EXSTP  X X   Le servomoteur a été arrêté via 
une entrée TOR.

 

EX UP  X X   Le servomoteur est placé sur la 
butée supérieure via une entrée 
TOR.

 

EXDWN  X X   Le servomoteur est placé sur la 
butée inférieure via une entrée 
TOR.

 

EXPSt      Le Partial Stroke Test a été acti‐
vé, par exemple par une entrée 
TOR.

 

InPSt      Partial Stroke Test cyclique  
FST  X X   Full Stroke Test en cours  
SRT  X X   Step Response Test en cours  
MSRT  X X   Multi-Step Response Test en 

cours
 

VPT  X X   Valve Performance Test en cours  
LEAKR  X X   Un test de fuite démarré via la 

communication est en cours.
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10.2 Diagnostic

10.2.1 Affichage des valeurs de diagnostic

Structure de l'affichage de diagnostic   
L'affichage du mode de fonctionnement "Diagnostic" est structuré de manière similaire au 
mode de fonctionnement "Configuration" :

● La ligne supérieure indique la valeur de la grandeur de diagnostic.

● La ligne inférieure contient le numéro et la désignation courte de la grandeur affichée.

Certaines valeurs de diagnostic peuvent être supérieures à 99999. Dans ce cas, l'affichage 
adopte une présentation exponentielle. Exemple : La valeur "1234567" est représentée par 
"1.23E6".

Marche à suivre générale
1. Appuyez simultanément sur les trois touches pendant 2 secondes minimum. Vous êtes 

maintenant dans l'affichage de diagnostic.

2. Sélectionnez la valeur de diagnostic suivante avec la touche .

3. Appuyez pendant 2 secondes minimum sur la touche  pour quitter l'affichage de 
diagnostic.

Procédé de sélection des valeurs de diagnostic dans l'ordre inverse
Appuyez simultanément sur les touches  et .

Procédure pour mettre des valeurs à zéro
Certaines valeurs peuvent être mises à zéro ; appuyez pour cela pendant 5 secondes minimum 
sur la touche . Les valeurs de diagnostic réinitialisables sont indiquées dans le tableau du 
chapitre "Vue d'ensemble des valeurs de diagnostic (Page 206)".

10.2.2 Enregistrement des valeurs de diagnostic
Les valeurs de diagnostic sont écrites toutes les 15 minutes dans une mémoire non volatile, ce 
qui fait que seules les valeurs de diagnostic des 15 dernières minutes sont perdues en cas de 
coupure de tension. Les valeurs des paramètres réinitialisables peuvent être remises à zéro.

Appuyez à cet effet au moins 5 secondes sur la touche .

Pour savoir quelles sont les valeurs de diagnostic réinitialisables, consultez le tableau au 
chapitre Vue d'ensemble des valeurs de diagnostic (Page 206).
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10.2.3 Vue d'ensemble des valeurs de diagnostic

Précisions concernant le tableau suivant
● Dans la colonne "Valeurs de diagnostic représentables", les valeurs de diagnostic réglées 

en usine pour les paramètres de diagnostic sont indiquées en gras.

● Dans la colonne "Propriétés", on trouve les propriétés des paramètres de diagnostic : 

– ①  La valeur de diagnostic peut être lue et réinitialisée.

– ②  La valeur de diagnostic peut être lue, mais pas réinitialisée.

– ③  La valeur de diagnostic peut être lue, mais pas réinitialisée. Une fonction peut être 
exécutée.

– ④  La valeur de diagnostic peut être lue, réinitialisée manuellement et modifiée 
manuellement.

Vue d'ensemble des valeurs de diagnostic

N° Désignation 
abrégée

Signification Valeurs de diag‐
nostic représenta‐
bles

Unité Propriétés

1 STRKS Nombre de courses totales 0 ... 4.29E9 - ①
2 CHDIR Nombre de changements de direction 0 ... 4.29E9 - ①
3 CNT Nombre de messages de défaut 0 ... 4.29E9 - ①
4 A1CNT Nombre d'alarmes 1 0 ... 4.29E9 - ①
5 A2CNT Nombre d'alarmes 2 0 ... 4.29E9 - ①
6 HOURS Nombre d'heures de fonctionnement 0 ... 4.29E9 heures ②
7 HOURR Compteur d'heures de fonctionnement réinitialisable 0 ... 4.29E9  ①
8 WAY Course déterminée 0 ... 130 mm ou ° ②
9 TUP Temps de réglage ouverture 0.0 / 0 ... 1000 s ②
10 TDOWN Temps de réglage fermeture 0.0 / 0 ... 1000 s ②
11 LEAK Test de fuite - / 0.0 ... 100.0 %/minute ③
12 PST Surveillance du Partial-Stroke-Test OFF / ###.#, FdI‐

ni, notSt, SdtSt, 
fdtSt, notoL, Strt, 
StoP

s pour 
###.#

③

13 PRPST Temps depuis le dernier Partial-Stroke-Test ###, notSt, Sdtst, 
fdtSt

jours ②

14 NXPST Temps jusqu'au prochain Partial-Stroke-Test OFF / ### jours ②
15 DEVI Comportement dynamique de la robinetterie 0.0 ... 100.0 % ②
16 ONLK Fuite pneumatique 0.0 ... 100.0 - ②
17 STIC Frottement statique (effet Slipstick) 0.0 ... 100.0 % ②
18 ZERO Butée inférieure 0.0 ... 100.0 % ②
19 OPEN Butée supérieure 0.0 ... 100.0 % ②
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N° Désignation 
abrégée

Signification Valeurs de diag‐
nostic représenta‐
bles

Unité Propriétés

20 PAVG Valeur de position moyenne OFF, IdLE, rEF, 
COMP
0.0 ... 100.0

% ②

21 P0 Valeur de potentiomètre, butée inférieure (0 %) 0.0 ... 100.0 % ③
22 P100 Valeur de potentiomètre, butée supérieure (100 %) 0.0 ... 100.0 % ③
23 IMPUP Durée d'impulsion ouverture 6 ... 160 ms ④
24 IMPDN Durée d'impulsion fermeture 6 ... 160 ms ④
25 PAUTP Durée de pause des impulsions 2 ... 28 ... 320 ms ④
26 DBUP Zone morte ouverture 0.1 ... 10.0 % ②
27 DBDN Zone morte fermeture 0.1 ... 10.0 % ②
28 SSUP Zone de déplacement lent ouverture 0.1 ... 10.0 ... 

100.0
% ④

29 SSDN Zone de déplacement lent fermeture 0.1 ...  10.0 ... 
100.0

% ④

30 TEMP Température actuelle -50 ... 100 
-58 ... 212

°C
°F

②

31 TMIN Température minimale (index glissants) -50 ... 100
-58 ... 212

°C
°F

②

32 TMAX Température maximale (index glissants) -50 ... 100
-58 ... 212

°C
°F

②

33 T1 Nombre d'heures de service dans la plage de tempé‐
rature 1

0 ... 4.29E9 heures ②

34 T2 Nombre d'heures de service dans la plage de tempé‐
rature 2

0 ... 4.29E9 heures ②

35 T3 Nombre d'heures de service dans la plage de tempé‐
rature 3

0 ... 4.29E9 heures ②

36 T4 Nombre d'heures de service dans la plage de tempé‐
rature 4

0 ... 4.29E9 heures ②

37 T5 Nombre d'heures de service dans la plage de tempé‐
rature 5

0 ... 4.29E9 heures ②

38 T6 Nombre d'heures de service dans la plage de tempé‐
rature 6

0 ... 4.29E9 heures ②

39 T7 Nombre d'heures de service dans la plage de tempé‐
rature 7

0 ... 4.29E9 heures ②

40 T8 Nombre d'heures de service dans la plage de tempé‐
rature 8

0 ... 4.29E9 heures ②

41 T9 Nombre d'heures de service dans la plage de tempé‐
rature 9

0 ... 4.29E9 heures ②

42 VENT1 Nombre de commutations de la vanne de précom‐
mande 1

0 ... 4.29E9 - ②

43 VENT2 Nombre de commutations de la vanne de précom‐
mande 2

0 ... 4.29E9 - ②

44 VEN1R Nombre de commutations de la vanne de précom‐
mande 1, réinitialisable

0 ... 4.29E9 - ①
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N° Désignation 
abrégée

Signification Valeurs de diag‐
nostic représenta‐
bles

Unité Propriétés

45 VEN2R Nombre de commutations de la vanne de précom‐
mande 2, réinitialisable

0 ... 4.29E9 - ①

46 STORE Enregistrer les valeurs actuelles en tant que 'dernière 
maintenance' (appuyer sur la touche  pendant 5 s)

- - ③

47 PRUP Prédiction ouverture 1 ... 40 - ④
48 PRDN Prédiction fermeture 1 ... 40 - ④
49 WT00 Nombre d'heures de service dans la plage de réglage 

WT00
0 ... 4.29E9 heures ①

50 WT05 Nombre d'heures de service dans la plage de réglage 
WT05

0 ... 4.29E9 heures ①

51 WT10 Nombre d'heures de service dans la plage de réglage 
WT10

0 ... 4.29E9 heures ①

52 WT30 Nombre d'heures de service dans la plage de réglage 
WT30

0 ... 4.29E9 heures ①

53 WT50 Nombre d'heures de service dans la plage de réglage 
WT50

0 ... 4.29E9 heures ①

54 WT70 Nombre d'heures de service dans la plage de réglage 
WT70

0 ... 4.29E9 heures ①

55 WT90 Nombre d'heures de service dans la plage de réglage 
WT90

0 ... 4.29E9 heures ①

56 WT95 Nombre d'heures de service dans la plage de réglage 
WT95

0 ... 4.29E9 heures ①

57 LKPUL Longueur de l'impulsion de compensation de fuite -256 ... 0 ... 254 ms ②
58 LKPER Période de l'impulsion de compensation de fuite 0.00 ... 600.00 s ②

59 mA Courant de consigne 0.0 ... 20.0 mA ②

60 PZ Pression d'air d'alimentation (PZ) 99,999 (bar)
999.99 (psi)
9,9999 (MPa)

- ③
63 PZMAX Index glissant pression d'air d'alimentation (PZ) - ①

64 N_MIN Compteur d’événements 0 ... 99999 - ①

10.2.4 Signification des valeurs de diagnostic

10.2.4.1 Valeur de diagnostic '1.STRKS - Nombre de courses totales

Plage d'affichage : 0 ... 4.29E9
But : Pendant le fonctionnement, les mouvements du servomoteur sont 

additionnés et affichés dans ce paramètre de diagnostic en tant que 
nombre de courses. Unité : courses 100 %, c'est-à-dire la course de 
0 à 100 % et le retour.
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10.2.4.2 Valeur de diagnostic '2.CHDIR - Nombre de changements de direction'

Plage d'affichage : 0 ... 4.29E9
But : Dans le régulateur, tout changement de direction sortant est noté et 

ajouté au nombre de changements de direction.

10.2.4.3 Valeur de diagnostic '3.\\CNT - Nombre de messages de défaut'

Plage d'affichage : 0 ... 4.29E9
But : Dans le régulateur, tout défaut est noté avec '3. CNT' et ajouté au 

nombre de messages de défaut.

10.2.4.4 Valeur de diagnostic '4.A1CNT - Nombre d'alarmes 1' / '5.A2CNT - Nombre d'alarmes 2'

Condition requise : Le paramètre '44.AFCT' Fonction d'alarme (Page 164) est activé.
Plage d'affichage : 0 ... 4.29E9
But : Cette valeur indique combien de fois l'alarme a été déclenchée.

10.2.4.5 Valeur de diagnostic '6.HOURS - Nombre d'heures de fonctionnement'

Plage d'affichage : 0 ... 4.29E9
But : Le compteur d'heures de fonctionnement est incrémenté d'heure en 

heure dès que le positionneur reçoit l'énergie auxiliaire électrique. 
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10.2.4.6 Valeur de diagnostic '7.HOURR - Compteur d'heures de fonctionnement réinitialisable

Plage d'affichage : 0 ... 4.29E9
But : Le compteur d'heures de fonctionnement est incrémenté d'heure en 

heure dès que le positionneur reçoit l'énergie auxiliaire électrique. 
Contrairement au Valeur de diagnostic '6.HOURS - Nombre d'heu‐
res de fonctionnement' (Page 209), cette valeur est réinitialisable.

Description : Afin d'améliorer la qualité de régulation et de minimiser l'usure de la 
robinetterie en conséquence, il est judicieux d'optimiser les para‐
mètres du positionneur. Vous reconnaissez des paramétrages opti‐
maux lorsque les valeurs de Valeur de diagnostic '44.VEN1R' / 
'45.VEN2R' (Page 221) sont faibles. Des valeurs faibles sont syno‐
nymes d'une faible fréquence de commutation du système pneu‐
matique du positionneur. Pour comparer différents paramétrages, 
déterminez la valeur du nombre de commutations par heure de ser‐
vice. Pour cela, utilisez les valeurs des Valeur de diagnostic 
'44.VEN1R' / '45.VEN2R' (Page 221) et '7.HOURR'. Ces trois para‐
mètres sont réinitialisables afin de permettre une détermination fa‐
cile des valeurs.

10.2.4.7 Valeur de diagnostic '8.WAY - Course déterminée'

Condition préalable pour 
servomoteur à transla‐
tion :

La course de réglage est paramétrée au paramètre '3.YWAY' Plage 
de course (Page 152).

Plage d'affichage : 0 ... 130
But : Cette valeur en mm ou ° indique la course déterminée pendant l'ini‐

tialisation. 

10.2.4.8 Valeur de diagnostic '9.TUP Temps de réglage ouverture' / '10.TDOWN - Temps de 
réglage fermeture' 

Plage d'affichage : 0 ... 1000
But : Cette valeur indique le temps de réglage actuel en secondes déter‐

miné pendant l'initialisation dans le sens d'ouverture/fermeture.

10.2.4.9 Valeur de diagnostic '11.LEAK - Test de fuite'

Condition préalable Le positionneur est initialisé et en mode de fonctionnement 'Mode 
manuel (MAN)'.

Plage d'affichage : ● -
● 0,0 ... 100,0
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But : Dans ce paramètre de diagnostic, vous lisez le dernier résultat de 
test ou démarrez un test de fuite hors ligne permettant d'identifier 
une fuite dans le servomoteur ou la tuyauterie. Il affiche le pourcen‐
tage de courses par minute rapporté au nombre de courses totales. 
Un résultat de test peut résulter des options suivantes :
● La fonction '11.LEAK' a déjà été exécutée.
● Le test de fuite a déjà été exécuté pendant l'initialisation, voir le 

déroulement de RUN 3 au chapitre Déroulement de l'initialisation 
automatique (Page 111).

● La fonction 'Test de fuite hors ligne' a déjà été exécutée par un 
système HOST.

L'affichage "-" à l'écran peut avoir les origines suivantes :
● Aucun test de fuite n'a été réalisé jusqu'à présent.
● Une réinitialisation aux réglages d'usine a été effectuée en 

réglant le paramètre '50.PRST' Preset (Page 168) > ALL.
●  Le positionneur n'est pas initialisé.
Procédure pour le démarrage du test
1. Mettez le servomoteur dans la position souhaitée pour le début 

du test.
2. En mode de fonctionnement 'Diagnostic', allez à la valeur de 

diagnostic '11.LEAK' comme indiqué au chapitre Affichage des 
valeurs de diagnostic (Page 205).

3. Lancez la fonction en appuyant au moins 5 secondes sur la 
touche .

Description : 'Strt' s'affiche à l'écran. Après 5 secondes, la fonction est démarrée. 
L'écran affiche alors en alternance 'tESt' et la position actuelle du 
servomoteur (valeur réelle) pendant une minute. 
Au bout d'une minute, l'écran affiche la différence entre la position 
du servomoteur avant et après le test. Ceci signifie : la position du 
servomoteur a été modifiée de la valeur affichée au cours d'une 
minute.
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10.2.4.10 Valeur de diagnostic '12.PST - Surveillance du Partial Stroke Test'

Affichage à l'écran : ● OFF
● C-ERR
● FdIni
● notSt
● ###.#
● SdtSt
● FdtSt

Fonction : Ce paramètre de diagnostic indique le temps de course mesuré du 
dernier Partial Stroke Test. 
Appuyez sur la touche  pour déclencher un Partial Stroke Test 
manuellement ou pour interrompre un Partial Stroke Test en cours 
d'exécution.

Description des afficha‐
ges à l'écran :

● OFF : La fonction Partial Stroke Test est désactivée.
● C-ERR : erreur de configuration. Le Partial Stroke Test ne peut 

pas être démarré. Les valeurs des paramètres "A1.STPOS 
position de départ", "A3.STRKH hauteur de course" et 
"A4.STRKD sens de la course" ne sont pas vraisemblables.

● FdIni - Failed PST Initialization : La mesure du temps de course 
de référence du Partial Stroke Test a échoué.

● notSt - No Test : Aucun Partial Stroke Test n'a encore été 
exécuté.

● ###.# : correspond au temps de course mesuré en secondes. Le 
dernier Partial Stroke Test a été exécuté avec succès.

● SdtSt - Stopped Test : Le dernier Partial Stroke Test a été 
interrompu.

● FdtSt - Failed Test : Le dernier Partial Stroke Test a échoué.
Signalisation d'état : Les signalisations d'état suivantes apparaissent lorsque vous main‐

tenez la touche  enfoncée :
● notoL - No Tolerance : La robinetterie se trouve en dehors de la 

plage de tolérance pour le démarrage du Partial Stroke Test. 
Aucun Partial Stroke Test manuel n'est lancé.

● Strt - Start : Appuyez pendant cinq secondes pour lancer un 
Partial Stroke Test manuel.

● StoP - Stop : Le Partial Stroke Test en cours d'exécution va être 
interrompu. L'écran affiche 'WAIT'.

Réglage d'usine : OFF
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10.2.4.11 Valeur de diagnostic '12.PST - Surveillance du Partial Stroke Test' (version avec capteurs 
de pression)

La surveillance du Partial Stroke Test pour les positionneurs avec capteurs de pression est 
décrite ci-après.

Affichage à l'écran : ● OFF
● C-ERR
● FdIni
● notSt
● noREF
● oCAY
● SdtSt
● FdtSt

Fonction : Ce paramètre de diagnostic indique l'état du dernier Partial Stroke 
Test.
Appuyez sur la touche  pour déclencher un Partial Stroke Test 
manuellement ou pour interrompre un Partial Stroke Test en cours 
d'exécution.

Description des afficha‐
ges à l'écran :

● OFF : La fonction du Partial Stroke Test est désactivée.
● C-ERR : erreur de configuration. Le Partial Stroke Test ne peut 

pas être démarré. Les valeurs des paramètres "A1.STPOS 
position de départ" et "Ad.ENPOS position de fin" ne sont pas 
vraisemblables.

● FdIni - Failed PST Initialization : Le paramètre "AF.PSTRF" 
permet de déterminer une pression d'arrêt de référence. Ce test 
a échoué.

● notSt - No Test : Aucun Partial Stroke Test n'a encore été 
exécuté.

● noREF : Aucun Partial Stroke Test de référence n'a encore été 
exécuté.

● oCAY : Le dernier Partial Stroke Test a été exécuté avec succès.
● SdtSt - Stopped Test : Le dernier Partial Stroke Test a été 

interrompu.
● FdtSt - Failed Test : Le dernier Partial Stroke Test a échoué.

Signalisation d'état : Les signalisations d'état suivantes apparaissent lorsque vous main‐
tenez la touche  enfoncée :
● notoL - No Tolerance : La robinetterie se trouve en dehors de la 

plage de tolérance pour le démarrage du Partial Stroke Test. 
Aucun Partial Stroke Test manuel n'est lancé.

● Strt - Start : Appuyez pendant cinq secondes pour lancer un 
Partial Stroke Test manuel. L'écran affiche "WAIT".

● StoP - Stop : Le Partial Stroke Test en cours d'exécution a été 
interrompu.

Réglage d'usine : OFF
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10.2.4.12 Valeur de diagnostic '13.PRPST - Temps depuis le dernier Partial Stroke Test' (version 
sans capteurs de pression)

Affichage à l'écran : ● ###
● notSt
● Sdtst
● FdtSt

But : Ce paramètre de diagnostic indique le temps écoulé en jours depuis 
le dernier Partial Stroke Test.

Signalisation d'état : ● notSt - No Test : aucun Partial-Stroke-Test n'a encore été 
exécuté.

● SdtSt - Stopped Test : le dernier Partial-Stroke-Test a été 
interrompu.

● FdtSt - Failed Test : Le dernier Partial-Stroke-Test a échoué

10.2.4.13 Valeur de diagnostic '13.PRPST' - Temps depuis le dernier Partial Stroke Test (version 
avec capteurs de pression)

Affichage à l'écran : ● ###
● notSt
● noREF
● Sdtst
● FdtSt

But : Ce paramètre de diagnostic indique le temps écoulé en jours depuis 
le dernier Partial Stroke Test.

Signalisation d'état : ● notSt - No Test : aucun Partial-Stroke-Test n'a encore été 
exécuté.

● noREF : Aucun Partial Stroke Test de référence n'a encore été 
exécuté.

● SdtSt - Stopped Test : le dernier Partial-Stroke-Test a été 
interrompu.

● FdtSt - Failed Test : Le dernier Partial-Stroke-Test a échoué

10.2.4.14 Valeur de diagnostic '14.NXPST - Temps jusqu'au prochain partial-stroke-test'

Condition requise : ● Le partial-stroke-test est activé dans le mode de fonctionnement 
'Configuration'.

● Un intervalle de test est paramétré au paramètre 'A8.INTRV'.
Affichage à l'écran : ● OFF

● ###
But : Ce paramètre de diagnostic indique le temps en jours jusqu'au pro‐

chain Partial Stroke Test. Si une des conditions préalables précitées 
n'est pas remplie, 'OFF' s'affiche à l'écran.
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10.2.4.15 Valeur de diagnostic '15.DEVI - Comportement dynamique de la robinetterie'

Condition : Le paramètre Surveillance du comportement dynamique de la robi‐
netterie 'b.\\DEVI' (Page 176) est activé.

Plage d'affichage : 0.0 ... 100.0
But : Cette valeur en pour cent donne des renseignements sur l'écart dy‐

namique actuel déterminé par rapport au comportement du modèle.

10.2.4.16 Valeur de diagnostic '16.ONLK - Fuite pneumatique'

Condition requise : Le paramètre Surveillance/compensation de fuite pneumatique 'C.\
\LEAK' (Page 178) est activé.

Plage d'affichage : 0 ... 100
But : Ce paramètre de diagnostic affiche l'indicateur de fuite actuel.

10.2.4.17 Valeur de diagnostic '17.STIC - Frottement statique (effet Slipstick)'

Condition requise : Le paramètre Surveillance du frottement statique (effet Slipstick) 'd.\
\STIC' (Page 181) est activé.

Plage d'affichage : 0.0 ... 100.0
But : Ce paramètre de diagnostic affiche la valeur filtrée des Slipjumps en 

pourcentage en raison du frottement statique.

10.2.4.18 Valeur de diagnostic '18.ZERO - Butée inférieure'

Condition : Le paramètre Surveillance de la butée inférieure 'F.\\ZERO' (Pa‐
ge 184) est activé.
Le paramètre '39.YCLS' Valeurs d'ajustage pour fermeture étanche/
fermeture rapide (Page 160) est réglé sur l'une des valeurs suivan‐
tes : 'do', 'uP do', 'Fd', 'Fu Fd', 'uP Fd', 'Fu do'

Plage d'affichage : 0.0 ... 100.0
But : Affichage du pourcentage selon lequel la butée inférieure s'est mo‐

difiée par rapport à sa valeur lors de l'initialisation.
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10.2.4.19 Valeur de diagnostic '19.OPEN - Butée supérieure'

Condition : Le paramètre Surveillance de la butée supérieure 'G.\\OPEN' (Pa‐
ge 186) est activé.
Le paramètre '39.YCLS' Valeurs d'ajustage pour fermeture étanche/
fermeture rapide (Page 160) est réglé sur l'une des valeurs suivan‐
tes : 'uP', 'uP do', 'Fu', 'Fu Fd', 'uP Fd', 'Fu do'

Plage d'affichage : 0.0 ... 100.0
But : Affichage du décalage actuel de la butée supérieure par rapport à sa 

valeur d'initialisation.

10.2.4.20 Valeur de diagnostic '20.PAVG - Valeur moyenne de position'

Affichage à l'écran : ● OFF
● IdLE
● rEF
● COMP

But : Cette valeur affiche la dernière valeur de comparaison moyenne 
calculée. Signification des affichages :
● OFF :  la fonction de base est désactivée dans le menu de 

configuration.
● IdLE : inactif. La fonction n'a pas encore été lancée.
● rEF :  la valeur de référence moyenne est calculée. La fonction a 

été lancée et l'intervalle de référence est actuellement en cours.
● COMP :  la valeur de comparaison moyenne est calculée. La 

fonction a été lancée et l'intervalle de comparaison est 
actuellement en cours.

10.2.4.21 Valeur de diagnostic '21.P0 - Valeur de potentiomètre, butée inférieure (0 %)' / '22.P100 
- Valeur de potentiomètre, butée supérieure (100 %)'

Plage d'affichage : ● NO
● 0.0 ... 100.0

 'NO' :  une modification de la butée inférieure et supérieure n'est pas 
possible dans l'état actuel de la robinetterie. Initialisez à nouveau le 
positionneur.

Condition 1 - 
lecture de valeurs

Le positionneur est initialisé.

Objectif 1 Lecture de valeurs
Dans les paramètres P0 et P100, vous lisez les valeurs de la butée 
inférieure (0 %) et de la butée supérieure (100 %) de la détection de 
position comme elles ont été déterminées lors de l'initialisation auto‐
matique. En cas d'initialisation manuelle, les valeurs des positions de 
fin de course lancées manuellement sont indiquées.
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Condition 2 - 
modification de valeurs

● Le positionneur est initialisé et en mode de fonctionnement 'Mode 
manuel (MAN)' ou 'Automatique (AUT)'.

● La position actuelle du servomoteur se trouve dans la plage de 
-10 à +10 % de la butée inférieure (P0).

● La position actuelle du servomoteur se trouve dans la plage de 90 
à 110 % de la butée supérieure (P100).

Objectif 2 :
 

Modification de valeurs
Vous avez la possibilité de modifier la butée inférieure (P0) et la 
butée supérieure (P100) avec ces deux paramètres.
Comme, en règle générale, l'initialisation n'est pas réalisée dans les 
conditions de processus, les valeurs de la butée inférieure (P0) et de 
la butée supérieure (P100) sont susceptibles de varier lors du dé‐
marrage du processus. Ces modifications peuvent par exemple être 
causées par des modifications de température et par les dilatations 
thermiques de la matière en résultant. Si les paramètres Surveillance 
de la butée inférieure 'F.\\ZERO' (Page 184) ou Surveillance de la 
butée supérieure 'G.\\OPEN' (Page 186) sont actifs, les seuils para‐
métrés dans ces deux paramètres peuvent être dépassés en raison 
de la dilatation thermique. Un message de défaut s'affiche à l'écran.
La dilatation thermique liée au processus est peut-être normale pour 
votre application. Vous ne souhaitez pas recevoir de message de 
défaut en raison de cette dilatation thermique. Pour cela, définissez 
à nouveau les paramètres 'P0' et/ou 'P100' après que la dilatation 
thermique liée au processus a montré tous ses effets sur la robinet‐
terie. La procédure est décrite ci-après. 

Description : Procédure en mode de fonctionnement 'Mode manuel (MAN)'
1. Mettez le servomoteur dans la position de butée inférieure (butée 

supérieure) souhaitée à l'aide des touches  et .
2. Passez au mode de fonctionnement 'Diagnostic'.
3. Allez à la valeur de diagnostic 21.P0 (22.P100).
4. Appliquez le réglage en appuyant au moins 5 secondes sur la 

touche . Au bout de 5 secondes, l'écran affiche '0.0' (pour 
22.P100 : '100.0'. Résultat : la butée inférieure (butée supérieure) 
correspond alors à la position actuelle du servomoteur.

5. Passez au mode de fonctionnement 'Mode manuel (MAN)'. 
Résultat : les valeurs pour la butée supérieure (butée inférieure) 
sont modifiées.

 Procédure en mode de fonctionnement 'Automatique (AUT)'
1. Vérifiez à l'écran si la position actuelle du servomoteur se trouve 

à la position souhaitée de la butée inférieure (butée supérieure).
2. Passez au mode de fonctionnement 'Diagnostic'.
3. Allez à la valeur de diagnostic 21.P0 (22.P100).
4. Appliquez le réglage en appuyant au moins 5 secondes sur la 

touche . Au bout de 5 secondes, l'écran affiche '0.0' (pour 
22.P100 : '100.0'. Résultat : la butée inférieure (butée supérieure) 
correspond alors à la position actuelle du servomoteur.

5. Passez au mode de fonctionnement 'Automatique (AUT)'.
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Voir aussi
Changement du mode de fonctionnement (Page 101)

10.2.4.22 Valeur de diagnostic '23.IMPUP - Durée d'impulsion ouverture' / '24.IMPDN - Durée 
d'impulsion fermeture' 

Plage d'affichage : 6 ... 160
But : Pendant l'initialisation, les plus petites impulsions sous l'effet des‐

quelles un mouvement du servomoteur peut être obtenu sont déter‐
minées. Elles sont déterminées de manière séparée pour la direc‐
tion 'ouverture' et la direction 'fermeture', et affichées sous ce para‐
mètre. Affichage en ms.
Pour les applications spéciales, vous avez également la possibilité 
de régler les plus petites durées d'impulsion dans ces deux para‐
mètres.

Réglage d'usine : 6

Voir aussi
Fonctionnement (Page 30)

Optimisation des données du régulateur (Page 104)

10.2.4.23 Valeur de diagnostic '25.PAUTP - Intervalle entre impulsions

Plage d'affichage : 2 ... 320
But : L'initialisation ne modifie pas cette valeur. Affichage en ms.

Pour les applications avec un fort frottement statique (effet Slips‐
tick), le réglage de ce paramètre permet d'améliorer la qualité de 
régulation.
Ce paramètre est réglable pour les applications spéciales. 

Réglage d'usine : 28

Voir aussi
Fonctionnement (Page 30)
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10.2.4.24 Valeur de diagnostic '26.DBUP Zone morte ouverture' / '27.DBDN Zone morte fermeture'

Plage d'affichage : 0.1 ... 10.0
But : Dans ce paramètre, vous lisez la zone morte du régulateur dans la 

direction 'ouverture' ou 'fermeture'. Affichage en pourcentage. Les 
valeurs correspondent soit à la valeur du paramètre '34.DEBA' Zone 
morte du régulateur (Page 157) réglée manuellement, soit à la valeur 
adaptée automatiquement par l'appareil si 'DEBA' est réglé sur 'Auto'.

10.2.4.25 Valeur de diagnostic '28.SSUP Zone de déplacement lent ouverture' / '29.SSDN Zone de 
déplacement lent fermeture'

Plage d'affichage : 0.1 ... 100.0
But : La zone de déplacement lent est la plage du régulateur dans laquel‐

le des signaux de pilotage sous forme d'impulsions sont émis. Affi‐
chage en pourcentage. La durée d'impulsion est ici proportionnelle 
à l'écart de régulation. Si l'écart de régulation se situe en dehors de 
la zone de déplacement lent, les vannes sont pilotées avec contact 
permanent.
Ce paramètre est réglable pour les applications spéciales.

Réglage d'usine : 10.0

Voir aussi
Fonctionnement (Page 30)

Optimisation des données du régulateur (Page 104)

10.2.4.26 Valeur de diagnostic '30.TEMP Température actuelle'

Plage d'affichage : °C: -50 ... 100
°F: -58 ... 212

But : Température actuelle dans le boîtier du positionneur. Le capteur se 
trouve sur l'électronique de base. Pour changer l'affichage de la tem‐
pérature en °C ou en °F, appuyez sur la touche . 
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10.2.4.27 Valeur de diagnostic '31.TMIN Température minimale' / '32.TMAX Température 
maximale'

Plage d'affichage : °C: -50 ... 100
°F: -58 ... 212

But : La température minimale et la température maximale à l'intérieur du 
boîtier sont déterminées et enregistrées en permanence sous forme 
d'index glissant. Cette valeur peut uniquement être réinitialisée en 
usine. 
Pour changer l'affichage de la température en °C ou en °F, appuyez 
sur la touche . 

10.2.4.28 Valeur de diagnostic '33.T1' ... '41.T9' - Nombre d'heures de service dans la plage de 
température 1 à 9

Plage d'affichage : 0 ... 4.29E9
But : L'appareil réalise des statistiques portant sur la durée de fonction‐

nement dans les différentes plages de température. Pour ce faire, 
une moyenne de la température relevée sur une heure est effectuée 
et, une fois par heure, le compteur affecté à la plage de température 
correspondante est incrémenté. Ceci permet de déduire les condi‐
tions de fonctionnement antérieures de l'appareil et ainsi de l'en‐
semble de la robinetterie.
Les plages de température sont divisées comme suit :

 T1 T2 T3 T4 T5 T6 T7 T8 T9
Plage de température [°C] - ≥ -30 ≥ -15 ≥ 0 ≥ 15 ≥ 30 ≥ 45 ≥ 60 ≥ 75
 ≤ -30 < -15 < 0 < 15 < 30 < 45 < 60 < 75 -

Heures de service dans la plage de température T1 à T2

10.2.4.29 Valeur de diagnostic '42.VENT1' / '43.VENT2' 

'42.VENT1' Nombre de cycles de manœuvre de la vanne de précommande 1
'43.VENT2' Nombre de cycles de manœuvre de la vanne de précommande 2
Plage d'affichage : 0 ... 4.29E9
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But : Les processus de pilotage des vannes de précommande dans le bloc de 
vannes du positionneur sont additionnés et s'affichent dans ce paramè‐
tre.

Description : Le bloc de vannes du positionneur ventile et purge le servomoteur. 
Deux vannes de précommande se trouvent dans le bloc de vannes. La 
durée de vie caractéristique du bloc de vannes dépend de la sollicita‐
tion. Elle est de 200 millions de cycles de manœuvre environ en moyen‐
ne pour chacune des deux vannes de précommande, avec sollicitation 
symétrique. Le nombre de processus de pilotage des cycles de ma‐
nœuvre sert à apprécier la fréquence de commutation du bloc de van‐
nes.
Comptage pour les servomoteurs à simple effet :
● Ventilation => 42.VENT1
● Purge => 43.VENT2
Comptage pour les servomoteurs à double effet :
● Ventilation (Y2) / purge (Y1) => 42.VENT1
● Purge (Y1) / ventilation (Y2) => 43.VENT2
La valeur est écrite une fois par heure dans une mémoire non volatile.

10.2.4.30 Valeur de diagnostic '44.VEN1R' / '45.VEN2R'

'44.VEN1R' Nombre de commutations de la vanne de précommande 1, réinitialisable
'45.VEN2R' Nombre de commutations de la vanne de précommande 2, réinitialisable
Plage d'affichage : 0 ... 4.29E9
But : Les processus de pilotage des vannes de précommande dans le bloc de 

vannes du positionneur sont additionnés depuis la dernière réinitialisa‐
tion du paramètre et affichés ici.

Description : Similaire à la description de Valeur de diagnostic '42.VENT1' / 
'43.VENT2'  (Page 220) en se rapportant aux paramètres de diagnostic 
'VEN1R' et 'VEN2R' décrits ici.
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10.2.4.31 Valeur de diagnostic '46.STORE - Enregistrement des données de maintenance'

But : La température minimale et la température maximale à l'intérieur du 
boîtier sont déterminées et enregistrées en permanence sous forme 
d'indicateur mini-maxi. Cette valeur peut uniquement être réinitiali‐
sée en usine. Pour basculer entre l'affichage de température en °C 
et °F, appuyez pendant 5 secondes minimum sur la touche  pour 
déclencher une fonction de mémorisation. Les valeurs des paramè‐
tres de diagnostic Valeur de diagnostic '8.WAY - Course déterminée' 
(Page 210) à Valeur de diagnostic '11.LEAK - Test de fuite' (Pa‐
ge 210) et Valeur de diagnostic '21.P0 - Valeur de potentiomètre, 
butée inférieure (0 %)' / '22.P100 - Valeur de potentiomètre, butée 
supérieure (100 %)' (Page 216) à Valeur de diagnostic '28.SSUP 
Zone de déplacement lent ouverture' / '29.SSDN Zone de déplace‐
ment lent fermeture' (Page 219) sont enregistrées de manière non 
volatile en tant que 'Données de la dernière maintenance'. Ces don‐
nées de diagnostic sont des valeurs sélectionnées dont les modifi‐
cations sont susceptibles de fournir des informations sur l'usure mé‐
canique de la vanne.
Cette fonction est normalement utilisée via PDM, commande de 
menu 'Diagnostic > Mémoriser informations de maintenance'. La 
comparaison des données de la dernière maintenance avec les 
données actuelles est possible via SIMATIC PDM.

10.2.4.32 Valeur de diagnostic '47.PRUP - Prédiction ouverture' / '48.PRDN - Prédiction fermeture'

Plage d'affichage : 1 ... 40
But : Cette valeur donne l'horizon de prédiction du régulateur pour le 

mouvement vers le haut (PRUP) et vers le bas (PRDN). 
Pour de plus amples informations, reportez-vous également au cha‐
pitre Optimisation des données du régulateur (Page 104).

Réglage d'usine : 1
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10.2.4.33 Valeur de diagnostic '49.WT00' ... '56.WT95' - Nombre d'heures de service dans la plage 
de réglage WT00 à WT95

Plage d'affichage : 0 ... 4.29E9
But : Si le positionneur se trouve en mode "Automatique", des statistiques 

sont constamment réalisées sur la durée de service d'une vanne ou 
d'un clapet dans les différents segments de la plage de réglage. 
Pour ce faire, la plage de réglage de 0 à 100 % est divisée en 8 
segments de réglage. Le positionneur enregistre la position actuelle 
en continu et incrémente d'heure en heure le compteur d'heures de 
fonctionnement affecté à la plage de réglage correspondante. Ceci 
permet de déduire les conditions de fonctionnement antérieures et 
sert notamment à l'appréciation des propriétés de régulation du cir‐
cuit de régulation ou de toute la robinetterie.

Plage de réglage WT00 WT05 WT10 WT30 WT50 WT70 WT90 WT95
Segment de plage de réglage 
[%]

- ≥ 5 ≥ 10 ≥ 30 ≥ 50 ≥ 70 ≥ 90 ≥ 95
< 5 < 10 < 30 < 50 < 70 < 90 < 95 -

Division des plages de réglage

 Les 8 compteurs d'heures de fonctionnement peuvent être remis à 
zéro conjointement.
CONSEIL :  comme les plages de réglage sont répertoriées à la fin 
des paramètres de diagnostic, appuyez, en plus de la touche , 
plusieurs fois sur la touche . Vous pourrez ainsi accéder plus 
rapidement aux paramètres de diagnostic souhaités.

10.2.4.34 Valeur de diagnostic '57.LKPUL - Longueur de l'impulsion de compensation de fuite'

Plage d'affichage : -256 ... 0 ... 254
But : Cette valeur affiche en millisecondes la longueur d'une impulsion de 

compensation de fuite lorsque Surveillance/compensation de fuite 
pneumatique 'C.\\LEAK' (Page 178) est actif. Le signe indique le 
sens d'action de l'impulsion.

Réglage d'usine : 0

10.2.4.35 Valeur de diagnostic '58.LKPER - Période de l'impulsion de compensation de fuite'

Plage d'affichage : 0.00 ... 600.00
But : Cette valeur affiche en secondes la période de l'impulsion de com‐

pensation de fuite lorsque est actif.Surveillance/compensation de 
fuite pneumatique 'C.\\LEAK' (Page 178)

Réglage d'usine : 0.00
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10.2.4.36 Valeur de diagnostic '59.mA - Courant de consigne'
Vous pouvez afficher ici la valeur de consigne actuelle en mA.

10.2.4.37 Valeur de diagnostic '60.PZ - Pression d'air d'alimentation (PZ)'

Affichage à l'écran : ##.### (bar)
###.## (psi)
#.#### (MPa)

But : Indication de la pression d'air d'alimentation (PZ) actuelle. La valeur 
se rapporte à l'unité de pression définie sous "U1.PUNIT (Pa‐
ge 197)". 
La valeur s'affiche uniquement lorsque "U.\\PRES" est activée et 
qu'au moins un capteur de pression est raccordé.
Si l'arrivée d'air PZ est coupée, la valeur de pression 0 est affichée 
à l'écran. La valeur de pression affichée peut être différente de 0 
selon l'altitude à laquelle vous utilisez le positionneur. Appuyez pen‐
dant au moins 5 secondes sur la touche  pour remettre la valeur 
à 0. L'écran affiche "reset" tant que vous appuyez sur la touche . 
Ce calibrage n'est possible que si la valeur de pression affichée est 
comprise entre -0,5 et +0,5 bar.

10.2.4.38 Valeur de diagnostic '63.PZMAX - Index glissant pression d'air d'alimentation (PZ)'

Affichage à l'écran : ##.### (bar)
###.## (psi)
#.#### (MPa)

But : Surveillance en continu de la pression d'air d'alimentation (PZ) et 
affichage de la valeur maximale (index glissant)
L'index glissant peut être réinitialisé au moyen de la communication 
HART.

10.2.4.39 Valeur de diagnostic '64.N_MIN - Compteur d'événements'

Plage d'affichage : 0 ... 99999
But : Chaque nouvelle valeur de mesure de la surveillance de pression 

est comparée à la valeur définie dans "U.PZLIM (Page 197)". Le 
compteur s'incrémente lorsque la pression d'air d'alimentation de‐
vient inférieure à la valeur limite paramétrée.
Le compteur peut être réinitialisé au moyen de la communication 
HART.
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10.3 Diagnostic en ligne

10.3.1 Vue d'ensemble des codes d'erreur

Vue d'ensemble des codes d'erreur qui activent la sortie de signalisation de défaut
La section "52.XDIAG (Page 170)" décrit où les codes d'erreur s'affichent à l'écran.

Code 
d'erreur

Trois 
ni‐
veaux

Événement Paramétrage Le message de défaut dispa‐
raît lorsque

Causes possibles

1 non Écart de régula‐
tion : La valeur réel‐
le dépasse des va‐
leurs de TIM et LIM

Toujours actif ... la valeur réelle passe en 
dessous de la valeur de LIM.
 

Manque d'air comprimé, dé‐
faut du servomoteur, défaut 
de la vanne (par ex. blocage)

2 non L'appareil n'est 
pas en mode de 
fonctionnement 
"Automatique"

**. FCT1)

= nA ou = nAB
... l'appareil est mis en mode 
de fonctionnement "Automati‐
que".

L'appareil a été configuré ou 
est en mode manuel

3 non Entrée TOR BIN1 
ou BIN2 active

**.  FCT1)

= nAB et fonction 
TOR BIN1 ou BIN2 
sur "On"

... l'entrée TOR n'est plus acti‐
vée.

Le contact relié à l'entrée TOR 
est actif (par ex. surveillance 
des presse-étoupes, surpres‐
sion, commutateur thermi‐
que).

4 oui Valeur limite du 
nombre de cour‐
ses totales dépas‐
sée

L. STRK≠OFF ... le compteur de courses a 
été réinitialisé ou les seuils ont 
été relevés.

La course cumulée accomplie 
par le servomoteur dépasse 
l'un des seuils paramétrés.

5 oui Valeur limite du 
nombre de chan‐
gements de direc‐
tion dépassée

O. DCHG≠OFF ... le compteur de change‐
ments de direction a été réin‐
itialisé ou les seuils ont été re‐
levés.

Le nombre de changements 
de direction dépasse l'un des 
seuils paramétrés.

6 oui Valeur limite de la 
butée inférieure 
dépassée

F. ZERO≠OFF 
**.YCLS = do ou 
up do

... l'écart de la butée disparaît 
ou l'appareil a été réinitialisé.

Usure du siège de la vanne, 
dépôt ou corps étrangers 
dans le siège de la vanne, dés‐
alignement mécanique, ac‐
couplement à friction déplacé.

7 oui Valeur limite de la 
butée supérieure 
dépassée

G. OPEN≠OFF 
**.YCLS1) = do ou 
up do

... l'écart de la butée disparaît 
ou l'appareil a été réinitialisé.

Usure du siège de la vanne, 
dépôt ou corps étrangers 
dans le siège de la vanne, dés‐
alignement mécanique, ac‐
couplement à friction déplacé.

8 non Valeur limite de zo‐
ne morte dépassée

E. DEBA≠OFF
**.DEBA1) = Auto

... la valeur limite est de nou‐
veau dépassée par le bas.

Frottement des presse-étou‐
pes accru, jeu mécanique à 
l'inversion de la signalisation 
en retour de position.
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Code 
d'erreur

Trois 
ni‐
veaux

Événement Paramétrage Le message de défaut dispa‐
raît lorsque

Causes possibles

9 oui Cas 1 : le Partial 
Stroke Test dépas‐
se la durée de 
course de référen‐
ce.

A. PST≠OFF Cas 1 : ...un Partial Stroke 
Test est réalisé avec succès 
au sein de la durée de course 
de référence ou la fonction est 
désactivée.

Cas 1 : la vanne est coincée 
ou bloquée par de la rouille. 
Frottement statique accru.

Cas 2 : position de 
départ en dehors 
de la tolérance de 
départ

Cas 2 : mettez le servomoteur 
dans la plage de tolérance de 
départ PST. Ou bien élargis‐
sez la tolérance de départ 
PST jusqu'à ce que le servo‐
moteur (position de départ 
PST) se trouve dans la tolé‐
rance de départ PST. Redé‐
marrez le Partial Stroke Test.

Cas 2 : la vanne est en posi‐
tion de sécurité.

10 oui Ecart par rapport 
au comportement 
dynamique atten‐
du de la robinette‐
rie

b. DEVI≠OFF ... la position se trouve de nou‐
veau dans un couloir étroit en‐
tre consigne et modèle ou la 
fonction est désactivée.

Défaut du servomoteur, dé‐
faut de la vanne, vanne grip‐
pée, frottement statique ac‐
cru, chute d'air comprimé

11 oui Fuite de la robinet‐
terie

C. LEAK≠OFF ... la fuite de la robinetterie est 
éliminée ou la fonction est dés‐
activée.

Fuite pneumatique

12 oui Valeur limite du 
frottement statique 
(effet Slipstick) dé‐
passée

d. STIC≠OFF ... les Slipjumps ne peuvent 
plus être détectés ou la fonc‐
tion est désactivée.

Frottement statique accru, la 
vanne ne se déplace plus en 
continu, mais par à-coups.

13 oui Dépassement né‐
gatif de la tempéra‐
ture

H. TMIN≠OFF ... les seuils de température 
inférieurs ne sont plus dépas‐
sés par le bas.

Température ambiante trop 
basse

14 oui Dépassement po‐
sitif de la tempéra‐
ture

J. TMAX≠OFF ... les seuils de températures 
supérieurs ne sont plus dépas‐
sés.

Température ambiante trop 
élevée

15 oui La valeur de posi‐
tion moyenne diffè‐
re de la valeur de 
référence

P. PAVG≠OFF ... après un intervalle de com‐
paraison, une valeur de posi‐
tion moyenne se situant de 
nouveau dans la limite des 
seuils de la valeur de référen‐
ce est calculée ou la fonction 
est désactivée.

Dans le dernier intervalle de 
comparaison, la trajectoire de 
la vanne s'est fortement modi‐
fiée de sorte qu'une valeur de 
position moyenne différente a 
été calculée.

16 non Un Partial Stroke 
Test doit être réali‐
sé avec des va‐
leurs de paramè‐
tres non plausibles

A. PST≠OFF ...les valeurs de paramètre en‐
trées dans A1.STPOS, 
A3.STRKH et A4.STRKD sont 
plausibles.

Paramètre de Partial Stroke 
Test non plausible

17 non Capteur de pres‐
sion défectueux

U. PRES≠OFF ... l'appareil est redémarré 
avec des capteurs de pres‐
sion qui fonctionnent ou les 
capteurs de pression sont dés‐
activés.
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Code 
d'erreur

Trois 
ni‐
veaux

Événement Paramétrage Le message de défaut dispa‐
raît lorsque

Causes possibles

18 non Dépassement bas 
de la valeur limite 
de pression d'air 
d'alimentation

U. PRES≠OFF ... la pression d'air d'alimenta‐
tion est supérieure à la valeur 
limite dans U2.PZLIM, hysté‐
résis dans U3.PZHYS incluse.

Alimentation en air comprimé 
coupée, réservoir d'air compri‐
mé vide, fuite pneumatique

19 non PZ hors spécifica‐
tion

U. PRES≠OFF ... la pression d'air d'alimenta‐
tion se situe à l'intérieur de la 
spécification SIPART PS2 de 
1,4 à 7,0 bar, hystérésis dans 
U3.PZHYS incluse.

 

1) De plus amples informations concernant les paramètres vous sont proposées dans le descriptif de chaque paramètre 
correspondant

10.3.2 Vue d'ensemble du diagnostic en ligne
Diagnostic en ligne signifie diagnostic au cours du fonctionnement. Pendant le fonctionnement 
du positionneur, certaines grandeurs et certains paramètres importants sont soumis à une 
surveillance constante. En mode de fonctionnement "Configuration", vous pouvez configurer 
cette surveillance de manière à ce que la sortie de message de défaut soit activée par exemple 
lorsqu'une valeur limite est dépassée.  

Les informations relatives aux différents types d'évènements qui activent la sortie de message 
de défaut vous sont proposées dans le tableau au chapitre "Vue d'ensemble des codes d'erreur 
(Page 225)".

Ce chapitre contient notamment des informations sur les éléments suivants :

● Causes possibles du message de défaut.

● Évènements qui activent les sorties de message de défaut ou d'alarme.

● Réglage des paramètres requis pour la surveillance des évènements.

● Suppression du message de défaut

Dans les modes de fonctionnement "Automatique" et "Mode manuel", le défaut responsable de 
l'émission du message s'affiche à l'écran lors du déclenchement de la sortie de signalisation de 
défaut. Les deux chiffres en bas à gauche indiquent le code d'erreur correspondant. Si 
plusieurs évènements déclencheurs surviennent en même temps, ceux-ci sont affichés 
cycliquement l'un après l'autre. L'état de l'appareil, qui contient également tous les messages 
de défaut, peut être appelé via HART avec la commande "#48".

Voir aussi
'52.XDIAG' Activation du diagnostic étendu (Page 170)

Paramètres de diagnostic étendu A à U (Page 171)
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10.3.3 Paramètre XDIAG
Avec les paramètres de diagnostic étendu, il est possible d'émettre des messages de défaut de 
niveau un, deux ou trois. On utilise alors les sorties d'alarme 1 et 2 en plus de la sortie de 
signalisation de défaut. Il convient pour cela de régler le paramètre 'XDIAG' conformément au 
tableau suivant :

Réglages de XDIAG Message via
OFF Diagnostic étendu non activé
On1 Sortie de signalisation de défaut pour les messages de défaut de seuil 3 (alarme de main‐

tenance, un niveau)
On2 Sortie de signalisation de défaut pour les messages de défaut de seuil 3 et sortie d'alarme 2 

pour les messages de défaut de seuil 2 (maintenance requise, deux niveaux)
On3 Sortie de signalisation de défaut pour les messages de défaut de seuil 3 et sortie d'alarme 2 

pour les messages de défaut de seuil 2 et sortie d'alarme 1 pour les messages de seuil 1 
(maintenance nécessaire, trois niveaux)

Réglages possibles du paramètre 'XDIAG'

10.3.4 Signification des codes d'erreur

10.3.4.1 1 Ecart de régulation restant
En mode de fonctionnement "Automatique", l'écart entre la valeur de consigne et la valeur 
réelle est toujours sous surveillance. Le message de défaut est activé en cas d'écart de 
régulation restant en fonction du réglage des paramètres d'application " TIM", le temps de 
surveillance pour l'établissement des messages de défaut, et " LIM", le seuil de 
déclenchement du message de défaut. Dès que l'écart de régulation passe de nouveau en 
dessous du seuil de réponse, le message de défaut disparaît. Cette fonction de surveillance est 
toujours active.

10.3.4.2 2 Appareil pas en mode de fonctionnement "Automatique"
Si l'appareil n'est pas en mode de fonctionnement automatique, un message de défaut est 
généré lorsque le paramètre ' FCT', fonction de sortie de signalisation de défaut, est réglé en 
conséquence. De cette manière, le système maître est par exemple averti lorsque l'appareil est 
mis en service localement en mode manuel ou de configuration.

10.3.4.3 3 Entrée TOR BIN1 ou BIN2 active
Lorsque l'entrée TOR est activée, un message de défaut est généré lors du réglage 
correspondant du paramètre " FCT", fonction de la sortie de signalisation de défaut, et du 
paramètre "BIN1", fonction entrée TOR 1. Il peut s'agir par exemple d'un commutateur pour la 
surveillance des presse-étoupes, un commutateur thermique ou un commutateur de valeur 
limite (par ex. pour la pression).

L'entrée TOR 2 (sur l'option module d'alarme) peut être configurée de la même manière.
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10.3.4.4 4 Surveillance du nombre de courses totales
La valeur de diagnostic "1 STRKS" est comparée en permanence aux seuils définis dans les 
paramètres "L1.LIMIT" à "L4.FACT3". Lors d'un dépassement, la sortie de signalisation de 
défaut répond, avec éventuellement les sorties d'alarmes selon le mode de fonctionnement du 
diagnostic étendu. Les deux fonctions sont désactivées via le réglage de paramètre "OFF" pour 
"L. STRK".

10.3.4.5 5 Surveillance du nombre de changements de direction
La valeur de diagnostic "2 CHDIR" est comparée en permanence aux seuils définis dans les 
paramètres "O1.LIMIT" à "O4.FACT3". Lors d'un dépassement, la sortie de signalisation de 
défaut répond, avec éventuellement les sorties d'alarmes selon le mode de fonctionnement du 
diagnostic étendu. Les deux fonctions sont désactivées via le réglage de paramètre "OFF" pour 
"O. DCHG".

10.3.4.6 6 Surveillance de la butée inférieure / 7 Surveillance de la butée supérieure
Lorsque le paramètre "F. ZERO" est sur "ON", la surveillance de la butée inférieure est activée. 
Cette fonction permet par exemple d'identifier des défauts au niveau du siège de la vanne. Un 
dépassement positif de la valeur limite peut indiquer la présence de dépôts ou de corps 
étrangers au niveau du siège de la vanne. Un dépassement négatif de la valeur limite peut 
provoquer de l'usure au niveau du siège de vanne ou du corps d'étranglement. Un 
désalignement mécanique de la signalisation en retour de position peut égalemnet déclencher 
ce message de défaut.

La surveillance a toujours lieu lorsque la vanne se trouve en position "Fermeture étanche/
fermeture rapide, bas". La position actuelle est alors comparée à celle qui a été déterminée 
comme étant la butée inférieure lors de l'initialisation. Condition : Le paramètre '39.YCLS' 
Valeurs d'ajustage pour fermeture étanche/fermeture rapide (Page 160) est réglé sur l'une des 
valeurs suivantes : 'do', 'uP do', 'Fd', 'Fu Fd'.

Exemple : La valeur 3 % est paramétrée. En position "fermeture étanche/fermeture rapide, 
bas", la position est généralement adoptée. En revanche, si une valeur > 3 % ou < -3 % est 
déterminée, un défaut est signalé.

Le message de défaut reste activé jusqu'à ce qu'une surveillance suivante reste dans la bande 
de tolérance ou qu'une réinitialisation intervienne. La désactivation de la surveillance ("F.
ZERO"=OFF) supprime aussi un éventuel message de défaut.

Cette fonction de surveillance ne fournit pas de résultats exploitables si les butées n'ont pas été 
automatiquement déterminées lors de l'initialisation mais que les limites ont été réglées 
manuellement (initialisation manuelle, "5.INITM").

Un diagnostic similaire est exécuté pour la butée supérieure. Avec le paramètre "G. OPEN", la 
valeur limite est réglée à cet effet.  Condition : Le paramètre '39.YCLS' Valeurs d'ajustage pour 
fermeture étanche/fermeture rapide (Page 160) est réglé sur l'une des valeurs suivantes : 'uP', 
'uP do', 'Fu', 'Fu Fd', 'uP Fd', 'Fu do'.
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10.3.4.7 8 Surveillance de la zone morte
Si, lors de l'adaptation automatique de la zone morte (paramètre "DEBA"=Auto), la zone morte 
s'agrandit démesurément pendant le fonctionnement, ceci indique l'existence d'un défaut dans 
l'installation (par ex. frottement des presse-étoupes fortement accru, jeu dans la détection de 
position, fuite). Une valeur limite peut par conséquent être indiquée pour cette valeur 
("E1.LEVL3", seuil pour la surveillance de la zone morte). Le dépassement de cette valeur 
limite active la sortie de signalisation de défaut.

10.3.4.8 9 Partial Stroke Test
Ce message de défaut apparaît, d'une part, lorsqu'un Partial-Stroke-Test manuel ou cyclique 
est déclenché, mais que celui-ci ne peut être lancé parce que la vanne ne se situe pas dans la 
bande de tolérance de démarrage. Cette signalisation de défaut apparaît, d'autre part, lorsque 
l'un des trois seuils du Partial Stroke Test résultant du temps de course de référence 
"A9.PSTIN" multiplié par les facteurs "AA.FACT1", "Ab.FACT2" et "AC.FACT3" n'est pas 
respecté. La gravité du message de défaut est identifiée par le nombre de barres à l'écran. La 
gravité du message de défaut est émise simultanément via la sortie de signalisation de défaut 
ou les sorties d'alarme, selon le mode de fonctionnement du diagnostic étendu.

10.3.4.9 10 Surveillance du comportement dynamique de la robinetterie
La surveillance du comportement du fonctionnement se déclenche lorsque la position réelle de 
la vanne quitte un couloir étroit compris entre la consigne et le déroulement de position attendu. 
Dans ce cas, l'écart entre le déroulement de position attendu et le déroulement effectif est 
donné en étant filtré et est comparé avec les seuils paramétrés résultant du produit de la valeur 
limite "b2.LIMIT" par les facteurs "b3.FACT1" à "b5.FACT3".

10.3.4.10 11 Surveillance/compensation de fuite pneumatique 
Ce message de défaut s'affiche s'il y a une fuite. Pour plus d'informations, voir la 
section Surveillance/compensation de fuite pneumatique 'C.\\LEAK' (Page 178).

10.3.4.11 12 Surveillance du frottement statique (effet Slipstick)
Si le frottement statique de la robinetterie s'intensifie pendant le fonctionnement ou qu'une 
augmentation de Slipjumps est détectée, ceci peut causer un dépassement de la valeur limite 
"d1.LIMIT" et ainsi générer ce message de défaut.

10.3.4.12 13 Surveillance de la température limite inférieure
Ce message de défaut apparaît en cas de dépassement négatif des valeurs limites de 
température inférieures.

10.3.4.13 14 Surveillance de la température limite supérieure
Ce message de défaut apparaît en cas de dépassement positif des valeurs limites de 
température supérieures.
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10.3.4.14 15 Surveillance de valeur moyenne de position
Ce message de défaut est déclenché si, après l'écoulement d'un intervalle de comparaison, 
une valeur de position moyenne est calculée et que cette valeur représente un écart supérieur 
aux seuils paramétrés de la valeur de référence. 

10.3.4.15 16 Surveillance de la plausibilité des valeurs de Partial Stroke Test
Si le contrôle de plausibilité des paramètres "A1.STPOS", "A3.STRKH" et "A4.STRKD" échoue 
lors du démarrage d'un Partial Stroke Test, ce message de défaut est déclenché.

10.3.4.16 17 Surveillance des capteurs de pression
Ce message d'erreur s'affiche lorsque le module capteur de pression est activé et qu'au moins 
un capteur de pression est défectueux.

10.3.4.17 18 Surveillance de la valeur limite inférieure pour la pression d'air d'alimentation (PZLIM)
Ce message d'erreur s'affiche si la pression d'air d'alimentation devient inférieure à la valeur 
limite inférieure configurée (PZLIM).

10.3.4.18 19 Surveillance des valeurs limites spécifiques à PS2 pour la pression d'air d'alimentation
Ce message d'erreur s'affiche si la pression d'air d'alimentation se situe hors de la spécification 
SIPART PS2 comprise entre 1,4 et 7,0 bar.

10.4 Elimination des défauts

10.4.1 Identification des erreurs

Guide de diagnostic  

Erreur Actions correctives, voir tableau
Dans quel mode de fonctionnement l'erreur survient-elle ?  
● Initialisation 1     
● Mode manuel et mode automatique 2 3 4 5 6
Dans quel environnement et sous quelles conditions l'erreur survient-elle ?  
● Environnement humide (par ex. fortes pluies ou condensation permanente) 2     
● Vibration des vannes (trépidation) 2 5    
● Contrainte de secousses ou chocs (par ex. coups de bélier ou rupture de clapets) 5     
● Humidité dans l'air comprimé (mouillé) 2     
● Air comprimé sale (contaminé par des particules solides) 2 3    
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Erreur Actions correctives, voir tableau
Quand l'erreur survient-elle ?  
● Toujours (reproductible) 1 2 3 4  
● Sporadiquement (non reproductible) 5     
● La plupart du temps après une certaine durée de service 2 3 5   

Voir aussi
Actions correctives, tableau 2 (Page 233)

Actions correctives, tableau 3 (Page 234)

Actions correctives, tableau 4 (Page 235)

Actions correctives, tableau 5 (Page 236)

10.4.2 Actions correctives, tableau 1

Type d'erreur (symptômes) Cause(s) possible(s) Actions correctives
● Le positionneur s'arrête à "RUN 1". ● Initialisation démarrée en fin de 

course et
● temps de réaction de 1 min max. non 

respecté.
● Arrivée d'air PZ pas raccordée ou 

pression de l'arrivée d'air PZ trop 
faible. 

● Conduite d'air comprimé bloquée, 
par exemple électrovanne

● Temps d'attente jusqu'à 1 min 
indispensable.

● Ne pas démarrer l'initialisation 
depuis la position de fin de course.

● Contrôler l'arrivée d'air PZ.
● Libérer les conduites bloquées.

● Le positionneur s'arrête à "RUN 2". ● Commutateur de transmission par 
engrenages et paramètre 2

● "YAGL" et la course réelle ne 
correspondent pas.

● Réglage incorrect de la course sur le 
levier.

● La piézovanne ne commute pas.

● Vérifier les réglages : consulter le 
dépliant : figure "Vue de 
l'appareil ⑦" et les paramètres 2 et 
3

● Vérifier le réglage de course sur le 
levier. Voir le tableau 2.

● Le positionneur s'arrête à "RUN 3". ● Temps de réglage du servomoteur 
trop important.

● Ouvrir l'étranglement en grand et/ou 
régler la pression PZ (1) sur la valeur 
max. admise.

● Utiliser éventuellement un booster.
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Type d'erreur (symptômes) Cause(s) possible(s) Actions correctives
● Le positionneur s'arrêt à "RUN 5" et 

n'atteint pas le "FINISH" (temps 
d'attente > 5 min).

● Jeu dans le système positionneur - 
servomoteur - vanne

● Servomoteur à fraction de tour : 
vérifier que le goujon fileté de la roue 
d'accouplement est solidement 
ajusté

● Servomoteur à translation : vérifier 
que le levier est solidement ajusté 
sur l'arbre de position.

● Éliminer tout autre jeu entre le 
servomoteur et la vanne.

● Valeur de diagnostic "9.TUP" ou 
"10.TDOWN" < 1,5 s

● Régler la vitesse de déplacement à 
une valeur > 1,5 s avec 
l'étranglement interne.

Tableau d'erreur 1

10.4.3 Actions correctives, tableau 2

Type d'erreur (symptômes) Cause(s) possible(s) Actions correctives
● "CPU test" clignote à l'écran env. 

toutes les 2 secondes.
● La piézovanne ne commute pas.

● Présence d'eau dans le bloc de 
vannes (du fait de l'humidité dans 
l'air comprimé)

● Au stade précoce, il est possible de 
remédier au problème en faisant 
ensuite fonctionner l'appareil avec 
de l'air sec, éventuellement dans 
une étuve de 50 à 70 °C.

● Autrement : réparation

● En mode manuel et automatique, le 
servomoteur ne peut pas être bougé 
ou ne se déplace que dans une 
direction.

● Humidité dans le bloc de vannes

● La piézovanne de commute pas 
(pas de léger déclic audible lors de 
la pression de la touche "+" ou "-" en 
mode manuel).

● La vis entre le capot et le bloc de 
vannes n'est pas serrée 
correctement ou le capot est coincé.

● Serrer la vis, remédier 
éventuellement au problème de 
coincement.

● Salissures (copeaux, particules) 
dans le bloc de vannes

● Réparation ou nouvel appareil ; 
remplacer et nettoyer les micro-
tamis intégrés.

● Des dépôts sur les contacts entre la 
carte électronique et le bloc de 
vannes peuvent apparaître en 
raison de l'abrasion générée par la 
contrainte permanente suite à de 
fortes vibrations.

● Nettoyer toutes les surfaces de 
contact avec de l'alcool à brûler ; 
éventuellement, courber 
légèrement les ressorts de contact 
du bloc de vannes.

Tableau d'erreur 2

Voir aussi
Réparation/mise à jour (Page 242)

Messages d'alarme, de défaut et alarmes système
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10.4.4 Actions correctives, tableau 3

Type d'erreur (symptômes) Cause possible Actions correctives
● Le servomoteur ne bouge pas. ● Air comprimé < 1,4 bar ● Régler la pression de l'arrivée d'air 

PZ à > 1,4 bar.
● La piézovanne ne commute pas 

(mais il y a un léger clic audible lors 
de la pression de la touche " " ou 
" " en mode de fonctionnement 
"Mode manuel").

● Vanne d'étranglement fermée (vis à 
la butée droite)

● Ouvrir la vis d'étranglement en 
tournant vers la gauche, voir 
dépliant, figure "Vue de 
l'appareil ⑥".

● Salissures dans le bloc de vannes ● Réparation ou nouvel appareil ; 
remplacer et nettoyer les micro-
tamis intégrés.

● Une piézovanne commute en 
permanence en mode automatique 
stationnaire (valeur de consigne 
constante) et en mode de 
fonctionnement "Mode manuel".

● Fuite pneumatique dans le système 
positionneur-servomoteur, 
démarrer un test de fuite dans 
"RUN 3" (initialisation) !

● Éliminer la fuite dans le servomoteur 
et/ou la conduite d'amenée.

● Si le servomoteur est intact et la 
conduite étanche : réparation ou 
nouvel appareil

● Salissures dans le bloc de vannes ● Voir ci-dessus

Tableau d'erreur 3

Voir aussi
Réparation/mise à jour (Page 242)
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10.4.5 Actions correctives, tableau 4

Type d'erreur (symptômes) Cause(s) possible(s) Actions correctives
● En mode automatique stationnaire 

(valeur de consigne constante) et en 
mode de fonctionnement "Mode 
manuel", les deux piézovannes sont 
continuellement activées à tour de 
rôle, le servomoteur oscille autour 
d'une valeur moyenne.

● Frottement statique du presse-
étoupe de la vanne ou du 
servomoteur trop important

● Réduire le frottement statique ou 
augmenter la zone morte du 
positionneur (paramètre "dEbA") 
jusqu'à l'arrêt du mouvement 
d'oscillation.

● Jeu dans le système positionneur - 
servomoteur - vanne

● Servomoteur à fraction de tour : 
vérifier que le goujon fileté de la roue 
d'accouplement est solidement 
ajusté.

● Servomoteur à translation : vérifier 
que le levier est solidement ajusté 
sur l'arbre de position.

● Éliminer tout autre jeu entre le 
servomoteur et la vanne.

● Servomoteur trop rapide ● Accroître le temps de réglage au 
moyen des vis d'étranglement.

● Si un temps de réglage rapide est 
requis, augmenter la zone morte 
(paramètre "dEbA") jusqu'à l'arrêt 
du mouvement d'oscillation.

● Le positionneur ne "mène" pas la 
vanne jusqu'à la butée (à 20 mA).

● Pression d'alimentation trop faible. 
La charge du régulateur 
d'alimentation ou de la sortie 
système est trop basse.

● Augmenter la pression 
d'alimentation Interposer un 
transducteur de charge

● Sélectionner fonctionnement à 3/4 
conducteurs.

Tableau d'erreur 4

Voir aussi
Nettoyage des tamis (Page 240)

Messages d'alarme, de défaut et alarmes système
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10.4.6 Actions correctives, tableau 5

Type d'erreur (symptômes) Cause(s) possible(s) Actions correctives
L'origine se dérègle sporadiquement 
(> 3 %).

La contrainte liée aux secousses ou aux 
chocs génère des accélérations suffi‐
samment élevées pour causer un dérè‐
glement de l'accouplement à friction, 
par ex. lors des "coups de bélier" dans 
les conduites de vapeur.

● Remédier aux causes de la 
contrainte liée aux chocs.

● Réinitialiser le positionneur.

Défaillance totale de l'appareil : égale‐
ment absence d'affichage à l'écran.

Énergie électrique auxiliaire insuffisan‐
te.

● Vérifier l'énergie électrique 
auxiliaire.

Dans le cas d'une très forte contrainte 
liée aux chocs par vibrations (oscilla‐
tions) :
● Des vis des bornes de connexion 

électrique peuvent se desserrer.
● Les bornes de connexion électrique 

et/ou composants électroniques 
peuvent avoir subi des secousses.

● Serrer les vis et sceller avec de la 
cire à cacheter.

● Réparation
● En prévention : monter le 

positionneur sur des métaux 
oscillants.

Tableau d'erreur 5

Voir aussi
Réparation/mise à jour (Page 242)
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10.4.7 Actions correctives, tableau 6

Type d'erreur (symptômes) Cause(s) possible(s) Actions correctives
● L'écran affiche "99999" pour la 

valeur de diagnostic "60.PZ" 
(Page 224).

● L'écran affiche le message d'erreur 
"17 (Page 231)".

● Capteur de pression défectueux Remplacer le module capteur de pres‐
sion (Page 245)

● L'écran affiche le message d'erreur 
"18 (Page 231)".

● L'écran affiche "HOLd".

● La pression d'air d'alimentation est 
inférieure à la valeur limite inférieure 
(U2.PZLIM (Page 197)).

● L'appareil est réglé à "Conserver la 
position" si "HOLd" est défini comme 
réaction aux erreurs (U4.PZ_FR).

Augmenter la pression d'air d'alimenta‐
tion jusqu'au dépassement haut de la 
valeur limite (U2.PZLIM) hystérésis in‐
cluse (U3.PZHYS).

● L'écran affiche le message d'erreur 
"19 (Page 231)".

● Pression d'air d'alimentation hors 
spécification

Augmenter la pression d'air d'alimenta‐
tion jusqu'au dépassement haut de la 
valeur limite (U2.PZLIM) hystérésis in‐
cluse (U3.PZHYS).
Diminuer la pression d'air d'alimentation 
jusqu'au dépassement bas de la valeur 
limite (U2.PZLIM) hystérésis incluse 
(U3.PZHYS).

Tableau d'erreurs 6, module capteur de pression
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Entretien et maintenance 11
11.1 Consignes de sécurité fondamentales

ATTENTION

Réparation non autorisée de l'appareil
● Seul le personnel technique Siemens est autorisé à intervenir sur l'appareil pour le réparer.

ATTENTION

Couches de poussière de plus de 5 mm

Risque d'explosion en zones à risques. L'appareil peut se trouver en surchauffe en raison de 
l'accumulation de poussière.
● Retirez toutes les couches de poussières de plus de 5 mm.

IMPORTANT

Pénétration de l'humidité à l'intérieur du boîtier

Dommages causés à l'appareil.
● Veillez à ce que l'humidité ne pénètre pas à l'intérieur de l'appareil lors des travaux de 

nettoyage et de maintenance.

PRUDENCE

Annuler le verrouillage des boutons

Une modification incorrecte des paramètres peut avoir une répercussion sur la sécurité du 
procédé.
● Veillez à ce que seul le personnel autorisé puisse annuler le verrouillage des boutons sur 

les appareils utilisés dans des applications de sécurité.

Nettoyage du boîtier
● Nettoyez l'extérieur du boîtier avec les inscriptions et la fenêtre d'affichage en utilisant un 

chiffon imbibé d'eau ou un détergent doux.

● N'utilisez aucun agent de nettoyage agressif, par exemple l'acétone. Cela pourrait 
endommager les composants en plastique ou les surfaces peintes. Les inscriptions 
pourraient être illisibles.
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ATTENTION

Charge électrostatique

Il existe un risque d'explosion dans les zone à risques si une charge électrostatique se 
développe, par exemple en nettoyant des surfaces plastiques avec un chiffon sec.
● Empêcher la formation de charges électrostatiques dans les zone à risque d'explosion.

11.2 Nettoyage des tamis
Le positionneur se passe en grande partie d'entretien. Pour le protéger des grandes particules 
d'impureté, des tamis sont montés dans les raccordements pneumatiques du positionneur. Si 
des particules d'impureté sont présentes dans le système d'énergie pneumatique auxiliaire, les 
tamis s'usent et la fonction du positionneur est altérée. Nettoyez alors les tamis en suivant la 
description des deux chapitres suivants.

11.2.1 Positionneurs 6DR5..0, 6DR5..3 et 6DR5..5

Procédure pour le démontage et le nettoyage des tamis
1. Coupez l'alimentation pneumatique auxiliaire.

2. Retirez les conduites pneumatiques.

3. Dévissez le couvercle sur le boîtier 6DR5..0 ou 6DR5..3.

4. Dévissez les trois vis de la barrette de raccordement pneumatique.

5. Retirez les tamis et les joints toriques situés derrière la barrette de raccordement.

6. Nettoyez les tamis avec de l'air comprimé, p.ex..

Procédure pour le montage des tamis

PRUDENCE

Détérioration du boîtier en polycarbonate 6DR5..0
● Le vissage non conforme des vis autofileteuses endommage l'appareil.
● Veillez donc à utiliser les filets existants.
● Tournez à cet effet les vis dans le sens contraire des aiguilles d'une montre jusqu'à ce 

qu'elles s'enclenchent dans le filet.
● Ne commencez à visser les vis autofileteuses qu'après l'enclenchement.

1. Posez à plat les tamis dans les renfoncements du boîtier.

2. Placez les joints toriques sur les tamis.

Entretien et maintenance
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3. Disposez la barrette de raccordement pneumatique.

4. Serrez les trois vis. Remarque : Les vis des boîtiers en polycarbonate sont des vis 
autofileteuses.

5. Posez le couvercle et vissez.

6. Raccordez à nouveau les conduites pneumatiques.

11.2.2 Positionneurs 6DR5..1, 6DR5..2 et 6DR5..6

Désinstallation, nettoyage et montage des tamis
1. Coupez l'alimentation pneumatique auxiliaire.

2. Retirez les câbles de raccordement pneumatiques.

3. Retirez les tamis métalliques avec précaution des alésages.

4. Nettoyez les tamis métalliques avec de l'air comprimé p. ex..

5. Insérez les tamis.

6. Raccordez à nouveau les conduites pneumatiques.

11.3 Travaux de maintenance et de réparation

ATTENTION

Maintenance durant l'exploitation continue en zone à risque d'explosion

Il existe a un risque d'explosion lorsque des travaux de réparation ou de maintenance sont 
effectués sur l'appareil en zone à risque d'explosion.
● Isolez l'appareil de l'alimentation électrique.

- ou -
● Assurez-vous que l'atmosphère n'est pas explosive (permis de feu).

ATTENTION

Accessoires et pièces de rechange non autorisés

Risque d'explosion dans les zones explosives.
● Utilisez uniquement les accessoires et pièces de rechange d'origine.
● Observez toutes les instructions d'installation et de sécurité pertinentes décrites dans les 

instructions de l'appareil ou fournies avec l'accessoire ou la pièce de rechange.

Entretien et maintenance
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ATTENTION

Raccordement incorrect après la maintenance

Risque d'explosion dans les zones explosives.
● Raccordez l'appareil correctement après la maintenance terminée.
● Fermez l'appareil une fois les travaux de maintenance effectués.

Reportez-vous à Caractéristiques électriques (Page 260).

11.3.1 Réparation/mise à jour
Envoyez les appareils défectueux au service de réparation en indiquant la panne et les origines 
de la panne. En cas de commande d'appareils de rechange, veuillez indiquer le numéro de 
série de l'appareil d'origine. Le numéro de série se trouve sur la plaque signalétique.

11.4 Remplacer l'électronique de base

Condition
● Vous connaissez la procédure générale décrite au chapitre "Généralités sur le montage des 

modules optionnels (Page 52)".

Marche à suivre

Remarque
Mouvement possible de l'entraînement

Pendant le remplacement de l'électronique de base, l'entraînement peut se vider de son air 
sans que vous le vouliez. 
● Respectez la procédure décrite ci-après.

Démontage
1. Coupez l'arrivée d'air PZ et purgez le servomoteur.

2. Ouvrez le positionneur conformément à la description pour chaque version :

– Ouvrir les appareils en version standard et à sécurité intrinsèque (Page 52)

– Ouvrir un appareil en version "enveloppe antidéflagrante" (Page 56)

3. Débranchez les câbles plats de l'électronique de base. 

4. Dévissez les deux vis de fixation de l'électronique de base. 

Entretien et maintenance
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5. Retirez l'électronique de base.

6. Placez la nouvelle électronique de base sur les quatre attaches du support.

Montage encastré
1. Vissez les deux vis de fixation de l'électronique de base. 

2. Serrez les vis.

3. Fermez le positionneur conformément à la description pour chaque version :

– Fermer les appareils en version standard et à sécurité intrinsèque (Page 54)

– Fermer un appareil en version "enveloppe antidéflagrante" (Page 59)

4. Pour un positionneur avec option de référence-Z F01 "Fail in Place", réglez le paramètre 
"51.PNEUM (Page 169)" de "Std" à "FIP".

5. Ouvrez l'arrivée d'air PZ.

6. Initialisez le positionneur conformément au chapitre "Mise en service (Page 107)".

Entretien et maintenance
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11.5 Remplacer le bloc de vannes

Conditions
● Vous connaissez la procédure générale décrite au chapitre "Généralités sur le montage des 

modules optionnels (Page 52)".

Marche à suivre

① Ficelle d'étanchéité ③ Vis de fixation
② Bloc de vannes ④ Éléments de centrage

Figure 11-1 Bloc de vannes

Démontage

1. Coupez l'arrivée d'air PZ et purgez le servomoteur.

2. Ouvrez le positionneur conformément à la description pour chaque version : 

– Ouvrir les appareils en version standard et à sécurité intrinsèque (Page 52)

– Ouvrir un appareil en version "enveloppe antidéflagrante" (Page 56)

3. Débranchez les câbles plats de l'électronique de base. 

4. Dévissez les deux vis de fixation de l'électronique de base. 

5. Retirez l'électronique de base.

6. Dévissez les vis de fixation ③ du bloc de vannes ②. 
Il y a quatre vis sur un bloc de vannes à simple effet et cinq vis sur un bloc de vannes à 
double effet.

7. Retirez le bloc de vannes ② et la ficelle d'étanchéité ①. 

8. Soufflez pour éliminer la saleté de la surface où était posé le bloc de vannes.

Montage

1. Placez la nouvelle ficelle d'étanchéité ① dans le nouveau bloc de vannes ②.

2. Pressez la ficelle d'étanchéité ① sur tout le tour de la rainure du bloc de vannes ②.

Entretien et maintenance
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3. Posez le nouveau bloc de vannes sur le plateau inférieur. 
Veillez à ce que le bloc de vannes s'engage dans les éléments de centrage ④ sur le plateau 
inférieur.

4. Vissez les vis de fixation fournies ③ dans le bloc de vannes. 

5. Serrez les vis de fixation avec un couple de serrage de 1,1 Nm.

6. Placez la nouvelle électronique de base sur les quatre attaches du support.

7. Vissez les deux vis de fixation de l'électronique de base. 

8. Serrez les vis de fixation.

9. Fermez le positionneur conformément à la description pour chaque version :

– Fermer les appareils en version standard et à sécurité intrinsèque (Page 54)

– Fermer un appareil en version "enveloppe antidéflagrante" (Page 59)

10.Pour un positionneur avec option de référence-Z F01 "Fail in Place", réglez le paramètre 
"51.PNEUM (Page 169)" de "Std" à "FIP".

11.Ouvrez l'arrivée d'air PZ.

12.Initialisez le positionneur conformément au chapitre "Mise en service (Page 107)".

11.6 Remplacer le module capteur de pression

Conditions
● Vous disposez d'un positionneur avec module capteur de pression intégré, suffixe de 

référence -Z P01.

● Il est utile de connaître la procédure décrite au chapitre "Remplacer le bloc de vannes 
(Page 244)".

Entretien et maintenance
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Vue d'ensemble

① Bloc de vannes ⑥ Vis de fixation de l'électronique de base
② Vis de fixation ⑦ Câble plat recouvert par un cache en plastique ⑨
③ Module capteur de pression ⑧ Support
④ Ficelle d'étanchéité ⑨ Cache en plastique
⑤ Électronique de base   

Figure 11-2 Représentation schématique du module capteur de pression

Marche à suivre

Démontage
1. Coupez l'arrivée d'air PZ et purgez le servomoteur.

2. Ouvrez le positionneur comme décrit au chapitre "Ouvrir les appareils en version standard 
et à sécurité intrinsèque (Page 52)".

3. Retirez le cache en plastique ⑨.

4. Débranchez le câble plat ⑦ et tous les autres câbles plats de l'électronique de base ⑤.
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5. Dévissez les deux vis de fixation ⑥ de l'électronique de base.

6. Retirez l'électronique de base ⑤. 

7. Dévissez les vis de fixation ② du bloc de vannes ①.
Il y a quatre vis sur un bloc de vannes à simple effet et cinq vis sur un bloc de vannes à 
double effet.

8. Retirez le bloc de vannes ①.
Veillez à ce que la ficelle d'étanchéité ④ du bloc de vannes se trouve dans le bloc de 
vannes.

9. Soufflez pour éliminer la saleté de la surface où était posé le bloc de vannes.

10.Retirez le module capteur de pression ③ et la ficelle d'étanchéité ④ du module capteur de 
pression.

Montage encastré
1. Placez la nouvelle ficelle d'étanchéité ④ dans le nouveau module capteur de pression ③.

2. Pressez la ficelle d'étanchéité ④ sur tout le tour de la rainure du module capteur de 
pression ③.

3. Posez le module capteur de pression ③ sur le plateau inférieur.

4. Posez le bloc de vannes ① sur le module capteur de pression ③.

– Veillez à ce que la ficelle d'étanchéité ④ du bloc de vannes se trouve dans le bloc de 
vannes.

– Veillez à ce que le bloc de vannes s'engage dans les éléments de centrage ④ sur le 
plateau inférieur.

5. Vissez les vis de fixation ② dans le bloc de vannes ①.

6. Serrez les vis de fixation ② avec un couple de serrage de 1,1 Nm.

7. Placez l'électronique de base ⑤ sur les quatre attaches du support ⑧.

8. Vissez les deux vis de fixation ⑥ de l'électronique de base.

9. Serrez les vis de fixation ⑥.

10.Branchez le câble plat ⑦ et tous les autres câbles plats sur l'électronique de base ⑤.

11.Posez le cache en plastique ⑨.

12.Fermez le positionneur comme décrit au chapitre "Fermer les appareils en version standard 
et à sécurité intrinsèque (Page 54)".

13.Pour un positionneur avec option de référence -Z F01 "Fail in Place", réglez le paramètre 
"'51.PNEUM' Type de pneumatique (Page 169)" de "Std" à "FIP". 

14.Ouvrez l'arrivée d'air PZ. 

15.Initialisez le positionneur conformément au chapitre "Mise en service (Page 107)".

Résultat
Le module capteur de pression est de nouveau opérationnel.
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Voir aussi
Fermer un appareil en version "enveloppe antidéflagrante" (Page 59)

Paramétrage (Page 139)

Généralités sur le montage des modules optionnels (Page 52)

11.7 Procédure de renvoi
Placez le bon de livraison, le bordereau d'expédition de retour de marchandise et la déclaration 
de décontamination dans une pochette en plastique transparent bien fixée à l'extérieur de 
l'emballage.

Formulaires requis
● Bon de livraison

● Bordereau d'expédition de retour de marchandise (http://www.siemens.com/
processinstrumentation/returngoodsnote)
avec les informations suivantes :

– Produit (description de l'article)

– Nombre d'appareils/de pièces de rechange renvoyés

– Raison du retour de l'article ou des articles

● Déclaration de décontamination (http://www.siemens.com/sc/
declarationofdecontamination)
Par cette déclaration, vous garantissez "que l'appareil/la pièce de rechange a été 
soigneusement nettoyé(e) et est exempte de résidus. L'appareil/la pièce de rechange ne 
présente pas de risque pour les êtres humains et l'environnement."
Si l'appareil/la pièce de rechange est entré(e) en contact avec des substances toxiques, 
corrosives, inflammables ou polluant l'eau, vous devez nettoyer minutieusement et 
décontaminer l'appareil/la pièce de rechange avant de le/la renvoyer afin de garantir que 
toutes les parties creuses sont dépourvues de substances dangereuses. Vérifiez l'article 
après le nettoyage.
Les pièces de rechange ou appareils retournés sans déclaration de décontamination seront 
nettoyés à vos frais avant tout traitement.
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11.8 Mise au rebut

Les appareils décrits dans le présent manuel doivent être recyclés. Ils ne 
peuvent pas être mis au rebut auprès du service d'élimination des déchets 
conformément à la Directive 2012/19/CE sur les déchets d'équipements 
électroniques et électriques (WEEE).
Ils peuvent être retournés au fournisseur au sein de la CE ou être transmis 
à un service d'élimination de déchets habilité localement. Respectez la rè‐
glementation spécifique applicable dans votre pays.
De plus amples informations sur les appareils qui comportent des batteries 
sont disponibles sur : Informations sur la dépose des batteries/du produit 
(DEEE) (https://support.industry.siemens.com/cs/document/109479891/)
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Caractéristiques techniques 12
12.1 Conditions d'utilisation

Conditions de service  
Conditions ambiantes Utilisation à l'extérieur et à l'intérieur
Température ambiante Respectez la température ambiante maximale admissible 

dans les zones à risque d'explosion conformément à la 
classe de température.

● Température ambiante admissible pour le 
fonctionnement 2)3)

-30 ... +80 °C (-22 ... +176 °F)

● Altitude 2 000 m NN. À une altitude supérieure à 2000 m, utilisez une 
alimentation adaptée.

● Humidité relative de l'air 0 ... 100 %
Degré de pollution 2
Catégorie de surtension II
Degré de protection 1) IP66 / type 4X
Position de montage Indifférente, ne pas orienter vers le haut les raccords pneu‐

matiques ni la sortie d’échappement d’air en environnement 
humide, Montage correct (Page 40)

Résistance aux vibrations  
● Oscillations harmoniques (sinusoïdales) selon DIN 

EN 60068-2-6/10.2008
3,5 mm (0.14"), 2 ... 27 Hz, 3 cycles/axe
98,1 m/s² (321.84 ft/s²), 27 ... 300 Hz, 3 cycles/axe

● Chocs permanents (demi-sinus) selon DIN 
EN 60068-2-27/02.2010

150 m/s² (492 ft/s²), 6 ms, 1000 cycles/axe

● Bruit (à régulation numérique) selon DIN 
EN 60068-2-64/04.2009

10 ... 200 Hz ; 1 (m/s²)²/Hz (3.28 (ft/s²)²/Hz)
200 ... 500 Hz ; 0,3 (m/s²)²/Hz (0.98 (ft/s²)²/Hz)
4 heures/axe

● Plage recommandée pour utilisation continue de toute 
l'armature

≤ 30 m/s² (98.4 ft/s²) sans amplification de résonance

Classe climatique Selon CEI/EN 60721-3
● Stockage 1K5, mais -40 ... +80 ℃ (1K5, mais -40 ... +176 °F)

● Transport 2K4, mais -40 ... +80 ℃ (2K4, mais -40 ... +176 °F)

1) Energie de percussion max. 1 joule pour boîtier avec fenêtre de contrôle 6DR5..0 et 6DR5..1 ou max. 2 joules pour 6DR5..3
2) Lorsque la température est ≤ -10 °C (≤ 14 °F), fréquence de rafraîchissement réduite de l'écran.
3) Pour le suffixe de référence (référence abrégée) -Z M40, on a : -40 ... +80 °C (-40 ... +176°F)
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12.2 Caractéristiques pneumatiques

Caractéristiques pneumatiques  
Energie auxiliaire (alimentation d'air) Air comprimé, dioxyde de carbone (CO2), azote (N), gaz 

rares ou gaz naturel purifié
● Pression 1) 1,4 ... 7 bar (20,3 ... 101,5 psi)
Qualité de l'air selon ISO 8573-1  
● Taille et densité des particules de matière solide Classe 3

● Point de condensation sous pression Classe 3 (min. 20 K (36 °F) à température ambiante)

● Teneur en huile Classe 3
Ecoulement sans étranglement (DIN 1945)  
● Vanne d'amenée d'air (alimentation en air de 

l'entraînement) 2)
 

 2 bar ; 0,1 Kv (29 psi ; 0.116 Cv) 4,1 Nm³/h (18.1 USgpm)
4 bar ; 0,1 Kv (58 psi ; 0.116 Cv) 7,1 Nm³/h (31.3 USgpm)
6 bar ; 0,1 Kv (87 psi ; 0.116 Cv) 9,8 Nm³/h (43.1 USgpm)

● Vanne d'évacuation d'air (purge du servomoteur pour 
toutes les versions sauf Fail in Place) 2)

 

 2 bar ; 0,2 Kv (29 psi ; 0.232 Cv) 8,2 Nm³/h (36.1 USgpm)
 4 bar ; 0,2 Kv (58 psi ; 0.232 Cv) 13,7 Nm³/h (60.3 USgpm)

6 bar ; 0,2 Kv (87 psi ; 0.232 Cv) 19,2 Nm³/h (84.5 USgpm)
● Vanne d'évacuation d'air (purge du servomoteur pour 

version Fail in Place) 
 

 2 bar ; 0,1 Kv (29 psi ; 0.116 Cv) 4,3 Nm³/h (19.0 USgpm)
 4 bar ; 0,1 Kv (58 psi ; 0.116 Cv) 7,3 Nm³/h (32.2 USgpm)
 6 bar ; 0,1 Kv (87 psi ; 0.116 Cv) 9,8 Nm³/h (43.3 USgpm)
Fuite des vannes < 6⋅10-4 Nm³/h (0,0026 USgpm)
Rapport d’étranglement à ∞ : 1, réglable
Consommation d'énergie auxiliaire en état parfaitement réglé < 3,6⋅10-2 Nm³/h (0,158 USgpm)
Pression acoustique LAeq < 75 dB

LA max < 80 dB
Pression acoustique avec Booster monté 3) LAeq < 95,2 dB

LA max < 98,5 dB
1) pour Fail in Place double effet, les valeurs suivantes s'appliquent : 3 ... 7 bar (43,5 ... 101,5 psi)
2) Les valeurs sont réduites d'environ 20 % pour les versions Ex d (6DR5..5-... et 6DR5..6-...).
3) Prenez en compte le message d'avertissement "Augmentation du niveau de pression acoustique (Page 107)".

Voir aussi
Consignes de sécurité fondamentales (Page 107)
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12.3 Caractéristiques structurales

Structure  
Effet  
● Plage de course (servomoteur à translation) 3 ... 130 mm (0,12 ... 5,12") (angle de rotation de l'axe du 

positionneur 16 ... 90°)
● Plage de l'angle de rotation (servomoteur à fraction de tour) 30 ... 100°
Type de montage  
● Sur servomoteur à translation Par kit 6DR4004-8V et évent. bras de levier supplémentaire 

6DR4004-8L sur servomoteurs selon CEI 60534-6-1 (NA‐
MUR) avec nervure, colonnes ou surface plane.

● Sur servomoteur à fraction de tour Par kit 6DR4004-8D ou TGX:16300-1556 sur servomoteurs 
avec plan de fixation selon VDI/VDE 3845 et 
CEI 60534-6-2 : La console de montage nécessaire est à 
prévoir côté entraînement.

Poids, positionneur sans modules optionnels et accessoires  
● 6DR5..0 Boîtier renforcé par fibres de verre en 

polycarbonate
Env. 0,9 kg (1.98 lb)

● 6DR5.11 boîtier en aluminium, à simple effet uniquement Env. 1,3 kg (2.86 lb)

● 6DR5..2 boîtier en acier inoxydable Env. 3,9 kg (8.6 lb)

● 6DR5..3 boîtier en aluminium Env. 1,6 kg (3.53 lb)

● 6DR5..5 boîtier en aluminium, antidéflagrant, robuste Env. 5,2 kg (11.46 lb)

● 6DR5..6 boîtier en acier inoxydable, antidéflagrant, robuste Env. 8,4 kg (18.5 lb)
Matériau  
● Boîtier  
 6DR5..0 polycarbonate Polycarbonate (PC) renforcé par fibres de verre

6DR5.11 aluminium, à simple effet uniquement GD AISi12
6DR5..2 acier inoxydable Acier inoxydable austénitique 316Cb, réf. mat. 1.4581
6DR5..3 aluminium GD AlSi12
6DR5..5 aluminium, antidéflagrant, robuste GK AISi12

 6DR5..6 boîtier en acier inoxydable, antidéflagrant, ro‐
buste

Acier inoxydable austénitique 316L, réf. mat. 1.4409

● Bloc manométrique Aluminium AIMgSi, anodisé ou acier inoxydable 316
Versions de l'appareil  
● Sous boîtier polycarbonate 6DR5..0 A effet simple et à effet double

● Sous boîtier en aluminium 6DR5.11 à effet simple

● Sous boîtier en aluminium 6DR5..3 et 6DR5..5 A effet simple et à effet double

● Sous boîtier en acier inoxydable 6DR5..2 et 6DR5..6 A effet simple et à effet double
Couples de serrage  
● Servomoteur à fraction de tour, vis de fixation DIN 933 

M6x12-A2
5 Nm (3.7 ft lb)

● Servomoteur à translation, vis de fixation DIN 933 M8x16-A2 12 Nm (8.9 ft lb)

● Raccord pneumatique G¼ 15 Nm (11.1 ft lb)
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Structure  
● Raccord pneumatique NPT 1/4-18  
 Sans élément d'étanchéité 12 Nm (8.9 ft lb)
 Avec élément d'étanchéité 6 Nm (4.4 ft lb)
● Presse-étoupe  
 Couple de vissage pour raccord plastique dans tous les 

boîtiers
4 Nm (3 ft lb)

 Couple de vissage pour presse-étoupe en métal/acier 
inoxydable dans les boîtiers en polycarbonate

6 Nm (4.4 ft lb)

 Couple de vissage pour raccords en métal/acier inoxy‐
dable dans les boîtiers en aluminium/acier inoxydable

6 Nm (4.4 ft lb)

 Couple de vissage pour adaptateur NPT en métal/acier 
inoxydable dans les boîtiers en polycarbonate

8 Nm (5.9 ft lb)

 Couple de vissage pour adaptateur NPT en métal/acier 
inoxydable dans les boîtiers en aluminium/acier inoxyda‐
ble

15 Nm (11.1 ft lb)

 Couple de vissage pour raccord NPT dans l'adaptateur 
NPT
ATTENTION : Pour éviter d'endommager l'appareil, il 
faut bloquer l'adaptateur NPT lors du vissage du raccord 
NPT dans l'adaptateur NPT

68 Nm (50 ft lb)

 Couple de serrage pour l'écrou à chapeau en plastique 2,5 Nm (1.8 ft lb)
 Couple de serrage pour écrou en métal/acier inoxydable 4 Nm (3 ft lb)
● Bloc manométrique vis de fixation 6 Nm (4.4 ft lb)
Manomètre  
● Degré de protection  
 Manomètre en plastique IP31

Manomètre en acier IP44
Manomètre en acier inoxydable 316 IP54

● Résistance aux vibrations Selon DIN EN 837-1
Raccords, électriques  
● Bornes à visser 2,5 mm2 AWG30-14

● Passage de câble  
 Sans protection Ex et avec Ex i M20 x 1,5 ou NPT 1/2-14
 Avec protection Ex d Certifié Ex d M20 x 1,5, NPT 1/2-14 ou M25 x 1,5
Raccords, pneumatiques Filetage intérieur G¼ ou NPT 1/4-18

12.4 Régulateur

Régulateur  
Unité de contrôle  
● Régulateur à 5 points Adaptatif 
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Régulateur  
● Zone morte  
 dEbA = Auto Adaptatif

dEbA = 0,1 ... 10 % Prédéfini
Convertisseur analogique-numérique  
● Période d'échantillonnage 10 ms

● Résolution ≤ 0,05 %

● Erreur de transmission ≤ 0,2 %

● Effet de l'influence de la température ≤ 0,1 %/10 K (≤ 0.1 %/18 °F)

12.5 Protection contre l'explosion

12.5.1 Classement des numéros d'articles
Sur chaque appareil, vous trouverez une plaque signalétique (Page 26). Cette plaque 
signalétique comporte un numéro d'article spécifique à l'appareil. Les lettres minuscules 
situées à différentes positions dans le numéro d'article sont utilisées et expliquées dans le 
tableau suivant. Selon, la variable utilisée, une autre variante de commande est requise. Vous 
trouverez les références à commander dans le catalogue FI 01 sur Internet.

Tableau 12-1 N° d'article

 

Tableau 12-2 Boîtiers et variables correspondantes

Boîtier polycarbonate 
6DR5 (b = 0) 

Boîtier aluminium à effet simple 
6DR5 (b = 1)

Boîtier acier inoxydable 
6DR5 (b = 2)

Boîtier aluminium à effet sim‐
ple/double 6DR5 (b = 3)

Boîtier aluminium antidéflagrant 6DR5 (b = 5) Boîtier acier inoxydable antidéflagrant 6DR5 (b = 6)

6DR5ayb- 0cdef- g..h- Z jjj
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a (exécution) =
0, 2, 5, 6

c (protection Ex) = 
E, D, F, G, K

g =
0, 2, 6, 7, 8

jjj (-Z référence abrégée) =
= A20, A40, C20, D53, D54, 
D55, D56, D57, F01, K**, 
L1A, M40,R**, S**, Y** 
* = caractère au choix

y (entraînement) =
1, 2

d (filetage) =
G, N, M, P, R, S

h (bloc manométrique) =
0, 1, 2, 3, 4, 9

f (boîtier) =
0, 1, 2, 3

e (détecteur de seuil) =
0, 1, 2, 3, 9

 

 f (module optionnel) =
0, 1, 2, 3
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12.5.2 Protection contre l'explosion appareil et modules optionnels

Mode de protection 6DR5ayb-*cdef-g*Ah-Zjjj Marquage Ex 
ATEX/IECEx

Marquage Ex 
FM-CSA

Sécurité intrinsèque   
● Pour c = E et b = 0  II 2 G   Ex ia IIC T6/T4 Gb 

 II 3 G   Ex ic IIC T6/T4 Gc
Cl I Zn 1 AEx ib IIC Gb 
Cl I Zn 1 Ex ib IIC Gb
IS Cl I Div 1 Gp A-D

● C73451-A430-D78
Système de détection de position externe 
sous boîtier polycarbonate avec 
potentiomètre

Enveloppe antidéflagrante et protection contre la 
poussière par boîtier

  

● Pour c = E et b = 5, 6  Il 2 G   Ex db llC T6/T4 Gb
 II 2 D   Ex tb IIIC T100°C Db

FM
Cl I Zn 1 AEx db IIC Gb 
XP Cl I Div 1 Gp A-D
CSA
Cl I Zn 1 Ex db IIC Gb 
XP Cl I Div 1 Gp C-D
FM + CSA
Zn 21 AEx tb IIIC T100°C Db 
Zn 21 Ex tb IIIC T100°C Db
DIP Cl II, III Div 1 Gp E-G

Sécurité intrinsèque   
● Pour c = E et b = 1, 2, 3  II 2 G   Ex ia IIC T6/T4 Gb

 II 3 G   Ex ic IIC T6/T4 Gc
 II 2 D   Ex ia IIIC T130°C Db

Cl I Zn 1 AEx ib IIC Gb 
Cl I Zn 1 Ex ib IIC Gb
Zn 21 AEx ib IIIC, T130°C Db 
Zn 21 Ex ib IIIC, T130°C Db
IS Cl I, II, III Div 1 Gp A-G

Sécurité accrue (non incendive NI)   
● Pour c = G et b = 1, 2, 3, 5, 6  II 3 G   Ex ec IIC T6/T4 Gc Cl I Zn 2 AEx nA IIC Gc 

Cl I Zn 2 Ex nA IIC Gc
NI Cl I Div 2 Gp A-D

Sécurité accrue (non incendive NI) et protection 
antipoussières par boîtier

  

● Pour c = D et b = 1, 2, 3  II 2 D   Ex tb IIIC T100°C Db
 II 3 G   Ex ec IIC T6/T4 Gc

DIP :
Zn 21 AEx tb IIIC T100°C Db 
Zn 21 Ex tb IIIC T100°C Db
DIP Cl II, III Div 1 Gp E-G
NI :
Cl I Zn 2 AEx nA IIC Gc 
Cl I Zn 2 Ex nA IIC Gc
NI Cl I Div 2 Gp A-D

Sécurité intrinsèque, sécurité accrue (non incen‐
dive NI) et protection antipoussières par boîtier
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Mode de protection 6DR5ayb-*cdef-g*Ah-Zjjj Marquage Ex 
ATEX/IECEx

Marquage Ex 
FM-CSA

● Pour c = K et b = 1, 2, 3, 5, 6
● 6DR4004-1ES

External Position Transmitter 
(Potentiometer)

● 6DR4004-2ES
External Position Transmitter (NCS)

 II 2 G   Ex ia IIC T6/T4 Gb
 II 3 G   Ex ic IIC T6/T4 Gc
 II 2 D   Ex ia IIIC T130°C Db
 II 2 D   Ex tb IIIC T100°C Db
 II 3 G   Ex ec IIC T6/T4 Gc

IS :
Cl I Zn 1 AEx ib IIC Gb 
Cl I Zn 1 Ex ib IIC Gb
Zn 21 AEx ib IIIC, T130°C Db 
Zn 21 Ex ib IIIC, T130°C Db
IS Cl I, II, III Div 1 Gp A-G
NI :
Cl I Zn 2 AEx nA IIC Gc 
Cl I Zn 2 Ex nA IIC Gc
NI Cl I Div 2 Gp A-D
DIP :
Zn 21 AEx tb IIIC T100°C Db 
Zn 21 Ex tb IIIC T100°C Db
DIP Cl II, III Div 1 Gp E-G

Sécurité intrinsèque et sécurité accrue (non in‐
cendive NI)

  

● Pour c = F et b = 1, 2, 3, 5, 6  II 2 G   Ex ia IIC T6/T4 Gb
 II 3 G   Ex ic IIC T6/T4 Gc
 II 2 D   Ex ia IIIC T130°C Db 
 II 3 G   Ex ec IIC T6/T4 Gc

IS :
Cl I Zn 1 AEx ib IIC Gb 
Cl I Zn 1 Ex ib IIC Gb 
Zn 21 AEx ib IIIC T130°C Db 
Zn 21 Ex ib IIIC T130°C Db
IS Cl I, II, III Div 1 Gp A-G
NI :
Cl I Zn 2 AEx nA IIC Gc 
Cl I Zn 2 Ex nA IIC Gc
NI Cl I Div 2 Gp A-D

● 6DR4004-6N**-0-***
Non-Contacting Sensor (NCS)

12.5.3 Plages de températures ambiantes maximales autorisées

Positionneurs, modules et systèmes de détec‐
tion de déplacement

Classe de température T4 Classe de température T6

Positionneur   
● 6DR5ayb-0cdef-g*Ah-Z jjj -30°C ≤Ta ≤ +80°C -30°C ≤Ta ≤ +50°C

● 6DR5ayb-0cdef-g*Ah-Z M40 -40°C ≤Ta ≤ +80°C -40°C ≤Ta ≤ +50°C

● 6DR5ayb-0cdef-g*Ah-Z jjj
pour a = 0, 2 et f = 0, 2

-30°C ≤Ta ≤ +80°C -30°C ≤Ta ≤ +60°C

● 6DR5ayb-0cdef-g*Ah-Z M40 
pour a = 0, 2 et f = 0, 2

-40°C ≤Ta ≤ +80°C -40°C ≤Ta ≤ +60°C

Module de signalisation en retour de position / 
Analog Output Module (AOM)
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Positionneurs, modules et systèmes de détec‐
tion de déplacement

Classe de température T4 Classe de température T6

● Monté :
6DR5ayb-0cdef-g.Ah-Z ... 
pour f = 1, 3

● Montable ultérieurement 6DR4004-6J

-30°C ≤Ta ≤ +80°C -

● Monté et pouvant être monté ultérieurement :
6DR5ayb-0cdef-g*Ah-Z M40 
pour f = 1, 3

-40°C ≤Ta ≤ +80°C -

Systèmes de détection de déplacement  
● Non-Contacting Sensor (NCS) 

6DR4004-6N**-0-***
-40°C ≤Ta ≤ +90°C -40 °C ≤Ta ≤ +70 °C

● Système de détection de déplacement 
externe sous boîtier en polycarbonate avec 
potentiomètre C73451-A430-D78

-40°C ≤Ta ≤ +90°C -40 °C ≤Ta ≤ +60 °C

● External Position Transmitter (Potentiometer)
6DR4004-1ES

-40°C ≤Ta ≤ +90°C -40 °C ≤Ta ≤ +60 °C

● External Position Transmitter (NCS)
6DR4004-2ES

-40 °C ≤Ta ≤ +90 °C -40 °C ≤Ta ≤ +50 °C

12.6 Certificats et homologations

Certificats et homologations  
Classification conforme à la directive Équi‐
pements sous pression 
(DESP 2014/68/UE)

Pour les gaz du groupe fluidique 1 ; remplit les exigences selon l'article 4, al. 3 
(bonne pratique d'ingénierie SEP)

Conformité CE Vous trouverez les directives correspondantes et les normes utilisées avec leur 
contenu dans la déclaration de conformité UE sur Internet.

Conformité UL Les "Standard(s) for Safety" ainsi que les éditions complémentaires, sont indi‐
qués dans la déclaration UL-CERTIFICATE OF COMPLIANCE disponible sur 
Internet.

Voir aussi
Certificats (http://www.siemens.com/processinstrumentation/certificates)
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12.7 Caractéristiques électriques

 Électronique de ba‐
se 
sans protection Ex 

Électronique de ba‐
se avec protection 
Ex "db" 

Electronique de ba‐
se avec protection 
Ex Ex "ia" 

Électronique de ba‐
se avec protection 
Ex "ic", "ec", "tb" 

Entrée de courantIW     
● Plage nominale du signal 0/4 ... 20 mA

● Tension d'essai CC 840 V, 1 s

● Entrée TOR DI1 (bornes 
9/10 ; liaison galvanique 
avec l'appareil de base)

Uniquement utilisable pour contact exempt de potentiel ; charge max. du contact 
< 5 μA pour 3 V

 
Montage 2 fils 
6DR50.. et 6DR53.. Sans HART 
6DR51.. et 6DR52.. Avec HART
Courant de maintien de l'alimen‐
tation

≥ 3,6 mA

Tension de charge nécessaire 
UB (correspond à Ω pour 20 mA)

 

● Sans HART (6DR50..)     
 typ. 6,36 V (= 318 Ω) 6,36 V (= 318 Ω) 7,8 V (= 390 Ω) 7,8 V (= 390 Ω)
 maxi 6,48 V (= 324 Ω) 6,48 V (= 324 Ω) 8,3 V (= 415 Ω) 8,3 V (= 415 Ω)
● Sans HART (6DR53..)     
 typ. 7,9 V (= 395 Ω) - - -
 maxi 8,4 V (= 420 Ω) - - -
● Avec HART (6DR51..)     
 typ. 6,6 V (= 330 Ω) 6,6 V (= 330 Ω) - -
 maxi 6,72 V (= 336 Ω) 6,72 V (= 336 Ω) - -
● Avec HART (6DR52..)     
 typ. - 8,4 V (= 420 Ω) 8,4 V (= 420 Ω) 8,4 V (= 420 Ω)
 maxi - 8,8 V (= 440 Ω) 8,8 V (= 440 Ω) 8,8 V (= 440 Ω)
● Limite de destruction 

statique
± 40 mA ± 40 mA - -

Capacité intérieure efficace Ci - -   
● Sans HART - - 11 nF "ic": 11 nF

● Avec HART - - 11 nF "ic": 11 nF
Inductance interne efficace Li - -   
● Sans HART - - 209 µH "ic": 209 µH

● Avec HART - - 312 µH "ic": 312 µH

Caractéristiques techniques
12.7 Caractéristiques électriques

SIPART PS2 avec 4 à 20 mA/HART
260 Instructions de service, 01/2019, A5E00074632-AD



 Électronique de ba‐
se 
sans protection Ex 

Électronique de ba‐
se avec protection 
Ex "db" 

Electronique de ba‐
se avec protection 
Ex Ex "ia" 

Électronique de ba‐
se avec protection 
Ex "ic", "ec", "tb" 

Pour le raccordement aux cir‐
cuits électriques avec les va‐
leurs maximales suivantes

- - Ui = 30 V 
Ii = 100 mA 
Pi = 1 W

"ic": 
Ui = 30 V 
Ii = 100 mA
"ec"/"t": 
Un ≤ 30 V 
In ≤ 100 mA

 
Raccordement 3/4 conducteurs 
6DR52.. Avec HART, protection contre l'explosion 
6DR53.. Sans HART, pas de protection contre l'explosion
Tension de charge pour 20 mA ≤ 0,2 V (= 10 Ω) ≤ 0,2 V (= 10 Ω) ≤ 1 V (= 50 Ω) ≤ 1 V (= 50 Ω)
Energie auxiliaire UAux 18 ... 35 V CC 18 ... 35 V CC 18 ... 30 V CC 18 ... 30 V CC
● Consommation de courant 

IAux

(UAux - 7,5 V)/2,4 kΩ [mA]

Pour le raccordement aux cir‐
cuits électriques avec les va‐
leurs maximales suivantes

- - Ui = 30 V 
Ii = 100 mA 
Pi = 1 W

"ic": 
Ui = 30 V 
Ii = 100 mA
"ec"/"t": 
Un ≤ 30 V 
In ≤ 100 mA

Capacité intérieure efficace Ci - - 22 nF 22 nF
Inductance interne efficace Li - - 0,12 mH 0,12 mH
Séparation galvanique entre UAux et IW entre UAux et IW entre UAux et IW

(2 circuits électri‐
ques à sécurité intrin‐
sèque)

entre UAux et IW

12.8 Caractéristiques électriques pour capteurs de pression

 Électronique de base 
sans protection Ex 

Électronique de base pour capteurs de pression 
6DR51.. -Z P01 HART, non Ex
Entrée de courant IW  
● Plage nominale du signal 0/4 ... 20 mA

● Tension d'essai CC 840 V, 1 s

● Entrée TOR DI1 (bornes 9/10 ; liaison galvanique 
avec l'appareil de base)

Uniquement utilisable pour contact exempt de potentiel ; charge 
max. du contact 
< 5 μA pour 3 V

Courant de maintien de l'alimentation ≥ 3,6 mA
Tension de charge nécessaire UB (correspond à Ω pour 
20 mA)

9,4 V (= 470 Ω)
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 Électronique de base 
sans protection Ex 

Limite de destruction statique ± 30 V
Capacité intérieure efficace Ci -
Inductance interne efficace Li -
Pour le raccordement aux circuits électriques avec les 
valeurs maximales suivantes

-

12.9 Communication (HART)

Communication HART     
Version HART 7
Logiciel de paramétrage sur PC SIMATIC PDM ; prend en charge tous les objets d'appareil. Le logiciel n'est pas compris 

dans le contenu de la livraison.

12.10 Caractéristiques techniques lorsque le gaz naturel est utilisé comme 
fluide moteur

Introduction
Lors de l'utilisation du servomoteur au gaz naturel, veillez à ce que le gaz naturel usé soit 
évacué par les évacuations d'air.

① Plateau inférieur ③ Évacuation d'air amortisseur de bruit 
② Évacuation d'air purge du boîtier ④ Évacuation d'air air de régulation dans la zo‐

ne des raccords pneumatiques

Caractéristiques techniques
12.10 Caractéristiques techniques lorsque le gaz naturel est utilisé comme fluide moteur

SIPART PS2 avec 4 à 20 mA/HART
262 Instructions de service, 01/2019, A5E00074632-AD



Remarque
Évacuation d'air avec amortisseur de bruit ③
Le positionneur est livré en standard avec un amortisseur de bruit. Pour conduire l'évacuation 
d'air de façon ciblée, remplacez l'amortisseur de bruit par un raccord fileté pour tuyau G¼.
Purge du boîtier ② et évacuation de l'air de régulation ④
La purge du boîtier et la sortie d'air de régulation ne peuvent pas être captées et évacuées.

Tenez compte des valeurs maximales pour la purge dans le tableau ci-après.   

Valeurs maximales pour le gaz naturel d'échappement

Procédé de purge Mode de fonc‐
tionnement

6DR5.1.-.E... 6DR5.2.-.E...
à effet simple à effet double

[Nl/min] [Nl/min]
Purge du volume de l'enveloppe. Le com‐
mutateur d'air de balayage est réglé sur 
"IN".   

Fonctionne‐
ment, typique

0,14 0,14

Fonctionne‐
ment, max.

0,60 0,60

Cas de défaut, 
max.

60,0 60,0

Purge par la sortie d'air de régulation dans 
la zone des raccords pneumatiques.

Fonctionne‐
ment, typique

1,0 2,0

Fonctionne‐
ment, max.

8,9 9,9

Cas de défaut, 
max.

66,2 91,0

Purge par l'évacuation d'air avec amortis‐
seur de bruit.  

Fonctionne‐
ment, max.

358,21) 3391)

Cas de défaut, 
max.

Volume Max. [l] 1,26 1,23
1) Dépend de la pression de réglage et du volume du servomoteur ainsi que de la fréquence de pilotage. 

Le débit maximal s'élève à 470 NI/min avec une pression différentielle de 7 bars.   

Voir aussi
Montage correct (Page 40)
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12.11 Modules optionnels

12.11.1 Module d'alarme

 Sans protection Ex ou ap‐
proprié à une utilisation 
dans le SIPART PS2 Ex d

Avec protection Ex Ex "ia" Avec protection 
Ex "ic", "ec", "t"

Module d'alarme 6DR4004-8A 6DR4004-6A 6DR4004-6A
3 circuits électriques de sortie binaire
● Sorties alarme A1 : Bornes 41 et 42
● Sortie alarme A2 : Bornes 51 et 52
● Sortie de signalisation de défaut : Bornes 31 et 32
● Tension auxiliaire UAux ≤ 35 V et la consommation 

de courant doit être limitée 
à < 25 mA.

- -

● Etat logique    
 Haut (inactif) Conducteur, R = 1 kΩ, 

+3/-1 % *)
≥ 2,1 mA ≥ 2,1 mA

bas *) (actif) bloqué, IR < 60 µA ≤ 1,2 mA ≤ 1,2 mA
*) "Bas" est également l’état tra‐
duisant un défaut de l’appareil 
de base ou l’absence d’énergie 
auxiliaire électrique.

* En cas d'utilisation de 
boîtier blindé antidéfla‐
grant, la consommation de 
courant est limitée à 
10 mA par sortie.

Seuils de commutation 
pour l'alimentation 
EN 60947-5-6: 
UAux = 8,2 V, Ri = 1 kΩ

Seuils de commutation 
pour l'alimentation 
EN 60947-5-6: 
UAux = 8,2 V, Ri = 1 kΩ

● Pour le raccordement aux circuits 
électriques avec les valeurs 
maximales suivantes

- Ui = 15 V CC 
Ii = 25 mA 
Pi = 64 mW

"ic": 
Ui = 15 V CC 
I i = 25 mA
"ec"/"t": 
Un ≤ 15 V CC

Capacité intérieure efficace - Ci = 5,2 nF Ci = 5,2 nF
Inductance intérieure efficace - Li = négligeable Li = négligeable
 
1 circuit électrique de sortie binaire
● Entrée binaire EB2 : Bornes 11 et 12, bornes 21 et 22 (cavalier)
● Liaison galvanique avec appareil 

de base
   

 Etat 0 du signal Contact avec séparation galvanique, ouvert
Etat 1 du signal Contact avec séparation galvanique, fermé
Charge du contact 3 V, 5 μA

● Séparé galvaniquement de 
l'appareil de base

   

 Etat 0 du signal ≤ 4,5 V ou ouvert
Etat 1 du signal ≥ 13 V
Résistance propre ≥ 25 kΩ
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 Sans protection Ex ou ap‐
proprié à une utilisation 
dans le SIPART PS2 Ex d

Avec protection Ex Ex "ia" Avec protection 
Ex "ic", "ec", "t"

● Limite de destruction statique ± 35 V - -

● Raccordement aux circuits 
électriques avec les valeurs 
maximales suivantes

- Ui = DC  25,2 V "ic": 
Ui = DC 25,2 V
"ec"/"t": 
Un ≤ DC 25,5 V

Capacité intérieure efficace - Ci = négligeable Ci = négligeable
Inductance intérieure efficace - Li = négligeable Li = négligeable
Séparation galvanique Les trois sorties, l’entrée EB2 et l’appareil de base sont galvaniquement séparés.
Tension d'essai DC 840 V, 1 s

12.11.2 Module de signalisation en retour de position

 Sans protection Ex ou ap‐
proprié à une utilisation 
dans le SIPART PS2 Ex d

Avec protection Ex Ex ia 
(utilisation pour classe de 
température T4 unique‐
ment)

Avec protection 
Ex "ic", "ec", "t"

Module de signalisation en retour de 
position
Sortie de courant continu pour la si‐
gnalisation en retour de position

6DR4004-8J 6DR4004-6J 6DR4004-6J

1 sortie de courant bornes 61 et 62
 montage 2 fils
Plage nominale du signal 4 à 20 mA, résistant aux courts-circuits
Plage de régulation 3,6 ... 20,5 mA
Tension auxiliaire UAux +12 ... +35 V +12 ... +30 V +12 ... +30 V
Charge externe RB [kΩ] ≤ (UAux [V] - 12 V)/I [mA]
Erreur de transmission ≤ 0,3 %
Effet de l'influence de la température ≤ 0,1 %/10  K (≤ 0,1 %/18 °F)
Résolution ≤ 0,1 %
Ondulation résiduelle ≤ 1 %
Pour le raccordement aux circuits 
électriques avec les valeurs maxima‐
les suivantes

 Ui = DC 30 V 
Ii = 100 mA 
Pi = 1 W

"ic": 
Ui = DC 30 V 
Ii = 100 mA
"ec"/"t": 
Un ≤ DC 30 V 
In ≤ 100 mA
Pn ≤ 1 W

Capacité intérieure efficace - Ci = 11 nF Ci = 11 nF
Inductance intérieure efficace - Li = négligeable Li = négligeable
Séparation galvanique Séparé galvaniquement de l'option d'alarme et de l'appareil de base
Tension d'essai DC 840 V, 1 s
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12.11.3 Module SIA

 Sans protection Ex Avec protection Ex Ex "ia" Avec protection Ex "ic", 
"ec", "t"

Module SIA
Détecteur de valeur limite avec détec‐
teurs à fente et sortie de signalisation 
de défaut

6DR4004-8G 6DR4004-6G 6DR4004-6G

2 détecteurs à fente
● Sortie binaire (détecteur de valeur limite) A1 : Bornes 41 et 42
● Sortie binaire (détecteur de valeur limite) A2 : Bornes 51 et 52
● Raccord Technique 2 fils selon EN 60947-5-6 (NAMUR), pour amplificateur de commutation 

en aval
● Etat du signal High 

(non déclenché)
> 2,1 mA

● Etat du signal bas (répond) < 1,2 mA

● 2 détecteurs à fente Type SJ2-SN

● Fonction Contact NF (NC, normally closed)

● Raccordement aux circuits 
électriques avec les valeurs 
maximales suivantes

Tension nominale 8 V, con‐
sommation :
≥ 3 mA (valeur limite inac‐
tive), 
≤ 1 mA (valeur limite acti‐
ve)

Ui = DC 15 V 
Ii = 25 mA 
Pi = 64 mW 
 

"ic": 
Ui = DC 15 V 
Ii = 25 mA 
"ec": 
Un ≤ DC 15 V 
Pn ≤ 64 mW

Capacité intérieure efficace - Ci = 161 nF Ci = 161 nF
Inductance intérieure efficace - Li = 120 μH Li = 120 μH
  
1 sortie de signalisation de défaut
● Sortie binaire : Bornes 31 et 32
● Raccord Sur l'amplificateur de commutation selon EN 60947-5-6 : (NAMUR), UAux = 8,2 V, Ri = 

1 kΩ).
● Etat du signal High 

(non déclenché)
R = 1,1 kΩ > 2,1 mA > 2,1 mA 

● Etat du signal bas (répond) R = 10 kΩ < 1,2 mA < 1,2 mA

● Energie auxiliaire UAux UAux ≤ DC 35 V 
I ≤ 20 mA

- -

● Raccordement aux circuits 
électriques avec les valeurs 
maximales suivantes

- Ui = DC 15 V 
Ii = 25 mA 
Pi = 64 mW

"ic": 
Ui = DC 15 V 
Ii = 25 mA
"ec": 
Un ≤ DC 15 V 
Pn ≤ 64 mW

Capacité intérieure efficace - Ci = 5,2 nF Ci = 5,2 nF
Inductance intérieure efficace - Li = négligeable Li = négligeable
Séparation galvanique Les 3 sorties sont galvaniquement isolées de l'appareil de base.
Tension d'essai DC 840 V, 1 s
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12.11.4 Module de contacts limites

 Sans protection Ex Avec protection Ex Ex ia Avec protection Ex Ex "ic", 
"t"

Module de contacts limites 6DR4004-8K 6DR4004-6K 6DR4004-6K
Détecteur de valeur limite avec con‐
tacts de commutation

   

2 contacts de valeurs limites
● Sortie binaire 1 : bornes 41 et 42
● Sortie binaire 2 : bornes 51 et 52

   

● Courant de commutation max. 
ca/cc

4 A - -

● Pour le raccordement aux circuits 
électriques avec les valeurs 
maximales suivantes

- Ui = 30 V 
Ii = 100 mA 
Pi = 750 mW

"ic": 
Ui = 30 V 
Ii = 100 mA 
"t":
Un = 30 V 
In = 100 mA

Capacité intérieure efficace - Ci = négligeable Ci = négligeable
Inductance intérieure efficace - Li = négligeable Li = négligeable
● Tension de commutation max. 

ca/cc
250 V/24 V DC 30 V DC 30 V

1 sortie de signalisation de défaut
● Sortie binaire : Bornes 31 et 32

   

● Raccord A l'amplificateur de commutation selon EN 60947-5-6 : (NAMUR), UAux = 8,2 V, Ri = 
1 kΩ).

● Etat logique High 
(non déclenché)

R = 1,1 kΩ > 2,1 mA > 2,1 mA 

● Etat du signal bas (répond) R = 10 kΩ < 1,2 mA < 1,2 mA

● Energie auxiliaire UAux ≤ DC 35 V 
I ≤ 20 mA

- -

● Raccordement aux circuits 
électriques avec les valeurs 
maximales suivantes

- Ui = 15 V 
Ii = 25 mA 
Pi = 64 mW

"ic" : 
Ui = 15 V 
Ii = 25 mA 
"t":
Un = 15 V 
In = 25 mA

Capacité intérieure efficace - Ci = 5,2 nF Ci = 5,2 nF
Inductance intérieure efficace - Li = négligeable Li = négligeable
Séparation galvanique Les 3 sorties sont galvaniquement isolées de l'appareil de base.
Tension d'essai 3150 V CC, 2 s
Conditions d'utilisation Altitude Max. 2 000 m NN. À une 

altitude supérieure à 
2000 m NN, utilisez une 
alimentation électrique 
adéquate.

- -

Caractéristiques techniques
12.11 Modules optionnels

SIPART PS2 avec 4 à 20 mA/HART
Instructions de service, 01/2019, A5E00074632-AD 267



12.11.5 Module de filtrage CEM

 Sans protection Ex Avec protection Ex 
Ex "ia", "ic"

Avec protection 
Ex  "ec", "t"

 6DR4004-8F 6DR4004-6F 6DR4004-6F
Le module filtre CEM de type 6DR4004-6F et -8F est nécessaire pour raccorder une détection de déplacement externe sans 
contact, par exemple un module NCS ou un système de détection de déplacement externe avec un potentiomètre de type 

C73451-A430-D78 ou 6DR4004-1ES ou avec un module NCS interne 6DR4004-2ES à -4ES.

Pour les appareils avec protection Ex, il est également possible de raccorder des potentiomètres d'autre type avec une valeur 
de résistance de 3 kΩ, 5 kΩ ou 10 kΩ.

Les appareils sans protection Ex permettent en outre le traitement de signaux de sortie de 0 à 20 mA ou de 0 à 10 V.
Potentiomètre R    
● Valeurs maximales en cas 

d'alimentation par d'autres appareils de 
base (6DR50/1/2/3/9)

Umax = 5 V Uo = 5 V
Io = 100 mA 
Po = 33 mW 
Co = 1 μF 
Lo = 1 mH

Umax = 5 V

● Valeurs maximales en cas 
d'alimentation par l'appareil de base 
avec communication PA (6DR55) ou 
FF (6DR56)

Umax = 5 V Uo = 5 V 
Io = 75 mA statique 
Io = 160 mA brièvement 
Po = 120 mW
Co = 1 μF 
Lo = 1 mH

Umax = 5 V

Signal 20 mA    
● Plage nominale du signal 0 ... 20 mA -

● Charge interne RB 200 Ω -

● Limite de destruction statique 40 mA -
Signal 10 V   
● Plage nominale du signal 0 ... 10 V -

● Résistance interne Ri 25 kΩ -

● Limite de destruction statique 20 V -
Circuit d'alimentation et de signal Liaison galvanique avec l'appareil de base

12.11.6 Module NCS interne 6DR4004-5L et 6DR4004-5LE

Modules additionnels Sans protection Ex Avec protection Ex 
Ex "ia"

Avec protection 
Ex "ic", "ec", "t"

Module NCS interne 6DR4004-5L 6DR4004-5LE 6DR4004-5LE
Linéarité (après correction par le posi‐
tionneur)

± 1 % ± 1 % ± 1 %

Hystérésis ± 0,2 % ± 0,2 % ± 0,2 %
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12.11.7 Autres caractéristiques techniques
Vous trouverez les caractéristiques techniques des autres modules optionnels et accessoires 
sous :

● Caractéristiques techniques du NCS (Page 297)

● Caractéristiques techniques du système de détection de déplacement externe (Page 303)

● Bouchon d'obturation/adaptateur fileté (Page 307)

● Positionneurs avec électronique de base déportée (Page 327)
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Schémas cotés 13
13.1 Positionneurs en boîtier non antidéflagrant

F

G

B

D

H

C

J

K L

N

O

E

M

A

P

① M20 x 1,5 ou adaptateur NPT
Figure 13-1 Dessin coté ; dimensions en mm (pouces)

 6DR5..0 6DR5..1 6DR5..2 6DR5..3
 G¼ NPT 1/4-18   G¼ NPT 1/4-18

A 184,5 (7.26) 186,5 (7.34) 185 (7.28) 186,5 (7.34) 186,5 (7.34) 188,5 (7.42)
B - - - - 15 (0.59)
C 95 (3.74) 84 (3.31) 99 (3.90) 98,6 (3.88)
D 47,5 (1.87) 49,5 (1.95) 49,5 (1.95) 49,3 (1.94)
E 88,5 (3.48) 88,8 (3.50) 88,5 (3.48) 88,8 (3.50)
F*) 29,5 (1.16) - 29,5 (1.16) 29,5 (1.16)
G 39 (1.54) 44 (1.73) 39 (1.54) 39 (1.54)
H 14,5 (0.57) 16 (0.63) 16 (0.63) 14,5 (0.57)
J 96,6 (3.80) 96,6 (3.80) 98,5 (3.88) 103 (4.06)
K 18,5 (0.73) 22 (0.87) 18,5 (0.73) 18,5 (0.73)
L 18,5 (0.73) 7 (0.23) 18,5 (0.73) 18,5 (0.73)
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 6DR5..0 6DR5..1 6DR5..2 6DR5..3
 G¼ NPT 1/4-18   G¼ NPT 1/4-18

M - 26,5 (1.04) 41,5 (1.53) 40 (1.57)
N - 7,5 7,5 7,5
O 14,5 (0.57) 14,5 (0.57) 14,5 (0.57) 15,5 (0.61)
P > 150 (5.91)

Respectez cette distance minimale P au-dessus du couvercle pour le service et la mainte‐
nance.

Dimensions en mm (pouces)

*) Dimension valable uniquement pour les servomoteurs à double effet

6DR5..0 Boîtier en polycarbonate ; dimensions avec raccord pneumatique G¼ ou NPT 1/4-18
6DR5..1 Boîtier en aluminium, à simple effet
6DR5..2 Boîtier en acier inoxydable, sans fenêtre de contrôle
6DR5..3 Boîtier en aluminium, à simple/double effet ; dimensions avec raccord pneumatique 

G¼ ou NPT 1/4-18

13.2 Barrette de raccordement pour boîtiers 6DR5..0 et 6DR5..3

① Profondeur du filet
Figure 13-2 Barrette de raccordement, dimensions en mm (pouces)
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13.3 Positionneurs en boîtier antidéflagrant

B

A

C

G

F

D

E

① Toutes les prises d'air G¼ ou NPT 1/4-18
② Prise d'air Y2, uniquement pour variante à double effet

Figure 13-3 Dimensions des positionneurs sous boîtier antidéflagrant

 6DR5..5 6DR5..6
A 5 (0.2) -
B 60 (2.36) -
C 25,7 (1.01) 21,7 (0.85)
D 33,5 (1.32) 25 (0.99)
E 33,5 (1.32) -
F 158,5 (6.24) 160 (6.3)
G 235,3 (9.26) 227,6 (8.96)

Dimensions en mm (pouces)

6DR5..5 Boîtier en aluminium, antidéflagrant ; dimensions avec interface pneumatique G¼ ou 
NPT 1/4-18

6DR5..6 Boîtier en acier inoxydable, antidéflagrant
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Pièces de rechange / accessoires / matériel livré 14
14.1 Vue d'ensemble

ATTENTION

Assemblage des composants

Lors de l'assemblage des composants, il convient de s'assurer que seuls des positionneurs 
et modules optionnels approuvés pour le domaine d'application spécifique sont combinés.

Cette condition vaut notamment pour l'exploitation sûre du positionneur dans des 
atmosphères explosibles. Tenez compte des certificats et homologations correspondants 
ainsi que des "Caractéristiques techniques (Page 251)".

Version de base
Le positionneur est disponible à la livraison pour :

● Servomoteurs à double effet

● Servomoteurs à simple effet

Le positionneur et ses modules optionnels sont livrés en tant qu'unités séparées et en version 
d'appareils distinctes, pour un fonctionnement en : 

● Milieux ou atmosphères explosibles

● Milieux ou atmosphères non explosibles

Boîtier   
L'électronique avec l'écran, la signalisation en retour de position et le bloc de vannes sont 
intégrés dans le boîtier.

Le boîtier est disponible à la livraison dans les versions suivantes :

● Boîtier en polycarbonate pour servomoteurs à simple et double effet

● Boîtier en aluminium pour servomoteurs à simple et double effet

● Boîtier acier inoxydable pour servomoteurs simple et double effet

● Enveloppe antidéflagrante pour servomoteurs simple et double effet
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Options   
Le positionneur peut être complété par divers modules optionnels. Il dispose d'une gamme 
complète composée des modules suivants :

● Module de signalisation en retour de position : sortie de courant deux conducteurs 4 à 
20 mA pour signalisation en retour de position

● Module d'alarme : 3 sorties TOR et 1 entrée TOR

● Module SIA : une sortie TOR pour la signalisation de défaut, deux sorties TOR pour 
indicateur de valeurs limites

● Module de contacts limites avec deux commutateurs et une sortie d'alarme

● Module NCS interne 6DR4004-5L/-5LE

Le module SIA et le module de contacts limites ne peuvent pas être utilisés avec les versions 
dotées d'une enveloppe antidéflagrante. Pour plus de restrictions, référez-vous au chapitre 
"Caractéristiques techniques (Page 251)".

Accessoires   
● Bloc manométrique : 2 ou 3 manomètres pour les positionneurs à effet simple ou double

● Bride de fixation (NAMUR) pour bloc de vannes de sécurité

● Kits de montage pour servomoteurs à translation et à fraction de tour

Pour le montage séparé du positionneur et du capteur de position.

● Système externe de détection de déplacement

● Capteur NCS pour la saisie de position sans contact

Remarque

La version de l'appareil est identifiée par une plaque signalétique spéciale. 

Pièces de rechange / accessoires / matériel livré
14.1 Vue d'ensemble
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14.2 Pièces de rechange

 Description N° d'article Pour version d'appareil
Électronique de base

2 fils, non Ex, sans HART A5E00082459 6DR50..-.N

2 fils, Ex, sans HART A5E00082457 6DR50..-.D/E/F/G/K

2 fils, non Ex, avec HART A5E00082458 6DR51..-.N

2 fils, non Ex, avec HART, diagnostic étendu pris en 
charge par capteurs de pression

A5E45152693 6DR51..-.N* -Z P01

2/3/4 fils, Ex, avec HART A5E00082456 6DR52..-.D/E/F/G/K

2/3/4 fils, non Ex, sans HART A5E00102018 6DR53..-.N

PROFIBUS PA, non Ex A5E00141523 6DR55..-.N

PROFIBUS PA, Ex A5E00141550 6DR55..-.D/E/F/G/K

FOUNDATION Fieldbus, non Ex A5E00215467 6DR56..-.N

FOUNDATION Fieldbus, Ex A5E00215466 6DR56..-.D/E/F/G/K

Module de raccordement pour positionneurs sans élec‐
tronique de base

A5E00151572 6DR5910-*

Module de raccordement pour tiroir 19 pouces 4 ... 
20 mA

A5E00151571 A5E00151560

Pièces de rechange / accessoires / matériel livré
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 Description N° d'article Pour version d'appareil
Bloc de vannes

Simple effet, avec joint et vis C73451-A430-D80 6DR5.1.*

Double effet, avec joint et vis C73451-A430-D81 6DR5.2.*

Fail in Place, avec joint et vis A5E34409029 6DR5* -Z F01

Simple effet, pour plage de température étendue 
-40 °C … 80 °C, avec joint et vis

A5E35377156 6DR5.1.* -Z M40

Double effet, pour plage de température étendue 
-40 °C … 80 °C, avec joint et vis

A5E35377157 6DR5.2.* -Z M40

Optimisé pour petits servomoteurs, avec joint et vis A5E43291389 6DR5.1.* -Z K10

Couvercle du boîtier sans Ex d
En polycarbonate, avec fenêtre de contrôle, à simple et 
double effet, avec joint de couvercle et vis

C73451-A430-D82 6DR5..0-.N/E
C73451-A430-D78

En aluminium, avec fenêtre de contrôle, à simple effet, 
avec joint de couvercle et vis

C73451-A430-D83 6DR5.11-.N/E/F/G

En aluminium, sans fenêtre de contrôle, à simple effet, 
avec joint de couvercle et vis

A5E00065819 6DR5.11-.D/K*

En aluminium, avec fenêtre de contrôle, à simple et 
double effet, avec joint de couvercle et vis

A5E39637097 6DR5..3-*

Pièces de rechange / accessoires / matériel livré
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 Description N° d'article Pour version d'appareil
En aluminium, sans fenêtre de contrôle, à simple et 
double effet, avec joint de couvercle et vis

A5E39636806 6DR5..3-*- Z M40
6DR4004-1/2/3/4ES

Support d'aimant, manomètre, amortisseur de bruit
Support d'aimant pour servomoteurs à translation A5E00078031 6DR4004-...2*

Support d'aimant en aluminium anodisé pour servomo‐
teurs à fraction de tour

A5E00524070 6DR4004-...1/4*

Manomètre en acier, raccord vers process G1/8 (coli‐
sage = 3)

A5E32527731 6DR5…-…..-…9 -R1A/-
R2A
6DR4004-1P/-2P

Manomètre en acier inoxydable, raccord vers process 
G1/8 (colisage = 3)

A5E32527735 6DR5…-…..-…9 -R1C/-
R2C
6DR4004-1QP/-2Q

Amortisseur de bruit en acier inoxydable (colisage = 3) A5E32527711 6DR5..0/1/2/3/6-*

Accessoires pour enveloppe antidéflagrante Ex d
Plaque de raccordement pneumatique NPT 1/4-18, 
avec joints et vis

A5E37056680 6DR5..6-..N/M/S*

Plaque de raccordement pneumatique G1/4, avec joints 
et vis

A5E37056681 6DR5..6-..G/P/R/Q*

Bouchon d'obturation M25 et adaptateur de filet M25 
vers M20, avec joints

A5E37056682 6DR5..5/6-..G/M/Q*

Bouchon d'obturation M25 et adaptateur de filet M25 
vers NPT 1/2-14, avec joints

A5E37056685 6DR5..5/6-..N/P/Q*

Couvercle du boîtier avec joint A5E37056687 6DR5..6*

Jeu de joints avec joints pour couvercle, capuchon de 
touche, plaque de raccordement pneumatique, vanne 
pour purge du boîtier et joint de traversée d'arbre

A5E37056923 6DR5..6*

Pièces de rechange / accessoires / matériel livré
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 Description N° d'article Pour version d'appareil
Jeu de petites pièces

Avec joint de couvercle, barrettes de 
raccordement pneumatiques avec fi‐
let G, filtre à air, joints toriques pour 
raccords pneumatiques, vis, amor‐
tisseur de bruit, presse-étoupe en 
métal

A5E33519995 6DR5..0/3

 Avec joint de couvercle, barrettes de 
raccordement pneumatiques avec fi‐
let NPT, filtre à air, joints toriques 
pour raccords pneumatiques, vis, 
amortisseur de bruit, presse-étoupe 
en métal et adaptateur NPT en métal

A5E33519994 6DR5..0/3

Module capteur de pression
Avec joint et capteur de pression sur 
PZ

A5E45153857 6DR51.3-0N…-…..-Z 
P01

Remarque

Pour les accessoires et modules possibles, voir le catalogue FI 01 "Appareils de terrain pour 
l'automatisation de processus".

14.3 Contenu de la livraison : module de contacts limites 
Les composants suivants sont compris dans la livraison du module de contacts limites en cas 
de commande pour un montage ultérieur :

● Un module de contacts limites avec accessoires

● DVD avec documentation sur le produit

● Un couvercle de boîtier avec une découpe agrandie

Pièces de rechange / accessoires / matériel livré
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● Un couvercle isolant

● Deux serre-câbles

● Un jeu d'étiquettes à coller sur le module selon le modèle.

14.4 Fourniture module de filtrage CEM 

Presse-étoupe et adaptateurs
Différents presse-étoupe et adaptateurs sont fournis avec le module de filtrage CEM. La figure 
suivante montre les différentes variantes.

1 2 3

6 5 4

Bornes ① à ③ pour l'alimentation Bornes ④ à ⑥ pour les modules optionnels
① Adaptateur M20 vers NPT ½-14 pour 

6DR5..0/1/2/3-0.N/P
④ Presse-étoupe pour filetage de raccorde‐

ment M20x1,5 avec garniture d'étanchéité 
pour 6DR55/6..0-0.G/M/R/S

② Connecteur M12 pour la version d'appareil 
avec communication PROFIBUS ou Field‐
bus FOUNDATION pour 6DR55/6..-0.R/S

⑤ Bouchon pour la version d'appareil sans 
modules optionnels 6DR5...-0..00

③ Presse-étoupe pour filetage de raccorde‐
ment M20x1,5 pour 6DR5..0/1/2/3-0.G/M

⑥ Adaptateur M20 vers NPT ½-14 pour 
6DR5..0/1/2/3-0.N/P

Figure 14-1 Positionneur avec les différents presse-étoupe et adaptateurs

Fourniture module de filtrage CEM

 Description
 Module de filtrage CEM C73451-A430-L8

Bague d'étanchéité pour ⑥
Serre-câble

⑥ Adaptateur M20 sur ½-14 NPT
④ Presse-étoupe pour filetage de raccordement, gris
④ Presse-étoupe pour filetage de raccordement, bleu 
 Garniture d'étanchéité pour ④

Pièces de rechange / accessoires / matériel livré
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 Description
 Bouchon pour garniture d'étanchéité pour ④
 Vis pour matière plastique
 Vis à tête cylindrique bombée M3x6

14.5 Accessoires
Vous trouverez les accessoires dans le catalogue FI 01 "Appareils de terrain pour 
l'automatisation de processus", par exemple :

● Modules optionnels

● Capteur NCS pour la saisie de position sans contact

● Kits de montage

● Logiciel d'exploitation

14.6 Références de commande
Pour être sûr de posséder une référence de commande encore valable, vous pouvez trouver 
sur Internet les références de commande les plus récentes :

Catalogue instrumentation des procédés (http://www.siemens.com/processinstrumentation/
catalogs) 

Pièces de rechange / accessoires / matériel livré
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Annexe A
A.1 Assistance technique

Assistance technique
Si cette documentation n'apporte pas de réponse complète à toute question d'ordre technique 
que vous pourriez vous poser, prenez contact avec le Support technique sur :

● Demande d'assistance (http://www.siemens.com/automation/support-request) 

● Pour plus d'informations sur notre Support technique, cliquez sur 
Assistance technique (http://www.siemens.com/automation/csi/service) 

Service & Support sur Internet
Outre la documentation, Siemens fournit une solution d'assistance globale sur : 

● Service&Support (http://www.siemens.com/automation/service&support)

Interlocuteur personnel
Pour toute question supplémentaire sur l'appareil, veuillez contacter votre interlocuteur 
personnel Siemens à l'adresse :

● Contact (http://www.automation.siemens.com/partner) 

Pour trouver le contact personnel pour votre produit, allez à "All Products and Branches" et 
sélectionnez "Products & Services > Industrial Automation > Process Instrumentation".

Documentation
Vous pouvez consulter des documents sur différents produits et systèmes sur :

● Instructions et manuels (http://www.siemens.com/processinstrumentation/documentation) 

Voir aussi
Information produit SIPART PS2 (http://www.siemens.com/sipartps2)

Courriel (mailto:support.automation@siemens.com)

Catalogue instrumentation des procédés (http://www.siemens.com/processinstrumentation/
catalogs)

Information produit SITRANS T (http://www.siemens.com/sitranst)

Information produit SITRANS P sur internet (http://www.siemens.com/sitransp)

Information produit SITRANS DA400 (http://www.siemens.com/sitransda400)

Information produit SITRANS P310 sur Internet (www.siemens.com/sitransp310manuals)
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A.2 Étiquette code QR
Vous trouverez une étiquette code QR sur l'appareil. Sur un smartphone, le code QR fournit un 
lien direct vers un site en ligne, avec des informations spécifiques sur l'appareil, telles que des 
manuels, des FAQ, des certificats, etc.

A.3 Vue d'ensemble de l'affectation des variables HART

Variables dynamiques pour Device Revision 6, à partir du firmware 5.02.xx HART 7
Pour les positionneurs à communication HART, les variables PV, SV, TV et QV sont définies 
de la manière suivante :

Variable Signification Grandeur physique
HART Primary Variable (PV) Variable principale W (consigne) en %
HART Secondary Variable (SV) 1ère variable secondaire X (mesure) en %
HART Tertiary Variable (TV) 2ème variable secondaire Xd (écart de régulation) en %
HART Quaternary Variable (QV) 3ème variable secondaire t (température) en °C

Annexe
A.3 Vue d'ensemble de l'affectation des variables HART
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Détection de déplacement externe B
B.1 Introduction

ATTENTION

Système externe de détection de déplacement

Les modèles d'appareils en enveloppe antidéflagrante ne doivent pas être utilisés avec des 
systèmes de détection de déplacement externes ayant le même mode de protection contre 
les atmosphères explosives.

Dans certains cas, un montage séparé du système de détection de déplacement et de l'unité 
de régulation s'avère judicieux. C'est le cas par exemple lorsqu'un appareil est soumis en 
permanence à de fortes vibrations, à des températures trop faibles ou trop élevées ou à des 
radiations nucléaires. Un composant universel adapté aussi bien aux servomoteurs à 
translation qu'à ceux à fraction de tour est disponible à cet effet. Vous avez besoin :

De l'un des systèmes de détection de déplacement externes suivants
● Numéro d'article C73451-A430-D78 en polycarbonate ou numéro d'article 6DR4004-1ES 

en aluminium, constitué :

– D'un boîtier pour positionneur

– D'un accouplement à friction incorporé

– D'un potentiomètre intégré

– De différents bouchons et joints d'étanchéité

● Système de détection de déplacement externe ayant le numéro d'article 6DR4004-2ES, 
3ES ou 4ES, constitué :

– D'un boîtier pour positionneur

– Module NCS interne

– De différents bouchons et joints d'étanchéité

– D'un module SIA (6DR4004-3ES) ou GWK (6DR4004-4ES) intégré

● Capteur NCS pour la détection de déplacement sans contact 6DR4004-6N.../-8N.

● Potentiomètre avec 3 kΩ, 5 kΩ ou 10 kΩ

● Capteur de position avec une plage de signal allant de 0 à 20 mA

● Capteur de position avec une plage de signal allant de 0 à 10 V

SIPART PS2 avec 4 à 20 mA/HART
Instructions de service, 01/2019, A5E00074632-AD 285



Et d'un positionneur
● Positionneur en combinaison avec un module filtre CEM 6DR5..0/1/2/3-0...2/3 ou un 

module filtre CEM monté ultérieurement comme accessoire 6DR4004-6F/-8F.

– Le module filtre CEM comme accessoire est fourni dans un kit comprenant également 
serre-câbles et presse-étoupe M20.

B.2 Non-Contacting Sensor

B.2.1 Fonctionnement NCS
Le NCS contient un capteur de champ magnétique. Ce capteur a la propriété de modifier sa 
résistance en présence d'un aimant permanent. Grâce à la méthode de mesure utilisée, le 
rapport signal/bruit du capteur par rapport aux autres champs magnétiques est élevé

La figure ci-après montre le principe de fonctionnement avec un aimant rotatif.

① Aimant ③ Modification de la résistance
② Capteur ④ angle

Figure B-1 Modification relative de la résistance en fonction de l'angle de l'aimant

Comme le montre la figure, un mouvement circulaire de l’aimant entraîne une modification 
sinusoïdale de la résistance. Grâce aux butées mécaniques, une seule partie (quadrant) de la 
courbe sinusoïdale est utilisée. La non-linéarité de la caractéristique, due au principe même, 
est corrigée au niveau logiciel par une courbe enregistrée dans le positionneur.

Un passage linéaire de l'aimant devant le capteur produit également une modification de la 
résistance qui est utilisée pour déterminer la position. Le principe est illustré par la figure 
suivante.

Détection de déplacement externe
B.2 Non-Contacting Sensor
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① Aimant ③ Modification de la résistance
② Capteur ④ angle

Figure B-2 Modification de la résistance en fonction de la position de l'aimant

La non-linéarité est corrigée par le logiciel du positionneur SIPART PS2.

Le principal avantage de ce principe est l'absence d'usure. De même, les vibrations, l'humidité 
et la température n'ont qu’une très faible influence sur la mesure. 

B.2.2 Montage NCS

Fonction
Le positionneur permet un montage séparé du système de détection de déplacement. La 
course et l'angle de rotation sont détectés directement sur l'entraînement par un capteur de 
position sans contact (Non-Contacting Sensor). L'unité de contrôle peut ainsi être montée à 
distance, par exemple sur un tube de montage ou autre. Le positionneur est relié au système 
de détection de déplacement par un câble électrique.

Un tel montage séparé s'avère intéressant lorsque les conditions ambiantes au niveau de 
l'équipement dépassent les valeurs spécifiées pour le positionneur.

Le NCS se compose d'un capteur encapsulé qui doit être fixé, ainsi que d'un aimant. L'aimant 
se monte sur la broche s'il s'agit de servomoteurs à translation et sur le bout d'arbre s'il s'agit 
de servomoteurs à fraction de tour. Le boîtier du capteur est fixé sur la console dans le cas de 
servomoteurs à fraction de tour et à l'équerre dans le cas de servomoteurs à translation. 
L'équerre peut être une équerre NAMUR ou bien une autre équerre de fixation.

Le module filtre CEM 6DR4004-6F fournit au capteur NCS l'énergie auxiliaire nécessaire tout 
en garantissant la compatibilité électromagnétique.

Détection de déplacement externe
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Il est possible :

● de commander le positionneur avec un module de filtrage CEM déjà installé (voir catalogue 
FI 01)

● ou de l'en équiper ultérieurement (numéro d'article 6DR4004-6F). Le montage a posteriori 
du module de filtrage CEM est expliqué au chapitre "Installation/Montage" des instructions 
de service du positionneur.  

① Liaison pneumatique
② Liaison pneumatique pour servomoteurs à double effet
③ Système de détection de déplacement (potentiomètre 10 kΩ ou capteur NCS)
④ Câble de liaison électrique
⑤ Module de filtrage CEM pouvant être monté ultérieurement (dans le positionneur)
⑥ Positionneur

Figure B-3 Montage séparé du NCS et du positionneur

B.2.2.1 Montage sur servomoteur à fraction de tour 

Composants nécessaires
1. Un module de filtrage CEM installé dans le positionneur

2. Un capteur NCS pour servomoteurs à fraction de tour 6DR4004-.N.10 ou 6DR4004-.N.40.

3. Un servomoteur à fraction de tour avec interface conforme à VDI/VDE 3845 avec console 
de montage conforme à VDI/VDE 3845 ou un servomoteur à fraction de tour avec interface 
spécifique au fabricant.

IMPORTANT

Montage défectueux

Il est nécessaire de conserver une distance de 3 mm entre l'aimant et la console de 
montage pour mesurer convenablement la position de l'entraînement. Si cette distance 
n'est pas respectée, les valeurs transmises peuvent être erronées.
● Conservez une distance de 3 mm entre le bord supérieur de l'aimant ④ et le bord 

supérieur de la console de montage ⑩.

Détection de déplacement externe
B.2 Non-Contacting Sensor
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Description

① Bague de serrage ⑧ Rondelle
② Vis à six pans creux M3x12 ⑨ Plateau de positionnement
③ Éléments ressort ⑩ Console de montage
④ Aimant ⑪ Ecrou hexagonal
⑤ Crochet ⑫ Vis à six pans creux M6x25
⑥ Rondelle en plastique ⑬ Non-Contacting Sensor (NCS)
⑦ Vis à six pans creux M6x12   

Figure B-4 Montage sur servomoteur à fraction de tour avec support d'aimant en polyester renforcé de fibres de verre (figure 
de gauche) / en aluminium anodisé (figure de droite)

Marche à suivre pour un servomoteur à fraction de tour selon VDI/VDE 3845
1. Insérez le plateau de positionnement ⑨ sur le bout de l'arbre du servomoteur à fraction de 

tour.

2. Fixez le plateau de positionnement ⑨ à l'aide d'une vis à six pans creux ⑦ et d'une 
rondelle ⑧ sur le bout de l'arbre.

Détection de déplacement externe
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3. Selon le matériau du support d'aimant, procédez comme indiqué ci-dessous :

Support d'aimant en polyester renforcé de fibres 
de verre

Support d'aimant en aluminium anodisé

1. Placez la rondelle en plastique ⑥ dans 
l'aimant ④. 

2. Fixez l'aimant ④ sur le plateau de 
positionnement ⑨. L'aimant ④ tourne 
maintenant facilement sur le plateau de 
positionnement ⑨.

3. Glissez la bague de serrage ① sur 
l'aimant ④. Veillez à ce que les éléments 
ressort ③ soient alignés avec le crochet ⑤ 
au niveau de l'aimant ④ et s'enclenchent. La 
bague de serrage ① et l'aimant ④ sont 
désormais difficiles à tourner.

1. Placez l'aimant ④ sur le plateau de 
positionnement ⑨.

2. Fixez l'aimant ④ au plateau de 
positionnement ⑨ en assemblant les deux 
parties de la bague de serrage ① à l'aide 
des deux vis à six pans creux ②. 
L'aimant ④ tourne maintenant facilement 
sur le plateau de positionnement ⑨.

3. Serrez les deux vis à six pans creux ②. 
L'aimant ④ ne peut plus tourner sur le 
plateau de positionnement ⑨.

4. Vissez le NCS ⑬ sur la console de montage ⑩ à l'aide de la vis à six pans creux ⑫, de 
l'écrou hexagonal ⑪ et de la rondelle ⑧.

5. Une fois le NCS ⑬ entièrement monté, la distance entre le bord supérieur de l’aimant ④ et 
le bord supérieur de la console de montage ⑩ est automatiquement réglée à 3 mm.

Marche à suivre pour un servomoteur à fraction de tour avec interface spécifique au fabricant
1. Répétez les étapes 1 à 4 comme ci-dessus.

2. Maintenez une distance de 3 mm entre le bord supérieur de l'aimant ④ et le bord supérieur 
de la console de montage ⑩. Pour ce faire, prolongez le bout de l'arbre ou insérez des 
rondelles plates sous le boîtier du NCS ⑬.

Référence
Le contenu de la livraison est détaillé au chapitre "Fourniture NCS pour servomoteur à fraction 
de tour (Page 299)".

B.2.2.2 Montage pour servomoteur à translation jusqu'à 14 mm (0.55 inch)

Composants nécessaires
1. Un module de filtrage CEM installé dans le positionneur

2. Un capteur NCS pour servomoteurs à translation jusqu'à 14 mm (0.55 inch) 6DR4004-.N.20

3. Un servomoteur à translation avec interface NAMUR. Pour cela un montage individuel est 
indispensable. Il est possible d'utiliser une équerre NAMUR comme base de montage. La 
figure suivante illustre le montage avec équerre NAMUR. ou : 
Un servomoteur à translation sans interface NAMUR avec solution de montage individuelle. 

Pour les dimensions du NCS et de l'aimant, voir Dessin coté du capteur NCS (Page 299).
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Description

Cotes en mm
A Montage sur lanterne avec nervure ③ Non-Contacting Sensor (NCS)
B Montage sur lanterne à surface plane ④ Vis à six pans creux M6x25
C Montage sur lanterne à colonnes ⑤ Aimant
① Equerre NAMUR IEC 60534 - ne faisant 

pas partie de la livraison
⑥ Vis à six pans creux M6x12

② Plaque de montage pour NCS (Non-
Contacting Sensor) ; solution individuel‐
le, non incluse à la livraison.

⑦ Cornière de fixation pour aimant ; solution in‐
dividuelle, ne faisant pas partie de la livraison

Figure B-5 Exemple de montage pour servomoteur à translation à course jusqu'à 14 mm (0.55 inch)

Marche à suivre
1. Préparez la plaque de montage ② et la cornière de fixation ⑦ à part.

2. Réglez le capteur de sorte que la course soit centrée. Veillez à ce que les cotes données sur 
la figure soient respectées.

Référence
Le contenu de la livraison est détaillé au chapitre "Fourniture NCS pour servomoteur à 
translation jusqu'à 14 mm (0.55 inch) (Page 300)".
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B.2.2.3 Montage sur servomoteur à translation > 14 mm (0.55 inch)

Composants nécessaires
1. Un module de filtrage CEM installé dans le positionneur

2. Un capteur NCS pour servomoteurs à translation > 14 mm (0.55 inch) 6DR4004-.N.30

3. Servomoteur à translation avec interface NAMUR
Numéro d'article en fonction de la plage de course, soit 6DR4004-8V, soit 6DR4004-8V + 
6DR4004-8L.
ou
Servomoteur à translation sans interface NAMUR avec solution de montage individuelle. 
Vous pouvez utiliser le numéro d'article 6DR4004-8VK ou 6DR4004-8VL comme base pour 
la solution de montage individuelle en fonction de la plage de course.

Description
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A Montage sur lanterne avec nervure ⑨ Bague ressort A8
B Montage sur lanterne à surface plane ⑩ Rondelle B 8,4
C Montage sur lanterne à colonnes ⑪ Rondelle B 6,4
① Equerre NAMURIEC 60534 ⑫ Rondelle-ressort
② Étrier de liaison ⑬ Bague ressort A6
③ Pièces de serrage ⑭ Vis hexagonale M6x25
④ Broche d'entraînement ⑮ Écrou hexagonal M6
⑤ Levier ⑯ Écrou carré M6
⑥ Rondelle en U ⑰ Écrou hexagonal M8
⑦ Vis hexagonale M8x20 ⑱ Axe
⑧ Vis hexagonale M8x16 ⑲ Vis à six pans creux M6x25

Figure B-6 Instructions de montage pour servomoteur à translation à course > 14 mm (0.55 inch)

Marche à suivre
1. Montez les pièces de serrage ③ avec la vis hexagonale ⑭ et les bagues ressort ⑬ sur la 

tige du servomoteur.

2. Glissez l'étrier de liaison ② dans les fraisures des pièces de serrage.

3. Réglez la longueur souhaitée.

4. Serrez les vis de façon à ce que l'étrier de liaison ② puisse encore coulisser.

5. Ajustez le centre de la tige  ④ à la valeur de la plage de course indiquée sur le servomoteur 
ou à la graduation supérieure suivante du levier ⑤. Si vous paramétrez ensuite la même 
valeur à la mise en service dans le paramètre "3.YWAY", le parcours de réglage s'affichera 
en mm après l'initialisation.

6. Amenez le levier ⑤ jusqu'à la butée de l'axe ⑱.

7. Fixez le levier ⑤ avec la vis à six pans creux ⑲.
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8. Fixez la cornière de fixation ① sur le kit de montage du NCS avec :

– deux vis hexagonales ⑧
– une bague ressort ⑨
– une rondelle ⑩
– un écrou hexagonal ⑰
Le choix des trous est fonction de la largeur de la lanterne du servomoteur. Veillez à ce que 
la broche d'entraînement ④ se place dans l'étrier de liaison ② aussi près que possible de 
la tige sur toute la plage de course. sans toutefois toucher les pièces de serrage.

9. Maintenez le kit de montage du NCS avec la cornière de fixation ① sur le servomoteur. 
Veillez à ce que la broche d'entraînement ④ soit amenée dans l'étrier de liaison ②.

10.Vissez l'étrier de liaison ②.

11.Préparez les pièces de montage en fonction du type de servomoteur :

– Montage sur lanterne à nervure : Vis hexagonale ⑦, rondelle ⑩ et bague ressort ⑨
– Montage sur lanterne à surface plane : Quatre vis hexagonales ⑦ avec rondelle ⑩ et 

bague ressort ⑨
– Servomoteur à colonnes : Deux rondelles en U ⑥, quatre écrous hexagonaux ⑰ avec 

rondelle ⑩ et bague ressort ⑨
12.Fixez le jeu de pièces de montage NCS à la lanterne à l'aide des pièces préparées.

Remarque
Remarque sur la hauteur

Réglez la hauteur du kit de montage du NCS de sorte que la position horizontale du levier 
soit atteinte au milieu de la course. Pour ce faire, il est possible de s'orienter à l'échelle du 
levier du servomoteur. S'il est impossible d'obtenir un montage symétrique, il faut en tous 
les cas s'assurer que le levier passe par la position horizontale pendant la plage de course.

Référence
Vous trouverez le contenu de la livraison au chapitre "Fourniture NCS pour servomoteur à 
translation > 14 mm (0.55 inch) (Page 301)".
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B.2.3 Raccordement du capteur NCS au module filtre CEM

Condition préalable
Le raccordement électrique de l'accessoire "Capteur NCS pour la détection de déplacement 
sans contact" au positionneur requiert un module filtre CEM de numéro d'article 6DR4004-6F 
ou -8F. Le positionneur alimente le capteur NCS en énergie auxiliaire à travers le module de 
filtrage CEM.

Schéma de raccordement

 Positionneur (ouvert) ⑦ Attache de câble
② Borne Ref : verte ⑧ Vis F3x8
③ Borne Pos : noire ⑨ Presse-étoupe
④ Borne GND : marron ⑩ Câble NCS à quatre conducteurs
⑤ Borne Vcc : jaune ⑪ Non-Contacting Sensor (NCS)
⑥ Module filtre CEM ⑫ Cosse du blindage

Figure B-7 Exemple de raccordement de NCS à un module de filtrage CEM
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Procédure
Le capteur NCS possède un câble blindé à quatre conducteurs. Raccordez ce câble à quatre 
conducteurs au positionneur de la façon suivante :

1. Introduisez le câble NCS à quatre conducteurs ⑩ dans l'écrou d'accouplement et le presse-
étoupe. Remarque : Le type de presse-étoupe dépend du modèle de positionneur.

2. Vissez le presse-étoupe en position ⑨.

3. Raccordez le câble NCS à quatre conducteurs ⑩ au module CEM du positionneur 
conformément au schéma de raccordement.

4. Placez l'attache de câble ⑦ sur la gaine du câble NCS à quatre conducteurs ⑩.

5. Vissez la cosse du blindage ⑫ et l'attache de câble ⑦ à l'aide de la vis ⑧ au point de 
masse du positionneur.

6. Mise à la masse :
Le capteur NCS est automatiquement mis à la masse de l’installation par la plaque de métal 
qui se trouve à l’arrière du capteur NCS lors de la fixation sur la console. Cette mise à la 
masse ne fonctionne que si la console présente une liaison basse impédance à la masse 
de l'installation. Faites une vérification en mesurant la résistance. Le cas échéant, vous 
devez vous assurer de la mise à la terre à l’aide d’un câble supplémentaire entre le capteur 
NCS et la masse.

B.2.4 Mise en service NCS

B.2.4.1 Condition préalable / préréglage
1. Alimentez le positionneur SIPART PS2 en énergie électrique et pneumatique. La ligne 

supérieure de l’afficheur indique la tension momentanée du capteur (0 à 100 %) et "NOINI" 
clignote dans la ligne inférieure. L'entraînement pneumatique est immobile.

2. Si le positionneur SIPART PS2 a déjà été initialisé, effectuez une réinitialisation. 
Réinitialisez le groupe de paramètres "Init" dans le paramètre '50.PRST' Preset (Page 168).

3. Préréglage pour servomoteurs à fraction de tour :
La vanne ou le clapet étant fermé, réglez l’aimant de sorte que le pôle nord soit dirigé vers 
le câble, "N" au point ⑦ dans "Figure B-4 Montage sur servomoteur à fraction de tour avec 
support d'aimant en polyester renforcé de fibres de verre (figure de gauche) / en aluminium 
anodisé (figure de droite) (Page 289)".

4. Observez l’afficheur du positionneur SIPART PS2 tout en réglant l’entraînement jusqu'à ses 
butées mécaniques finales avec la touche  et  du positionneur. Les valeurs affichées 
doivent toujours être comprises entre  P2.0 et P98.0.

Remarque

Cette condition ne peut pas être remplie dans le cas des clapets rotatifs et des 
servomoteurs à translation dont la course mécanique est trop importante.
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B.2.4.2 Initialisation des servomoteurs à fraction de tour

Marche à suivre
1. Dans le cas des servomoteurs à fraction de tour, réglez le paramètre  "1.YFCT" sur ncSt" 

si le sens d’action est normal ou sur "-ncSt" si le sens d’action est inversé.

2. Lancez l’initialisation de la manière habituelle avec "INITA".

B.2.4.3 Initialisation des servomoteurs à translation jusqu'à 14 mm (0.55 inch)

Condition préalable
1. Réglez le paramètre "1.YFCT" du positionneur sur "ncSL" ou sur "-ncSL" si le sens d'action 

est inversé.

2. Lancez l’initialisation de la manière habituelle avec "INITA".

B.2.4.4 Initialisation des servomoteurs à translation > 14 mm (0.55 inch)

Remarque

Les paramètres "ncSLL" "-ncLL" sont disponibles uniquement sur les appareils de la série 
6DR5... et uniquement avec la version de firmware > C4. Dans le cas des appareils de la série 
6DR5... et de la version de firmware < C5 (YAGL), il faut le régler sur 90°. Ceci est nécessaire 
également sur les appareils de la série 6DR4.... Les non-linéarités qui en résultent peuvent être 
rectifiées avec la caractéristique programmable en donnant au paramètre SFCT" la valeur 
FrEE" et en adaptant en conséquence les différents points d'inflexion.

Condition préalable
1. Réglez le paramètre "1.YFCT" du positionneur sur "ncSLL" ou sur "-ncLL" si le sens d'action 

est inversé.

2. Lancez l’initialisation de la manière habituelle avec "INITA".

B.2.5 Caractéristiques techniques du NCS

Modules additionnels Sans protection Ex Avec protection Ex 
Ex "ia"

Avec protection 
Ex "ic", "ec"

Plage de réglage    
● Servomoteur à translation 

6DR4004-6/8N.20
3 … 14 mm (0.12 ... 0.55")

● Servomoteur à translation 
6DR4004-6/8N.30

10 ... 130 mm (0,39  ... 5,12") ; jusqu'à 200 mm (7,87") sur demande
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Modules additionnels Sans protection Ex Avec protection Ex 
Ex "ia"

Avec protection 
Ex "ic", "ec"

● Servomoteur à fraction de tour 30 ... 100°
Linéarité (après correction par le posi‐
tionneur)

± 1 %

Hystérésis ± 0,2 %
Effet de l'influence de la température 
(étendue : angle de rotation 120° ou 
course 14 mm)

≤ 0,1 %/10 K (≤ 0.1 %/18 °F) pour -20 ... +90 °C (-4 ... +194 °F)
≤ 0,2 %/10 K (≤ 0.2 %/18 °F) pour -40 ... -20 °C (-40 ... -4 °F)

Classe climatique Selon CEI/EN 60721-3
● Stockage 1K5, mais -40 ... +90 °C (-40 ... +194 °F)

● Transport 2K4, mais -40 ... +90 °C (-40 ... +194 °F)
Résistance aux vibrations    
● Oscillations harmoniques 

(sinusoïdales) selon 
CEI 60068-2-6

3,5 mm (0.14"), 2 ... 27 Hz, 3 chocs/axe
98,1 m/s² (321.84 ft/s²), 27 ... 300 Hz, 3 chocs/axe

● Chocs permanents selon 
CEI 60068-2-29

300 m/s2(984 ft/s2), 6 ms, 4000 chocs/axe

Couple de serrage écrou à chapeau 
pour presse-étoupe en

plastique métal acier inoxydable
2,5 Nm (1.8 ft lb) 4,2 Nm (3.1 ft lb) 4,2 Nm (3.1 ft lb)

Couple de serrage vis à six pans 
creux M6x12 (bout d'arbre ou angle 
de montage)

4 Nm (3 ft lb)

Couple de serrage vis à six pans 
creux M6x25 (console de montage ou 
tôle de montage)

4 Nm (3 ft lb)

Couple de serrage vis à six pans 
creux M3x12 (collier de serrage)

1 Nm (0.7 ft lb)

Indice de protection IP68 / type 4X
Pour le raccordement aux circuits 
électriques avec les valeurs maxima‐
les suivantes

- Ui = 5 V 
Ii = 160 mA 
Pi = 120 mW

Ui = 5 V

Capacité intérieure efficace - Ci = 1) Ci = 1)

Inductance intérieure efficace - Li = 2) Li = 2)

1) Ci = 110 nF + 110 nF par mètre de câble de raccordement
2) Li = 270 µH + 6,53 µH par mètre de câble de raccordement

Détection de déplacement externe
B.2 Non-Contacting Sensor

SIPART PS2 avec 4 à 20 mA/HART
298 Instructions de service, 01/2019, A5E00074632-AD



B.2.6 Dessin coté du capteur NCS

A NCS  B Aimant
Figure B-8 Dessin coté du capteur NCS et de l'aimant

B.2.7 Étendue de livraison capteur NCS

B.2.7.1 Fourniture NCS pour servomoteur à fraction de tour

Servomoteur 
à fraction de 

tour
6DR4004-.N.

10

Servomoteur 
à fraction de 

tour
6DR4004-.N.

40

  

Nombre Nombre Désignation Remarque
1 1 Support d'aimant  
5 5 Rondelle 6
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Servomoteur 
à fraction de 

tour
6DR4004-.N.

10

Servomoteur 
à fraction de 

tour
6DR4004-.N.

40

  

2 2 Vis à six pans creux M6x12
1 - Rondelle en plastique  
1 1 Aimant  
1 2 Bague de serrage  
4 4 Écrou hexagonal M6
2 2 Vis à six pans creux M6x25
- 2 Vis à six pans creux M3x12
1 1 Capteur NCS Longueur de câble selon commande
1 1 Vis autotaraudeuse pour boî‐

tier en polycarbonate
F3x8

1 1 Garniture d'étanchéité Pour presse-étoupe
1 1 Bouchon Pour sceller la garniture d'étanchéité
1 1 Serre-câble  
1 1 DVD Avec documentation

Voir aussi
Montage NCS (Page 287)

B.2.7.2 Fourniture NCS pour servomoteur à translation jusqu'à 14 mm (0.55 inch)

Servomoteur à translation jusqu'à 14 mm (0.55 inch) 6DR4004-.N.20
Nombre Désignation Remarques

1 Aimant  
5 Rondelle 6
2 Vis à six pans creux M6x12
4 Ecrou hexagonal M6
2 Vis à six pans creux M6x25
1 Capteur NCS Longueur de câble selon commande
1 Vis F3x8
1 Garniture d'étanchéité Pour presse-étoupe
1 Bouchon Pour sceller la garniture d'étanchéité
1 Serre-câble  
1 DVD Avec documentation

Voir aussi
Montage NCS (Page 287)
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B.2.7.3 Fourniture NCS pour servomoteur à translation > 14 mm (0.55 inch)

Servomoteur à translation > 14 mm (0.55 inch) 6DR4004-.N.30
Nombre Désignation Remarques

1 Kit de montage NCS monté en‐
tièrement

Montage via kit de montage pour servomoteurs à trans‐
lation NAMUR.
Le kit de montage peut être commandé séparément, voir 
'Accessoires' dans le catalogue FI 01.

1 DVD Avec documentation

Voir aussi
Montage NCS (Page 287)

B.3 Système externe de détection de déplacement

B.3.1 Fonctionnement du système externe de détection de déplacement
Les systèmes externes de détection de déplacement sont constitués essentiellement d'un 
boîtier et d'une détection de déplacement interne. Le déplacement est détecté par un 
potentiomètre ou un module NCS interne (voir chapitre "Fonctionnement NCS (Page 286)"). 
L'unité de régulation est séparée du positionneur.

Un tel montage séparé est toujours recommandé lorsque les conditions ambiantes au niveau 
de la robinetterie dépassent les valeurs spécifiées pour le positionneur.

Le système de détection de déplacement externe est fixé sur une console dans le cas des 
servomoteurs à fraction de tour et à une équerre de fixation dans le cas des servomoteurs à 
translation (voir chapitre "Montage sur un servomoteur à translation (Page 41)"). 

Le module filtre CEM fournit au système de détection de déplacement externe l'énergie 
auxiliaire nécessaire tout en garantissant la compatibilité électromagnétique.
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① Liaison pneumatique
② Liaison pneumatique pour servomoteurs à double effet
③ Système externe de détection de déplacement
④ Câble de liaison électrique
⑤ Module filtre CEM (déjà monté dans le positionneur ou pouvant être monté ultérieurement)
⑥ Positionneur

Figure B-9 Système externe de détection de déplacement et positionneur

B.3.2 Montage des systèmes externes de détection de déplacement
Le montage d'un système de détection de déplacement externe correspond au montage d'un 
positionneur en boîtier non antidéflagrant. Procédez comme décrit au chapitre "Installation et 
montage (Page 37)". Le raccordement du module est décrit au chapitre "Module filtre CEM 
6DR4004-6F/-8F (Page 89)".

B.3.3 Raccordement du système de détection de déplacement externe au module filtre 
CEM

Conditions
Vous disposez d'un système de détection de déplacement externe.

Schéma de raccordement

1

①  Le raccordement de la borne Vcc n'est nécessaire que pour 6DR4004-2ES, -3ES et -4ES.
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B.3.4 Caractéristiques techniques du système de détection de déplacement externe

Conditions de service  
Température ambiante Respectez la température ambiante maximale admissible dans les 

zones à risque d'explosion conformément à la classe de tempéra‐
ture.

● Température ambiante admissible pour le 
fonctionnement

-40 ... +90 °C (-40 ... +194 °F)

Degré de protection 1) IP66 / type 4X
Classe climatique Selon CEI/EN 60721-3
● Stockage 1K5, mais -40 ... +90 °C (1K5, mais -40 ... +194 °F)

● Transport 2K4, mais -40 ... +90 °C (2K4, mais -40 ... +194 °F)

● Fonctionnement 4K3, mais -40 ... +90 ℃ (4K3, mais -40 ... +194 °F)

1) Énergie d'impact 1 joule max.

Voir aussi
Caractéristiques structurales (Page 253)

Caractéristiques de construction  
Matériau du boîtier  
● C73451-A430-D78 Polycarbonate (PC) renforcé fibres de verre

● 6DR4004-1ES aluminium
Poids  
● Boîtier C73451-A430-D78 Env. 0,9 kg (1.98 lb)

● Boîtier 6DR4004-1ES Env. 1,6 kg (3.53 lb)
Couple de serrage écrou presse-étoupe en plastique voir Caractéristiques structurales (Page 253)
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Bloc manométrique C
Bloc manométrique

Les blocs manométriques disponibles en tant qu'accessoires sont présentés ci-après. Les 
manomètres indiquent les valeurs de mesure pour la pression de réglage et pour l'arrivée d'air. 
Le bloc manométrique présenté sur la photo à gauche est utilisé avec un servomoteur à effet 
simple. Le bloc manométrique présenté sur la photo à droite est utilisé avec un servomoteur à 
double effet.

Y1 Pression de réglage
PZ Arrivée d'air
Y2 Pression de réglage

Montage du bloc manométrique
Le bloc manométrique est vissé au raccord pneumatique sur le côté du positionneur à l'aide 
des vis fournies. Utilisez les joint toriques fournis comme éléments d'étanchéité.

SIPART PS2 avec 4 à 20 mA/HART
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Bouchon d'obturation/adaptateur fileté D
D.1 Utilisation Accessoire

Le bouchon d'obturation et l'adaptateur fileté (composants) sont conçus pour une mise en 
place dans du matériel électrique avec mode de protection par boîtier blindé antidéflagrant 
"Ex d" des groupes IIA, IIB, IIC ainsi qu'avec mode de protection par protection contre la 
poussière avec boîtier "Ex t".

D.2 Consignes de sécurité pour les accessoires

ATTENTION

Montage incorrect
● Un montage incorrect peut endommager ou détruire le composant ou bien en perturber le 

fonctionnement.
– Montez le composant avec des outils adaptés. Tenez compte des informations du 

chapitre "Caractéristiques techniques des accessoires (Page 308)", par ex. les couples 
de serrage pour l'installation.

● Le principe suivant s'applique au mode de protection "boîtier blindé antidéflagrant Ex d" : 
afin d'assurer une profondeur de vissage de 8 mm, le boîtier doit présenter une épaisseur 
de paroi d'au moins 10 mm.

Modifications inappropriées

Les modifications et réparations du composant, en particulier en atmosphère explosible, 
peuvent mettre le personnel, l'installation et l'environnement en danger.
● Toute modification déviant de l'état à la livraison est interdite.
Perte du degré de protection de l'enveloppe

La protection IP n'est pas assurée sans dispositif d'étanchéité.
● Utilisez un dispositif d'étanchéité adéquat pour le filetage.
● Si vous utilisez le composant pour le mode de protection avec protection contre la 

poussière par boîtier "Ex t", utilisez la bague d'étanchéité fournie (①, illustration au 
chapitre "Dessins cotés pour les accessoires (Page 309)")

Fluides inappropriés dans l'environnement

Risque de blessure et d'endommagement de l'appareil.

Les fluides agressifs se trouvant dans l'environnement sont susceptibles d'endommager la 
bague d'étanchéité. Le mode de protection et la protection de l'appareil ne sont alors plus 
assurés.
● Vérifiez que le matériau d'étanchéité convient aux conditions de service.
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Remarque
Perte du mode de protection

Les modifications des conditions ambiantes peuvent entraîner un desserrage des composants.
● Vérifiez les liaisons vissées à manchon dans le cadre des intervalles de maintenance 

prescrits et resserrez-les le cas échéant.

D.3 Caractéristiques techniques des accessoires

Caractéristiques techniques du bouchon d'obturation et adaptateur fileté
Bouchon d'obturation convenant pour les modes 
de protection

Boîtier blindé antidéflagrant "d" des groupes IIA, IIB, IIC
Protection contre la poussière par boîtier "t"

Conformité aux normes Les composants sont conformes à la directive 94/9. Ils répondent aux 
exigences des normes CEI/EN 60079-0 ; CEI/EN 60079-1 ; CEI/
EN 60079-31.

Protection contre l'explosion  
● Protection contre les explosions de gaz II2G   Ex d IIC

● Protection contre les explosions de poussière II1D   Ex t IIIC
Attestations IECEx TUN 13.0022 U 

TÜV 13 ATEX 121710 U
Matériau du bouchon d'obturation/adaptateur fi‐
leté

Acier inoxydable

Matériau du joint Fibre vulcanisée ou Victor Reinz AFM 30
Plage de température ambiante -40 ... +100 °C (-40 ... +212 °F)
Le principe suivant s'applique au "mode de pro‐
tection Ex d" : 
Epaisseur de paroi requise pour les trous tarau‐
dés

 
10 mm

Couple de serrage  
● Pour filetage M20 x 1,5 65 Nm

● Pour filetage M25 x 1,5 95 Nm

● Pour filetage ½-14 NPT 65 Nm
Ouverture de clé pour filetage M20 x 1,5 27
Ouverture de clé pour filetage M25 x 1,5 30
Taille de clé pour filetage ½-14 NPT 10

Bouchon d'obturation/adaptateur fileté
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D.4 Dessins cotés pour les accessoires

Bouchon d'obturation Ex d, M20 x 1,5, dimensions 
en mm

Bouchon d'obturation Ex d, M25 x 1,5, dimensions 
en mm

  

Bouchon d'obturation/adaptateur fileté
D.4 Dessins cotés pour les accessoires
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Adaptateur fileté Ex d, M25 x 1,5 sur M20 x 1,5 et 
M25 x 1,5 sur ½-14 NPT, dimensions en mm

① Bague d'étanchéité : à utiliser pour le mode de 
protection avec protection contre la poussière "Ex t"

Bouchon d'obturation Ex d ½ -14 NPT

 

Bouchon d'obturation/adaptateur fileté
D.4 Dessins cotés pour les accessoires
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Booster E
PRUDENCE

Augmentation du niveau de pression acoustique

Des modifications apportées à l'amortisseur de bruit du positionneur ou le montage de 
composants pneumatiques ou d'options pneumatiques sur le positionneur peuvent provoquer 
le dépassement d'un pic de pression acoustique de 80 dBA.
● Portez une protection auditive adaptée pour vous protéger de dommages de l'audition.

E.1 Introduction au booster
Vous incorporez un booster entre le positionneur et le servomoteur pour raccourcir les temps 
de réglage. Le booster accroît le débit d'air.

Avec les positionneurs à simple effet, utilisez l'un des boosters 6DR4004-1RJ, -1RK, -1RP ou 
-1RQ que vous raccorderez à l'évacuation d'air Y1.

Avec les positionneurs à double effet, utilisez deux des boosters 6DR4004-2RJ, -2RK, -2RP ou 
-2RQ que vous raccorderez aux évacuations d'air Y1 et Y2.     

Remarque
SIPART PS2 à double effet

Le booster modifie le fonctionnement du SIPART PS2 à double effet en cas de coupure de 
l'arrivée d'air. Avec le booster à volume intégral ou le booster à volume externe, la pression de 
sortie est purgée et la position de la vanne peut être déterminée en cas de perte de l'arrivée 
d'air. Le booster à volume intégral n'a pas d'effet sur le fonctionnement du positionneur en cas 
de défaillance du signal de commande ou de l'alimentation. Pour plus d'informations à ce sujet, 
voir le manuel SIPART PS2.
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E.2 Mode de fonctionnement du booster
La pression d'entrée du positionneur qui agit sur la surface efficace de la membrane supérieure 
produit une force antagoniste, avec un rapport 1:1, à la force de la pression de sortie qui agit 
sur la membrane inférieure. Une variation de la pression d'entrée entraîne une différence de 
sorte que l'équilibre doit être rétabli par une vanne pilote. L'augmentation de la pression 
abaisse l'ensemble membrane, avec ouverture de la vanne pilote et propagation de l'arrivée 
d'air vers la sortie jusqu'à ce que l'équilibre soit rétabli. En revanche, une diminution de la 
pression soulève l'ensemble membrane, ce qui ouvre le siège d'évacuation d'air et réduit la 
pression de sortie de manière à ce qu'elle corresponde à la pression d'entrée. Ces appareils 
possèdent un pointeau de dérivation stabilisateur de sorte que la pression d'entrée peut 
parvenir directement à la sortie en cas de variations faibles ou graduelles à l'entrée. Comme le 
booster comporte une dérivation, il n'y a pas de perte de précision et la stabilité d'équilibre peut 
être conservée en cas de réglage approprié du pointeau. Le réglage approprié du pointeau 
dépend de la taille du servomoteur. Normalement plus le servomoteur est important, plus il est 
possible de fermer le pointeau et de conserver sa stabilité.

① Entrée ⑤ Pression d'air d'alimentation
② Évacuation d'air ⑥ Sortie
③ Siège d'évacuation d'air ⑦ Membrane
④ Siège d'arrivée d'air ⑧ Vanne de dérivation
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E.3 Monter le booster en enveloppe non antidéflagrante

Conditions
1. Vous connaissez les consignes de sécurité présentées au chapitre "Installation et montage 

(Page 37)".

2. Vous possédez l'un des boosters suivants :

– Booster à numéro d'article 6DR4004-1RJ ou -1RK pour les positionneurs à simple effet

– Booster à numéro d'article 6DR4004-2RJ ou -2RK pour les positionneurs à double effet

A. Monter le prolongateur d'axe et le booster
En prenant un positionneur à simple effet en exemple

1. Retirez le prolongateur d'axe ① du kit de montage du booster.

2. Enfoncez le prolongateur d'axe ① complètement dans le positionneur.

3. Serrez la vis de blocage ② à l'extrémité plate de l'axe du positionneur. 

4. Vérifiez que le prolongateur d'axe ① est bien positionné.

5. Vissez l'extrémité filetée courte des 4 boulons filetés ③ dans le positionneur. 

Booster
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6. Serrez les boulons filetés ③ autour du prolongateur d'axe ①.

7. Enfilez le booster ⑭ sur les boulons filetés ③. 

8. Fixez le booster ⑭ sur les 4 boulons filetés ③ avec les rondelles d'arrêt ④ et les écrous ⑤.
Il est toujours possible de tourner le prolongateur d'axe ① à la main. 

Remarque
S'il n'est plus possible de faire tourner le prolongateur d'axe ①
1. Desserrez les écrous ⑤. 
2. Amenez le booster ⑭ en position en faisant tourner le prolongateur d'axe ①.
3. Resserrez les écrous ⑤.

Booster
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B. Monter le manomètre et le bloc de connexion
En prenant un positionneur à simple effet en exemple

1. Fixez le bloc manométrique ⑥ sur le positionneur avec deux vis ⑦ et rondelles d'arrêt ⑧.

2. Vérifiez si les joints toriques se trouvent dans le bloc manométrique. La version à simple 
effet comporte 2 joints toriques. Il y en a trois dans la version à double effet.

3. Exercez une légère pression sur les rondelles d'arrêt ⑧. Les vis seront serrées plus tard.

4. Fixez le bloc de connexion ⑨ sur le booster avec 2 vis ⑫ et 2 rondelles d'arrêt ⑬.

5. Fixez le bloc de connexion ⑨ sur le bloc manométrique ⑥ avec 2 vis ⑩ et 2 rondelles 
d'arrêt ⑪.
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6. Vérifiez si les joints toriques se trouvent dans le bloc manométrique. La version à simple 
effet comporte 2 joints toriques. Il y en a trois dans la version à double effet.

7. Exercez une légère pression sur les rondelles d'arrêt ⑬. Les vis seront serrées plus tard.

C. Serrer les vis
Serrez les vis dans l'ordre suivant :

1. Vis ⑦ avec lesquelles vous avez fixé le manomètre ⑥ sur le positionneur

2. Vis ⑫ avec lesquelles vous avez fixé le bloc de connexion ⑨ sur le booster

3. Vis ⑩ avec lesquelles vous avez fixé le bloc de connexion ⑨ sur le manomètre ⑥
4. Montez le positionneur sur le servomoteur comme décrit sous :

– Montage sur un servomoteur à translation (Page 41)

– Montage sur servomoteur à fraction de tour (Page 46)

5. Utilisez les interfaces existant sur le booster.
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Résultat

À gauche : Positionneur à simple effet avec 
booster monté

À droite : Positionneur à double effet avec 
booster monté

E.4 Monter le booster en enveloppe antidéflagrante

Conditions
1. Vous connaissez les consignes de sécurité présentées au chapitre "Installation et montage 

(Page 37)".

2. Vous possédez l'un des boosters suivants :

– Booster à numéro d'article 6DR4004-1RJ ou -1RK pour les positionneurs à simple effet

– Booster à numéro d'article 6DR4004-2RJ ou -2RK pour les positionneurs à double effet

A. Monter le prolongateur d'axe et le booster
En prenant un positionneur à simple effet en enveloppe antidéflagrante (Ex d) comme exemple

1. Retirez le prolongateur d'axe ① du kit de montage du booster.

2. Enfoncez le prolongateur d'axe ① complètement dans le positionneur.
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3. Serrez la vis de blocage ② à l'extrémité plate de l'axe du positionneur.

4. Vérifiez que le prolongateur d'axe est bien positionné.

5. Vissez les 4 boulons filetés ③ dans le positionneur dans les 4 alésages ④. 

6. Donnez au moins 5 et jusqu'à 9 tours complets aux boulons filetés ③ dans l'alésage ④.

Booster
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7. Enfilez le booster ⑭ sur les boulons filetés ③. 

8. Fixez le booster ⑭ sur les 4 boulons filetés ③ avec les rondelles d'arrêt ④ et les écrous ⑤.
Il est toujours possible de tourner le prolongateur d'axe ① à la main. 

Remarque
S'il n'est plus possible de faire tourner le prolongateur d'axe ①
1. Desserrez les écrous ⑤. 
2. Amenez le booster ⑭ en position en faisant tourner le prolongateur d'axe ①.
3. Resserrez les écrous ⑤.

B. Monter le manomètre et le bloc de connexion
En prenant un positionneur à simple effet en enveloppe antidéflagrante (Ex d) comme exemple

1. Fixez le bloc manométrique ⑥ sur le positionneur avec deux vis ⑦ et rondelles d'arrêt ⑧. 

2. Vérifiez si les joints toriques se trouvent dans le bloc manométrique. La version à simple 
effet comporte 2 joints toriques. Il y en a trois dans la version à double effet.
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3. Exercez une légère pression sur les rondelles d'arrêt ⑧. Les vis seront serrées plus tard.

4. Fixez le bloc de connexion ⑨ sur le booster avec 2 vis ⑫ et 2 rondelles d'arrêt ⑬.

5. Fixez le bloc de connexion ⑨ sur le bloc manométrique ⑥ avec 2 vis ⑩ et 2 rondelles 
d'arrêt ⑪.

6. Vérifiez si les joints toriques se trouvent dans le bloc manométrique. La version à simple 
effet comporte 2 joints toriques. Il y en a trois dans la version à double effet.

7. Exercez une légère pression sur les rondelles d'arrêt ⑬. Les vis seront serrées plus tard.

C. Serrer les vis
Serrez les vis dans l'ordre suivant :

1. Vis ⑦ avec lesquelles vous avez fixé le manomètre ⑥ sur le positionneur

2. Vis ⑫ avec lesquelles vous avez fixé le bloc de connexion ⑨ sur le booster

3. Vis ⑩ avec lesquelles vous avez fixé le bloc de connexion ⑨ sur le manomètre ⑥
4. Montez le positionneur sur le servomoteur comme décrit sous :

– Montage sur un servomoteur à translation (Page 41)

– Montage sur servomoteur à fraction de tour (Page 46)

5. Utilisez les interfaces existant sur le booster.

Booster
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Résultat

Figure E-1 Ex d : booster monté

Voir aussi
Montage sur un servomoteur à translation (Page 41)

Montage sur servomoteur à fraction de tour (Page 46)

Consignes de sécurité fondamentales (Page 37)

E.5 Mettre le booster en service

Conditions
1. Vous utilisez le positionneur avec un booster.

2. Le paramètre '51.PNEUM' Type de pneumatique (Page 169) est réglé sur ''booSt'.

Marche à suivre pour mettre le booster en service
1. Vérifiez si le ou les étranglements sur le positionneur sont entièrement ouverts. Avec un 

nouveau positionneur, les étranglements sont ouverts en usine. Pour la position des 
étranglements, voir la figure au chapitre Composants de l'appareil (Page 28) .

2. Réglez la '34.DEBA' Zone morte du régulateur (Page 157) sur la valeur maximale autorisée 
pour votre processus. Le plus souvent, la valeur max. est 0,5.

3. Lancez l'initialisation automatique comme décrit dans la section Mise en service (Page 107).
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4. Pour RUN 3, l'initialisation est arrêtée pendant cinq secondes. Pendant ces cinq secondes, 
exécutez la fonction pour le réglage du booster avec la touche  .
Un cycle détectant une suroscillation en continu est démarré. L'écran affiche en alternance 
les valeurs 'oSuP' et 'oSdo'. 'oSuP' et 'oSdo' représentent les valeurs de la suroscillation en 
% de la course totale.

5. Réglez le bypass du booster lors de l'initialisation automatique avec la rondelle de réglage 
sur le booster. Il y a une rondelle de réglage avec les servomoteurs à simple effet et deux 
avec les servomoteurs à double effet. Tenez compte ici de la description de votre booster.
Si l'écran affiche 'oCAY', la suroscillation est alors inférieure à 3 %. 

Le réglage du booster est suffisant. Si vous n'obtenez pas le message 'oCAY' (<3 % de 
suroscillations), essayez d'obtenir à la place une valeur la plus petite possible. Tenez 
compte du temps de réglage.

6. Pressez la touche  ou . Le positionneur passe encore par l'étape d'initialisation RUN 3, 
en commençant par la détermination des temps de réglage. La figure suivante représente 
sous forme de schéma le déroulement RUN 3 pour le booster.

7. Lorsque l'initialisation est terminée, l'écran affiche 'FINISH'.

Si la valeur réelle affichée sur l'écran n'est pas stable ou si aucune grandeur réglante constante 
n'est atteinte pour une consigne constante, les données du régulateur doivent subir une 
optimisation supplémentaire. Ceci est décrit dans le chapitre Optimisation des données du 
régulateur (Page 104).

Voir aussi
Déroulement de l'initialisation automatique (Page 111)
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Figure E-2 RUN 3 et 4 (booster)

Voir aussi
Mise en service (Page 107)
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E.6 Dessins cotés du booster

E.6.1 Pour positionneurs en boîtier non antidéflagrant

SA Simple effet
DA Double effet

Figure E-3 Dessins cotés du booster monté sur le positionneur ; dimensions en mm (pouces)

Booster
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E.6.2 Pour positionneurs en boîtier antidéflagrant

SA Simple effet
DA Double effet

Figure E-4 Dessins cotés du booster monté sur le positionneur en boîtier antidéflagrant ; dimensions 
en mm (pouces)

E.7 Caractéristiques techniques du booster

Booster  
Résistance aux vibrations  
● Oscillations harmoniques Selon ISA-S75.13

● Chocs permanents (demi-sinus) selon DIN 
EN 60068-2-27/02.2010

150 m/s² (492 ft/s²), 6 ms, 1000 cycles/axe

Classe climatique Selon CEI/EN 60721-3
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Booster  
● Stockage 1K5, mais -40 ... +80 ℃ (1K5, mais -40 ... +176 °F)

● Transport 2K4, mais -40 ... +80 ℃ (2K4, mais -40 ... +176 °F)
Poids du booster à simple effet  
● Booster à simple effet, polycarbonate, avec positionneur 4,0 kg (8.8 lb)

● Booster à simple effet, polycarbonate, kit uniquement 2,9 kg (6.5 lb)

● Booster à simple effet, enveloppe antidéflagrante, avec 
positionneur

7,9 kg (17.4 lb)

● Booster à simple effet, enveloppe antidéflagrante, kit 
uniquement

3,3 kg (7.3 lb)

Poids du booster à double effet  
● Boîtier en polycarbonate, avec positionneur 5,3 kg (11.7 lb)

● Boîtier en polycarbonate, kit uniquement 4,3 kg (9.4 lb)

● Boîtier enveloppe antidéflagrante, avec positionneur 9,3 kg (20.5 lb)

● Boîtier enveloppe antidéflagrante, kit uniquement 4,7 kg (10.4 lb)
Raccordements  
● Pneumatique NPT 1/2-14 ou G½

● Manomètre NPT 1/4-18 ou G½
Énergie auxiliaire (air d'alimentation) Air comprimé, dioxyde de carbone (CO2), azote (N), gaz 

rares ou gaz naturel purifié
● Pression 1,4 ... 7 bar (20.3 ... 101.5 psi)

● Air d'alimentation Selon ISO 8573-1

● Consommation d'air 1,2 x 10-2 Nm3/h (0.007 SCFM)
Manomètre Filetage NPT 1/4-18 ou G½ avec boîtier en acier inoxydable

MPa, bar, psi
Indice de protection IP66

Capacité de débit Cv 2,0
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Positionneurs avec électronique de base déportée F
F.1 Introduction à l'électronique de base déportée

Dans certains cas, il est judicieux d'utiliser le positionneur séparément de l'électronique de 
base. Pour ce faire, il est possible de séparer l'électronique de base du positionneur. Le 
positionneur et l'électronique de base sont installés dans des espaces séparés. La séparation 
entre l'électronique de base et le positionneur permet de régler des robinetteries dans des 
environnements soumis à des radiations, car tous les composants électroniques à haute 
densité d'intégration se trouvent dans la zone protégée contre les radiations. Les composants 
électroniques à haute densité d'intégration sont par ex. les modules mémoire et 
microprocesseur. 

Pour l'utilisation décrite ci-dessus, vous avez besoin des deux composantes suivantes :

● Composante 1 comprenant l'électronique de base sous forme d'un tiroir 19 pouces. Le tiroir 
19 pouces se monte dans une armoire électrique et est disponible dans les deux variantes 
suivantes :

– tiroir en variante 4 à 20 mA avec montage 2 fils, n° d'article A5E00151560

● composante 2 comprenant le positionneur sans électronique de base. Le positionneur sans 
électronique de base se monte sur la robinetterie.

– Positionneur sans électronique de base avec système de mesure de position, monté sur 
la robinetterie, n° d'article 6DR5910-0NG00-0AA0.
Positionneur sans électronique de base 6DR5910 (Page 335)

Les composante 1 et 2 sont connectées électriquement. Les composantes sont décrites ci-
après.

F.2 Tiroir 19 pouces

F.2.1 Description du tiroir 19 pouces 4 à 20 mA

Description
Cette composante est une électronique de base dans un tiroir 19 pouces en variante 4 à 20 mA. 
Une mise en service est uniquement possible en liaison avec une composante positionneur 
6DR5910. Le tiroir 19 pouces comporte 3 voies et régule jusqu'à trois robinetteries.

L'électronique de base fournit la position actuelle de la robinetterie sous forme d'un courant 4 
à 20 mA, ce qui correspond à la signalisation en retour de position.

SIPART PS2 avec 4 à 20 mA/HART
Instructions de service, 01/2019, A5E00074632-AD 327



① Tiroir 19 pouces 4 à 20 mA ④ Voie 3
② Connecteur femelle SUB-D à 15 points pour 

le câble allant vers la robinetterie
⑤ Voie 2

③ Connecteur mâle SUB-D à 9 points pour le 
câble allant vers le système de conduite

⑥ Voie 1

Figure F-1 Vue arrière du tiroir 19 pouces 4 à 20 mA

① Tiroir 19 pouces 4 à 20 mA ④ Voie 2
③ Voie 1 ⑤ Voie 3
② Écran ⑥ Touches de commande

Figure F-2 Vue avant du tiroir 19 pouces 4 à 20 mA

F.2.2 Raccordement du tiroir 19 pouces 4 à 20 mA

F.2.2.1 Concept de mise à la terre pour le tiroir 19 pouces 4 à 20 mA

IMPORTANT

Influences perturbatrices

Pour dévier les impulsions perturbatrices, les composantes du positionneur doivent être 
raccordées par le biais d'une impédance de faible valeur à une ligne équipotentielle (potentiel 
de terre).
● Raccordez le positionneur 6DR5910 conformément au concept de mise à la terre suivant.

Positionneurs avec électronique de base déportée
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Remarque
Propriétés du câble

Pour éviter les influences perturbatrices, le câble reliant le tiroir 19 pouces, le positionneur 
6DR59.. et les coffrets de distribution doit comprendre les paires de signaux (twisted pair) 
suivantes :
● Dérivation - / Dérivation + 
● Dérivation - / Dérivation + 
● GND / POS 
● V_REF / GND

Positionneurs avec électronique de base déportée
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① Système de conduite ⑤ Blindage
② 3 x 1 câble vers le système de conduite ⑥ Positionneur 6DR5910
③ Coffrets de distribution ⑦ Tiroir 19 pouces
④ Point de liaison   
Ground = terre   

Figure F-3 Concept de mise à la terre pour le tiroir 19 pouces en variante 4 à 20 mA

Remarques sur les points de raccordement :

Le blindage du câble sur le positionneur 6DR5910 n'est pas relié.

Le positionneur 6DR5910 est relié à Ground 2 de par sa construction mécanique, 
voir Installation et montage (Page 37). La mise à la terre du boîtier est décrite au cha‐
pitre Consignes de sécurité fondamentales (Page 77) .
Chaque coffret de distribution est mis à la terre. Les blindages de câble dans le coffret 
de distribution ne sont pas mis à la terre. Les blindages de câble sont reliés entre eux.
Les blindages de câble sur le tiroir 19 pouces sont reliés au coffret de distribution.
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Le tiroir 19 pouces est relié à Ground 1.

Les blindages de câble sur le système de conduite ne sont pas reliés à la terre.

F.2.2.2 Raccordement électrique du tiroir 19 pouces 4 à 20 mA

Conditions
Vous avez pris connaissance des chapitres Raccordement (Page 77) et Concept de mise à la 
terre pour le tiroir 19 pouces 4 à 20 mA (Page 328).
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Raccordement

① Connecteur mâle SUB-D à 15 points ⑧ Câble vers le système de conduite
② Câble vers le positionneur 6DR5910 ⑨ Source du signal
③ Positionneur 6DR59.. ⑩ Système de conduite
④ Bornes de raccordement du positionneur ⑪ Source d'alimentation
⑤ Câbles de signaux pour potentiomètre ⑫ Potentiel de terre
⑥ Câbles de signaux pour bloc de vannes ⑬ Électronique de base en tiroir 19 pouces 4 à 

20 mA
⑦ Connecteur femelle SUB-D à 9 points ⑭ Voie 1 sur 3

Figure F-4 Raccordement électrique de l'électronique de base

Procédure
Respectez les consignes de sécurité pour le raccordement du chapitre Consignes de sécurité 
fondamentales (Page 77).

1. Retirez le blindage du câble ② sur 5 mm.

2. Ouvrez le positionneur 6DR5910. Pour ce faire, desserrez les quatre vis de fixation du 
couvercle du boîtier.

3. Introduisez le câble préparé ② à travers l'entrée de câble du positionneur.
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4. Vissez l'entrée de câble.

5. Raccordez les conducteurs du câble ② aux bornes ④ ainsi qu'au connecteur mâle SUB-
D ⑦ conformément au tableau suivant :

Bornes ④ / 
⑤

Affectation Brochage con‐
necteur ①

 Bornes ④ / 
⑥

Affectation Brochage con‐
necteur ①

2
3
4
5

GND
Vref
Vcc
Vpos

7
6
-
5

 6
7
8
9
10

non affecté
dérivation +
dérivation -
alimentation 
+
alimentation 
-

-
2
1
15
14

6. Connectez le positionneur 6DR5910 ③ au tiroir 19 pouces ⑬ par le biais du connecteur 
SUB-D femelle ⑦. 

7. Raccordez les conducteurs du câble ⑧ à la source du signal ⑨ et à la source 
d'alimentation ⑪, ainsi qu'au connecteur SUB-D femelle ⑦ conformément au tableau 
suivant :

Brochage du connecteur femelle ⑦ pour ⑪ Brochage du connecteur femelle ⑦ pour ⑪
1
2
3
4
5

Source du signal +
Source du signal -
-
-
-

6
7
8
9

-
-
Source du signal +
Source du signal -

8. Connectez le tiroir 19 pouces ⑬ au système de conduite ⑩ par le biais du connecteur SUB-
D femelle ⑦.

F.2.3 Caractéristiques techniques du tiroir 19 pouces 4 à 20 mA
Vous trouverez les caractéristiques techniques du positionneur sous Caractéristiques 
techniques (Page 251). Les caractéristiques techniques du tiroir 19 pouces 4 à 20 mA sont 
indiquées ci-après.

Conditions de service  
Degré de protection  
● Face avant IP40 selon EN 60529

● Face arrière IP20 selon EN 60529
Position de montage Quelconque
Résistance aux vibrations  
● Oscillations harmoniques (sinus) selon 

DIN EN 60082-2-6/05.96
3,5 mm (0.14"), 5 ... 8,4 Hz, 4 cycles/axe
10 m/s² (33 ft/s²), 8,4 ... 500 Hz, 4 cycles/axe

● Vibrations sinusoïdales selon DIN EN 60068-2-6/04.96 KWU DD 7080.9/93
KTA 3503 de 11.86

● Chocs (semi-sinus) selon DIN EN 60068-2-27/02.2010 150 m/s² (492 ft/s²), 11 ms, 6 chocs/axe
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Caractéristiques de construction  
Poids Env. 1,8 kg
Matière du boîtier Tiroir 19 pouces 2HE, aluminium
Nombre de voies de l'électronique de base 3
Classe climatique Selon CEI/EN 60721-3
● Stockage -25°C à 80°C, 75% à 25°C, sans condensation

● Transport -25°C à 80°C, 75% à 25°C, sans condensation

● Fonctionnement 0°C à 50°C, 75% à 25°C, sans condensation

Caractéristiques électriques  
Raccordement électrique Connecteur mâle SUB-D à 9 points

Connecteur femelle SUB-D à 15 points
Entrée de courant IW  
● Plage nominale du signal 4 ... 20 mA

● Courant de maintien de l'alimentation auxiliaire ≥ 3,6 mA
montage 2 fils  
● Courant de maintien de l'alimentation auxiliaire ≥ 3,6 mA

● Tension de charge nécessaire UB (correspond à Ω pour 
20 mA)

6,4 V (= 320 Ω)

● Limite de destruction statique ± 40 mA

Vous trouverez les caractéristiques techniques de l'unité de régulation sous Régulateur 
(Page 254). 
Vous trouverez les caractéristiques techniques du module de signalisation en retour de 
position sous Module de signalisation en retour de position (Page 265).

Caractéristiques des câbles (exigences minimales)  
Longueur de câble ≤ 130 m
Capacité conducteur/conducteur ≤ 150 nF/km
Capacité conducteur/blindage ≤ 200 nF/km
Inductance ≤ 1 mH/km
Résistance de cuivre ≤ 100 Ω/km
Conductance ≤ 0,5 x 107 S/km
Température ambiante -30 ... 80 °C
Nombre de points  
● Câble vers le système de conduite (min/max) 4 ou 9

● Câble vers le positionneur 6DR5910 8 ou 15
Raccord  
● Câble vers le système de conduite (min/max) Connecteur femelle SUB-D à 9 points

● Câble vers le positionneur 6DR5910 Connecteur mâle SUB-D à 15 points
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F.2.4 Dessin coté du tiroir 19 pouces 4 à 20 mA

① Vue arrière ② Vue de côté
Figure F-5 Tiroir 19 pouces 4 à 20 mA, dimensions en mm

Les dimensions du positionneur sans électronique de base 6DR5910 correspondent aux 
dimensions du 6DR5..0. Vous trouverez ces dimensions au chapitre Positionneurs en boîtier 
non antidéflagrant (Page 271) .

F.2.5 Étendue de livraison de l'électronique de base déportée

Description N° d'article
Tiroir 19 pouces en variante 4 à 20 mA, aluminium, 3 voies, non Ex A5E00151560
SIPART PS2 sans électronique de base, simple effet, boîtier en polycarbonate, 
non Ex

6DR5910-...

Voir aussi
Pièces de rechange (Page 277)

F.3 Positionneur sans électronique de base 6DR5910
Cette composante est un positionneur sans électronique de base (6DR5910). Une mise en 
service est uniquement possible en liaison avec une composante électronique de base sous 
forme de tiroir 19 pouces. Le positionneur sans électronique de base existe dans la variante 
simple effet avec boîtier en polycarbonate.

La suite décrit le montage, le raccordement et la mise en service du positionneur sans 
électronique de base.
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Intégration/montage
Le montage de ce positionneur sans électronique de base correspond au montage du 
positionneur en boîtier non antidéflagrant. Procédez comme décrit au chapitre "Installation et 
montage (Page 37)". 

Raccordement
Raccordez le positionneur comme décrit au chapitre "Positionneur sans électronique de base 
6DR5910 (Page 335)". Tenez également compte des Consignes de sécurité fondamentales 
(Page 77) pour le raccordement.

Mise en service
Mettez le positionneur en service comme décrit au chapitre "Mise en service (Page 107)".

Vue de l'appareil - positionneur 6DR5910

① Sortie : pression de réglage Y1 ⑧ Bornes de la robinetterie
② Entrée : arrivée d'air PZ ⑨ Bornes du potentiomètre
③ Sortie : pression de réglage Y2 (pas pour 

6DR59..)
⑩ Bouchons

④ Etranglement Y1 ⑪ Presse-étoupe
⑤ Évacuation d'air avec amortisseur de bruit ⑫ Schéma de raccordement sur le cache du 

module
⑥ Commutateur de transmission par engrena‐

ges
⑬ Commutateur d'air de balayage

⑦ Molette de réglage de l'accouplement à fric‐
tion
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Abréviations G
G.1 Abréviations pour les positionneurs

Abréviation Forme longue Signification
A/D Convertisseur analogique numérique -
AC Alternating current Courant alternatif
AI Analog Input -
AMS Asset Management Solutions Logiciel de communication de Emerson Process comparable à 

SIMATIC PDM
AO Analog Output -
AUT Automatique Mode de fonctionnement
ATEX Atmosphère explosible Directive relative aux produits et à l'exploitation de la Commis‐

sion européenne pour la protection contre l'explosion.
CENELEC Comité Européen de Normalisation 

Electrotechnique
Organisation de normalisation chargée de la normalisation eu‐
ropéenne dans le domaine de l'électrotechnique.

CPU Central Processing Unit Unité centrale
CSA Canadian Standard Association Organisation de normalisation canadienne
DC Direct current Courant continu (CC)
DI Digital Input -
DIN Deutsche Industrie Norm - Norme in‐

dustrielle allemande
-

DO Digital Output -
DTM Device Type Manager -
EDD Electronic Device Description -
Ex Protection contre l'explosion -
CEM Compatibilité électromagnétique -
FDT Field Device Tool -
FF FOUNDATION Fieldbus Bus de terrain de Fieldbus Foundation
FM Factory Mutual Compagnie d'assurance/bureau de vérification des États-Unis
FW Firmware Logiciel propre à l'appareil
GSD Données de base de l'appareil -
HART® Highway Addressable Remote Trans‐

ducer
Système de communication pour l'installation de bus de terrain 
industriels.

IEC / CEI International Electrotechnical Com‐
mission

Organisation de normalisation internationale pour les normes 
relatives à l'électrotechnique et l'électronique.

IP International Protection
Ingress Protection

Degrés de protection internationaux (forme longue conforme à 
DIN)
Protection contre la pénétration (forme longue usuelle aux 
États-Unis)

ISO International Organization for Stan‐
dardization

 

LC Liquid Crystal Cristal liquide
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Abréviation Forme longue Signification
MAN Manuel Mode de fonctionnement
NAMUR Groupe de travail pour la normalisa‐

tion des techniques de mesure et de 
régulation dans l'industrie chimique

Association des utilisateurs de techniques de contrôle des pro‐
cessus industriels

µC Microcontrôleur Système informatique monopuce
NCS Non-Contacting Sensor Capteur pour la détection de position sans contact
NEMA National Electrical Manufacturers As‐

sociation
Institut américain de normalisation
Association nationale des fabricants d'équipements électriques

NPT National Pipe Thread Taper Filetage pour tubulures auto-étanches selon ANSI B.1.20.1
OPOS Interface® Open Positioner Interface Interface standard pour la liaison d'un positionneur et d'un ser‐

vomoteur pneumatique à translation ou à fraction de tour
PA Process Automation Automatisation de processus
PDM Process Device Manager Logiciel de communication Siemens / outil d'ingénierie
PROFIBUS Process Field Bus Bus de terrain
Flux RSS Flux Rich Site Summary Indique à intervalles réguliers les changements intervenus sur 

les sites Web auxquels on est abonné.
SIA Module d'alarme à détecteur à fente Module optionnel du positionneur
VDE Verband der Elektrotechnik, Elektro‐

nik und Informationstechnik e. V. - Fé‐
dération allemande d'électrotechni‐
que, d'électronique et d'informatique

Fédération professionnelle et industrielle

VDI Verein Deutscher Ingenieure e. V. - 
Association des ingénieurs allemands

Association scientifique technique

G.2 Abréviations pour la sécurité fonctionnelle

Abréviation Nom complet en anglais Signification
FIT Failure In Time Fréquence de panne 

Nombre de pannes en 109 heures
HFT Hardware Fault Tolerance Tolérance d'erreurs de matériel :

capacité d'une unité fonctionnelle à poursuivre une fonction re‐
quise en présence d'erreurs ou d'écarts.

MooN "M out of N" Voting Classification et description du système de sécurité en matière 
de redondance et de procédé de sélection utilisé.
Un système ou un composant de sécurité qui se compose de "N" 
canaux indépendants. Les canaux sont reliés les uns aux autres 
de manière à ce que "M" canaux suffisent pour que l'appareil 
exécute la fonction de sécurité.
Exemple :
 mesure de pression : architecture 1oo2. Un système de sécurité 
décide qu'une limite de pression spécifiée est franchie lorsqu'un 
des deux capteurs de pression atteint cette limite. Une architec‐
ture 1oo1 ne comporte qu'un seul capteur de pression.

MTBF Mean Time Between Failures Temps moyen de bon fonctionnement entre deux pannes
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Abréviation Nom complet en anglais Signification
MTTR Mean Time To Restoration Temps moyen entre l'apparition d'une panne dans un appareil ou 

le système et la reprise
PFD Probability of Dangerous Failure on 

Demand
Probabilité de pannes sources de danger d'une fonction de sé‐
curité en cas de sollicitation

PFDAVG Average Probability of Dangerous Fai‐
lure on Demand

Probabilité moyenne de pannes sources de danger d'une fonc‐
tion de sécurité en cas de sollicitation

SFF Safe Failure Fraction Pourcentage de pannes non dangereuses : 
pourcentage de pannes sans potentiel qui place le système de 
sécurité dans un état fonctionnel dangereux ou non admissible.

SIL Safety Integrity Level La norme internationale CEI 61508 définit quatre niveaux dis‐
crets d'intégrité de sécurité (SIL 1 à SIL 4). Chaque niveau cor‐
respond à une plage de probabilité de défaillance d'une fonction 
de sécurité. Plus le niveau d'intégrité de sécurité du système de 
sécurité est élevé, plus la probabilité qu'il n'exécute pas la fonc‐
tion de sécurité requise est faible.

SIS Safety Instrumented System Un système instrumenté de sécurité (SIS) exécute les fonctions 
de sécurité qui sont indispensables pour atteindre ou maintenir 
un état de sécurité dans une installation. Ce système comprend 
un capteur, une unité logique/système maître et un actionneur.
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Glossaire

Communication HART
Les appareils HART utilisent les câbles 4 à 20 mA pour l'échange de données et 
communiquent entre eux au moyen du protocole HART. Ce procédé permet un échange de 
données bidirectionnel même dans les zones explosibles. Lors de la communication HART, les 
données numériques sont modulées par un modem FSK en signaux analogiques de 4 à 20 mA. 
Cela permet de transférer des informations supplémentaires, telles que des données de 
mesure et/ou d'appareil, sans influer sur les signaux analogiques. Le modem FSK nécessaire 
est intégré dans l'appareil de terrain ou le HART Communicator. Pour un poste de conduite, le 
raccordement se fait de manière externe via l'interface série. La connexion entre l'appareil de 
terrain et le pupitre opérateur est réalisée par une liaison point à point, un pupitre opérateur 
HART étant relié à exactement un appareil de terrain HART. Un multiplexeur permet toutefois 
d'intégrer d'autres appareils.

Défaillance engendrant un danger
Défaillance susceptible de mettre le système instrumenté de sécurité dans un état dangereux 
ou dans l'incapacité de fonctionner au niveau de la sécurité.

Fonction de sécurité
Fonction définie exécutée par un système instrumenté de sécurité et visant à atteindre ou à 
maintenir un état de sécurité pour l'installation en tenant compte d'un évènement dangereux 
déterminé.

Exemple : surveillance du seuil de pression

HART
HART (Highway Addressable Remote Transducer) est un système de communication 
standardisé et très répandu servant à la mise en place de bus de terrain industriels. Le système 
de communication permet la communication numérique de plusieurs participants (appareils de 
terrain) par le biais d'un bus de données commun. HART utilise ici le standard 4/20 mA 
également très répandu pour la transmission des signaux de capteurs analogiques. Les câbles 
existants de l'ancien système peuvent être directement utilisés et les deux systèmes exploités 
en parallèle. HART spécifie plusieurs niveaux de protocole dans le modèle OSI. HART permet 
la transmission d'informations de processus et de diagnostic ainsi que de signaux de 
commande entre les appareils de terrain et le système maître de niveau supérieur. Des 
paramètres standardisés peuvent être utilisés pour l'exploitation de tous les appareils HART, 
tous fabricants confondus.
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HART-Communicator
Lors du paramétrage avec le HART-Communicator, la connexion s'effectue directement au 
niveau du câble à deux fils. Dans le cas d'un paramétrage avec un portable ou un PC fixe, un 
modem HART sert d'intermédiaire.

SIL
La norme internationale CEI 61508 définit quatre niveaux discrets d'intégrité de sécurité (SIL 
- Safety Integrity Level) de SIL 1 à SIL 4. Chaque niveau correspond à une plage de probabilité 
d'échec d'une fonction de sécurité. Plus le SIL du système de sécurité concerné est élevé, plus 
la probabilité que la fonction de sécurité requise fonctionne est élevée. Le SIL pouvant être 
atteint est déterminé par les caractéristiques de sécurité suivantes :

● Probabilité moyenne de défaillances d'une fonction de sécurité engendrant un danger en 
cas de sollicitation (PFDAVG)

● Tolérance de défaut de matériel (HFT)

● Part de défaillances non dangereuses (SFF)

Système instrumenté de sécurité
Un système instrumenté de sécurité (SIS) exécute les fonctions de sécurité qui sont 
indispensables pour atteindre ou maintenir un état de sécurité dans une installation. Ce 
système comprend un capteur, une unité logique/système maître et un actionneur.

Exemple : un transmetteur de pression, un détecteur de signal limite et une vanne de régulation 
constituent un système instrumenté de sécurité.

Glossaire
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Index

A
Accessoires, 276
Accouplement à friction, 23

Position, 28, 54
Réglage, 117

Actionneur, 135
Adaptateur, 281
Adaptateur de filetage

Caractéristiques techniques, 308
Air comprimé, 38
Amortisseur de bruit

Position, 28
Amplificateur, (Voir Booster)
arrivée d'air

Position, 28
Arrivée d'air PZ, 137
Assistance, 283
Assistance client, (Se référer à l'assistance technique)
Assistance technique, 283

Interlocuteur personnel, 283
Partenaires, 283

B
Barrette de raccordement, 118
Bloc de vannes

Commutateur d'air de balayage, 118
Position, 53, 57

Bloc manométrique, 24
Couple de serrage, 254

Bloc pneumatique, (Voir bloc de vannes)
Boîtier, 275
Booster, 311
Bornes de raccordement

Modules optionnels, 28
Bouchon

Position, 28

C
Câble plat

Figure, 53
Câble ruban

Graphique, 57
Cache du module

Position, 53, 57

Cache isolant, 53, 70
Capteur NCS

Raccordement au module de filtrage CEM, 295
Caractéristiques

de sécurité, 137
Caractéristiques de construction

Caractéristiques techniques, 253, 254
Carte mère, (Voir électronique de base)
Certificats, 19
Certificats d'essai, 19
Circuit imprimé, (Voir électronique de base)
Commutateur d'air de balayage, 118, 263

Position, 28
Commutateur de transmission par engrenages, 51

Position, 28, 53, 58
Compensation

Fuite pneumatique, 146
Console de montage

Dimensions, 49
Couple de serrage, 253, 308

Caractéristiques techniques, (Couple de serrage)

D
Débit, 263
Demande d'assistance, 283
Détecteur à fente, (Voir Module SIA)
Diagnostic, 205

au cours du fonctionnement, 227
Étendu, 170

Diagnostic en ligne, 227
Diagnostic étendu, 170

Paramètres, 145
Documentation, 283

Edition, 14

E
Écran

Position, 28
Electronique de base

Graphique, 29
Position, 28, 54, 58

Energie auxiliaire
Défaillance, 95

Engrenage
commutable, 23

Entraînement, 142
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Entraîneur, 46
Etendue de livraison, 15
Étiquette code QR, 284
Étranglement

Position, 28
Évacuation d'air, 263

Position, 28
Exécution de l'appareil

Caractéristiques techniques, 253

F
Fermeture étanche, 160
Fermeture rapide, 160
Fonction Angle mort, 158
Fonctionnement, 30

Gaz naturel, 109
Fourniture

Module de filtrage CEM, 281
Fuite

Pneumatique, 146

G
Garantie, 17
Gaz naturel

Fonctionnement, 109
Valeurs maximales pour la purge, 263

Givrage
Évacuation d'air, 40, 134

Guide de diagnostic, 231

H
HART

modem, 34
Historique, 14

I
Identification des erreurs, 231
iNCS

Montage encastré, 70
Initialisation

Annuler, 129
Automatique, 111
Interrompre, 126

Instructions de service, 283
Instructions et manuels, 283

K
Kit de montage

Servomoteur à translation, 41

L
Lecture des paramètres d'initialisation, 130
Législation et directives

Démontage, 19
Personnel, 19

Ligne d'assistance, (Se référer à la demande 
d'assistance)

M
Manomètre

Caractéristiques techniques, 254
Montage, 305

Manuel d'instructions, 283
Manuels, 283
Matériau

Caractéristiques techniques, 253
Mise au rebut, 249
Mise en service

Annuler, 129
Automatique, 120, 126
Interrompre, 120
Manuelle, 122, 128

Mode monovoie, 135
Modifications

incorrecte, 20
utilisation conforme, 20

Module AOM, 86
Module d'alarme

Montage, 62
Position, 53, 54, 57, 58
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Montage
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Paramètres A à P

Aperçu, 146
Personnel qualifié, 21
Plaque d'avertissement

Position, 53, 57
Plaque signalétique

Position, 54, 58
Poids

Caractéristiques techniques, 253
Position de sécurité, 95
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Figure, 93
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Module SIA, 86

Raccordements
Caractéristiques techniques, 254

Réf. abrégée, 26
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Réinitialisation, 120, 126
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Schéma fonctionnel

Fonctionnement, 32
Service, 283
Service & Support, 283

Internet, 283
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Double effet, 24
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Mise en service manuelle, 128
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Système de régulation, 23
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T
tamis
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Test de fuite
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Transmetteur, 135

V
Vanne de régulation

intégrée, 23
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Variables HART, 284
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Y
Y1, 137

Z
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