MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

burkert

FLUID CONTROL SYSTEMS

Type 8681

Téte de commande

Designs : 24V DC, 120V AC, AS-j,
DeviceNet, 10-Link, biiS/CANopen

Manuel d’'utilisation



MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

We reserve the right to make technical changes without notice.
Technische Anderungen vorbehalten.
Sous resérve de modification techniques.

© Burkert Werke GmbH, 2010 - 2022
Operating Instructions 2022-03/08_FR_00806140 / Original DE



Type 8681 e

burkert

FLUID CONTROL SYSTEMS

Téte de commande type 8681

SOMMAIRE
1. MANUEL D'UTILISATION .....coiittismrimrssassasmsssasiasssssnssasmsssnsasmssssssssmssssssssassasssssas susssssassasssssnnsssnsssansanas 10
1.1, Moyens de sSignaliSation .........cccccecrriiiiiiiiiie s s e e e s s s s s s s s s s s s e e s s e e e s e e s e e e nnnnnmnmsnssssnsnsn 10
1.2. Définitions des termes: « Appareil » et « BUS ».....eeeeeriiiiiiiiiicccccceerrrr s 10
2. UTILISATION CONFORME.......cccistrusmrrsnsmasmsssssassnssssssssasssssssssssassssnns sasssssnssnsssssssessassssnsssassasnsssnssasnensn 11
3.  CONSIGNES DE SECURITE FONDAMENTALES.........cscureuresesessessessesssessessessesssessessessesessasessessenses 12
4.  INFORMATIONS GENERALES.........ocureureureseaessessessesasessessessessssessessessessasessessessessasessessensenssssasessessenses 14
g 4.1, Adresse de CONTACT.......eiiiiciiiiriiriir s r s an e e nn e e s e nnn e 14
§ L € - T -1 o111 14
% 4.3. Informations et notices sur internet ..o ——————— 14
£
% 5. DESCRIPTION DU SYSTEME ........ccruricrurmseessssesessasesessasesssssssssssssasesssssssssssssssessssssassssssasesssssaseneas 15
g: L T 1 1153 T o T o=V T 15
% LT B 1=t ol g o [0 g 1o 1= =T = 1 L= PPN 15
§ 5.3. Fonctions / optioNS / Variantes........ccccceerirrriiiisicsisssssmeeesesrsssssssssssssmssssse s s s sesssssssssssssssssssssssssnns 16
% 5.3.1. Structure de la téte de COMMEANE .......c.eiiiiiii i e 16
é‘ 5.3.2. Schémas fluidiques type 8681 — EXEMPIES ....coeiiiriiiiiiiiiiie et 17
§ 5.3.3. NOombre d'@lECtIOVANNES .......cooiuiiiiiie et ne e e e snnee s 18
é 5.3.4. Interfaces pNeUMATIQUES ........euiiiiiiiiii et e e e e e e e e e 19
§ 5.3.5. Commande manuelle magnétique et MEcaniqQUEe.........ccccuuiiiiiiiiieii e 19
% 5.3.6. Capteur de déplaCemeEnt .........c.eiiiiiiiiiiiii e 20
§ 5.3.7. AULres CaraCteriStIQUES .......cooiiuiiiiiiiiiiie et e e 20
3
i 6. CARACTERISTIQUES TECHNIQUES ........ccoueereeeeeeecaeasasasssasasasssssesessesessasssasssasasssssssssssssssssasasasasans 21
% (57 I @0 T [1 10T g E=3'0 R=3q o] [o] 1 =11 o o 1P 21
L2 O] 0] ¢y 1L L= g o 1= 21
6.3. Indications sur I'étiquette d'identification .......cccoeeeecmiiiccecci e 22
6.4. Indications sur I'étiquette SUPPIEMENLAIrE ... e 23
6.5. Spécifications pour les appareils avec homologation UL...........cccccceimriiiencccccccsmneeeeneeeeeeeseans 24
6.6. Caractéristiques MECANIQUES.......cccccrmerrriirriieiisirrssssnrre e e e e e s ss s s s ssmssse s e e e s e e s sas s s s snnmnneneeneeeessnan 25
6.7. Caractéristiques pneuMAatiIQUES ......cccccrriiiiiiiiiiccccccneerrrr s s s smnmne e e e e e e e nnan 27




burkert Type 868

6.8. Caractéristiques du capteur de déplacement ........ i 28

6.9. Réglages usine du firMWAre .........ccccriiiiimirii s ann e 29

6.9.1. Plages de message de retour (capteur de déplacement)..........cccocciiiiiiiiiiiiiiiincen. 29

6.9.2. Demande de service/de maintenance (demande de maintenance) ............ccccceceeernnen. 30

6.9.3. Fonction de commande manuelle (Magnétique)..........oocueeeeriiiieei e 30

6.10. Réinitialiser I'appareil (DeVICe RESEL).....cuiiiiiiiiiiiiceiemrrrre s rmmeee e 31

7. 0 7 33

48 I O] 13 e T Lo o (=TT o 33

7.2. Montage de la téte de COMMANAE ........oiiiiiiiiiiiir e 33

7.2.1. Bride support / adaptatur ......ccoouoii oot e e 34

% 7.2.2. Montage d'aprés |'exemple d'une vanne a double SI€ge........cccevviuieeiiiiiiiieeei e 35

§ 7.2.3. Repositionnement de la téte de commande.............ccoceiviiiiiiiiiiincc 35

% 7.2.4. Montage des raccords pneumatiques et €leCtriqQUES .........occueeeiiiiiiiiii e 36

% 7.2.5. Produits auxiliaires reCOMMEaNAES...........coiciiriiieeiiee e 36
a

:’-; 8. OUVERTURE ET FERMETURE DU BOITIER .....ccoeiciisssssssssssessssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssasssas 37

g 8.1. CoNSIgNES dE SECUITE ......oceeiii i mn e s mn e s e e e e s s nnn e 37

g 8.2. Ouverture et fermeture du bOtIer ... ———— 37

% 8.2.1.  OUVErTUIre du DOTHIEN ... ..eeiiie et e s e e e e e enes 37

qﬁw:; 8.2.2. Fermeture du DOTHEN .......ooiiiiiee e e 38
3

L.'é 9. INSTALLATION PNEUMATIQUE ........ciiiomiimrssnsismsssnssssmsssnssssmssssssssmssssssssassnsssssms nssassmssssmsssassssmsssansasas 39

g 9.1.  CoNSIgNES A SECUITE ....coiceeiii i as s e mn e s s ann e 39

i 9.2. Raccordement pneumatique de la téte de commande........ccccccccivcmeriiiiin s 39

g 9.3. Fonction d'étranglement des électrovannes .........ccouceeririiircissincis s 40
3

i 10.  VARIANTE 24 V DC....ccuiiiiiriniainnissiasnssasssssms s sssassssssasas s smsssss s sas ams £ ms sas hem e £ R A b AR e R R ban b Rnn s amn e nnnnan 42

E 10.1. Possibilités de raccordement EleCtriqUe ........cccoceceerimiiiiiiic e 42

10.2. Caractéristiques EleCIriQUES.......cccormrimiiiiiiiiics e s s ssne e e e e e s e e s s e mmnnne e e e e e e e sennnan 42

g [0S TN T [-RP= T8 F= T o7 0] g Lo =Y o) o] o IS PSSR 44

10.4. CoNSIgNES A SECUNEE ...eeiiiiiiiciccceecrrrr s s s e e e e e e s s s s mnn e e e e e e e e e sesssn s s snmnnnneneennesnnnnan 45

10.5. Installation électrique / MiSE €N SEIVICE ....iviiccccceieeeerirre e e s ssmserr e s e s mnnne e e e e e e e ennan 45

10.5.1. Presse-€toUpe aVEC DOIMES VISSEES ......uuriiiieeieeieiecceeieeieeeeeeeeeeessssesnseeeeeeeaeeeeeesasnnnnnes 45

10.5.2. Raccord MURIPOIAINE. .. ...t e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e eeeeeeennnnnnnnnnnnn 48




Type 8681 e

burkert

FLUID CONTROL SYSTEMS

11, VARIANTE 120 V AC ..oeeooiiiiinrimsams s s sms s s s sms s ems s sms sams £ ms £ms £ e me s am e smn s me s emnsasmnsnmnsanmnnan 49

11.1. Possibilités de raccordement €leCtriqUe ... 49

11.2. Caractéristiques @leCtriQUES.......cccuiiiiceeer e sme e e e e s e e s mn e e e e mmn e e s 49

8 IR T o [P T F= T oo g o =T o) 4T o SR 50

8 I 00 £ e | o 1= SR o LI =TT U [ | = 51

11.5. Installation électrique / MiSEe €N SEIVICE ....ciiicccccicceecriire s mnen e e e 52

12.  VARIANTE D'INTERFACE AS......ccooiistrismssmsrsssssnssssssssassssassssssasss sasssasss sassanssssssssssassssssssassasasssnssnsnessn 55

BP0 T =54 o] [Tz 14 o T e [= T30 (=Y g 1= 55

12.2. Possibilités de raccordement électrique interface AS ... 56

g 12.3. Nombre de tétes de commande pouvant étre racCordées.........coomrmmrmrriiiicsscssssneeeeeeeneeennanns 56

% 12.4. Longueur maximale du CabIle BUS ..o 56

é‘ 12.5. Caractéristiques EleCIriQUES...... .. e e e e e s 57

% 8 2 A\ Lo T3P T F= T oo g o =T o) 4 o] o SRR 59

% 12.7. CONSIgNES A€ SECUILE ......ceiiiiiriiirrriie s s n e s s e an e s e ae e me e nn s s mnenaan 60

;:g’ 12.8. Installation électrique de I'interface AS ...... ..o e 61

g 12.9. Données de programmation.......cccccccceeereririiisissssssssneerereresssssssssssssssnsssseeesssesssssssssnnnnnsssseseesesssns 63

= 13.  VARIANTE DEVICENET .....ctiiiiissiisrasasiassssmssasssssassssssssas s sassssssasas ans sasss snss anssssssssssassssnsssassasnssnnssasnnnsn 64

é LIS T I =54 o] [T 14 o T e [= T30 (=Y g 1= 64

E 13.2. Possibilité de raccordement leCIriQUE .......ooveieiiiieiiici s e e e e e e e e e e e e e 64

g 13.3. Spécification DEVICENET ......cccccc et e e s mnmn e e e e e e e e nnnan 64
x 18.3.1. Longueur totale de cable et longueur maximale de cable selon la spécification

= DEVICEINET ... et e e e s e e e e e e e e e e nnneeeean 65

g 13.3.2. Longueur des lignes de branchement (Drop LiNES) .....cc.coocuieeiiiiiiiene e 65

g 13.4. Caractéristiques EleCIriQUES..... ... e e e e e e e e an 66

E 13.5. Position de sécurité en cas de panne du bus ... 66

13.6. Aide 12 CONCEPLION ..coivieeeeiiecccree i s cce e s s e e e s s ssne e s s s sme e e s s s s smne e e e s mn e e e s s s smnn e e e s s enmna e e e s nnnanesn 67

13.7. CONSIgNES A SECUINTE .......eeeieiiiceeeeieccire e s smre s e s s sne e e s s sme e e s s s s smme e e e s s mn e e e s s s smne e e e s s snmnneessnsnnnenasn 68

13.8. Installation électrique DeVICENEL ... s 68

13.9. Topologie du réseau d'un systeme DevVviCeNEt ... 70

13.10.Configuration de I'adresse DeviceNet / de la vitesse de transmission..........ccccceeeeerrrerrnrnnnne. 70

13.10.1. Parametres pour I'adresse DeVICENEL ..........ccoccciiiiiiiieiee e e 71

13.10.2. Réglage de la vitesse de tranSmISSION .......c.eeeiiiiiiiiiee e 72 S




burkert Type 868

13.11.Configuration des valeurs de ProCESS ........iiirrrrrirrssmrrrirsssnses s isssms e sms e s mns s s ssmna s 72

13.11.1. Ensembles d'entrées statiques........cccuuieriiiiiiiice e 72

13.11.2. Ensemble de sorties StatiQUeS.........ocviieiiiiiiiiie e 73

G P2 Zo)q i [017=11To] g Te [N =T o] o= U= | PSSR 73

18.12.1. Configuration de la position de sécurité des électrovannes en cas d'erreur de bus..73

13.12.2. Exemple de configuration .........cceeeeeeeeeeiieiiccseieieee e e e e e e e e esseeeee e e e e e e e e e e e nnnneeneees 74

13.13.Affichage des LED d'état en cas d'erreur de bUS........ccueeieiiiiiicccccsssmscerree s ssmssee e eee s 75

13.13.1. Etat de la LED d'état d'appareil « MOAUIE » ..........c.eueueeeeeeeeeeeeeeeeeeeee e s eeeeenanen. 75

13.13.2. Etat de la LED d'état du bus « NEtWOIK »......c.cvvecueuevceceeeeeseceeieeeie e sesae e, 76

14, VARIANTE JO-LINK....ciiiiiierisnsissmrssmsrsssnsasssssssssssssssssss s ssss s sass sasss sss s smsssssssassasnsssns sasnnnsnsmnsnnnsnnens 77

g 14.1. Principe du réSeau/iNterfaCes .......ccciiiiiiiiiiiiiieeeeiceee e rsssssssss s s s s s e e e e s e s e eeeeeeesnsnnsmnmnnnnnnnsssssnnnnn 77

% 14.2. Quickstart pour |a premiere MiSe €N SEIVICE ....cccccevemrrrrrrreririssssssssssmnnrrreresrssssssssssssmmsnessesssesss 78

é 14.3. Caractéristiques techniques/speécifiCcation ... cccciriiiiiiii e 78

z: 14.4. Maitres 10-Link / communication / configuration.........cccceeeriiniimnnime e 79

%, 14.5. Caractéristiques électriques de la téte de commande (I0-Link) ......cccceeriimiiiiiiiiiiiiccenneneeenn. 79

;:g’ 14.5.1. Possibilités de raccordement électrique / interfaces.........ccuveviiiiiieii i 79

g 14.5.2. Caractéristiques électriques de la téte de commande .........ccoeeeiviiiieieieiee e 80

% 14.5.3. AIdE @18 CONCEPLION ....eiiiiiiiiie ettt e e e e e e nee e e e e nnes 82

g 14.5.4. Installation électrique — 10-LINK ........uiiiiiiieiiie e e e e e 84

é 14.5.5. Affectation du raccordement (port de type A OU B)..uveeeveeeeiieeciceeeeeee e 85

2 14.6. Logiciels/mises @ joUur du fiIrMWAIE .........cueeiiiiiicicicesssneereeee e s sssssssssssssseseesseessssssssssssnssssssssssesses 86

g I G 0 T 1 Yo [ 1Y 86

@ 14.6.2. Mises & Jour du firMWAIE ........ccccuiiiiieieecee e e e e e e e e e e e e e e e e nnnreaneees 86

g 14.7. Position de sécurité en cas de panne du DUS ......cccccceerimiimmiiiicsccsssssseer e e ss s ssmsseesssseseseas 86
<

é 15.  VARIANTE BUS / CANOPEN.........cccotreeurrsrssnsnsasesssssssssessssssssssssassssssssssssssssssssssasasassssssssnssssssssssssasasans 87

é B = I =Y 4T o o PSSR 87

15.2. PriNCIPE AU MES@AU ....eueeeiiieiiiiiiiiieiccemecnrre e e s e s s sssss s s ssmsmes s e e e s e s sas s s s s mmmmneeeeeeessassasssnsnnnmssnenenesnn 87

15.3. Quickstart pour |a premiere misSe €N SEIVICE .....cccceummmrrrreiierieseesesssmnnee e e e s e s mmnne e e e e e ee s 89

B IR ST o Y=Y 1 {Ter=YuToT g I8 o THEST/ @7 AN\ Lo o =T o TS 90

15.4.1. Caractéristiques GENEIalES ........ocuuiiii it 90

15.4.2. Longueur de céble totale et longueurs de branchement des cébles de bus ................. 90

15.5. Possibilités de raccordement éleCtriqUE .....coove i 91

6 15.6. Caractéristiques électriques de la téte de commande (bGS/CANOPEN).......ccecceececmmmrrrereeennns 91




Type 8681 Lot

burkert

FLUID CONTROL SYSTEMS

15.7. Position de sécurité en cas de panne du DUS ........ccccccmrirriiiiiiiicccsssmeeer e 92
B ESTRS T\ To T=T= T =1 o 0 g To =Y o [0 o IO 93
15.9. Installation — consignes de SECUNTE.........cccuircirriiinirrse e 94
15.10.PASSEIEIl@ ...coiceeeeiiiierei s 94
15.11.Installation de la Passerelle .......... e 95
15.12.Installation électrique — bUS/CANOPEN .......cccccerirrerreerrreree e e e e e sme e s s smne e e smne s 95
15.12.1. Module électronique DUS/CANODPEN .....ccciiuiiiiiiiiiiiee et e e e 96
15.12.2. Configuration des bornes de CONNEXION.......c.ccuiiiiieirriieeeiiee e 96
15.12.3. Détails des interrupteurs DIP pour le codage des COUleurs ........cccouvmmrieiiiiieeeeennne. 96
15.13.Topologie du réseau d'un systéme bUS/CANOPEN ....ccceviccecerrircrsrer e e e s essmre e mne e e s smee s 97
15.14.Configuration de I'ID de nceud/de la vitesse de transmisSion.......cccccceceerrececcrerssecsceeesssseeenns 97
15.14.1. Paramétrage de la vitesse de transSmiSSION ........ccccceeeeriieriiieieniie e 98
15.14.2. Paramétrage de I'adresse bUS/CANopen (ID de nceud) ......ccccuemeeeieieieiiiiiineieeeee, 99
15.14.3. Réglages usine de la téte de commande concernant la configuration de la
0= EST Y= = 101
15.14.4. Gestion centrale des configurations (client de configuration)...........cccccoeeiiiiiineene 102
15.15.Modification de I'adresse IP de la passerelle ... 102
15.15.1. Modification de I'adresse IP de la passerelle avec le serveur web .............cccueeeeee. 103

15.15.2. Modification de I'adresse IP de la passerelle avec le « Blirkert Communicator »....105

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

15.15.3. Modification de I'adresse IP de la passerelle avec Logix Designer............cccceeeuneee. 106
15.15.4. Modification de I'adresse IP de la passerelle avec RS LiNX ......cccoovieereiiiieeeeeennnee. 109
15.16.Enregistrement d'une passerelle via LOgiX DeSIgNer .......ccccoiiirrrmrerinnsssrs s sssssss s ssnnes 110
15.17.Installation d'une passerelle via LOGiX DESIGNEr .......ccceviiviiriiiiisine s 111
15.18.Configuration du réseau de téte de commande.........c.ccceimrriiirinnnsn s ———— 113
15.18.1. Fonction « Hide » (masquer) via le logiciel « Logix Designer » .........ccccceviiveeeeennnen. 113
15.18.2. Fonction « Hide » (masquer) via le « Blrkert Communicator » .........ccccceeeeccinneeneenn. 114
15.19.Description des données E/S (CYCHQUES) ..ouuiiiiiiiimriere e cemmmme e ssmme e 116
15.20.Acces aux parametres (I8CtUre/ECIItUI).....uucrirrieccereerescseee e s e smre e s s sme e s s ssne e e e smn e e s nnnes 117
15.20.1. Parametres — lecture via LogiX DeSIGNEr .......ccooiiiiiiiiiiiiiee e 117
15.20.2. Parametres — écriture via LOgiX DESIGNET .....ccccoiiiiiiiiiiiiieie e 119
15.20.3. Acceés aux parametres via le Blrkert Communicator ...........occcevviiriiiene e, 119
15.20.4. Acceés a d'autres parametres (Cycliques/acyCliQUES)........cceccuurrrrrrereeeeeeeeeecccenneeeeeen 120
15.21.Indication des LED d'état en cas d'erreur du buS.......cccccemvcmmmicieimniennsre e 121
15.22.Mises A JOUr du fIfMWAIE ........coiiiiiiiii i smn s s amn e s e annns 122




burkert Type 8681

16. ACCESSOIRES POUR APPAREILS BUS........cccoeerereccerrarasasssesssesesesesssssssssasasasssssssssssssssasssasasans 123

17. EXEMPLES DE CABLAGE (BUS/CANOPEN).......cccccoereueurarmrarnsmseseseseseesssssssssssasasssssssssssssssasssasasans 125

18. RACCORDEMENT D'UN DETECTEUR DE PROXIMITE EXTERNE .......ccececeeurmrecarmseesasnsesssnsenens 128

19.  VARIANTES SPECIALES .......ccerureeueuseceasaseessssesessssassssssssssssssasessssssasssessassssssssassssssassssssssasessssasenees 130

19.1. Téte de commande pour servomoteurs a double effet.......cccccccccvccriini e, 130

19.1.7. PartiCUIAITES ...t e e e 130

19.1.2. SChéMa fIUIdIGQUE .. .eeeeieiieiieee e e e e e e e e e e e e e e nnes 130

19.1.3. Commande d'un servomoteur a double effet...........occeeiiiiiiiiiii e 130

19.2. Téte de commande (AS-i) avec 2 détecteurs de proximité externes.......ccccecceevvevmmeerrenennnnnn. 131

N 19.2.1. PAtICUIAITES ...ttt 131

% 19.2.2. Installation électrique et données de programmation ...........ccccueiiiiiieneien e 131

g 20. CAPTEUR DE DEPLACEMENT .......ccoccuerarasasnsesesesesesese e s s ssasssasasssssssssssssssssssssasasasassssssssssssssssssseas 132

% 20.1. Réglage du capteur de déplacement (procédure de Teach / I'apprentissage)......cccccceeeeenn. 133

% 20.2. Touches Teach / FONCtions TEACH .......ccciiriiiiririininir s e 134

% 20.2.1. Fonctions Teach et reset TeaCh ......cooeeiiii i 134

% 20.2.2. Fonctions Teach automatique (AUtOLUNE) .......eeeieiiiiiiieeeeiee e 135

;g, 20.2.3. Déroulement de fonction Teach automatique (Autotune) ........cccceeeeeeiiiiiiiiiiiiiiiiieee, 136
x

% 21. INDICATION PAR LED/AFFECTATIONS DES COULEURS..........ccccccommismrinrsmsssnsssmsssssssmssssnnssnssas 139

E 21.1. Vue d'ensemble des modes d'indication.........cccvirvvsmriiiiissnsinsssr s 139

§ 21.1.1. Mode LED spécifique a I'appareil « 8681 Classic MOdE »........cccuereeeirieeeeiiiiieee e, 141

E b2 I 2 |V oY LN N LN 1Y 1 SRS 143

S 27.1.3. MO VANNE ...ttt e e e e e e e e e e e e e e e e e e ennr e e e e e annes 144

g 27.1.4. MOOE VANNE + EITEUIS......ueeiiei et iee e ettt e et e e e et e s e et e e e e e e e e e ansne e e e e anneeeeeeannes 145

§ 21.1.5. Mode vanne + erreurs + avertiSSemMeENtS .......cccuvuiiirieiiiiii e 146

E 21.1.6. Mode d'indication « COUIBUI fIXE » .....cciiuiiiiiiie e 147

21.2. Séquence de clignotement/signalisation des erreurs..........cccoucceeeerircrseerrsscsssee e 148

21.2.1. Messages de retour de position en mode de commande en boucle fermée/normal... 148

21.2.2. Messages de retour en cas d'erreurs/d'avertissements........cccccveeeeeeeeeeeeeceeccccenneeeeeen 149

21.2.3. Fonction de 10CaliSAtION .......eiviieeieiei e 152

21.3. Priorit€s de SIgNal .......ceeeiiiiiiiiiiicccccsecrrer e ssnr e s e s s n s e e e e e e a e nmnnnn e e nerneaean 153

21.3.1. En cas de chevauchement de plusieurs états pour une vanne .........c.ccccceeeeeuvvnneneenn. 153

s 21.3.2. En cas de chevauchement de messages de retour de position.......cccccceevieeeiiiiineneeen. 153




Type 8681 e

burkert

FLUID CONTROL SYSTEMS

22. MODE SERVICE / COMMANDE MANUELLE .......ccoiiiiimmriissmmessisssmssssssssssssssssssmssssssssnmsssssssmsnnnes 156

22.1. Commande manuelle MAagNEIQUE ........cccocrrrererriirrrrier e sn e esn e s ne s sane s 156

22.2. Commande manuelle MECANIQUE........ccccrerrirresrreriessaneesssssneeesssssnneessssssneessssssnsesssesssnsesssnssnnes 157

23.  MAINTENANCE, DEPANNAGE ........ccocteeueniasassssssssssssssssssessssssasassssssssssssssssssssssssasssassssssnsnsssssnsssassens 158

23.1. CONSIgNES A& SECUNLE .......eeeereeireceeeeeerssnrr e s ssssne e e s ssssmre e e s s ssme e e s ssssmneesssssmeeeessssnneeesessnneessnssnnes 158

23.2. POSItIONS € SECUILE ....ceiiceeeeieeccee e e e s s sssnr e e s s smr e e s s s sme e e s s s s e e e s s me e e s e e smne e e eensnmnnessnsnnnes 159

23.3. MaiNteNANCE / SEIVICE c..coieeeeieeeeeeeeresmre e e ssssne e s e ssssme e e s s me e e e es s mn e e s eessmn e e eensmneeeeensnmneeesnsnnes 160

P2 T S\ =Y 1 0 )= Lo 1= 160

P2 5 TR = 0 1 = P 160
N

§ 24. REMPLACEMENT DE COMPOSANTS ET D'ASSEMBLAGES..........cccomeriememrrsssmeersssssmessessssmssses 162
o

; 24.1. CONSIGNES A SECUINTE .....ccueiir i s e ne s s smn e s e amn e e s e annns 162

é 24.2. Remplacement du module EleCtrONIQUE.......cccceirrirccrreeirecsere e s e sssre e s esssne e s e smne e e s smn e e s eenannes 163
5

= 24.3. Remplacement deS VANNES ..........ciiiiiiieieicaeccesmme e e e s s s s s mmmme s e e e s e e s s e s e mmmmnne e e e e e eesaas 164
()
el

:"; 24.4. Remplacement du capteur de déplacement ..........ccccveiiececrinieccseee s 165
(o))
o

° 25. MISE HORS-SERVICE........cccsiiiimmtiiiismmssissssnnssissssnsssssssssss s sasssmsss s sasssmssssasssnsnssnssssmnnssnsssnnnnnsnssannnnnns 168
(2]

% 25.1. CONSIgNES 0 SECUINLE .......eeeeeeeiieceeeeeresnrr e s ssssne e e s ssssmre e e s sssme e e s sssmne e s esssmeeessnsmneeesensnnnnessnsannes 168

?f 25.2. Démontage de la téte de commande type 8681 .......cceeviiiiiiiiciccissmmrerrer e 168
g

e 26. EMBALLAGE ET TRANSPORT ....cotiiissmsrrmsssmnssrssssnnssnssssnsssmasssnsssnmssssnssssssssnssssssssnssssasssnnnnnssssannnnnss 169
5

B 27 STOCKAGE werrreerreesereseseeseesessee e85 169
i

S 28.  ELIMINATION ....cctuiucceresessssssssssssesesesssssssassssesesessssssssssssssesensssnsssssssssssssenssssssssssssssensnsnssssssasssssssnsnsnnns 169
2
S
3
Pz
<
=




burkert Type 8681

FLUID CONTROL SYSTEMS Manuel dIUt|||Sat|On

1. MANUEL D'UTILISATION

Le manuel d'utilisation décrit le cycle de vie complet de I'appareil. Conservez ce manuel de sorte qu'il soit
accessible a tout utilisateur et a disposition de tout nouveau propriétaire.

A AVERTISSEMENT !

Le manuel d'utilisation contient des informations importantes sur la sécurité !
» Lire attentivement ce manuel.
» Respecter en particulier les consignes de sécurité, |'utilisation conforme et les conditions de service.

> Les personnes exécutant des travaux sur |'appareil doivent lire et comprendre le présent manuel
d'utilisation.

1.1. Moyens de signalisation

A DANGER !

Met en garde contre un danger imminent !

» Le non-respect entraine la mort ou de graves blessures !

A AVERTISSEMENT !

Met en garde contre une situation potentiellement dangereuse !

» Risque de blessures graves, voire d'accident mortel en cas de non-respect.

A ATTENTION !

Met en garde contre un risque potentiel !

> Le non-respect peut entrainer des blessures moyennes ou légeéres.

REMARQUE!
Met en garde contre des dommages matériels !

» | 'appareil ou l'installation peut étre endommagé(e) en cas de non-respect.

Désigne des informations complémentaires importantes, des conseils et des recommandations.
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» |dentifie une instruction que vous devez respecter pour éviter un danger.

—> Identifie une opération que vous devez effectuer.

1.2. Définitions des termes: « Appareil » et « buS »
Le terme « appareil » utilisé dans le présent manuel s'applique en général a la téte de commande type 8681
dans ses différentes variantes.

Le terme « blS » (bus systéeme Blirkert) utilisé dans le présent manuel désigne le bus de communication
10 développé par Birkert, basé sur le protocole CANopen.
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2. UTILISATION CONFORME

La téte de commande est concue pour étre utilisée comme unité de commande des vannes de
process pneumatiques et/ou pour la détection de leurs états de commutation.

» L 'appareil doit étre utilisé uniquement de maniére conforme ! L'utilisation non conforme de I'appareil
peut présenter des dangers pour les personnes, les installations proches et I'environnement.

» Lors de l'utilisation, il convient de respecter les données et conditions d'utilisation et d'exploitation
admissibles spécifiées dans le manuel d'utilisation et dans les documents contractuels. Celles-ci sont
décrites au chapitre « 6. Caractéristi techni ».

» Etant donné la multitude de cas d'utilisation, il convient de vérifier et si nécessaire tester avant montage
si la téte de commande convient pour le cas d'utilisation concret :
Si vous avez des questions, veuillez contacter votre centre de services Birkert.

» Utiliser uniqguement I'appareil en association avec les appareils et composants étrangers recommandés
et homologués par Biirkert.

» Ne pas utiliser de tension continue pulsatoire (tension alternative redressée sans lissage) comme ten-
sion de service.

» Toute modification et transformation sur la téte de commande sont interdites pour des raisons de
sécurité.

» Les conditions pour |'utilisation sire et parfaite sont un transport, un stockage et une installation dans
les regles ainsi qu'une commande et une maintenance parfaites.

» Utilisez pour le raccordement de la téte de commande des cablages qui n'entrainent aucune charge
meécanique non admissible.

» Utiliser I'appareil uniguement en association avec les appareils d'autres fabricants recommandés ou
homologués par Biirkert et, en atmosphere explosible, utiliser uniquement des appareils homologués
pour cette zone. Ces appareils sont identifiés par une étiquette d'identification Ex séparée. Pour |'utilisa-
tion, respecter les indications figurant sur I'étiquette d'identification Ex séparée et le manuel supplémen-
taire relatif aux atmospheres explosibles (a télécharger sur le site web de Birkert — voir « 4.3. Informa-
tions et notices sur internet »).

» Les appareils sans étiquette d'identification Ex séparée ne doivent pas étre utilisés en zone explosible.
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FLUID CONTROL SYSTEMS Consignes de sécurité fondamentales

3. CONSIGNES DE SECURITE FONDAMENTALES

Ces consignes de sécurité ne tiennent pas compte des événements et accidents intervenant lors du
montage, du fonctionnement et de la maintenance. L'exploitant est responsable du respect des prescrip-
tions locales de sécurité et de celles se rapportant au personnel.

A DANGER !

Risque d'explosion en atmosphére explosible (seulement en cas de dysfonctionnement, car
zone 2) !

» L 'ouverture du capot ou du boitier sous atmosphere explosible n'est autorisée qu'a I'état hors tension !
» Poser éventuellement un plombage pour éviter une ouverture sans outils du boitier !

» | 'actionnement des interrupteurs DIP sur la carte électronique, I'utilisation de I'interface de service et
des touches Teach sont interdits sous atmosphére explosible !

» Les couches de poussiére sur le boitier ne doivent pas dépasser 5 mm ! Des peluches et des poussieres
conductibles et non conductibles sont autorisées. L'intérieur du boitier ne doit pas étre encrassé !

» Utiliser un chiffon humide ou antistatique lors du nettoyage de la téte de commande en atmosphére
explosible pour éviter les charges électrostatiques !

» Utiliser uniquement des cables et des presse-étoupes autorisés pour |'utilisation concernée et monter
les cables et presse-étoupes conformément au manuel d'utilisation respectif !

» Obturer tous les bouchons filetés/embouts de fermeture non utilisés avec des bouchons filetés homolo-
gueés Ex !

A AVERTISSEMENT !

Risque de blessures dii a la présence de haute pression dans l'installation / sur I'appareil !

» Avant de desserrer les conduites et les vannes, couper la pression et purger les conduites.

Danger di a la tension électrique !

» Avant toute intervention dans le systeme (a I'exception de la procédure de Teach (I'apprentissage) en
atmosphére non explosible), couper la tension et protéger d'une remise en marche !

» Respecter les réglementations en vigueur pour les appareils électriques en matiére de prévention des
accidents et de sécurité !

Situations dangereuses d'ordre général !
Pour prévenir toute blessure, tenir compte de ce qui suit :

» Utiliser I'appareil uniquement en parfait état et dans le respect du présent manuel d'utilisation.
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» Respecter les regles générales de la technique.

» Installer I'appareil conformément a la réglementation en vigueur dans le pays respectif.

» Seul du personnel qualifié doit effectuer des travaux d'installation et de maintenance.

» Exécuter les travaux d'installation et de maintenance uniquement avec I'outillage approprié.
» Ne pas entreprendre de modifications internes ou externes sur |'appareil !

» Protéger |'appareil ou l'installation d'une mise en marche involontaire.

» Apres interruption du process, garantir une remise en marche contrélée. Respecter I'ordre : établir
d'abord I'alimentation électrique ou pneumatique puis alimenter le fluide.
12
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REMARQUE !

Eléments/assemblages sujets aux risques électrostatiques !

L'appareil contient des éléments électroniques sensibles aux décharges électrostatiques (ESD). Ces élé-
ments sont affectés par le contact avec des personnes ou des objets ayant une charge électrostatique.
Dans le pire des cas, ces éléments sont immédiatement détruits ou tombent en panne aprés la mise en
service.

» Respectez les exigences selon EN 61340-5-1 pour minimiser ou éviter la possibilité d'un dommage
causé par une soudaine décharge électrostatique !

» Veillez également a ne pas toucher d'éléments électroniques lorsqu'ils sont sous tension d'alimentation !

REMARQUE !

Risque de dommages matériels !

» Evitez de raccorder des piéces de raccordement rigides susceptibles de générer des couples pouvant
endommager la téte de commande, notamment en présence de leviers longs.

> Ne pas alimenter les raccords de fluide du systeme en fluides et en médias agressifs ou inflammables !

» Ne pas soumettre le boitier a des contraintes mécaniques (par ex. en déposant des objets sur le boitier
ou en |'utilisant comme marche).

» Ne pas apporter de modifications a I'extérieur des boitiers des appareils. Ne laquez pas les pieces du
boitier ni les vis.

» Nettoyer la téte de commande fermée de maniere sécurisée uniquement avec des produits de nettoyage
compatibles avec le matériau et la rincer minutieusement a I'eau claire.

13
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4. INFORMATIONS GENERALES

4.1. Adresse de contact

Biirkert Fluid Control Systems
Sales Center
Christian-Burkert-StraBe 13-17
D-74653 Ingelfingen

Tél. : +49 7940 10 91 111
Fax : +49 7940 10 91 448
E-mail : info@burkert.com

Page d'accueil : www.burkert.com ou www.burkert.fr

4.2. Garantie

La condition pour bénéficier de la garantie lIégale est I'utilisation conforme de la téte de commande dans le
respect des conditions d'utilisation spécifiées.

4.3. Informations et notices sur internet

Les manuels d'utilisation, fiches techniques, manuels des logiciels et supplémentaires
relatifs a la téte de commande type 8681 et a ses différentes variantes sont disponibles sur internent :

Logiciel : Il est également possible de télécharger les logiciels adaptés aux variantes correspondantes.
Les fichiers EDS pour DeviceNet ainsi que pour buS/CANopen et le fichier IODD pour IO-Link sont enre-
gistrés dans le répertoire ZIP « Initiation Files ». Les logiciels spécifiques aux clients ne sont accessibles
qu'en se connectant au compte client (par ex. données pour la passerelle ME43 préconfigurée).

— Consulter le site web : www.burkert.fr

— Entrer dans le champ de recherche le numéro de type ou bien le numéro d'identification ou d'article de
|'appareil respectif.

— Sous "Téléchargements" ou "Téléchargements" / "Logiciel", télécharger les fichiers souhaités, par ex :
Type 8681 | Software manual | PC-Service Program for Control head Type 8681 (EN+FR)
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Des documents complémentaires pour la configuration des variantes « 10-Link » et « biS/CANopen »
sont également disponibles sur le site web, soit en passant par le type 8681 soit par le numéro de type
respectif, par ex. :

* Type 8920 | Manuel du logiciel | Birkert Communicator
e Type ME43 | Manuel d'utilisation | Passerelle de bus de terrain buS vers Ethernet industriel

e Type ME43 | Manuel du logiciel | Gestion centrale des configurations

14
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5. DESCRIPTION DU SYSTEME

51. Utilisation prévue

La téte de commande type 8681 est congue pour étre utilisée comme unité de commande de vannes de
process pneumatiques et/ou pour la détection de leurs états de commutation.

5.2. Description générale
La téte de commande type 8681 sert a commander des vannes de process a actionnement pneumatique.
A cet effet, elle peut comprendre jusqu'a trois électrovannes.

La téte de commande est dotée d'un systeme de mesure de déplacement sans contact fonctionnant avec
3 signaux de retour discrets réglables permettant de détecter les positions de commutation des vannes de
process et de les transmettre a un automate supérieur (fonctions Teach).

La téte de commande et la vanne de process sont reliées entre elles par un adaptateur. Il s'agit ainsi
d'un systeme compact, intégré et décentralisé, composé de message de retour, d'unité de commande et
de fonction de vanne. Il en résulte par rapport aux solutions centralisées d'ilot de vannes les avantages
suivants :

e moindres codts d'installation
® mise en service aisée
e flexibilité spécifique a I'application plus élevée

e temps de commutation plus courts et consommation d'air moindre grace aux trajets plus courts entre les
vannes pilotes et les vannes de process. Les électrovannes dans la téte de commande, 3 au maximum,
servent de vannes pilotes.

Différentes variantes de raccordement ou de communication pneumatiques et électriques sont disponibles,
décrites en détail ci-apres.

15
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5.3. Fonctions / options / variantes

5.3.1. Structure de la téte de commande

Capteur de déplacement
avec LED (LED d'état de
I'appareil/Top-LED)

Electrovanne 2 *)

Module électronique
(face arriere)
avec bornes

de raccordement,
interface de service et
touches Teach

(au dos)

Electrovanne 1 *)

Commande manuelle

Electrovanne 3 *)
mécanique (levier rouge)

,,,; 'ﬁ- -
W'\(;L Vis-pointeau(x) pour P et R
Presse_ | i - (2 par électrovanne)
etoupes H

(au dos)

Rainure de fixation (3x)

Raccord de pression
d'alimentation (1/P)

Bec de plombage
(sur la partie infé-
rieure du boitier)

Electrovanne 1 (2/A1)
Electrovanne 2 (2/A2)

Electrovanne 3 (2/A3)

\ J
\

Raccords de travail

2 vis de fixation (2/A1...3)

(vis a embase M5). Raccord d'évacuation d'air (3/R)
Pas de fonction d'étan- (Silencieux dans le raccord
chéité, d'évacuation d'air (3/R) non
mais sécurisation contre le représenté.)

retrait de la bride support

Fig. 1: Structure de la téte de commande type 8681 (avec 3 électrovannes)
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*) En absence d'électrovanne, le raccord doit étre obstrué de maniére étanche avec un recouvrement de
protection.
Les variantes de téte de commande sans électrovannes (c.-a-d. « indicateur de position ») n'ont pas de
raccords pneumatiques sur le boitier, voir aux chapitres « 5.3.3. Nombre d'électrovannes » et « Fig. 5 ».

16
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5.3.2. Schémas fluidiques type 8681 - exemples

Les schémas fluidiques ci-aprés montrent la circuiterie pneumatique interne des électrovannes de la téte de
commande avec la vanne de process a commander.

Variante avec 3 électrovannes - par ex. pour les vannes a siége double :

avec possibilité d'étranglement de chaque électrovanne (type 6524 ; cf. « Fig. 6 »)

3/R
électrovannes

2/A3

Pé H
R

RS

= [

2/A2
H vanne
% 'f 2/A2 de
1 process
—o—%—r :
R
2/ A1

2/A1

7~

H
3
R

)

1/P

Fig. 2: Schéma fluidique (variante : 3 électrovannes type 6524)
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Variante avec 2 électrovannes - par ex. pour les servomoteurs a double effet :

- avec possibilité d'étranglement de chaque électrovanne (type 6524 ; cf. « Fig. 6 » a la page 27)
pour la position de sécurité : électrovanne 1 comme vanne NF, électrovanne 2 comme vanne NO
- cf. également chapitre « 19. Variant

l_% 2/ A2
3/R (NO) [
;é | | 21a2

1 L Vanne de process
b;_ R
up/
2/ A1 ouvrir
(NC)
P % 2/A1 r ar
. down /
(? fermer
1/P o —
R
Fig. 3: Schéma fluidique (variante pour servomoteurs a double effet : 2 électrovannes, NF (NC)* + NO**)

5.3.3. Nombre d'électrovannes

Selon le nombre d'électrovannes dans la téte de commande, celle-ci est en mesure de commander diffé-
rentes vannes de process (servomoteurs a simple effet et a double effet ainsi que vannes a siege double et
a plusieurs positions) ou de faire office de simple indicateur de position sans électrovannes :

e Nombre
1
Lo e e e d'électrovannes
Indicateur de position 0
Téte de commande pour servomoteurs a simple effet 1 (NC¥)
Téte de commande pour servomoteurs a double effet "
2 (2 x NC*)
(les deux chambres se purgent sans courant)
Téte de commande pour vannes a double effet avec aération intégrée des deux 3 (3 x NC*)

sieges de vanne
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Téte de commande pour servomoteurs a double effet (avec position de sécurité) | 2 (1 x NC* +
(détails, voir au chapitre « 19. Variantes spéciales » a la page 130) 1 x NO™)

*

NC = vanne 3/2 voies ; fermée en position de repos, sortie A déchargée (NC = Normally Closed)
NO = vanne 3/2 voies ; ouverte en position de repos, sortie A alimentée en pression (NO = Normally
18 Open)

*%k
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5.3.4. Interfaces pneumatiques

e Raccords d'arrivée et d'évacuation d'air (1/P, 3/R): G 1/4
Raccords de travail (2/A1 ... A3) : G 1/8

e Clapets antiretour intégrés dans le canal d'évacuation d'air des électrovannes

e Commande du raccord 2/A1 (électrovanne V1 ; généralement course principale de la vanne de process)
via la commande manuelle magnétique accessible de I'extérieur a I'aide de I'outil de commande manuelle.
(Sur la variante pour servomoteurs a double effet, les deux électrovannes sont commandées simultanément
par |'outil de commande manuelle)

e Silencieux spécial a haute capacité de débit déja monté sur le raccord 3/R.

e | 'intérieur du boitier est protégé d'une surpression trop élevée, due par exemple a des fuites, a I'aide
d'une vanne de surpression dotée d'une sortie dans le raccord d'évacuation d'air commun 3/R.

5.3.5. Commande manuelle magnétique et mécanique

La téte de commande met a disposition les fonctions suivantes :

e Commande manuelle magnétique pour I'électrovanne V1 (via I'outil de commande manuelle magnétique) :
facilement accessible de I'extérieur, a base de champs magnétiques codés, commute I'électrovanne V1
(raccord 2/A1) ainsi que

® une commande manuelle mécanique :
sur chaque électrovanne équipée, accessible seulement lorsque le capot est ouvert (voir « Fig. 6 »)

La commande manuelle magnétique (pour 2/A1 ou V1) présente les avantages
suivants :

e pas d'ouverture nécessaire de la téte de commande
e outil d'actionnement simple pour ouvrir/fermer I'électrovanne V1 (course principale) — utile pour les
travaux de service et de maintenance sur la vanne de process (V2 et V3 sont désactivées en méme temps

a cet effet ; sur la variante pour servomoteurs a double effet, les deux électrovannes sont commandées
simultanément a I'aide de I'outil de commande manuelle !)

e affichage LED pour I'état « commande manuelle (magnétique) activée » = mode service

(voir aux chapitres « 21. Indication par LED/affectation leurs » et « 22, Mode service / commande
manuelle » )

La commande manuelle magnétique est utilisable uniquement en état de marche AUTOMA-
TIQUE ; en état de marche MANUEL, V1 ne peut pas étre commutée a I'aide de I'outil de com-
mande manuelle magnétique.

Description détaillée de la commande manuelle - voir au chapitre « 22. Mode service / commande
manuelle ».
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5.3.6. Capteur de déplacement

Les positions de commutation des vannes de process sont transmises a |'automate au moyen de signaux
de retour du capteur de déplacement sans contact.

Une simple adaptation au piston (tige de vanne) de la vanne de process permet d'établir la connexion avec
la téte de commande. .Les détails sont décrits aux chapitres « 6.8. Caractéristiques du capteur de dépla-
cement » a la page 28 et « 20. Capteur de déplacement » a la page 132.

5.3.7. Autres caractéristiques

¢ Indicateur de position/indicateur de I'état central optique pour représenter les positions de commu-
tation de la vanne de process :
Les positions et informations d'état sont en général indiquées par 3 couleurs de signalisation de la LED
d'état de I'appareil (LED supérieure / Top-LED) ; sur les variantes biS/CANopen et 10-Link, des couleurs
et modes d'indication supplémentaires (par ex. selon NAMUR) sont disponibles.
L'affectation des couleurs de signalisation et |'explication des séquences de clignotement indiquant
I'état ou la nature de I'erreur sont décrites en détail au chapitre « 21. Indication par LED/affectations des
couleurs »

e Adaptation simple de la téte de commande (du capteur de déplacement) a la tige de la vanne de
process

e Ajustage simple du capteur de déplacement grace a 3 touches Teach sur le module électronique — soit
par réglage manuel (fonctions Teach manuel) soit par réglage automatique (fonctions Teach automatique

(Autotune) — voir « 20.2 » a la page 134)

¢ Possibilité d'étranglement des vannes pilotes (électrovannes) pour le réglage individuel des vitesses
d'entrée et de sortie des vannes de process et pour le réglage individuel du débit des raccords de travalil

(voir « Fig. 6 » a la page 27)

e Commande plus efficace sur le plan énergétique des électrovannes grace a la réduction du courant
d'arrét en service continu

e Différentes possibilités de raccordement électrique et de communication (24 V DC, 120 V AC, interface
AS, DeviceNet, I0-Link, biS/CANopen — voir le chapitre respectif)

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022
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6. CARACTERISTIQUES TECHNIQUES

6.1. Conditions d'exploitation

A DANGER !

Risque d'explosion en atmosphére explosible (seulement en cas de dysfonctionnement, car
zone 2) !

» En atmosphere explosible, utiliser uniquement des appareils homologués pour cette zone.
Ces appareils sont identifiés par une étiquette d'identification Ex séparée. Pour |'utilisation, respecter
les indications figurant sur I'étiquette d'identification Ex séparée et le manuel supplémentaire relatif aux
atmosphéres explosibles.

» Observer les consignes relatives a I'exploitation de I'appareil en atmosphére explosible sous « 3. Consi-

n rité fondamentales » !

A AVERTISSEMENT !

Risque de blessures en cas de surchauffe de la téte de commande.

Un dépassement de la plage de température autorisée peut entrainer des dangers pour les personnes,
I'appareil et I'environnement.

» Ne pas exposer |'appareil a des contraintes mécaniques et thermiques dépassant les limites stipulées
dans le manuel d'utilisation.

Température ambiante :  Variante standard : -10 ... 455 °C
en atmospheére explosible (Zone 2) : +5 ... +55 °C

Degré de protection : Variante standard :
IP65/IP67 selon EN 60529
(uniguement avec cables et/ou connecteurs et prises branché(e)s
correctement, avec capot fermé correctement et adaptation effectuée dans
les regles sur la vanne de process)

IP69K suivant CEI 40050-9

(Etanchéité du boitier avec conduite d'évacuation d'air raccordée au lieu
du silencieux et presse-étoupe idéalement obstrué, confirmés par test
standard IP69K)

Variante pour l'utilisation en atmosphére explosible (Zone 2) :
IP64 suivant EN 60529 et exigences EN 60079-0 : 2009
(uniguement si les cables, connecteurs et prises sont correctement
raccordés, le capot correctement fermé et I'adaptation a la vanne de
process correctement effectuée)

6.2. Conformité / normes

La téte de commande respecte les directives UE conformément a la déclaration de conformité UE.

Les normes utilisées attestant de la conformité aux directives UE, figurent dans |'attestation de type et/ou la
déclaration de conformité UE. Ces derniéres peuvent étre obtenues aupres de Birkert.
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6.3. Indications sur I'étiquette d'identification

Les informations figurant sur I'étiquette d'identification indiquent les caractéristiques techniques et certifi-
cations s'appliquant a la téte de commande respective. Les symboles figurant sur I'étiquette d'identification
(exemple) signifient :

22

Plaque signalétique
: 4 N
L!gne 1 aled 8681
t!gne § hm O ASHi MV3
et || | Q£ p2s-sba
\¢ S Tamb -10..+55°C C €
C
Ligne 5 p & @ SIN1240
. u ©
Ligne 6 s = ¥ 00196433 W12AA
B O = LR {00 EEATT AT
3 N I J
N
8
®
E Ligne 1 Type d'appareil
g Ligne 2 Variante d'appareil :
= Type de communication (24 V DC, 120 V AC, AS-i, DevNet, 10-Link, biS/CANopen) ;
8 (tension d'alimentation le cas échéant) ;
g nombre d'électrovannes ("MV"):
° MVO = aucune MV (électrovanne) ;
— MV1 =1 MV, a simple effet ;
2 MV2 = 2 MV, pas a double effet ;
% MV3 =3 MV ;
E MVD = 2 MV, a double effet)
@ Ligne 3 Plage de pression admissible
g Ligne 4 Plage de température ambiante autorisée (Tamb)
w (autres indications spécifiques a I'appareil possibles le cas échéant)
é Ligne 5 | Numéro de série S/N
2 Ligne 6 Numeéro ID / date de création (codée)
i Ligne 7 Code-barres (avec ID et numéro de série)
N D'autres symboles et informations figurant sur I'étiquette d'identification identifient des
g certifications spéciales ou des informations pertinentes pour ce appareil
§
g Autres symboles possibles sur I'étiquette d'identification :
C € Appareil conforme aux normes européennes selon la déclaration de conformité UE
@ Homologation selon les directives ATEX
Homologation FM pour appareils antidéflagrants
cUS Homologation UL pour Etats-Unis et Canada
LISTED
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Détails concernant les directives :

Directive ATEX 2014/34/UE

poussiere catégorie ATEX 11 3D Ex tc llIC T135°C Dc X

Mode de protection a I'allumage :
gaz catégorie ATEX I13G Ex ec lIC T4 Ge X

FM - Factory Mutual

NI/1/2/ABCD/T5 ; +5°C < Ta < 55°C IP64
(les cables et presse-étoupes ne font pas partie de I'homologation FM et ne
sont donc pas fournis en usine.)

APPROVED

¢ UL us - Underwriters Laboratories (Canada et Etats-Unis)

utilisation en espace intérieur (indoor use),
alimentation de tension avec bloc d'alimentation Class-2

UL 61010-1 AND CSA C22.2 NO. 61010-1 5 @ "
Limitations : Domaine d'utilisation : 0 a +55°C, LISTED

6.4. Indications sur I'étiquette supplémentaire

Des étiquettes supplémentaires indiquent des agréments supplémentaires et des conditions d'exploitation

particuliéres.

Etiquette d'avertissement pour I'utilisation de I'appareil en zone Ex

Ligne 1 I1 3 G Ex ec lIC T4 Gc X Tamb +55°C @

Ligne 2 113 D Ex tc IIIC T135°C Dc X

Ligne 3 WARNING — POTENTIAL ELECTROSTATIC CHARGING
Ligne 4 HAZARD — SEE INSTRUCTIONS

Ligne 1 Informations conformément a la directive ATEX (gaz) / température ambiante

Ligne 2 Information conformément a la directive ATEX ( poussiére) / informations sur le degré de

protection

Ligne 3 | WARNING - POTENTIAL ELECTROSTATIC CHARGING

Ligne 4 HAZARD - SEE INSTRUCTIONS

(Avertissement - charge électrostatique potentielle / mise en danger - voir instruction)

Etiquette supplémentaire pour les appareils avec approbation UL

Etiquette UL avec numéro de dossier UL c @ us
- . o LISTED
Note sur |'utilisation de |'unité d'alimentation élec- NEC Class 2 only E238179

trique selon la classe 2 de la CNE
supply voltage: 24V

b

Tension d'alimentation autorisée (par ex. 24 V DC)

Les valeurs admissibles pour la tension et la consommation maximale d'électricité pour les appareils avec

homologation UL sont indiquées au chapitre suivant.
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6.5. Spécifications pour les appareils avec homologation

UL
Version Gamme de tension Consommation d'électricité
24V DC 12-28V 300 mA
AS-Interface 21-316V 200 mA
DeviceNet 11-25V 200 mA
biuS/CANopen 11-25V 200 mA
IO-Link 18-30V 200 mA

Tableau 1 :  Valeurs admissibles pour la tension et la consommation d'électricité max.

Le degré de protection :

Le degré de protection des appareils (voir chapitre « 8.1. Conditions d'exploitation ») avec homologation UL

est évalué pour IP65.

IP67 et IP69K n'ont pas été évalués par UL.
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6.6. Caractéristiques mécaniques
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M16x1.5 (2x)

Protection du capot
par plomb (max @2)

7.4

G1/4 (2x)
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G1/8 (3x)

Fig. 4: Plan coté (pour les variantes avec 1 a 3 électrovannes)
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Protection du capot
par plomb (max @2)

il
K
63,8

Fermé

Fig. 5: Plan coté (pour variantes sans électrovannes = indicateur de position)

Poids : env. 0,8 kg

Matériau du boitier : extérieur : PA, PC, PPO, VA
intérieur :  ABS, PA, PMMA
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Matériau d'étanchéité : extérieur : CR, EPDM
intérieur : EPDM, FKM, NBR
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6.7. Caractéristiques pneumatiques

Fluide de commande : Air, gaz neutres
Classes de qualité selon DIN ISO 8573-1
(filtre 5 ym recommandé)

Teneur en poussiére — Classe de qualité 7:  Taille des particules max. 40 ym,
Densité des particules max. 10 mg/m?

Teneur en eau — Classe de qualité 3 : Point de rosée max. -20 °C ou min. 10 °C en dessous de la
température de service la plus basse
Teneur en huile — Classe de qualité X : max. 25 mg/m?
Plage de température
de I'air comprimé : -10 ... +50 °C
Plage de pression : 2,5 ... 8 bars
Débit d'air électrovanne : Q,,= 110 I,/min (pour aération et purge d'air, arrivée d'air)
(110 I /min - état a la livraison
200 I /min - débit maximal typique)

(valeur Q, suivant la définition en cas de chute de pression
de 7 a 6 bars absolu a +20 °C)

Raccords : Raccords d'arrivée et d'évacuation d'air (1/P, 3/R) : G 1/4
Raccords de travail (2/A1 ...3) : G1/8

Réglage de I'amenée et de I'évacuation d'air sur I'électrovanne a l'aide de
vis-pointeaux

L'amenée et I'évacuation d'air peuvent étre réglées séparément pour chaque électrovanne a I'aide de vis-
pointeaux, ce qui permet d'influer sur les vitesses d'entrée et de sortie de la vanne de process.

Pour plus de détails, voir au chapitre « 9.3. Fonction d'étranglement Slectrovannes » a | 40.

Levier manuel rouge
de la commande
manuelle mécanique :

Vis-pointeau
évacuation d'air R
Position du levier

. . manuel :
Vis-pointeau R .
; : agauche: 0
alimentation en R o
. a droite : 1
air P
Fig. 6: Vis-pointeaux et commande manuelle mécanique des électrovannes
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6.8. Caractéristiques du capteur de déplacement

Plage de course (plage de mesure) : 0..80 mm
Résolution : < 0,1 mm
Erreur totale : + 0,5 mm - avec utilisation d'une cible selon le plan cété et d'une tige

de piston (& 22 mm),
(erreur concerne la reproductibilité d'une position déja apprise)

Matériau de la cible : ferromagnétique (acier inoxydable 1.4021)
Matériau de la tige de piston : non ferromagnétique (Observations - voir ci-dessous (*) )

La représentation de « Fig. 7 » montre les rapports de cotes entre la téte de commande et le piston avec sa

cible.
N @ Veiller a la position finale supérieure
& de la cible (H 156,5 mm), afin de ne pas
[s2] ~
S affecter la téte de commande !
%
< Cible (1.4021) i
= (en position finale
g supérieure) o
g Tige de piston (*) i 3
2 (en position finale
- supérieure) 1
? : H
o
9 [Ts)
2 8
x 1 "
E] Cible (1.4021) : |
& (en position finale inférieure) X
L'g N Tige de _pis,tpn (*) |
B (en position finale inférieure)
> 3
E n
S (course maximale : 80 mm)
g
S
3
pz4
<
=

Fig. 7: Représentation en coupe de la téte de commande et du piston avec sa cible (en position finale supérieure et
inférieure)

(*) Les matériaux de fixation de la cible et de la tige de piston, ainsi que de la tige de piston elle-méme ne
doivent pas étre dans un matériau présentant une trés bonne conductivité électrique (par exemple du
cuivre, de I'aluminium) ni dans un matériau ferromagnétique.

L'acier inoxydable sans propriétés ferromagnétiques est idéal (le cas échéant, a contrbler apres trai-
tement).

Les détails concernant I'installation de la téte de commande sur la vanne de process sont décrits au

o8 chapitre « 7.2. Montage de la téte de commande ».
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6.9. Réglages usine du firmware

La téte de commande est livrée avec les réglages usine du firmware suivants.

Des modifications des réglages usine pour les variantes classiques du type 8681 (24 V DC, interface AS,
DeviceNet, 120 V AC) sont possibles a I'aide d'un programme de service sur PC (voir le manuel du logiciel :
« Software manual Type 8681 | PC service program »).

A cet effet, la téte de commande est reliée au PC via I'entrée maintenance située sur le module électronique
- voir « Fig. 9 ». Pour cela, le capot en plastique doit étre retiré (voir chapitre « 8 »).

L'utilisation de I'interface de service doit s'effectuer uniquement en atmosphere non explosible, étant
donné que le capot en plastique doit étre retiré (voir au chapitre « 8. Ouverture et fermeture du boitier »).

Des modifications des réglages usine pour les variantes DeviceNet, biiS/CANopen et I0-Link sont en
regle générale possibles via |'interface de communication spécifique au bus, pour biS/CANopen et 10-Link
également a I'aide du Blrkert Communicator (type 8920).

6.9.1. Plages de message de retour (capteur de déplacement)

Une plage de message de retour est la plage a l'intérieur de laquelle une position de vanne (par ex. S1) fait
I'objet d'un message de retour.

Signal de Plage de message de retour en haut/ Plage de message de retour en bas/
position de positive négative
vanne/de Réglage usine Plage de réglage Réglage usine Plage de réglage
position [mm] [mm] [mm] [mm]
S1 + 3,00 +10,00 ... + 0,50 - 3,00 -0,50 ... - 10,00
S2 + 3,00 +10,00 ... + 0,50 - 3,00 - 0,50 ... - 10,00
S3 + 1,00 +10,00 ... + 0,50 - 1,00 -0,50...- 10,00
Plage de message Il convient de s'assurer que les
Course  de retour S1 points appris avec leurs plages
[mm] [mm] de message de retour, se situent
1_ dans la plage de mesure.
80 1
yL g — T 41000
63 —f— -reeneeenns —— +3.00
60.5
(Référenc’e_: Cible 5951
bord supérieur 87 o - 300
de la cible) ‘ \
[ E— -+ -10.00
Fig. 8: Représentation schématique (non a I'échelle) des plages de message de retour d'apres I'exemple de la

position de vanne S1

Des chevauchements de S1 / S2 / S3 sont possibles (voir chapitre « 21.3. Priorités de signal »).
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6.9.2. Demande de service/de maintenance (demande de

maintenance)

Réglage usine pour lafonction « demande de service / de maintenance » :nonactivée.

Lorsque la demande de service/de maintenance est activée, celle-ci est affichée avec une séquence de clignotement
spécifique — voir au chapitre « 21.2. Séquence de clignotement/signalisation des erreurs », sur la variante buS/
CANopen, voir a ce sujet « Instruction supplémentaire pour le type 8681 biS/CANopen ».

La demande de service/de maintenance sert au respect de l'intervalle de maintenance prédéfini, devant
s'effectuer soit aprés un nombre configurable de manceuvres soit a la fin d'un délai défini.

Le réglage de l'intervalle de service/de maintenance (nombre de jours ou de manceuvres) ainsi que I'acti-
vation/la désactivation de la fonction « Message de service/de maintenance » s'effectuent — selon la
variante — a |'aide du programme de service sur PC ou a I'aide du Birkert Communicator.

Soit la liaison avec le PC est établie via I'entrée maintenance — voir « Fig. 9 » — soit la communication
s'effectue a I'aide du Blrkert Communicator (uniquement pour les variantes bliS/CANopen et 10-Link).
Les détails concernant I'élément de menu « Service » sont décrits dans le manuel du logiciel : « Software
manual Type 8681 | PC service program » ou peuvent étre consultés via le Blrkert Communicator.

Un message de retour indiquant qu'une visite de service/de maintenance est nécessaire (demande de
service/de maintenance) s'effectue lorsque la demande de service/de maintenance est activée suivant les
états de compteur suivants :

Etats de compteur (intervalle de service)

Réglage usine

Plage de réglage

Plage de réglage (uni-
quement 10-Link)

Compteur de manceuvres V1 10 000 (1...255) x 1000 1... 4294967295
Compteur de manceuvres V2 50 000 (1...255)x 1000 1 ... 4294967295
Compteur de manceuvres V3 50 000 (1...255) x 1000 1 ... 4294967295
Durée de fonctionnement 365 jours 1...65535 jours

Les compteurs réinitialisables d'heures de fonctionnement et de manceuvres sont réinitialisés a « 0 » en cas
de Device Reset.
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sl 0O I Interface de service 902990
% ®) % sur divers modules élec- ___ o
EUW T A Enw . 2 troniques : ‘V}z lolke)
wv [[@ o 8 g ="| <— vers le programme de "7 000
o || @ EIEIEII? Power Faukt s o | HBAH service sur PC (p. ex. ﬂ P
stounll 6 e w 2 rs 1231 24V DC et AS-i), L l@ ;3
$20 % ' V2 GND ||@ . VZ !E @ V2 !E
m[O]vs e Asi+ (@ - e
S40UT|| @D INI E asl- ||l@ “‘Iﬁl E vers le Burkert Commu- T1 vie
Y1 |(|@ || DAV Power Valve | Q[ nicator (biS) ol v+
Y2 Q| @ ﬂ AsI @lls (I0-Link) —— @||||s4N
Y3 (@] @ Ext. E E @l @)||[leno
Fig. 9: Emplacement des entrées maintenance sur les différents modules électroniques
6.9.3. Fonction de commande manuelle (magnétique)

Réglage usine pour la fonction de commande manuelle magnétique : actif.

Pour plus details, voir également chapitre « 22.1. Commande manuelle magnétique ».

La désactivation est possible a I'aide du programme de service sur PC (pour la variante 10-Link et buS/

0 CANopen a I'aide du Birkert Communicator). Les détails sont décrits dans le manuel du logiciel : « Software
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manual Type 8681 | PC service program » dans |'élément de menu « SYSTEME / Mise en service (Gén.) » (dans
le cas du Birkert Communicator, il convient de rechercher I'objet correspondant a cet effet).

Soit la liaison avec le PC est établie via I'entrée maintenance — voir « Fig. 9 » (soit la liaison est établie avec
le Burkert Communicator via une clé bUS pour les variantes 10-Link et buS/CANopen).

6.10. Reéinitialiser I'appareil (Device Reset)

Une réinitialisation limitée de I'appareil sur les réglages usine (Device Reset) peut étre effectuée a I'aide du

e programme de service sur PC (voir le manuel du logiciel : « Software manual Type 8681 | PC service
program ») pour les variantes classiques ou

¢ 3 |'aide du Burkert Communicator (uniquement pour les variantes biuS/CANopen et |0-Link) ou

e directement sur la téte de commande.

Procédure (directement sur la téte de commande) :

— Actionner simultanément T1 + T2 + T3 (pendant env. 2,5 s) — cela permet d'accéder au mode de fonc-
tionnement « Device Reset » — la séquence de clignotement correspondante dépend de la variante de la
téte de commande.

(Si aucune réinitialisation de I'appareil n'est déclenchée 10 s aprés le passage en mode de fonction-
nement « Device Reset », ce mode de fonctionnement est quitté automatiquement.)

—> Actionner encore une fois simultanément T1 + T2 + T3 (pendant env. 2,5 s) — cela permet de déclencher la
réinitialisation a proprement parler de I'appareil. Une séquence de clignotement qui dépend de la variante de
la téte de commande indique la réinitialisation effectuée — voir chapitre « 21.2. Séquence de clignotement/
signalisation des erreurs » a la page 148.

Device Reset réinitialise les valeurs suivantes sur les réglages usine :

¢ Positions apprises S1...S3 toutes les positions « non apprises »
¢ Plages de messages de retour de $1...S3 (voir au chapitre « 6.9.1 » a la page 29)

e Compteurs de manceuvres réinitialisables V1...V3 (voir au chapitre « 6.9.2 » a la page 30)

e Durée de fonctionnement réinitialisable (voir au chapitre « 6.9.2 » a la page 30)
e Intervalle de service de manceuvres V1...V3 (voir au chapitre « 6.9.2 » a la page 30)
¢ Intervalle de service durée de fonctionnement (voir au chapitre « 6.9.2 » a la page 30)

e Demande de service/de maintenance
(signalisation des intervalles de maintenance écoulés) inactive (voir au chapitre « 6.9.2 » a la page 30)

¢ Fonction de commande manuelle active (voir au chapitre « 6.9.3 » a la page 30)
e Détecteur de proximité externe S4 dans = NO (voir au chapitre « 21.1 » a la page 139)
e Message de retour détecteur de proximité
externe S4 en tant que S1 non actif (voir manuel d'utilisation « Programme
PC-Service »)
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e Client de configuration (uniquement buS/CANopen)  Activation automatique ou Actif (voir « 15.14.4 »)

e Option d'indication de service (uniquement 10-Link,
biS/CANopen) Service Indication Display Option : Activé (cf. descr.
du logiciel)

Entre autres, Device Reset ne réinitialise pas les valeurs suivantes :

e Toutes les valeurs configurées avec I'équipement (c'est-a-dire réglées avec les interrupteurs DIP)
e Compteur de manceuvres Total V1...V3

e Durée de fonctionnement totale

e Adresse AS-i (voir au chapitre « 12.9 » a la page 63)
e Profil AS-i
¢ DeviceNet Input-Assembly (voir au chapitre « 13.11.1 » a la page 72)
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7. MONTAGE

7.1. Consignes de sécurite

A DANGER !

Risque d'explosion en atmosphére explosible (seulement en cas de dysfonctionnement, car
zone 2) !

» | 'ouverture du capot ou du boitier sous atmospheére explosible n'est autorisée qu'a I'état hors tension !
» En cas d'utilisation en atmosphére explosible (Zone 2), I'installation des appareils doit s'effectuer dans
une position de montage protégée conformément a CEI/EN 60079-0.

A AVERTISSEMENT !

Risque de blessures dii a un choc électrique !

» Avant toute intervention dans le systeme (a I'exception de la procédure de Teach (I'apprentissage) en
atmosphére non explosible), couper la tension et protéger d'une remise en marche !

> Respecter les réglementations en vigueur pour les appareils électriques en matiére de prévention des
accidents et de sécurité !

Risque de blessures dii a la présence de haute pression dans l'installation !

» Avant de desserrer les conduites et les vannes, couper la pression et purger les conduites.

Risque de blessures dii a un montage non conforme !

» Le montage doit étre effectué uniquement par un personnel qualifié et habilité disposant de I'outillage
approprié !

Risque de blessures dii a la mise en marche involontaire de l'installation et au redémarrage non controlé !

» Sécuriser l'installation contre un actionnent involontaire, garantir aprés le montage un redémarrage controlé.

REMARQUE!
Risque de dommages matériels en cas d'installation non conforme !

Le non-respect peut endommager I'appareil ou l'installation.
» Ne pas surcharger la téte de commande de maniéere non conforme.

> Ne pas utiliser la téte comme levier et ne pas utiliser la téte de commande comme marchepied.
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» Lorsque vous étanchez la bride de I'extérieur vers l'intérieur, tenez compte des produits de nettoyage et
assurez-vous que la chambre d'actionneur de la vanne de process est étanche par rapport a la téte de
commande.

7.2. Montage de la téte de commande
La position de montage de la téte de commande est indifférente, de préférence avec le capot dirigé vers le
haut.

Monter la téte de commande de fagon a éviter la formation de couches de poussiére d'une épaisseur
> 5 mm ou garantir un nettoyage régulier. 33




burkert Type 8681

FLUID CONTROL SYSTEMS MOﬂtage

7.2.1. Bride support / adaptateur

Pour monter la téte de commande type 8681 sur une vanne de process (tige), vous avez besoin comme
adaptateur d'une bride support spécifique a la vanne de process.

La bride support doit étre adaptée a la construction de la vanne de process et constitue le raccordement
mécanique entre la vanne de process et la téte de commande. La fixation axiale s'effectue par le biais de deux
vis de fixation

(vis a embase M5), lesquelles pénétrent dans la rainure médiane de la bride support (sécurité contre I'ex-
traction).

La téte de commande permet un alignement radial de 360°.

La bride support et la tige de piston non ferromagnétique avec une cible ferromagnétique, servant
a détecter la position de la vanne de process (position), doivent respecter les prescriptions relatives
au matériau et au respect des dimensions - voir au chapitre « 6.8. Caractéristiques du teur

déplacement ».

Téte de
commande 1T

D
Cible en 1.4021 : L
Im

Tige de piston (*)

(max. @ 30)
) ] Vis de
Joints toriques fixation (2 x M5)
Bride
Vanne de process support

Fig. 10:  Schéma de principe de I'adaptation téte de commande - vanne de process

(*) Les matériaux de fixation de la cible et de la tige de piston, ainsi que de la tige de piston elle-méme ne
doivent pas étre dans un matériau présentant une trés bonne conductivité électrique (par exemple du
cuivre, de I'aluminium) ni dans un matériau ferromagnétique. L'acier inoxydable sans propriétés ferroma-
gnétiques est idéal (le cas échéant, a contrOler apres traitement).
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¢ Pour un fonctionnement conforme du capteur de déplacement, la différence d'axe de I'adaptateur
doit étre inférieure a £ 0,1 mm par rapport a la tige a I'état monté !

e Utilisez uniquement des adaptations Burkert.

e Avant de procéder au montage de la téte de commande sur la bride support, il convient d'humi-
difier Iégérement les joints toriques avec une graisse silicone.

e En zone EXx, un plombage du capot est nécessaire de fagcon a empécher une ouverture sans outil

du boitier !
En ce qui concerne les rapports des cotes, voir également le chapitre « 6.8. Caractéristiques du capteur de
déplacement ».
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7.2.2. Montage d'apres I'exemple d'une vanne a double siege

Procédure a suivre :

— Monter la tige de piston avec la cible sur la tige de la vanne de process. Respecter les cotes de
référence !

— Fixer la bride support sur la vanne de process - voir « Fig. 10 ».
Veiller au centrage et aux conditions d'étanchéité !

— Veérifier la fixation des deux anneaux d'étanchéité (dans la rainure la plus haute et la rainure la plus
basse).

— Monter la téte de commande sur la bride support (orientable en continu a 360°).

—> Sécuriser la téte de commande contre le retrait de la bride support avec les deux vis de fixation (vis a embase
M5) dans la rainure centrale de la bride support — couple de vissage : max. 3,2 Nm (voir « Fig. 10 » et
«7.2.3. R itionnement de la tét mmande »).

7.2.3. Repositionnement de la téte de commande

La téte de commande peut au besoin étre repositionnée, en particulier lorsque I'encombrement ne permet
pas un acces conforme a la pose de conduites d'alimentation pneumatique. L'accessibilité a la commande
manuelle ainsi que la possibilité de raccordement électrique peuvent rendre cette procédure nécessaire.

Procédure a suivre :

—> Desserrer légerement les vis de fixation (vis @ embase M5 - voir « Fig. 10 ») jusqu'a ce que la face infé-
rieure de la téte de la vis affleure avec la surface du boitier.

La vis de fixation est
suffisamment desserrée
lorsque la surface infé-
rieure de la téte de vis

affleure avec la surface
du boitier.

La vis de fixation est suffisamment
serrée lorsque la surface supé-
rieure de la téte de vis affleure
avec la surface du boitier.

Couple de vissage : max. 3,2 Nm

— Tourner la téte de commande jusqu'a obtenir la position souhaitée.

— Resserrer la téte de commande avec les vis de fixation jusqu'a ce que la face supérieure de la téte de
la vis affleure avec la surface du boitier. Les vis de fixation n'assure aucune fonction d'étanchéité. La
téte de commande n'est pas fixée par les vis de fixation mais seulement sécurisée contre le retrait de la
bride support.
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7.2.4. Montage des raccords pneumatiques et électriques

Installation pneumatique

voir au chapitre « 9. Installation pneumatique »

Installation électrique

L'installation électrique et les raccords pour la communication dépendent de la variante de la téte de

commande :

24V DC : voir au chapitre « 10. Variante 24 V. DC » a la page 42

120 VAC : voir au chapitre « 11. Variante 120 V AC » a la page 49
Interface AS : voir au chapitre « 12. Variante d'interface AS » a la page 55
DeviceNet : voir au chapitre « 13. Variante DeviceNet » a la page 64
10-Link : voir au chapitre « 14. Variante I0-Link » a la page 77

buS/CANopen :  voir au chapitre « 15. Variante bl ANopen » a |

7.2.5. Produits auxiliaires recommandés

Graisse silicone pour le graissage léger des joints EPDM

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

36




Type 8681 burkert
Quverture et fermeture du boitier FLUID CONTROL SYSTEMS

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

8. OUVERTURE ET FERMETURE DU BOITIER

8.1. Consignes de sécurité

A DANGER !

Risque d'explosion en atmosphére explosible (seulement en cas de dysfonctionnement, car
zone 2) !

» | 'ouverture du capot ou du boitier sous atmospheére explosible n'est autorisée qu'a I'état hors tension !

A AVERTISSEMENT !

Risque de blessures dii a un choc électrique !

» Avant d'ouvrir le boitier et avant toute intervention dans le systéme (a I'exception de la procédure de
Teach (I'apprentissage) en atmosphére non explosible), couper la tension et prendre des mesures contre
une remise en marche !

» Respecter les réglementations en vigueur pour les appareils électriques en matiére de prévention des
accidents et de sécurité !

Risque de blessures di a la présence de haute pression dans l'installation !

» Avant de desserrer les conduites et les vannes, couper la pression et purger les conduites.

Risque de blessures dii a une installation non conforme !

» | 'installation doit étre effectuée uniquement par un personnel qualifié et habilité disposant de I'outillage
approprié !

Risque de blessures di a la mise en marche involontaire de I'installation et au redémarrage non

contrélé !

» Empécher tout actionnement involontaire de I'installation.

» Garantir un redémarrage contrélé apres l'installation.

8.2. Ouverture et fermeture du boitier

8.2.1. Ouverture du boitier

REMARQUE!
Endommagement du capot en plastique / des joints dii a une utilisation non conforme !

¢ Ne pas forcer (heurter le boitier) pour ouvrir le boitier.

e Veillez a ne pas salir le joint graissé lors de la dépose du capot étant donné que cela peut nuire a la pro-
tection IP !
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Procédure a suivre :

— Retirer le plombage, si le boitier est sécurisé (voir « Fig. 11 »).

—> Ouvrir le capot plastique en tournant dans le sens contraire des aiguilles d'une montre (jusqu'en butée,
env. 1,5 cm). Comme le joint serre, desserrer le capot plastique en basculant celui-ci avec précaution en
alternant le coté et le retirer par le haut.

8.2.2. Fermeture du boitier

Si nécessaire, nettoyer les contours du joint et du capot et les enduire légerement d'une graisse
silicone.

Remarque :
Ne pas utiliser de lubrifiants a base d'huile minérale ni de lubrifiants synthétiques (a I'exception
de la graisse silicone) !

Procédure a suivre :

— Placer le capot plastique sur la partie inférieure de sorte que les « becs » intérieurs se trouvent au-
dessus des rainures de fixation et que les becs de plombage extérieurs soient presque superposeés.
Enfoncer le capot entiérement par-dessus le joint (joint torique) de la partie inférieure — voir également

« Fig. 11 ».

— Tourner le capot d'environ 1,5 cm dans le sens des aiguilles d'une montre (ou jusqu'a ce que les becs de
plombage soient superposeés).

— Le cas échéant poser un plombage pour éviter une ouverture sans outils.

En zone Ex, un plombage du capot est nécessaire de fagon a empécher une ouverture sans outil du
boitier !

1§
e
(I |
LI )
)

Joint torique pour Rainure de fixation
I'étanchéité de la partie (Zj (3 x)

i
inférieure @ / @ @
YR @

Bec de plombage
(sur la partie inférieure
du boitier)
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O. INSTALLATION PNEUMATIQUE

9.1. Consignes de sécurité

A AVERTISSEMENT !

Risque de blessures di a la présence de haute pression dans l'installation !

» Avant de desserrer les conduites et les vannes, couper la pression et purger les conduites.

Risque de blessures dii a une installation non conforme !

» | 'installation doit étre effectuée uniquement par un personnel qualifié et habilité disposant de I'outillage
approprié !

Risque de blessures dii a la mise en marche involontaire de l'installation et au redémarrage non

controlé !

» Empécher tout actionnement involontaire de I'installation.

» Garantir un redémarrage contrélé apres |'installation.

9.2. Raccordement pneumatique de la téte de commande

Raccord — Raccord de
d'évacuation d'air pression

(3/R) d'alimentation
(silencieux non (1/P)

représenté !) ] ] | ]
Electrovanne 3 Electrovanne 2  Electrovanne 1
(2/A3) (2/A2) (2/A1)

Raccords de travail (2/A1-3)

Fig. 12:  Raccordement pneumatique

Procédure a suivre :

— Si nécessaire, repositionner la téte de commande (voir au chapitre « 7.2.3. Repositionnement de |a téte
de commande »).

— A la livraison, un silencieux est déja monté sur le raccord d'évacuation d'air (3/R). Si nécessaire, le silen-
cieux peut étre remplacé par un tuyau flexible d'évacuation d'air (par ex. aprées vissage d'un connecteur
enfichable approprié). 39
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—> Relier les raccords de travail nécessaires 2/A1 a 2/A3 (selon le nombre d'électrovannes dans la téte de
commande) aux raccords correspondants de la vanne de process (« Fig. 12 »).

— Relier la conduite d'alimentation au raccord d'alimentation en pression 1/P (respecter la plage de
pression autorisée, voir au chapitre « 6.7 »).

REMARQUE !
Remarques a propos des tuyaux flexibles !

e Utiliser uniquement des tuyaux flexibles autorisés d'un diametre extérieur de @6 mm (ou 1/4") resp. de
@8 mm (ou 5/16") (tolérance +0,05/-0,1 mm).

e Utiliser uniquement des flexibles de qualité appropriée (en particulier en cas de températures ambiantes
élevées), qui résistent aux charges généralement habituelles avec des connecteurs enfichables.

e Couper les tuyaux flexibles uniquement avec un coupe-flexible approprié. Les dommages et les défor-
mations non autorisées sont ainsi évités.

e Dimensionner les longueurs de tuyau flexible de facon a ce que les extrémités des tuyaux flexibles ne
génerent pas de charge de traction oblique dans les connecteurs enfichables (sortie coudée sans charge
excentrique).

Utilisation d'un silencieux ou d'un flexible d'évacuation d'air ?

e En cas d'utilisation d'un flexible d'évacuation d'air, la longueur doit étre telle qu'il soit également possible
d'atteindre une valeur Q> 620 I/mn.

Remarque :
Dimensionner les longueurs de flexibles de sorte que la téte de commande puisse étre retirée de la
vanne de process sans qu'il soit nécessaire d'effectuer d'autres travaux de démontage.

9.3. Fonction d'étranglement des électrovannes

Effectuer les réglages sur les vis-pointeaux des électrovannes uniquement si nécessaire et apres
avoir terminé toutes les installations nécessaires !

Les vis-pointeaux des électrovannes (voir « Fig. 13 ») servent au réglage de I'amenée et de I'évacuation d'air
des raccords de travail et par conséquent au réglage de la vitesse d'ouverture et de fermeture de la vanne
de process :

* Réglage usine débit nominal (normé) : Valeur Q, env. 110 I/min.
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e Les vis-pointeaux n'ont aucune fonction de fermeture étanche.
e \/isser les vis-pointeaux jusqu'en butée seulement, sinon I'appareil risque d'étre endommageé.

e Utiliser uniqguement des tournevis appropriés (b < 3 mm).

Pour le réglage des vitesses d'entrée et de sortie de |'actionneur pneumatique, tenez compte de
I'absence de « pression d'admission » constante lors de |'évacuation !

Veuillez noter que les conditions de travail dans la zone de la vanne de process c6té produit (types
d'arrivée du flux, variations de pression) peuvent modifier les temps d'alimentation et d'évacuation
40 réglés.
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Réglage du débit et de la vitesse de réglage a I'aide des vis-pointeaux :

Pour des raisons de réglage, il est judicieux de visser d'abord les deux vis-pointeaux en position de
débit minimal. Ainsi, la vanne de process se déplace dans un premier temps lentement, ce qui vous
donne plus de temps pour trouver le réglage optimal pendant une commutation :

Réduction du débit : rotation dans le sens des aiguilles d'une montre
Maximisation du débit : rotation dans le sens inverse des aiguilles d'une montre

—> Quvrir le boitier en tenant compte des consignes du chapitre « 8. Quverture et fermeture du boitier ».
— En tenant compte des directives de sécurité, activer I'emplacement de vanne respectif qui doit étre réglé

(V1, V2 ou V3) (soit via la commande de l'installation (programme de service sur PC ou Blrkert Commu-
nicator) soit via la commande manuelle mécanique respective sur I'électrovanne — voir « Fig. 13 ».

—> Régler le débit souhaité et par conséquent le temps d'ouverture de la vanne de process en tournant la
vis-pointeau « P » dans le sens contraire des aiguilles d'une montre. (Outil : tournevis a téte plate, largeur
<3 mm).

—> Désactiver ensuite I'emplacement de vanne respectif (V1, V2 ou V3).

—> Régler le débit souhaité et par conséquent le temps de fermeture de la vanne de process en tournant la
vis-pointeau « R » dans le sens contraire des aiguilles d'une montre.

Levier manuel rouge
de la commande
manuelle mécanique

Vis-pointeau
évacuation d'air R
Position du levier

. . manuel :
Vis-pointeau R )
; : agauche: 0
alimentation en R Y
adroite: 1

air P

Fig. 13:  Vis-pointeaux et commande manuelle mécanique des électrovannes

REMARQUE'!
Afin d'éviter toute commutation accidentelle de la vanne de process :

» Assurez-vous que toutes les commandes manuelles sont désactivées une fois les travaux de réglage
terminés (levier manuel vers la gauche comme représenté sur la figure) !

— Fermer le boitier si plus aucune opération d'installation n'est nécessaire, respecter les consignes indi-
quées au chapitre « 8. Quverture et fermetur itier ».

» Si, lors du réglage, aucun état de l'installation n'est disponible, procéder si nécessaire encore une
fois a un réajustement dans les conditions de fonctionnement de l'installation.

» Respecter a cet effet les directives de sécurité (chapitre « 3. Consignes de sécurité
fondamentales ») !

41




burkert Type 8681

FLUID CONTROL SYSTEMS Val’lante 24 V DC

10. VARIANTE 24 V DC

10.1. Possibilités de raccordement électrique

Les concepts de raccordement suivants sont disponibles pour le raccordement électrique de la téte de com-

mande :
Presse-étoupe Presse-étoupe avec raccord multipolaire
(connecteur male M12 suivant CEl 61076-2-101,
12 poles)
Raccord gauche : tension, signaux Raccord gauche : tension, signaux
Raccord droit : détecteur de proximité externe Raccord droit : détecteur de proximité externe

Fig. 14:  Concepts de connexion 24 V DC

10.2. Caractéristiques électriques

Alimentation de tension : 12... 28 V DC, ondulation résiduelle 10 %
Raccords :
Variante de presse-étoupe 1 x presse-étoupe M16 x 1,5/ SW22 - pour alimentation de tension

et signaux, (obstrué par bouchon borgne uniquement pour sécurité
de transport, le retirer avant utilisation !)

pour diamétre de cable 5 ... 10 mm,

pour sections de fils de 0,14 ... 1,5 mm?

1 x presse-étoupe M16 x 1,5/ SW19 - possibilité de raccorder un
détecteur de proximité externe (obstrué par bouchon borgne, le
retirer avant utilisation)
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Variante raccord multipolaire 1 x presse-étoupe M16 x 1,5/ SW22 avec raccord multipolaire
(connecteur méle M12 selon CEI 61076-2-101, 12 pdles) pour I'ali-
mentation de tension et les signaux, longueur de cable env. 15 cm

1 x presse-étoupe M16 x 1,5/ SW19 - possibilité de raccorder un
détecteur de proximité externe (obstrué par bouchon borgne, le
retirer avant utilisation)

Courant absorbé (courant de repos) : 30 mA pour 24 V DC
42
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Electrovannes :
Puissance de commutation typ. : 0,9 W (par électrovanne, pour 200 ms apres la mise en marche)
Puissance continue typ. : 0,6 W (par électrovanne, a partir de 200 ms apres la mise en
marche)

Courant absorbé par électrovanne : 50 mA pour 12V DC
25 mA pour 24V DC
22 mA pour 28 V DC
Mode de fonctionnement : Service continu (facteur de marche de 100%)

Affichage central des états de

commutation : env. 42 mA pour une alimentation de tension de
24 V DC par voyant lumineux représenté ; changement de
couleur, voir au chapitre « 21. Indication par LED/affectation
couleurs ».

Sorties/signaux de retour binaires : S1 out - S4 out
Type de construction : contact de travail (normally open), sortie PNP
résistant au court-circuit,
avec protection cadencée contre le court-circuit

Courant de sortie commutable : max. 100 mA par signal de message de retour
Tension de sortie - activée : > (tension de service - 2 V)
Tension de sortie - désactivée : max. 1V al'état non sollicité

Entrée / détecteur de proximité (détecteur de proximité externe : S4 in) :
Alimentation de tension : tension appliquée a la téte de commande - 10 %
Capacité de courant de I'alimentation des capteurs : max. 90 mA
Protection contre les courts-circuits

Construction : DC 2 et 3 fils,
NO ou NF (réglage usine NO), sortie PNP
Courant d'entrée signal 1 : ICapteur > 6,5 mA, limité en interne 2 10 mA
Tension d'entrée signal 1 : Ucapteur> 10V
Courant d'entrée signal 0 : | apter < 4 MA
Tension d'entrée signal O : Ucapteur< 5V
Entrée commande de vanne (Y1 - Y3):
Niveau de signal - activé : U>10V, max.24VDC + 10 %
Niveau de signal - désactiveé : U< 5V
Impédance : > 30 kOhm
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10.3. Aide a la conception

Puissance absorbée de I'électronique :
P = 0,7W

el

= 30mA pour 24V

= 09W

vanne MARCHE

Puissance absorbée d'une vanne a la mise en marche (200 ms) :

Ivanne MARCHE

= 38mA pour 24V

P = 06W

vanne

Puissance absorbée d'une vanne aprés réduction :

= 25 mA pour 24V

P = 1,0W

LED

Puissance absorbée d'un message de retour de position optique :

42 mA pour 24V

que par une seule vanne.

Exemples de calcul :

Méme si plusieurs vannes d'une téte de commande sont mises en marche simultanément, le signal
de commutation est transmis aux vannes de maniéere étagée. La puissance de 0,9 W n'est absorbée

Exemple 1 :
3 vannes sont activées simultanément, une position est signalée en retour (état pendant 200 ms) :
P ota = Pa + 1XP e marcre + 1xPg,
3,8W = 0,7W + 1x09W + 2x06W + 1x10W
ou
liota = l, + 1 X e marcre + 1xlg
160 mA = 30mA + 1x38mA + 2x25mA + 1x42mA
Exemple 2 :

3 vannes sont activées simultanément, une position est signalée en retour (état d'inertie) :
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Pl = Py + 3xP .

35W = 0,7 W + 3x06W + 1x1,0W
ou

liota = l, + 3 X e

147 mA = 30mA + 3x25mA + 1x42mA

En cas d'utilisation d'un détecteur de proximité externe, ce besoin en courant doit étre ajouté au

calcul.
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10.4. Consignes de sécurité

A DANGER !

Risque d'explosion en atmosphére explosible (seulement en cas de dysfonctionnement, car
zone 2) !

» L'ouverture du capot ou du boitier sous atmospheére explosible n'est autorisée qu'a I'état hors tension !
A AVERTISSEMENT !

Risque de blessures di a un choc électrique !

» Avant toute intervention dans le systeme (a I'exception de la procédure de Teach (I'apprentissage) en
atmosphére non explosible), couper la tension et protéger d'une remise en marche !

» Respecter les réglementations en vigueur pour les appareils électriques en matiere de prévention des
accidents et de sécurité !

» Ne touchez pas aux composants sous tension pendant le réglage du systéeme de mesure de déplace-
ment (procédure de Teach / I'apprentissage) !

Risque de blessures di a une installation non conforme !

» L'installation doit étre effectuée uniquement par un personnel qualifié et habilité disposant de I'outillage
approprié !

Risque de blessures da a la mise en marche involontaire de l'installation et au redémarrage non
controlé !

» Empécher tout actionnement involontaire de I'installation.

» Garantir un redémarrage contrélé apres |'installation.

10.5. Installation électrique / mise en service

10.5.1. Presse-étoupe avec bornes vissées

Procédure a suivre :
—> Quvrir le boitier en tenant compte des consignes du chapitre « 8. Ouverture et fermeture du boitier ».

— Confectionner le cable de raccordement pour les signaux et I'alimentation de tension et le cas échéant
pour le détecteur de proximité externe en respectant les régles correspondantes de la technique.

— Insérer les cables a travers les presse-étoupes correspondants dans l'intérieur du boitier.

— Fixer les fils aux bornes de raccordement conformément aux affectations de raccordement décrites sur
la « Fig. 15 ».

Si nécessaire, fixer les cables avec un serre-cable !

— Fermer le boitier en tenant compte des consignes du chapitre « 8. Ouverture et fermeture du boitier ».
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REMARQUE!
Garantie de la protection IP !

» Les écrous-raccords des presse-étoupes doivent étre serrés pour garantir la protection IP en fonction
des tailles de céables ou des bouchons borgnes utilisés (env. 1,5 Nm).
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» En absence de détecteur de proximité externe, I'ouverture droite doit étre fermée de maniéere étanche a
I'aide d'un raccord a vis aveugle ou d'un presse-étoupe (SW 19, @ 3 - 6 mm) + bouchon borgne (@ 5 -

6 mm) !

Utilisation de la téte de commande en atmosphére explosible

» Utiliser uniquement des cébles et des presse-étoupes autorisés pour I'utilisation concernée et monter
les cables et presse-étoupes conformément au manuel d'utilisation correspondant !

» Obturez toutes les ouvertures non utilisées avec des bouchons filetés/embouts de fermeture homologués Ex !

Module électronique 24 V DC, affectation des bornes plates :

Touches Teach T1-3 —\\
Borne plate ceee 'i O %, \%
Raccord d'électrovanne 5‘ ' \mv1 Interface de service
avec LED d'état pour == 2,
vanne 1 ‘
24V ON D Interrupteur DIP pour
Alimentation de tension GND @ HHHH codage couleur des LED
@ 1233% d'état de I'appareil/Top-LED
s10UT((|@D 1234
$20UT|(|@ Vie {5 Raccords
Signaux de retour — d'électrovanne
$1-84 OUT S30UTD I Olvs 8 TES avec LED d'état
S40UT! @ NI = pour vannes 2, 3
Y1 @ @ v Raccord du détecteur
Commande des Y2 @ @ N de proximité externe
électrovannes Y1-3
Y3 [|2 || @||leND
Fig. 15:  Module électronique 24 V DC
SESIETE Affectation PCEIIEET Affectation
borne plate borne plate
24V Alimentation de tension 24V | | 24V Alimentation de tension 24 V pour
détecteur de proximité externe
GND GND S4 1IN Entrée détecteur de proximité externe
S10UT Sortie position S1 GND GND détecteur de proximité externe
S2 OUT Sortie position S2
S3 OUT Sortie position S3
sS4 OUT Sortie détecteur de proximité
externe
Y1 Entrée électrovanne V1
Y2 Entrée électrovanne V2
Y3 Entrée électrovanne V3
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Schéma des connexions 24 V DC :
ST T T T T T T |
Electronique

Capteur de déplacement

aveclLED O O O

I
I
I
I
Alimentation de tension ) I
2avDc —» 24V Interface de service I
Ground —:-> GND :
Sortie position 1
o4 v, pne) 4| S1out oooo I
Sortie position 2 _g| |
3 0724 Y, PNR) <| S2 out Integ:)uuprtﬁlég DIP I
% Sortie position 3 |
= (0/24 V, PNP) 4':_ S3 out I
] Sortie détecteur de
,‘g proximité ext. S4 Out<_| T2 |
& (0/24V,PNP) | : Touches T3 |
§ Entrée électrovanne 1 Y1 Teach
g (0/24V) || : | € T :
2 Entrée électrovanne 2 > I
% (0724 V) | Y2 : |
“é Entrée électrovanne 3 | » Y3 | Unité d O > V1 | Vanne 1
o ©24Vv) | nité de |
= |
= commande de —-\/2
2 | Vanne 2
“ e+ [24V | vanne / O :
g L_:> S4int _ 1| LED de contréle O —{\/3 | Vanne 3
w S4 pour vannes
g —LGND I
2 I I
& - e e e e e = i
g Fig. 16:  Schéma des connexions 24 V DC
z
<
=
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10.5.2. Raccord multipolaire

Les variantes multipolaires ne nécessitent pas de travaux de céblage internes, ce qui simplifie et accélére net-
tement l'installation et la mise en service sur site tout en réduisant les risques de fuites. Vous avez cependant
besoin des jeux de cables confectionnés resp. montés avec I'affectation des broches suivante :

Signaux d'entrée et de sortie vers I'automate supérieur (API) :
connecteur rond M12 x 1,0 a 12 péles - male (selon CEl 61076-2-101)

Broche 3 - S1 out

Broche 4 - S2 out

< Broche 2 - GND

| Broche 1 -24V

48

Broche 5 - S3 out ’
\ Broche 9 - Y3

o Broche 6 - S4 out
8 \ Les broches centrales
§ < = (10,11 et 12)
P Broche 7 - Y1 Broche 8 - Y2 ne sont pas affectées
5
_5'53 Fig. 17:  Raccord multipolaire, 12 pdles (vue sur les broches du connecteur)
a
g Broche | Désignation Affectation
5]
= 1 24V Alimentation de tension 24 V
°
2 2 GND GND
K9]
£ 3 S1 out Sortie position S1
-
“ 4 S2 out Sortie position S2
§ 5 S3 out Sortie position S3
L,'é 6 S4 out Sortie détecteur de proximité externe S4
§ 7 Y1 Entrée électrovanne V1
Z 8 Y2 Entrée électrovanne V2
; 9 Y3 Entrée électrovanne V3
§ 10 non affecté
§ 11 non affecté
z 12 non affecté
=
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11. VARIANTE 120 V AC

11.1. Possibilités de raccordement électrique

Presse-étoupe :

Raccord gauche : tension, signaux

Raccord droit : détecteur de proximité externe

Fig. 18:  Concept de connexion 120 V AC

11.2. Caractéristiques électriques

Alimentation de tension centralisée 110 ... 130 V AC, 50/60 Hz

Raccords : presse-étoupe

1 x presse-étoupe M16 x 1,5/SW22 - pour alimentation de tension
et signaux, (obstrué par bouchon borgne uniquement pour
sécurité de transport, le retirer avant utilisation !)

pour diametre de cable 5... 10 mm,

pour sections de fils de 0,5 ... 1,5 mm?,

y compris borne de raccordement PE

(couple de serrage des vis de serrage max. 0,5 Nm)

1 x presse-étoupe M16 x 1,5/ SW19 - possibilité de raccorder un
détecteur de proximité externe (obstrué par bouchon borgne, le
retirer avant utilisation)

Courant absorbé (courants de repos) : 10 mA pour 120 V AC

Electrovannes :
Puissance de commutation max. :
Puissance continue typ. :
Courant absorbé par électrovanne :
Mode de fonctionnement :

Affichage centralisé des états
de commutation :

Sorties/signaux de retour binaires :
Type de construction :
protection

1,7 VA (par électrovanne)

1,4 VA (par électrovanne)

12 mA pour 120 V AC

Service continu (facteur de marche de 100%)

13 mA pour une alimentation de tension de 120 V AC par voyant
lumineux représenté ; changement de couleur, voir au

chapitre « 21. Indication par L ED/affectations des couleurs »

S1out - S3out
contact de travail (normally open), commutation a gauche

contre les courts-circuits par fusible avec réarmement automatique
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Courant de sortie commutable : max. 50 mA par signal de message de retour
Tension de sortie - activée : > (tension de service - 2 V)
Tension de sortie - désactivée : max. 1V a |'état non sollicité
Sortie signal de retour : S4 out est directement relié a S4in
Entrée / détecteur de proximité (détecteur de proximité externe : S4 in) :
Alimentation de tension : tension appliquée a la téte de commande U, =120V AC, 50/60 Hz
Construction : DC 2 et 3 fils,
contact de travail (normalement ouvert), commutation a gauche
Courant d'entrée signal 1 : ICapteur <2mA
Entrées commande de vanne (Y1 - Y3) :
Niveau de signal - activé : U>60VAC
Niveau de signal - désactivé : U<20VAC
Impédance : > 40 kOhm

11.3. Aide a la conception

Puissance absorbée de I'électronique :
P = 12VA ou |

el

10 mA pour 120V AC

el

Puissance absorbée d'une vanne a la mise en marche (200 ms) :
= 1,7VA ou I = 14 mA pour 120V AC

Pvanne MARCHE vanne MARCHE

Puissance absorbée d'une vanne aprés réduction :
=] = 1,4VA ou I

vanne

12 mA pour 120V AC

vanne

Puissance absorbée d'un message de retour de position optique :
P = 1,6VA ou I

LED

13 mA pour 120V AC

LED

Méme si plusieurs vannes d'une téte de commande sont mises en marche simultanément, le signal
de commutation est transmis aux vannes de maniere étagée. La puissance de 1,7 VA n'est absorbée
que par une seule vanne.

Exemples de calcul :

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

Exemple 1:
3 vannes sont activées simultanément, une position est signalée en retour (état pendant 200 ms) :
Plotal = Pel + 1 X Pvanne MARCHE + 2 X Pvanne + 1 X I:JLED
7,3VA = 1,2VA  + 1x1,7VA + 2x14VA + 1x1,6VA
ou
Itotal = Iel + 1 X Ivanne MARCHE + 2 X Ivanne + 1 X ILED
61 mA = 10mA  + 1x14mA + 2x12mA + 1x13mA

50




Type 8681 e

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

Variante 120 V AC Puu:!cjo['hsevs'l[mts

Exemple 2 :
3 vannes sont activées simultanément, une position est signalée en retour (état d'inertie) :

Ptotal = Pel + 3 X I:)vanne + 1 X I:}LED

70VA = 12VA + 3x14VA + 1x1,6VA
ou

Itotal = IeI + 3 X Ivanne + 1 X ILED

59 mA = 10mA + 3x12mA + 1x13mA

En cas d'utilisation d'un détecteur de proximité externe, ce besoin en courant doit étre ajouté au
calcul.

11.4. Consignes de sécurité

A DANGER !

Risque de blessures dii a un choc électrique (110 ... 130 V AC) !

» Avant toute intervention dans le systéme (a I'exception de la procédure de Teach (I'apprentissage) en
atmosphére non explosible), couper la tension et protéger d'une remise en marche !

» Respecter les réglementations en vigueur pour les appareils électriques en matiére de prévention des
accidents et de sécurité !

» Ne touchez pas aux composants sous tension pendant le réglage du systéme de mesure de déplace-
ment (procédure de Teach / I'apprentissage) !

Danger di a la tension électrique en cas de raccord PE non branché !

» Le raccord PE doit étre branché !

Risque d'explosion en atmosphére explosible (seulement en cas de dysfonctionnement, car
zone 2) !

» | 'ouverture du capot ou du boitier sous atmosphere explosible n'est autorisée qu'a I'état hors tension !

A AVERTISSEMENT !

Risque de blessures di a une installation non conforme !

» |'installation doit étre effectuée uniquement par un personnel qualifié et habilité disposant de I'outillage
approprié !

Risque de blessures di a la mise en marche involontaire de I'installation et au redémarrage non

controle !

» Empécher tout actionnement involontaire de I'installation.

» Garantir un redémarrage contrélé apres |'installation.
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11.5. Installation électrique / mise en service

A DANGER !

Risque de blessures dii a un choc électrique (110 ... 130 V AC) !

» Avant toute intervention dans le systeme (a I'exception de la procédure de Teach (I'apprentissage) en
atmosphére non explosible), couper la tension et protéger d'une remise en marche !

» Respecter les réglementations en vigueur pour les appareils électriques en matiére de prévention des
accidents et de sécurité !

» Ne touchez pas aux composants sous tension pendant le réglage du systéme de mesure de déplace-
ment (procédure de Teach / I'apprentissage) !

Procédure a suivre :
—> Ouvrir le boitier en tenant compte des consignes du chapitre « 8. Quverture et fermeture du boitier ».

— Confectionner le cable de raccordement pour les signaux et I'alimentation de tension et le cas échéant
pour le détecteur de proximité externe en respectant les regles correspondantes de la technique.

—> Insérer les cables a travers les presse-étoupes correspondants dans l'intérieur du boitier.

— Fixer les fils aux bornes de raccordement conformément aux affectations de raccordement décrites sur
la « Fig. 19: Module électronique 120 V AC ». Si nécessaire, fixer les cables avec un serre-cable.

A DANGER !

Danger di a la tension électrique en cas de raccord PE non branché !

» Le raccord PE doit étre branché !
— Fixer le conducteur de protection au raccord PE.
— Contrdler la mise a la terre dans les regles de I'art.

— Fermer le boitier en tenant compte des consignes du chapitre « 8. Ouverture et fermeture du boitier ».

REMARQUE'!
Garantie de la protection IP !

» Les écrous-raccords des presse-étoupes doivent étre serrés pour garantir la protection IP en fonction
des tailles de céables ou des bouchons borgnes utilisés (env. 1,5 Nm).

» En absence de détecteur de proximité externe, I'ouverture droite doit étre fermée de maniere étanche a
|'aide d'un raccord a vis aveugle ou d'un presse-étoupe (SW 19, @ 3 - 6 mm) + bouchon borgne (& 5 -
6 mm) !
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REMARQUE !
Utilisation de la téte de commande en atmosphére explosible

» Utiliser uniquement des cables et des presse-étoupes autorisés pour |'utilisation concernée et monter
les cables et presse-étoupes conformément au manuel d'utilisation correspondant !

» Obturez toutes les ouvertures non utilisées avec des bouchons filetés/embouts de fermeture homologués
Ex!
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Module électronique 120 V AC, affectation des bornes plates :

Interface de service
Touches Teach T1-3
Raccord d'électro- ouches feac
vanne avec LED d'état x Vi [
pour vanne V1 o &
Bomepate =31 [T
Conducteur de protection PE Service Raccords d'électrovanne
(protective earth) @ avec LED d'état pour
Alimentation de tension L vannes V2, V3
(LN) @ (N
@ |[stouT
Signaux de retour @ SZOUT nt tour DIP
S1-S4 OUT 330 nterrupteur pour
o @ [ UT ‘ ﬁ@@@ codage couleur des LED
) @ S40UT INI d'état de I'appareil/Top-
N LED
§ Commande des @ Y1 L @ Raccord du
% électrovannes Y1-3 @ Y2 S4IN @ dételcte'tu’r det
< roximite externe
oy | N |@ :
5
§) Fig. 19:  Module électronique 120 V AC
-
L
§ Désignation Affectation Désignation | Affectation pour détecteur
® borne plate borne plate de proximité externe
[5)
= PE Conducteur de protection L Alimentation de tension
% (protective earth) - Conducteur
= . . , ’ . e
B L Conducteur Allm_entatlon de S4IN Entrée détecteur de proximité
" tension externe
o X X ;
s N Neutre 120V AC N Alimentation de tension
§ - Neutre
o S10UT Sortie position S1
N S2 OUT Sortie position S2
o
g S3 OUT Sortie position S3
o
o . . . iz
Z sS4 0OUT Sortie détecteur de proximité
Z externe S4
=
Y1 Entrée électrovanne V1
Y2 Entrée électrovanne V2
Y3 Entrée électrovanne V3
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Schéma des connexions 120 V AC :

|
| Ca ,
pteur de dépla-
I cement avec LED O O O

Conducteur de protection <_|_ PE

Alimentation de tension —L> L Interface de service
centralisée 120 V AC

—> N
Sortie position 1
(0/120 V AC, commutation a gauche) 41— S1 out [| |] |] [|
Sortie position 2
(0/120 V AC, commutation a gauche) ] S2 out Interrupteur DIP

Sortie position 3 | pour LED

(0/120 V AC, commutation a gauche) < I S3 out
Sortie détecteur de proximité externe | s 4 Out - T2

(0/120 V AC, commutation a gauche) |
Entrée électrovanne 1 Touches Teach T3
(0/120 V AC) | Y1 T1
Entrée électrovanne 2
or120vAac) —H> Y2
Entrée électrovanne 3 |
or120vac) — ™ Y3 N O V1 Vanne 1
| Unité de
—<*T[ L commande de O [™V2| | Vanne 2
L | s4in vanne/LED de -—»v3l ! Vanne 3
S4 | controle I
N pour vannes |
I

Fig. 20:  Schéma des connexions 120 V AC
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12. VARIANTE D'INTERFACE AS

12.1. Explication des termes

Connexion interface AS

Interface AS (Actuator-Sensor-Interface) est un systeme de bus de terrain, servant a la mise en réseau de
capteurs et d'actionneurs essentiellement binaires (esclaves) avec un automate supérieur (maitre).

Le raccordement des tétes de commande a des systémes de bus supérieurs est possible au moyen
de passerelles usuelles. Contactez pour cela votre distributeur.

Cable bus

Cable a deux fils non blindé (cable d'interfaces AS comme cable plat de l'interface AS), avec lequel sont
transmises aussi bien des informations (données) que de I'énergie (alimentation de tension des actionneurs
et des capteurs).

Topologie du réseau

En grande mesure libre de choix, c'est-a-dire que des réseaux en étoile, en arborescence et en ligne sont
possibles. La spécification de l'interface AS donne davantage de détails (variante esclave A/B conforme a la
spécification version 3.0).

La longueur maximale du cable de bus doit étre prise en compte — voir chapitre — voir chapitre « 12.4. Longueur
maximale du cable bus ».

Les tétes de commande sont configurées en tant que variante interface AS avec plage d'adresses étendue
(esclaves A/B) pour 62 esclaves ou en option en tant que variante interface AS pour 31 esclaves. Détails,

voir au chapitre « 12.9. Données de programmation ».
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12.2.

Possibilités de raccordement électrique interface AS

Les concepts de raccordement suivants sont disponibles pour le raccordement électrique de la téte de

commande :

Presse-étoupe avec raccord multipodle (fiche
M12 selon CEI 61076-2-101, 4 pdles),
longueur de cable env. 15 cm

Presse-étoupe avec raccord multipole
(fiche M12 selon CEI 61076-2-101, 4 pdles),
longueur de cable env. 80 cm

Raccord gauche : interface AS Raccord gauche : interface AS

Raccord droit : Raccord droit :

Fig. 21:

détecteur de proximité externe détecteur de proximité externe

Concepts de connexion Interface AS

12.3. Nombre de tétes de commande pouvant étre

raccordées

Le niveau d'extension réellement possible dépend de la somme de tous les courants de travail par téte de
commande, alimentés a un segment bus d'interface AS commun par le bus - voir exemple de calcul, chapitre

« 12.6. Aide a la conception ».

Standard : Interface AS / 62 esclaves

(Variante d'interface AS avec plage d'adresse étendue (esclave A/B))

Sur la variante d'interface AS avec plage d'adresse étendue (esclave A/B), 1 maitre peut communiquer avec
62 esclaves.

Option : Interface AS / 31 esclaves

(Variante d'interface AS avec plage d'adresse 31 esclaves)

Dans ce cas, 31 tétes de commande maximum peuvent étre raccordées au cable bus (restriction de la
plage d'adresse).

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

12.4. Longueur maximale du cable bus

Le cable de bus ne doit pas dépasser une longueur maximale de 100 m. Lors de la conception, il convient
de tenir compte de tous les cables d'interface AS d'un faisceau d'interface AS et donc aussi des lignes de
branchement vers les esclaves individuels ainsi que du cablage a l'intérieur de la téte de commande.

Lors de la conception de l'installation, la longueur théorique du céble sur la téte de commande doit étre

56 fixée soit a 0,3 soit a 1 m (voir le tableau ci-apres). Cela tient compte des longueurs de cable installées a
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|'extérieur ainsi qu'a I'intérieur (voir également I'exemple de calcul ci-apres).

. Longueur de cable théorique
Variante .. T
(y compris cable a I'intérieur)
Multip6le, longueur de cable, extérieur env. 15 cm 0,3m
Multipéle, longueur de céble, extérieur env. 80 cm 1,0m

Tableau 2 :  Longueur de cable théorique sur la téte de commande (longueur de céble intérieur + extérieur)

Exemple de calcul longueurs de céable :

pour raccord multipble avec une longueur de cable extérieure d'env. 15 cm :
En cas d'utilisation de 62 tétes de commande, le cable plat de I'interface AS ne doit pas dépasser une lon-
gueur maximale de (100 m - 62 *0,3m) = 81,4 m.

Si la longueur de céble théorique totale de 100 m devait étre dépassée, il est possible d'utiliser au besoin un
répétiteur d'interface AS disponible dans le commerce.

Respecter I'alimentation électrique maximale par le biais de blocs d'alimentation interface AS certifiés
<8 A! Détails, voir la spécification interface AS.

Tenir compte a cet effet de la variante en option « interfaces AS avec alimentation de tension externe » pour
décharger le segment de bus de I'interface AS ! (voir aux chapitres « 12.5 » et « 12.8 »)

Utilisez des cables selon la spécification de l'interface AS.
La longueur de cable maximale change en cas d'utilisation d'autres cébles.

12.5. Caractéristiques électriques
Observations/remarques :

Sorties (du point de vue maitre) : 0 a 3 électrovannes

Entrées (du point de vue maitre) : 3 signaux de messages de retour binaires et 1 x détecteur de proximité
externe

Chien de garde : si la communication bus via 50 a 100 ms tombe en panne, les
sorties sont mises a 0

Réglage de |'alimentation de tension des électrovannes par des cavaliers sur le module électronique interface AS :

Alimentation électrique via l'interface AS : Alimentation électrique externe
(raccordement, voir au chapitre « 12.8. Installation

électrique de l'interface AS »)

Power Valve (@ | 24V
ASI @| S4IN
Ext. @| GND

Power Valve @ | 24V
ASI @| S4IN
Ext. @| GND

Cavalier Cavalier

Fig. 22:  Réglages des cavaliers pour I'alimentation de tension via Interface AS ou alimentation de tension externe

La téte de commande type 8681 a été développée conformément a la Spécification Compléte (V.3.0) et au
profil S-7.A.E resp. S-7.F.F de I' AS-International Association. 57
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Raccords :

Variante raccord multipolaire: 1 X presse-étoupe M16 x 1,5/ SW19 avec raccord multipolaire
(connecteur méale M12suivant CEl 61076-2-101, 4 pdles) pour
alimentation de tension et signaux, longueur de céble env. 15 cm ou
env. 80 cm
1 x presse-étoupe M16 x 1,5/ SW19 - possibilité de raccorder un
détecteur de proximité externe (obstrué par bouchon borgne, le retirer
avant utilisation)

Alimentation de tension : 29,5 ... 31,6 V DC (suivant spécifications)

21,0 ... 31,6 V DC (selon spécification Power24)

Entrée / détecteur de proximité (détecteur de proximité externe : S4 in) :

Alimentation de tension : tension d'interface AS appliquée a la téte de commande - 10 %
Capacité de courant de I'alimentation
des capteurs : max. 30 mA
Protection contre les courts-circuits
construction : DC 2 et 3 fils,
NO ou NF (réglage usine NO), sortie PNP
Courant d'entrée signal 1 : Icapteur > 6,5 mA, limité en interne a 10 mA
Tension d'entrée signal 1 : Ucapteur> 10V
Courant d'entrée signal 0 : | eapterr < 4 MA
Tension d'entrée signal 0 : U <5V

capteur
Entrées (du point de vue maitre) / signaux de retour binaires :
L'obtention des 3 positions de vanne signalées par les signaux de retour binaires est décrite au
chapitre « 20 » a la page 132.

Sorties (du point de vue maitre) / électrovannes :
Puissance de commutation typ. : 0,9 W (par électrovanne, pour 200 ms aprées la mise en marche)

Puissance continue typ. : 0,6 W (par électrovanne, a partir de 200 ms aprés la mise en marche)
Fonction chien de garde : intégrée

Réduction de la puissance : via électronique d'interface AS intégrée

Courant de démarrage typ. (par vanne) : 30 mA resp. 0,9 W/200 ms (pour une tension AS-i de 30,5 V)
Courant d'arrét typ. (par vanne) : 20 mA ou 0,6 W (pour une tension AS-i de 30,5 V)
Mode de fonctionnement : Service continu (facteur de marche de 100%)

Type de vanne : Type 6524

Affichage central des états de commutation :
Courant absorbé de AS-i
pour une tension AS-i de 30,5V : env. 33 mA ou 1 W par voyant lumineux représenté

Nombre de couleurs pouvant étre
représentées : 2 couleurs pour des états de commutation de la vanne de process
1 couleur pour signalisation des erreurs « Changement universel des

couleurs » voir au chapitre « 21. Indication par L ED/affectations des

couleurs ».

Alimentation de tension via le bus d'interface AS (sans alimentation de tension externe) :

Courant absorbé max. de AS-i: <160 mA
Courant absorbé en mode normal de AS-i (apres baisse de courant) :
<150 mA

3 vannes activées, 1 position faisant I'objet d'un message de retour
avec affichage LED, pas de détecteur de proximité externe

Protection contre les courts-circuits intégrée
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REMARQUE !

Si les 3 électrovannes sont commandées simultanément via l'interface AS, I'électronique active
successivement les vannes avec une temporisation de 200 ms afin de protéger le bus contre les

courants trop forts.

Alimentation de tension externe pour électrovannes :

Alimentation de tension externe : 19,2V DCa31,6 VDC

L'appareil d'alimentation doit comprendre une séparation fiable
selon CEIl 60364-4-41. Il doit satisfaire a la norme SELV. Le
potentiel de masse ne doit pas avoir de connexion de terre.

Courant absorbé a partir de I'alimentation de tension externe pour des sorties (électrovannes) - sans
limitation de courant intégrée: <110 mA pour 24 V DC (pour 200 ms apres mise en marche

de la 3e vanne)

Courant absorbé de AS-i

pour entrées et affichage : <150 mA (détecteur de proximité externe, message de retour et

affichage d'erreurs incl.)

Protection contre les courts-circuits intégrée

Veuillez tenir compte des remarques ci-aprés concernant les besoins en courant et le niveau
d'extension maximal du réseau d'interface AS figurant au chapitre « 12.3. Nombre de tétes de
commande pouvant étre raccordées » et, le cas échéant, dans les spécifications de I'interface AS.

12.6. Aide a la conception

Aide au dimensionnement en cas d'alimentation des vannes par le bus AS-i

Puissance absorbée de I'électronique :

P, = 1,0W ou I = 33mA pour 30,5V
Puissance absorbée d'une vanne a la mise en marche (200 ms) :

P anne marcHE 09w ou e marGHE = 30mA pour 30,5V
Puissance absorbée d'une vanne aprés réduction :

Pne = 06W ou larne = 20mA pour 30,5V
Puissance absorbée d'un message de retour de position optique :

P = 1,0W ou | o = 33mA pour 30,5V

Pour le dimensionnement des longueurs de cable maximales, tenir compte le chapitre « 12.4. Longueur

maximale du cable bus ».

Méme si plusieurs vannes d'une téte de commande sont commutées simultanément par le bus, le
signal de commutation est transmis aux vannes de maniére étagée, c'est-a-dire 0,9 W est toujours

absorbé par une vanne seulement.
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Exemples de calcul :
Exemple 1:
3 vannes sont activées « simultanément », une position est signalée en retour (état pendant 200 ms) :
esclave = Pel + 1 X Pvanne MARCHE + 2 X Pvanne + 1 X I:)LED
41 W = 1,0W + 1x0,9W + 2x06W + 1x1,0W
ou
esclave = IeI + 1 X Ivanne MARCHE + 2 X Ivanne + 1 X ILED
136 MA = 33mA + 1x30mA + 2x20mA + 1x33mA
Exemple 2:
3 vannes sont activées « simultanément », une position est signalée en retour (état d'inertie) :
esclave = Pel + 3 X Pvanne + 1 X PLED
38W = 1,0W + 3x0,6W + 1x1,0W
ou
esclave = Iel + 3 X Ivanne + 1 X ILED
126 mA = 33mA + 3x20mA + 1x33mA

En cas d'utilisation d'un détecteur de proximité externe, ce besoin en courant doit étre ajouté au
calcul.

12.7. Consignes de sécurité

A DANGER !

Risque d'explosion en atmosphére explosible (seulement en cas de dysfonctionnement, car
zone 2) !

» | 'ouverture du capot ou du boitier sous atmosphére explosible n'est autorisée qu'a I'état hors tension !

A AVERTISSEMENT !

Risque de blessures dii a un choc électrique !

» Avant toute intervention dans le systeme (a I'exception de la procédure de Teach (I'apprentissage) en
atmosphere non explosible), couper la tension et protéger d'une remise en marche !

» Respecter les réglementations en vigueur pour les appareils électriques en matiére de prévention des
accidents et de sécurité !

Risque de blessures dii a une installation non conforme !

» | 'installation doit étre effectuée uniquement par un personnel qualifié et habilité disposant de I'outillage
approprié !

Risque de blessures di a la mise en marche involontaire de I'installation et au redémarrage non

controlé !

» Empécher tout actionnement involontaire de I'installation.

» Garantir un redémarrage contrdlé apres l'installation.
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12.8. Installation électrique de l'interface AS

Les variantes d'interface AS avec raccord multipolaire sur le cable ne nécessitent pas de travaux de céblage
internes, ce qui simplifie et accélere nettement l'installation et la mise en service sur site tout en réduisant les
risques de fuites.

Vous avez cependant besoin des jeux de cables confectionnés resp. montés avec les affectations des broches
suivantes. De méme, il convient de régler les cavaliers sur le module électronique en conséquence (voir les
figures ci-dessous).

REMARQUE!
Utilisation de la téte de commande en atmosphére explosible

» Utiliser uniquement des cables et des presse-étoupes autorisés pour |'utilisation concernée et monter
les cables et presse-étoupes conformément au manuel d'utilisation correspondant !

» Obturez toutes les ouvertures non utilisées avec des bouchons filetés/embouts de fermeture homologués Ex !

Raccord bus interface AS (alimentation de tension pour électrovannes via bus ou alimentation externe de tension)
M12 x 1 connecteur rond, 4 pbéles, male (suivant CElI 61076-2-101)

(Vue du connecteur M12, vue de devant sur les fiches)

Broche 4 : NF

Raccord bus avec alimentation de tension
des électrovannes via le bus

Broche 2 :

NF Broche 2 : GN

Broche 3 : Broche 1 : ASI + Broche 3 : ASI - Broche 1 : ASI +
ASI -

Broche 4 : 24V +

Raccord bus avec alimentation de tension
externe des électrovannes

Fig. 23:  Raccord bus interface AS (alimentation de tension des électrovannes via le bus ou alimentation externe de
tension)
Broche | Affectation (alimentation de Affectation Couleur de fil
tension via le bus) (alimentation de tension externe)
1 Interface AS - ASI+ Interface AS - ASI + brun
2 non affecté GND blanc
3 Interface AS - ASI - Interface AS - ASI - bleu
4 non affecté 24V + noir
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le bus

Alimentation de tension des électrovannes via

Alimentation de tension externe des électrovannes

Power Valve || 24V
ASI @| S4IN
Ext. @| GND

Cavalier

Power Valve (| 24V
ASI @| S4IN
Ext. @| GND

Cavalier

Fig. 24:

Réglage des cavaliers sur le module électronique AS-i : alimentation de tension des électrovannes via le bus ou externe

La variante cable avec raccord multipolaire convient particuli€rement au raccordement direct et flexible au
cable plat de l'interface AS au moyen d'une borne a céble plat (sortie M12, sortie VA) disponible en option. 61
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La borne a céble plat en option réalise le contact du cable plat de I'interface AS sous la forme de la technique
de pénétration permettant I'installation par « clipsage » du céble plat de l'interface AS sans couper ni dénuder.

Etapes de travail :

— Ouvrir la borne a cable plat
(dévisser les vis et soulever le couvercle)

Vis, 2x —> Insérer le cable plat de I'interface AS
Sortie M12- —> Refermer la borne a cable plat
connecteur

_ — Serrer les vis
enfichable ' Positionner les vis autotaraudeuses sur |'alésage
existant en les dévissant un peu et les visser

Fig. 25:  Option borne a cable plat pour cable plat de l'interface AS

Module électronique interface AS - affichages d'états LED :

Affichages d'état LED
« Power » et « Fault »

4 interrupteurs DIP pour
le codage

couleur des LED d'état
de I'appareil/Top-LED

Fig. 26:  Affichages d'états LED sur le module électronique AS-i
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LED 1 « Power | LED 2 « Fault » | Etat signalisé

e (rouge)

éteinte éteinte Power OFF

allumée éteinte OK

allumée allumée Pas de trafic de données (chiens de garde terminé avec adresse
esclave différente de 0)

clignote allumée Adresse esclave = 0

clignote clignote Surcharge de I'alimentation des capteurs / commande manuelle
activée / aucun apprentissage / demande de service/de maintenance
/ mode de service programme PC-Service

Méme |'affichage d'état central multicolore (LED d'état de I'appareil / Top-LED) clignote dans
la méme couleur d'erreur (voir au chapitre « 21.2. Séquen lignotement/signalisation
erreurs »), lorsque la LED d'état 2 « Fault » est activée sur le module électronique.
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12.9.

Données de programmation

Les tétes de commande sont configurées en tant que variante interface AS avec plage d'adresses étendue
(esclaves A/B) pour 62 esclaves ou en option en tant que variante interface AS pour 31 esclaves.

Un changement entre les deux configurations de tétes de commande (pour 62 esclaves ou
31 esclaves) n'est possible qu'en remplacant la carte électronique !

Si, dans le systeme de bus de terrain d'interface AS, une téte de commande est remplacée par une
autre téte de commande présentant une autre configuration (par ex. variante d'interface AS avec 62
esclaves (esclave A/B) en remplacement d'un appareil avec une variante d'interface AS de 31 esclaves),
une erreur de configuration est générée suite a la différence de code ID sur le maitre !

Dans ce cas (remplacement délibére !), la configuration actuelle doit étre projetée de nouveau dans le
maitre d'interface AS. Lire a ce sujet le manuel d'utilisation du maitre d'interface AS utilisé !

Réglage usine de I'adresse AS-i :

Adresse AS-i =0

Tableau des données de programmation :

62 esclaves

Données de programmation avec

Appareil interface AS pour
I'adressage esclave A/B
(appareil standard)

Données de programmation avec

31 esclaves

Interface AS (en option)

Configuration E/S

7 hex (4 entrées / 4 sorties)
voir ci-dessous : Tableau « Affec-
tation de bits »

7 hex (4 entrées / 4 sorties)

voir ci-dessous : Tableau « Affec-
tation de bits »

Code ID A hex F hex
Code ID plus étendu 1 7 hex (F hex)
Code ID plus étendu 2 E hex (F hex)
Profil S-7.AE S-7.FF
Tableau Affectation de bits :
Bit de données D3 D2 D1 DO
Entrée Détecteur de Position S3 Position S2 Position S1
proximité externe S4
Sortie non affecté Electrovanne V3 Electrovanne V2 Electrovanne V1
Bit de paramétre | P3 P2 P1 PO
Sortie non affecté non affecté non affecté non affecté

Voir également ['affectation de bits pour la variante « 19.2. Téte de commande (AS-i) avec 2 détecteurs de
proximité externes » a la page 131.
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13. VARIANTE DEVICENET

13.1. Explication des termes

e e DeviceNet est un systeme de bus de terrain basé sur le protocole CAN (Controller Area Network). Il
permet de mettre en réseau des actionneurs et des capteurs (esclaves) avec des systémes de commande
supérieurs (maitre).

e Dans DeviceNet, la téte de commande est un appareil esclave selon Predefined Master/Slave Connection
Set figurant dans la spécification DeviceNet. Les variantes de connexion E/S supportées sont Polled I/O, Bit
Strobed I/0 et Change of State (COS).

e Pour DeviceNet, on distingue entre des messages de process transmis de maniére cyclique ou suivant les
événements avec une priorité haute (/O Messages) et des messages de gestion acyclique avec une priorité
basse (Explicit Messages).

¢ Le déroulement du protocole correspond a la spécification DeviceNet éditée en avril 2010.

13.2. Possibilité de raccordement électrique

Presse-étoupe avec raccord multipolaire
(connecteur male M12 suivant CEl 61076-2-101,
5 poles), longueur de céble env. 80 cm

Raccord gauche : tension, signaux

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

Raccord droit : détecteur de proximité externe
Fig. 27:  Concept de connexion DeviceNet
13.3. Spécification DeviceNet
Fichier EDS : 8681.EDS
Icones : 8681.1CO
Vitesse de transmission : 125 kBit/s, 250 kBit/s, 500 kBit/s (réglable avec les interrupteurs DIP 7, 8) ;

réglage usine : 125 kBit/s
(voir au chapitre « 13.10.2. Réglage de la vitesse de transmission »)

Adresse : 0 ... 63 (réglable avec les interrupteurs DIP 1 ... 6) ;
réglage usine : 63
(voir au chapitre « 13.10.1. Paramétres pour I'adresse DeviceNet »)

Données de process : 2 ensembles d'entrées statiques
(Entrée : de la téte de commande au maitre/scanner DeviceNet)
1 ensemble de sorties statiques

64 (Sortie : du maitre/scanner DeviceNet a la téte de commande)
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Entrées : 3 signaux de retour discrets du capteur de déplacement (positions S1 - S3)
1 signal de retour discret du détecteur de proximité externe (S4)

1 signal de déplacement analogique en mm

alimentation par le faisceau DeviceNet (11 ... 25 V DC)

Niveau de commutation signal High = 5V

Niveau de commutation signal Low < 1,5V

Sorties : 3 électrovannes

Puissance
absorbée du bus : Puissance max. 5 W, si toutes les vannes sont activées (3 x type 6524 de 0,6

W chaque)

13.3.1. Longueur totale de cable et longueur maximale de cable selon

la spécification DeviceNet

Le céable bus est a 4 fils avec un blindage supplémentaire devant satisfaire a la spécification DeviceNet. Le
cable permet de transmettre aussi bien des informations (données) que de I'énergie (alimentation de tension
pour actionneurs et capteurs de faible puissance).

La longueur totale de ligne maximale (somme de toutes les lignes principales et de branchement)
d'un réseau dépend de la vitesse de transmission.

Lors de la conception de l'installation, la longueur théorique du cable sur la téte de commande doit
étre fixée a 1 m - cela tient compte des longueurs de cable installées a I'extérieur ainsi qu'a I'intérieur.
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Vitesse Longueur de ligne maximale totale*

de trans-

mission Cable épais (thick cable**) | Cable moyen (mid cable**) | Cable fin (thin cable**)

125 kBit/s | 500 m 300 m

250 kBit/s | 250 m 250 m 100 m pour toutes les
vitesses de transmission

500 kBit/s | 100 m 100 m

* Selon spécification DeviceNet. En cas d'utilisation d'un autre type de céble, des valeurs maximales plus
faibles s'appliquent.
** Désignation du céble et détail, voir spécifications DeviceNet.

13.3.2. Longueur des lighes de branchement (Drop Lines)

Vitesse Longueur des lignes de branchement (Drop Lines)
de trans- Lonaueur maximale Longueur totale maximale de toutes les lignes de bran-
mission 9 chement dans le réseau
125 kBit/s 5 toutes les vit 156 m
- m pour toutes les vitesses
S de transmission f8m
500 kBit/s 39m
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13.4. Caractéristiques électriques
Raccords :
« Multipolaires » : 1 x presse-étoupe M16 x 1,5/ SW22 avec raccord multipolaire
(connecteur male M12 suivant CEI 61076-2-101, 5 pdles) pour bus
DeviceNet et alimentation de tension, longueur de céble env. 80 cm
1 X presse-étoupe M16 x 1,5/ SW19 - possibilité de raccorder un
détecteur de proximité externe (obstrué par bouchon borgne, le retirer
avant utilisation)
Alimentation de tension : 11 ... 25V DC (selon spécification)
Courant absorbé max. : <200 mA pour 24 V DC (200 ms apres la mise en marche des vannes)

Entrée / détecteur de proximité (détecteur de proximité externe : S4 in) :

Alimentation de tension : via alimentation de tension DeviceNet - 10 %
Capacité de courant de I'alimentation
des capteurs : max. 30 mA
Protection contre les courts-circuits
construction : DC 2 et 3 fils,

contact de travail (normally open), sortie PNP
Courant d'entrée signal 1 : leapterr > 6,5 MA, limité en interne a 10 mA
Tension d'entrée signal 1 : Ut 10V
Courant d'entrée signal 0 : leapterr < 4 MA
Tension d'entrée signal O : U <5V

capteur

Entrées (du point de vue maitre) / signaux de message de retour binaires ou analogiques :
|'obtention des 3 positions de vanne signalées par les signaux binaires ou le signal de déplacement

analogique est décrite au chapitre « 20. Capteur de déplacement » a la page 132.

Sorties (du point de vue maitre) / électrovannes :
Puissance de commutation typ. : 0,9 W (par électrovanne, pour 200 ms apres la mise en marche)
Puissance continue typ. : 0,6 W (par électrovanne, a partir de 200 ms apres la mise en marche)
Courant absorbé par électrovanne :50 mA pour 12 V DC
25 mA pour 24 V DC
22 mA pour 28 V DC
Mode de fonctionnement : Service continu (facteur de marche de 100%)
Types de vanne : 6524

Affichage central des états de commutation :
Courant absorbé de DeviceNet
pour 24 V DC : env. 42 mA pour une alimentation de tension de 24 V DC par voyant
lumineux représenté ; changement de couleur, voir au chapitre
« 21. Indication par LED/affectation leurs »

13.5. Position de sécurité en cas de panne du bus

En cas de panne du bus, I'électrovanne est commutée dans une position de sécurité programmable (par
défaut : électrovanne sans courant). Données de configuration, voir au chapitre « 13.12.1. Configuration de la
osition de sécurité des électrovannes en cas d'erreur de bus ».
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13.6. Aide a la conception

Puissance absorbée de I'électronique :

P, = 1,44W ou I = 60mA pour 24V
Puissance absorbée d'une vanne a la mise en marche (200 ms) :

vanne MARCHE 0’9 W ou Ivanne MARCHE = 38 mA pOUr 24 V

Puissance absorbée d'une vanne aprés réduction :

Pne = 06W ou lanne = 25mA pour 24V
Puissance absorbée d'un message de retour de position optique :

P = 1,0W ou | o = 42mA pour 24V

Exemples de calcul :

calcul.

N

8

8

o]

5 Exemple 1 :

.‘Gé 3 vannes sont activées simultanément, une position est signalée en retour (état pendant 200 ms) :
; P ol = P + 3 XP e marcre + 1xPg

§ 514 W = 1,44W + 3x09W + 1x1,0W
g ou

L

% liota = lg + 3 X e marcre + 1xlg

2 216 mA = 60mA + 3x38mA + 1x42mA
(]

&

5

% Exemple 2 :

2 3 vannes sont activées simultanément, une position est signalée en retour (état d'inertie) :
? Ptotal = I:>el + 3 X I:>vanne + 1 X |:,LED

é 424 W = 1,44W + 3x06W + 1x1,0W

E’ ou

E Itotal = IeI + 3 X Ivanne + 1 X ILED

N 177 mA = 60mA + 3x25mA + 1x42mA

g

S

3

pz4

<

=

En cas d'utilisation d'un détecteur de proximité externe, ce besoin en courant doit étre ajouté au
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13.7. Consignes de sécurité

A DANGER !

Risque d'explosion en atmosphére explosible (seulement en cas de dysfonctionnement, car zone 2) !

» L'ouverture du capot ou du boitier sous atmospheére explosible n'est autorisée qu'a I'état hors tension !

A AVERTISSEMENT !

Risque de blessures dii a un choc électrique !

» Avant toute intervention dans le systeme (a I'exception de la procédure de Teach (I'apprentissage) en
atmosphére non explosible), couper la tension et protéger d'une remise en marche !

» Respecter les réglementations en vigueur pour les appareils électriques en matiére de prévention des
accidents et de sécurité !

» Ne touchez pas aux composants sous tension pendant le réglage du systeme de mesure de déplace-
ment (procédure de Teach / I'apprentissage) !

Risque de blessures dii a une installation non conforme !

» |'installation doit étre effectuée uniquement par un personnel qualifié et habilité disposant de I'outillage
approprié !

Risque de blessures dii a la mise en marche involontaire de l'installation et au redémarrage non

controlé !

» Empécher tout actionnement involontaire de I'installation.

» Garantir un redémarrage controlé apres l'installation.

13.8. Installation électrique DeviceNet

Toutes les variantes DeviceNet (cable avec raccord multipolaire) ne nécessitent pas de travaux de cablage
internes, ce qui simplifie et accélére nettement I'installation et la mise en service sur site tout en réduisant
les risques de fuites.

Vous avez cependant besoin des jeux de cables confectionnés en conséquence avec |'affectation de
broches suivante. L'affectation correspond a la spécification DeviceNet.

Raccord multipolaire DeviceNet
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Vue du connecteur Broche 4 : CAN_H Broche 3 : V-
a partir de la fagade blanche noire
sur les broches : Broche 5 : CAN_L
bleue
Broche 1 : Drain Broche 2 : V+
(blindage) rouge

Fig. 28:  Raccord bus DeviceNet avec alimentation de tension

Broche 1 2 3 4 5
Signal Blindage V+ V- CAN_H CAN_L
Couleur de fil rouge noire blanche bleue
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Module électronique DeviceNet :

Touches Teach T1-3

Raccordement d'électrovanne | s22292
avec LED d'état pour vanne V1 O %
///// Interface de service
Interrupteur DIP pour le avi ///
réglage de I'adresse et de
la vitesse de transmission
Status %%: ON_ DIP Interrupteur DIP pour codage
LED d'état de |'apparei| [ _E DO HHHH couleur des LED d'état de
Modue | CDOw|T3 12 34 I'appareil/Top-LED
() 1234
14 4 e =
LED d'état du réseau k=) O \/1.] :_; Raccords d'électro-
Network | SC0~ — vanne avec LED d'état
T via :E pour vannes V2, V3
+
Alimentation de tension —— 7V @ INI
DeviceNet V- Il@ | Olv+ )
4+ Raccord du détecteur de
Signaux bus CAN_H @ @ S4IN proximité externe
CAN L@ | @lleND

Fig. 29:  Module électronique deviceNet

Affectation des bornes :

SLFIELEL Affectation SCHIIEL el Affectation
borne plate borne plate
Alimentation de tension Alimentation de tension pour
V+ . V+ . L
DeviceNet détecteur de proximité externe
Alimentation de tension Entrée détecteur de proximité
V- . S4 1IN
DeviceNet externe
CAN_H Signal de bus CAN high GND GND détecteur de proximité
externe
CAN_L Signal de bus CAN low
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13.9. Topologie du réseau d'un systeéme DeviceNet

Lors de l'installation d'un systeme DeviceNet, il convient de veiller a ce que le cablage de terminaison des
lignes de transmission des données soit correctement effectué. Le cablage empéche la survenue de dysfonc-
tionnements dus a des réflexions de signaux sur les lignes de transmission de données.

La ligne principale doit par conséquent étre terminée aux deux extrémités par des résistances de chacune
120 Q et 1/4 W de puissance de perte (voir « Fig. 30: Topologi ré »).

« Fig. 30 » représente une ligne avec une ligne principale (Trunk Line) et plusieurs lignes de branchement
(Drop Lines). Les lignes principales et de branchement sont composées du méme matériau.

Ligne principale (Trunk Line)
cable DeviceNet
V + T\
1 \
V- —
CAN_H —
- |—|:|—I Vo |—|:|—I
CAN_L it
Résistance (17| " [ 7, Lignesdebran-__ 17|71, Résistance
terminale 171717 chement 171717 terminale
120 Q (Drop Lines) 120 Q
Ya W cable DeviceNet, Ya W
TO1 max. 6 m de long Tn
| |
Participant 1 (nceud 1) Participant n (nceud n)

Fig. 30:  Topologie du réseau

13.10. Configuration de lI'adresse DeviceNet / de la vitesse
de transmission

8 interrupteurs DIP sont disponibles pour effectuer la configuration :

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

e Interrupteurs DIP 1 2 6 pour I'adresse DeviceNet
e Interrupteurs DIP 7 2 8 pour la vitesse de transmission
o [ =
O m~ = v 'rz
© R
m m%%h
A w© ﬁb %mn
< | g | &2
[ 88
[ e o]
Ve At
N
= D V- @
o[l - CAN_H[|@
CANLL(|@

Fig. 31:  Position des interrupteurs DIP pour la vitesse de transmission et |'adressage
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13.10.1. Parameétres pour l'adresse DeviceNet

Adresse MAC ID
Adresse MAC ID

avec DIP x=off =0

et

= Medium Access Control Identifier Address
=[DIP1:-2°+DIP2-2"+DIP3-22 +DIP4-23+DIP5 2%+ DIP 6 - 29]
DIP x = on =1

Tableau des parameétres pour I'adresse DeviceNet :

:\II;AC DIP1 |DIP2 |DIP3 |DIP4 |DIP5 |DIP6 mAC DIP1 |DIP2 |DIP3 |DIP4 |DIP5 |DIP6
0 off off off off off off 32 off off off off off on
1 on off off off off off 83 on off off off off on
2 off on off off off off 34 off on off off off on
8 on on off off off off 85 on on off off off on
4 off off on off off off 36 off off on off off on
5 on off on off off off 37 on off on off off on
6 off on on off off off 38 off on on off off on
7 on on on off off off 39 on on on off off on
8 off off off on off off 40 off off off on off on
9 on off off on off off 41 on off off on off on
10 off on off on off off 42 off on off on off on
11 on on off on off off 43 on on off on off on
12 off off on on off off 44 off off on on off on
1] on off on on off off 45 on off on on off on
14 off on on on off off 46 off on on on off on
15 on on on on off off 47 on on on on off on
16 off off off off on off 48 off off off off on on
17 on off off off on off 49 on off off off on on
18 off on off off on off 50 off on off off on on
19 on on off off on off 51 on on off off on on
20 off off on off on off 52 off off on off on on
21 on off on off on off 53 on off on off on on
22 off on on off on off 54 off on on off on on
23 on on on off on off 55 on on on off on on
24 off off off on on off 56 off off off on on on
25 on off off on on off 57 on off off on on on
26 off on off on on off 58 off on off on on on
27 on on off on on off 59 on on off on on on
28 off off on on on off 60 off off on on on on
29 on off on on on off 61 on off on on on on
30 off on on on on off 62 off on on on on on
31 on on on on on off 63 on on on on on on
Tableau 3:  Paramétrage de I'adresse DeviceNet a I'aide des interrupteurs DIP
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13.10.2. Réglage de la vitesse de transmission

La téte de commande doit étre adaptée a la vitesse de transmission du réseau :

Vitesse de transmission DIP 7 DIP 8
125 kBit/s off off
250 kBit/s on off
500 kBit/s off on
non autorisé | (on) (on)
Tableau 4 :  Paramétrage de la vitesse de transmission a I'aide des interrupteurs DIP

Les modifications de réglage par actionnement des interrupteurs DIP ne sont effectives
qu'aprés redémarrage de I'appareil !

Pour un redémarrage :

e débrancher un bref instant la téte de commande du réseau puis la rebrancher ou

e couper / remettre en marche I'alimentation du réseau ou

e envoyer un message de reset approprié.

13.11.

Configuration des valeurs de process

Pour la transmission de données de process via une liaison E/S, 2 ensembles d'entrées statiques et
1 ensemble de sorties statiques sont disponibles. Ces ensembles comprennent des attributs sélectionnés
repris dans un objet pour pouvoir étre transmis ensemble via une liaison E/S comme données de process.

La sélection des données de process se fait en définissant les paramétres de |'appareil Active Input
Assembly et Active Output Assembly ou - si supporté par le maitre/scanner DeviceNet - en définissant Pro-
duced Connection Path et Consumed Connection Path lors de l'initialisation d'une liaison E/S conformément
a la spécification DeviceNet.

13.11.1. Ensembles d'entrées statiques

Nom

Adresse attribut de données des
ensembles pour accés en lecture.
Class, Instance, Attribute

Format de I'attribut de données
Valeur 0 : OFF
Valeur 1: ON

S1...54 (réglage usine)

4,1,3

Octet 0:

Bit 0 : Position S1
Bit 1 : Position S2
Bit 2 : Position S3
Bit 3 : Position S4

S1...84 + POS

4,2,3

Octet 0:

Bit 0 :
Bit 1 :
Bit 2 :
Bit 3 :

Position S1
Position S2
Position S3
Position S4

(avec POS :
Position effective (Actual
Position))

Bit 4...7 : non utilisé

Octet 1:
POS en mm
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Les adresses indiquées dans le tableau ci-dessus (« Ensembles d'entrées statiques ») peuvent étre utilisées
comme indication de chemin pour I'attribut Produced Connection Path d'une liaison E/S.

Indépendamment de cela, I'utilisation de ces indications d'adresse permet cependant d'accéder de maniere
acyclique et a tout moment aux attributs résumés dans les ensembles en utilisant Explicit Messages (mes-
sages explicites).

13.11.2. Ensemble de sorties statiques

Nom Adresse attribut de données des | Format de I'attribut de
ensembles pour accés en données
lecture. Valeur 0 : OFF
Class, Instance, Attribute Valeur 1: ON
Electrovanne V1...V3 4,21,3 Octet 0 :

Bit O : Electrovanne V1
Bit 1 : Electrovanne V2
Bit 2 : Electrovanne V3
Bit 3...7 : non utilisé

Les adresses indiquées dans le tableau ci-dessus (« Ensembles de sorties statiques ») peuvent étre utilisées
comme indication de chemin pour I'attribut Produced Connection Path d'une liaison E/S.

Indépendamment de cela, I'utilisation de ces indications d'adresse permet cependant d'accéder de maniere
acyclique et a tout moment aux attributs résumés dans les ensembles en utilisant Explicit Messages (messages
explicites).

13.12. Configuration de l'appareil

13.12.1. Configuration de la position de sécurité des électrovannes en
cas d'erreur de bus

Pour configurer les électrovannes en cas d'erreur de bus, les attributs Position de sécurité de vanne et Mode
de sécurité peuvent étre utilisées.

Explicit Messages permettent d'accéder de maniéere acyclique aux données de configuration des électrovannes
en cas d'erreur de bus.

¢ Le service Get_Attribute_Single correspond I'accés en lecture aux données de configuration.

¢ |e service Set_Attribute_Single correspond I'accés en écriture aux données de configuration.

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

1 octet de données pour mode de sécurité : 1 octet de données pour la position de sécurité de vanne :
(adresse d'attribut : (adresse d'attribut :
class 150, instance 1, attribute 7) class 150, instance 1, attribute 6)
Bit |Mode Affectation des valeurs Bit |Electrovanne Affectation des valeurs
Compor- 0 Dép]gcer vers Bit 0 | Y1 (électrovanne V1) Valeur 0 OFF /
Bito |tementen position de sécurité Valeur 1 : ON
cas d'erreur |1 Garder derniére Bit1 |Yv2 (Slect Vo Valeur O : OFF /
de bus position de vanne it (électrovanne V2) |\, 1 - ON
Bit e . . . Valeur O : OFF /
17 non utilisé 0 (toujours) Bit 2 | Y3 (électrovanne V3) Valeur 1 : ON
Bit I .
3. 7 |non utilisé 0 (toujours)
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13.12.2. Exemple de configuration

L'exemple décrit la procédure de principe a suivre pour configurer |'appareil lorsque le logiciel RSNetWorx for
DeviceNet est utilisé (Rév. 4.21.00).

Installation du fichier EDS

L'installation du fichier EDS s'effectue a I'aide de |'outil EDS Installation Wizard faisant partie de
RSNetWorx.

Au cours de la procédure d'installation, il est possible d'affecter I'icéne (dans le cas ou cela ne s'effectue
pas automatiquement).

Paramétrage Offline (hors ligne) de I'appareil

Apreés intégration d'un appareil dans la configuration DeviceNet de RSNetWorx, il est possible d'effectuer le
paramétrage hors ligne de I'appareil.

La « Fig. 32 » représente comment peut étre sélectionné par exemple un ensemble d'entrées différent du
réglage usine (données d'entrées de process transmissibles via liaison E/S). Il convient toutefois de noter
qu'il faut adapter en conséquence la longueur des données de process lors d'une configuration ultérieure
du maitre/scanner DeviceNet.

Toutes les modifications de parameétres effectuées hors ligne (offline) doivent étre rendues effectives
pour I'appareil réel par un téléchargement ultérieur.

=10l ]

-, *DeviceMet.dnt - RSMetWorx for DeviceMet Y

File Edit Wiew Metwork Device Diagnostics Tools Help

-1 S &R
@ aQllE |- &4 |F;

Hardware x|
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4

Bul 13291 1HP 115% 1PH SeFRStd v |
| »

M| 4| ¥ M}, Graph [ Spreadzheet ), Master/Slave Configuration

& Diagnostice | 4]

1770-KFD —
E@ vendor =~ R5232 Interface
=) Burkert Werke GmbH and Ca,
EI@ G_eneric Device rﬁ-tontrol Head Type 8681 =1l
i ner Control Head Type 8681
[—]@ Rockwel Aukomation - Allen-Bradley General Parameters | 1/0 Data | EDS File |
= AC Drive : s
@ 5 160-Preset Speed v, 00 DL v1.2 OOV 01 gstl‘eoc: &P;%Sat?en}x;t:lijg:at you want o configure and initiate an
160-Preset Speed vd,30c DML w12 Stan
| 160-Preset Speed vd.:o0 DM1 2,0 ODW I~ | Groups E@ @ IA" vl = i critor ‘§| ‘1
| 160-Preset Speed vé.xx DM1 2.0 Star
| 160-Preset Speed vS.x DNI v1.2 ODW # | Parameter Current Yalue =
| 160-Preset Speed wS.x DM1 w1.2 Starn 1 Active Input Assembly 31...54 E
160-Preset Speed w5, DN w2,0 OOV 2 Safety mode 21...54
| 160-Preset Speed v5.x0c DML v2.0 Stan— 3 Process valve safety posi,..
| 160-Preset Speed 6. DM W20 ODW 4 Teach Function Don't Teach hd
| 160-Preset Speed w6, DM1 w12 QD S Teach State 00000000 E
| 160-Preset Speed 6. DML v1.2 Star &  Teach Reset 1]
| 160-Preset Speed ve.uo DML v2.0 Stan: 7 Device Reset 0
| 160-Signal Follawer w4 DM v2.0 0DV, 9 ID 1 Device 99999999
: 160-Signal Follawer w4500 DNL 1,2 0D 10 101 Board 39999999
: izg'g‘g”a: ::°::°We' ":‘xx E:i ";s 2:"‘ 11 D2 Device 99999999
-2IgNal FOIOWER v, XX Ve, a
160-Signal Follower 5. DN1 w12 00 lz bz Boa.rd Ceri
160-Signal Follower v5,5x DN1 v1,2 Sta 18 ST D
| 160-Signal Follower vS,xx DN1 2,0 0D 14 5fN Board ) 0 =
| 160-5ignal Followser v, xx DN v2,0 5t LIIS Assembly Date Device 01,01.1972 (5 |_I
| 160-Signal Follower w6, DML w12 D!
| 160-Signal Follower vw6,000 DML w12 Sta
| 160-Signal Follower w6, DN1 2,0 0D 1] I Abbrechen | [bernehmen | Hilfe: |
| 160-Signal Follower vé.xx DN1 v2.0 Sta L
Eul 13291 1HP 115% 1PH 56FR Loc

Fig. 32:

Sélection de I'ensemble d'entrées (capture d'écran)
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Paramétrage Online (en ligne) de I'appareil

Le paramétrage des appareils peut également s'effectuer en ligne. On peut choisir de lire uniquement cer-
tains parametres (Single) ou tous les parametres (All) d'un groupe a partir de I'appareil (Upload) ou de les
charger dans I'appareil (Download).

Il est également possible de transmettre de maniere cyclique certains parameétres ou tous les paramétres
d'un groupe en mode moniteur. Cela peut étre utile surtout lors de la mise en service.

13.13. Affichage des LED d'état en cas d'erreur de bus

Les erreurs de bus sont également indiquées par I'affichage d'état central multicolore (LED d'état de
|'appareil / Top-LED) - voir au chapitre « 21.2. Séquence de clignotement/signalisation des erreurs ».

La LED d'état de I'appareil (« Module »)
et celle d'état du bus (« Network ») se
trouvent sur le module électronique.

Les erreurs indiquées ici sur le module
électronique sont également signalisées
vers |'extérieur par I'affichage d'état
central multicolore (LED d'état de I'ap-
pareil / Top-LED).

Fig. 33:  LED d'état

Tests de fonctionnement des deux LED d'état aprés application de la tension (raccordement de la ligne
réseau) :

LED d'état Couleur de LED Test de fonctionnement
« Module » vert / rouge *) 250 ms MARCHE (vert) / 250 ms MARCHE (rouge)

« Network » vert / rouge 250 ms MARCHE (vert) / 250 ms MARCHE (rouge)

S'ensuit un autre test de fonctionnement, pendant lequel toutes les LED s'allument un court instant.

Au terme du test, les LED d'état affichent les états de I'appareil décrits dans les tableaux ci-apres.

13.13.1. Etat de la LED d'état d'appareil « Module »

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

LED Etat de I'appareil Explication

Eteinte Pas d'alimentation L'appareil n'est pas alimenté en tension

Vert L'appareil fonctionne | Etat de marche normal

Clignote en Le réglage du commutateur DIP pour le débit en bauds ou

rouge *) I’adresse MAC ID a été modifié et ne correspond pas a la valeur
lue lors du dernier redémarrage de I’appareil.
La modification n’est pas appliquée avant le prochain redé-
marrage de I'appareil.

*) Afficher «rouge» a partir de la version de firmware C.08.00 75
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13.13.2. Etat de la LED d'état du bus « Network »

adresse MAC ID se trouve dans le
circuit

e Liaison bus manquante suite a des
problémes de communication

LED Etat de I'appareil | Explication Dépannage
Eteinte | Absence d'alimen- | ¢ L'appareil n'est pas alimenté en e Raccorder d'autres appareils
tation pas en ligne tension dans le cas ou l'appareil est le
) o seul participant au réseau
e | 'appareil n'a pas terminé le test
Duplicate MAC ID (le test dure e Remplacer I'appareil
environ 2 s) » )
e \/érifier la vitesse de
e | 'appareil ne peut pas terminer le transmission
test Duplicate MAC ID. R o
e Contréler la liaison bus
Vert En ligne, liaison au |  Etat de marche normale avec liaison
maitre existante établie au maitre
Vert En ligne, sans * Etat de marche normale sans liaison
clignote | liaison avec le établie au maitre
maitre
Rouge | Délai d'attente e Une ou plusieurs liaisons E/S sont a | ® Nouvel établissement de liaison
clignote | de liaison I'état de délai d'attente par le maitre pour s'assurer de
la transmission cyclique des
données E/S.
Rouge | Erreur critique e Un autre appareil avec la méme e Vérifier la vitesse de

transmission

e Dépannage possible de I'erreur
: vérifier I'adresse

¢ Si nécessaire remplacer
I'appareil
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14. VARIANTE IO-LINK

IO-Link est une technologie E/S standardisée, utilisée a I'échelle internationale (CEI 61131-9) pour communiquer
avec des capteurs et actionneurs. |O-Link est un systéeme de communication point a point doté d'une tech-
nique de raccordement a 3 ou 5 fils pour capteurs et actionneurs et cébles de capteur standard non blindés.

La téte de commande type 8681 (variante 10-Link) est proposé en 2 variantes :

e PortClass A: avec une alimentation électrique commune (Power 1) pour I'alimentation du
systéme et des actionneurs (électrovannes) ou
e Port Class B : avec une alimentation électrique (Power 1) pour I'alimentation du systeme et Power

2 pour l'alimentation séparée des actionneurs (électrovannes), permettant une
coupure de sécurité des électrovannes uniquement.

Les appareils sont conformes a la spécification, tel que décrit en détail au chapitre « 14.3 ».

14.1. Principe du réseau/interfaces

Commande
centrale

Protocole Industrial Ethernet quelconque

API
l Bus de terrain / bus capteur-actionneur
Légende:
3 @ IO-Link cable standard,
Master non blindé,
3 ou 5 poles

@ appareil 10-Link

Q. Q. N @u [\ o Q. &.. @ Q. O @ — =
= 1 ! > Possibilité de service pour
l les appareils 10-Link via
n i n Burkert Communicator
3 .
1 Communication non
] paralléle, mais via
. ! 10-Link OU interface
1... 8 actionneurs / capteurs ! ~

1 ... 8 actionneurs / capteurs de service

Fig. 34:  Principe du réseau I0-Link

Les tétes de commande 10-Link peuvent également étre reliées individuellement au Birkert Communicator
pour la configuration ainsi que pour la mise a jour du firmware : via la clé biiS en utilisant le port micro USB
sur le module électronique (voir « Fig. 36 »).

Etant donné qu'aucune tension n'est transmise via cette interface, la téte de commande doit en plus étre
alimentée en tension, par ex. via le raccord |O-Link.

A cet effet, il faut cependant tenir compte du fait que le paramétrage de I'appareil n'est pas possible simul-
tanément via IO-Link et via le Blirkert Communicator — voir a ce propos chap. « 14.4 »

La liaison avec le Biirkert Communicator (type 8920) est établie a I'aide des accessoires figurant au chap. 77
« 16 » sous « Outil de service » ; au minimum, le kit blS standard et un adaptateur blS sont requis.
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14.2. Quickstart pour la premiére mise en service

Structure du réseau :

Les appareils I0-Link sont couplés a des maitres I0-Link disponibles dans le commerce et peuvent étre intégrés
facilement dans tous les systémes courants de bus de terrain et d'automatisation.

La structure du réseau est analogue au schéma de la « Fig. 34 ».
Pour la liaison entre les appareils |IO-Link et les maitres 10-Link, des cables standard non blindés a3 ou a5
pbles d'une longueur max. de 20 m entre I'appareil I0-Link et le maitre 10-Link sont suffisants.

Les tétes de commande 10-Link sont soit équipées de fiches M12 (variante avec connecteur multipble)
soit elles peuvent étre cablées directement (variante avec presse-étoupe). Les détails sont disponibles au
chapitre « 14.5 ».

Configuration :
La configuration du réseau s'effectue par le biais de I'automate de niveau supérieur.

Afin de garantir une communication univoque, les appareils IO-Link ne doivent pas étre paramétrés simul-
tanément a I'aide de I'automate programmable industriel (API) de niveau supérieur via le maitre I0-Link et a
I'aide du Birkert Communicator (via I'entrée maintenance). Voir détails au chap. « 14.4 ».

Téléchargement des logiciels/mises a jour du firmware :

Les fichiers logiciels/IODD requis ainsi que la description de I'objet sont disponibles au téléchargement sur :
www.burkert.fr / mot-clé de recherche : 8681 / Téléchargements / Logiciels / « Initiation Files EDS IODD »
(fichier Zip).

Vous trouverez les détails au chap. « 14.6 » a la page 86.

14.3. Caractéristiques techniques/spécification

Spécification 10-Link : Version 1.1.2

Port Class : A : alimentation électrique commune (Power 1) pour I'alimentation du
systéme et des actionneurs (électrovannes) ou
B : alimentation électrique séparée pour le systéme (Power 1) et pour
les actionneurs/électrovannes (Power 2)

Alimentation électrique : Port Class A : via raccord 10-Link (M12x1, 4 pbles, codage A) ;
Port Class B : via raccord I0-Link (M12x1, 5 péles, codage A),

détails voir chap. « 14.5.5 » et « Fig. 37 » a la page 85)
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Etat de marche : Mode de fonctionnement 10-Link (mode de fonctionnement SIO non pris en
charge)

Fichier IODD : Téléchargement sur : www.burkert.com / Type 8681 / Téléchargements /
Logiciels (« Initiation Files » — fichier zip)

VendorID : x78, 120

DevicelD : voir le fichier IODD respectif (Port Class A ou B)

Vitesse de transmission : COMS3 (230,4 kbit/s)

M-sequence type in Operate Mode: TYPE_2_ V

Temps de cycle min. : 2 ms

Enregistrement des données : oui

78 Longueur de cable makx.: 20 m respectifs entre le maitre 10-Link et I'appareil IO-Link
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14.4. Maitres I0-Link / communication / configuration

Maitres 10-Link

Les maitres 10-Link sont utilisés comme interface entre les tétes de commande type 8681 (I0-Link) et
|'automate de niveau supérieur. Tous les maitres 10-Link courants conformes a la spécification (cf. chapitre
« 14.3 ») peuvent étre utilisés.

L'« adressage » des appareils I0-Link est défini via le raccord ou port sur le maitre 10-Link ; lors du rem-
placement du maitre ou d'appareils, cela doit étre pris en compte.

Communication/configuration/paramétrage

Apres la mise en place du réseau (voir par ex. « 14.1. Principe du réseau/interfaces ») et apres l'installation du
logiciel correct dans les appareils 10-Link (IODD en tenant compte de la Port Class), la configuration du réseau
s'effectue par le biais de I'automate de niveau supérieur.

Comme décrit au chap. « 14.1 », une téte de commande |O-Link peut également étre reliée, en parallele du
raccord 10-Link, au Burkert Communicator (type 8920) via I'entrée maintenance (micro USB) sur le module

électronique (voir « Fig. 36 » a la page 84).

Afin de garantir une communication univoque, les appareils |O-Link ne doivent pas étre paramétrés simul-
tanément a I'aide de I'automate programmable industriel (API) de niveau supérieur via le maitre IO-Link et a
|'aide du Birkert Communicator (via I'entrée maintenance).

14.5. Caractéristiques électriques de la téte de commande
(10-Link)

14.5.1. Possibilités de raccordement électrique / interfaces

avec presse-étoupes
ou

avec presse-étoupes et raccord multipole
(fiche M12 selon CEl 61076-2-101, 4 pdles (Port Class A) ou
5 péles (Port Class B), longueur de cable env. 15 cm)

Raccord gauche : tension, signaux (raccord |O-Link)

Raccord droit : détecteur de proximité externe
Fig. 35:  Possibilités de raccordement
Raccords :
Variante presse-étoupe : 1 x presse-étoupe M16 x 1,5/cote sur plat 22 — pour I'alimentation

électrique et les signaux (IO-Link) ; obstrué par un bouchon borgne
uniquement pour la sécurité pendant le transport, le retirer avant
utilisation ! ;

pour des diametres de cable de 5 a 10 mm, pour des sections de fil de
0,14 a 1,5 mm?

1 x presse-étoupe M16 x 1,5/cote sur plat 19 — possibilité de raccordement pour
un détecteur de proximité externe (obstruée par un bouchon borgne, le retirer
avant utilisation)
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Variante raccord multipdle : 1 x presse-étoupe M16 x 1,5/cote sur plat 22 avec fiche M12 selon

CEI 61076-2-101, 4 pdles (Port Class A) ou 5 pdles (Port Class B) pour
I'alimentation électrique et les signaux (IO-Link), longueur de cable env. 15
cm

1 x presse-étoupe M16 x 1,5/cote sur plat 19 — possibilité de raccordement
pour un détecteur de proximité externe (obstruée par un bouchon borgne, le
retirer avant utilisation)

Cables de raccordement : Les appareils I0-Link et les maitres IO-Link sont reliés par des cables
standard
a 3 ou 5 fils sans blindage, d'une longueur maximale de 20 m avec une
section 0,34 mm?

Raccord 10-Link
(presse-étoupe gauche) : Communication 10-Link ainsi qu'alimentation électrique (Power 1 pour Port
Class A ou Power 1 et 2 pour Port Class B)

Entrée maintenance (biiS)
(sur le module électronique) :  Interface micro USB sur le module électronique pour les mises a jour
logicielles (voir « Fig. 36 » a la e 84)

14.5.2. Caractéristiques électriques de la téte de commande

Classe de protection : 3 selon DIN EN 61140 (VDE 0140-1)

Raccords : Connecteur rond M12 x 1, 4 pbles, Port Class A ou
connecteur rond M12 x 1, 5 pdles, Port Class B

Tension de service : 18 2 30 V DC (selon spécification)

Courant absorbé pour Port Class A (alimentation du systéme et des actionneurs (électrovannes) via Power
1) et Port Class B (alimentation du systeme via Power 1, alimentation des actionneurs (électrovannes) via

Power 2) — cf. a ce propos « Fig. 37 » a la page 85 ainsi que chap. « 14.5.3 » a la page 82:

Courant absorbé max. : c.-a-d. 2 électrovannes actives, 1 électrovanne s'active (pendant 200 ms),
1 message de retour de position par LED, pas de détecteur de proximité
externe :

Port Class A (Power 1) : <151 mA a24V DC
Port Class B (Power 1) : <63 mA a24V DC
Port Class B (Power 2) : <97 mA a24V DC

Courant absorbé a I'état d'inertie : c.-a-d. 3 électrovannes actives, 1 message de retour de position
par LED, pas de détecteur de proximité externe :

Port Class A (Power 1) : <138 mA a24VDC
Port Class B (Power 1) : <63 mA 224V DC
Port Class B (Power 2) : <84 mA a24V DC
Courant de repos : c.-a-d. pas d'électrovanne active, pas de message de retour de position par

LED, pas de détecteur de proximité externe :

Port Class A (Power 1) : <42 mA a24V DC
Port Class B (Power 1) : <42 mA a24V DC
Port Class B (Power 2) : <9mA a24VDC
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Entrée/détecteur de proximité (détecteur de proximité externe : S4 in) :

Alimentation électrique :

alimentation du capteur :

via I'alimentation électrique IO-Link — 10 %
Intensité maximale admissible
max. 30 mA

Protection contre les courts-circuits

Type de construction :

Courant d'entrée signal 1 :
Tension d'entrée signal 1 :
Courant d'entrée signal 0 :
Tension d'entrée signal 0 :

capteur

DC 2 et 3 fils,
contact de travail (normally open), sortie PNP

> 6,5 mA, limité en interne a 10 mA
>10V

<4 mA

<5V

capteur
capteur

capteur

Entrées (téte de commande —> maitre 10-Link/API) / signaux d'indication de position binaires ou

analogiques :

L'obtention des 3 positions de vanne signalées par les signaux de retour binaires et/ou du signal de

déplacement analogique est décrite au chapitre « 20. Capteur de déplacement » a la page 132. Le signal

de position analogique de la cible (résolution : 0,1 mm) est disponible comme valeur/paramétre cyclique.

Puissance continue typ. :
Réduction de puissance :
Courant de démarrage typ. :
Courant d'arrét typ. :

Mode de fonctionnement :
Types de vanne :

Courant absorbé de
IO-Link a24 VDC:
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Sorties (maitres 10-Link/API —> téte de commande) / électrovannes :
Puissance de commutation typ.: 0,9 W (par électrovanne, pendant 200 ms aprés la mise en marche)

0,6 W (par électrovanne a partir de 200 ms apres la mise en marche)
intégrée via I'électronique 10-Link

38 mA ou 0,9 W/200 ms (par électrovanne)

25 mA ou 0,6 W a 24 V DC (par électrovanne)

service continu (facteur de marche 100 %)

6524

Indicateur central des états de commutation :

env. 21 mA avec une alimentation électrique de 24 V DC par
indicateur de I'état représenté ; changement de couleur, voir chapitre

« 21. Indication par LED/affectations des couleurs » a la page 139
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14.5.3. Aide a la conception
Les valeurs ont été déterminées pour la tension de conception de 24 V DC. L'alimentation électrique différente

du systéme et des actionneurs (électrovannes) pour Port Class A et B (voir « Fig. 37 » a la page 85) doit étre
prise en compte lors de la conception des alimentations électriques.

Puissance/courant absorbés du port de type A :

Puissance absorbée de I'électronique :
P = 1,0W resp. | = 42mA gour 24

El El

Puissance absorbée d'une vanne a I'activation (200 ms) :
= 09W resp. | = 38mA gour 24

vanne MARCHE vanne MARCHE

Puissance absorbée d'une vanne aprés baisse :
P = 06W resp. | = 25mA gour 24

vanne vanne

Puissance absorbée d'un message visuel de retour de position :
P = 05W resp. | = 21 mA gour 24

LED LED

Exemples de calcul (port de type A) :

N
S
8
®
5
2
=
a8
=
8
S
S Exemple 1 :
L 3 vannes sont activées, une position est signalée en retour (état pendant 200 ms) : La téte de commande
g commute automatiquement une vanne aprés I'autre pour maintenir la consommation de courant basse - soit :
g consommation max. de courant |, ... . = CONSOMMation de courant de 2 vannes (déja activées) + 1
° vanne (en cours d’activation)
é P ota = Py + 2XP + 1XPemmce ¥ 1XPgp
% 3,6 W =1,0W + 2x0,6W + 1x09W + 1x0,5W
e ou
-é lows @24V = + 22X + 1X D emarcie + 1 X g
2 151 mA =42 mA + 2x25mA + 1x38mA + 1x21mA
i
o
=) Exemple 2 :
S 3 vannes sont déja activées, une position est signalée en retour (état d’inertie) :
o
; Ptotal = IDEI + 3 X I:)vanne + 1 X I:)LED
s 33W = 10W  + 3x06W + 1x05W
ou
Itotal @ 24 V = IEI + 3 X Ivanne + 1 X ILED
138 mA =42 mA + 3x25mA + 1x21TmA

En cas d'utilisation d'un détecteur de proximité externe, ce besoin en courant doit étre ajouté au
calcul.
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Puissance/courant absorbés du port de type B :

Power 1 : Alimentation des composants électroniques (1) + LED d’affichage
Power 2 : Alimentation des composants électroniques (2) + actionneurs (électrovannes dans la téte de
commande)

Power 1 : Puissance absorbée des composants électroniques (1) :
P = 1,0W resp. | = 42mA eour 24

El1 El1

Puissance absorbée d'un message visuel de retour de position :
P = 05W resp. | = 21mA 9our 24

LED LED

Power 2 : Puissance absorbée des composants électroniques (2) :
P = 0,22W resp. | = 9mA gour 24

El2 El2

Puissance absorbée d'une vanne a I'activation (200 ms) :
= 09W resp. | = 38mA gour 24

vanne MARCHE vanne MARCHE

Puissance absorbée d'une vanne aprés baisse :
P = 06W resp. e 25 mA Qour 24

vanne

Exemples de calcul (port de type B) :

Exemple 1 :

3 vannes sont activées, une position est signalée en retour (état pendant 200 ms) : La téte de commande
commute automatiquement une vanne aprées I’autre pour maintenir une consommation de courant faible -
c’est-a-dire pour
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Power 1 : consommation de courant max. I, .., = consommation de courant des composants électro-
niques (1) + LED d’affichage
Power 2: consommation de courant max. I, ., = consommation de courant des composants électro-
niques (2) + de 2 vannes (déja activées) + 1 vanne (activation a I'instant)

I:)F‘ower1 = I:)EI1 + 1 X IDLED PPowerZ = I:)EI2 + 2 X Pvanne + 1 X l:)vanne

MARCHE

1,5W =10W + 1x05W |23W =022W + 2x06W +1x09W
ou

lbowers @24V = I, + 11Xl lbowerz @24V =1, + 22X + 1 X marcHe

63 mA =42mA + 1x21mA |97 mA =9 mA + 2x25mA +1x38mA
Exemple 2 :
3 vannes sont déja activées, une position est signalée en retour (état d’inertie) :

PPower1 = PEI1 + 1 X PLED PPowerZ = PEI2 + 3 X I:)vanne

1,5W =10W + 1x05W |2,02W =022W + 3x06W
ou

IPower1 @ 24 V = IEI1 + 1 X ILED IPower2 @ 24 V = El2 + 3 X Ivanne

63 mA =42mA + 1x21TmA |84 mA =9 mA + 3x25mA

En cas d'utilisation d'un détecteur de proximité externe, ce besoin en courant doit étre ajouté au
calcul.
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14.5.4. |Installation électrique - 10-Link

Pour les variantes avec presse-étoupes :

— Ouvrir le boitier (voir chapitre « 8. Ouverture et fermeture du boitier » a la page 37) de sorte que le module
électronique soit visible — voir ci-dessous (« Fig. 36 »).

— Brancher les différents fils du cable (cables standard a 3 ou 5 fils sans blindage) aux bornes de connexion

situées sur le c6té gauche comme exposé au chap. « 14.5.5. Affectation du raccordement (port de type A

ou B) ». L'affectation est conforme a la spécification 10-Link.

\

Touches Teach T1-3

Raccord d'électrovanne avec 500000
LED d'état pour la vanne V1 0 o 0 0’0
av1 oo
! o0
OO
L+ |I[@
Raccord Power 1 T3
.- 12
ol |°
Raccords C/Q et Power 2 DIO @ v2e 1 B (?'aécl::c?trriianne avec
2L+, .2M pour Port Class B) 2L+ @ T vie T E LED d'état pour les
voir chapitre « 14.5.5 » 2M - vannes V2, V3
| Q|| v+
Port micro USB servant Raccord du détecteur de
a des fins de service (bUS) @” S4IN proximité externe
@ GND

Fig. 36:  Module électronique I0-Link (dans I'exemple : Port Class B)

Pour les variantes a raccord multipdle :

Les variantes I0-Link a connecteur multipble ne nécessitent pas de travaux de cablage internes, ce qui sim-
plifie et accélere nettement I'installation et la mise en service sur site tout en réduisant les risques de fuites.

La téte de commande dispose d'un connecteur rond male multipdle (M12 x 1, 4 ou 5 pbles, male), longueur de cable
env. 15 cm. L'affectation est conforme a la spécification 10-Link ; voir également le chapitre « 14.5.5 » ci-aprés.
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14.5.5. Affectation du raccordement (port de type A ou B)
4 3 Broche Désignation Affectation (mode I0-Link) Couleur de fil
1 L+ 24V DC brun
2 DIO / 2L+ non affecté (blanc)
3 L- 0V (GND) bleu
! 2 4 c/Q I0-Link noir
Tableau 5 :  Affectation des raccordements pour raccord port de type A (fiche M12, 4 péles)
4 3 Broche Désignation Affectation (mode 10-Link) Couleur de fil
1 L+ 24V DC (Power 1) brun
5 2 DIO/ 2L+ 24 V DC (Power 2) blanc
3 L- 0V (GND - Power 1) bleu
4 c/Q 10-Link noir
1 2 5 2M 0V (GND - Power 2) gris ou vert/jaune
Tableau 6 :  Affectation des raccordements pour raccord port de type B (fiche M12, 5 péles)

Le schéma suivant illustre la différence entre les ports de type A et B :

Port Class A, M12 Port Class B, M12

= I2_L:______| r-————7- ';

Broche 2 —:— DIO (I1Q) |1 Broche 2 —:— Protection 1O : |
l N __ |

Broche 1 : (I)—: : Broche 1 Lt CI)—: : : '
| . 1 Power 1 | | /I Power 1 | | Power 2 |

|| (alimentation | |l (alimentation | (alimentation |

Broche 4 ——— c/Q I gy systéme Broche 4 —— c/Q o du systéme Lo électrique |
. e | | dusysteme) o e |

| P § es | | Lo | | séparée des |

Broche 3 : = CI)_I actionneurs) : Broche 3 :L- Cl)_'l : : actionneurs) :
| | b— — —_ — = - | | b — —_ — = - | |

' | ' o ! |

Broche 5 {_______J Broche 5 YRR ]

Fig. 37:  Principes d’affectation pour les ports de type A et B
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14.6. Logiciels/mises a jour du firmware

14.6.1. Logiciels

Les fichiers de mise en service requis et la description des données de process et parametres acycliques sont
disponibles sur internet et peuvent étre téléchargés sur le site web de Biirkert :

www.burkert.fr / Mot-clé de recherche : 8681 / Téléchargements / Logiciels / « Initiation Files EDS IODD »
(fichier Zip)

pour Port Class A : Buerkert_Werke_GmbH-ControlHead8681_ClassA-AAAAMMJJ-IODDx.x. XML
pour Port Class B : Buerkert_Werke_GmbH-ControlHead8681_ClassB-AAAAMMJJ--IODDx.x. XML

Les icOnes ou fichiers image correspondants doivent également étre téléchargés.

14.6.2. Mises a jour du firmware

Les mises a jour du firmware peuvent étre effectuées uniquement via I'entrée maintenance biS (micro USB)
sur le module électronique (voir « Fig. 36 » ou chap. « 14.5.4 »). A cet effet, une clé biiS ainsi que le Biirkert
Communicator sont nécessaires. Le Blrkert Communicator (type 8920) est également disponible au télé-
chargement sur le site web de Burkert.

Pour la liaison entre la téte de commande et le Birkert Communicator, voir chap. « 14.1. Principe du réseau/
interfaces » a la page 77.

14.7. Position de sécurité en cas de panne du bus

Une panne du bus ou une erreur du bus est indiquée via I'indicateur central multicolore de I'état de
I'appareil (LED supérieure / Top-LED). Les erreurs du bus peuvent par ex. résulter de problémes de commu-
nication avec le maitre 10-Link ou I'API.

En cas de panne du bus, les électrovannes sont commutées sur une position de sécurité programmable
(par défaut : électrovannes sans courant).

Position de sécurité interne

Si I'appareil détecte des erreurs internes ou que I'alimentation électrique des électrovannes ne peut pas étre
garantie, par ex. en raison de valeurs (massivement) inférieures ou supérieures a I'alimentation électrique
admissible, les électrovannes sont placées en « position de sécurité interne » (c.-a-d. toutes les électro-
vannes désactivées) tant que cette erreur persiste.
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15. VARIANTE BUS / CANOPEN

15.1. Définition
« blS » (bus systeme Blrkert) désigne un systeme de bus de terrain, basé sur le protocole CAN (Controller
Area Network). Il permet aux appareils Blrkert de communiquer entre eux.

La téte de commande type 8681 biiS/CANopen est un appareil qui est conforme a la spécification (voir chapitre
« 15.4. Spécification biS/CANopen »).

15.2. Principe du réseau

Zone de l'armoire i , .
. . Obturer les raccords non utilisés sur le répartiteur
electrique (exemple)
r—————————-—= | CAN avec des capuchons de protection !
| - -
I Az:teenr::iggn —D—:—w-o 0000 (e (CAN & L J[eXeXeXeN o) P i
' L | 24V DC) [n |Repartecr || 24 VDC) [ |Reparenr 1] o oniy ourun service
: | ®|9p000|o e|po0¢|e 2 aprés-vente
| I < avance : ordinateur
| : 5 avec Biirkert
Q. -
: | e oo s Communicator
| | 1..8 1..8 5
| : Tétes de Tétes de 5
| | com- com- g
: | mande/ mande/ 5
| Passerelle 1 : vannes vannes 8
[ | @
| | >
! | 5
: | CAN ONLY si bloc d'alimentation supplémentaire |Z
(&}
| |
! |
: I [eYoXeXo] (CAN &
, Passerellen ! 23V DC - Bloc in | Repartteur [0 24V DC)
(PO O (o]
' | | supplémentaire |(24 V DC) ? i
: Commutat. |
| Ethernet |
| L )
| °
| . : 1..8
| d | Tétes de
: | com-
| API | mande/
| : vannes
! I
o ____

Fig. 38:  Principe de réseau pour appareils biS

Le PC avec le Blrkert Communicator peut étre raccordé a tout raccord libre dans le réseau blS, par exemple
a l'un des distributeurs.
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La téte de commande peut également étre reliée individuellement au Birkert Communicator pour la configu-
ration. Cette connexion peut s'effectuer (selon la variante) via la fiche M12 ou via la borne de connexion située
a l'intérieur de I'appareil. A cet effet, la téte de commande doit en plus étre alimentée en tension.

Différents cables de raccordement et un bloc d'alimentation ainsi qu'un adaptateur secteur sont contenus dans
un petit coffret d'équipement (« Kit d'interface USB-biiS 1 » — voir le dernier tableau « Equipement de service
standard » au chap. « 16. A ir r reils BUS » 2 | 123). Il est ainsi également possible
de configurer un appareil individuel.

Remarques importantes concernant la structure du réseau :

e Chaque passerelle peut commander jusqu'a 63 « nceuds » (tétes de commande type 8681 buS/
CANopen) si la longueur de cable maximale admissible et I'alimentation électrique requise sont
prises en compte dans la topologie du réseau. Chaque « nceud » doit avoir sa propre « ID de
nceud » ; dans le cas contraire, une erreur survient.

¢ | a longueur de céble totale max. est de 200 m pour 125 kbit/s, de 100 m pour 250 kbit/s et de
40 m pour 500 kbit/s.

¢ | a longueur de cable max. pour une ligne de branchement individuelle est de 6 m, la lon-
gueur totale max. de toutes les lignes de branchement dans le réseau est de 100 m pour
125 kbit/s, de 55 m pour 250 kbit/s et de 30 m pour 500 kbit/s.

Si la perte de tension est trop importante, une alimentation électrique supplémentaire peut
alimenter un distributeur CAN (raccord PWR IN). Dans ce cas, le raccord CAN ONLY doit étre rac-
cordé a CAN IN par un cable CAN.

Ce cable (reliant les distributeurs CAN au niveau de « CAN ONLY » et de « CAN IN ») ne peut

pas étre utilisé pour les raccords en T pour séparer des « nceuds » étant donné qu'il n'y a pas de
tension sur ce cable (cf. I'exemple 3 au chapitre « 17. Exemples de cablage (blis/CANopen) » a la
page 125).

e Les raccords non utilisés ou ouverts doivent étre obstrués par des capuchons de protection
correspondants.

Couple de vissage requis pour tous les raccords a fiche (cables, raccords en T, ...) pour garantir
I'étanchéité nécessaire a I'humidité : 0,6 Nm + 0,1 Nm.

e Le cable CAN doit étre « terminé » aux deux extrémités :
terminer |'extrémité du cable CAN/du raccord en T avec une résistance terminale (120 ohms)
ou, si le cable se termine au niveau d'un distributeur CAN, raccorder la résistance terminale au
raccord CAN OUT.

e Pour les travaux de service et pour la lecture de données CAN, il est possible de raccorder un
PC avec Biirkert Communicator type 8920 a n'importe quel raccord libre du distributeur CAN ou
au raccord CAN ONLY.

Une clé buS est nécessaire pour raccorder le PC au réseau CAN.

e Des raccords en T peuvent étre utilisés pour raccorder des « nceuds » individuels ou un PC pour
la lecture des données CAN (via le Burkert Communicator).




Type 8681 e

burkert

Val’lante bUS / CANOpen FLUID CONTROL SYSTEMS

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

15.3. AQuickstart pour la premiére mise en service

« bliS » (bus systeme Blirkert) désigne le bus de communication développé par Blrkert, basé sur le protocole
CANopen. Les étapes ci-dessous se rapportent a titre d'exemple a I'application du protocole EtherNet/IP avec
|'utilisation d'une passerelle Birkert préconfigurée pour un maximum de 63 tétes de commande.

Pour les autres configurations de passerelle (par ex. en association avec des positionneurs ELEMENT), il con-
vient de respecter la documentation spécifique pour les passerelles Birkert préconfigurées.

Apres l'intégration des tétes de commande (type 8681 bilS/CANopen) dans le réseau, les opérations suiv-
antes doivent étre réalisées sur les tétes de commande :

1.) Adressage des tétes de commande

Conformément au chapitre « 15.14.2. Paramétrage de I'adresse biS/CANopen (ID de nceud) », une adresse

propre (ID de nceud) doit étre affectée a chaque téte de commande dans le réseau.

En cas d'utilisation d'une passerelle préconfigurée : pour une mise en service facile, une ID de nceud propre
entre 1 et 63 doit étre affectée a chaque téte de commande au moyen des interrupteurs DIP. De cette facon,
les paramétres de communication préconfigurés entre la passerelle et chaque téte de commande sont utilisés.
Le réglage usine (adresse « 0 » = adresse/ID de nceud configurable a I'aide du logiciel) ne doit plus étre utilisé.

En cas d'utilisation d'une passerelle non préconfigurée ou en cas d'utilisation du réglage usine « 0 »
(adresse/ID de nceud configurable a I'aide du logiciel) : pour la mise en service, une configuration de
I'appareil sur site via le Biirkert Communicator est nécessaire pour chaque téte de commande (cf. également
chapitre « 15.14.3 » a la page 101).

Acceés sans erreur aux parameétres via Logix Designer : pour garantir cette fonction, les nouvelles adresses
doivent étre sélectionnées de maniére claire et dans I'ordre (en commencant par « 1 » et sans sauter de chiffres !).

Toute modification de I'adresse de |'appareil requiert un redémarrage de l'appareil.

2.) Définition de la vitesse de transmission

Les vitesses de transmission doivent étre paramétrées conformément au chapitre « 15.14.1. Paramétrage de la
vitesse de transmission » a la page 98. L'interaction entre les longueurs de cable et la vitesse de transmission

est importante (voir chapitre « 15.14.2. Paramétrage de I'adresse biS/CANopen (ID de nceud) » a la page 99).

Les vitesses de transmission de tous les appareils raccordés au réseau (y compris la passerelle) doivent
coincider.

Toute modification de la vitesse de transmission requiert un redémarrage de I'appareil.

3.) « Masquer » (hide) les appareils nhon disponibles

Si moins de 63 appareils sont affectés a la passerelle, les appareils non disponibles doivent étre « masqués »
(hide) sur la passerelle et cela vaut pour les sorties ET pour les entrées — voir chapitre « 15.18. Configuration du
réseau de téte de commande », soit via Logix Designer (« 15.18.1 ») soit via Birkert Communicator (« 15.18.2 »).

L'appareil doit étre redémarré une fois les modifications effectuées.

4.) Obstruction minutieuse des raccords électriques

En raison de I'humidité (vapeur également) dans l'installation, tous les raccords électriques (connecteurs a fiche
M12) doivent étre serrés avec 0,6 (+0,1) Nm. Tous les raccords électriques ouverts doivent étre bien obstrués

a |'aide de capuchons de protection (voir la remarque encadrée au chapltre «15.2, Pr|n | ré » et les
chapitres « 16. Accessoires pour appareils BUS » et « 17. Exempl n) »).

Mises a jour du firmware - voir chapitre « 15.22. Mises a jour du firmware » a la page 122.
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15.4.

15.4.1.

Vitesse de transmission :

Adresse :

Mode de fonctionnement du bus :

Données de process :

Spécification buS/CANopen

Caractéristiques générales

paramétrable via les interrupteurs DIP 7 et 8 ou a I'aide du logiciel (valeurs
paramétrables — voir chapitre « 15.14.1. Paramétrage de la vitesse de
transmission »)

Réglage usine : vitesse de transmission configurable a I'aide du logiciel
(réglage par défaut : 500 kbit/s)

1 a 63 (paramétrable de maniere fixe via les interrupteurs DIP de 1 a 6) ;
réglage usine : 0 = adresse/ID de nceud configurable a I'aide du logiciel
(ID de nceud de 1 a 127 possible ;

Réglage par défaut : adressage automatique de I'ID de nceud,

voir chapitre « 15.14.2. Paramétrage de |'adresse biS/CANopen (ID de
nceud) »)

biS ou CANopen (mode de fonctionnement du bus configurable
uniquement a I'aide du logiciel); Réglage usine : buS

biS/CANopen Ou par ex. EtherNet/IP (selon la configuration)
Entrée Entrée 1 octet .
6 octets & (a 6 octets)
Passerelle/ | = Passerelle / | <
API Sortie > EtherNet/IP Sortie >
1 octet 1 octet

(Configurations pour d'autres systemes de bus sur demande)

Entrées : 6 octets avec :
(téte de commande
—> passerelle) 4 octets de message de retour de position en m (résolution : 1 mm)
(= message de retour comme signal de déplacement cyclique de la cible),
1 octet de message de retour d'état NAMUR,
1 octet de message de retour de position (3 signaux de retour discrets du
capteur de déplacement (positions S1 a S3), 1 signal de retour discret
du détecteur de proximité externe (S4)) ;
alimentation électrique via un céable biS/CANopen (11 225V DC) ;
le signal analogique acyclique de déplacement de la cible peut par ex. étre lu
comme parametre « 8681_Current_Position_mm_DevXX » (résolution : 0,1 mm)

— voir chapitre « 15.20. Accés aux paramétres (lecture/écriture) » a la page 117

Sorties : 1 octet pour la commande des 3 électrovannes
(passerelle —> téte de commande)

15.4.2. Longueur de cable totale et longueurs de branchement des
cables de bus

Le céble de bus est un cable a 4 fils, doté d'un blindage supplémentaire, qui doit répondre a la spécification
bUiS/CANopen. Le céble transmet aussi bien des données/informations que de I'énergie (alimentation en
basse tension pour les actionneurs et capteurs).
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La longueur de cable totale maximale (somme de toutes les lignes principales et de branchement)
d'un réseau dépend de la vitesse de transmission.

Le tableau ci-dessous présente certaines vitesses de transmission et leurs longueurs maximales respectives.

- . Longueur totale
Vitesse o Longueur max. d'une
Longueur de cable - max. de toutes
de trans- ligne de branchement .
. totale max. A les lignes de
mission individuelle
branchement
125 kbit/s 200 m 6 m 100 m
250 kbit/s 100 m 6m 55 m
500 kbit/s 40 m 6 m 30m

Cf. chapitre « 15.

15.5. Possibilités de raccordement électrique

avec presse-étoupes
ou

avec presse-étoupes et raccord multipole
(fiche M12 selon CEI 61076-2-101, 5 péles)

Raccord gauche : tension, signaux
Raccord droit : détecteur de proximité externe

Fig. 39:  Possibilités de raccordement

15.6. Caractéristiques électriques de la téte de commande
(buS/CANopen)

Raccords :

Variante presse-étoupe : 1 x presse-étoupe M16 x 1,5/cote sur plat 22 — pour I'alimentation électrique
et les signaux ; (obstrué par un bouchon borgne uniquement pour la sécurité
pendant le transport, le retirer avant utilisation !)
pour des diamétres de cable de 5a 10 mm, pour des sections de fil de 0,14
a 1,5 mm?

1 x presse-étoupe M16 x 1,5/cote sur plat 19 - possibilité de raccordement
pour un détecteur de proximité externe (obstruée par un bouchon borgne, le
retirer avant utilisation)

Variante raccord multipdle : 1 x presse-étoupe M16 x 1,5/cote sur plat 22 avec fiche M12 selon CEI 61076-
2-101, 5 pdles pour bilS/CANopen et pour I'alimentation électrique, longueur
de céble env. 80 cm

1 x presse-étoupe M16 x 1,5/cote sur plat 19 — possibilité de raccordement
pour un détecteur de proximité externe (obstruée par un bouchon borgne, le

retirer avant utilisation) o
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Alimentation électrique : 11a25vDC
Courant absorbé (courant de repos) : <60 mA a 24V DC
Courant absorbé max. : <180 mA a 24 V DC (voir chapitre « 15.8. Aide a la conception »)
Courant absorbé (état d'inertie) : <165 mA a 24 V DC (3 électrovannes actives, 1 message de retour

de position par LED, pas de détecteur de proximité externe)

Entrée/détecteur de proximité (détecteur de proximité externe : S4 in) :

Alimentation électrique : via |'alimentation électrique biS/CANopen — 10 %

Intensité maximale admissible

alimentation du capteur : max. 30 mA

Protection contre les courts-circuits

Type de construction : DC 2 et 3 fils, contact de travail (normally open), sortie PNP
Courant d'entrée signal 1 : Icapteur > 6,5 mA, limité en interne 2 10 mA

Tension d'entrée signal 1 : Ucapteur> 10V

Courant d'entrée signal 0 : | aptenr <4 MA

Tension d'entrée signal 0 : U <5V

capteur

Entrées (téte de commande -> passerelle/API) / sighaux d'indication de position binaires ou
analogiques :

L'obtention des 3 positions de vanne signalées par les signaux de retour binaires et/ou du signal de
déplacement analogique est décrite au chapitre « 20. Capteur de déplacement » a la page 132. Le signal
de position analogique de la cible (résolution : 0,1 mm) est disponible dans le réseau biS/CANopen sous
forme de valeur/parameétre acyclique.

Sorties (passerelle/API —> téte de commande) / électrovannes :
Puissance de commutation typ.: 0,9 W (par électrovanne, pendant 200 ms aprés la mise en marche)

Puissance continue typ. : 0,6 W (par électrovanne a partir de 200 ms aprés la mise en marche)
Réduction de puissance : intégrée via I'électronique de I'interface biS/CANopen

Courant de démarrage typ. : 38 mA ou 0,9 W/200 ms (par électrovanne)

Courant d'arrét typ. : 25 mA ou 0,6 W a 24 V DC (par électrovanne)

Mode de fonctionnement : service continu (facteur de marche 100 %)

Types de vanne : 6524

Indicateur central des états de commutation :
Courant absorbé de buS/
CANopen a24 VvV DC: env. 30 mA avec une alimentation électrique de 24 V DC par
indicateur de I'état représenté ; changement de couleur, voir chapitre

« 21. Indication par LED/affectations des couleurs » a la page 139

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

15.7. Position de sécurité en cas de panne du bus

En cas de panne du bus, les électrovannes sont commutées sur une position de sécurité programmable (par
défaut : électrovannes sans courant).

Pour les données de configuration/parameétres, voir chapitre « 15.20. Acces aux parameétres (lecture/écriture) »
ala page 117.
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15.8. Aide a la conception

Puissance absorbée de I'électronique :
P = 1,3W ou |

el el

54 mA 90ur 24

Puissance absorbée d'une vanne a la mise en marche (200 ms) :

vanne vanne

Poe = 09W ou e = S8 mMA pour 24
MARCHE MARCHE

Puissance absorbée d'une vanne aprés réduction :
P = 06W ou =

25 mA eour 24

P = 0,7W ou |

LED LED

Puissance absorbée d'un message de retour de position optique :

30 mA eour 24

Exemples de calcul :

Exemple 1 :

un niveau faible - c.-a-d. :

3 vannes sont mises en marche, une position fait I'objet d'un message de retour (€tat pour 200 ms) : la téte de
commande commute automatiquement une vanne apres |'autre pour maintenir la consommation de courant a

consommation de courant max. I, .= consommation électrique de 2 vannes (déja en marche) + 1 vanne
(commutation en cours)

Ptotal = Pel + 2 X Pvanne + 1 X Pvanne MARCHE + 1 X PLED

41W =1,3W + 2x0,6 W + 1x09W + 1x0,7W
ou

Itotal @ 24 V = Iel + 2 X Ivanne + 1 X Ivanne MARCHE + 1 X ILED

172 mA = 54 mA + 2x25mA + 1x38mA + 1x30mA
Exemple 2 :
3 vannes sont mises en marche simultanément, une position fait I'objet d'un message de retour (état
d'inertie) :

Ptotal = I:>el + 3 X I:)vanne + 1 X I:,LED

3,8 W =1,3W + 3x0,6W + 1x0,7W
ou

Itotal @ 24 V = Iel + 3 X Ivanne + 1 X ILED

159 mA = 54 mA + 3x25mA + 1x30mA

En cas d'utilisation d'un détecteur de proximité externe, ce besoin en courant doit étre ajouté au

calcul.
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15.9. Installation - consignes de sécurité

A AVERTISSEMENT !

Risque de blessures dii a un choc électrique !

» Avant toute intervention dans le systeme (a I'exception de la procédure de Teach (I'apprentissage) en
atmosphére non explosible), couper la tension et empécher toute remise en marche !

» Respecter les réglementations en vigueur pour les appareils électriques en matiére de prévention des
accidents et de sécurité !

» Ne pas toucher aux composants sous tension pendant le réglage du capteur de déplacement (procé-
dure de Teach / I'apprentissage) !

Risque de blessures en cas d'installation non conforme !

» | 'installation doit étre effectuée uniquement par un personnel qualifié et habilité disposant de I'outillage
approprié !

Risque de blessures dii a la mise en marche involontaire de l'installation et au redémarrage

incontrolé !

» Empécher tout actionnement involontaire de 'installation.

» Garantir un redémarrage contrélé apres I'installation.

L'installation mécanique et pneumatique des tétes de commande est décrite en détail dans les chapitres
« 7. Montage » a la page 33 et « 9. Installation pneumatique » a la page 39.

15.10. Passerelle

La passerelle type ME43 est utilisée comme interface de bus de terrain
entre les appareils compatibles « bUS » (tétes de commande type 86xx
ou autres appareils biS Burkert) et I'API (par ex. EtherNet/IP ; Profinet
ou autre sur demande).

Le nombre d'appareils avec lesquels la passerelle peut communiquer
dépend des entrées et sorties par appareil biS et du protocole de bus
de terrain respectif (voir a ce sujet le manuel d'utilisation de la ME43
sous « Nombre maximal de valeurs de données »).

La passerelle peut par ex. traiter les entrées/sorties de 63 tétes de com-
mande type 8681.

Fichier EDS pour
EtherNet/IP : Gateway_ EIP_8681_vxx_yymmdd_63Dev.eds

Icon
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Icone : icon_me43.ico

Fig. 40:  Passerelle ME43 avec bornes de connexion
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15.11. Installation de la passerelle

—> Fixer la ou les passerelles sur un rail normalisé dans I'armoire

—> Raccorder la ou les passerelles — voir a ce sujet chap. « 15.2. Principe du réseau » a la page 87 et
notamment les « 17. Exempl abl Us/CANopen) » a | 125 ainsi que d'autres détails dans

les chapitres suivants

—> Relier la ou les passerelles a I'automate programmable industriel (API) de niveau supérieur, par exemple
via EtherNet/IP

15.12. Installation électrique - buS/CANopen

Pour les variantes de raccordement multipdle :

Aucune des variantes « buS » (a connecteur multipble) ne nécessite de travaux de céblage internes, ce qui
simplifie et accélere nettement I'installation et la mise en service sur site tout en réduisant les risques de
fuites.

La téte de commande dispose d'un connecteur rond male multipdle (M12 x 1, 5 pdles, male) avec un cable de
80 cm de long. L'affectation correspond a la spécification bilS/CANopen.

\Vous avez cependant besoin de jeux de cables équipés en conséquence — voir « Fig. 41 ».

Vue de devant Broche 4 : CAN_H Broche 3: V-
du connecteur blanc noir
avec les broches : Broche 5 : CAN_L
bleu
Broche 1 : Drain Broche 2 : V+
(blindage) rouge

Fig. 41:  Raccord de bus biiS/CANopen avec alimentation électrique

Pour les variantes avec presse-étoupes :

Ouvrir le boitier (cf. chapitre « 8. Quverture et fermetur itier » a | 7) de sorte que ce module
électronique soit visible — voir la figure ci-dessous (« Fig. 42 »).

Raccorder les différents fils du cable CAN aux bornes de connexion pour le signal de bus comme indiqué dans le
tableau « Configuration des bornes de connexion ». La configuration est conforme a la spécification biS/CANopen.

Les numéros de commande des cables CAN nécessaires sont indiqués au chap. « 16. Accessoires pour
appareils BUS ».

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022
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15.12.1. Module électronique buS/CANopen

Touches Teach T1-3

Raccord d'électrovanne avec )
LED d'état pour la vanne V1
Entrée maintenance
Interrupteurs DIP pour le para-
métrage de I'adresse et de la
vitesse de transmission -
L . ) [ 5 123456
LED d'état de I'appareil (== on Interrupteurs DIP pour le codage
%"’ HHHHHH des couleurs de la LED supéri-
LED d'état du réseau == 123 45 6 eure (détails, voir chapitre « 21 »)
[
s~ V2 Raccords
d'électrovanne avec
. o ve v3 | £ LED d'état pour les
Allmentatlf)n électrique - vannes V2, V3
biS/CANopen V- ve
Raccord du détecteur de
Signaux du bus CAN_H| S4IN proximité externe
CAN_L GND

Fig. 42:  Module électronique biS/CANopen

15.12.2. Configuration des bornes de connexion

Désignation Coulgur Affectation Désignation Affectation

borne plate | des fils borne plate

Vi rouge Alimentation électrique V4 Alimentation électrique pour le
9 biS/CANopen détecteur de proximité externe

: . Alimentation électrique Entrée détecteur de proximité
v noir biS/CANopen S4IN externe
CAN_H blanc S_|gnal de bus CAN GND GND détecteur de proximité
high externe
CAN_L bleu Signal de bus CAN low

Pour le raccordement du détecteur de proximité externe — voir chapitre « 18. Raccordement d'un détecteur
de proximité externe » a la page 128.

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

15.12.3. Détails des interrupteurs DIP pour le codage des couleurs

Les combinaisons de couleurs (classiques) peuvent étre paramétrées a |'aide des interrupteurs DIP 1a 4 comme
décrit au chapitre « 21.1.1. M LED spécifi al' reil « 1 Classic M »» Al 141. A cet
effet, les interrupteurs DIP 5 et 6 doivent cependant étre réglés sur « OFF » pour indiquer les couleurs correctes.

A partir du firmware B.02.00.00, il existe des modes d'indication configurables & I'aide du logiciel pour la LED
d'état de I'appareil (LED supérieure/Top-LED) — une description détaillée est disponible au chapitre « 21.1. Vue

d'ensemble des modes d'indication » a la page 139.

D'autres paramétres ou configurations requierent I'utilisation de la liste d'objets CANopen ou de paramétres —
voir « 15.20.4. Acces a d'autres paramétres (cycliques/acycliques) » a la page 120.
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15.13. Topologie du réseau d'un systéme buS,CANopen

Lors de l'installation d'un systéme biS/CANopen, il convient de veiller a ce que le cablage de terminaison des
lignes de transmission des données soit correctement effectué. Le cablage empéche la survenue de dysfonc-
tionnements dus a des réflexions de signaux sur les lignes de transmission de données.

La ligne principale doit par conséquent étre terminée aux deux extrémités par des résistances de 120 Q chacune
et 1/4 W de pertes en puissance — voir « Fig. 43: Topologie du réseau — biiS/CANopen » a la page 97.

« Fig. 43 » représente une ligne avec une ligne principale (Trunk Line) et plusieurs lignes de branchement
(Drop Lines). Les lignes principales et de branchement sont composées du méme matériau.

Il est possible d'affecter a chaque téte de commande une ID de nceud unique (adresse biS/CANopen)
a |'aide des interrupteurs DIP — voir chapitre « 15.14. Configuration de I'ID de noeud/de la vitesse de
transmission »).

Ligne principale (Trunk Line)
/ cable buS/CANopen
V + 7%
1 \
V-
CAN_H —
- |—|:|—I Vo |—|:|—I
CAN_L At
Résistance (]| [ ]»>——— Lignes de branche- — ] | | ]» Reésistance
terminale 171717 ment (Drop Lines) 171" 1T terminale
120 Q cable biS/ 120 Q
s W CANopen, s W
Node 01 max. 6 m de long Node n
Téte de commande 1 Téte de commande n
(Node/nceud 1) (Node/nceud n)

Fig. 43:  Topologie du réseau — biiS/CANopen

15.14. Configuration de I'ID de nceud/de la vitesse de

transmission
Interrupteurs DIP pour 8 interrupteurs DIP sont disponibles pour la con-
I'adresse + la vitesse figuration de I'ID de noeud / de la vitesse de tr. :
de transmission .
Do e Interrupteurs DIP 146  pour I'ID de nceud
o [l % ou |'adresse buS/
°m~ E CANopen
(W © | g...... X .
e Interrupteurs DIP 7 a8  pour la vitesse de
[l w o
-~ | transmission
m o _ ” vsa A noter :
z M ~ CA\; | % % (6 Interrupteurs DIP !es valeurs regleeg de maniere fixe a I'aide o.Jes
- - o pour la configuration mtgrrupteu.rs DIP |nv-aI.|dent les valeurs config-
= des couleurs) urées a |'aide du logiciel !
Fig. 44:  Position des interrupteurs DIP 97
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15.14.1. Paramétrage de la vitesse de transmission

Vitesse de transmission DIP7 | DIP 8

125 kbit/s off off

250 kbit/s on off

500 kbit/s off on

Réglage usine : vitesse de transmission configurable a I'aide du logiciel*) avec reglage on on
par défaut 500 kbit/s

*) Vitesses de transmission paramétrables a I'aide du logiciel (Blrkert Communicator) :
50, 125, 250, 500, 1 000 kbit/s ;
vitesses de transmission supplémentaires paramétrables a I'aide du logiciel (CANopen/API) :
10, 20, 100 kbit/s
(voir a ce sujet chapitre « 15.20.4. Accés a d'autres parameétr liqu li »al e 120).

A noter : les vitesses de transmission de tous les participants au réseau (tétes de commande, passerelle,
autres produits éventuels) doivent coincider !

@ Un redémarrage de I'appareil est nécessaire pour appliquer toute modification
des parametres !

Si les paramétres sont modifiés par I'actionnement des interrupteurs DIP, ces modifications ne
prennent effet qu'aprés un redémarrage de I'appareil ! Pour un redémarrage :

e déclencher un ordre de redémarrage avec le Birkert Communicator ou
e débrancher brievement la téte de commande du réseau puis la rebrancher ou
e couper/remettre en marche I'alimentation du réseau ou

e envoyer un message de réinitialisation correspondant.

Particularités relatives a la configuration de la « vitesse de transmission configurable a I'aide
du logiciel » :

e Les valeurs configurées a I'aide du matériel (avec les interrupteurs DIP) sont prioritaires par rapport
aux valeurs configurées a |'aide du logiciel !

¢ Si les interrupteurs DIP ont été réglés sur la « vitesse de transmission configurable a |'aide du
logiciel », la vitesse de transmission actuelle reste valable jusqu'a ce qu'une nouvelle vitesse de
transmission soit sélectionnée a I'aide du logiciel. Redémarrez ensuite I'appareil !
Exemple : réinitialisation sur le réglage usine sans utiliser le logiciel :
Paramétrez les interrupteurs DIP 7+8 sur 500 kbit/s. Redémarrer I'appareil.
Paramétrez ensuite les interrupteurs DIP 7+8 sur « configurable a I'aide du logiciel ». Redémarrer
I'appareil.
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15.14.2. Paramétrage de I'adresse buS/CANopen (ID de nceud)

ID de nosud =[DIP1:2°+DIP2:-2'+DIP3-22 +DIP4-2%+DIP5-2%+DIP 6 - 29
avecDIPx=0off =0 et DIPx=on=1

Tableau de paramétrage de I'adresse buS/CANopen :

IDER DIP1 |DIP2 |DIP3 |DIP4 [DIP5 |DIP6 [DER DIP1 [DIP2 |DIP3 |DIP4 |DIP5 |DIP6
nceud nceud
0*) off off off off off off 32 off off off off off on
1 on off off off off off 88 on off off off off on
2 off on off off off off 34 off on off off off on
3 on on off off off off 85 on on off off off on
4 off off on off off off 36 off off on off off on
5 on off on off off off 37 on off on off off on
6 off on on off off off 38 off on on off off on
q 7 on on on off off off 39 on on on off off on
§ 8 off | off | off on off | off 40 off | off | off | on off | on
; 9 on off off on off off 41 on off off on off on
g 10 off on off on off off 42 off on off on off on
g 11 on on off on off off 43 on on off on off on
= 12 off off on on off off 44 off off on on off on
%) 1% on off on on off off 45 on off on on off on
S 14 off on on on off off 46 off on on on off on
% 15 on on on on off off 47 on on on on off on
3 16 off | off | off | off | on | off 48 off | off | off | off | on | on
% 17 on off | off off | on off 49 on off | off | off | on on
;’ 18 off on off off on off 50 off on off off on on
@ 19 on on off off on off 51 on on off off on on
g 20 off off on off on off 52 off off on off on on
w 21 on off on off on off 58 on off on off on on
é 22 off | on on off | on off 54 off | on on off | on on
§’ 23 on on on off on off 55 on on on off on on
& 24 off | off | off on | on | off 56 off | off | off | on | on | on
S 25 on off off on on off 57 on off off on on on
g 26 off on off on on off 58 off on off on on on
8 27 on on off on on off 59 on on off | on | on | on
= 28 off | off | on on on off 60 off | off | on on on on
% 29 on off on on on off 61 on off on on on on
30 off on on on on off 62 off on on on on on
31 on on on on on off 63 on on on on on on

Pour appliquer les modifications des paramétres, unredémarrage de I'appareil est nécessaire !
(Voir la REMARQUE encadrée 1 sur le redémarrage a la page suivante)

*) Ceci est le réglage usine (explications a ce sujet dans la REMARQUE encadrée 2 a |la page suivante).

Pour une mise en service facile en cas d'utilisation d'une passerelle préconfigurée, une ID de nceud entre
1 et 63 doit étre paramétrée sur I'appareil a I'aide des interrupteurs DIP. Dans le cas contraire, une configuration
de I'appareil sur site a I'aide du Blrkert Communicator est nécessaire pour la mise en service. 99
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REMARQUE 1 : le redémarrage de I'appareil s'effectue comme suit

Si les parameétres sont modifiés par I'actionnement des interrupteurs DIP, ces modifications ne
prennent effet qu'aprés un redémarrage de |'appareil ! Pour un redémarrage :

e déclencher un ordre de redémarrage avec le Birkert Communicator ou
e débrancher brievement la téte de commande du réseau puis la rebrancher ou
e couper/remettre en marche I'alimentation du réseau ou

e envoyer un message de réinitialisation correspondant.

REMARQUE 2 : Particularités pour le réglage des interrupteurs DIP DIP1 a DIP6 « 000000 »

e Ce réglage est le réglage usine, c.-a-d. adresse/ID de nceud configurable a I'aide du logiciel.
Le comportement attendu dans le réseau dépend de « Static Node ID », voir a ce sujet les explica-
tions ci-dessous.

¢ Mode de fonctionnement du bus biiS ou CANopen :
Le comportement dans le cas de ce réglage des interrupteurs DIP dépend du mode de fonc-
tionnement du bus (btiS ou CANopen).
Le réglage usine est biiS. Le mode de fonctionnement du bus peut uniquement étre modifié a

I'aide du logiciel — voir chapitre « 15.20.4. Accés a d'autres parameétres (cycliques/acycliques) ».

e Adressage de I'appareil a I'aide du logiciel en :

Mode biS : Le parametre « Adresse CANopen fixe » (« Static Node ID ») a, dans le cas
de la position d'interrupteur DIP (DIP1 a DIP6 = 000000), un réglage usine
de « 0 » = « Adressage automatique » de |'adresse de |I'appareil (adresse
CANopen, ID de nceud). A cet effet, I'ID de nceud est configurée automati-
quement (adresses d'appareil de 1 a 127 possibles).

Si une adresse d'appareil fixe doit étre affectée a 'appareil, I'« Adresse
CANopen fixe » (« Static Node ID ») doit étre définie sur la valeur corres-
pondante a I'aide du Birkert Communicator. L'appareil doit étre redémarré
pour que la valeur soit appliquée. Si I'adresse d'appareil de consigne réglée
comme parametre « Adresse CANopen fixe »(« Static Node ID ») n'est pas
affectée a I'appareil, les électrovannes restent dans la position de sécurité
configurée et un état d'erreur est indiqué.

Si I'« Adresse CANopen fixe » (« Static Node ID ») est remise a « 0 » (=
« Adressage automatique »), I'adressage automatique démarre avec la der-
niere adresse d'appareil utilisée (ID de nceud) apres un redémarrage.

En cas de changement de la configuration de I'adresse d'appareil de « via
interrupteur DIP » a « configuré a I'aide du logiciel », I'« Adresse CANopen
fixe » (« Static Node ID ») est remise a « 0 » (= « Adressage automatique »)
une seule fois lors du redémarrage requis. L'adressage automatique
démarre comme d'habitude avec la derniere adresse d'appareil utilisée (ID
de nceud) apres un redémarrage.
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En cas d'adressage automatique, les interfaces des différents appareils
doivent étre vérifiées et, le cas échéant, réaffectées, par ex. via le Birkert
Communicator — voir le manuel du logiciel pour le type 8920 (mots-clés

« Configuration de réseau blS »/« Mapping bUS »), voir chapitre « 4.3 ».

Mode CANopen : Adresse d'appareil/ID de nceud configurable a I'aide du logiciel (adresses de
100 1 bis 127 possibles) :
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REMARQUE 2 (encore):
pour le mode de fonctionnement du bus CANopen, il convient de tenir compte

du fait qu'une ID de nceud de « 0 » configurée a I'aide du logiciel entraine une ID
d'appareil de « 1 » | Si deux appareils ont cependant la méme adresse, des prob-
lemes de bus surviennent !

Veuillez noter :  Les valeurs configurées a I'aide du matériel (c.-a-d. réglées de maniere fixe au
moyen des interrupteurs DIP) écrasent les valeurs configurées a I'aide du logiciel !

REMARQUE 3: Particularités pour le réglage des interrupteurs DIP DIP1 a DIP6 non égal a « 000000 » -
c.-a-d. ID de noeud configurée a I'aide du matériel

* Mode de fonctionnement du bus biiS ou CANopen :
Le comportement dans le cas de ce réglage des interrupteurs DIP dépend du mode de fonc-
tionnement du bus (biS ou CANopen).
Le réglage usine est biiS. Le mode de fonctionnement du bus peut étre modifié uniquement a
I'aide du logiciel — voir chapitre « 15.20.4. Accées a d'autr rametr

e Adressage de l'appareil a I'aide des interrupteurs DIP en :

Mode bisS : Le parameétre « Adresse CANopen fixe » (« Static Node-ID ») est mis a jour auto-
matiquement sur la valeur d'adresse actuellement paramétrée a |'aide des inter-
rupteurs DIP lors du redémarrage.

L'appareil est préparé en usine pour I'utilisation avec une passerelle préconfi-
gurée dans ce mode de fonctionnement, c.-a-d. que la connexion d'entrée pour
la commande des électrovannes est déja configurée.

Les détails sont expliqués ci-dessous au chap. « 15.14.3 ».

Mode CANopen : L'adresse de I'appareil paramétrée a I'aide des interrupteurs DIP (ID de nceud)
est utilisée.

15.14.3. Réglages usine de la téte de commmande concernant la
configuration de la passerelle

Réglages usine :

Mode de fonctionnement du bus : « bUS »,

Adressage : ID de nceud configurable a I'aide du logiciel
(c.-a-d. DIP1 a DIP6 = 000000) — détails a ce sujet, voir la
REMARQUE encadrée 2 ci-dessus.

Si DIP1 a DIP6 divergent du réglage usine :
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En d'autres termes, si DIP1 a DIP6 > 000000 (adresse de I'appareil prédéfinie de maniere fixe a I'aide des
interrupteurs DIP - voir la REMARQUE encadrée 3) et que la position des interrupteurs DIP a été modifiée
apres le dernier redémarrage de I'appareil, les tétes de commande sont configurées selon une regle de réglage
par défaut au prochain redémarrage de I'appareil. Le producteur de la valeur de consigne pour la commande
des électrovannes est alors configuré automatiquement. En usine, la « Régle de réglage par défaut » =
« 1 » est paramétrée pour les systémes avec passerelle préconfigurée (« Gateway_8681 »). Dans ce cas,
une adaptation en fonction de I'ID de nceud (>0) de la téte de commande respective, paramétrée a I'aide des
interrupteurs DIP, est effectuée automatiquement.

A partir de la version de firmware B.02.00, une modification du producteur (préconfiguré) de la valeur de con-
signe est possible par « Mapping bUS » avec le Blirkert Communicator, par ex. pour un systéme biS standard

(sans passerelle préconfigurée). 101
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Une modification du réglage des interrupteurs DIP sur une valeur > 000000 suivie d'un redémarrage de
I'appareil écrase les éventuelles modifications effectuées avec le Burkert Communicator et les remplace par
des valeurs conformément a la regle de réglage par défaut configurée. Cette regle de réglage par défaut est
définie par le parameétre « Regle de réglage par défaut » (« Use Special Sensor Index ») (décrite dans le Blrkert
Communicator sous : Téte de commande / Réglages généraux / Paramétre / bUS mapping).

En cas de retour au réglage usine (en cas d'adresse d'appareil fixe) apres modification du réglage par
défaut :

- s'assurer que le parametre « Regle de réglage par défaut » est défini sur « 1 »,

- noter la position précédente des interrupteurs DIP,

- configurer DIP1 a DIP6 sur le réglage usine 000000 puis effectuer un redémarrage de I'appareil,

- configurer DIP1 a DIP6 sur la position notée des interrupteurs DIP puis effectuer un nouveau redémarrage
de I'appareil.

Les détails sur la configuration de réseau bS (« Mapping bS ») sont décrits dans le manuel du logiciel
pour le Birkert Communicator (type 8920) (voir chapitre « 4.3 »).

15.14.4. Gestion centrale des configurations (client de configuration)

A partir du firmware B.01.00.00, la gestion centrale des configurations (par ex. avec la passerelle ME43, a
partir du firmware A.03.02) est prise en charge. Ainsi, il est possible de remplacer facilement des appareils
Birkert défectueux, quasiment sans modifier la configuration. A cet effet, la gestion des configurations doit
étre paramétrée sur « Actif » pour le fournisseur de configuration (passerelle) dans le Blirkert Communicator
et le paramétre « Client de configuration » doit étre configuré sur le mode de fonctionnement « Activation
automatique » (= réglage usine) ou sur « Actif » pour I'appareil de configuration (téte de commande) (dans le
Bulrkert Communicator : Téte de commande / Parametres généraux / Paramétres / Client de configuration /
Mode de fonctionnement).

Grace a une carte mémoire dans la passerelle ME43, les derniers parameétres et configurations de |'appareil
enregistrés sont sauvegardés et peuvent étre transférés au nouvel appareil Blrkert.

Lors du remplacement d'une téte de commande défectueuse, les parameétres matériels (tous les inter-
rupteurs DIP) doivent cependant étre réglés de la méme fagon sur le nouvel appareil que sur |'appareil a rem-
placer avant le raccordement au réseau. De cette maniére, tous les parameétres importants du logiciel peuvent
étre transmis automatiquement (pendant le processus de communication de quelques minutes servant a intégrer
la nouvelle téte de commande dans le réseau). Ensuite, le nouvel appareil doit faire I'objet d'un apprentissage.

Les détails et les conditions d'utilisation sont décrits dans le manuel du logiciel « Gestion centrale des con-
figurations des appareils Burkert » (voir chapitre « 4.3 » a la page 14).

Le Birkert Communicator a partir de la version 4.x est nécessaire pour cette configuration.

(En cas de « Device Reset » / « Factory Reset » de I'appareil de configuration (téte de commande, a partir du
firmware B.01.00.00), le mode de fonctionnement est réinitialisé sur le réglage usine «Activation automatique »
pour le paramétre « Client de configuration ».)
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15.15. Modification de I'adresse IP de la passerelle

Chaque passerelle requiert une adresse IP unique de facon a pouvoir différencier les différentes passerelles.

Si nécessaire, I'adresse IP de la passerelle peut étre modifiée ; en plus de la modification directement sur la
passerelle par le biais de ses touches de menu et de ses touches fléchées, quatre autres méthodes peuvent
étre utilisées a cet effet :

102 avec le serveur web (« 15.15.1 ») ou le Biirkert Communicator (« 15.15.2 ») ou Logix Designer (« 15.15.3 »,
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veuillez utiliser le manuel Logix Designer a cet effet) ou RS Linx (« 15.15.4 »).

Une fois I'adresse IP de la passerelle modifiée, la passerelle doit étre enregistrée (« 15.16 ») et installée (voir
« 15.17 ») a I'aide de Logix Designer.

La passerelle doit toujours étre connectée au méme réseau que le PC !

15.15.1. Modification de I'adresse IP de la passerelle avec le serveur web

—> Ouvrir le serveur Web de la passerelle | Rloaolo el
avec un navigateur € © @ 1521681100 cvvercconss
(taper simplement le numéro de =Menu | Login
|'adresse IP actuel :

« http://192.168.1.100 »)

Burkert ME43 Gateway

BT =\l Industrial communication

Device information Protocol EthernetIP

(la fenétre de cette adresse IP qui
s'ouvre montre de maniére standard

« Static IP address » de toutes les Messages | DNS compalible name Gateway 8681 bueS
passerelles ME43 (réglage usine) : e | static P acaress 192.168.1.100 |
192.168.1.100) Sanfguation Network mask 255.255.255.0

Process values
Default gateway 192.168.1.1

— Cliquer ensuite sur « Login »
e ———= P settings None

— Renseigner les champs « User name » et | [l .
« User password » (« admin » réglage =Menu | Login
usine pour les deux)

Biirkert ME43 Gateway

Language

Birkert device

— Cliquer sur le bouton « Login »

User name admin

Device information T

LII1L]
password

Messages

Industrial communication

Configuration

Process values

— Modifier/ écraser « Static IP address »,
par exemple avec « 192.168.1.101 »
ou n'importe quelle autre adresse afin de
pouvoir différencier les passerelles les
unes des autres

=Menu | Logout

Biirkert ME43 Gateway SN2
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LT RNPE e ll Industrial communication

Brkert device The changes made by the user must be applied explicilly. In order for the changes (o take effect, the device
must be restarted
Device information

. M
— Cliquer sur le bouton « Apply » s Protoco Ethemetp 2
General settings
e DNS compatible name Gateway-8681-bueS
Configuration Static IP address
(Sl Cquuer sur le bouton « Restart », Process values i oo
la nouvelle « Static IP address » n'est Contact Dot geleway SRS

IP settings None v

pas acceptée, mais seul I'appareil est
redémarré.)

Information
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— Cliquer sur le bouton « OK » pour
accepter la nouvelle « Static IP address »
en redémarrant |'appareil.

(Si « Cancel » est sélectionné, |'ancienne Do you want to restart your device in order for the changes to take effect?
« Static IP address » reste active et n'est
reprise qu'au prochain redémarrage)

Your changes have been saved.

Ok Cancel

— L'invite suivante apparait dans la fenétre . i ]
Device is restarting!

After device restart please connect to IP address '192.168.1.101".

( 3
{ Connect '192.168.1.101" |
1 !

— Pour connecter la passerelle a sa nou- - @ Burkert - Web Interface
velle adresse IP : )
taper la nouvelle adresse IP indiquée &> ¢ @
dans la figure ci-dessus dans la barre
d'adresse du navigateur et appuyer sur «
touche Entrée »
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15.15.2. Modification de I'adresse IP de la passerelle avec le « Burkert
Communicator »

— Relier le PC (avec le Burkert Communicator type 8920) au moyen de la « clé blS » au cable de
données biS/CANopen (par ex. a un raccord libre d'un distributeur CAN dans le réseau - comme
représenté dans « Fig. 38: Principe de réseau pour appareils buS »)

—> Démarrer le Birkert Communicator type 8920

— Cliquer sur l'icbne pour ajouter une connexion bUS (par ex. « biS COMS8 »)

— Ouvrir la passerelle souhaitée (par ex. « Gateway_8681 ») et sélectionner « Communication indus-
trielle » puis le répertoire « Parameétre » et puis le « Parameétres de protocole »

Fichier Appareil Modifier Vue Options Qutils Aide Debug

Communication industrielle

* ControlHead 8681
Head 8681 _#54 5 : ; 5
+ Bt Parametre Diagnostics Maintenance
Head_8681_#55
i St i ¢ paramétre < Paramétres de protocole ]
+ Head_8681_#56
e Assistant 00
o Head_8681_#57
ControlHead 8681
Head_8681_#58 Parameétres IP
+ 'C ControlHead 8681
Head_8681_#59
+ & Controttesaseet Adresse IP fixe Paramétres IP 192.168.1.100
+ Head_8681_#60
ControlHead 8681 ; _
+ Head_8681_#61 Masque réseau Parametres |P 255.255.255.0
ControlHead 8681
+ ﬁm‘umm;:f Passerelle standard Paramétres IP 192.168.1.1
+ ] d_8681_#63
= Adresse IP temporaire Adresse IP actuelle de la passerelle. Celle-ci 192.168.1.100
Adresse MAC DC:B0:58:00:0A:BC
Paramétres avancés >

Zoom °—m—C 90%

— L'adresse standard « Adresse IP fixe » s'affiche (« 192.168.1.100 »)

— Cliquer sur le crayon pour modifier I'adresse IP
— Confirmer la nouvelle « Adresse IP fixe » en cliquant sur le bouton « Appliquer ».

— Redémarrer I'appareil / la passerelle : cliquer avec le bouton droit de la souris sur « Gateway_8681 »,
puis sélectionner I'option « Redémarrer »
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15.15.3. Modification de I'adresse IP de la passerelle avec Logix

Designer

—> Démarrer le « Logix Designer »

— Sélectionner d'abord « Go
Online »
(« Rem Run » = Remote Run)

— Cliquer avec le bouton droit de la
souris sur « Ethernet »

— Sélectionner « Gateway 8681 ... »

— Cliquer avec le bouton droit
de la souris et sélectionner
« Properties »

File Edit View Search Logic Communications Tools Window Hel
@@ﬂé ‘%E, ¥ COw  german o
Rem Run M Fun Mode Path: [AB_ETHIP-1\13;
No Forces » Controller OK
| [T Energy Storage OK
i 3 1 H i =
HolEdts = [ 100K i
« » I Favorites £
=) roller Organizer B X -
- _ | Module Propy
=3 E Controller Type_8681
alf
H & TaSk,s General | Conn|
el k=3 23 Motion Groups
~ | [ Add-OnInstructions Internet Py
23 Data Types IP settings
B8 Trends if the netw
T, Logical Model ©) Manuall
B 310 Configuration
([ 1769-L24ER-QB1B Type 8681
- GatewaﬁﬁSbe TypeB681_bueS || IP Settingy
B Modaes Physical N
Discover Modules...
\ 4 [l
4 Cut Crl+X 3|
Copy Ctrl+C [q
B Paste Ctrl+V
Delere Del Domain Mj
Cross Reference Ctri+E b
| Properties Alt+Enter I
Print 3
ft= Controller Organizer@ Logical Organizer Status: Running
[Create a module

— Une nouvelle fenétre s'ouvre pour
aller dans le répertoire « Internet
Protocol »

—> Marquer « Manually configure
IP settings » (dans le champ «
Internet Protocol Settings »)

—> Dans le champ « IP Settings
Configuration », écraser la
« Physical Module IP Address »
actuelle et si nécessaire, éga-
lement « Subnet Mask » et
« Gateway Address »

— Cliquer sur le bouton « Set ».
Un message d'avertissement
apparait alors :

« |P Address in physical module
does not match address in
general properties (...) »

— Cliquer sur le bouton « OK ».

[\ Favorites {"Add-On_f Safety_J Alarms_£ Bt _Z Tmer/Counter_J nputiOutput_J Compare_J Compute/ath_£ MovelLogical |

| Module Properties: Lacal (Gateway 8681 bueS1.007)

General | Connection | Module Info | P | [intemet Protocol]| Port Corfiguration |

Internet Protocol {IP) Settings
IP settings can b ly

i wad o oo hes 2% Fomsatically‘cordy

i the network supports :ﬁa’g&i,
(@ Manually configure IP settings

IP Settings Configuration

Physical Module IP Address:] 192 . 168 . 1 . 100

Subnet Mask: 255.255. 0 . 0

Gateway Address: SR I )

Domain Name:
Host Name:: ME43
Refresh communication. -
Status: Running OK Cancel Apply Help
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— Sélectionner ensuite « Go Z

File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help

Offline » |8®E & L m@ o gemm A8 G B VE Qa‘lse/ec!/amge.. -9
Offline 0. FRUN E‘Pﬁh AB_ETHIP-1\152.168.1.10° ~&
, . :IM,W y.|F ok
— Aller dans le répertoire « General » | e & Fowmos O ) ol D o
(@] | « » I\ Favorites A AGa0n_£ Satety_ £ Arms_ £ Bt X TmerCounter. X JapuOupuL £ Compare X Computentatn_ Woverogical
, Controller Organizer vax = )
—> Ecraser « Ethernet Address » / H e — s
. 3 B Controller Tags Gonera | Conmoction [ Mo Ko i TR ]
« >» - & (3 Controller Fault Handler
Pr'Vate Network avec Ia nou = (3 Power-Up Handler Type: Gateway 8681 bueS Gateway 8681 bueS
D Task: .
velle adresse i Vendor:  Bueket Werke GnbH Co. KG
£ MainProgram Pty b
. (3 Unscheduled Name: Type8681_bueS B
—> Cliquer sur le bouton « OK ». e e o prae ek 121681 T3]
(3 Add-On Instructions © IP Address:
£ Data Types
Cif User-Defined © Host Name:
O3 Strings
L3 Add-On-Defined o
5 [ Predefined
O3 Module-Defined Module Defintion
39 Trends Revison: 1007
T, Logical Model )
£3V/0 Configuration Elsctrunic Kaying: - Compatbie Modue
{51769 Bus Connections: Connectiont
& Ethernet
{611769-L24ER-QB1B Type 8681
B Gateway 8681 bueS TypeS681_bueS
e Controler Organizef, Logical Organizer Stats: Offine o1 ook
— Sélectionner une nouvelle fois o ted To Go Onie [ = ]

« Go Online »

Options | General | Date/Time | Major Faults | Minor Fautts | Project | Nonvolatie Memory |

— Une nouvelle fenétre s'ouvre Condtion: The open project has offlne changes that arent in the controller.
3 . . Connected Controller:
— Aller dans le répertoire « Options Controller Name:  Type_8681
Controller Type:  1763-L24ER-QB1B/A CompactLogix™ 5370 Controller
» Comm Path: AB_ETHIP-1\192.168.1.10
Serial Number:  CO1ES048
— Cliguer sur le bouton Secity] hio/Pistecton
Offline Project:
« Download » pour charger les Controller Name: Type_8681
ifi i i i Controller Type:  1763-L24ER-QB1B CompactLogix™ 5370 Controller
mOdIfllcatlonS « O:fﬂlne » dU pr0]et File: ...6\Desktop\12761\Pj12761_Toggle_all_Valves_pattem ACD
dans 'automate/I'API Serial Number:  CO1E9D43
Security: No Protection

(suite page suivante)
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— Une nouvelle fenétre s'ouvre
avec différents messages
d'avertissement

— Cliquer sur le bouton « Download
»
pour poursuivre le processus de
téléchargement

Download "

i W m—

o

A

Download offiine project ‘Type_8681' to the controller.

Connected Controller:
Name: Type_8681
Type: 1769-.24ER-QB1B/A CompactLogix™ 5370
Path: AB_ETHIP-1\192. 168.1.10

a

Serial Number: C01ES048
Security: No Protection

The controller is in Remote Run mode. The mode will be changed to
Remote Program prior to download.

& DANGER: This controller is the system time master. Servo axes in
synchronized controllers, in this chassis or other chassis, may be

turned off.

DANGER: Unexpected hazardous motion of machinery may occur.

Some devices maintain independent configuration settings that are
not loaded to the device during the download of the controller.

Vverify these devices (drives, network devices, 3rd party products)
have been properly loaded before placing the controller into run

Failure to load proper configuration could result in misaligned data
and unexpected equipment operation.

| Download || | cCance

| [ peo |
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15.15.4. Modification de I'adresse IP de la passerelle avec RS Linx

— Lancer « RS Linx »
— Sélectionner « Autobrowse »

— Cliquer avec le bouton droit de la
souris sur « AB_ETHIP-1, Ethernet »

—> Sélectionner « XXX,
Gateway 8681 ... »

— Cliquer avec le bouton droit de la
souris sur « XXX, Gateway 8681 ... »
et sélectionner « Module
Configuration »

RSLinx Classic Lite - RSWho - 1 - .

|File View C Station DDE/OPC Security Window Help

T
W Autobrowse _Flefiesh | glnn!’ Browsing - node 192.168.1.10 found
- =] Workstation, DELT4440
-85 _Linx Gateways, Ethernet
25 AB_ETHIP-1, Ethemet] 192168110
- [ 192168110, 1769-L24ER-QB1B LOGIXS324ER, 1769-L24ER: | 1769-L24ER-QBIB...

) 192168100, Gateway 8681 bueS, Gateway 8681 bueS
89 AB_VBP-1,1789-A17/A Virtual Chassis

1921681100
SE0T v | Largelcons

Details

Remove

Driver Diagnostics
Configure Driver

Security..

Device Properties
Module Statistics

Module Configuration

— Une nouvelle fenétre s'ouvre per-
mettant d'aller dans le répertoire
« Port Configuration »

— Dans le champ « Network
Configuration Type », cocher |'option
« Static »

— Entrer la nouvelle « IP Address » et si
nécessaire aussi le « Subnet Mask »
et la « Gateway Address »

— Confirmer la configuration en cliquant
sur « OK »

AB_ETHIP-11192.168.1.100 Gateway 8681 bueS Configuration [ X ]
| General || Pott Configuration || Advanced Port Configuration | Network |
Network Configuration Type
© Static © Dynamic
Use DHCP to obtain network configuration
@ Use BOOTP to obtain network configuration
1P Address: w2 s . 1 [0 |
Network Mask: (28 . 2% .0 . 0 |
_________________ 1
Gateway Address: £040.0.01:
PimayNamve o o o 8
Carvar 0 0 0i .. 0
Secondary Name
Saver 0 < 0 0:i= LD
Domain Name:
Host Name: ME23
Status: Network Interfface Configured
[ OK ] [ Abbrechen ] [ Ubemehmen

— Une nouvelle fenétre s'ouvre avec
un message d'avertissement

— Cliquer sur « Ja » pour continuer le
processus de modification
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Controllogix Gateway Tool |

A

Changing the IP Address of this modules will cause all
connections routed through this module to become broken.

Do you wish to continue?

i

Nein |

Les adresses IP inaccessibles sont
barrées

&} RSLinx Classic Lite - [RSWho - 1]

& File View Communications Station DDE/OPC Security Window Help

| 818
V' Autobrowse Reiesh | f_g|n,!] Browsing - node 192.168.1.100 found

=) Workstation, DELT4440
=25 Linx Gateways, Ethernet g ‘ ‘
- AB_ETHIP-1, Ethernet 192168.1.10 192.168.1.99 192.168.1.100
& [ 192168110, 1769-L24ER-QB1B LOGIX5324ER, 1769-L24ER-QB1E | 1769-L24ER-QB1B... Gateway 8681 bueS Gateway 8681 bueS
' 192.168.1.100, Gateway 8681 bueS, Gateway 8681 bueS
) 192.168.1.99, Gateway 8681 bueS, Gateway 8681 bueS
[+ &3 AB_VBP-1,1789-A17/A Virtual Chassis
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15.16. Enregistrement d'une passerelle via Logix Designer

La passerelle ME43 doit étre enregistrée dans la base de données Logix Designer !

— Le fichier EDS et le fichier ICO doit se
trouver dans le méme dossier
(Ne pas modifier le nom du fichier
ICO, car il est référencé avec ce nom
dans le fichier EDS )

Name Anderungsdatum Typ
|_| Gateway_EIP_8681 _v27_171113 63Dev.eds | 13.11.2017 15:03 EDS-Datei
ME43_Gateway.ico 1311.201713:11 Symbol

—> Démarrer le « Logix Designer »
— Aller dans le répertoire « Tools »

— Sélectionner « EDS Hardware Installation
Tool »

— Une nouvelle fenétre s'ouvre - comme
représentée a droite

— Sélectionner I'option « Register an EDS
file(s) » et cliquer sur le bouton « Next »

Rockwell Automation’s EDS Wizard

Options
What task do you want to complete?

' Register an EDS files).
This option will add a devicels) to our database.

B

" Create an EDS file.

@  Unregister a device.
é This option will remove a device that has been registered by an EDS file from
ﬁ This option creates a new EDS file that allows our software to recognize your
device.

our database.
=@  Upload EDS fi
EX This option upl

e EDS filefs) stored in the device

< Back Next >

— Une nouvelle fenétre s'ouvre - comme
représentée a droite

— Sélectionner I'option « Register a single
file »

— Chercher dans I'ordinateur le fichier EDS
correspondant :
« Gateway_EIP_8681_vXX_
YYMMDD_63Dev.eds »

— Cliquer deux fois sur le bouton « Next »

Rockwell Autemation's EDS Wizard

Registration
Electronic Data Sheet file(s) will be added to your system for use in Roclkwell
Automation applications.

& Register a single file

" Register a directory of EDS files ™ Look in subfolders

Named:

| | Browse... ||
@

* If there is an icon file (ico) with the same name as the file(s) you are registering
then this image will be associated with the device.

To perform an installation test on the file(s), click Next

<Back Next > Cancel |

—> Une nouvelle fenétre s'ouvre : « Change
Graphic Image »

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

— Si le graphisme de I'icone doit &tre modifié,
cliquez sur le bouton « Change icon... » et
sélectionner un graphisme

— Cliquer deux fois sur le bouton « Next »

— Cliquer ensuite sur le bouton « Finish »

Rockwell Automation’s EDS Wizard

Change Graphic Image
“You can change the graphic image that iz associated with a device.

Product Types

E@ Vendor Specific Type
b ‘ Gateway 8581 busS

Change icon... |

La passerelle ME43 est maintenant enre-
gistrée dans la base de données Logix
Designer.
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15.17.

Installation d'une passerelle via Logix Designer

Une ou des passerelles doivent étre ajoutée(s) a Ethernet (I/0 Configuration) :

— Démarrer le « Logix Designer »
— D'abord se mettre « Offline »

— Chercher « I/O Configuration » et
« Ethernet »

— Cliquer avec le bouton droit de la souris
sur « Ethernet »

— Sélectionner « New Module »

ix Desig
File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help

ReH & Fhe o~

- Eag [Es VA

Offline .| run
No Forces ».|E oK

[~ Energy Storage

No Edts F 1o

=

(3 Controller Gateway_Type8681
-3 Tasks
-3 Motion Groups

21 Add-On Instructions
(-3 Data Types
[ Trends
s, Logical Model

é /0 Configuration

Discover Modules...

<+ |\ Favorites {"Add-On_£ Safety_X Aarms L

Path: [ABE_ETHIP-1\152.168.1.10" ~][&

Ak A+ {F A0y 4

4« HHkKE=E

B Paste

Ctrl+V

Properties

Alt+Enter

»

= Controller Organizer Lh Logical Organizer

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

Create a module
—> Dans la nouvelle fenétre « Select Module | seectModuenpe }
Type », sélectionner I'appareil corres- Ctolog | Modds Discovery [ Favartes]
pondant dans le « Catalogue » :
. . Enter Search Text for Module Type... Clear Filters. _HideF'mts 2
(pour une recherche plus rapide, utiliser - (s 2)
le filtre : vendor « Buerkert Werke ... ») Hodde Tops Covope Fen, G Hodds Tpe Verchs Fhen a3
[¥] A8 Analog Allen-Bradley
Analog Buerkert Werke GmbH & Co. KG
— Apres avoir sélectionné « Gateway P Noton Conveter B[ CogmCopantin i
8681 », cliquer sur le bouton « Create » | I (<1 0 i
v Catalog Number Description Vendor Category
[Gaewaysm bueS Gateway 8681bueS Buerkert Werke ... Generic Devicefkeya|
< nm | »
1 0f 429 Module Types Found
[] Close on Create ((Create ) [ Close | [ Help |

(suite page suivante)
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— Dans la nouvelle fenétre « New Module »,

#7 New Module

ensemble la passerelle et I'automate /
I'API (EtherNet/IP) supérieur

File Edit View Search Logic Communications Took Window Help

- PG @ VEE R Q| e
PR pah: [AB_ETHIP-1\152 168110 ~| &

Upload...
Downlosd

Program Mode
Bun Mode
Test Mode
Clear Faults

GoTo Faults

Controller Properties

§21769-L24ER-QBIE Gateway_Typed6sl
& Gateway 8681 bueS TestPlant

@]«

~ X

| Module Properties: Local (Gateway 8681 bues 1.007

Favornes EOR K Satey R Awrs K B Treriow X TewOusd K Coreare X Coreuient

General | Connection | Modue kfo | Parameters |

Type:
Vendor.
Parert.

Gateway 8631 bues Gateway 8681 bueS
Bustkest Werke GmoH Co. KG
Local

Ehemet Address
® Private Network:

Mame.
Descaption

TestPlart

1P Address:

) Host Name:

1921681, 100[5

entrer un nouveau nom significatif dans General" | Connection | Modue nfo | Parameters | ntemet Prtocal | Port G
le champ de dénomination et sélec- Type: Gateway 8681 bueS Gateway 8631 bueS
tionner le numéro « Private Network » Verer: | Duakat Weike bt Co:
Parent: Local
correspondant pour « Ethernet Address » o —
. T © Private Network: 1921681 100/%]
— Cliquer sur le bouton « OK » b ipew :
© IP Address:
© Host Name:
Module Definition
Revision: 1.007
Blectronic Keying:  Compatible Module
Connections: Connection1
Status: Creating m (L Cancel ] Hep |
— Fermer la fenétre (ancienne) « Select
Module Type »
— Entreprendre dans la nouvelle fenétre le
TELECHARGEMENT des fichiers corres-
pondants (voir au chapitre « 15.10. Pas-
serelle » a la page 94) sur I'API
—> Passer ensuite en « Online » pour relier T

>
o A areageal

|Toe Controller Onganizer s, Logical Organizer

Go online using current communications path

Siatus: Ofine

[Cox ] [ cams | Footy

Help.

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

12




Type 8681 burkert

Val’lante bUS / CANOpen FLUID CONTROL SYSTEMS

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

15.18. Configuration du réseau de téte de commande

La passerelle type ME43 est utilisée comme interface de bus de terrain entre les tétes de commande (type 8681
biS/CANopen) et I'automate supérieur (EtherNet/IP). Chaque passerelle peut communiquer avec un maximum

de 63 tétes de commande de type 8681 biS/CANopen.

Pour configurer un réseau, a chaque téte de commande doit étre affectée une seule adresse
d'appareil, les différents interrupteurs DIP sont prévus a cet effet (voir au chapitre « 15.14.2 »).

Si moins de 63 tétes de commande sont raccordées a une passerelle, il est nécessaire de
« masquer » (hide) les tétes de commande inexistantes et ce, aussi bien les entrée que les sorties.

Il existe 2 possibilités pour « masquer » (hide) les entrées et les sorties :
via le logiciel « Logix Designer » (« 15.18.1 ») ou via le « Blrkert Communicator » type 8920 (« 15.18.2 »).

15.18.1. Fonction « Hide » (masquer) via le logiciel « Logix Designer »

—> Démarrer le « Logix Designer »

—> Ouvrir le projet (par ex. « Logix Designer - Gateway_Type8681 »)

— Ouvrir la passerelle souhaitée et sélectionner le répertoire « Parameters »

PACTLE e AT
B File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help
AeH & faBe oo - B8 G '111_ MwE @ Select language.... - 9
Rem Run M ™ Run Mode Path: [AB_ETHIP-1\192.168.1.10° -]
No Forces »_| W Controller OK b .
No Edits = ':%EE;SMQEOK ¢ H I = 4F 4 4y Lo 4D
i @ 4+ |\ Favorites £-Add-On X Alarms [ BR_j TmeriCounter X InputOuiput_A Compare_A Compute/iath_J_Tove/Logical A T
Controller Organizer > a4 X - —
i arameters i
2 |75 Controller Gateway_Types6sL |Generd|ermon|Mnd|kHoI IHelnevautood|PoﬂCorﬂgumn|
—3 i
3| oo o [ P =
< || -3 Motion Groups
(3 Add-On Instructions D& Name Value Units Style I De ~
- Data Types 129 |Hide Outpuls 1-64 ™ | 0 [bf coded | Decimal ]| hide heads that are notpre |
[':lTrer_'ds | I[130 THidenputs 162 | 7] 6] 5] 4] 3] 2| 1| ojmal__ |vl/hide heads that are not pre
;--ELoglcal Model 131 |ORF_index_Subindex_NodelD 7-ol ol ol ol ol ol ol ol o™ |»|[Byte 0: Index High Byte | By
=310 Configuration 132 |ORF_Data_length_for_write_access imal ™= ber of bytes to be writt
- 1769 Bus 133 |ORF_Value_UINT32 15-8| 0] 0] 0) 0] 0] 0| O] Ofmai | [[data to be written / read da
ﬂ ';6 Ethernet 134 |ORF_Value_String 23-16| 0| 0| 0| O| Of 0| O] O data to be written I.read da
©R1769-L24ER-QB1B Gateway TypeB681 135 |ORF_result 31-24| o] ol ol ol ol of of ojmal |+ 0xFFFFFFFf-workng, [
i 136 |ORF_cal_cancel 39-32] o] ol ol ol ol ol ol 0 mal activate Object Route Func
- Qi Gateway 8681 bueS TestPlant 201 | Device Bus Address Head_01 I bus address
202 _|Device TAG Name Head_01 47-40) 0j 0j0foj0fojojoO TAG Name
203 |Device Name - ProductCode Head 01| 55-48| 0| 0| 0| 0| 0| 0| O| O jmal _,JProducicade
204 |Device ldent Number Head_01 63-56| o| ol ol of o] ol a| o}mal |+ /[1dent number
205 |Device Serial Number Head_01 =1 Tou oecimal _:J Serial number
206 |Firmware Revision Head_01 e A.01.00.00 Firmware Revision
207 |Error Byte Head_01 - 0 Decimal ] Bit0: No postion teached... -
< T J 3
—

— Sélectionner ensuite la ligne « Hide Outputs 1-64 » et « masquer » chaque téte de commande inexistante
en écrivant dans chaque champ un « 1 » (Un) pour les sorties.

— Sélectionner ensuite la ligne « Hide Inputs 1-64 » et « masquer » chaque téte de commande inexistante
en écrivant dans chaque champ un « 1 » (Un) pour les entrées.

— Cliquer sur le bouton « Set »pour enregistrer et transférer dans la passerelle

— Aprées ces étapes, redémarrer tout le systéme : Il est recommandé d'éteindre puis de rallumer ['unité
d'alimentation en tension correspondante ! La configuration du réseau est ainsi terminée.
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15.18.2. Fonction « Hide » (masquer) via le « Burkert Communicator »

— Relier le PC (avec le Blrkert Communicator type 8920) au moyen de la « clé biiS » au cable de données biS/
CANopen (par ex. a un raccord libre d'un distributeur CAN dans le réseau - comme représenté dans « Fig.
38:_Principe de réseau pour appareils buS » a la page 87)

—> Démarrer le Birkert Communicator type 8920

— Cliquer sur l'icbne pour ajouter une interface (par ex. « biS COMS »)

—> Ouvrir la passerelle souhaitée (par ex. « Gateway_8681 ») et sélectionner « Communication indus-
trielle » puis chercher dans le répertoire « Paramétre », « Masquer les valeurs de process », cliquer

ensuite sur « Modifer les objets cachés » et lancer la séquence

Fichier Apparei Modifier Vue

[}
L/ Communication industrielle

Parameétre Diagnostics Maintenance

[( Paramétre ( Masquer les valeurs de process l

[Mo-diﬂer les objets cachés *00 ]

Réinitialiser les objets cachés *00

—> « Page 1 » : Démarrage de la fonction « Masquer » (Hide) :
placer le commutateur sur @ pour réinitialiser des valeurs déja masquées — ou
placer le commutateur sur pour NE PAS réinitialiser des valeurs déja masquées.

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

Page 1de 4 L] @

Voulez-vous réinitialiser les objets
cachés?

| SL“van[ > |

— Cliquer sur « Suivant » (ou sur « Annuler » pour annuler le processus de masquage).

OFF
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placer le commutateur sur

Page2de 4

Valeurs de sortie cycliques

Output1

Output2

Annuler

— « Page 2 » : Masquer les Outi uts (sorties) :

(ON) pour activer le masquage, ces sorties seront masquées — ou

placer le commutateur sur (OFF) pour ne pas activer le masquage, ces sorties ne seront PAS
masqueées.

I Suivant > \I

— Cliquer sur « Suivant » (ou sur « Annuler » pour annuler le processus de masquage).

placer le commutateur sur

Page 3de 4

Valeurs d'entrée cycliques

Input1

Input2

Annuler

— « Page 3 » : Masquage des Inputs (entrées) :
i (ON) pour activer le masquage, ces entrées seront masquées — ou

placer le commutateur sur (OFF) pour ne PAS activer le masquage, ces entrées ne seront PAS
masquées :

| Suivant > I

— Cliquer sur « Suivant » (ou sur « Annuler » pour annuler le processus de masquage).

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

Page4 de4

Edition des objets cachés terminés

Voulez-vous vraiment redémarrer
l'appareil ?

— « Page 4 » : Terminer la fonction « Masquer » :

interrupteur sur (ON) : les nouvelles valeurs masquées sont confirmées et le bouton « Ter-
miner » permet de redémarrer I'appareil immédiatement - ou

interrupteur (OFF) : les nouvelles valeurs masquées sont confirmées, le bouton « Terminer »
permet cependant de NE PAS redémarrer I'appareil immédiatement (les nouvelles valeurs réglées
seront appliquées uniquement aprés un redémarrage) — ou

@ @

(]

le bouton « Annuler » permet d'annuler I'exécution de la fonction « Masquer » (les nouveaux réglages
seront rejetés).
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15.19. Description des données E/S (cycliques)

Suivant la configuration, la passerelle traite 1... 6 octets de
données de process partant de la téte de commande pour le
message de retour de position du capteur de déplacement.

6 octets £ >
' 1 octet de données de process relatives aux états de com-
mutation des électrovannes est traité par la téte de com-
mande.

Pour les données de process, voire également au

chapitre « 15.4.1. Caractéristiques générales » a la page
90.

Passerelle / Données de
API process

1 octet

Dans Logix Designer, les données de process essentielles sont transmises en tant que « Controller Tags » :
les messages de retour (de position) de S1 ... S4 (codés en bits, voir exemple 1) et les messages actuels de
retour de position (« analogique ») ainsi que les états de commutation des électrovannes V1 ... V3 (codés en
bits, voir exemple 2).

N

N

o

N

(a2}

P Exemple 1 (données de process la téte de commande a la passerelle/API) :

g « Position 1 » et « External Initiator » sont actifs :

g_ Controller Organizer SR e [iGateway_Type® ~ Show: Al Tags - 7

= =-E3 Controller Gateway_Type8681 Nare 1o Vs A [T “TSye Do Type

© [ Controller Tags T —

® 23 Controller Fault Handler EEGrlowery, L-.-} (...} 0057 Gateway

% (3 Power-Up Handler - Gateway:|1 ConnectionFautted 0 Decimal BOOL

2 -G Tasks + Gateway:|1 Feedbacks/Head_1 (240000_1001 Binary |SINT

= & £ Motion Groups " GatewayI1 Feedbacke| Head_1_S1 > 1 Decimal [BooL

> & Add-On Instructions " Gateway:1 Feedbacks] Head_1_S2 0 Decimal |BooL

§ 6-63 Data Types " Gateway:I1. Feedbacks Head_1_S3 0 Decimal oo

R} (3 Trends  Gateway:|1.Feedbacks\Head_1_54 > 1)) Decimal |BooL

[5)

5

74

®

2

& Exemple 2 (données de process de I'APl/la passerelle a la téte de commande) :

[T

g « Vanne 1 » est active :

§ Controller Organizer - X s c MGateway_Types ~ Show: All Tags v Y.

o g S"éﬂ‘f;ﬁ:;":;ﬂypml Name =zlo [Vaiee «[Force Mask _ «[Stye Data Type
E

v (3 Controller Fault Handler STz 01 (ool iec), - 0057 Gateway

S &8 Power-Up Handler +) TestPlant:01 Valves [Head_1 2#0000f0001 Binary SINT

o (3 Tasks - TestPlant:01.Valves |Head _1_V1 > 1 Decimal BOOL

g -5 Motion Groups —TestPlant:01 Valves JHead_1_V2 0 Decimal |BOOL

=] (33 Add-On Instructions [ | TestPlantO1Valves lHead 11.v3 0 Decimal |BooL

Pz

<

=

Voir également le chapitre « 15.20.4. Acces a d'autres paramétres (cycliques/acycliques) » a la page 120.
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15.20. Acceées aux parametres (lecture/écriture)

Pour les passerelles préconfigurées, un certain nombre de paramétres acycliques importants ont été définis,
pouvant étre lus directement avec le Logix Designer et en partie écrasés — description ci-dessous aux
chapitres « 15.20.1. Parametres — lecture via Logix Designer » et « 15.20.2. Parameétres — écriture via Logix
Designer ».

Le Biirkert Communicator (type 8920) permet également une lecture facile des paramétres, de méme

que la modification des valeurs (voir « 15.20.3. Acces aux parameétres via le Birkert Communicator » ou
dans le manuel du logiciel pour le Burkert Communicator — voir chapitre « 4.3. Informations et notices sur

internet »).

Outre ces parametres acycliques importants, d'autres valeurs et états pour les paramétres acycliques des
appareils bUsS raccordés a la passerelle peuvent étre lus et en partie écrits/écrasés — voir « 15.20.4. Acces a

d'autres paramétres (cycliques/acycliques) ».

15.20.1. Parameétres - lecture via Logix Designer

—> Ouvrir le projet (par ex. « Logix Designer - Gateway_Type8681 »)

— Suivant le chemin d'acceés (I/O Configuration / Ethernet / Gateway ...), ouvrir la passerelle souhaitée et
sélectionner le répertoire « Parameters ». Pour « Group » sélectionner <All Parameters>, tous les para-
metres importants prédéfinis pour chaque téte de commande seront indiqués (dérouler pour voir les
données des autres tétes de commande).

@ REMARQUE ! EDS avec d'autres parametres prédéfinis disponibles sur demande.

B File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help
i B - s 1 |
A & Bl o - BB G @'ﬁz ¥ ® Y @ Q | selectianguage... - 9
Rem Run [ Path: [AB_ETHIP-1\152.168.1.10° ~|
No Forces I ) i )
No Edts 4 == {F 44+ ¥ Uy <L)
[ @ « + ]\ Favorites £ Add-On_Z Safety A _Aarms A Bit_£L Timer/Counter A Input/Output A Compare A Compute/iath £ Move
| Controller Organizer * X =
| C i met i
|l &3 Controller Gateway_TypeBe1 General | 1 | Module Info | Parameters | intemet Protocol | Port Configuration |
:_:‘ ® (3 Tasks Group: l<ﬁl Parameters> v]
£ || &-£3 Motion Groups
{53 Add-On Instructions P Name —~~ Valve unts | style Descripti *
- Data Types 201 |Device Bus Address Head_01 -l 1 Decimal ] bus address i
(3 Trends 202 | Device TAG Name Head_01 = TAG Name
I 1]!,_ Logical Model 203 |Device Name - ProductCode Head_01 8681 Decimal Product Code
@ 810 Configuration 204 |Device ident Number Head_01 298715 Decimal Ident number
® m 1760 Bus 205 |Device Serial Number Head_01 1000 Decimal Serial number
& -§a Ethernet 206 |Firmware Revision Head_01 b5 A.01.00.00 Firmware Revision
] m 1769-L24ER-QB1B Gateway, TypeS681 207 |Error Byl: Head_01 0 Dec.mal B_lﬂ: No ms@n teurmed..:_
i G bues 208 |Info/Warning Byte Head_01 0 Decimal Bit0: Valves in safety position...
(@ Gateway 8681 bueS Gateway 209 | Service Indication State Head_01 0 Decimal _w] Value 0:
210 |Service Indication Display Option Head_01 | 0 Decimal | TOP LEDs indicate "Mai cern
211 |Valves Mode Head_01 0 Decimal 0: auto / 1: man
212 |Valves Manual Control Value Head_01 0 Decimal | Bit0: valve 1/Bit1: valve 2/Bit2: v
213 [ Current Position Head_01 136(0.1 mm | Decimal ] Target Posttion in 0.1 mm
214 [TP1 posttive Head_01 3.0[mm Float  [#]F Field Teach Position 1 p
215 |TP1 negative Head_01 3.0[mm Float || Feedback Field Teach Position 1n
216 |TP2 positive Head_01 3.0|mm Float "< Feedback Field Teach Postion 2 ]
217 |TP2 negative Head_01 3.0|mm Float _w| Feedback Field Teach Position 2 n
218 |TP3 positive Head_01 1.0|mm Float _w||Feedback Field Teach Position 3 p
219 |TP3 negative Head_01 1.0|mm Float _w||Feedback Field Teach Position 3n +
< g ] »
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Il est cependant possible d'indiquer également u n parameétre pour toutes les tétes de commande, pour
cela utiliser la fonction « Group » :
— Par ex. sélectionner (Parameter-) « Group » / « TP1 negative » ( = Feedback Field Teach Position 1,
négative) :
Controller Organizer > X - —
& (23 Controller Gateway_Type3681 General | G | Modde info | P e | intemet Protocol | Port &
g, @ DTask.s Group:
e (Z3 Motion Groups —
~ | 3 Add-OnInstructions D & Cuent Position Value Units Style Descript
-3 Data Types - P rmtrgiral = 1000 Decimal ||| Serial number ]
(3 Trends 206 | Device Name - ProductCode W A.01.00.00 Firmware Revision
M, Logical Model i 0 Decimal Bit0: No position teached...
=-E3 10 Configuration 0 Decimal || Bit0: Valves in safety position...
_51759 Bus 0 Decfmnl v Value 0: ‘. b d i
-2 Ethernet g zcmﬂ: IOP;E?: indicate r
cima! . auto/ 1. man
- @11769-L24ER-QBLB Gateway_Type3661 0 Decimal | ||Bit0: valve 1/ Bit1: valve 2/ Bit2: v
@ Gateway 8681 bueS Gateway 136/0.1 mm | Decimal |y Target Postion in 0.1 mm
3.0|mm _ |Fioat F Field Teach Position 1 p
3.0/mm  |Float  o]|F Fiekd Teach Position 1 n
L 3.0]mm  |Float |v||Feedback Fiek Teach Position 2 p
217 TP3po 3.0/mm |Fioat Feedback Field Teach Position 2 n
218 x::z m& Control Value 1.0|mm  |Float | v||Feedback Field Teach Position 3 p
219 |TPSTEgAIVEHERO_UT 1.0|mm Float _w||F Field Teach Position 3n «
< n : | »
C e parameétre s'affichera pour tous les appareils :
[ General | Connection | Module Info | Parameters | intemet Protocol | Port Configuration |
Group: ’TTFI negative v] )
D Name Value Units} Style Descripti
21% |TP1 negative Head_01 3.0|mm Float _w||Feedback Field Teach Position 1 n
23% |TP1 negative Head_02 1.5|mm Float _w||Feedback Field Teach Position 1 n
25% |TP1 negative Head_03 3.0|mm Float _w||Feedback Field Teach Position 1 n
27% |TP1 negative Head_04 2.0|mm Float || Feedback Field Teach Position 1 n
28% |TP1 negative Head_05 3.0|mm Float _w||Feedback Field Teach Position 1 n
31} TP1 negative Head_06 3.0 |mm Float _w||Feedback Field Teach Position 1 n
33§ |TP1 negative Head_07 3.0([mm Float  |||Feedback Field Teach Position 1 n
35% |TP1 negative Head_08 3.0|mm Float _w||Feedback Field Teach Position 1 n
37% |TP1 negative Head_09 1.0|mm Float _w||Feedback Field Teach Position 1 n
39% |TP1 negative Head_10 3.0|mm Float _w||Feedback Field Teach Position 1 n
41% |TP1 negative Head_11 3.0|mm Float _w||Feedback Field Teach Position 1 n
43% |TP1 negative Head_12 3.0|mm Float _w»||Feedback Field Teach Position 1 n
45% |TP1 negative Head_13 4.5|mm Float _w||Feedback Field Teach Position 1 n
47% |TP1 negative Head_14 3.0|mm Float _w»||Feedback Field Teach Position 1 n
49 |TP1 negative Head_15 3.0 |mm Float _w||Feedback Field Teach Position 1 n
L - m J.J 3
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15.20.2. Parameétres - écriture via Logix Designer

Les paramétres dans les champs blancs (rw) peuvent étre écrasés
(les parametres dans les champs gris (ro) peuvent seulement étre lus) :

— Comme pour la fonction de lecture, ouvrir la passerelle souhaitée et sélectionner dans le répertoire
« Parameters » par ex. sélectionner Group : « All Parameters »

e & 2R o o - BB G [E’L". VW8 ® Q| selctionguage... - 9
Rem Run [ ™ Run Mode Path: [AB_ETHIP-1\152.168.1.10" v
No Forcee »_ | M Controller OK -
| 7 Energy Storage OK
LD 2lmwox ¢ S
(B)| « » ]\ Favorites £ A3G-On_f Satety_X Aarms X Bt_£ TmerCounter_A lpulOutpul_£_ Compare_A Computeiiain_£_Tove
Controller Organizer > 3 X =
C i ramet C
2 || @ 3 Controller Gateway_Type8681 ‘ Geperd ] I Mocieufo) ™ ers | Intemet Protocol I ot 1
=3
S || @53 Tasks
25 F Group: | <Al -
2 -3 Motion Groups [ 2 ]
(53 Add-On Instructions ATh Name \I Value Units l Style] Descripti
(- Data Types 201 |Device Bus Address Head_01 1 Decimal )| bus address 4
(Z3 Trends 202 |Device TAG Name Head_01 - TAG Name
T, Logical Model 203 |Device Name - ProductCode Head_01 8681 Decimal Product Code
gt i 4]
=-83vo Configuration 204 |Device ldent Number Head_01 298715 Decimal | ||ldent number
& m 1769 Bus 205 |Device Serial Number Head_01 1000 Decimal Serial number
#5 Ethernet 206 |Firmware Revision Head_01 = A.01.00.00 Firmware Revision
=]
a 5 207 |Error Byte Head_01 0 Decimal | Bit0: No position teached...
£B1769-L1ER Qmi:;'ew“y-.r”’“em 208 |InfoMWarning Byte Head_01 0 Decimal ] Bt0: Valves in safety postion...
@) Gateway 8681 bues Gateway 209 |Service Indication State Head_01 0 Decimal ]| Value 0: disabled..
210 |Service Indication Display Option Head_01 0 Decimal TOP LEDs indicate "Maintenance r.
211 |Valves Mode Head_01 0 Decimal | 0: auto/ 1: man
212 |Valves Manual Control Value Head_01 1] Decimal | Bit0: valve 1/Bit1: valve 2/ Bit2: v
213 |Current Position Head_01 136|0.1 mm |Decimal | Target Position in 0.1 mm
214 |TP1 positive Head_01 3.0|mm Float Feedback Field Teach Position 1 p
215 |TP1 negative Head_01 3.0|mm Float Feedback Field Teach Position 1n «
216 |TP2 positive Head_01 3.0|mm Float _v| Feedback Field Teach Position 2 p
217 |TP2 negative Head_01 3.0 |mm Float _w||Feedback Field Teach Position 2 n
218 |TP3 positive Head_01 1.0|mm Float ]| Feedback Field Teach Position 3 p
219 |TP3 negative Head_01 1.0|mm Float Feedback Field Teach Position 3n «
4 - — ol |

Pour écrire ou modifier une valeur dans un champ blanc :

— Entrer la valeur dans le champ blanc « Value », en respectant le type de données prescrit dans « Style »
(si aucun style n'est indiqué, il s'agit d'une valeur de chaine, pour la saisie, cliquez sur I'icone -—I)

—> Appliquer la valeur en cliquant sur « OK » ou en appuyant sur la « touche Entrée »

15.20.3. Accés aux parameétres via le Blurkert Communicator

Le Birkert Communicator (type 8920) permet de lire et de modifier facilement des parametres. Pour une
description détaillée du Birkert Communicator, se reporter au manuel d'utilisation correspondant (chapitre

« 4.3. Informations et notices sur internet » a la page 14).

— Relier le PC (avec le Birkert Communicator Type 8920) au moyen d'une clé bUS au cable de données
biS/CANopen ; démarrer le Blrkert Communicator Type 8920

— Cliquer sur l'icone pour ajouter une interface (par ex. « biS COMS8 »)

— Dans la barre de navigation (gauche), sélectionner I'appareil souhaité puis ouvrir le répertoire « Para-
meétre » (également « Diagnostics » ou « Maintenance » pour des valeurs spécifiques), chercher la
valeur/le paramétre souhaité(e) puis lire ou modifier cette valeur :
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3

Fichier Appareil Modifier  Vue Options Qutils Aide Debug

64
L/ Capteur

ﬁ Start page

-ngBureau r———-l r-——-
Paramétre Diagnostics | gmaintenancel
122 Graphique 12220 J

— [C3biS COMS Feedback fields Feedback fields settings for feedback positions 51, 52, 53 =~
_ E Head_8681_#01 .
. : ConuulHaadBGS1 4 Feedback position priority For display with TOP LEDs. In case 5z - Sy -5x - 5w §4-53-52-S1
: - = L tgral e ot i off
_ Use of external initiator S4IN  (proximity s Closer
fe F s g Elotor = i "
+ 50 Head_8681_#02 )
ControiHead 8681 Filter Filter setting of the position measuring system standard
i Head_8681_#03
ControlHead 8681 .
3 E Head_8681_#04 Change Filter *00
ControlHead 8681
e Head_8681_#05
1 ControlHead 8681

Zoom O—m—' 90%

—> Des valeurs de parametres actuelles peuvent étre lues directement dans le bord droit ; les paramétres

avec le symbole du crayon D peuvent étre écrasés si I'on dispose des droits correspondants ou des

séquences - peuvent étre démarrées.

— Un redémarrage est nécessaire apres FactoryReset (réinitialiser I'appareil au réglage d'usine) et pour
activer des modifications dans les réglages bus/communication

15.20.4. Accés a d'autres parametres (cycliques/acycliques)

Outre les parameétres importants prédéfinis, d'autres valeurs peuvent étre lues et en partie écrasées. L'acces
s'effectue au moyen du « Burkert Communicator » ou par ex. au moyen du Logix Designer.

Les adresses de bus de terrain nécessaires a cet effet (ainsi que les index/sous-index) sont indiquées dans une
liste de paramétres et correspondent a la configuration respective de la passerelle. Cette liste de para-
métres ainsi que d'autres fichiers se trouvent sur le site internet de Blrkert ; a cet effet, entrer comme mot-clé
de recherche le numéro d'identification respectif de la passerelle préconfigurée et télécharger dans la rubrique
« Téléchargements » / « Logiciels » les fichiers requis situés dans le répertoire ZIP.

Une liste d'objets pour CANopen ainsi que d'autres fichiers nécessaires pour le type 8681 biS/CANopen se
trouvent sur le site internet de Birkert ; a cet effet, entrer comme mot-clé de recherche le type « 8681 » ou le
numéro d'identification de I'appareil et ouvrir dans la rubrique « Téléchargements » / « Logiciels » le répertoire
ZIP contenant les « Initiation Files » puis télécharger les fichiers correspondants.

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022
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15.21. Indication des LED d'état en cas d'erreur du bus

Les erreurs du bus sont également indiquées par l'indicateur de |'état central multicolore (LED d'état

de I'appareil/LED supérieure/Top-LED) — voir chapitres « 21.2. Séquence de clignotement/signalisation
des erreurs » a la page 148 et « 21.3. Priorités de signal » a la page 153.

Les erreurs du bus sont indiquées aussi bien par
la LED supérieure/Top-LED que par les LED d'état
sur le module électronique.

La LED d'état de I'appareil (« Module ») et la
LED d'état du bus (« Network ») sont disposées
sur le module électronique de la téte de com-
mande - voir la figure ci-contre.

T X RI=
ISRy
2 | @] Fig. 45: LED d'état

Tests de fonctionnement pour les deux LED d'état aprés la mise en marche (branchement du céble
réseau) :

DIP

Status

m

Module

e

@

12 3 4 5 6 7 8

ON

HEBABEAA

LED d'état Couleur de la LED Test de fonctionnement Séquence de clignotement
« Module » rouge/vert 250 ms ON (rouge) Jrougel vert |

750 ms ON (vert)
« Network » vert/rouge 250 ms ON (rouge)

250 ms ON (vert) Jrougellvet ||

500 ms OFF

Si le test de fonctionnement s'est terminé avec succes, les LED d'état sur le module électronique indiquent
I'état de I'appareil comme décrit dans les tableaux ci-dessous :

Etat de la LED d'état de I'appareil « Module »

LED Etat de I'appareil Explication

Absence d'alimentation

Eteinte e
électrique

L'appareil est dépourvu d'alimentation électrique

Appareil en cours de

. Mode normal
fonctionnement

Verte

Etat de la LED d'état du bus « Network »

LED Etat de I'appareil | Erreurs possibles Solution

Eteinte e Aucune erreur détectée ou

e phase de démarrage de I'appareil

Verte *) e Aucune erreur détectée *)

(Suite page suivante)
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apres le dernier
démarrage de
I'appareil

communication ou suite a un
redémarrage de la passerelle

burkert Type 8681
FLUID CONTROL SYSTEMS Variante buS / CANopen
LED Etat de I'appareil | Erreurs possibles Solution
Clignotant | Uniquement en | e Pas de liaison avec une valeur e Configurer une liaison avec une
enrouge/ | mode de fonc- de consigne configurée pour la valeur de consigne pour la com-
vert *) tionnement du commande des électrovannes *) mande des électrovannes (voir
(toutes les | bus = « bls » *) «15.14.3 » a la page 101)
500 ms)
Rouge Erreur e Un autre appareil avec la méme e \érifier la vitesse de transmission
- critique si la ID de nceud se trouve dans le
LED méme réseau e \érifier I'D de nceud (la corriger
est toujours le cas échéant de sorte que
allumée e Pas de liaison au bus (passerelle/ chaque adresse soit unique
2 minutes API) suite a des problémes de

o \érifier I'état de la passerelle
reliée au systéme

e Si nécessaire, remplacer le cas
échéant I'appareil

*)  Indication/représentation seulement a partir de la version du firmware B.02

15.22. Mises a jour du firmware

Les mises a jour du firmware des tétes de commande, des passerelles (et éventuellement d'autres appa-
reils) peuvent étre effectuées avec le Blirkert Communicator a I'aide d'une clé bUS. Le niveau « Installer-
Level » est nécessaire pour cette opération.

L'intégration du Blrkert Communicator dans le réseau est par ex. visible dans la « Fig.
reils biS » a | 87.

ura

. Principe de réseau

Le firmware est enregistré dans le Blrkert Communicator et actualisé grace a des mises a jour.
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16. ACCESSOIRES POUR APPAREILS BUS

A ATTENTION !

Risque de blessures et/ou de dommages suite a l'utilisation de piéces non conformes

Des accessoires non conformes et des pieces de rechange inappropriées peuvent entrainer des bles-
sures, I'endommagement de I'appareil et de I'environnement.

» Utiliser exclusivement des accessoires et des pieces de rechange d'origine Blrkert.

Accessoires Figure N° de com-
mande / ID

Bloc d'alimentation type 1573 pour I'alimentation du sous-systéme CAN
(Attention : seul le N° ID 772898 satisfait aux exigences de « NEC Class 2 »
(tous les N° ID du type 1573 satisfont toutefois aux standards UE 2014/35/UE - LVD et 2014/30/UE - CEM)

Courant de sortie nominal 3,8 A 772898

(satisfait les conditions de « NEC Class 2 »)

Courant de sortie nominal 1 A 772361

Courant de sortie nominal 2 A 772362

Courant de sortie nominal 10 A 772698
Passerelle ME43 (et carte SD pour la passerelle) 316696

(liaison entre biS/CANopen (Blrkert)
et Ethernet/IP (Rockwell Automation)) ;

(passerelle)

préconfigurée et congue pour la liaison/commande de

63 tétes de commande type 8681 (bUS) maximum 774087

(carte SD)
Autres préconfigurations par exemple en association avec des tétes
de commande de type 8691, des positionneurs de type 8692 ou
des régulateurs de process de type 8693 sur demande.

Cables et raccords (biiS/CANopen)

développés pour I'utilisation dans des environnements présentant des « critéres hygiéniques »
(degré de protection : IP65/67 | Matériaux : pieces métalliques - inox, gaine de céable - PVC | U = 24 V DC,
| = max. 4 A ; couple de vissage requis pour |'étanchéité nécessaire contre I'humidité : 0,6 Nm + 0,1 Nm)

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

Cable de raccordement avec fils mobiles et connecteur M12*%), 44 218187
longueur 1 m (pour le raccordement de tétes de commande n’u;lh

blS avec presse-étoupes) ——

Cable de raccordement avec fils mobiles et prise M12*), 773482
longueur 1 m

Cable de raccordement avec fils mobiles et prise M12%), 773483
longueur 3 m

Cable de rallonge, connecteur et prise M12*), longueur 0,5 m 773484
Céable de rallonge, connecteur et prise M12*), longueur 1 m 773485
Cable de rallonge, connecteur et prise M12*), longueur 3 m 773486
Cable de rallonge, connecteur et prise M12*), longueur 5 m 773487
Céable de rallonge, connecteur et prise M12*), longueur 10 m 773488 123
Cable de rallonge, connecteur et prise M12*), longueur 20 m 773489




*) Couple de vissage requis pour tous les raccords a fiche (cables, raccords en T, ...), pour garantir |'étan-
chéité nécessaire a I'numidité : 0,6 Nm + 0,1 Nm.

Il est possible alternativement d'utiliser également des éléments de cablage DeviceNet (par exemple de la marque
Rockwell Automation), lesquels doivent cependant satisfaire aux critéres requis en cas d'utilisation dans le
domaine hygiénique, car toutes ces pieces ne présentent pas la méme qualité requise que I'inox, le PP, PPE ou le PVC.

Equipement de service standard (ne convient pas pour les « exigences hygiéniques »!) | N° de com-
mande/ ID
Commande manuelle magnétique (voir chap. « 22.1 ») pour la commutation de I'élec- 796131
trovanne 1 (2/A1)
Kit d'interface USB-biiS 1 — coffret avec « Kit d'interface USB-bUS 2 » ainsi que bloc | 772426
d'alimentation, cable d'adaptateur avec fiche/brins M12, adaptateur fiche M12 sur fiche
M12, piece en Y fiche M12 vers 2 x prise M12, CD-ROM Biirkert Communicator), etc.
(pour les appareils avec biS ou biS de service (8681 biiS/CANopen, 8681 |0-Link)

Kit d'interface USB-biiS 2 - comprenant : clé buS, cable de programmation prise M12 vers | 772551
connecteur mini-USB et prise 24 V DC, adaptateur buS fiche M12 vers connecteur micro-USB
(pour les appareils avec blS de service (8681 I0-Link)

Cable de rallonge, fiche M12 et prise M12, longueur 1Tm | 3 m 772404 | 772405

124 Cable de rallonge, fiche M12 et prise M12, longueur 5m | 10 m 772406 | 772407

. Type 8681
!?myo!:bsevim! Accessoires pour appareils BUS
Accessoires Figure N° de com-
mande / ID

Résistance terminale CAN, connecteur M12*), 120 Q 773490
Résistance terminale CAN, prise M12*), 120 Q 773491
Raccord CAN en Y, M12%) 773492
Raccord CAN en T, M12%) 773493

N

i Tole de fixation pour raccord CAN en T (M12) 773494

[s2]

=

5

2

=

s Capuchon de protection pour prise M12 308778

s pour obstruer des raccords inutilisés (ouverts)

% (10 piéces par sachet)

i',’ Capuchon de protection pour connecteurs M12, joint 308785

% torique 8 x 2 N-NBR 70 inclus (respectivement 10 pieces par

§ sachet) pour obstruer des raccords inutilisés (ouverts)

3 Distributeur CAN, M12 *) 338398

E pour raccordement bus de 8 appareils maximum

” (6 raccords déja obstrués avec des capuchons de protection

5 correspondants)

L

5

4

()

>

4

w

&

g

S

3

pz4

<

=
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17.

EXEMPLES DE CABLAGE (BUS/CANOPEN)

)

0,6 Nm + 0,1 Nm.

é:
Bien obstruer avec des capuchons de protection tous les raccords ouverts !

tre I'humidit

€ nécessaire con

Couple de vissage requis pour tous les raccords a fiche M12 (cables, raccords en T, .

pour garantir I'étanchéit

o O
>
=
5 2 el Capuchon de
o o) protection
= =
< z <
o <
) 2 °©
o < 5 Capuchon de
«)‘E o g o protection
) 5
g
b
o
K © N3
&)_E o ~ o
g (308
3
i5
H 3
K 2 s
o N © o
4 Capuchon de
5, SN PE
)
=z =
= 4 4. Joint torique /
83 Z «| o ,& Capuchon de
protection
> O
.
.
O O
>
= Z
5 2 oq Capuchon de
e} 5 protection
=
2z z
S 5 3
»
g rd
. lo< 3 ool ~
gfb_ £° _qi—‘_.
) E
5
g
g
3
K joo
-0 ™ ™~ o e
E v
X
5
¥ 2 o
o~
'8-}%7_0 ° &ﬂ =
n
)
%.?h—-e - 0 &—qﬁ{
v
«
=z =
= o4 4. Jointtorique/
83 E | 0 ,Q Capuchon de
protection
—— O
[e e
>
= =
5 2 oel % Capuchon de
o 5 protection
= =
3% 3
5 O
4. °
'E‘E lo< 5 oo % Capuchon de
£ protection
£
]
2
b
3
“ Capuchon de
el
CD: S
]
|
=
H-]
. ~ 12

Armoire électrique
(avec 1 bloc d'alimentation PSU)

Passerelle ME43
> )

Cibhge merne

Bxoub EE
[eeeel OICI
—
| S g
SiHelc oo £
Iifet=res H

1
5
A
05,

CANIN

9

PWRIN

g Jointtorique/
0 Capuchon de
protection

Raccorden T

Raccord en T

8

Capuchon de
protection

& 5
s

2 3
Capuchon de %
protection

oo

Répartiteur CAN

burkert

Capuchon de
protection

Capuchon de
protection

<
<

0 ™ ~ e——{i‘“’m:
o ﬁ_@.ﬁ'

Capuchon de
Al 0o % protection
=z =
= o @ lointtorique/
83 2 « 0 ,Q Capuchon de
protection
> O
.
.
[ele]
>
5 2 ool Capuchon de
e} 5 protection
=z
3z %
3 S
o< 3 oo o ﬁ-“”
= Sv
]
g
b
-3
Capuchon de
@ ~
e E o % protection
X
=
H-]
lon 12 o o Capuchon de
protection
0 — 0 o~
@4‘,
= =
= o @ Jointtorique/
= = o 0 Capuchon de
85 20 cmoe
—— O
o O
>
= =
5 =2 ool % Capuchon de
le} 5 protection
= =
3% 3
S © -
Fo< 3 oo o {q-d
: A
]
g
b
« [
© ~ o+
&
|
=
[H] q
o~ © o &
»
o — 0 o
™,
= =z
= o @ Joint torique /
83 E | 0 ; Capuchon de
protection
—— O

Exemple 1: avec 1 PSU (bloc d‘alimentation) dans I‘armoire électrique
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18. RACCORDEMENT D'UN DETECTEUR DE
PROXIMITE EXTERNE

A DANGER !

Risque d'explosion en atmosphére explosible (seulement en cas de dysfonctionnement, car
zone 2) !

» | 'ouverture du capot ou du boitier sous atmospheére explosible n'est autorisée qu'a I'état hors tension !

...... Un détecteur de proximité externe peut étre raccordé par l'intermédiaire

/ de la borne vissée triple, a droite en bas sur le module électronique
(sur I'exemple : AS-i).

E"" T2
En raison de la taille des bornes vissées, les sections des fils du
Power Fault détecteur de proximité externe des différentes variantes doivent pré-
senter les valeurs suivantes :

0,14 ...1,5mm? pour variantes: 24V DC, AS-i, DeviceNet; |O-Link,
biS/CANopen

0,5 ... 1,5mm? pourvariante: 120V

Fig. 46:  Borne vissée pour détecteur de proximité externe

Désignation des bornes vissées sur les différents modules électroniques :

Désignation - selon la variante Affectation
24V DC, DevNet, I0-Link

AS-i biiS/CANopen | 120V AC

24V V+ L Alimentation de tension - selon la variante !

S4 IN S4 IN S4 IN Entrée détecteur de proximité externe

GND GND N GND détecteur de proximité externe
(24 V DC, AS-i, DevNet) resp. alimentation de
tension (variante 120 V AC)

Exigences électriques relatives au détecteur de proximité externe pour différentes
variantes :

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

E[ﬂ les exigences électriques relatives au détecteur de proximité externe se trouvent dans le sous-
chapitre correspondant « Caractéristiques électriques » sous la rubrique « Entrée / détecteur de
proximité (détecteur de proximité externe : S4 in) » :

variante 24 V DC : voir Page 42,
variante 120 V AC : voir Page 49
variante AS-i : voir Page 55,
variante DeviceNet : voir Page 64,
variante 10-Link : voir Page 77

variante (biiS/CANopen) : voir Page 87.

Procédure a suivre pour la connexion du détecteur de proximité externe :
— Ouvrir le boitier en tenant compte des consignes du chapitre « 8. Quverture et fermetur itier ».

128 — Confectionner le cable de raccordement conformément aux régles correspondant de la technique.
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—> Insérer les cables a travers les presse-étoupes (raccord a droite) dans I'intérieur du boitier.
— Fixer les fils aux bornes de raccordement conformément aux affectations de raccordement.

— Fermer le boitier en tenant compte des consignes du chapitre « 8. Ouverture et fermeture du boitier ».

REMARQUE!
Garantie de la protection IP !

» Les écrous-raccords des presse-étoupes doivent étre serrés pour garantir la protection IP en fonction
des tailles de cables ou des bouchons borgnes utilisés (env. 1,5 Nm).

» En absence de détecteur de proximité externe, |'ouverture droite doit &tre fermée de maniére étanche a
I'aide d'un raccord a vis aveugle ou d'un presse-étoupe (SW 19, @ 3 - 6 mm) + bouchon borgne (& 5 -
6 mm) !

Utilisation de la téte de commande en atmosphére explosible

» Utiliser uniquement des cables et des presse-étoupes autorisés pour |'utilisation concernée et monter

g les cables et presse-étoupes conformément au manuel d'utilisation correspondant !

§ » Obturez toutes les ouvertures non utilisées avec des bouchons filetés/embouts de fermeture homologués
o Ex!

5

£

s

8 Raccordement d'un détecteur de proximité a 2 fils :

()

D

S E DeviceNet, 10-Link,

g 24V DC, AS-i biiS/CANopen 120V AC

g UIN ,—4—-@ 24V u IN\,:d—-@ V+ L ,—4—-@ L

e out |——>(2 ouTt —»(@ out L—»(@

> S4IN S4IN S4 N
% S4 @ GND S4 @ GND S4 @ N

)

[T

-

3 Raccordement d'un détecteur de proximité a 3 fils :

()

>

x - DeviceNet, 10-Link,

& 24V DC, AS-i biiS/CANopen 120V AC

N

3 UIN ,—4—-@ 24V UNN ,—<—-@ V+ L ,—4—-@ L

o

S °UTL—"@ S4 N OUTL—P@ S4IN OUTL—P@ S4IN
Pz

< GND GND N

= s4 @GND S4 @GND S4 @N
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19. VARIANTES SPECIALES

19.1. Téte de commande pour servomoteurs a double effet

La présente variante est configurée pour les servomoteurs a double effet. Des deux électrovannes internes,
I'une présente une fonction NF et I'autre une fonction NO.

19.1.1. Particularités

Cette variante peut étre configurée pour toutes les versions électriques.

@ Cette téte de commande se distingue de la téte de commande type 8681 (standard) par les points
suivants :

* Electrovanne 1: NF / Normally Closed ;
Electrovanne 2 : NO / Normally Open (donc position de sécurité)

e | e débit de P vers A2 doit étre limité seulement jusqu'a 50 I/min, faute de quoi une commutation
en toute sécurité (de A2 vers R) n'est pas assurée !

¢ Uniquement fonctions Teach automatique (Autotune) 1 et 2 possibles

19.1.2. Schéma fluidique

19.1.3. Commande d'un servomoteur a double effet

Les deux électrovannes (V1 et V2) doivent étre commandées simultanément pour ouvrir ou fermer la vanne

de process :
Vanne de 24V /120V Interface AS DeviceNet
process
Electrovanne (V) \"Al V2 \Al V2 V1 V2
Ouvrir Y1 = MARCHE | Y2 = MARCHE DO=1 D1 =1 Bit0 =1 Bit1 =1
Fermer Y1 = ARRET Y2 = ARRET D0=0 D1=0 Bit0=0 Bit1 =0

Pour plus d'informations concernant I'installation électrique et la programmation, veuillez consulter les chapitres
relatifs aux différentes variantes standards :

Variante 24 V : « 10. Variante 24 V DC » a | 42
Variante 120-V: «11. Variante 120 V AC » a | e 49
Variante AS-i : « 12. Variante d'interface AS » a la page 55,
Variante DVN : « 13. Variante DeviceNet » a la page 64.

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022
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19.2. Téte de commande (AS-i) avec 2 détecteurs de
proximité externes

19.2.1. Particularités

La présente version a été configurée pour la variante Interface AS.

Cette téte de commande se distingue de la téte
de commande type 8681 (standard, AS-i) par les
points suivants :

¢ Raccords pour 2 détecteurs de proximité
externes, se comportant comme S1 et S2
(affichage Top-LED)

Raccorde-
ment pour 2
détecteurs
de proximité
externes

Raccorde-
ment inter-
face AS

e Pas de positions internes pouvant étre apprises

¢ Pas de fonction Teach automatique (Autotune)
utilisable

19.2.2. Installation électrique et données de programmation

Voir également au chapitre « 12.8. Installation électrique de 'interface AS » a la page 61 pour les variantes

standard :
Dét. de pét.de | Bro- | Détecteur | Couleur | Bro- | Détecteur Couleur
proximité proximité - H imité H
s ( o' A o’ oy che f:le_p’rox du fil che | de proximité | de fil
000 000 imité externe 1
O 3 0.0 4 externe 2
3 1
1 24V + brun 1 24V + brun
(vue sur les deux douilles enfichables M12 2 non - 2 non affecté -
des deux détecteurs de proximité externes) affecté
3 GND bleu 3 GND bleu
4 S5IN blanc 4 S4 1IN noir
Voir également au chapitre « 12.9. Donné rogrammation » a | pour les variantes standard :

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

Tableau Affectation de bits :

Bit de données | D3 D2 D1 DO

Entrée non affecté | non affecté Détecteur de proximité Détecteur de proximité
externe 2 (S5 IN) externe 1 (S4 IN)

Sortie non affecté | Electrovanne V3 | Electrovanne V2 Electrovanne V1
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20. CAPTEUR DE DEPLACEMENT

Principe de fonctionnement du capteur de déplacement (WMS)

La mesure de déplacement repose sur la détection du changement de position de la cible ferromagnétique
a l'intérieur du systéme. La géométrie et le matériau a utiliser pour la cible sont adaptés a la sensibilité du
systeme.

La précision de mesure est définie par les propriétés ferromagnétiques de la cible et de toutes les piéces se
trouvant dans le systeme. Alors que la cible doit étre ferromagnétique, on utilise idéalement des matériaux qui
ne présentent pas de propriétés ferromagnétiques pour les autres composants — voir a ce sujet chapitre « 6.8.

Caractéristiques du capteur de déplacement » a la page 28.

Les positions de commutation des vannes de process sont transmises a I'automate au moyen de signaux
de retour du systeme de mesure de déplacement sans contact. Une simple adaptation au piston de la
vanne de process (tige de vanne) permet d'établir la connexion avec la téte de commande.

Plage de course / signaux de retour / fonctions Teach
La plage de course détectable est 0 ... 80 mm.

3 signaux de retour discrets sont analysés :
- Position de vanne/position 1 (signal discret STOUT)
- Position de vanne/position 2 (signal discret S20UT)
- Position de vanne/position 3 (signal discret S30UT)

Elles permettent également de traiter un signal de retour externe discret (détecteur de proximité standard)
(S4IN, S40UT).

Les positions de vanne 1 ... 3 font I'objet d'un message de retour dans une certaine plage de tolérance,
cette plage de message de retour peut étre modifiée - voir a ce sujet au chapitre « 6.9.1. Plages de

message de retour (capteur de déplacement) » a la page 29.

3 touches Teach permettent d'effectuer la compensation sur la course réelle - voir au chapitre « 20.1.
Réglage du capteur de déplacement (procédure de Teach / I'apprentissage) ».

Ces touches Teach ou le programme de service sur PC (pour les variantes 24 V DC, 120 V AC, interface AS,
DeviceNet) permettent de définir les positions de commutation du capteur de déplacement (procédure de
Teach manuel ou automatique (Autotune)).

La liaison entre la téte de commande et le PC est établie via I'entrée maintenance située sur le module élec-
tronique. Dans le cas des variantes 10-Link et biS/CANopen, le Blirkert Communicator (type 8920) peut étre
utilisé a cet effet. A cet effet, une clé buS est requise en plus du Biirkert Communicator — voir au chapitre « 16.
Accessoires pour appareils BUS » & |la page 123.

En présence d'une atmosphére explosible, le boitier ne doit pas étre ouvert lorsque |'appareil est
sous tension.

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

@ e

Description détaillée sur l'installation électrique - voir :

chapitre « 10. Variante 24 V DC » ou
chapitre « 11. Variante 120 V AC » ou
chapitre « 12. Variante d'interface AS » ou
chapitre « 13. Variante DeviceNet » ou
chapitre « 14. Variante 10-Link » ou

chapitre « 15. Variante biS / CANopen » ou

chapitre « 18. Raccordement d'un détecteur de proximité externe » ou
chapitre « 19.2. Téte de commande (AS-i) avec 2 détecteurs de proximité externes ».
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20.1. Réglage du capteur de déplacement (procedure de
Teach / I'apprentissage)

A DANGER !

Risque d'explosion en atmosphére explosible (seulement en cas de dysfonctionnement, car
zone 2) !

» L'ouverture du capot ou du boitier sous atmosphére explosible n'est autorisée qu'a I'état hors tension !

Exemple de procédure pour I'apprentissage manuel (procédure de Teach manuel)
(avec 3 positions de vanne) :

— Ouvrir le boitier en tenant compte des consignes du chapitre « 8. Ouverture et fermeture du boitier ».

—> Etablir I'alimentation de tension afin que le systéme de mesure de déplacement et I'affichage LED soient
en état de marche.

— Déplacer la vanne de process dans la position de commutation inférieure.

— Maintenir la touche Teach inférieure (T1) enfoncée pendant env. 1,5s:
La LED (couleur) correspondant a cette position de vanne clignote 3 fois brievement pendant I'appren-
tissage. Des que cette position est enregistrée, la LED correspondante est allumée en permanence
jusqu'a ce que la position de la cible soit modifiée.

—> Déplacer ensuite la vanne de process dans la position de commutation supérieure a détecter.

— Maintenir la touche Teach supérieure (T2) enfoncée pendant environ 1,5 s :
La LED (couleur) correspondant a cette position de vanne clignote brievement trois fois pendant I'ap-
prentissage. Dés que cette position est enregistrée, la LED correspondante est allumée en permanence
jusqu'a ce que la position de la cible soit modifiée.

—> La vanne de process peut étre déplacée dans une troisieme position de commutation définie.

— Maintenir la touche Teach centrale (T3) enfoncée pendant environ 1,5 s :
La LED (couleur) correspondant a cette position de vanne clignote brievement trois fois pendant I'ap-
prentissage. Dés que cette position est enregistrée, la LED correspondante est allumée en permanence
jusqu'a ce que la position de la cible soit modifiée.

—> Remettre le cas échéant la téte de commande et I'installation a I'état normal (position de commutation,
alimentation de tension).

— Fermer le boitier en tenant compte des consignes du chapitre « 8. Ouverture et fermeture du boitier ».

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

Si la tige de piston ou la cible se trouve en dehors de la plage de mesure pendant I'apprentissage
(procédure de Teach), la LED supérieure / Top-LED clignote trois fois dans la couleur d'erreur définie.

Si la tige de piston ou la cible se trouve en dehors de la plage de mesure, aucun signal de position
n'est indiqué en retour, c.-a-d. que la LED supérieure / Top-LED ne s'allume pas.

Les touches Teach peuvent étre affectées au choix aux positions de la tige de piston ou de la cible,
c.-a-d. que T1 ne doit pas obligatoirement correspondre a la position inférieure de la cible, etc.
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Touches Teach [ ceeces

GND
S10UT]
$20UT|
S30UT]
S40UT]
Y1

Y2

Y3

NIV

Module électronique 24 V DC Module électronique ASI

Fig. 47:  Touches Teach sur les modules électroniques (avec comme exemple les modules électroniques de
24V DC et AS-i)

20.2. Touches Teach / Fonctions Teach

20.2.1. Fonctions Teach et reset Teach

Les touches Teach permettent de procéder a un apprentissage manuel pour les différentes positions de
vanne S1 a S3 (voir chap. « 20.1 ») ainsi qu'a une réinitialisation (Teach Reset) de ces positions de vanne.

fotichie Fonction UTEICIEE Message de retour optique
Teach tionnement 9 pliq
T1 Fonction Teach manuel S1 15s 3 cllgnotements brefs puis allumage permanent dans la couleur
codée pour S1
T Fonction Teach manuel S2 15s 3 cllgnotements brefs puis allumage permanent dans la couleur
codée pour S2
T Fonction Teach manuel S3 15s 3 clignotements brefs puis clignotement dans la couleur codée
pour S3
Teach Reset de toutes les
T1+T2 positions de vanne 25s Clignotement dans la couleur d'erreur (cf. chap. « 21.2 »)
(81/52/S83)

Par ailleurs, I'apprentissage (Teach) peut également étre effectué de maniere automatisée ; les fonctions
Teach automatique (Autotune) programmeées a cet effet sont décrites en détail dans les chapitres ci-apres.

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

Les 5 fonctions X.TUNE différentes sont préprogrammeées pour différents types de vanne de process (par
ex. servomoteurs a simple effet ou a double effet, vanne a siege double, etc.) et pour différentes positions
initiales des vannes de process (ouvertes, fermées) — la fonction Teach automatique (Autotune) a utiliser doit
étre sélectionnée en fonction du type de vanne de process et de I'objectif recherché.

Le codage des couleurs/I'affectation des couleurs pour les différentes positions de vanne sont décrits au
chapitre «21.1.1. M LED spécifi al reil « 1 Classic M » »,

Les positions de vanne (S1 a S4) ainsi que différents messages d'erreur et d'avertissement sont différenciés
grace a différentes « séquences de clignotement » — voir a ce propos chapitre « 21.2. Séquence de cligno-
134 tement/signalisation des erreurs ».
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20.2.2. Fonctions Teach automatique (Autotune)

L'apprentissage automatique des positions de vanne S1 a S3 peut étre réalisé grace aux fonctions Teach
automatique (Autotune).

Les messages de retour optiques des variantes classiques (24 V DC, 120 V AC, interface AS,
DeviceNet) different Iégérement de ceux des variantes IO-Link et biS/CANopen plus récentes.
Cela résulte de la configuration modifiée de la LED supérieure / Top-LED qui a été optimisée pour
I'indication selon « NAMUR » (NE 107, édition 2006-06-12).

Les variantes classiques possedent 3 LED capables d'indiquer simultanément 3 couleurs (vert, jaune,

rouge).

Les variantes IO-Link et bilS/CANopen possedent des LED capables de modifier leur spectre de
couleurs ce qui les qualifie entre autres pour I'indication selon « NAMUR ».

Passage au mode de fonctionnement Autotune (mode de démarrage des fonctions Teach automatique) :

permanence

Touches Mode Durée d'actionne- | Message de retour optique | Message de retour optique
Teach ment (variantes class.) (I0-Link, biiS/CANopen)
vert + jaune + rouge rouge + jaune + vert
Mode de . .
T2 +T3 Autotune 2,5s toutes les LED MARCHE en | clignotant successivement

(500 ms par couleur)

Ensuite, une des 6 fonctions Autotune peut étre sélectionnée conformément au

tableau ci-dessous :

Touches Fonction Durée d'actionne- | Message de retour optique | Message de retour optique
Teach Autotune ment (variantes class.) (I0-Link, biiS/CANopen)
T1 Autotune 1
Ik Autotune 2 vert + jaune + rouge rouge + jaune + vert
T3 Autotune 3 , « Chenillard » ge ]
respectivement 0,5 s sy clignotant successivement
T1+T2 Autotune 4 (c.-a-d. indication en alter- .
(200 ms par couleur*))
T1+T3 Autotune5 nance)
T2+ T3 Autotune 6

Pour les appareils 10-Link et buS/CANopen, les points suivants s'appliquent :

*) Ce message de retour optique pour « fonction Teach automatique (Autotune) active » s'applique uni-
quement au mode d'indication « Mode LED spécifique a I'appareil » (« 8681 Classic 0 a 15 ») — voir
chapitre « 21.1.1 ».

Pour les autres modes d'indication de la LED d'état de I'appareil (Top-LED), cf. chapitre « 21.1 »,

il existe des différences dans I'indication par des couleurs et des séquences de clignotement pour

« fonction Teach automatique (Autotune) active ». Voir a ce sujet également :

- mode NAMUR (chapitre « 21.1.2 ») - indication orange comme « Vérification du fonctionnement»

- mode vanne (chap. « 21.1.3 ») - aucune indication

- mode vanne + erreurs (chap. « 21.1.4 ») - aucune indication

- mode vanne + erreurs + avertissements (chap. « 21.1.5 ») - indication orange comme « Vérification
du fonctionnement »

Pour les appareils 10-Link, les points suivants s'appliquent en plus :

Conformément a la procédure décrite ci-dessus, une course de référence est réalisée au cours de laquelle
les positions Teach apprises dans la fonction Teach automatique (Autotune) sont approchées encore une

fois successivement. Pendant cette opération, les temps de déplacement (Travel times) sont déterminés et
enregistrés comme valeurs de référence dans la fonction Teach.
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Des irrégularités au niveau des fonctions Teach automatique (Autotune) ?
Voici quelques remarques ci-apres :

Si aucune fonction Teach automatique (Autotune) n'a été lancée 10 s apres le passage en mode
Autotune, la fonction Autotune est automatiquement quittée.

Lorsqu'une fonction Teach automatique (Autotune) ne se déroule pas correctement ou est inter-
rompue (si par exemple il n'y a pas d'air comprimé raccordé), les positions déja apprises sont sup-
primées, la fonction Autotune est quittée et le systeme repasse en mode normal.

Les positions Teach passent a « apprentissage non effectué », c'est-a-dire que la LED supérieure /
Top-LED clignote dans la couleur d'erreur.

Sur la variante pour servomoteurs a double effet (électrovannes NF+NO), seules les fonctions Teach
automatique (Autotune) 1 et 2 sont possibles (voir chapitre « 19.1 » a la page 130).

20.2.3. Déroulement de fonction Teach automatique (Autotune)

Fonction Teach automatique / Autotune 1 :

Actionnement | Effet sur la vanne de process Programme interne Erreur
T2 + T3 Le mode Autotune démarre
T1 Autotune 1 démarre
Position fermée Apprentissage T
Ouvrir la vanne Activer VA
Temps d'attente 10s
Position ouverte Apprentissage T2
Fermer la vanne Désactiver VA
La vanne se ferme Attendre la position S1 S1 Timeout 15s
Fin de Autotune

Explication donnée a titre d'exemple du déroulement Autotune 1 :

1. Vérifier dans quelle position doit se trouver la vanne de process au début du délai Autotune (ici :
position fermée), fermez-la si nécessaire !

2. Appuyer simultanément sur les touches Teach T2 et T3 ( pendant 2,5 secondes) pour sélectionner le
mode Autotune.
Ce mode de fonctionnement est indiqué par la Top-LED allumée en continu (LED d'état multicolore).

3. Appuyer sur la touche Teach T1 ( pendant 0,5 secondes) pour démarrer le délai Autotune 1. Ceci est
signalé par la Top-LED allumée comme « indicateur de progression ». La séquence programmeée du «
déroulement Auto-Teach 1 » se déroule maintenant automatiquement :

- Tout d'abord, la position dans laquelle la vanne process se trouve est apprise comme étant la position
S1. Par conséquent, vérifier auparavant la position de la vanne de process !

- La vanne de process V1 est ensuite activée ; cela induit I'ouverture de la vanne de process.

- La vanne de process atteint la position S2 (position ouverte) tout au plus aprés 10 secondes.

- La position S2 est maintenant apprise.

- La vanne de process V1 est ensuite désactivée ; cela induit la fermeture de la vanne de process.

- Si la vanne de process est fermée (au plus tard aprés 15 secondes), la position S1 est indiquée par
Top-LED.

136 4. Le déroulement Autotune 1 est terminé : les positions S1 et S2 sont apprises.

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022




Type 8681

Capteur de déplacement

burkert

FLUID CONTROL SYSTEMS

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022

Si un délai d'attente est atteint (apres un temps d'attente de 15 sec.), la fonction Teach automatique/
fonction Autotune correspondante est abandonnée avec passage au mode normal.
De plus, les positions Teach passent a « apprentissage non effectué », c'est-a-dire que la LED supé-

rieure / Top-LED clignote dans la couleur d'erreur.

Fonction Teach automatique / Autotune 2 :

Actionnement | Effet sur la vanne de process Programme interne Erreur
T2+ T3 Le mode Autotune démarre
T2 Autotune 2 démarre
Position ouverte Apprentissage T2
Fermer la vanne Activer V1
Temps d'attente 10s
Position fermée Apprentissage T1
Ouvrir la vanne Désactiver V1
La vanne s'ouvre Attendre la position S2 S2 Timeout 15s
Fin de Autotune
Fonction Teach automatique / Autotune 3 :
Actionnement | Effet sur la vanne de process Programme interne Erreur
T2+ T3 Le mode Autotune démarre
T3 Autotune 3 démarre
Position fermée Apprentissage T
Ouvrir la vanne Activer Vi
Temps d'attente 10s
Position ouverte Apprentissage T2
Fermer la vanne Désactiver VA
La vanne se ferme Attendre la position S1 S1 Timeout 15s
Horloge ouvrir disque de vanne Activer V2
Temps d'attente 10s
Horloge disque de vanne Apprentissage T3
Fermer la vanne Désactiver V2
La vanne se ferme Attendre la position S1 S1 Timeout 15s

Fin de Autotune
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Fonction Teach automatique / Autotune 4 :

Actionnement | Effet sur la vanne de process Programme interne Erreur
T2+ T3 Le mode Autotune démarre
T1+T2 Autotune 4 démarre
Fermer la vanne Activer V2
Temps d'attente 10s
Position fermée Apprentissage T1
Ouvrir la vanne Désactiver V2
Activer \Al
Temps d'attente 10s
Position ouverte Apprentissage T2
Fermer la vanne Désactiver VA
Activer V2
La vanne se ferme Attendre la position S1 S1 Timeout 15s
Position neutre Désactiver A
Fin de Autotune
Fonction Teach automatique / Autotune 5 :
Actionnement | Effet sur la vanne de process Programme interne Erreur
T2+ T3 Le mode Autotune démarre
T1+T3 Autotune 5 démarre
Position fermée Apprentissage T
Ouvrir la vanne Activer VA
Temps d'attente 10s
Position ouverte Apprentissage T2
Fermer la vanne Désactiver \al
La vanne se ferme Attendre la position S1 S Timeout 15s
OQuvrir position intermédiaire Activer V2
Temps d'attente 10s
Position intermédiaire Apprentissage T3
Fermer la vanne Désactiver V2
La vanne se ferme Attendre la position S1 S1 Timeout 15s
Fin de Autotune

Fonction Teach automatique / Autotune 6 :

Fonction Reserve
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21. INDICATION PAR LED/AFFECTATIONS DES
COULEURS

Les états de commutation des vannes de process ainsi que les états des appareils sont signalisés vers I'exté-
rieur via l'indicateur de I'état central multicolore (LED d'état de I'appareil/LED supérieure/Top-LED) de sorte a
permettre un contréle optique rapide, méme dans les grandes installations.

Des couleurs et des séquences de clignotement ont été affectées aux signaux pour les positions des vannes

de process et pour les états des appareils — voir chapitres « 21.1.1. Mode LED spécifique a I'appareil « 8681

Classic Mode » » et « 21.2. Séquence de clignotement/signalisation des erreurs ». En cas de chevauchement
de plusieurs signaux, une regle de priorité s'applique (« 21.3. Priorités de signal »).

Afin de pouvoir répondre a différents types de construction des vannes de process ou aux principes de signali-
sation spécifiques aux clients dans les installations, les affectations des couleurs peuvent étre modifiées sur site
au moyen des interrupteurs DIP pour le codage des couleurs (voir chapitre « 21.1.1. Mode LED spécifique a
I'appareil « 8681 Classic Mode » »), a I'exception de la variante I0-Link qui ne posséde pas d'interrupteurs DIP.

Dans le cas des variantes biiS/CANopen et 10-Link, les couleurs peuvent également étre affectées via le
Birkert Communicator. Dans le cas des variantes DeviceNet, biiS/CANopen et I0-Link , les modifications
des réglages peuvent aussi étre effectuées directement via l'interface de communication spécifique au bus ;
dans ce cas, aucun réglage n'est nécessaire sur le module électronique et le capot peut par conséquent rester
fermé.

Réglage usine DIP1a4: 0000 — c.-a-d. DIP1 a 4 en position 0 = OFF
(concerne les variantes 24 V DC, 120 V AC, interface AS, DeviceNet)
Réglage usine DIP1a5: 111110 — c.-a-d. DIP1 a 5 en position 1 = ON, DIP 6 = pos. 0 = OFF

(concerne la variante biS/CANopen — voir le chapitre « 21.1 » ci-dessous)

En cas d'utilisation de la téte de commande en atmosphére explosible, le boitier doit étre ouvert
uniquement lorsque I'appareil est hors tension.

g

Interrupteurs DIP

pour le codage des
couleurs

\
S

8 interrupteurs scO-|
DIP pour le —+ %a T G,ﬁ
paramétrage de == I HHHEHE Position ON = 1
la vitesse de == MEk
transmission s~ V2!

et de I'adresse

(uniguement 8 veR Position OFF =0
pour Device-
Net et biS/ can_H(((@
CANopen) can L||@

Module électronique biS/CANopen Module électronique interface AS

SS

®®®|ﬁ o oo

Fig. 48: Interrupteurs DIP pour le réglage du codage des couleurs (avec comme exemple les modules électroniques
pour biS/CANopen et interface AS)

21.1. Vue d'ensemble des modes d'indication

Ces états de commutation et messages de retour de position (S1, S2, S3, S4IN) de la vanne de process décrits
ci-dessus ainsi que les messages d'erreur et d'avertissement sont indiqués différemment selon les différentes
variantes en raison de la configuration divergente de la LED supérieure / Top-LED. 139
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Pour le type 8681 biS/CANopen et |O-Link, il est ainsi possible de sélectionner d'autres modes d'indication
et combinaisons de couleurs pouvant différer des variantes classiques (24 V DC, 120 V AC, interface AS,
DeviceNet) — voir « Tableau 7 ».

Modes d'indication de la variante biS/CANopen :

Les modes d'indication et le codage des couleurs peuvent étre modifiés au moyen des 6 interrupteurs DIP
servant au codage des couleurs sur le module électronique (voir « Fig. 42 » a la page 96).

(A partir de la version du firmware B.02.00.00, le « Tableau 7 » ci-dessous s'applique :

DIP1 | DIP2 | DIP3 | DIP4 | DIP5 | DIP6 |Description des modes d'indication de la LED d'état de I'appareil (Top-LED)

X X X X 0 0 |8681 « Classic Mode » :
les interrupteurs DIP 1 a 4 permettent de régler les combinaisons de couleurs
pour les messages de retour de position et d'erreur comme indiqué au chapitre

«21.1.1. Mode LED spécifique a |'appareil « 8681 Classic Mode » »

1 1 1 1 1 0 |Réglage usine : mode d'indication configurable a I'aide du logiciel :
mode d'indication de la LED d'état de |'appareil pouvant étre sélectionné a
I'aide du firmware :

- Mode LED spécifique a I'appareil (8681 Classic 0 a 15) — voir chap. « 21.1.1 »
- Mode NAMUR - voir chapitre « 21.1.2 »

- Mode vanne - voir chapitre « 21.1.3 »

- Mode vanne + erreurs — voir chapitre « 21.1.4 »

- Mode vanne + erreurs + avertissements (réglage usine) — voir « 21.1.5 ».

- Couleur fixe - voir chapitre « 21.1.6 »

- LED éteinte (aucun retour n'est indiqué par la LED supérieure)

(Dans le Burkert Communicator, les modes d'indication se trouvent dans :
Parameétres généraux / Paramétres / LED d'état / Mode de fonctionnement)

Veuillez noter :

Les valeurs configurées a I'aide du matériel (c.-a-d. réglées de maniere fixe au
moyen des interrupteurs DIP) écrasent le mode d'indication configuré a I'aide
du logiciel !

0 0 1 1 1 0 |Mode NAMUR:
|'état de I'appareil est indiqué en accord avec NAMUR NE 107 — voir « 21.1.2 »

0 1 1 1 1 0 |Mode vanne:
indication des messages de retour de position — voir chapitre « 21.1.3 »

1 0 1 1 1 0 |Mode vanne + erreurs :
indication des messages de retour de position et d'erreur — voir chap. « 21.1.4 »

1 1 0 1 1 0 |Mode vanne + erreurs + avertissements :
indication des messages de retour de position et d'erreur ainsi que des avertis-
sements — voir chapitre « 21.1.5 »
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X X X X X X |Toutes les autres combinaisons : LED (supérieure/ Top-LED) éteinte

Tableau 7 :  Combinaisons de couleurs/codage des couleurs/modes d'indication pour le type 8681 I0-Link et biS/
CANopen (réglage des interrupteurs DIP possible uniquement avec la variante bliiS/CANopen)

Modes d'indication avec la variante 10-Link :

Les modes d'indication et le codage des couleurs figurant dans le « Tableau 7 » peuvent étre réglés uniquement
en passant par la configuration/le paramétrage des appareils en raison de |'absence d'interrupteurs DIP - voir
la description de I'objet IODD (a télécharger sur le site web de Burkert, voir chapitre « 4.3. Informations et

140 notices sur internet » a la page 14.
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21.1.1. Mode LED spécifique a l'appareil « 8681 Classic Mode »

Ce mode d'indication « Mode LED spécifique a I'appareil » « 8681 Classic Mode » de la LED d'état de
|'appareil (Top-LED) pour les messages de retour de position (S1, S2, S3, S4IN) de la vanne de process
correspond au message de retour optique des tétes de commande standard ou « classiques » (variantes
24V DC, 120 V AC, interface AS, DeviceNet).

Le réglage de la combinaison de couleurs s'effectue a I'aide des interrupteurs DIP1 a 4 sur les appa-
reils biS/CANopen - c.-a-d. de la méme maniére que sur les variantes classiques.

L'affectation de la position d'interrupteur DIP a la combinaison de couleurs respective/au mode LED
respectif (8681 Classic X) figure dans le « Tableau 8 » :

Désignation du
S1 S2 S3 S4 Erreur | DIP1 DIP2 DIP3 DIP4 | mode LED spéci-
fique a I‘appareil

vert jaune vert rouge 0 0 0 0 8681 Classic 0
jaune vert jaune rouge 1 0 0 0 8681 Classic 1
vert rouge vert jaune 0 1 0 0 8681 Classic 2
rouge vert rouge jaune 1 1 0 0 8681 Classic 3
vert jaune jaune rouge 0 0 1 0 8681 Classic 4
jaune vert vert rouge 1 0 1 0 8681 Classic 5
vert rouge | rouge jaune 0 1 1 0 8681 Classic 6
rouge vert vert jaune 1 1 1 0 8681 Classic 7
vert jaune vert vert rouge 0 0 0 1 8681 Classic 8
jaune vert jaune jaune rouge 1 0 0 1 8681 Classic 9
vert rouge vert vert jaune 0 1 0 1 8681 Classic 10
rouge vert rouge rouge jaune 1 1 0 1 8681 Classic 11
vert jaune jaune jaune rouge 0 0 1 1 8681 Classic 12
jaune vert vert vert rouge 1 0 1 1 8681 Classic 13
vert rouge | rouge | rouge | jaune 0 1 1 1 8681 Classic 14
rouge vert vert vert jaune 1 1 1 1 8681 Classic 15

Tableau 8 : Combinaisons de couleurs/codage des couleurs des variantes classiques et désignation du mode LED
correspondant spécifique a I'appareil « 8681 Classic X »

Si ce mode d'indication est sélectionné a l'aide du logiciel — par ex. avec le Birkert Communicator
(Parametres généraux / Parametres / LED d'état) ou via le réseau (par ex. avec Logix Designer dans le cas
des appareils biS/CANopen) — il est possible de sélectionner dans « Mode LED spécifique a I'appareil » le
parameétre « 86817 Classic X ».

Sur les appareils 10-Link :

le mode d'indication « 8687 Classic » est activé en définissant le mode LED (0x2120) sur « Spécifique a
I'appareil ». Dans ce cas, le réglage du codage des couleurs s'effectue via « Device Specific LED Mode »
(0x2C11 - pour les détails, voir la description de I'objet IODD).
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Informations générales sur S4 (utilisation d'un détecteur de proximité externe) :

S4IN réagit comme un « contact de travail » (NO) ou comme un « contact de repos » (NF - Normalement
Fermé) - le réglage usine est : contact de travail (NO - Normalement Ouvert).

Détecteur de proximité externe
S4/S4IN comme :

Message de retour de position « 0 »

Message de retour de position « 1 »

« Contact de travail » (NO)

« S4 actif »

« S4 inactif »

« Contact de repos » (NF)

« S4 inactif »

« S4 actif »

Tableau 9 :  Messages de retour de position du détecteur de proximité externe (S4/S4IN) en fonction du mode de

fonctionnement

Le mode de fonctionnement du détecteur de proximité externe (S4/S4IN) peut étre réglé al'aide du programme
de service sur PC pour les variantes classiques ; a cet effet, relier la téte de commande au PC via I'entrée
maintenance et procéder comme décrit dans le manuel du logiciel : « Software manual Type 8681 | PC service
program » au chapitre « Sous-menu mise en service (généralités) ».

Pour la variante 10-Link et biiS/CANopen, il est recommandé d'utiliser le Blirkert Communicator pour le
réglage du mode de fonctionnement du détecteur de proximité externe (S4/S4IN) (raccordement au PC au
moyen de la clé buS - voir chapitre « 16 » a la page 123). Le parameétre en question est décrit dans le fichier
de description de I'appareil IODD ou EDS respectif (« Service Parameters » 0x2C04 / OxA).
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21.1.2. Mode NAMUR

La LED d'état de I'appareil (LED supérieure) indique uniquement I'état de I'appareil, elle change de couleur en
accord avec NAMUR NE 107 (édition 2006-06-12). Les positions de la vanne de process (S1, S2, S3, S4IN)
ne font pas I'objet de messages de retour.

Sur les appareils biiS/CANopen :

ce mode d'indication peut étre configuré a I'aide du logiciel (DIP 1 a 6 : 111110 pour « Configurable a I'aide
du logiciel) ou réglé de maniere fixe a partir de la révision du firmware B.02.00.00 a I'aide des interrupteurs

DIP (DIP 1 26:001110) — cf. « Tableau 7 » a la page 140 .
Sur les appareils 10-Link :

les indications de configuration nécessaires sont disponibles dans la description de I'objet IODD sous Objet
« Modes LED » (0x2120).

Si I'appareil présente plusieurs états simultanément, |'état de I'appareil avec le plus haut degré de priorité
est indiqué. La priorité dépend de la sévérité de I'écart par rapport au mode de commande en boucle fermée/
normal (LED rouge = défaillance = plus haute priorité) — voir le « Tableau 10 » ci-dessous.

Cou- Prio- | Description Signification

leur*) rité

rouge 1 Panne, erreur, défaillance | Un dysfonctionnement dans I'appareil ou a sa périphérie
rend le mode de commande en boucle fermée impossible.

orange 2 Vérification du Intervention sur I'appareil, le mode de commande en boucle

fonctionnement fermée est par conséquent provisoirement impossible

(dont « fonction Teach automatique (Autotune) active »).

jaune 3 Hors spécifications Les conditions environnementales ou les conditions de
process de |'appareil se situent en dehors de la plage
spécifiée

(dont « fonction Teach manuel ou fonction Teach automa-
tique (Autotune) requise »).

bleu 4 Maintenance requise L'appareil est en mode de commande en boucle fermée,
cependant une fonction sera limitée sous peu.

— Effectuer la maintenance de |'appareil !

vert 5 Diagnostic actif Appareil en mode (de commande en boucle fermée) sans
(mode de commande en | erreur. Les changements d'état sont indiqués par des cou-
boucle fermée) leurs. Les messages sont transmis via un éventuel bus de

terrain connecté.

Tableau 10 : Description des couleurs en mode d'indication « NAMUR »

*) Si une téte de commande est connectée au Blrkert Communicator, cette téte de commande « flashe » (flash simple)
dans la couleur respective d'état de I'appareil — voir a ce sujet aussi le chapitre « 21.2.3. Fonction de localisation » a

la page 152.
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21.1.3. Mode vanne

La LED d'état de I'appareil (LED supérieure) indique les messages de retour de position (S1, S2, S3) de la
vanne de process ainsi que le message de retour S4IN du détecteur de proximité externe. Aucune indication
d'erreur et d'avertissement n'est signalée dans ce mode de fonctionnement. L'indication du message de
retour de position s'effectue comme représenté ci-dessous dans le « Tableau 11 ».

Posi- | Position de Cou- Séquence de clignotement du message de retour de position
tion |lavanne de leur

process,

par ex :
S fermée vert *) | allumé en permanence
S2 ouverte jaune *) | allumé en permanence
S3 course vert *) clignotement lent permanent **)

cadencee (250 ms ON, 250 ms OFF) S B NN | S
S4IN | détecteur de vert *) clignotement rapide permanent **)

proximite ext., (125 ms ON,125 ms OFF)

actif
En absence de message de retour de position (S1 a S4IN), c.-a-d. lorsque la vanne de process se trouve
dans des positions intermédiaires en dehors des points d'apprentissage définis, la LED (supérieure) est
éteinte *) ***).

Tableau 11 : Description des couleurs et séquences de clignotement en mode d'indication « Mode vanne »

*) Réglage usine (autres couleurs disponibles a la sélection pour S1 a S4IN ainsi que pour les positions
intermédiaires : blanc, vert, bleu, jaune, orange, rouge, LED (supérieure) éteinte)

**) Réglage usine (autres séquences de clignotement disponibles a la sélection : [allumé en permanence],
[125 ms ON + 125 ms OFF], [250 ms ON + 250 ms OFF])

***) Séquence de clignotement en cas de couleur sélectionnée pour les positions intermédiaires :
allumé en permanence

Sur les appareils buS/CANopen :

ce mode d'indication peut étre configuré a partir de la révision du firmware B.02.00.00 a I'aide du logiciel
(DIP 1 a6 : 111110) ou réglé de maniere fixe a I'aide des interrupteurs DIP (DIP 1 a 6 : 101110) - voir
« Tableau 7 ».

Sur les appareils 10-Link :

les indications de configuration nécessaires sont disponibles dans la description de I'objet IODD sous Objet
« Modes LED » (LED Modi 0x2120).
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21.1.4. Mode vanne + erreurs

La LED d'état de I'appareil (LED supérieure) indique les messages de retour de position (S1, S2, S3) de

la vanne de process ainsi que le message de retour S4IN du détecteur de proximité externe ainsi que des
messages d'erreur. L'indication du message de retour de position s'effectue comme représenté ci-dessous
dans le « Tableau 12 ».

Si une erreur survient (c.-a-d. erreur interne, erreur du bus, erreur lors de la fonction Teach manuel ou auto-
matique, erreur de signal du capteur de déplacement(WMS)), celle-ci sera en plus indiquée en alternance
selon le schéma suivant : 1 seconde message de retour de position / 1 seconde indication d'erreurs.

Posi- | Position de Cou- Séquence de clignotement | Indication d'erreurs
tion |lavanne de leur du message de retour de
process, position
par ex :
S1 fermée vert *) | allumé en permanence allumé en rouge en alternance avec la
couleur de S1
S2 ouverte jaune *) | allumé en permanence allumé en rouge en alternance avec la
couleur de S2
S3 course vert *) | clignotement lent permanent allumé en rouge en alternance avec la
cadencée **) couleur de S3
(250 ms ON, 250 ms OFF)
I 1L [ 1L
S4IN | détecteur vert *) | clignotement rapide per- allumé en rouge en alternance avec la
de proximité manent **) couleur de S4IN
ext., actif (125 ms ON,125 ms OFF)
[ I O
En absence de message de retour de position (S1 a S4IN), c.-a-d. lorsque la vanne de process se trouve
dans des positions intermédiaires en dehors des points d'apprentissage définis, la LED (supérieure/Top-
LED) est éteinte *) ***).

Tableau 12 : Description des couleurs et séquences de clignotement en mode d'indication « Mode vanne + erreurs »

*)  Réglage usine (autres couleurs disponibles a la sélection pour S1 a S4IN ainsi que pour les positions
intermédiaires : blanc, vert, bleu, jaune, orange, rouge, LED (supérieure) éteinte)

**) Réglage usine (autres séquences de clignotement disponibles a la sélection : [allumé en permanence],
[125 ms ON + 125 ms OFF], [250 ms ON + 250 ms OFF])

***) Séquence de clignotement en cas de couleur sélectionnée pour les positions intermédiaires :
allumé en permanence (en alternance avec d'éventuels messages d'erreur)

Sur les appareils biiS/CANopen :

ce mode d'indication peut étre configuré a partir de la révision du firmware B.02.00.00 a I'aide du logiciel
(DIP 1 a6 : 111110) ou réglé de maniere fixe a I'aide des interrupteurs DIP (DIP 1 a 6 : 101110) - voir
« Tableau 7 ».

Sur les appareils 10-Link :

les indications de configuration nécessaires sont disponibles dans la description de I'objet IODD sous Objet
« Modes LED » (LED Modi 0x2120).
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21.1.5. Mode vanne + erreurs + avertissements

La LED d'état de I'appareil (LED supérieure) indique les messages de retour de position (S1, S2, S3) de
la vanne de process ainsi que le message de retour S4IN du détecteur de proximité externe ainsi que des
messages d'erreur et d'avertissement. L'indication du message de retour de position s'effectue comme
représenté dans le « Tableau 13 ».

Si une erreur ou un avertissement survient (voir affectation des couleurs en dessous de « Tableau 13 »),

celle-ci ou celui-ci sera en plus indiqué(e) en alternance :
1 seconde message de retour de position / 1 seconde indication d'erreurs ou d'avertissements.

Posi- | Position de Cou- Séquence de clignotement Indication Indication
tion |lavanne de leur du message de retour de d'erreurs d'avertissements
process, position
par ex:
S fermée vert *) allumé en permanence allumé en rouge allumé dans la
- " - (= couleur couleur d'avertis-
S2 ouverte jaune *) | allumé en permanence d'erreur ***) en sement ***¥)
S3 course vert*) | clignotement lent permanent **) | alternance avec en alternance
cadencée (250 ms ON, 250 ms OFF) la couleur et, le avec la couleur et,
cas échéant, la le cas échéant,
I 1L séquence de la séquence de
S4IN | détecteurde | vert*) | clignotement rapide per- clignotement de la | clignotement de la
proximité ext., manent **) position (S1 ou S2 | position (S1 ou S2
actif (125 ms ON, 125 ms OFF) ouS3ouS4IN) | ouS3ouS4IN)
[ I I

En absence de message de retour de position (S1 a S4IN), c.-a-d. lorsque la vanne de process se trouve
dans des positions intermédiaires en dehors des points d'apprentissage définis, la LED (supérieure/Top-
LED) est éteinte *).

(Séquence de clignotement pour les positions intermédiaires en cas de couleur sélectionnée (différente du
réglage usine LED (supérieure/Top-LED) éteinte) : allumé en permanence, en alternance avec d'éventuels
messages d'avertissement ou d'erreur)

Tableau 13 :

Description des couleurs et séquences de clignotement en mode d'indication « Mode vanne + erreurs +
avertissements »

*) Réglage usine (autres couleurs disponibles a la sélection pour S1 a S4IN ainsi que pour les positions
intermédiaires :  blanc, vert, bleu, jaune, orange, rouge, LED (supérieure) éteinte)

**)  Réglage usine (autres séquences de clignotement disponibles a la sélection : [allumé en permanence],
[125 ms ON + 125 ms OFF], [250 ms ON + 250 ms OFF))

Couleur d'erreur :

***)

rouge (erreur interne, erreur du bus, erreur lors de la fonction Teach manuel ou
automatique, erreur de signal du capteur de déplacement (WMS))
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****) Couleurs d'avertissement : (prédéfinies de maniere fixe) :

Orange : Vérification de fonctionnement (mode service/commande manuelle active, fonction
Autotune active)

Jaune : Hors spécifications (erreur de mémoire du compteur d'heures de service/de cycles,
fonction Teach manuel ou automatique nécessaire (pas de position apprise))

Bleu : Maintenance requise (message de service/de maintenance)

Sur les appareils biS/CANopen :

Voir page suivante
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Sur les appareils buS/CANopen :

ce mode d'indication peut étre configuré a partir de la révision du firmware B.02.00.00 a I'aide du logiciel
(DIP 1 a6 : 111110) ou réglé de maniere fixe a I'aide des interrupteurs DIP (DIP 1 2a 6 : 101110) - voir
« Tableau 7 ».

Sur les appareils 10-Link :

les indications de configuration nécessaires sont disponibles dans la description de I'objet IODD sous Objet
« Modes LED » (LED Modi 0x2120).

21.1.6. Mode d'indication « Couleur fixe »

Sur les appareils buS/CANopen :

Dans ce mode de fonctionnement, aucune position de la vanne de process ni indication d'erreurs/
d'avertissements n'est signalée.

Une couleur fixe peut étre affectée a I'appareil — cela n'est cependant possible qu'en mode d'indication
configurable a I'aide du logiciel (sur les appareils buS/CANopen) : DIP1a6: 111110) — cf. « Tableau 7 ».

Par le biais de la configuration/du paramétrage (par ex. via le Blrkert Communicator), il est possible de
sélectionner les couleurs suivantes :

blanc, vert, bleu, jaune, orange, rouge, bleu sarcelle, rose

(réglage usine : LED (supérieure / Top-LED) éteinte).

Sur les appareils 10-Link :

Les indications de configuration nécessaires sont disponibles dans la description de I'objet IODD sous
Objet « Modes LED » (LED Modi 0x2120).
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21.2. Séquence de clignotement/signalisation des erreurs

La LED d'état de I'appareil (LED supérieure) indique les messages de retour de position S1, S2, S3 de la vanne
de process, le message de retour de S4IN du détecteur de proximité externe ainsi que des messages d'erreur
et d'avertissement, en partie via des « séquences de clignotement » spécifiques.

La fagon dont ces messages sont indiqués dépend du mode d'indication sélectionné de la LED d'état de
I'appareil (LED supérieure) — voir chapitre « 21.1. Vue d'ensemble des modes d'indication » a la page 139

21.2.1. Messages de retour de position en mode de commande en
boucle fermée/normal

N° Séquence de MARCHE | ARRET | Remarque
clignotement
1 ] MARCHE Allumage permanent dans la couleur respective
de position :

signal de S1 et S2 (réglage usine)

2 ] [ | | 250 ms 250 ms | Clignotement permanent dans la couleur res-
pective de position :
signal de position S3 (réglage usine)

3 T W L 1y 125 ms 125 ms | Clignotement permanent dans la couleur res-
pective de position :

signal du détecteur de proximité externe S4
(réglage usine)

Tableau 14 : Messages de retour de position en mode de commande en boucle fermée/normal

Sur les appareils 10-Link et buS/CANopen :

il est également possible pour certains modes d'indication d'affecter en partie d'autres couleurs et
séquences de clignotement a I'aide du logiciel — sur les appareils biS/CANopen, cela est également pos-
sible a I'aide des interrupteurs DIP — détails au chapitre « 21.1. Vue d'ensemble des modes d'indication » a
la page 139 et aux chapitres suivants.
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21.2.2. Messages de retour en cas d'erreurs/d'avertissements

Si, en mode de commande en boucle fermée/normal, des indications d'erreurs/d'avertissements surviennent
en plus des messages de retour de position, simultanément, ceux-ci ne sont pas du tout indiqués pour cer-
tains modes d'indication et indiqués en alternance pour certains autres modes d'indication, comme indiqué
dans le tableau d'ensemble (« Tableau 15 ») ci-dessous :

Mode d'indication | Message de | Erreurs (E)+ Particularités
retour de avertissements (A)
position
« Spécifique a oui oui indication simultanée pour les variantes
I'appareil » classiques
(« 8681 Classic ») (24 V DC, 120 V AC, interface AS, DeviceNet)

indication en alternance pour biS/
CANopen, I0-Link :

2 secondes message de retour de position
(cf. «21.3.2 ») /

2 secondes indication d'erreurs/
d'avertissements (cf. « 21.3.1 »)

NAMUR non oui indications d'état de I'appareil uniquement —
cf.chap. «21.1.2 »

Mode vanne oui non voir chapitres « 21.1.3 » et «21.3.2 »

Mode vanne oui oui (Erreurs) en alternance :

+ erreurs 1 seconde message de retour de position (cf.
«21.3.2»)/
1 seconde indication d'erreurs — cf. chap.
«21.3.1»

Mode vanne oui oui (Erreurs + en alternance :

+ erreurs Avertissements) | 1 seconde message de retour de position (cf.

+ avertissements «21.3.2»)/

1 seconde indication d'erreurs/
d'avertissements (cf. « 21.3.1 »

« Couleur fixe » non non indication permanente dans la couleur sélec-
tionnée — «21.1.6 »
« LED éteinte » non non aucune indication

Tableau 15 : Comportement d'indication des différents modes d'indication pour position, erreurs, avertissements

Outre les messages de retour de position (voir « 21.2.1 »), les erreurs, les messages d'avertissement et I'état de
I'appareil sont également indiqués dans les différents modes d'indication au moyen de différentes séquences
de clignotement — voir le tableau d'ensemble (« Tableau 16 ») ci-dessous contenant une liste de toutes les
séquences de clignotement.
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Indication de état de I'appareil/des erreurs/des avertissements

Séquence de clignote-
ment/couleur

— 5o *A

(pour des raisons de place, *;J & ~ | <

la « couleur de la position |2 | ~|w ﬁ

de vanne » est désignée | MAR-| AR- & 5 S |22

N° | par couleur de position) | CHE | RET | Remarques O|lZ(S|=s|=

x
x
x
x
x

1 |_| |—| |—| 100 | 100 |3 clignotements:

ms ms | confirmation Teach

dans la couleur de
position (aprés un apprentissage réussi : X X | X | x

couleur des positions S1 et S2

MARCHE en permanence)

2 LI L 100 | 100 |3 clignotements: X | X [ X | X | X

ms ms | - sila cible ne se trouve pas dans la
1

dans la couleur d'erreur plage de mesure pendant I'appren-

tissage ou

- lorsque la position Teach se trouve
trop prées (0,5 mm) d'une position
Teach déja fixée auparavant ou

- en cas d'utilisation de la commande
manuelle magnétique bien que cette
fonction ait été verrouillée par le
logiciel

3 ML L L 1y 125 | 125 | Clignotement permanent : X X | X | X

ms ms | signal du détecteur de proximité
externe S4

(réglage usine — cf.

ligne 3 dans le « Tableau 14 »)

4 ] | | | | 250 | 250 | Clignotement permanent : X X | X | X

ms ms | signal de position S3 (réglage usine —

dans la c.o.uleur de cf. ligne 2 dans le « Tableau 14 »
position

5 1 | | ; | 250 | 250 | Clignotement permanent : X

ms ms | - pas d'apprentissage effectué ou

dans la couleur d'erreur - erreur lors de la fonction Teach
automatique (Autotune) ou

- Teach Reset exécuté ou

- erreur du bus ou

- capteur de déplacement (WMS)
erreur de signal (a partir du firmware
B.02.00.00) ou

- Device Reset exécuté

dans la couleur de
position
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6 1l n | 50 450 | Clignotement permanent : X
ms ms | appareil en mode service/
commande manuelle active

dans la couleur d'erreur
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Séquence de clignote-
ment/couleur —
— ? *
(pour des raisons de place, * e —~ | <
" o ¥
la « couleur de la position ® |2 | —~|w |w
de vanne » est désignée | MAR-| AR- @ E *> = e
N° | par couleur de position) | CHE | RET | Remarques OlZ|Is|s|s
7 | ] L L | 450 | 50 |Clignotement permanent: X
, ms ms | Erreur interne
dans la couleur d'erreur
8 1 3 | Clignotement permanent : X
S s | message de service/de maintenance
(maintenance/service nécessaire)
danls la couleur (dans la couleur d'erreur pour les
d'erreur ou variantes classiques (24 V, 120 V,
en bleu interface AS, DeviceNet),
en bleu pour les variantes buS/
CANopen et 10-Link)
(message de retour
de position pendant la (le message de retour de positign
phase ARRET) s'opére pendant la phase ARRET)
9 | [ ot [ oun | Clignotement permanent : X | x| x| x]|X
mode Device Reset actif
ro%%%/vert en alterlnance (pour Device Reset, appuyer une nou-
(500 ms par couleur) velle fois dans un délai de 10 s)
10 | [ ot I e [ oan | Clignotement permanent : X | X | x| x| Xx
Mode (de sélection) pour fonction
rouge/jaune/vert en alternance Teach automatique (Autotune) actif
(500 ms par couleur) (voir « 20.2.2. Fonctions Teach
automatique (Autotune) »)
(pour la fonction X.TUNE, appuyer sur
les touches correspondantes dans un
délai de 10 s)
11 _[ rot JgelbJgran] rot JgelbJgran] rot | Clignotement permanent : X
fonction Teach automatique
rouge/jaune/vert en alternance (Autotune) active
(200 ms par couleur) (voir « QQ_ .2.2. Fonctions Teach
automatique (Autotune) »)

Tableau 16 : Comportement d'indication des différents modes d'indication pour erreur, avertissement, état

*) Signification des abréviations : Classic —

Mode LED spécifique a I'appareil (8681 Classic Mode X),

NAMUR - Mode NAMUR (NAMUR NE 107),

« MV » — Mode vanne,

« MV+E » - Mode vanne avec message d'erreur,

« MV+E+A » — Mode vanne avec messages d'erreur et d'avertissement
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21.2.3. Fonction de localisation

Pour les appareils 10-Link et biS/CANopen uniquement, les points suivants
s'appliquent :

Avec cette fonction, il est possible de localiser un appareil dans l'installation via I'automate ou via le Blrkert
Communicator. Cependant, la fonction de localisation doit étre activée a cet effet — voir a ce sujet le fichier de
description de I'appareil IODD (« Process output data ») ou EDS (« Locating Function » 0x2101).

La LED d'état de I'appareil (LED supérieure/Top-LED) commence alors a « flasher » conformément a la priorité
du signal (cf. chap. « 21.3 ») selon la logique suivante : voir « Tableau 17 ».

En mode NAMUR, |'état de I'appareil est indiqué par « clignotement simple ».

Dans les modes d'indication « MV+E » et « MV+E+A », les éventuels messages d'erreur ou d'avertissement
qui surviennent sont indiqués dans la couleur correspondante par « clignotement simple » en alternance

avec le message de retour de position correspondant (S1, S2, S3 ou S4) (voir« Tableau 17 ») :
— | & ?
o | & ~ | g
|2 | ~|wWw|w
0|2 |[* |+ |+
o 5 : Sic<(2(2|2
N° | Séquence de clignotement | Remarques oOlZIs|s|s
1 J] | clignotement simple : X X | X | X
en blanc : aucune position
chaque seconde : (apprise) active
1 x 25 ms MARCHE
X dans la couleur de S1 ou S2: S1 ou S2 actif
dans la couleur d'état de I'appareil X
ou dans la couleur d'erreur/d'avertissement X | X
en alternance avec le message de retour de
position (S1, S2, S3, S4) en présence d'une
erreur ou d'un avertissement
2 | | clignotement double : X X | x| X
dans la couleur de S3 : S3 actif
chaque seconde :
2 x 25 ms MARCHE
I 1] | clignotement triple : X X | x| X
dans la couleur de S4 : S4 actif
chaque seconde :
3 x 25 ms MARCHE
Tableau 17 : Comportement d'indication pendant que la fonction de localisation est active
*) Signification des abréviations : Classic — Mode LED spécifique a I'appareil (8681 Classic Mode X),
NAMUR - Mode NAMUR (NAMUR NE 107),
« MV » — Mode vanne,
« MV+E » - Mode vanne avec message d'erreur,
« MV+E+A » — Mode vanne avec messages d'erreur et d'avertissement
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21.3. Priorités de signal

21.3.1. En cas de chevauchement de plusieurs états pour une vanne

Pour les variantes classiques (24 V DC, 120 V AC, interface AS, DeviceNet) ainsi que pour le « Mode
d'indication spécifique a I'appareil 8681 Classic X » de la variante IO-Link et biiS/CANopen, la liste de
priorités suivante s'applique :

1. Erreur interne

2. L'état de marche MANUEL est activé, par ex. par commande manuelle magnétique — voir chapitre « 22.
Mode service / commande manuelle »

3. Autres erreurs, par ex. capteur de déplacement (WMS) non appris, erreur de signal WMS, erreur du bus
ou autre (voir chapitre « 21.2.2. Messages de retour en cas d'erreurs/d'avertissements »)

4. Demande de service/de maintenance

Pour les autres modes d'indication de la variante 10-Link et biiS/CANopen
(voir chapitre « 21.1. Vue d'ensemble des modes d'indication »), la logique d'indication exposée en détail
dans les sous-chapitres respectifs s'applique :

® « NAMUR » - voir chapitre « 21.1.2 »
® « Mode vanne » — voir chapitre « 21.1.3 »
¢ « Mode vanne + erreurs » — voir chapitre « 21.1.4 »

¢ « Mode vanne + erreurs + avertissements » — voir chapitre « 21.1.5 ».

21.3.2. En cas de chevauchement de messages de retour de position

La logique suivante s'applique comme réglage usine pour tous les modes d'indication signalant la position :

S1 S2 S3 S4 | Erreur | Priorité | Remarque/séquence de clignotement

actif | actif | actif | actif S4 clignote selon la séquence de clignotement S4 si S4 est
activé par DIP® car S3/S4 ont la priorité sur S1 et S2

actif | actif S4 clignote selon la séquence de clignotement S4 si S4 est
activé par DIP®

actif | actif | actif S3 clignote selon la séquence de clignotement S3 car S3/
S4 ont la priorité sur S1 et S2

actif | actif S2 le message de retour de position de S2 a la priorité

Tableau 18 : Priorités d'indication en cas de chevauchement de messages de retour de position (réglage usine = « PRIO 24 »)

*) Activation de S4 par interrupteur DIP possible uniquement pour les variantes classiques ainsi que
pour les variantes buS/CANopen.
Dans le cas de la variante 10-Link, il n'existe pas d'interrupteurs DIP ; par conséquent, S4 (détecteur
de proximité externe) peut étre activé/désactivé uniquement par configuration/paramétrage.

Réglage usine : S4 a la plus haute priorité, par ordre décroissant jusqu'a S1 (c.-a-d. S4 - S3 - S2 - S1) -
cela correspond a la « PRIO 24 » dans le tableau ci-dessous (« Tableau 19 »).

Si le réglage usine décrit ci-dessus (« Tableau 18 » = « PRIO 24 ») doit étre modifié, cela peut étre effectué
via le logiciel par le biais du parameétre de capteur « PRIO (priorité positions de message de retour) » pour
les variantes 10-Link et biiS/CANopen (0x2C05 / 0x8). 153




burkert Tvpe 8681

FLUID CONTROL SYSTEMS Indication par LED/affectations des couleurs

Pour les variantes classiques (24 V DC, 120 V AC, interface AS, DeviceNet), ce réglage peut étre modifié
par un technicien de service au besoin.

Le « Tableau 19 » contient la liste des valeurs de parametre et la priorité d'indication respective affectée :
Parametre Priorité 1 (la plus Priorité 2 Priorité 3 Priorité 4 (la plus
« PRIO » haute) faible)
1 S S2 S3 S4
2 S S2 S4 S3
3 S1 S3 S2 S4
4 S S3 S4 S2
5 S S4 S2 S3
6 S S4 S3 S2
N 7 S2 S S3 S4
% 8 S2 S S4 S3
= 9 S2 S3 S1 sS4
8 10 s2 s3 s4 St
z: 11 S2 S4 S1 S3
£ 12 s2 s4 3 St
:5',’ 13 S3 S S2 S4
% 14 S3 S S4 S2
g 15 S3 S2 S1 S4
2 16 s3 S2 S4 S1
: 17 s3 s4 st 52
W 18 s3 s4 s2 St
% 19 S4 S S2 S3
i 20 S4 S S3 S2
; 21 S4 S2 S S3
g 22 sS4 s2 s3 S
é 23 S4 S3 S1 S2
2 24 %) sS4 s3 s2 st
25 logique particuliere, voir ci-apres le « Tableau 20 »

Tableau 19 : Priorités d'indication en cas de chevauchement de messages de retour de position — sélection possible
via le paramétre « PRIO »

*) Réglage usine : « PRIO 24 »

Pour le message de retour de position de S4 (détecteur de proximité externe), il convient de prendre en

compte si le détecteur de proximité externe réagit comme un « contact de repos » (NF) ou comme un

« contact de travail » (NO) — voir « Tableau 9 : Messages de retour de position du détecteur de proximité
154 externe (S4/S4IN) en fonction du mode de fonctionnement » a la page 142
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Si le réglage usine de S4IN (contact de travail = NO) doit étre modifié, cela peut étre effectué via le logiciel
par le biais du paramétre de capteur « Fonction détecteur de proximité externe S4IN » (0x2C04 / 0xA) pour
les variantes 10-Link et biS/CANopen.

Pour les variantes classiques (24 V DC, 120 V AC, interface AS, DeviceNet) ce réglage peut étre modifié a
|'aide du programme de service sur PC.

Pour d'autres détails a propos de S4, voir section « Informations générales sur S4 (utilisation d'un détecteur de
proximité externe) » au chapitre « 21.1.1 » a la page 141.

Cas particulier « PRIO 25 »

Message de retour optique : indi- Messages de retour de position
cation de la LED supérieure sS4 sS3 S2 S1
S1 1 0 0 1
S2 0 0 1 0
S3 1 1 0 0
S4 0 0 0 1
aucune indication toutes les autres combinaisons

Tableau 20 : Cas particulier : priorités d'indication en cas de chevauchement de messages
de retour de position (parametre « PRIO » = 25)
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22. MODE SERVICE / COMMANDE MANUELLE

En standard, la téte de commande met a disposition ce qui suit (par ex. pour le service) :

¢ une commande manuelle magnétique facilement accessible de |'extérieur pour I'électrovanne 1 (2/A1)
et

e une commande manuelle mécanique sur chaque électrovanne équipée, accessible lorsque le capot est
ouvert — voir au chapitre « 22.2. Commande manuelle mécanique ».

22.1. Commande manuelle magnétique

Marquages

pour commande
manuelle
magnétique

Outil de commande
manuelle magnétique

Fig. 49:  Commande manuelle magnétique/outil de commande manuelle a base de champs magnétiques codés

En état de marche AUTOMATIQUE, la commande manuelle magnétique regle la sortie électrovanne 17 sur
un signal MARCHE de maniere électrique, indépendamment du signal de I'automate de niveau supérieur, et
commute ainsi la sortie 2/A17 en présence de pression de pilotage ; en état de marche MANUEL, la com-
mande manuelle magnétique ne peut pas étre utilisée.

Cependant, si la sortie électrovanne 17 est activée par I'automate supérieur (signal MARCHE), cet
état de commutation ne peut pas étre commuté sur le signal ARRET avec la commande manuelle !

L'activation/désactivation de cette fonction est possible a I'aide du programme PC-Service. Le réglage
usine est « fonction de commande manuelle magnétique active », c'est-a-dire que la fonction peut étre uti-
lisée, elle n'est pas bloquée.

La liaison avec le PC s'effectue par I'intermédiaire de I'entrée maintenance. Les détails sont décrits dans le
manuel du logiciel « Software manual Type 8681 | PC service program » dans I'élément de menu « SYSTEME
/ Mise en service » (pour la variante biS/CANopen ainsi que pour la variante 10-Link, le changement s'ef-
fectue a I'aide du Biirkert Communicator.
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Remarque !
En cas d'activation de la commande manuelle magnétique (électrovanne 17) :
e en variante interface AS, le bit erreur de périphérique est défini ;

e en variante DeviceNet, le mode de fonctionnement passe a « commande manuelle active » et peut
étre lu ;

e |es signaux de messages de retour (positions S1-3, détecteur de proximité externe) fonctionnent
comme en mode normal.

Respecter impérativement les consignes de sécurité et les états de Il'installation !

*) Sur la variante pour servomoteurs a double effet, les deux électrovannes sont commandées simulta-
156 nément (voir au chapitre « 19. Variantes spéciales » a la page 130)
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L'activation de la commande manuelle ou des erreurs lors de |'utilisation de la commande manuelle sont
signalées par la LED d'état de I'appareil/la LED supérieure/Top-LED — voir a ce sujet le chapitre « 21.2. Séquence
de clignotement/signalisation des erreurs » ou le « Tableau 16 » a la page 151.

Procédure pour activer/désactiver la commande manuelle emplacement de vanne 2/A1 :

— Respecter les consignes de sécurité pour l'installation avant d'utiliser la commande manuelle !

— Activer la commande manuelle magnétique (possible uniquement en état de marche AUTOMATIQUE) :
maintenir I'outil de commande manuelle contre les points de repere entre les presse-étoupes pendant
3 secondes (voir « Fig. 49 »), signalement de |'activation par la LED d'état de I'appareil/la LED supérieure/
Top-LED (« Tableau 16 »)

— Désactiver la commande manuelle magnétique a la fin de la mesure :
maintenir une nouvelle fois I'outil de commande manuelle pendant 3 secondes aux points de marquage
situés entre les presse-étoupes (voir « Fig. 49 »).

Aprés une panne de courant, la commande manuelle magnétique est réinitialisée et la téte de com-
mande redémarre en état de marche AUTOMATIQUE, c'est-a-dire que le signal de I'automate de
niveau supérieur est appliqué.

22.2. Commande manuelle mécanique

Si, pour des besoins de maintenance ou en cas de panne de I'énergie électrique, des opérations manuelles
supplémentaires sont nécessaires, la vanne de process respectivement raccordée peut étre commutée

a |'aide de la commande manuelle mécanique des électrovannes V1 a V3 apres |'ouverture du boitier sur
toutes les versions de tension et de communication.

A DANGER !

Risque d'explosion en atmosphére explosible (seulement en cas de dysfonctionnement, car
zone 2) !

» |'ouverture du capot ou du boitier sous atmosphére explosible n'est autorisée qu'a I'état hors tension !

Levier manuel
rouge de la com-
mande manuelle
meécanique :
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Position du levier
manuel :
agauche: 0

a droite : 1

Fig. 50:  Commande manuelle mécanique des électrovannes

Au terme des mesures de service, remettre toutes les commandes manuelles sur « O » pour per-
mettre le fonctionnement de I'installation avec la commande !
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23. MAINTENANCE, DEPANNAGE

23.1. Consignes de sécurité

A DANGER !

Risque d'explosion en atmosphére explosible (seulement en cas de dysfonctionnement, car
zone 2) !

» | 'ouverture du capot ou du boitier sous atmosphére explosible n'est autorisée qu'a I'état hors tension !

A AVERTISSEMENT !

Risque de blessures dii a un choc électrique !

» Avant toute intervention dans le systeme (a I'exception de la procédure de Teach (I'apprentissage) en
atmosphére non explosible), couper la tension et protéger d'une remise en marche !

» Respecter les réglementations en vigueur pour les appareils électriques en matiére de prévention des
accidents et de sécurité !

Risque de blessures di a la présence de haute pression dans l'installation !

» Avant de desserrer les conduites et les vannes, couper la pression et purger les conduites.

Risque de blessures dii a des travaux de maintenance non conformes !

» |a maintenance doit uniquement étre effectuée par un personnel qualifié et habilité disposant de I'outil-
lage approprié !

Risque de blessures di a la mise en marche involontaire de l'installation et au redémarrage non

contrélé !

» Empécher tout actionnement involontaire de I'installation.

» Garantir un redémarrage contrélé apres la maintenance.

MAN 1000140121 FR Version: F Status: RL (released | freigegeben) printed: 18.03.2022
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23.2. Positions de sécurité

Positions de sécurité des électrovannes aprés une panne de I'énergie auxiliaire électrique ou pneumatique :

Réglages de sécurité
Mode de Construction de la aprés une panne de I'énergie auxiliaire

fonctionnement vanne de process ; . )
électrique pneumatique

% a simple effet

fonction A

i down down
I up ® ouverture par air

e fermeture par
ressort

a simple effet
fonction B

I up * fermeture par air up up

® ouverture par
ressort

non défini
a double effet pour les deux électro-

down

vannes NF*, mais

fonction |
non défini
up e ouverture par air .
défini pour
down e fermeture par air électrovanne1 NF* +

électrovanne2 NO**

La téte de commande est équipée de maniére standard avec des électrovannes de fonction NF*,
la variante pour servomoteur a double effet est équipée de 1 électrovanne NF* et 1 électrovanne NO**.

Si des vannes de process a plusieurs positions de commutation (par ex. des vannes a double siége) sont
raccordées, les positions de sécurité des différents actionneurs peuvent étre considérées selon la méme
logique qu'une vanne classique a simple siege.

Positions de sécurité des électrovannes aprés une panne de communication du bus :

Lorsque le chien de garde (standard) est activé, comportement équivalent a celui
AS-Interface: d'une panne de I'énergie auxiliaire électrique, c'est-a-dire que toutes les sorties
d'électrovanne sont mises sur « 0 ».

Voir au chapitre « 13.12.1. Configuration de la position de sécurité des électrovannes

DeviceNet: en cas d'erreur de bus » a la page 73
10-Link : Voir « 14.7. Position de sécurité en cas de panne du bus » a la page 86

biiS/CANopen : | Voir « 15.7. Position de sécurité en cas de panne du bus » 3 |la page 92

*  NF : vanne 3/2 voies ; fermée en position de repos, sortie A déchargée (NF = normalement ferme)

** NO : vanne 3/2 voies ; ouverte en position de repos, sortie A alimentée en pression (NO = norm. ouvert) 159
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23.3. Maintenance / Service

La téte de commande type 8681 fonctionne sans maintenance ni dysfonctionnement lorsqu'elle est utilisée

de maniére conforme.

Veuillez contacter le Sales Center Biirkert pour toute demande de service (chapitres« 4.1 » a |la page 14).

En cas de fonction de demande de service/ de maintenance active (voir au chapitre « 6.9. Réglages usine
du firmware »), une demande de maintenance s'effectue. La séquence de clignotement correspondante

dépend de la variante de la téte de commande - voir chapitre « 21.2.

sation des erreurs » a la page 148.

23.4. Nettoyage

REMARQUE!

équence de clignotement/signali-

Des produits de nettoyage agressifs peuvent endommager le matériau !

» Essuyer la téte de commande pour éviter les charges électrostatiques uniquement avec un chiffon

humide ou antistatique.

» Des produits de nettoyage usuels dans la branche et des agents moussants peuvent étre utilisés pour
le nettoyage de I'extérieur. Il est cependant recommandé de vérifier la compatibilité des produits de
nettoyage avec le matériau du boitier et des joints avant d'utiliser ceux-ci.

—> Nettoyer la téte de commande et la rincer abondamment a I'eau claire pour éviter la formation de dépbts
dans les rainures et les cavités.

Un ringage insuffisant des produits de nettoyage peut entrainer une concentration de ceux-ci supé-
rieure a celle de I'application suite a I'évaporation de la teneur en eau. L'effet chimique s'en trouve
considérablement augmenté !

» Respectez les indications et les recommandations d'utilisation des fabricants de produits de net-

toyage !

23.5. Pannes

Si malgré une installation conforme des erreurs de fonctionnement surviennent, I'analyse de I'erreur décrite
dans le tableau ci-dessous doit étre entreprise :

Description de I'erreur

Cause possible de I'erreur

Dépannage

Absence de signal de retour

Réglage du capteur de dépla-
cement (procédure de Teach) non
adapté a la position de la tige
(«7.2.1 », «7.2.2 »

Effectuer/ répéter une procédure de

Teach (voir au chapitre « 20.1. Réglage

teur Splacement (pr I
Teach /' renti »)

Réglage incorrect des détecteurs
de proximité externes

Régler le détecteur de proximité
externe conformément au manuel d'uti-
lisation correspondant.

Signaux de retour ou détecteurs
de proximité externes pas rac-
cordés ou mal raccordés

Brancher les raccords conformément
a |'affectation des broches et des
connecteurs représentée dans le
présent manuel d'utilisation (pour
chaque version de tension ou de
communication).
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Description de I'erreur

Cause possible de I'erreur

Dépannage

Absence de signal de retour

Cible non montée sur la tige de
la vanne de process ou cible
défectueuse

Contréler le montage correct de la
cible et sa qualité (voir au chapitre

(« 6.8. Caractéristiques du capteur de
déplacement »).

Le signal de retour

« est perdu » pendant
le fonctionnement de
I'installation

Position dans la plage limite
de la plage de message de
retour (« 6.9.1. Plages de
message de retour (capteur de
déplacement) »)

Répéter la procédure de Teach (voir au
chapitre « 20.1. Réglage du capteur
de déplacement (procédure de Teach /
I'apprentissage) »)

Contréler les positions finales de vanne
de process en cours de fonctionnement
par rapport aux positions finales a I'état
de repos de l'installation

Contréler la pression en alimentation.

Impossible de couper la
sortie de vanne 2/A1 avec
I'automate

La commande manuelle magné-
tique est encore active

Désactiver la commande manuelle -
voir chapitre « 22.1. Commande

manuelle magnétique »

Impossible de couper les
sorties de vannes avec
I'automate

La commande manuelle méca-
nique sur |'électrovanne est
encore active

Désactiver les commandes manuelles
meécaniques aux électrovannes - voir
chapitre « 22.2. Commande manuelle

meécanique »

Les erreurs sont signalisées
avec les LED d'état de I'ap-
pareil / Top-LED

Plusieurs causes possibles en
fonction de la variante

Veuillez lire a ce sujet les descrip-
tions correspondant a la variante de
communication respective dans le
présent manuel d'utilisation (voir au
chapitre « 21.2. Séquence de cligno-

tement/signalisation des erreurs »)

Mauvais fonctionnement ou
pas de fonctionnement des
vannes de process

Alimentation de tension ou com-
munication de la téte de com-
mande erronée

Controler I'alimentation de tension et
les réglages de communication (voir
également les descriptions détaillées
pour chaque variante dans le présent
manuel d'utilisation)

Alimentation pneumatique défec-
tueuse ou insuffisante de la téte
de commande

Contréler la pression en alimentation et
garantir une alimentation suffisante

Mauvais fonctionnement des
vannes de process

Cables de raccordement pneu-
matique intervertis

Contréler le raccordement pneuma-
tique correct de la téte de commande a
la vanne de process

(pour les schémas fluidiques, voir au
chapitre « 5.3.2. Schémas flui

type 8681 — exemples » et le manuel
d'utilisation des vannes de process
correspondantes)

Raccordement incorrect des
vannes au module électronique

Contréler le raccordement électrique
correct des électrovannes - voir

par ex. « Fig. 15: M troni
24V DC»al

En présence d'erreurs non définies, contactez impérativement le service SAV de Burkert !

@ (voir au chapitre « 4.1. Adresse de contact » a la page 14)
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24. REMPLACEMENT DE COMPOSANTS ET
D'ASSEMBLAGES

Si le remplacement de composants ou d'assemblages s'avérait nécessaire pour des raisons de maintenance
ou de service, nous vous prions de tenir compte des observations et descriptions suivantes.

Les appareils utilisés en zone Ex doivent étre réparés uniquement par le fabricant !

24.1. Consignes de sécurité

A DANGER !

Risque d'explosion en atmosphére explosible (seulement en cas de dysfonctionnement, car
zone 2) !

» |'ouverture du capot ou du boitier sous atmosphére explosible n'est autorisée qu'a I'état hors tension !

A AVERTISSEMENT !
Risque de blessures di a la tension électrique !

» Avant toute intervention dans le systeme (a I'exception de la procédure de Teach (I'apprentissage) en
atmosphére non explosible), couper la tension et protéger d'une remise en marche !

» Respecter les réglementations en vigueur pour les appareils électriques en matiére de prévention des
accidents et de sécurité !

Risque de blessures dii a la haute pression !

» Avant de desserrer les conduites et les vannes, couper la pression et purger les conduites.

Risque de blessures dii a des travaux de maintenance non conformes !

» Les travaux de maintenance doivent uniquement étre effectués par un personnel qualifié et habilité dis-
posant de I'outillage approprié !

Risque de blessures dii a la mise en marche involontaire de I'installation et au redémarrage non
controlé !
» Empécher tout actionnement involontaire de l'installation.

» Garantir un redémarrage contrélé apres la maintenance.
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REMARQUE'!
Protection IP65/1P67

e Pendant toutes les opérations, veillez a ce que la téte de commande atteigne de nouveau la protection
IP65/IP67 lorsqu'elle fait I'objet d'une utilisation conforme !

Ouverture et fermeture de la téte de commande

e Pour tous les travaux exigeant I'ouverture et la fermeture de la téte de commande, veuillez respecter
également les remarques et observations du chapitre « 8. Quverture et fermetur itier » !
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24.2. Remplacement du module électronique

REMARQUE !

Eléments/assemblages sujets aux risques électrostatiques !

e | 'appareil contient des éléments électroniques sensibles aux décharges électrostatiques (ESD). Ces élé-
ments sont affectés par le contact avec des personnes ou des objets ayant une charge électrostatique. Dans
le pire des cas, ces éléments sont immédiatement détruits ou tombent en panne apres la mise en service.

e Respectez les exigences suivant DIN EN 61340-5-1 pour minimiser ou éviter la possibilité d'un dommage
causé par une soudaine décharge électrostatique !

e Veillez également a ne pas toucher d'éléments électroniques lorsqu'ils sont sous tension d'alimentation !

Procédure de dépose :
—> Ouvrir le boitier en tenant compte des consignes du chapitre « 8. Quverture et fermeture du boitier ».
— Marquer éventuellement les raccords électriques de fagon a faciliter I'affectation lors de la réinstallation !

—> Noter le cas échéant la position des 4 interrupteurs DIP pour le codage de couleur réglé ainsi qu'avec le
module électronique DeviceNet de I'interrupteur DIP (bloc de 8) pour vitesse de transmission et adresse.
Sur le module électronique AS-i, noter I'adresse d'interface AS et les positions du cavalier (alimentation
de tension de l'interface AS).

—> Relever et noter le cas échéant les réglages spéciaux via le programme PC-Service.

— Desserrer tous les raccords électriques sur le module électronique (connecteurs enfichables, raccords a

bornes vissées).
— Desserrer le raccord vissé (vis Torx T10) du module électronique, conserver la vis.

— Pousser le module électronique avec précaution vers I'avant de sorte a libérer les tiges de contact du
systeme de mesure de déplacement.

— Extraire avec précaution vers le haut le module électronique.

Raccord pour broches —funn - Vis de fixation
de contact du capteur de vt it % (Torx 10)
déplacement E- . 7
P P (868 4 interrupteurs DIP pour

Connecteur enfichable pour v ” v 1234 le codage couleur

ono [|@ Ve
vanne V1 i+ 12 m

ASI - ®INI

Power Valve 24 .

Connecteurs enfi-
. - . hat | @l

Cavalier pour I'alimentatio o Q A # chables

de tension de l'interface AS pour vannes V2 et V3

Module électronique
complet (partie inférieure scellée,
prét au montage)

\—

Fig. 51:  Module électronique (ici exemple interface AS)
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Procédure de montage :

— Insérer avec précaution I'ensemble du module électronique dans la cavité située dans la partie inférieure
du boitier.

—> Enficher avec précaution le module électronique sur les broches de contact du capteur de déplacement.
— Refixer le module électronique avec la vis Torx T10 (couple de serrage 0,4 Nm).
— Remettre les raccords électriques.

— Contréler les positions des interrupteurs DIP (bloc de 4 pour le codage couleur, bloc de 8 sur le module
électronique DeviceNet pour I'adresse et la vitesse de transmission), régler le cas échéant les positions
d'interrupteur précédemment notées.

— Configurer le cas échéant I'adresse de l'interface AS et les réglages du cavalier.

— Entreprendre a nouveau le cas échéant via le programme PC-Service les réglages notés via le pro-
gramme PC-Service.

— Effectuer la procédure de Teach (I'apprentissage) — voir au chapitre « 20.1. Réglage du capteur de dépla-

ment (procédur Teach /' renti »,

Travailler avec précaution et avec soin pour éviter tout endommagement du systeme électronique.

— Fermer le boitier en tenant compte des consignes du chapitre « 8. Ouverture et fermeture du boitier ».

24.3. Remplacement des vannes

Suivant la variante, 0 a 3 électrovannes (V1... V3) sont montées dans les tétes de commande. Les élec-
trovannes sont équipées entierement de dispositifs d'étranglement pour I'arrivée et I'évacuation d'air et
doivent étre montées comme module de vanne.

0

Remarque : Effectuer le montage et le démontage
des vannes en position verticale. Dans le cas contraire, le
clapet antiretour risque de tomber !
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Vis-pointeaux

Module de vanne,
d'en haut

Vis Torx (T10),
couple de vissage :
1 Nm

Fig. 52:  Module de vanne
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Procédure a suivre :

— Ouvrir le boitier en tenant compte des consignes du chapitre « 8. Quverture et fermetur itier ».

—> Marquer éventuellement les raccords électriques de fagon a faciliter I'affectation lors de la réinstallation !
— Dessetrer les raccords électriques.

— Desserrer les vis de connexion (Torx T10) du module de vanne correspondant.

—> Sortir le module de vanne et le remplacer par le jeu de pieces de rechange.

— Lors de l'insertion du module de vanne, veiller a la fixation correcte et intégrale du joint profilé situé sur la
face inférieure de chaque bride de vanne !

— Fixer le module de vanne : a cet effet, positionner les vis (Torx T10) dans le pas de vis existant par
rotation en sens inverse puis les visser en place avec un couple de 1,2 Nm.

— Remettre les raccords électriques.
(Si d'autres raccords que ceux des électrovannes ont été enlevés, consulter les chapitres correspon-
dants relatifs a I'installation électrique de la version de tension/de bus/de raccordement)

—> Fermer le boitier en tenant compte des consignes du chapitre « 8. Ouverture et fermetur: boitier ».

24.4. Remplacement du capteur de déplacement

Le capteur de déplacement se compose d'un boitier, d'une carte électronique appliquée dessus et dotée de
LED et de fibres optiques. En bas du boitier se trouvent 4 crochets d'encliquetage permettant de fixer par
encliquetage le capteur de déplacement dans la partie inférieure du boitier.

Qf Carte électronique avec

5 WL LED et fibres optiques
i i t (LED d'état de I'appareil/Top-LED)

Boitier du capteur de
déplacement

L  — o,

M @— Crochets d'encliquetage (4x)

Fig. 53:  Capteur de déplacement
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A AVERTISSEMENT !

Risque de blessures dii a la haute pression !

» Avant de desserrer les conduites et les vannes, couper la pression et purger les conduites.

REMARQUE !
Eléments/assemblages sujets aux risques électrostatiques !

¢ Avant le remplacement du capteur de déplacement, mettre la téte de commande hors tension pour éviter
la destruction de la carte électronique et du module électronique.

e | 'appareil contient des éléments électroniques sensibles aux décharges électrostatiques (ESD). Ces élé-
ments sont affectés par le contact avec des personnes ou des objets ayant une charge électrostatique. Dans
le pire des cas, ces éléments sont immédiatement détruits ou tombent en panne apres la mise en service.

e Respectez les exigences suivant DIN EN 61340-5-1 pour minimiser ou éviter la possibilité d'un dommage
causé par une soudaine décharge électrostatique !

e Veillez également a ne pas toucher d'éléments électroniques lorsqu'ils sont sous tension d'alimentation !

Procédure de démontage :

— Mettre la téte de commande hors tension !
— Séparer la téte de commande de la vanne de process.

—> Ouvrir le boitier en tenant compte des consignes du chapitre « 8. Ouverture et fermeture du boitier ».

4,
Sortir le capteur
de déplacement

1.
Desserrer la vis
Torx 10
3.
Plier les 4 crochets d'encli-
o quetage vers l'intérieur ou

les casser (vue de dessous)

Basculer le module
électronique
vers |'avant
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Fig. 54:  Démontage du capteur de déplacement
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— Desserrer la vis de fixation (Torx 10) du module électronique (voir au chapitre « 24.2. Remplacement du
module électronique »).

— Basculer vers |'avant le module électronique pour débrancher les broches de contact du capteur de
déplacement du module électronique.

— Plier vers l'intérieur les crochets d'encliquetage situés a I'extrémité inférieure du capteur de dépla-
cement, les casser le cas échéant.

— Extraire par le haut le capteur de déplacement du guidage.

Procédure de montage :

— Insérer le nouveau capteur de déplacement par le haut de fagon a ce que les broches de contact se
trouvent du c6té du module électronique.

— Pousser avec précaution le boitier du capteur de déplacement vers le bas jusqu'a ce que les crochets
d'encliquetage s'engagent.

— Glisser le module électronique avec précaution sur les tiges de contact, fixer le module électronique
avec la vis Torx.

—> Remonter la téte de commande sur la vanne de process en respectant le chapitre « 7. Montage ».

— Adapter le capteur de déplacement avec I'apprentissage (voir au chapitre « 20.1. Réglage du capteur de
déplacement (procédure de Teach / I'apprentissage) ») a la vanne de process.

—> Fermer le boitier en tenant compte des consignes du chapitre « 8. Ouverture et fermeture du boitier ».
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25. MISE HORS-SERVICE

25.1. Consignes de sécurite

A DANGER !

Risque d'explosion en atmosphére explosible (seulement en cas de dysfonctionnement, car
zone 2) !

» |'ouverture du capot ou du boitier sous atmosphére explosible n'est autorisée qu'a I'état hors tension !

A AVERTISSEMENT !
Risque de blessures di a la tension électrique !

» Avant toute intervention dans le systeme (a I'exception de la procédure de Teach-In), couper la tension
et prendre les mesures pour éviter une remise en marche !

» Respecter les réglementations en vigueur pour les appareils électriques en matiére de prévention des
accidents et de sécurité !

Risque de blessures di a la haute pression !

» Avant de desserrer les conduites et les vannes, couper la pression et purger les conduites.

Risque de blessure dii a un démontage non conforme !

» Les travaux de démontage doivent uniquement étre effectués par un personnel qualifié et habilité dispo-
sant de |'outillage approprié !

25.2. Démontage de la téte de commmande type 8681

Controler |'état de I'installation avant de commencer les travaux !

Procédure a suivre - variantes avec presse-étoupes:

—> Ouvrir le boitier en tenant compte des consignes du chapitre « 8. Ouverture et fermeture du boitier ».
— Désinstaller les raccords électriques sur la borne plate.
—> Fermer le boitier en tenant compte des consignes du chapitre « 8. Ouverture et fermeture du boitier ».

— Desserrer les raccords pneumatiques (description détaillée, voir au chapitre « 9. Installation pneumati »).
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— Desserrer les vis de fixation (vis a embase M5).

— Extraire la téte de commande de |'adaptateur par le haut.

Procédure a suivre - variantes avec raccord multipolaire :

— Retirer les connecteurs multipdles.
— Desserrer les raccords pneumatiques (description détaillée, voir au chapitre « 9. Installation pneumatique »).
— Desserrer les vis de fixation (vis a embase M5).

168 — Extraire la téte de commande de |'adaptateur par le haut.
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26. EMBALLAGE ET TRANSPORT

REMARQUE !
Dommages dus au transport !

Les appareils insuffisamment protégés peuvent étre endommagés pendant le transport.
» Transporter I'appareil a I'abri de I'humidité et des impuretés et dans un emballage résistant aux chocs.

» Evitez les effets de la chaleur et du froid pouvant entrainer le dépassement vers le haut ou le bas de la
température de stockage admissible.

Il existe des emballages consignés et non consignés homologués en usine pour le transport et le stockage de
la téte de commande. Utiliser de préférence ces emballages.

Si la téte de commande est stockée dans le cadre du prémontage de l'installation en tant que partie d'un
sous-groupe de vanne de process, respectez ce qui suit :

¢ |a téte de commande doit étre suffisamment protégée !

e les cables électriques et pneumatiques ne doivent pas pouvoir étre endommagés par inadvertance et/ou
la téte de commande ne doit pas étre endommagée indirectement !

¢ |a téte de commande ne doit pas servir de surface de dépose pendant I'emballage et le transport !

¢ |a téte de commande ne doit pas étre soumise a une charge mécanique !

27. STOCKAGE

REMARQUE!
Un mauvais stockage peut endommager I'appareil.

» Stocker |'appareil au sec et a |'abri de la poussiere !
» Température de stockage : -20 ... +65 °C.

Noter que vous devez laisser les appareils s'adapter lentement a la température ambiante aprés un
stockage a basse température avant d'entreprendre les travaux de montage sur les appareils ou de les
mettre en service !

28. ELIMINATION

—> L'appareil et I'emballage doivent étre mis au rebut dans le respect des regles environnementales.
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REMARQUE!
Dommages sur I'environnement causés par des piéces d'appareil contaminées par des fluides.

» Respecter les réglementations de mise au rebut et les prescriptions environnementales en vigueur.

Remarque :
Respecter les prescriptions nationales en matiere d'élimination des déchets.
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