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整備

お問合せに必要な情報
ファームウェアのアップデートをご依頼される場合
は、以下の詳細情報をお知らせください。

	− タイプ
	− シリアル番号
	− 材料記号
	− 現在のファームウェアバージョン
	− 必要なファームウェアバージョン

10.3	 �ポジショナの定期的な検査
とテスト

SAMSON では、少なくとも 表 10-1 に従って、
検査およびテストを実施することをお勧めします。
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整備

表 10-1: 推奨の点検およびテスト項目

点検およびテスト項目 異常があった場合の対応

ポジショナのマーク、ラベル、銘板の読判読性と完全な
状態であることを点検します。

型式銘板やラベルが損傷していたり、欠落していたり、
誤っていたりするものがあれば、SAMSON にご連絡く
ださい。

汚れで覆われていて判読できない標識は清掃します。

ポジショナと漏洩センサ（設置されている場合）を点
検して、それらが確実に取り付けられていることを確認
します。

緩んでいる取り付けネジを締め付けます。

空気圧接続を点検します。 ねじ継手の緩んだオスコネクタを締め付けます。

漏れているエアパイプまたはホースを交換します。

電源配線を点検します。 緩んでいるケーブルグランドを締め付けます。

配線が端子に押し込まれていることを点検し、端子の
緩んだネジを締め付けます。

損傷した配線を新品に交換します。

表示画面のエラーメッセージを確認します（ 、 、
、  アイコンで示されます）。

トラブルシューティングを実施します（「誤動作」の章を
参照）。
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運転停止

11	 運転停止
この章で説明する各種作業を行うのは、作業に
応じた適切な技能や資格が認められている要員
のみに限定してください。

爆発性雰囲気の引火により致命傷を負う危険
があります。

	Î 爆発の可能性のある雰囲気でポジショナで
作業を行う場合は、EN 60079-14

（VDE 0165、パート 1）を順守してください。
	Î 爆発の可能性のある雰囲気での作業は、
特別な訓練または指示を受けた操作員、あ
るいは危険区域で防爆構造の製品を操作
する権限のある操作員のみが行ってくださ
い。

Fail-in-place モジュールの使用により空気
式アクチュエータ内の破裂の危険があります。
ポジショナ、アクチュエータ、またはその他の弁の付
属品で作業を行う前に：

	Î 装置の関係する全区間とアクチュエータを無
圧状態にしてください。蓄積されているエネル
ギーを開放します。

閉ループ制御を中断するとプロセスが妨害され
ます。

	Î プロセスの運転中には、ポジショナの取り付け
や整備を行わないでください。前後の遮断弁
を閉め、無負荷の状態で初期化を実施して
ください。

ポジショナを使用停止するには、以下の手順を
行います。
1.	 給気供給と信号空気圧力の接続を外し、

ロックします。
2.	 ポジショナカバーを開け、制御信号用のワイ

ヤの接続を外します。危険!

危険!

注意!
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取り外し

12	 取り外し
この章で説明する各種作業を行うのは、作業に
応じた適切な技能や資格が認められている要員
のみに限定してください。

爆発性雰囲気の引火により致命傷を負う危険
があります。

	Î 爆発の可能性のある雰囲気でポジショナで
作業を行う場合は、EN 60079-14

（VDE 0165、パート 1）を順守してください。
	Î 爆発の可能性のある雰囲気での作業は、
特別な訓練または指示を受けた操作員、あ
るいは危険区域で防爆構造の製品を操作
する権限のある操作員のみが行ってくださ
い。

1.	 ポジショナの運転を停止します（「運転停
止」の章を参照）。

2.	 制御信号用のワイヤをポジショナから取り外
します。

3.	 供給空気および信号空気圧力用の配管を
取り外します（接続ブロックを使用した直接
取り付けの場合は不要）。

4.	 ポジショナを取り外すには、ポジショナを固定
している 3 本のねじを緩めます。

危険!
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修理

13	 修理
故障したポジショナは、修理するか交換する必要
があります。

不適切な整備または修理作業により、ポジショ
ナを損傷する危険があります。

	Î 独断で修理の作業を行うことは、一切おや
めください。

	Î メンテナンスと修理作業につきましては、
SAMSON のアフターセルサービスにご相談く
ださい。

13.1	 �デバイスを SAMSON へ
返送する

欠陥のあるポジショナは、修理のため SAMSON 
に返却してください。
SAMSON にデバイスを返却するには、以下を
実施してください。
1.	 ポジショナの運転を停止します（「運転停

止」の章を参照）。
2.	 ポジショナを取り外します（「取外し」の章を

参照）。
3.	 当社のウェブサイトの製品返送ページに記載

されているように行いますu www.
samsongroup.com > SERVICE > 
After-sales Service > Returning 
goods

注意! 注意!

https://www.samsongroup.com/en/service/after-sales-service/returning-goods/
https://www.samsongroup.com/en/service/after-sales-service/returning-goods/
https://www.samsongroup.com/en/service/after-sales-service/returning-goods/
https://www.samsongroup.com/en/service/after-sales-service/returning-goods/
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廃棄

14	 廃棄

SAMSON は以下の欧州機関に登
録している製造者です。 
u https://www.ewrn.org/
national-registers/national-
registers 
WEEE 登録番号 
DE 62194439/FR 025665

	Î 地域、国、世界の廃棄物規制に従ってくださ
い。

	Î コンポーネント、潤滑剤、危険物質を他の家
庭用ごみと一緒に廃棄しないでください。

ご要望に応じて、SAMSON ではサービス提供
事業者を手配し製品の撤去およびリサイクルを
依頼します。

ヒント

https://www.ewrn.org/national-registers/national-registers
https://www.ewrn.org/national-registers/national-registers
https://www.ewrn.org/national-registers/national-registers
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証明書

15	 証明書
以下の証明書が次のページに含まれています:

	− TROVIS 3797-110 の EU 適合宣言書
	− TROVIS 3797 の EU 検査成績書
	− TROVIS 3797 の IECEx 証明書
	− TROVIS 3797 の CCC-Ex 証明書

表示されている証明書は、発行時における最新
版です。最新の証明書は、当社のウェブサイト 
u www.samsongroup.com > 
PRODUCTS > Valve accessories > 
TROVIS 3797 をご覧ください。

https://www.samsongroup.com/en/products/valve-accessories/trovis3797/
https://www.samsongroup.com/en/products/valve-accessories/trovis3797/
https://www.samsongroup.com/en/products/valve-accessories/trovis3797/
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 Revision 01 

Classification: Public · SAMSON AKTIENGESELLSCHAFT · Weismüllerstraße 3 · 60314 Frankfurt am Main Page 1 von 1 

 

This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of the manufacturer. 
 

Manufacturer: 
SAMSON AKTIENGESELLSCHAFT  
Weismüllerstraße 3  
60314 Frankfurt am Main  
Deutschland 
 

Product designation: 
TROVIS 3797-110 Smart Positioner (PROFINET®) 
Hardware Version 2.00.xx 
 

The product described above is in conformity with the relevant Union harmonisation legislation: 

EU Directive Standards / Technical Specifications 

2014/30/EU EN 61000-6-2:2005 
EN 61000-6-3:2007/A1:2011 
EN 61326-1:2013 

2014/34/EU EN 60079-0:2018 
EN 60079-11:2012 
IEC TS 60079-47: Edition 1.0 

2011/65/EU EN IEC 63000:2018 

 

Additional information to EU directive 2014/34/EU (ATEX): 
The notified body: 

DEKRA Testing and Certification GmbH / Identification number 0158 
Handwerkstraße 15 
70565 Stuttgart 
Deutschland 

performed the EU Type Approval and issued the certificate BVS 21 ATEX E 080. 
 

Signed for and on behalf of: 
Frankfurt am Main, 2024-04-29 

   

Fabio Roma 
Vice President Smart Products & Components 

 Jens Bieger 
Director Development Electronics 
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Page 1 of 3 of BVS 21 ATEX E 080 issue 02 – Jobnumber A 20230965 / 343289100 
This certificate may only be reproduced in its entirety and without any change. 

 
DEKRA Testing and Certification GmbH, Handwerkstr. 15, 70565 Stuttgart, Germany 

Certification body: Dinnendahlstr. 9, 44809 Bochum, Germany 
Phone +49.234.3696-400, Fax +49.234.3696-401, e-mail DTC-Certification-body@dekra.com 

1 

Translation 

EU-Type Examination Certificate 
  
2 Directive 2014/34/EU of the European Parliament and of the Council of 26 February 2014 
  

3 EU-Type Examination Certificate Number: BVS 21 ATEX E 080 Issue: 02 
  
4 Equipment: Positioner type TROVIS 3797 
   
5 Manufacturer: SAMSON AG  
   
6 Address: Weismüllerstraße 3, 60314 Frankfurt am Main, Germany 
  
7 This product and any acceptable variations thereto are specified in the appendix to this certificate and 

the documents referred to therein. 
  
8 DEKRA Testing and Certification GmbH, Notified Body number 0158, in accordance with Article 17 of 

Directive 2014/34/EU of the European Parliament and of the Council, dated 26 February 2014, certifies 
that this product has been found to comply with the Essential Health and Safety Requirements relating 
to the design and construction of products intended for use in potentially explosive atmospheres given 
in Annex II to the Directive. 
The examination and test results are recorded in the confidential Report No. BVS PP 21.2142 EU. 
This issue of the EU-Type Examination Certificate replaces the previous issue of the EU-Type 
Examination Certificate BVS 21 ATEX E 080 issue 01. 

  
9 Compliance with the Essential Health and Safety Requirements has been assured by compliance with: 
  
 EN IEC 60079-0:2018 General requirements  

EN 60079-11:2012 Intrinsic Safety “i” 
IEC TS 60079-47, Ed. 1.0 Equipment protection by 2-wire intrinsically safe Ethernet 
 concept  (2-WISE) 

  
10 If the sign “X” is placed after the certificate number, it indicates that the product is subject to the “Specific 

Conditions of Use” listed under item 17 of this certificate. 
  
11 This EU-Type Examination Certificate relates only to the technical design of the specified product in 

accordance with the Directive 2014/34/EU. Further requirements of the Directive apply to the 
manufacturing process and supply of this product. These are not covered by this certificate. 

  
12 The marking of the product shall include the following: 
  
 

 II 2G Ex ia IIC T4/T6 Gb 

 
 
 DEKRA Testing and Certification GmbH  
 Bochum, 2024-05-14 
 
 
 
 
 
 Signed: Oliver Brumm 
 __________________________ 
 Managing Director 
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DEKRA Testing and Certification GmbH, Handwerkstr. 15, 70565 Stuttgart, Germany 

Certification body: Dinnendahlstr. 9, 44809 Bochum, Germany 
Phone +49.234.3696-400, Fax +49.234.3696-401, e-mail DTC-Certification-body@dekra.com 

13 Appendix 
 

14 EU-Type Examination Certificate 
 
BVS 21 ATEX E 080 issue 02 
 
 

15 Product description 
 

15.1 Subject and type 
 
Positioner type TROVIS 3797 
 

 b c d e f g h i j k l m n o p q    

3 7 9 7 - x x x x x x x x x x x x x x x x  
  b c d Explosion protection 
  0 0 0 Without 
  1 1 0 II 2G Ex ia IIC T4/T6 Gb (according to ATEX) 
  1 1 1 Ex ia IIC T4/T6 Gb (according to IECEx) 

     e Function (not safety relevant) 

      f g Pneumatics (not safety relevant) 

        h i Option module 1 

        0 0 Without 

          j k Option module 2 

          0 0 Without 
          1 5 with Inductive Limit Switches (NC) and Binary Output (Code P) 
          1 6 with Inductive Limit Switches (NO) and Binary Output (Code P) 

            l Pressure sensor 

            2 Standard (Supply 9, Output 138, Output 238) 

             m Electrical connections 

             1 1 cable gland, 3 blind plugs 

              n Housing material 

              0 Aluminum die cast 
              1 Stainless steel (1.4408) 

               o Special applications (not safety relevant) 

                p Additional approvals (not safety relevant) 

                 q 
Ambient temperature f. Cable glands (not 
safety relevant) 

                 0 -20 °C … +80 °C (plastics cable glands) 
                 1 -40 °C … +80 °C (metallic cable glands) 
                 2 -55 °C … +80 °C (metallic cable glands) 

 
15.2 Description 

 
The positioner TROVIS 3797 is a 2-WISE power load suitable for use in a 2-WISE system. It is a 
single or double acting positioner for attachment to pneumatic control valves. It consists of a  
non-contact travel sensor system, an i/p-converter and the μC supported electronics. The 
positioner ensures a predetermined assignment of the valve position to the setpoint. The valve 
position is transmitted either as an angle of rotation or a travel to the pick-up lever, from there to 
the travel sensor and forwarded it to the microcontroller.  
The PID algorithm in the microcontroller continuously compares the valve position measured by the 
position sensor with the setpoint from the control system. In case of a set point deviation, the 
pneumatic module causes the actuator to be either vented or filled with air. As a result, the closure 
member of the valve (e.g. plug) is moved to the position determined by the setpoint.  
The data exchange and the electrical supply to the control units are carried out via Ethernet 
Advanced Physical Layer (APL). 
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DEKRA Testing and Certification GmbH, Handwerkstr. 15, 70565 Stuttgart, Germany 

Certification body: Dinnendahlstr. 9, 44809 Bochum, Germany 
Phone +49.234.3696-400, Fax +49.234.3696-401, e-mail DTC-Certification-body@dekra.com 

Reason for this issue 

- Change of the power limitation circuit 
- Introduction of the temperature class T6 
 

15.3 Parameters 
 
The Signal Circuit Terminal 11 (+) / 12 (-) is a 2-WISE power load port with level of protection “ia” 
and for use in hazardous areas with Group IIC gases. 

  

 Ambient temperature range:   T4: -40 °C ≤ Tamb ≤ +80 °C 

        T6: -40 °C ≤ Tamb ≤ +55 °C 

        With Option Inductive Limit Switches 

        T4: -40 °C ≤ Tamb ≤ +70 °C 

        T6: -40 °C ≤ Tamb ≤ +45 °C  
 
 

16 Report Number 
 
BVS PP 21.2142 EU, as of 2024-05-14 
 
 

17 Specific Conditions of Use 
 

None 
 
 

18 Essential Health and Safety Requirements 
 
Met by compliance with the requirements mentioned in item 9. 
 
 

19 Remarks and additional information 
 
Drawings and documents are listed in the confidential report. 
 
 

_____________________________________________________________________________________ 
We confirm the correctness of the translation from the German original. 
In the case of arbitration only the German wording shall be valid and binding. 
 
 DEKRA Testing and Certification GmbH  
 Bochum, 2024-05-14 
 BVS-HRH/Mu        A 20230965 / 343289100 
 
 
 
 
 
 __________________________ 
 Managing Director 
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IECEx Certificate
of Conformity

INTERNATIONAL ELECTROTECHNICAL COMMISSION
IEC Certification System for Explosive Atmospheres

for rules and details of the IECEx Scheme visit www.iecex.com

Certificate No.: IECEx BVS 21.0083

Status: Current

Date of Issue: 2024-05-21

Applicant: SAMSON AG
Weismüllerstraße 3 
60314 Frankfurt am Main 
Germany

Equipment: Positioner type TROVIS 3797

Optional accessory:

Type of Protection: Intrinsic Safety "i", 2-wire intrinsically safe Ethernet concept (2-WISE)

Marking:

Page 1 of 4

Issue No: 2

Certificate history:
Issue 1 (2023-03-08)
Issue 0 (2021-12-10)

Ex ia IIC T4/T6 Gb

Approved for issue on behalf of the IECEx 
Certification Body:

Position:

Signature:
(for printed version)

Date:
(for printed version)

1.
2.
3.

This certificate and schedule may only be reproduced in full.
This certificate is not transferable and remains the property of the issuing body.
The Status and authenticity of this certificate may be verified by visiting www.iecex.com or use of this QR Code.

Certificate issued by:

DEKRA Testing and Certification GmbH
Certification Body 
Dinnendahlstrasse 9 
44809 Bochum 
Germany

Dr Franz Eickhoff

Senior Lead Auditor, Certification Manager and officially 
recognised expert
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IECEx Certificate
of Conformity

Certificate No.: IECEx BVS 21.0083

Date of issue: 2024-05-21

Page 2 of 4

Issue No: 2

Manufacturer: SAMSON AG
Weismüllerstraße 3 
60314 Frankfurt am Main 
Germany

Manufacturing 
locations:

This certificate is issued as verification that a sample(s), representative of production, was assessed and tested and found to comply with the 
IEC Standard list below and that the manufacturer's quality system, relating to the Ex products covered by this certificate, was assessed and 
found to comply with the IECEx Quality system requirements.This certificate is granted subject to the conditions as set out in IECEx Scheme 
Rules, IECEx 02 and Operational Documents as amended

STANDARDS :
The equipment and any acceptable variations to it specified in the schedule of this certificate and the identified documents, was found 
to comply with the following standards

IEC 60079-0:2017 
Edition:7.0

Explosive atmospheres - Part 0: Equipment - General requirements

IEC 60079-11:2011 
Edition:6.0

Explosive atmospheres - Part 11: Equipment protection by intrinsic safety "i"

IEC TS 
60079-47:2021 
Edition:1.0

Explosive atmospheres – Part 47: Equipment protection by 2-wire intrinsically safe Ethernet concept (2-WISE)

This Certificate does not indicate compliance with safety and performance requirements 
other than those expressly included in the Standards listed above.

TEST & ASSESSMENT REPORTS:
A sample(s) of the equipment listed has successfully met the examination and test requirements as recorded in:

Test Report:

Quality Assessment Report:

SAMSON AG
Weismüllerstraße 3 
60314 Frankfurt am Main 
Germany

DE/BVS/ExTR21.0083/02

DE/TUN/QAR06.0011/12
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IECEx Certificate
of Conformity

Certificate No.: IECEx BVS 21.0083

Date of issue: 2024-05-21

Page 3 of 4

Issue No: 2

EQUIPMENT: 
Equipment and systems covered by this Certificate are as follows:

SPECIFIC CONDITIONS OF USE: NO

General product information:

The positioner TROVIS 3797 is a 2-WISE power load suitable for use in a 2-WISE system. It is a single or double acting positioner for 
attachment to pneumatic control valves. It consists of a non-contact travel sensor system, an i/p-converter and the μC supported electronics. 
The positioner ensures a predetermined assignment of the valve position to the setpoint. The valve position is transmitted either as an angle 
of rotation or a travel to the pick-up lever, from there to the travel sensor and forwarded it to the microcontroller. 
The PID algorithm in the microcontroller continuously compares the valve position measured by the position sensor with the setpoint from the 
control system. In case of a set point deviation, the pneumatic module causes the actuator to be either vented or filled with air. As a result, the 
closure member of the valve (e.g. plug) is moved to the position determined by the setpoint.

The data exchange and the electrical supply to the control units are carried out via Ethernet Advanced Physical Layer (APL).

Model type code:

See Annex

Ratings:

The Signal Circuit Terminal 11 (+) / 12 (-) is a 2-WISE power load port with level of protection “ia” and for use in hazardous areas with Group 
IIC gases.

 

Ambient temperature range: T4: -40 °C ≤ Tamb ≤ +80 °C or T6: -40 °C ≤ Tamb ≤ +55 °C

With Option Inductive Limit Switches T4: -40 °C ≤ Tamb ≤ +70 °C or T6: -40 °C ≤ Tamb ≤ +45 °C



EB 8497 JA	  15-9

IECEx Certificate
of Conformity

Certificate No.: IECEx BVS 21.0083

Date of issue: 2024-05-21

Page 4 of 4

Issue No: 2

DETAILS OF CERTIFICATE CHANGES (for issues 1 and above)

Annex:

BVS_21_0083_Samson_Annex_issue2.pdf

•
•

Change of the power limitation circuit
Introduction of the temperature class T6
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付録 A （コンフィギュレーションの説明）

16	 付録 A （コンフィギュレーションの説明）

16.1	TROVIS-VIEW または DD および FDI パッケージを使用した
デバイスでの操作

メイン表示画面の構成

表示 / 番号 説明

0.1 1) 弁位置の表示（角度）

0.2 弁位置の表示（%）

0.15 設定値の偏差の表示（%）

0.20 供給圧力の表示（bar）

0.30 2) スロット A の空気圧モジュールのステータスの表示

0.35 2) スロット B の空気圧モジュールのステータスの表示

0.40 2) スロット C のオプションモジュールのステータスの表示

0.45 2) スロット D のオプションモジュールのステータスの表示

0.50 生成されたメッセージの表示

0.99  を押してメニューレベルに移動します。
1)	 ポジショナが初期化されていないときに限られる表示
2)	 エラー発生時に限られる表示

16.1.1	 メインメニュー

使用可能なメニュー項目とパラメーターは、ポジショナの構成によって異なります。

パラメータごとおよびフォルダごとに表示される項目表示番号は、ポジショナの状態（初期化済みまた
は未初期化）やポジショナのハードウェア / ソフトウェアのコンフィギュレーション（設置されている空気
圧モジュール、パラメータ設定など）に応じて異なります。
「Device」列に「–」の印があるパラメータは、SAMSON TROVIS-VIEW ソフトウェアまたは DD/
DTM/EDD の中で指定された［On-site: write］および/または［Diagnosis］ユーザーレベル
でのみ表示されます。

注記
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付録 A （コンフィギュレーションの説明）

メニュー 画
面

の
読

取
り値 オ

ン
サ

イ
ト

：
書

き
込

み

統
合

アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明

メインメニュー • • •

Current operating 
mode

– • • ポジショナの現在の運転モードの表示

Target operating 
mode

1 • • 	Î AUTO、SAFE、[MAN]
運転モードを選択します：

	− AUTO：自動モード
	− SAFE：フェールセーフ位置
	− MAN：手動モード

自動モードから手動モードへの切り替えはスムーズです。
このパラメータは、初期化済みのときまたは MAN 初期化モードで初期
化されていないときに示されます。

Set point (open-
loop control)

2 • • 	Î –90.0 ～ 90.0° [–30°]
開ループ制御モードの設定値を入力します。度単位の読取り値は絶対
値ではなく、参照値としてのみ使用します。
注：開ループ制御モードは、ポジショナがまだ初期化されていない場合に
アクティブです。

Target mode 
(AOFB)

– – • 	Î [AUTO]、MAN、Out of Service
アクチュエータ出力ファンクションブロックで必要なモードを選択します。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの TARGET_BLOCK_MODE

Current operating 
mode (AOFB)

– – • アクチュエータ出力ファンクションブロックでの現在モードを示します。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの CURRENT_MODE

Target operating 
mode (PB)

– – • 	Î [AUTO]、Out of Service
フィジカルブロックでの必要な運転モードを選択します。
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの TARGET_MODE

Current operating 
mode (PB)

– – • フィジカルブロックでの現在のモードを示します。
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの CURRENT_MODE

Valve position – • • 弁位置の表示（%）

Manual set point 
(MAN)

3 • • 	Î –25.0 ～ 125.0 % [0.0 %]
ロータリー押しボタンで設定する手動モード（MAN）の設定値。ポジショ
ナが初期化されている場合は、現在のストローク / 角度が % で示され
ます。
注：初期化されたポジショナが MAN 運転モードにある場合に限りま
す。

Reason for fail-
safe position

4 • • フェールセーフ位置に変更した理由が表示されます。このパラメータは、ポ
ジショナがフェールセーフ位置モードにあるときに表示されます。
注：初期化されたポジショナが SAFE 運転モードにある場合に限りま
す。
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Change reading 
direction or 
Reading 
direction 1)

5 • • 	Î [Reading direction]、 Reading direction

または [Pneumatics (right)]、Pneumatics (left) 1)

表示画面の向きを選択します。

User level 6 – – 	Î [On-site: read]、On-site: write
ポジショナでの現場コンフィギュレーションがロック解除されます（5 分以内
に設定を入力しないと取り消されます）。

Start-up 7 • •

Actuator 7.1 • • 	Î [Linear actuator]、Rotary actuator、Linear actuator 
(expert)

アクチュエータのタイプを選択します。
Linear actuator：ピン位置（mm）を 7.2 パラメータでリストされる
値から選択できます。
Rotary actuator：「90°」のピン位置を「Pin position for rotary 
actuator」パラメータで選択できます。
Linear actuator (expert)：ピン位置（7.4 のパラメータ）と定格
レンジ（7.12 のパラメータ）の無段階に可変なオプション

Small actuator 
volume (≤0.36 l)

7.2 • • 	Î [No]、Yes
小型アクチュエータによる運転で選択可能なパラメータ。初期化は小型ア
クチュエータの容量に応じて適合されます。
注：「Yes」は操作部面積 ≤355 cm² のアクチュエータに適用されま
す。

Pin position for 
rotary actuator or 
pin position 1)

7.3 • • 	Î [90°]、No lever
ピン位置を選択します。「No lever」の設定は選択しないでください。
注：「Actuator」が「Rotary actuator」の場合に限ります。

Pin position for 
linear actuator 
(expert) or pin 
position 1)

7.4 • • 	Î [10] ～ 655 mm
ピン位置の無段階可変設定
注：「Actuator」が「Linear actuator (expert)」の場合に限ります。

Pin position 7.5 • • 	Î [None]、17、25、35、50、70、100、200、300 mm
現在のフォロワピンの位置を入力します。ピン位置はリニアアクチュエータの
定格ストロークに応じて異なります（「運転立上げとコンフィギュレー
ション」の章を参照）。
注：「Actuator」が「Linear actuator」の場合に限ります。

Pin position 7.6 • • 	Î [90°]、No lever
現在のフォロワピンの位置を入力します。ピン位置は、ロータリアクチュエー
タの公称角度に応じて異なります（「運転立上げとコンフィギュレーション」
の章を参照）。
注：「Actuator」が「Rotary actuator」の場合に限ります。
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Pin position 7.7 • • 	Î [10] ～ 655 mm
現在のフォロワピンの位置を入力します。ピン位置はリニアアクチュエータの
定格ストロークに応じて異なります（「運転立上げとコンフィギュレー
ション」の章を参照）。
注：「Actuator」が「Linear actuator (expert)」の場合に限りま
す。

Nominal range for 
linear actuator or 
Nominal range 1)

7.10 • • 	Î 14.0 ～ 70.7 mm
定格レンジの無段階可変設定（mm）
アジャストメントレンジは、［Pin position for linear actuator］に入
力されたピン位置に応じて異なります。
注：「Actuator」が「Linear actuator」の場合に限ります。

Nominal range for 
rotary actuator or 
Nominal range 1)

7.11 • • 	Î 24.0 ～ 100.0°、[90°]
定格レンジの無段階可変設定（  単位）
アジャストメントレンジは、［Pin position for rotary actuator］に
入力されたピン位置に応じて異なります。
注：「Actuator」が「Rotary actuator」の場合に限ります。

Nominal range for 
linear actuator 
(expert) or 
Nominal range 1)

7.12 • • 	Î [3.6] ～ 999.0 mm
定格レンジの無段階可変設定（mm）
アジャストメントレンジは、［Pin position for linear actuator 
(expert)］に入力されたピン位置に応じて異なります。
注：「Actuator」が「Linear actuator (expert)」の場合に限ります。

Max. nom. range 7.16 • • 可能な最大定格レンジを示します。
注：NOM 初期化モードで初期化されたポジショナ、および「Pin 
position for linear actuator」が「None」でない場合に限ります。

Detected nominal 
range

7.17 • • ロータリアクチュエータの検出された定格レンジを示します。
注：MAX 初期化モードで初期化されたポジショナ、および「Pin 
position for rotary actuator」が「No lever」でない場合に限りま
す。

Fail-safe position 7.20 • • 	Î [Close]、Open
フェールセーフ位置を選択します

	− Close：空気供給の異常終了時に弁が閉じます。
	− Open：空気供給の異常終了時に弁が完全に開きます。

PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータトランスデューサブロックでの ACTUATOR_ACTION
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Initialization mode 7.24 • • 	Î [MAX]、NOM、MAN、SUB
初期化モードの選択：

	− MAX：アクチュエータのクロージングポジションから反対側のストップへ
のスロットルボディのストローク / 角度

	− NOM：クロージングポジションから指定された定格ストロークまでで
測定されたスロットルボディのストローク / 角度

	− MAN：手動選択範囲
	− SUB：代替キャリブレーション（初期化なし）

初期化モードの詳細については、「運転立上げとコンフィギュレーション」の
章を参照してください。

Set point (open-
loop control)

7.28 • • 	Î [–90.0] ～ 90.0°
MAN 初期化モードでの初期化の設定値 度単位の読取り値は絶対値
ではなく、参照値としてのみ使用します。
注：初期化モードが［MAN］の場合に限ります。

Adopt valve 
position 1

7.29 • • 	Î 弁の最初の最終位置を確認します（「運転立上げとコンフィギュレー
ション」の章を参照）。

注：初期化モードが［MAN］の場合に限ります。

First valve position 7.30 • • 弁の最初の最終位置の表示（レバー位置の角度）
注：初期化モードが［MAN］の場合に限ります。

Adopt valve 
position 2

7.31 • • 	Î 弁の 2 番目の最終位置を確認します（「運転立上げとコンフィギュ
レーション」の章を参照）

注：初期化モードが［MAN］の場合に限ります。

Second valve 
position

7.32 • • 弁の 2 番目の最終位置の表示（レバー位置の角度）
注：初期化モードが［MAN］の場合に限ります。

Current valve 
position

7.35 • • 現在の弁位置の読取り値
注：初期化モードが［SUB］の場合に限ります。

Direction of 
rotation

7.36 • • 	Î Counterclockwise、[Clockwise]
MAN 初期化モードでのレバーの回転方向を決定します。例：
弁軸が下に移動すると、弁が閉じます。この操作により、ポジショナのレ
バーが反時計回りに回転します（表示画面を正面に見て右側の空気
圧モジュール）。 設定：Counterclockwise
注：初期化モードが［SUB］の場合に限ります。

Mounted device 7.50 • • 	Î [No device]、Quick exhaust valve、Fast supply
急速排気または吸気用に取り付け済みのデバイスがフックアップで設置さ
れているかどうかを示します。ポジショナが外部の急速排気または吸気機
能を検出すると、このパラメータは初期化中にリセットされます。

Output P3799 
(primary)

7.53 • • 	Î [OUTPUT 138]、OUTPUT 238
診断と弁のシグネチャのベースとなるプライマリ出力を選択します（「運転
立上げとコンフィギュレーション」の章を参照）。
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Pressure limit 7.58 • • 	Î 2.5 ～ 10 bar、[7.0 bar]
圧力リミットの値を bar 単位で入力します。
複動アクチュエータの圧力制限を有効にしないでください（フェールセーフ
位置 AIR TO OPEN 使用時）。
注：圧力センサを備えたポジショナに限ります。

Automatic 
software 
restriction setting

7.62 • • 	Î [Active]、Not active
この設定が有効な場合、初期化中にソフトウェア絞り弁が自動で設定さ
れます。
オートマチックソフトウェア絞り弁の設定は、空気圧ボリュームブースタが調
節弁に取り付けられている場合は有効にしてはなりません。

Software 
restriction (supply)

7.64 • • 	Î 25 ～ [100 %]
ソフトウェア絞り弁は、エア出力容量をアクチュエータのサイズに合わせて
調整します。オートマチックソフトウェア絞り弁は、有効でない場合は手動
で調整する必要があります（「運転立上げとコンフィギュレーション」の章を
参照）。

Software 
restriction 
(exhaust)

7.65 • • 	Î 25 ～ [100 %]
ソフトウェア絞り弁は、エア出力容量をアクチュエータのサイズに合わせて
調整します。オートマチックソフトウェア絞り弁は、有効でない場合は手動
で調整する必要があります（「運転立上げとコンフィギュレーション」の章を
参照）。

Initialization 
including valve 
signature

7.68 • • 	Î [Yes]、No
初期化の完了後に弁のシグネチャが記録されます。この場合、信号空気
圧力は弁位置と一緒に記録され、参考値としてポジショナに保存されま
す。

Start initialization 7.75 • • 	Î 確認して初期化を開始します
初期化中に、弁はストローク範囲を移動します。

Stop initialization – • • 	Î 確認して初期化を停止します

Start zero 
calibration

7.76 – • 	Î 確認してゼロキャリブレーションを開始します
ゼロキャリブレーション中に、弁はストローク範囲を移動します。

Result of last 
initialization

7.83 • • 最後の初期化が正常に完了したかどうかが示されます。正常でない初期
化がキャンセルされた理由が示されます。

Result of last zero 
calibration

7.84 • • 最後のゼロキャリブレーションが正常に完了したかどうかが示されます。正
常でないゼロキャリブレーションがキャンセルされた理由が示されます。

Result of last valve 
signature

7.85 • • 最後の弁のシグネチャが正常に完了したかどうかが示されます。正常でな
い弁のシグネチャの記録がキャンセルされた理由が示されます。

Progress of 
initialization

– – • 初期化の進行状況（%）を示します。

Initialization stage 7.34 – • 初期化の進行中に、現在の初期かステージを示します。
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Initialization status – • • 初期化がアクティブか非アクティブかを示します。

Zero calibration 
status

– • • ゼロキャリブレーションがアクティブか非アクティブかを示します。

Reset initialization – – • 	Î 確認して初期化をリセットします

Current 
initialization

– – • 初期化が正常に完了した後、初期化の基礎として使用された値と設定
が後続のパラメータにリストされます。

Initialization mode – – • 初期化の開始後に、初期化の基礎として使用される値と設定が後続の
パラメータにリストされます。［Valid initialization］フォルダとは対照
的に、この値のリストは、初期化が正常に完了しない場合でも保存され
ます。

Actuator – – • 初期化用に指定された「Actuator」パラメータ［7.1］を示します。

Pin position – – • 初期化用に指定された「Pin position」パラメータ［7.5、7.6、または 
7.7］を示します。

Fail-safe position – – • 初期化用に指定された「Fail-safe position」パラメータ［7.20］を示
します。

Output P3799 
(primary)

– – • 初期化用に指定された 「Output P3799 (primary)」 パラメータ
［7.53］を示します。

Pressure limit – – • 初期化用に指定された「Pressure limit」パラメータ［7.58］を示しま
す。

Dead time 
(supply)

– – • 初期化中のデッドタイム（給気）を ms 単位で示します。

T63 (supply) – – • 弁がシグナル（給気）の 0 ～ 63 % でのステップ変化に応答する所
要時間を ms 単位で示します。

T86 (supply) – – • 弁がシグナル（給気）の 0 ～ 86 % でのステップ変化に応答する所
要時間を ms 単位で示します。

T98 (supply) 7.95.70 • • 弁がシグナル（給気）の 0 ～ 98 % でのステップ変化に応答する所
要時間を ms 単位で示します。

Dead time 
(exhaust)

– – • 初期化中のデッドタイム（排気）を ms 単位で示します。

T63 (exhaust) – – • 弁がシグナル（排気）の 0 ～ 63 % のステップ変化に応答する所要
時間を ms 単位で示します。

T86 (exhaust) – – • 弁がシグナル（排気）の 0 ～ 86 % のステップ変化に応答する所要
時間を ms 単位で示します。

T98 (exhaust) – – • 弁がシグナル（排気）の 0 ～ 98 % のステップ変化に応答する所要
時間を ms 単位で示します。

Direction of 
rotation

– – • 初期化用に指定された「Direction of rotation」パラメータ［7.36］
を示します。
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Nominal range 
(optimized)

– – • 作動中の速度ベースの最終位置で測定された定格レンジを示します。

Detected nominal 
range

– – • 初期化中に検出されたロータリアクチュエータの定格レンジを示します。

Time stamp – – • 初期化が実行された時刻を示します。

Temperature – – • 初期化中に検出されたデバイス内部の温度を示します。

Supply pressure – – • 初期化中に検出された供給圧力を示します。

Dead band 
(integral-action 
component)

– – • 初期化中に検出された積分デッドゾーンを示します。

Kp (supply) – – • 初期化中に検出された給気の比例ゲインを示します。

Ki (supply) – – • 初期化中に検出された給気の積分ゲインを示します。

Kd (supply) – – • 初期化中に検出された給気の微分ゲインを示します。

Kp (exhaust) – – • 初期化中に検出された排気の比例ゲインを示します。

Ki (exhaust) – – • 初期化中に検出された排気の積分ゲインを示します。

Kd (exhaust) – – • 初期化中に検出された排気の微分ゲインを示します。

Deactivation time 
for large signal 
(supply)

– – • 初期化用に指定された「Deactivation time for large signal 
(supply)」パラメータ［8.7.45］を示します。

Deactivation time 
for large signal 
(exhaust)

– – • 初期化用に指定された「Deactivation time for large signal 
(exhaust)」パラメータ［8.7.46］を示します。

P3799 B: control 
mode

– – • 空気圧モジュール B の制御モードを示します。

Mounted device – – • 初期化用に指定された「Mounted device」パラメータ［7.50］を示
します。

Automatic 
software 
restriction setting

– – • 初期化用に指定された「Automatic software restriction 
setting」パラメータ［7.62］を示します。

Software 
restriction (supply)

– – • 初期化用に指定された「Software restriction (supply)」パラメータ
［7.64］を示します。

Software 
restriction 
(exhaust)

– – • 初期化用に指定された「Software restriction (exhaust)」パラメー
タ［7.65］を示します。
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Valid 
initialization

7.95 • • 初期化の開始後に、初期化の基礎として使用される値と設定が後続の
パラメータにリストされます。［Valid initialization］フォルダとは対照
的に、この値のリストは、初期化が正常に完了しない場合でも保存され
ます。

Actuator 7.95.1 • • 初期化用に指定された「Actuator」パラメータ［7.1］を示します。

Small actuator 
volume (≤0.36 l)

7.95.2 • • 初期化用に指定された「Small actuator volume (≤0.36 l)」パラ
メータ［7.2］を示します。

Pin position 7.95.5 • • 初期化用に指定された「Pin position」パラメータ［7.5、7.6、または 
7.7］を示します。

Software 
restriction 
(exhaust)

7.95.12 – • 初期化用に指定された「Software restriction (exhaust)」パラメー
タ［8.7.32］を示します。

Software 
restriction (supply)

7.95.13 – • 初期化用に指定された 「Software restriction (supply)」 パラメータ
［8.7.30］を示します。

Min. transit time 
OPEN

7.95.15 – • コンフィギュレーション中に指定される 「Transit time OPEN」 パラメータ
［8.1.20］を示します。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータトランスデューサブロックでの ACT_STROKE_TIME_INC

Min. transit time 
CLOSE

7.95.16 – • コンフィギュレーション中に指定される 「Transit time CLOSE」 パラメータ
［8.1.22］を示します。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータトランスデューサブロックでの ACT_STROKE_TIME_
DEC

Fail-safe position 7.95.20 – • 初期化用に指定された「Fail-safe position」パラメータ［7.20］を示
します。

Valid initialization 
mode or 
initialization 
mode 1)

7.95.24 – • 最後の有効な初期化用に指定された「Initialization mode」パラメー
タ［7.24］を示します。

Mounted device 7.95.50 – • 初期化用に指定された「Mounted device」パラメータ［7.50］を示
します。

Output P3799 
(primary)

– – • 初期化用に指定された 「Output P3799 (primary)」 パラメータ
［7.20］を示します。

Pressure limit 7.95.58 • • 初期化用に指定された「Pressure limit」パラメータ［7.58］を示しま
す。

Automatic 
software 
restriction setting

7.95.62 – • 初期化用に指定された「Automatic software restriction 
setting」パラメータ［7.62］を示します。
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付録 A （コンフィギュレーションの説明）

メニュー 画
面

の
読

取
り値 オ

ン
サ

イ
ト

：
書

き
込

み

統
合

アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明

Dead time 
(supply)

– – • 初期化中に測定される、給気 / 弁を開くためのデッドタイム（ms）を示
します。

T63 (supply) – – • 0 ～ 63 % のステップ変化を対象に、初期化中に測定された給気 / 
オープニングタイム（ms）を示します。

T86 (supply) – – • 0 ～ 86 % のステップ変化を対象に、初期化中に測定された給気 / 
オープニングタイム（ms）を示します。

Dead time 
(exhaust)

– – • 初期化中に測定される、排気 / 弁を閉じるためのデッドタイム（ms）を
示します。

T63 (exhaust) – – • 0 ～ 63 % のステップ変化を対象に、初期化中に測定された排気 / ク
ロージングタイム（ms）を示します。

T86 (exhaust) – – • 0 ～ 86 % のステップ変化を対象に、初期化中に測定された排気 / ク
ロージングタイム（ms）を示します。

Direction of 
rotation

– – • 初期化用に指定された「Direction of rotation」パラメータ［7.36］
を示します。

Nominal range 
(optimized)

– – • 作動中の速度ベースの最終位置で測定された定格レンジを示します。

Detected nominal 
range

– – • 初期化中に検出されたロータリアクチュエータの定格レンジを示します。

Time stamp – – • 初期化が実行された時刻を示します。

Temperature – – • 初期化中に検出されたデバイス内部の温度を示します。

Supply pressure – – • 初期化中に検出された供給圧力を示します。

Dead band 
(integral-action 
component)

– – • 初期化中に検出された積分デッドゾーンを示します。

Kp (supply) 7.95.82 • • 初期化中に検出された給気の比例ゲインを示します。

Ki (supply) 7.95.83 • • 初期化中に検出された給気の積分ゲインを示します。

Kd (supply) 7.95.84 • • 初期化中に検出された給気の微分ゲインを示します。

Kp (exhaust) 7.95.89 • • 初期化中に検出された排気の比例ゲインを示します。

Ki (exhaust) 7.95.90 • • 初期化中に検出された排気の積分ゲインを示します。

Kd (exhaust) 7.95.91 • • 初期化中に検出された排気の微分ゲインを示します。

Deactivation time 
for large signal 
(supply)

– – • 初期化用に指定された「Deactivation time for large signal 
(supply)」パラメータ［8.7.45］を示します。

Deactivation time 
for large signal 
(exhaust)

– – • 初期化用に指定された「Deactivation time for large signal 
(exhaust)」パラメータ［8.7.46］を示します。
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付録 A （コンフィギュレーションの説明）

メニュー 画
面

の
読

取
り値 オ

ン
サ

イ
ト

：
書

き
込

み

統
合

アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明

P3799 B: control 
mode

– – • 2 番目の空気圧モジュールに使用される制御モードを示します 
（2 つの空気圧モジュールが使用される場合のブースターなど）

Mounted device – – • 初期化用に指定された「Mounted device」パラメータ［7.50］を示
します。

Automatic 
software 
restriction setting

– – • 初期化用に指定された「Automatic software restriction 
setting」パラメータ［7.62］を示します。

Software 
restriction (supply)

– – • 初期化用に指定された 「Software restriction (supply)」 パラメータ
［7.64］を示します。

Software 
restriction 
(exhaust)

– – • 初期化用に指定された「Software restriction (exhaust)」パラメー
タ［7.65］を示します。

Configuration 8 • •

Language – – • 	Î [None]、DE、EN、FR
ポジショナの画面表示に使われる言語

Behavior upon 
failure of the travel 
sensing

– – • 	Î [Emergency mode]、Fail-safe position
変位計測に失敗するときポジショナがどのように動作するかを選択します。

	− Emergency mode：ポジショナは初期化されていないような動作
になります（開ループ制御）

	− Fail-safe position：ポジショナは弁を所定のフェールセーフ位置に
移動します（7.20 パラメータを参照）

Activate password – – • On-site：write：パスワードが有効かどうかを示します。
Diagnosis：現場での使用をロックするパスワードを有効化 / 無効化し
ます

Change password – – • 	Î 0000 ～ 9999、[1234]
	Î パスワードを入力します。

Set point 
processing

8.1 • •

Characteristic 8.1.9 • • 	Î [Linear]、Equal percentage、Reverse equal 
percentage、Butterfly valve (linear)、Butterfly valve 
(equal percentage)、Rotary plug valve (linear)、Rotary 
plug valve (equal percentage)、Segmented ball valve 
(linear)、Segmented ball valve (equal percentage)、
User-defined

特性を選択します（16.3 章を参照）。
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付録 A （コンフィギュレーションの説明）

メニュー 画
面

の
読

取
り値 オ

ン
サ

イ
ト

：
書

き
込

み

統
合

アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明

Lower x-range 
value

8.1.12 • • 	Î [0.0] ～ 99.0 %
定格レンジまたは動作範囲におけるストローク / 角度の下限値
動作範囲は弁の実際のストローク / 角度であり、ストローク / 角度範囲
の下限値および上限値で制限されます。通常、動作範囲と定格レンジ
は同じです。定格レンジは、x 範囲の下限値と上限値で動作範囲に制
限できます。
値が表示されます。表示されない場合は入力する必要があります。特性
は適合します。下限と上限の x 範囲の値の差は、少なくとも 1 % であ
る必要があります。

Upper x-range 
value

8.1.13 • • 	Î 1.0 ～ [100.0 %]
定格レンジまたは動作範囲におけるストローク / 角度の上限値
値が表示されます。表示されない場合は入力する必要があります。
特性は適合します。
例：大きすぎる調節弁の範囲を制限するためなどに、動作範囲が変更
されます。この機能のために、設定値の解決範囲全体が新しい制限に転
換されます。
表示画面に表示される 0 % は調整済みの下限値を表し、100 % は
上限値を表します。
下限と上限の x 範囲の値の差は、少なくとも 1 % である必要がありま
す。

Transit time OPEN 8.1.20 • • 	Î [0.0] ～ 10000.0 s
設定値が増加する際に、弁が作動範囲を移動するのに要する時間。
一部の事例では、アクチュエータの動作時間を制限するようお勧めしま
す。これは、実行プロセスにおいて、アクチュエータによるエンゲージメントが
早くなり過ぎないようにするためです。

Transit time CLOSE 8.1.22 • • 	Î [0.0] ～ 10000.0 s
弁を開く設定値で弁が作動範囲を移動するのに要する時間。

Travel/sec. (rising) 8.1.25 – – 	Î 1.0 ～ 100.0 % [10.0 %]
1 秒間に必要なストロークの変化（%）

Travel/sec. 
(falling)

8.1.27 – – 	Î 1.0 ～ 100.0 % [10.0 %]
1 秒間に必要なストロークの変化（%）

Lower end position 8.1.40 • • 	Î [Active]、Not active
「End position w <=」（設定値カットオフ減少）パラメータを有効化 
/ 無効化します
弁のタイトクロージングは、「Lower end position」が「Active」の場合
にのみ有効になります。
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付録 A （コンフィギュレーションの説明）

メニュー 画
面

の
読

取
り値 オ

ン
サ

イ
ト

：
書

き
込

み

統
合

アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明

End position w <= 
(set point cutoff 
decrease)

8.1.41 • • 	Î 0.0 ～ 49.0 % [1.0 %]
弁が閉じる最終値で、設定値 w が入力したパーセンテージに到達する
と、直ちにアクチュエータの空気が完全に排気されます（AIR TO OPEN 
使用時）。あるいは、アクチュエータに空気が供給されます（AIR TO 
CLOSE 使用時）。この操作を実行すると必ず、弁が最大限に密閉さ
れます。
注：パラメータは「Lower end position」が「Active」の場合にのみア
クティブです。

Upper end position 8.1.44 • • 	Î Active、[Not active]
「End position w >=」（設定値カットオフ減少）パラメータを有効化 
/ 無効化します
三方弁では、以下を適用する必要があります：「Upper end 
position」を「Active」にすること。

End position w >= 
(set point cutoff 
increase)

8.1.45 • • 	Î 51.0 ～ 100.0 % [99.0 %]
弁が開く最終値で、設定値 w が入力したパーセンテージに到達すると、
直ちにアクチュエータに空気が供給されます（AIR TO OPEN 使用
時）。あるいは、アクチュエータの空気が完全に排気されます（AIR TO 
CLOSE 使用時）。この操作により、弁は適切に機能しているときは完
全に開いた状態になります。
例：「End position w >=」（設定値カットオフの増加）パラメータを
三方弁で 99 % に設定します。
注：パラメータは「Upper end position」が「Active」の場合に限り
機能します。

Lower range value 
of set point 
scaling 2)

– – • 設定値範囲の所定の下限値を示します。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの PV_SCALE（下限値）

Upper range value 
of set point 
scaling 2)

– – • 設定値範囲の所定の上限値を示します。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの PV_SCALE（上限値）

Decimal places of 
set point scaling 2)

– – • 設定値範囲の所定の小数点以下の桁数を示します。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの PV_SCALE（小数点以下
桁数）

Unit of set point 
scaling 2)

– – • 設定値範囲の所定の単位を示します。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの PV_SCALE（単位）

Lower range value 
of output value 
scale

– – • ストローク / 角度の範囲の所定の下限値を示します。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの OUT_SCALE（下限値）
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付録 A （コンフィギュレーションの説明）
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アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明

Upper range value 
of output value 
scale

– – • ストローク / 角度の範囲の所定の上限値を示します。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの OUT_SCALE（上限値）

Decimal places of 
output value scale

– – • ストローク / 角度の範囲の所定の小数点以下桁数を示します。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの OUT_SCALE（小数点以
下桁数）

Unit of output 
value scale

– – • ストローク / 角度の範囲の所定の単位を示します。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの OUT_SCALE（単位）

Direction of action – – • 選択された作動方向、つまり設定値が被制御変数にどのように割り当て
られるかを示します。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの INCREASE_CLOSE（単
位）

Limit of discrete 
CLOSED valve 
position

8.1.12 – • 	Î 0.0 ～ 49.9 % [5.0 %]
ポジショナが初期化されていない場合のクロージングポジションの設定

（ディスクリート分析）

Limit of discrete 
OPEN valve 
position

8.1.13 – • 	Î 50.0 ～ 100.0 % [95.0 %]
ポジショナが初期化されていない場合のオープンポジションの設定（ディス
クリート分析）

Identification 8.2 • •

Positioner 8.2.1 • •

アーティクルコード – – • ポジショナのアーティクルコードの表示。アーティクルコードはポジショナの仕様
を特定するのに役立ちます（「デバイス上の各種表示」の章を参照）。

Certification – – • ポジショナに有効な防爆証明があるかどうかを示します。

Order number and 
order position

– – • ポジショナ受注時の受注番号と位置を示します（注文時のオペレータ詳
細）。

Control valve ID – – • ポジショナが取り付けられている調節弁の ID を示します（注文時のオペ
レータ詳細）。

Firmware version 8.2.1.5 • • ポジショナのファームウェアバージョンの表示

Hardware version 8.2.1.6 • • ポジショナのハードウェアバージョンの表示

Serial number 8.2.1.7 • • ポジショナのシリアル番号の表示

Order code – – • ポジショナ受注コードの表示
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの OrderID
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付録 A （コンフィギュレーションの説明）
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Configuration ID 
assigned to the 
electronics unit

– – • ポジショナに設置されている電子装置に割り当てられた材料記号を示し
ます。

Device tag – – • 調節弁とそのタスク / 機能を識別するために使用されるデバイス ID を
示します（タグ番号の一部）。
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの IM_Tag_Function

Tag number – – • 調節弁とそのタスク / 機能を識別するために使用されるタグ番号を示し
ます。
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの IM_Tag_Function

Manufacturer – – • ポジショナメーカーの表示
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの DEVICE_Man_ID

Configuration 
counter

– – • 静的パラメータに対するコンフィギュレーション変更の数の表示
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの IM_Revision_Counter

Profile – – • プロファイル情報の表示 
TROVIS 3797 ID：0xB310、プロファイル ID：0x9700
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの IM_Profile_ID

Profile-specific 
block type

– – • プロファイル固有のブロックタイプの表示
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの IM_Profile_Counter

Description – – • ユーザー定義によるテキストの入力オプション
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの IM_Descriptor

Date of installation – – • 設置日の表示
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの IM_Date

Last change – – • 静的パラメータに対する最後の変更の時刻表示
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの LATEST_CHANGE

Text box 1 – – •

ポジショナ、調節弁および / またはタグに関する情報を入力する空のテキ
ストボックス（最大 32 文字）

Text box 2 – – •

Text box 3 – – •

Text box 4 – – •

Text box 5 – – •

Valve – – •
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Valve 
manufacturer

– – • 弁のメーカーを入力するオプション（最大 32 文字）

Description – – • 弁の説明を入力するオプション（最大 32 文字）

Valve type – – • 	Î Linear moving valve、Sliding valve、
Rotary moving valve、Part-turn、
Rotary slide valve、Multi-turn、
[Undefined] 

弁の情報を入力
するオプション

Valve size 
standard

– – • 	Î DIN、ANSI、IG、JIS、BS、Other (mm)、
Other (in)、[-/-]

Nominal size DN – – • 	Î [0.0] ～ 65535.0

Flow direction – – • 	Î Flow-to-open、Flow-to-close、
Alternating、[-/-]

Max. cycle count – – • 	Î 0 ～ 1000000000、[1000000]

Pressure balancing – – • 	Î Without、With (PTFE)、With 
(graphite)、Other、[-/-]

Facing (leakage 
class)

– – • 	Î Metal seal、Lapped-in、Soft seal、
Nickel seal、PTFE、PEEK、UHMWPE、
FFKM、UHMWPE (polyethylene)、
Other、[-/-]

弁の情報を入力
するオプション

Valve seat 
diameter

– – • 	Î [0.0] ～ 600.0 mm

Kvs – – • 	Î [0.0] ～ 10000.00

Kvs unit – – • 	Î Kv coefficient、Tv、Other、[-/-]

Plug type – – • 	Î Parabolic、V-port、Other、[-/-]

Valve 
characteristic

– – • 	Î Linear、Equal percentage、Inherent、
Other、[-/-]

Noise reduction – – • 	Î None、St I、St II、St III、Other、[-/-]

Actuator – – •

Actuator 
manufacturer

– – • アクチュエータメーカーを入力するオプション（最大 32 文字）

Description – – • アクチュエータの説明を入力するオプション（最大 32 文字）
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Actuator motion – – • 	Î Linear motion、Rotary motion、Other、
[-/-]

アクチュエータの情
報を入力するオプ
ション

Principle of 
operation

– – • 	Î Single acting、Double acting、Other、
[-/-]

Actuator type – – • 	Î Pneumatic (diaphragm)、Pneumatic 
(piston)、Hydraulic、Electric、Other、
[-/-]

Effective actuator 
area

– – • 	Î [0] ～ 65535 cm²

Lower signal 
pressure range 
value

– – • 	Î [0.0] ～ 65535.0 bar

Upper signal 
pressure range 
value

– – • 	Î [0.0] ～ 65535.0 bar [1.0 bar]

Fail-safe position – – • 	Î Air-to-open (ATO)、Air-to-close 
(ATC)、Other、[-/-]

アクチュエータの情
報を入力するオプ
ションSupply pressure – – • 	Î [0.0] ～ 14.0 bar

Further valve 
accessories

– – •

Manufacturer – – • 弁の付属品のメーカーを入力するオプション（最大 32 文字）

Description – – • 弁の付属品の説明を入力するオプション（最大 32 文字）

Control 
parameters

8.7 • •

Activate integral-
action component

8.7.1 • • 	Î [Active] (PID)、Not active (PD)
制御モードは PD から PID コントローラへ、またはその逆に変更できま
す。
PID コントローラの積分動作は、初期化が正常に完了した後に必ず有
効になります。無効にするには、このパラメータを使用します。無効にする
と、ポジショナは単に PD コントローラとして機能します。これにより、ポジ
ショナは非常に小さなエラーに対して、より遅く応答するかまったく応答しな
くなります。積分動作は非常に厳密な閉ループ制御に対して有効にする
ことをお勧めします。

Dead band 
(integral-action 
component)

8.7.2 • • 	Î [0.1] ～ 100.0 %
閉ループ制御の積分デッドゾーン
設定値の偏差がこのデッドゾーンに入ると、積分動作が停止します。
弁位置がデッドゾーンを再び離れると、積分動作が再開します。
適応は閉ループ制御の際に自動で（摩擦に応じて）実行されます。
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Deactivation of 
integral action in 
upper end position

8.7.3 • • 	Î 0 ～ 25 % [1.0 %]
弁位置がこのリミットを上回ると、積分動作が停止します。
上端位置付近で定常誤差が発生した場合、積分動作は閉ループ制御
から除外されます（摩擦の増加、最終位置に届かないなど）。弁位置
が所定の範囲を再び離れると、積分動作が再開します。
例：このパラメータを 1 % に設定すると、積分動作は弁位置 >99 % 
で停止します。

Deactivation of 
integral action in 
lower end position

8.7.4 • • 	Î 0 ～ 25 % [1.0 %]
弁位置がこのリミットを下回ると、積分動作が停止します。
下端位置付近で定常誤差が発生した場合、積分動作は閉ループ制御
から除外されます（摩擦の増加、最終位置に届かないなど）。弁位置
が所定の範囲を再び離れると、積分動作が再開します。
例：このパラメータを 1 % に設定すると、積分動作は弁位置 <1 % 
で停止します。

Kp (supply) 8.7.15 • • 	Î [3.5] ～ 100
給気の比例ゲインの設定
ポジショナ初期化の際に、PID コントローラのパラメータが最適に調整さ
れます。ある位置で弁が振動する場合、初期化後に Kp を下げると改
善が期待できます。
Kp の調整後に、積分動作と微分動作が正しく反応するかを確認しま
す。

Ki (supply) 8.7.16 • • 	Î 0.1 ～ 3.0 [0.8]
給気の積分ゲインの設定
ポジショナ初期化の際に、PID コントローラのパラメータが最適に調整さ
れます。定常誤差が大きすぎる場合、初期化後に Ki を上げると改善が
期待できます。
Ki の調整後に、比例動作と微分動作が正しく反応するかを確認しま
す。

Kd (supply) 8.7.17 • • 	Î 0.5 ～ 100.0 [20.0]
給気の微分ゲインの設定
ポジショナ初期化の際に、PID コントローラのパラメータが最適に調整さ
れます。ある位置で弁が振動する場合、初期化後に Kd を上げると改
善が期待できます。
Kp の調整後に、比例動作と積分動作が正しく反応するかを確認しま
す。

Kp (exhaust) 8.7.22 • • 	Î [3.5] ～ 100.0
排気の比例ゲインの設定
ポジショナ初期化の際に、PID コントローラのパラメータが最適に調整さ
れます。ある位置で弁が振動する場合、初期化後に Kp を下げると改
善が期待できます。
Kp の調整後に、積分動作と微分動作が正しく反応するかを確認しま
す。
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Ki (exhaust) 8.7.23 • • 	Î 0.1 ～ 3.0 [0.8]
排気の積分ゲインの設定
ポジショナ初期化の際に、PID コントローラのパラメータが最適に調整さ
れます。定常誤差が大きすぎる場合、初期化後に Ki を上げると改善が
期待できます。
Ki の調整後に、比例動作と微分動作が正しく反応するかを確認しま
す。

Kd (exhaust) 8.7.24 • • 	Î 0.5 ～ 100.0 [20.0]
排気の微分ゲインの設定
ポジショナ初期化の際に、PID コントローラのパラメータが最適に調整さ
れます。ある位置で弁が振動する場合、初期化後に Kd を上げると改
善が期待できます。
Kp の調整後に、比例動作と積分動作が正しく反応するかを確認しま
す。

Software 
restriction (supply)

8.7.30 • • 	Î 25 ～ 100 %
空気圧モジュール（スロット A）の給気流量制限の設定（%）
空気圧モジュールの給気流量を指定の値に制限します。流量の制限
は、小型アクチュエータでの制御精度の向上につながります。

Software 
restriction 
(exhaust)

8.7.32 • • 	Î 25 ～ 100 %
空気圧モジュール（スロット A）の排気流量制限の設定（%）
空気圧モジュールの排気流量を指定の値に制限します。流量の制限
は、小型アクチュエータでの制御精度の向上につながります。

Activation 
threshold for large 
signal (supply)

8.7.35 • • 	Î 1.0 ～ 100.0 % [5.0 %]
このパラメータは初期化完了後に設定できます。
給気が作動しきい値を下回る場合に、小さな誤差に対してスモールシグ
ナルモードが作動します。給気が作動しきい値を超える場合に、誤差に
対してラージシグナルモードが作動します。
しきい値が低すぎる場合、ラージシグナルモードが作動して小さな誤差に
応答します。これは不要な振動につながる場合があります。

Activation 
threshold for large 
signal (exhaust)

8.7.36 • • 	Î 1.0 ～ 100.0 % [5.0 %]
このパラメータは初期化完了後に設定できます。
排気が作動しきい値を下回る場合、小さな誤差に対してスモールシグナ
ルモードが作動します。給気が作動しきい値を超える場合に、誤差に対
してラージシグナルモードが作動します。
しきい値が低すぎる場合、ラージシグナルモードが作動して小さな誤差に
応答します。これは不要な振動につながる場合があります。
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Deactivation time 
for large signal 
(supply)

8.7.45 • • 	Î [0] ～ 32767 ms
ラージシグナルモードが作動するまでの ms 単位の時間（給気）
給気信号が設定値に到達するまでに想定より時間を要する場合（現
在の速度を考慮に入れる）、ラージシグナルモードが作動停止します。
この時間は、初期化時に中間ストローク範囲において 50 % きざみで
最適化されます。
この時間の選択が短すぎる場合、オーバーシュートが発生する場合があり
ます。ラージシグナルモードは、この時間の選択が長すぎる場合に最適に
使用されます。

Deactivation time 
for large signal 
(exhaust)

8.7.46 • • 	Î [0] ～ 32767 ms
ラージシグナルモードが作動するまでの ms 単位の時間（排気）
排気信号が設定値に到達するまでに想定より時間を要する場合（現
在の速度を考慮に入れる）、ラージシグナルモードが作動停止します。
この時間は、初期化時に中間ストローク範囲において 50 % きざみで
最適化されます。
この時間の選択が短すぎる場合、オーバーシュートが発生する場合があり
ます。ラージシグナルモードは、この時間の選択が長すぎる場合に最適に
使用されます。

End position 
(optimized)

8.7.70 • • 	Î [Active]、Not active
このパラメータは、MAX 初期化モードと air-to-open（ATO）アクチュ
エータで最終位置（給気）に適用されます。その他すべての場合、この
機能は無効になります。
初期化の際に、モーションスピードの分析に基づいて、最適かつ機械的な
最終位置が計算されます。距離が十分小さい場合に、最適な最終位
置が使用されます。
アクチュエータの機械的変形が明示的に指定される場合に限り、この機
能を作動させることをお勧めします。この場合、最終位置でのより大きな
誤差につながります。そのため、制御精度が低下します。

Control-loop OPEN 
(EXPERT)

8.7.90 • • 調整範囲 / 値：小型アクチュエータによる運転時の、中断の際に制御
ループ操作を改善するためのパラメータ。

Control-loop 
CLOSE (EXPERT)

8.7.91 • • 調整範囲 / 値：小型アクチュエータによる運転時の、中断の際に制御
ループ操作を改善するためのパラメータ。

Slot options

Forced venting 
switch

8.10.1 • • 強制排気オプションが導入されているかどうか、どのスロットかを示します

P3799 A: status 8.10.2 • • スロット A の空気圧モジュールのステータス表示

Identification – • • スロット A の空気圧モジュールの機能の表示
	Î [Unknown]、Double-acting、Single-acting OUTPUT 
138、Single-acting OUTPUT 238、Fail-in-place module

P3799 B: status 8.10.8 • • スロット B の空気圧モジュールのステータス表示
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Identification – • • スロット B の空気圧モジュールの機能の表示
	Î [Unknown]、Double-acting、Single-acting OUTPUT 
138、Single-acting OUTPUT 238、Fail-in-place module

Status Z3799 C – • • 	Î モジュールが挿入されていません
TROVIS 3797 ポジショナ内のパラメータ、機能なし

Status Z3799 D – • • 	Î モジュールが挿入されていません
TROVIS 3797 ポジショナ内のパラメータ、機能なし

Pressure sensors 8.10.46 • •

Pressure sensors 
installed

8.10.46.1 • • ポジショナに圧力センサがあるかどうかを示します。

Pressure sensors 
exist

– • • ポジショナに圧力センサがあるかどうかを示します。

OUTPUT 138: 
pressure

8.10.46.2 • • ポジショナの出力 138 における圧力（bar）
注：「Pressure sensors exist」が「Yes」の場合に限ります

OUTPUT 238: 
pressure

8.10.46.3 • • ポジショナの出力 238 における圧力（bar）
注：「Pressure sensors exist」が「Yes」の場合に限ります

Supply pressure 8.10.46.4 • • 入力（supply 9）における供給圧力（bar）
注：「Pressure sensors exist」が「Yes」の場合に限ります

Block 
configuration

8.30 • •

Positioner – – •

Current operating 
mode

– - • ポジショナの操作モードの読取り値

Target operating 
mode

– – • 	Î SAFE、[AUTO]、MAN
ポジショナのターゲット操作モード

Physical Block 8.30.3 – •

Language – – • 	Î 最大 2 文字の文字列
ユーザー定義によるテキストの入力オプション（ISO 639-1 に準拠した
推奨言語コード、de、en など）
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの LANGUAGE

Target operating 
mode (PB)

– – • 	Î [AUTO]、Out of Service
フィジカルブロックのターゲット運転モード：CURRENT_MODE は 
TARGET_MODE に直接追従します。「Out of service」モードではデ
バイスアラームが抑制されます。
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの TARGET_MODE
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Current operating 
mode (PB)

– – • フィジカルブロックの現在の運転モードを示します。
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの CURRENT_MODE

Start-up settings 8.30.3.4 • • 運転立上げパラメータ設定の妥当性を示します（PROFINET® による
操作でのパラメータ設定）
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの STARTUP_PARAM_VALIDITY

Type of 
confirmation upon 
parameter 
changes

– – • 	Î [Automatically confirmed after 20 seconds]、
Confirmed manually

パラメータ変更を自動で適用するかまたは事前に手動確認する必要があ
るを決定する設定。
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの UPDATE_EVENT_MODE

Confirm parameter 
change

– – • パラメータ変更後の手動での確認
注：「Type of confirmation upon parameter changes」が
「Manual」の場合に限り有効です

Alarm delay – – • 	Î [0] ～ 65535 s
短いアラームイベントのフィルタ。診断イベントを生成するには、アラームイ
ベントが少なくとも「Alarm delay」で定義された時間アクティブである必
要があります。
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの ALARM_DELAY

Order code – – • ポジショナ受注コードの表示
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの OrderID

Firmware version 8.30.3.10 • • ポジショナのファームウェアバージョンの表示
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの SOFTWARE_REVISION

Hardware version 8.30.3.11 • • ポジショナのハードウェアバージョンの表示
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの HARDWARE_REVISION

Device tag – – • 	Î 最大 32 文字の文字列
ユーザー定義によるテキストの入力オプション
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの IM_Tag_Function

Manufacturer – – • ポジショナメーカーの表示
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの DEVICE_Man_ID
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Serial number 8.30.3.16 • • ポジショナのシリアル番号の表示
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの IM_Serial_Number

Device location – – • 	Î 最大 32 文字の文字列
ユーザー定義によるテキストの入力オプション
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの IM_Tag_Location

Configuration 
counter

– – • 静的パラメータに対するコンフィギュレーション変更の数の表示
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの IM_Revision_Counter

Profile – – • プロファイル情報の表示 
TROVIS 3797 ID：0xB310、プロファイル ID：0x9700
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの IM_Profile_ID

Profile-specific 
block type

– – • プロファイル固有のブロックタイプの表示
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの IM_Profile_Counter

Description – – • 	Î 最大 54 文字の文字列
ユーザー定義によるテキストの入力オプション
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの IM_Descriptor

Date of installation – – • 	Î 最大 16 文字の文字列
データ入力は上書きできます。
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの IM_Date

Last change – – • 	Î 最大 16 文字の文字列
データ入力は上書きできます。
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの LATEST_CHANGE

Write protection 8.30.3.35 • • 	Î [Deactivated]、Hardware write protection activated、
Write protection with password activated

書き込み保護を有効化 / 無効化します
注：ターゲット運転モードと出力値は書き込み保護の影響を受けま
せん。
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの WRITE_PROTECTION
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Actuator Output 
Function Block

8.30.4 • •

Target mode 
(AOFB)

– – • 	Î [AUTO]、MAN、Out of Service
アクチュエータ出力ファンクションブロックで必要なモードを選択します。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの AOFAB_TARGET_
BLOCK_MODE

Current operating 
mode (AOFB)

– – • アクチュエータ出力ファンクションブロックでの現在モードを示します。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの AOFAB_CURRENT_
BLOCK_MODE

Unit of actual 
value

– – • 実際の値の単位の表示
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの READBACK_UNITS

Tag number – – • 調整弁とそのタスク / 機能を識別するのに使用するタグ番号を示します
（PROFINET® による操作でのパラメータ設定）
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの IM_Tag_Function

（AOFB）

現場での使用をロック
解除

3.30.4.6 • • 現場での使用を許可するかどうかを示します（PROFINET® による操
作でのパラメータ設定）
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの LOCAL_OP_ENA
注：通信の異常終了が 30 秒以上続くと、現場での使用が自動的に
有効になります。

Simulation 8.30.4.9 • • 	Î [No]、Yes
シミュレーションを有効にします
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの SIMULATE_ENABLE

Simulation value 8.30.4.10 • • 現在の弁位置のシミュレーション値を入力します
	Î [0.0 %]、制限のない値の範囲

PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの SIMULATE_VALUE

Simulated status 8.30.4.11 • • 	Î BAD – maintenance alarm、BAD – function check / 
local override、UNCERTAIN – maintenence 
demanded、UNCERTAIN – process related、no 
maintenance、[GOOD – ok]

現在の弁位置のシミュレートされたステータスを入力します
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの SIMULATE_STATUS
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Upper range value 
of set point 
scaling 2)

– – • 設定値範囲の所定の上限値を示します（PROFINET® による操作で
のパラメータ設定）
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの PV_SCALE（上限値）

Lower range value 
of set point 
scaling 2)

– – • 設定値範囲の所定の下限値を示します（PROFINET® による操作で
のパラメータ設定）
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの PV_SCALE（下限値）

Unit of set point 
scaling 2)

– – • 設定値範囲の所定の単位を示します（PROFINET® による操作での
パラメータ設定）
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの PV_SCALE（単位）

Decimal places of 
set point scaling 2)

– – • 設定値範囲の所定の小数点以下桁数を示します（PROFINET® に
よる操作でのパラメータ設定）
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの PV_SCALE（小数点以下
桁数）

Upper range value 
of output value 
scale

– – • ストローク / 角度範囲の所定の上限値を示します（PROFINET® によ
る操作でのパラメータ設定）
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの OUT_SCALE（上限値）

Lower range value 
of output value 
scale

– – • ストローク / 角度範囲の所定の下限値を示します（PROFINET® によ
る操作でのパラメータ設定）
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの OUT_SCALE（下限値）

Unit of output 
value scale

– – • ストローク / 角度の範囲の所定の単位を示します（PROFINET® によ
る操作でのパラメータ設定）
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの OUT_SCALE（単位）

Decimal places of 
output value scale

– – • ストローク / 角度範囲の所定の小数点以下桁数を示します
（PROFINET® による操作でのパラメータ設定）
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの OUT_SCALE（小数点以
下桁数）

Direction of action – – • 選択された作動方向、つまり設定値が被制御変数にどのように割り当て
られるかを示します（PROFINET® による操作でのパラメータ設定）
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの INCREASE_CLOSE（単
位）
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Failure behavior – – • 	Î Fixed value、last valid value、[Fail-safe position]
定義済みの障害時の動作（障害時の動作の遅延（FSAFE_
TIME）が経過した後、現在の動作モードで有効な設定値の検出され
たエラーに対する反応）：

	− Fixed value：FSAFE_VALUE に対する制御（PROFINET® に
よる操作で調整可能）

	− Last valid value：最後の有効な設定値に対する制御（OUT パ
ラメータのステータスを UNCERTAIN に設定）

	− Fail-safe position：アクチュエータが ACTOR_ACTION パラメー
タで定義されたフェールセーフ位置に移動（OUT パラメータのステータ
スを BAD に設定）

PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの FSAFE_TYPE

Delay time – – • 	Î [0.0] ～ 3600 s
現在の運転モードで有効な設定値のエラー検出から障害時の動作がト
リガされるまでの所要時間：障害時の動作（FSAFE_TYPE）は障害
時の動作遅延（FSAFE_TIME）が経過した後エラーがまだ存続する
状態でトリガされます。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの FSAFE_TIME

Set point 8.30.4.24 • • 自動モードでの定格レンジ内の必要な弁位置を示します 
（PROFINET® による運転でのパラメータ設定）。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの SP 値

Set point status 8.30.4.25 • • 設定値のステータス表示
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの SP 値

Output value of AO 
Block

8.30.4.26 • • アクチュエータ出力ファンクションブロックの出力値を示します
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの OUT 値

Output value 
status of AO Block

8.30.4.27 • • アクチュエータ出力ファンクションブロックの出力値ステータスを示します
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの OUT ステータス

Set point deviation 
(target position – 
valve position)

– – • エラー（%）を示します
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの SETP_DEVIATION

Actual value – – • 実際値の表示
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの READBACK 値

Status of actual 
value

– – • 実際値のステータス表示
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの READBACK ステータス
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Discrete valve 
position

– – • ディスクリート弁位置の表示（ポジショナが初期化されていない場合の設
定値）
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの POS_D 値

Status of discrete 
valve position

– – • ディスクリート弁位置のステータス表示
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの POS_D ステータス

Supported 
checkback 
information

– – • サポートされるチェックバック情報を示します（PROFINET® による操作
でのパラメータ設定）
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの CHECK_BACK_MASK

Checkback 
information CB_
FAIL_SAFE

– – • フェールセーフ位置：フェールセーフ位置がトリガされています。考えられる
原因：

	− SAFE モードが選択されている。
	− 通信障害後に障害時の動作がアクティブ
	− 設定値（SP）の BAD ステータス後に障害時の 
動作がアクティブ

PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの CHECK_BACK Bit0

Checkback 
information CB_
REQ_LOC_OP

– – • ターゲット運転モード MAN または SAFE
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの CHECK_BACK Bit1

Checkback 
information CB_
LOCAL_OP

– – • 現在の運転モード MAN または SAFE
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの CHECK_BACK Bit2

Checkback 
information CB_
DISC_DIR

– – • オフセットが存在します。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの CHECK_BACK Bit4

Checkback 
information CB_
SIMULATE

– – • 弁位置のシミュレーションが作動
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの CHECK_BACK Bit11

Checkback 
information CB_
PST_RESTRICTED

– – • パーシャルストロークテスト（PST）を実行不可
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの CHECK_BACK Bit12

Checkback 
information CB_
NOT_READY_
REMOTE

– – • プロセス制御システムとの周期的な通信がありません。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの CHECK_BACK Bit13
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Checkback 
information CB_
SELFTEST

– – • 初期化または診断機能が作動
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの CHECK_BACK Bit15

Checkback 
information CB_
PST_FAILED

– – • 最後のパーシャルストロークテスト（PST）失敗
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの CHECK_BACK Bit22

Actuator Output 
Transducer Block

8.30.5 • •

Current operating 
mode (TB)

– – • アクチュエータトランスデューサブロックの現在の運転モード
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの TB_CURRENT_BLOCK_
MODE

Target position – – • 現在のターゲット位置（設定値）の、OUT_SCALE パラメータで指定
された単位による表示
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力トランスデューサブロックでの POSITIONING_
VALUE

Target position 
status

– – • 現在のターゲット位置のステータス表示（設定値）
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力トランスデューサブロックでの POSITIONING_
VALUE

Valve position – – • 現在の弁位置（実際値）の、OUT_SCALE パラメータで指定された
単位による表示
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力トランスデューサブロックでの FEEDBACK_VALUE

Status of valve 
position

– – • 現在の弁位置のステータス表示（実際値）
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力トランスデューサブロックでの FEEDBACK_VALUE

Self calibration 8.30.5.3 • • 	Î [No reaction]、Start zero calibration、Start 
initialization、Stop process in progress

ポジショナのセルフキャリブレーションを開始します
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力トランスデューサブロックでの SELF_CALIB_CMD

Self calibration 
status

8.30.5.4 • • セルフキャリブレーションが SELF_CALIB_CMD で開始された後のセル
フキャリブレーションのステータス表示
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力トランスデューサブロックでの SELF_CALIB_
STATUS
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Min. transit time 
CLOSE

8.30.5.5 • • 弁を閉じる方向（0 % 位置）にシステム（ポジショナ、アクチュエータ、
弁）が定格ストローク/角度で移動する場合に必要な時間を示します。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力トランスデューサブロックでの ACT_STROKE_
TIME_DEC

Min. transit time 
OPEN

8.30.5.6 • • 弁を開く方向（100 % 位置）にシステム（ポジショナ、アクチュエータ、
弁）が定格ストローク/角度で移動する場合に必要な時間を示します。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力トランスデューサブロックでの ACT_STROKE_
TIME_INC

End position mode – – • 	Î Torque-dependent in OPEN and CLOSE direction、
[Travel-dependent in OPEN and CLOSE direction]

ストロークに依存するカットオフ（作動方向ごとに区別）
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力トランスデューサブロックでの SETP_CUTOFF_
MODE

Maximum transit 
time

– – • 初期化の際に検出されるトランジットタイムの制限を示します。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力トランスデューサブロックでの ACT_TRAV_TIME

Lower x-range 
value

8.30.5.15 • • 	Î [0.0] ～ 99.0 %
定格レンジまたは動作範囲におけるストローク / 角度の下限値
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力トランスデューサブロックでの TRAVEL_LIM_LOW

Upper x-range 
value

8.30.5.16 • • 	Î 1.0 ～ [100.0 %]
定格レンジまたは動作範囲におけるストローク / 角度の上限値
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力トランスデューサブロックでの TRAVEL_LIM_UP

Transit time OPEN 8.30.5.17 • • 	Î [0.0] ～ 10000 s
動作範囲を移動し 100 % 位置に達するまでに必要なトランジットタイ
ム。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力トランスデューサブロックでの TRAVEL_RATE_INC

Transit time CLOSE 8.30.5.18 • • 	Î [0.0] ～ 10000 s
動作範囲を移動し 0 % 位置に達するまでに必要なトランジットタイム。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力トランスデューサブロックでの TRAVEL_RATE_DEC
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End position w <= 
(set point cutoff 
decrease)

8.30.5.19 • • 	Î 0.0 ～ 49.0 %、[1.0 %]
下端位置［%］
設定値が入力値を下回った場合、 弁が最終位置に向けて移動されま
す（0 % の設定値に該当）。 このようにするには、 フェールセーフ位置に
応じて、 電空式アクチュエータに空気を完全に充填するかまたは完全に
排気します。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力トランスデューサブロックでの SETUP_CUTOFF_
DEC

End position w >= 
(set point cutoff 
increase)

8.30.5.20 • • 	Î 50.0 ～ 100.0 %、[99.0 %]
上端位置（%）
設定値が入力値を超える場合、 弁が最終位置に向かって移動されます

（100 % の設定値に該当）。 このようにするには、 フェールセーフ位置に
応じて、 電空式アクチュエータに空気を完全に充填するかまたは完全に
排気します。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力トランスデューサブロックでの SETUP_CUTOFF_INC

Fail-safe position 8.30.5.22 • • 	Î [Not pre-assigned]、Open、Close、Current position
弁に取り付けられたアクチュエータの、供給空気に障害がある際のフェール
セーフ位置
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力トランスデューサブロックでの ACTUATOR_ACTION

Valve type – – • 弁の説明
	Î Linear moving valve、Sliding valve、Rotary moving 
valve、Part-turn、Rotary slide valve、Multi-turn、
[Undefined]

PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力トランスデューサブロックでの VALVE_TYPE

Total valve travel 
limit

8.30.5.25 • • 	Î 1 ～ 90000 * 1000、[1000 * 1000]
弁ストロークの合計の限界
弁ストロークの合計がこの限界を超えると、「Total valve travel」ステー
タスメッセージが生成されます。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力トランスデューサブロックでの TOTAL_VALVE_
TRAVEL_LIM

Total valve travel 8.30.5.26 • • 実行されたすべてのバルブストロークサイクルの合計の表示
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力トランスデューサブロックでの TOTAL_VALVE_
TRAVEL

PROFINET® 
communication

8.31 • •
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MAC address 8.31.2 • • PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの MAC_ADDRESS

IPv4 address 8.31.9 • • 	Î 0.0.0.0 ～ 255.255.255.255
TCP/IP サポートのためにポジショナに割り当てられるインターネットプロト
コルアドレス
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの IPv4_ADDRESS

IPv4 subnet mask 8.31.6 • • 	Î 0.0.0.0 ～ 255.255.255.255
サブネットマスクは、ネットワーク ID のビットとホスト ID のビットを分離す
るために使用します。
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの IPv4_SUBNET_MASK

IPv4 デフォルトのゲー
トウェイ

– • • 	Î 0.0.0.0 ～ 255.255.255.255
サブネットマスクは、ネットワーク ID のビットとホスト ID のビットを分離す
るために使用します。
PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの IPv4_DEFAULT_GATEWAY

PROFINET® device 
name

– • • PROFINET® を使用した運転：
フィジカルブロックでの NAME_OF_STATE

Link State – • • 	− LS_UNKNOWN
	− LS_DOWN
	− LS_AUTO_NEGOTATION_RUNNING 
LS_1000MBIT_FULL_DUPLEX

	− LS_100MBIT_FULL_DUPLEX
	− LS_1000MBIT_HALF_DUPLEX
	− LS_10MBIT_FULL_DUPLEX
	− LS_1000MBIT_HALF_DUPLEX

Set point of OUT 
Function Block

– • 出力値の表示（%）
トランスデューサブロックの SETPOINT からアナログアクチュエータファンク
ションブロックによって計算される出力値

Security 8.40 • •

Unlock on-site 
operation

8.40.3 • • 現場での使用が有効かどうかを示します。

Write protection 8.40.5 • • 書き込み保護が作動しているかどうかを示します。

Activate password • • パラメータ設定がパスワードで保護されているかどうかを示します。

Change password • • 	Î 0000 ～ 9999
1)	 SAMSON TROVIS-VIEW ソフトウェアおよび DD/DTM/EDD では別の表示になります。
2)	 制御システムにより通知される設定値に物理単位を割り当て、値の範囲に適合させるために、ポジショナでスケーリング（PV_

SCALE/OUT_SCALE）が使用されます。READBACK パラメータで通知される弁位置もこのスケーリングに追随します。
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Process data 10 • •
Valve position 10.1 • • 弁位置の表示（%）
Discrete valve 
position

10.2 • • ディスクリート弁位置の表示（ポジショナが初期化されていない場合の設
定値）
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの POS_D 値

Status of discrete 
valve position

– – • ディスクリート弁位置のステータス表示
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの POS_D ステータス

Set point 10.10 • • 自動モードでの定格レンジ内の必要な弁位置を示します 
（PROFINET® による運転でのパラメータ設定）。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの SP 値

Manual set point 
(MAN)

10.11 • • 手動モード（MAN）の設定値の表示（%）

Set point after 
filter

10.13 • • 設定値処理後の調整済み設定値の表示（分割範囲、タイトクロージン
グ機能など）

Fixed value over 
binary input

10.16 – • 注：ファームウェアバージョン 2.00.xx では、このパラメータは分析されま
せん。

Fixed value over 
binary input

10.17 • • 注：ファームウェアバージョン 2.00.xx では、このパラメータは分析されま
せん。

Set point status 10.20 • • 設定値のステータス表示
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの SP 値

Output value of AO 
Block

10.25 • • アクチュエータ出力ファンクションブロックの出力値を示します
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの OUT 値

Output value 
status of AO Block

10.26 • • アクチュエータ出力ファンクションブロックの出力値ステータスを示します
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの OUT ステータス

Valve position – – • 現在の弁位置（実際値）の、OUT_SCALE パラメータで指定された
単位による表示
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力トランスデューサブロックでの FEEDBACK_VALUE

Status of valve 
position

– – • 現在の弁位置のステータス表示（実際値）
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力トランスデューサブロックでの FEEDBACK_VALUE
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Actual value 10.28 • • 実際値の表示

PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの READBACK 値

Status of actual 
value

10.29 • • 実際値のステータス表示
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの READBACK ステータス

Set point deviation 10.30 • • 設定値の偏差の表示（%）
Current operating 
mode

10.35 • • 現在の運転モードの表示

Reason for fail-
safe position

10.38 • • ポジショナがフェールセーフ位置に移動した理由。

OUTPUT 138: 
pressure

10.45 • • ポジショナの出力 138 における圧力の読取り値（bar）

OUTPUT 238: 
pressure

10.46 • • ポジショナの出力 238 における圧力の読取り値（bar）

Supply pressure 10.47 • • 入力（supply 9）における供給圧力の読取り値（bar）
Temperature inside 
device

10.55 • • デバイス内部の温度の読取り値（°C）

Checkback 
information CB_
FAIL_SAFE

– – •

フェールセーフ位置：フェールセーフ位置がトリガされています。考えられる
原因：

	− SAFE モードが選択されている。
	− 通信障害後に障害時の動作がアクティブ
	− 設定値（SP）の BAD ステータス後に障害時の動作がアクティブ

PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの CHECK_BACK Bit0

Checkback 
information CB_
REQ_LOC_OP

– – •
ターゲット運転モード MAN または SAFE
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの CHECK_BACK Bit1

Checkback 
information CB_
LOCAL_OP

– – •
現在の運転モード MAN または SAFE
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの CHECK_BACK Bit2

Checkback 
information CB_
DISC_DIR

– – •
オフセットが存在します。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの CHECK_BACK Bit4

Checkback 
information CB_
SIMULATE

– – •
弁位置のシミュレーションが作動
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの CHECK_BACK Bit11
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付録 A （コンフィギュレーションの説明）

メニュー 画
面

の
読

取
り値 オ

ン
サ

イ
ト

：
書

き
込

み

診
断

アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明
Checkback 
information CB_
PST_RESTRICTED

– – •
パーシャルストロークテスト（PST）を実行不可
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの CHECK_BACK Bit12

Checkback 
information CB_
NOT_READY_
REMOTE

– – •

プロセス制御システムとの周期的な通信はありません。
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの CHECK_BACK Bit13

Checkback 
information CB_
SELFTEST

– – •
初期化または診断機能が作動
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの CHECK_BACK Bit15

Checkback 
information CB_
PST_FAILED

– – •
最後のパーシャルストロークテスト（PST）失敗
PROFINET® を使用した運転：
アクチュエータ出力ファンクションブロックでの CHECK_BACK Bit22
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付録 A （コンフィギュレーションの説明）

16.1.3	 診断 / メンテナンス

メニュー 画
面

の
読

取
り値 オ

ン
サ

イ
ト

：
書

き
込

み

診
断

アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明
Status 
classification

– – • 詳細は「誤動作」の章を参照。

Condensed state – – • [Highest classification]

	Î No message、
Maintenance required、
Out of specification、
Function check、Failure、
Highest classification

ステータス分類の詳細：
u EB 8389-4

Start-up – – • [Highest classification]
Initialization – – • [Highest classification]
Init: incorrect 
operating mode

– – • [No message]

Init: travel too small – – • [Maintenance required]
Init: rated travel not 
achieved

– – • [Maintenance required]

Init: no movement – – • [Maintenance required]
Init: pin position – – • [Maintenance required]
Init: canceled 
(control accuracy)

– – • [Highest classification]

Init: low control 
accuracy

– – • [Highest classification]

Init: positioner not 
initialized

– – • [Out of specification]

Init: canceled 
externally

– – • [Maintenance required]

Init: angle limitation – – • [Highest classification]
Init: timeout – – • [Highest classification]
Zero calibration 
error

– – • [Highest classification]

Timeout for 
detection of zero

– – • [Maintenance required]

Zero calibration: 
shift >>

– – • [Maintenance required]

Cyclic 
communication not 
active

– – • [No message]

Configuration – – • [Highest classification]
P3799: combination 
invalid

– – • [Failure]

No pneumatic 
module

– – • [Failure]

Pressure sensors 
failed

– – • [Maintenance required]

https://www.samsongroup.com/document/e83894en.pdf
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付録 A （コンフィギュレーションの説明）

メニュー 画
面

の
読

取
り値 オ

ン
サ

イ
ト

：
書

き
込

み

診
断

アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明
Z3799: combination 
invalid

– – • [Maintenance required]

	Î No message、
Maintenance required、
Out of specification、
Function check、Failure、
Highest classification

ステータス分類の詳細：
u EB 8389-4

Forced venting 
switch incorrect

– – • [Failure]

Process data – – • [Highest classification]
Operating mode not 
AUTO

– – • [No message]

Fail-safe function 
active

– – • [Highest classification]

Test in progress – – • [Function check]
Emergency mode 
active

– – • [Maintenance required]

Fail-in-place module – – • [No message]
Control valve 
diagnosis

– – • [Highest classification]

No supply pressure – – • [Out of specification]
Low supply pressure – – • [Maintenance required]
Supply pressure > 
10 bar

– – • [Out of specification]

Friction change 
(open pos.)

– – • [No message]

Friction change 
(mid-pos.)

– – • [No message]

Friction change 
(closed pos.)

– – • [No message]

PST – – • [Highest classification]
PST: cancellation 
criteria met

– – • [Maintenance required]

PST: start criteria 
not met

– – • [No message]

FST – – • [Highest classification]
FST: cancellation 
criteria met

– – • [Maintenance required]

FST: start criteria 
not met

– – • [No message]

Pneumatic module 
A (P3799 A)

– – • [Highest classification]

P3799: failure – – • [Highest classification]

https://www.samsongroup.com/document/e83894en.pdf
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付録 A （コンフィギュレーションの説明）

メニュー 画
面

の
読

取
り値 オ

ン
サ

イ
ト

：
書

き
込

み

診
断

アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明
P3799: movement 
impaired

– – • [Highest classification]

	Î No message、
Maintenance required、
Out of specification、
Function check、Failure、
Highest classification

ステータス分類の詳細：
u EB 8389-4

P3799: 
maintenance 
required

– – • [Highest classification]

P3799: initialization 
error

– – • [Highest classification]

Pneumatic module 
B (P3799 B)

– – • [Highest classification]

P3799: failure – – • [Highest classification]
P3799: movement 
impaired

– – • [Highest classification]

P3799: 
maintenance 
required

– – • [Highest classification]

P3799: initialization 
error

– – • [Highest classification]

AMR signal outside 
range

– – • [Maintenance required]

Hardware fault – – • [Highest classification]
Limit for total valve 
travel exceeded

– – • [Maintenance required]

Lower end position 
shifted

– – • [Maintenance required]

Upper end position 
shifted

– – • [Maintenance required]

Dynamic stress 
factor exceeded

– – • [Maintenance required]

Set point deviation – – • [Maintenance required]
Angle limitation – – • [Highest classification]
Temperature inside 
device below min. 
limit

– – • [Out of specification]

Temperature inside 
device above max. 
limit

– – • [Out of specification]

Logging suspended – – • [Maintenance required]
Operating range in 
CLOSED position

– – • [No message]

Operating range in 
max. OPEN position

– – • [No message]

https://www.samsongroup.com/document/e83894en.pdf
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メニュー 画
面

の
読

取
り値 オ

ン
サ

イ
ト

：
書

き
込

み

診
断

アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明
Operating range 
shifting towards 
CLOSED position

– – • [No message]

	Î No message、
Maintenance required、
Out of specification、
Function check、Failure、
Highest classification

ステータス分類の詳細：
u EB 8389-4

Operating range 
shifting towards 
max. OPEN 
position

– – • [No message]

Limited working 
range: lower range

– – • [No message]

Limited working 
range : upper 
range

– – • [No message]

Fail-in-place 
module

– – • [Failure]

Device state 12.3 • •
Status messages 12.3.2 • • 表示される可能性があるメッセージ：16.1.4 章を参照
Logging – – •
OUTPUT 138: 
pressure

12.3.16 • • ポジショナの出力 138 における圧力の読取り値（bar）

OUTPUT 238: 
pressure

12.3.17 • • ポジショナの出力 238 における圧力の読取り値（bar）

Supply pressure 12.3.18 • • 入力（supply 9）における供給圧力の読取り値（bar）
Min. supply 
pressure

– – • 測定された最低供給圧力の読取り値

Time stamp of 
min. supply 
pressure

– – • 測定された最低供給圧力が発生した時刻。

Max. supply 
pressure

– – • 測定された最高供給圧力の読取り値

Time stamp of 
max. supply 
pressure

– – • 測定された最高供給圧力が発生した時刻。

Dynamic stress 
factor

– – • ベローズおよび / またはパッキンの応力を示します。

Total valve travel 12.3.40 • • すべての弁ストロークサイクルの合計
Resets logging – – • ログ記録のリセット
Operating hours 
counter

12.3.60 • • d:hh:mm:ss 形式での読取り値

Temperature

https://www.samsongroup.com/document/e83894en.pdf
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メニュー 画
面

の
読

取
り値 オ

ン
サ

イ
ト

：
書

き
込

み

診
断

アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明
Temperature inside 
device

– – • ポジショナ内部の温度の読取り値

Max. temperature 
inside device

12.3.50 • 読取り値 °C
温度が許容周囲温度を超えた後のエラーモニタリング用。
注：このパラメータは、「Diagnosis」ユーザーレベルの

［Temperature］フォルダ内にあります。
Min. temperature 
inside device

12.3.52 • 読取り値 °C
温度が許容周囲温度を下回った後のエラーモニタリング用。
注：このパラメータは、「Diagnosis」ユーザーレベルの

［Temperature］フォルダ内にあります。
Min. temperature 
limit

– – • 「Min. temperature limit」ステータスメッセージの温度制限を入力し
ます。
注：このパラメータは、［Temperature］フォルダ内にあります。

Max. temperature 
limit

– – • 「Max. temperature limit」ステータスメッセージの温度制限を入力し
ます。
注：このパラメータは、［Temperature］フォルダ内にあります。

Device switched 
on since 
initialization

– – • 最後の初期化以降にポジショナがオン状態にある長さを示します。

Device in closed-
loop operation

– – • ポジショナが閉ループ運転状態にある長さを示します。

Device in closed-
loop operation 
since last 
initialization

– – • 最後の初期化以降にポジショナが閉ループ運転状態にある長さを示しま
す。

Device in MAN 
mode

– – • ポジショナが MAN モードにある長さを示します。

Number of 
initializations

12.3.65 • • 正常に完了した弁初期化の回数

Number of zero 
calibrations

12.3.66 • • ゼロキャリブレーションの実施回数

Statistical 
information

12.5 • •

Histograms
Reset histograms – – • 	Î 確認してすべてのヒストグラムをリセットします。
Valve position – – • 	Î フォルダを開いてヒストグラムを表示します。弁診断に関する操作手

順の詳細 u EB 8389-4
Set point 
deviation

– – • 	Î フォルダを開いてヒストグラムを表示します。弁診断に関する操作手
順の詳細 u EB 8389-4

https://www.samsongroup.com/document/e83894en.pdf
https://www.samsongroup.com/document/e83894en.pdf
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付録 A （コンフィギュレーションの説明）

メニュー 画
面

の
読

取
り値 オ

ン
サ

イ
ト

：
書

き
込

み

診
断

アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明
Load cycle – – • 	Î フォルダを開いてヒストグラムを表示します。弁診断に関する操作手

順の詳細 u EB 8389-4
Course of end 
position

– – •

Threshold for end 
position shift

– – • 「Course of lower end position」と「Course of upper end 
position」ステータスメッセージが生成されるまでの下端位置の変化量に
よる限界を入力します。

Course of lower 
end position

– – •

Time stamp – – • 下端位置での動作が記録された時刻の読取り値
Temperature – – • 下端位置での動作が記録されている際のポジショナ内部の温度の読取

り値
Course of upper 
end position

– – •

Time stamp – – • 上端位置での動作が記録された時刻の読取り値
Temperature – – • 上端位置での動作が記録されている際のポジショナ内部の温度の読取

り値
Course of supply 
pressure

– – • 注：圧力センサを備えたポジショナについてのみデータが表示されます。

New recording 
threshold for 
supply pressure

– – • 供給圧力の動作の記録が開始されるまでの供給圧力の変化量による
限界を入力します。

Time stamp – – • 供給圧力での動作が記録された時刻のよみ読取り値。
Supply pressure 
during last 
initialization

– – • 最後の初期化の際に記録された供給圧力の読取り値

Reset course of 
supply pressure

– – • 	Î 確認して供給圧力の動作をリセットします。

Valve signature 12.5.6 • • 注：圧力センサを備えたポジショナに限られます。
Start recording of 
reference graphs

12.5.6.1 • • 	Î 確認して参照グラフの記録を開始します。

Stop test – • • 	Î 確認して参照グラフの記録を停止します。
Valve signature 
status

– – • 弁のシグネチャが有効かどうかを示します。

Monitoring – – • 	Î フォルダを開きグラフを表示します。弁診断に関する操作手順の詳細 
u EB 8389-4

Friction – – • 	Î フォルダを開きグラフを表示します。弁診断に関する操作手順の詳細 
u EB 8389-4

https://www.samsongroup.com/document/e83894en.pdf
https://www.samsongroup.com/document/e83894en.pdf
https://www.samsongroup.com/document/e83894en.pdf
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付録 A （コンフィギュレーションの説明）

メニュー 画
面

の
読

取
り値 オ

ン
サ

イ
ト

：
書

き
込

み

診
断

アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明
Result of last valve 
signature

12.5.6.4 • • 	Î 確認して最後の弁のシグネチャのステータスを表示します。

Time stamp – – • 参照グラフが記録された時刻の読取り値。
Detected lower 
bench range value

– – • 最小供給時の信号空気圧力 pout の読取り値

Detected upper 
bench range value

– – • 最大供給時の信号空気圧力 pout の読取り値

Min. hysteresis – – • 最低ヒステリシス（ベンチレンジと関連する最小信号空気圧力差）の読
取り値

Max. hysteresis – – • 最高ヒステリシス（ベンチレンジと関連する最大信号空気圧力差）の読
取り値

Average hysteresis – – • 平均ヒステリシス（ベンチレンジと関連する平均信号空気圧力差）の読
取り値

Reset monitoring 
values

– – • 	Î 確認してモニタリング値をリセットします。

Test functions 12.8 • •
Partial stroke 
test (PST)

12.8.1 • •

Start PST 12.8.1.1 • • 	Î 確認してテストを開始します。
Stop test – • • 	Î 確認してテストを停止します。
Time until next 
test

– – • 次回の時間制御 PST 開始までの時間を示します。

Result or Result of 
last test 1)

12.8.1.5 • • 	Î 確認して最後のパーシャルストロークテスト（PST）のステータスを表
示します。

Test status 12.8.1.6 • • テストがアクティブか非アクティブ化を示します。
Number of 
successful tests

– – • 最後のテスト結果以降に正常に実施されたテストの回数を示します。

Number of 
canceled tests

– – • 最後のテスト結果以降にキャンセルされたテスト回数を示します。

Number of failed 
start criteria

– – • 開始基準の不備の回数を示します。開始基準は［Configuration］
フォルダ内で決定されます。

Canceled: x 
monitoring

12.8.1.10 • • % での表示。範囲を逸脱するとキャンセルされます。
注：このパラメータは、「Diagnosis」ユーザーレベルの

［Configuration］フォルダ内にあります。
Configuration – – • 弁診断に関する操作手順の詳細 u EB 8389-4
Reports and 
graphs

– – • 弁診断に関する操作手順の詳細 u EB 8389-4

https://www.samsongroup.com/document/e83894en.pdf
https://www.samsongroup.com/document/e83894en.pdf


16-42 	 EB 8497 JA

付録 A （コンフィギュレーションの説明）

メニュー 画
面

の
読

取
り値 オ

ン
サ

イ
ト

：
書

き
込

み

診
断

アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明
Full stroke test 
(FST)

12.8.2

Start FST 112.8.2.1 • • 	Î 確認してテストを開始します。
Stop test – • • 	Î 確認してテストを停止します。
Result or Result of 
last test 1)

12.8.2.5 • • 	Î 確認して最後のフルストロークテスト（FST）のステータスを表示しま
す。

Test status 12.8.2.6 • • テストがアクティブか非アクティブ化を示します。
Number of 
successful tests

– – • 最後のテスト結果以降に正常に実施されたテストの回数を示します。

Number of 
canceled tests

– – • 最後のテスト結果以降にキャンセルされたテスト回数を示します。

Number of failed 
test criteria

– – • 開始基準の不備の回数を示します。開始基準は［Configuration］
フォルダ内で決定されます。

Configuration – – • 弁診断に関する操作手順の詳細 u EB 8389-4
Reports and 
graphs

– – • 弁診断に関する操作手順の詳細 u EB 8389-4

Dead band 12.8.3
Start dead band 
test

12.8.3.1 • • 	Î 確認してテストを開始します。

Stop test – • • 	Î 確認してテストを停止します。
Result or Result of 
last test 1)

12.8.3.5 • • 	Î 確認して最後のデッドゾーンテストのステータスを表示します。

Test status – • • テストがアクティブか非アクティブ化を示します。
Configuration – – • 弁診断に関する操作手順の詳細 u EB 8389-4
Reports and 
graphs

– – • 弁診断に関する操作手順の詳細 u EB 8389-4

Valve signature 12.8.4 注：圧力センサを備えたポジショナに限られます。
Start repetition 
test

12.8.4.1 • • 	Î 確認してテストを開始します。

Stop test – • • 	Î 確認してテストを停止します。
Result or Result of 
last valve 
signature 1)

12.8.4.5 • • 	Î 確認して繰返しテストのステータスを表示します（弁のシグネチャ）。

Valve signature 
status

– – • 弁のシグネチャが有効かどうかを示します。

Reports and 
graphs

– – • 弁診断に関する操作手順の詳細 u EB 8389-4

1)	 SAMSON TROVIS-VIEW ソフトウェアおよび DD/DTM/EDD では別の表示になります。

https://www.samsongroup.com/document/e83894en.pdf
https://www.samsongroup.com/document/e83894en.pdf
https://www.samsongroup.com/document/e83894en.pdf
https://www.samsongroup.com/document/e83894en.pdf
https://www.samsongroup.com/document/e83894en.pdf
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16.1.4	 診断: ステータスメッセージ
アクティブなステータスメッセージはメイン表示画面にも表示されます（表示 / 番号：0.50）

メニュー 画
面

の
読

取
り値 オ

ン
サ

イ
ト

：
書

き
込

み

診
断

アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明
Diagnosis/
maintenance

10 • •

Device state 10.1 • •

Status messages 10.1.1 • •

Condensed state 10.1.1.1 • • ステータスインジケータ

Start-up 10.1.1.2 – • ステータスインジケータ

Initialization error 10.1.1.3 • 1) • ステータスインジケータ

Incorrect operating 
mode or Init: 
incorrect operating 
mode 2)

10.1.1.4 • 1) • 不適切な運転モードが設定されています。

10.1.1.5 • 1) – 	Î 確認してメッセージを消去します。

Travel too small or 
Init: travel too 
small 2)

10.1.1.6 • 1) • 検出されたストロークが制限値を下回っています。

10.1.1.7 • 1) – 確認してメッセージを消去します。

Rated travel not 
achieved or Init: 
rated travel not 
achieved 2)

10.1.1.8 • 1) • 検出された定格ストロークが設定値より小さくなっています。

10.1.1.9 • 1) – 	Î 確認してメッセージを消去します。

No movement or 
Init: no 
movement 2)

10.1.1.10 • 1) • 考えられる原因：弁が固着している。

10.1.1.11 • 1) – 	Î 確認してメッセージを消去します。

Pin position or Init: 
pin position 2)

10.1.1.12 • 1) • 調整済みピン位置が定格ストロークと一致していません。

10.1.1.13 • 1) – 	Î 確認してメッセージを消去します。

Canceled (control 
accuracy) or Init: 
canceled (control 
accuracy) 2)

10.1.1.14 • 1) • 制御基準が満たされていません。

10.1.1.15 • 1) – 	Î 確認してメッセージを消去します。

Low control 
accuracy or Init: 
low control 
accuracy 2)

10.1.1.16 • 1) • 制御基準が満たされていません。ポジショナは引き続き使用できます。

10.1.1.17 • 1) – 	Î 確認してメッセージを消去します。
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メニュー 画
面

の
読

取
り値 オ

ン
サ

イ
ト

：
書

き
込

み

診
断

アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明
Positioner not 
initialized or Init: 
positioner not 
initialized 2)

10.1.1.18 • 1) •

ポジショナは初期化する必要があります。

Initialization 
canceled 
(external) or Init: 
canceled 
externally 2)

10.1.1.19 • 1) • 初期化がキャンセルされました。

10.1.1.20 • 1) – 	Î 確認してメッセージを消去します。

Angle limitation or 
Init: angle 
limitation 2)

10.1.1.21 • 1) • 最大許容回転角（±30°）を超えました。

10.1.1.22 • 1) – 	Î 確認してメッセージを消去します。

Timeout or 
Init: timeout 2)

10.1.1.23 • 1) • 初期化に時間がかかりすぎています。 
考えられる原因：弁が固着している。

10.1.1.24 • 1) – 	Î 確認してメッセージを消去します。

Zero calibration 
error

10.1.1.25 • 1) • 初期化に時間がかかりすぎています。 
考えられる原因：弁が固着している。

Timeout for 
detection of zero

10.1.1.26 • 1) • ゼロキャリブレーションに時間がかかりすぎています。 
考えられる原因：供給圧力の欠如またはアクチュエータ / 弁軸が固着し
ている。

10.1.1.27 • 1) – 	Î 確認してメッセージを消去します。

Zero calibration: 
shift >>

10.1.1.28 • 1) • ゼロがシフトしました。 
考えられる原因：弁座と弁体の摩耗。

Configuration 10.1.1.29 • 1) • ステータスインジケータ

No pneumatic 
module

10.1.1.31 • 1) • 空気圧モジュールが挿入されていない場合のメッセージ（少なくとも 1 つ
の空気圧モジュールは取り付ける必要があります）。

Pressure sensor 
failure

10.1.1.32 • 1) • 圧力センサとの通信を喪失しました。故障した圧力センサ。

10.1.1.33 • 1) • 	Î 確認してメッセージを消去します。

Forced venting 
switch incorrect

10.1.1.35 • 1) • 強制排気スイッチが正しく設定されていません（「取り付け」の章を参
照）。

Process data 10.1.1.43 • 1) • ステータスインジケータ

Operating mode 
not AUTO

10.1.1.44 • 1) • 現在の運転モードは AUTO ではありません。

Test in progress 10.1.1.46 • 1) • テストを実施しています。

Emergency mode 
active

10.1.1.47 • 1) • 緊急モードが有効。考えられる原因：ストローク測定が正しく機能してい
ません。
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メニュー 画
面

の
読

取
り値 オ

ン
サ

イ
ト

：
書

き
込

み

診
断

アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明
Fail-in-place 
module activated

10.1.1.48 • 1) • ステータスインジケータ

Control valve 
diagnosis

10.1.1.49 • 1) • ステータスインジケータ

Friction change 
(open pos.)

10.1.1.50 • 1) • 弁がオープンポジションの範囲内にいるときの摩擦の状態が変化しまし
た。

Friction change 
(mid-position)

10.1.1.51 • 1) • 弁が中央位置の範囲内にいるときの摩擦の状態が変化しました。

Friction change 
(closed pos.)

10.1.1.52 • 1) • 弁がクロージングポジションの範囲内にいるときの摩擦の状態が変化しま
した。

Valve signature 
recording failed

10.1.1.53 • 1) • 完全な弁のシグネチャの条件が満たされていません。

10.1.1.54 • 1) • 確認してメッセージを消去します。

No supply pressure 10.1.1.55 • 1) • 供給圧力が使用できません。

Low supply 
pressure

10.1.1.56 • 1) • 供給圧力が低すぎます。

Supply pressure > 
10 bar

10.1.1.57 • 1) • 供給圧力が高すぎます。

PST 10.1.1.58 • 1) • ステータスインジケータ

PST: cancellation 
criteria met

10.1.1.59 • 1) • パーシャルストロークテスト（PST）がキャンセルされました。

PST: start criteria 
not met

10.1.1.60 • 1) • パーシャルストロークテスト（PST）が開始しませんでした。

FST 10.1.1.61 • 1) • ステータスインジケータ

FST: cancellation 
criteria met

10.1.1.62 • 1) • フルストロークテスト（FST）がキャンセルされました。

FST: start criteria 
not met

10.1.1.63 • 1) • フルストロークテスト（FST）が開始しませんでした。

Pneumatic module 
A (P3799 A)

10.1.1.64 • 1) • ステータスインジケータ

P3799: failure 10.1.1.65 • 1) • 空気圧モジュールにエラー。必要に応じて交換します。

10.1.1.66 • 1) • 	Î 確認してメッセージを消去します。

P3799: movement 
impaired

10.1.1.67 • 1) • 考えられる原因：供給圧力がない、内部エラー、故障。

10.1.1.68 • 1) • 	Î 確認してメッセージを消去します。

P3799: 
maintenance 
required

10.1.1.69 • 1) • 考えられる原因：摩擦の状態が変化しました。

10.1.1.70 • 1) • 	Î 確認してメッセージを消去します。
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メニュー 画
面

の
読

取
り値 オ

ン
サ

イ
ト

：
書

き
込

み

診
断

アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明
P3799: 
initialization error

10.1.1.71 • 1) • 初期化の条件が満たされていません。

10.1.1.72 • 1) • 	Î 確認してメッセージを消去します。

Pneumatic module 
B (P3799 B)

10.1.1.73 • 1) • ステータスインジケータ

P3799: failure 10.1.1.74 • 1) • 空気圧モジュールにエラー。必要に応じて交換します。

10.1.1.75 • 1) • 	Î 確認してメッセージを消去します。

P3799: movement 
impaired

10.1.1.76 • 1) • 考えられる原因：供給圧力がない、内部エラー、故障。

10.1.1.77 • 1) • 	Î 確認してメッセージを消去します。

P3799: 
maintenance 
required

10.1.1.78 • 1) • 考えられる原因：摩擦の状態が変化しました。

10.1.1.79 • 1) • 	Î 確認してメッセージを消去します。

P3799: 
initialization error

10.1.1.80 • 1) • 初期化の条件が満たされていません。

10.1.1.81 • 1) • 	Î 確認してメッセージを消去します。

AMR signal outside 
range

10.1.1.82 • 1) • ストローク測定で機能障害が生じています。

10.1.1.83 • 1) • 	Î 確認してメッセージを消去します。

Hardware fault 10.1.1.84 • 1) • 内部デバイスエラー。初期化キー（INIT）が固着しています。
SAMSON のアフターセールスサービスまでご連絡ください。

Limit for total 
valve travel 
exceeded

10.1.1.85 • 1) • バルブストロークの制限を超えています。

Lower end position 
shifted

10.1.1.86 • 1) • 考えられる原因：ポジショナの取り付け配置またはストロークのつながりが
ずれています。

10.1.1.87 • 1) • 	Î 確認してメッセージを消去します。

Upper end position 
shifted

10.1.1.88 • 1) • 考えられる原因：ポジショナの取り付け配置またはストロークのつながりが
ずれています。

10.1.1.89 • 1) • 	Î 確認してメッセージを消去します。

Dynamic stress 
factor exceeded or 
Dynamic stress 
factor active 2)

10.1.1.90 • 1) • リミットを超過しました。必要に応じて弁のパッキンを交換します。

Set point deviation 10.1.1.91 • 1) • 制御ループエラー。弁が許容可能な回数内で被制御変数に追従しなく
なります。

Temperature inside 
device below min. 
limit

10.1.1.97 • 1) • ポジショナの機能に影響を与えない警告。
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メニュー 画
面

の
読

取
り値 オ

ン
サ

イ
ト

：
書

き
込

み

診
断

アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明
Temperature inside 
device above max. 
limit

10.1.1.98 • 1) • ポジショナの機能に影響を与えない警告。

Angle limitation 10.1.1.99 • 1) • 最大許容回転角（±30°）を超えました（開ループ制御モードの場合
のみ）。

10.1.1.100 • 1) • 	Î 確認してメッセージを消去します。

Logging 
suspended

10.1.1.101 • 1) • すべてのログエントリを書き込むことができませんでした。

10.1.1.102 • 1) • 	Î 確認してメッセージを消去します。

Operating range in 
CLOSED position

10.1.1.103 • 1) • 弁がクロージングポジションに留まります。 
考えられる原因：供給圧力の欠如またはアクチュエータ / 弁軸が固着し
ている。

Operating range in 
max. OPEN 
position

10.1.1.104 • 1) • 弁が最大オープンポジションに留まります。 
考えられる原因：供給圧力の欠如またはアクチュエータ / 弁軸が固着し
ている。

Operating range 
shifting towards 
CLOSED position

10.1.1.105 • 1) • 動作範囲がクロージングポジションに向かいシフトしています。 
考えられる原因：不適切な弁のサイズ。

Operating range 
shifting towards 
max. OPEN 
position

10.1.1.106 • 1) • 動作範囲が最大オープンポジションに向かいシフトしています。 
考えられる原因：不適切な弁のサイズ。

Limited working 
range: lower range

10.1.1.107 • 1) • 弁位置が下限作動範囲に制限されています。 
考えられる原因：供給圧力の欠如またはアクチュエータ / 弁軸が固着し
ている。

Limited working 
range : upper 
range

10.1.1.108 • 1) • 弁位置が上限作動範囲に制限されています。 
考えられる原因：供給圧力の欠如またはアクチュエータ / 弁軸が固着し
ている。

Fail-in-place 
module error

10.1.1.111 • 1) • Fail-in-place モジュールが故障しています。

General 
diagnosis

12.3.2 • •

Sensor element 
error

12.3.2.1 • • センサ故障
以下のいずれかのセンサが故障した後に有効になります：圧力センサ、
温度センサ、湿度センサ、位置センサ（AMR センサ）

Actuator element 
error

12.3.2.2 • • 弁の誤動作が発生しました。
考えられる原因：アクチュエータ / 弁軸の固着。
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メニュー 画
面

の
読

取
り値 オ

ン
サ

イ
ト

：
書

き
込

み

診
断

アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明
Parameter setting 
error

12.3.2.3 • • 以下の場合に有効になります。
	− 空気圧モジュールの許容不可の組み合わせ
	− 空気圧モジュールが取り付けられていない
	− オプションモジュールの無効な組み合わせ 

Evaluation 
electronics error

12.3.2.4 • • ハードウェアの障害（デバイスの故障につながります）

Impermissible 
ambient 
temperature

12.3.2.5 • • ポジショナが設置済みの環境の温度が高すぎるか低すぎます。

Supply air missing 12.3.2.6 • • 供給空気の異常 

Communication 
failed

12.3.2.7 • • プロセス制御システムへの Ethernet 通信に障害があります。 
考えられる原因：インターネット接続が中断されている。

Valve diagnostics 12.3.3 • •

Step response 
diagnosis

12.3.3.1 • • パーシャルストロークテスト（PST）の失敗

Pneumatic unit 
failure

12.3.3.2 • • 空気圧モジュールが正しく挿入されていないか、モジュールの不良です。

Positioner 
temperature out of 
specification

12.3.3.3 • • ハウジング内で測定された温度が、周辺温度または放射されるプロセス
熱のために許容範囲外にあります。

Status message on 
operating mode

12.3.3.4 • • 選択されたアクションに対して、誤った動作モードが設定されています。

Impermissible 
dynamic load

12.3.3.5 • • ベローズ / パッキンの負荷が高すぎます。パーツの過剰な摩耗が原因とし
て考えられます。

Mounting error 12.3.3.6 • • ポジショナが正しく取り付けられていません。

Travel counter、
total valve travel

12.3.3.7 • • 弁ストロークの絶対合計（弁のフルストロークサイクルの合計）が「Total 
valve travel limit」（12.1.20）を超えています。

Offset 12.3.3.8 • • 制御ループエラー。調節弁が許容可能回数内で被制御変数に追従し
なくなります。

Zero and end 
position shift

12.3.3.9 • • 弁座と弁体の汚れまたは摩耗によって、ゼロまたはエンドポイントがシフト
しています。

Analysis of internal 
signals

12.3.3.10 • • ポジショナの機能が電磁干渉によって損なわれています。

Supply pressure 
out of specification

12.3.3.11 • • 供給圧力が高すぎるか低すぎます。

Changed friction 12.3.3.12 • • 摩擦が増えています。原因として、アクチュエータ軸の動きに制約があるこ
とが考えられます。
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メニュー 画
面

の
読

取
り値 オ

ン
サ

イ
ト

：
書

き
込

み

診
断

アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明
Valve position 
histogram

12.3.3.13 • • 作動範囲がシフトしていることが、弁位置のヒストグラムによって示されて
います。原因として、プロセス状態の変化または弁座や弁体での摩耗が
考えられます。

Seat leakage 
between the seat 
and plug out of 
specification

12.3.3.14 • • 弁座や弁体の摩耗により弁座の破損が生じています。
注：ファームウェアバージョン 1.00.xx ではこのパラメータは分析されま
せん。

Incorrect travel 
measurement

12.3.3.15 • • 弁位置を確実に測定できません。ポジショナの取り付けが正しくない可能
性があります（誤ったレバーまたはピン位置）。

1)	 アクティブな場合のみの読取り値
2)	 SAMSON TROVIS-VIEW ソフトウェアおよび DD/DTM/EDD では別の表示になります。

16.1.5	リセット機能

メニュー 画
面

の
読

取
り値 オ

ン
サ

イ
ト

：
書

き
込

み

診
断

アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明
Reset functions 14 • • ポジショナをリセットする手順については、「運転」の章を参照してください。
Reset diagnosis 14.1 • • グラフやヒストグラムを含むすべての診断機能をリセットします。
Reset (standard) 14.2 • • ポジショナを納品時の状態にリセットします。アクチュエータと弁固有の設

定は変更されません。
Reset (advanced) 14.3 • • すべてのパラメータは、工場出荷時に調整されたデフォルトにリセットされま

す。
Restart 14.6 • • ポジショナをシャットダウンして再起動します。
Reset in progress – • • リセット機能が作動しているかどうかを示します。
Reset reports 14.10 • –
Delete PST reports 14.10.1 • • すべての保存済みパーシャルストロークテストのレポートとグラフが削除され

ます。
Delete FST reports 14.10.2 • • すべての保存済みフルストロークテストのレポートとグラフが削除されます。
Reset dead band 
data

– – • デッドゾーンテストのレポート、測定済みデータ、グラフが削除されます。

Reset course of 
end position

– – • 下端 / 上端位置の動作の測定済みデータが削除されます。

Reset histograms – – • ヒストグラムの測定済み / アーカイブ済みデータ（弁位置、 設定値偏差
（エラー）、 負荷サイクル）が削除されます。

Reset initialization 14.15 • • 運転立上げ設定のすべてのパラメータがリセットされます。その後、ポジショ
ナは再度初期化する必要があります。
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メニュー 画
面

の
読

取
り値 オ

ン
サ

イ
ト

：
書

き
込

み

診
断

アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明
Reset logging – – • 記録済みのイベント、アラーム、アラートが削除されます。

Reset monitoring 
values

– – • 弁のシグネチャで記録された測定済みデータ（統計的情報）が削除さ
れます。

Reset course of 
supply pressure

– – • 供給圧力の動作で測定されたデータがリセットされます。

Reset application – • • ポジショナを納品時の状態にリセットします。アクチュエータと弁固有の設
定は変更されません。

Reset 
communication

– • • PROFINET® コンフィギュレーション用のコンフィギュレーションパラメータ
（デバイス名、 IPv4 アドレス、 IPv4 サブネットマスク）をリセットします。



EB 8497 JA	  16-51

付録 A （コンフィギュレーションの説明）

16.2	 PROFINET® を使用した操作

16.2.1	 フィジカルブロック
パラメータ アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明
CURRENT_MODE フィジカルブロックの現在のモード · 読み取り専用
IM_Tag_Function ポジショナとそのタスク / 機能を識別するためのデバイス ID
TARGET_MODE ターゲット運転モード：

	− Automatic
	− Out of service

CURRENT_MODE は TARGET_MODE に直接追従します。「Out of service」モード
ではデバイスアラームが抑制されます。

OrderID ポジショナの受注コード · 読み取り専用
SOFTWARE_REVISION ポジショナのファームウェアバージョン · 読み取り専用

NAMUR 勧告 NE 53 に準拠したポジショナのソフトウェア ID
HARDWARE_REVISION ポジショナのハードウェアバージョン · 読み取り専用
DEVICE_Man_ID ポジショナのメーカー · 読み取り専用 

SAMSON TROVIS 3797 ポジショナの場合：0x0042
DeviceType デバイスのタイプ（TROVIS 3797） · 読み取り専用
IM_Serial_Number シリアル番号 · 読み取り専用
DIAGNOSIS ポジショナについての詳細情報（ビット表示でコード化） · 読み取り専用

一度に複数のアラームが生じる可能性もあります。
LIST_IDENT_NUM_SUP サポート対象デバイスの ID 番号のリスト · 読み取り専用
IM_Tag_Location タグの場所の ID · 読み取り専用
IM_Revision_Counter コンフィギュレーションカウンタ · 読み取り専用

コンフィギュレーションカウンタは、静的パラメータに対する変更をカウントします。静的パラメータ
は、プロセスによって変更されないパラメータです。

IM_Profile_ID プロファイル情報 · 読み取り専用
	− TROVIS 3797 ID：0xB310
	− Profile ID：0x9700

IM_Profile_Specific_Type プロファイル固有のブロックタイプ · 読み取り専用
RESET 1：アプリケーションのリセット：ポジショナを納品時の状態にリセットします。アクチュエータと弁

固有の設定は変更されません。
2：ポジショナの再起動
2712：通信のリセット：デバイス名、IPv4 アドレス、IPv4 サブネットマスク

IM_Descriptor 説明（ユーザー定義によるテキスト）
LANGUAGE ポジショナ表示画面上のテキストの言語 · 読み取り専用
IM_Date 据付日 · 読み取り専用
STARTUP_PARAM_
VALIDITY

運転立上げ設定の効力
0：運転立上げパラメータが許容されません 
1: ユニットのみ
2：プロファイルの運転立上げパラメータとメーカー固有の運転立上げパラメータが許容されます
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パラメータ アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明
IPv4_ADDRESS IPv4 アドレス

TCP/IP サポートのためにポジショナに割り当てられるインターネットプロトコルアドレス
IPv4_SUBNET_MASK IPv4 サブネットマスク

サブネットマスクは、ネットワーク ID のビットとホスト ID のビットを分離するために使用します。
IPv4_DEFAULT_
GATEWAY

IPv4 デフォルトのゲートウェイ
デフォルトのゲートウェイは PROFINET ネットワーク上のノードとして機能します。パッケージを
どのように他のネットワークに転送するかを認知していると見なされます。特定のルートが定義さ
れていない IP アドレスに対して、パッケージを送信する宛先を決定するためのデフォルトのルー
ト設定です（デフォルトのゲートウェイに割り当てられます）。

NAME_OF_STATION PROFINET デバイス名
MAC_ADDRESS MAC アドレス
WRITE_PROTECTION 書き込み保護が有効 / 無効
ALARM_DELAY アラーム遅延 [s]

短いアラームイベントのフィルタ。診断イベントを生成するには、アラームイベントが ALARM_
DELAY で定義された時間あるいはそれ以上アクティブである必要があります。
ALARM_DELAY は以下のイベントでは考慮されません。

	− DIA_COLDSTART
	− DIA_WARMSTART
	− DIA_UPDATE_EVENT
	− EXTENSION_AVAILABLE

UPDATE_EVENT_ACK パラメータ変更を確認します
0：パラメータ変更が自動的に適用されます（手動での確認は不要）
1：パラメータ変更を手動で確認して適用する必要があります。

UPDATE_EVENT_MODE パラメータ変更時の確認のタイプ
周期的（Cyc）属性をともなう値を持つすべてのステータスバイトにおける更新イベントフラグの
動作のコンフィギュレーションを含みます。これらはデバイスによってホストで利用可能になります。

NE107_COMMON 一般的な診断
一般的なデバイス診断（ビット表示でコード化）
NE107_ACT_EL_PNEU パラメータには調節弁の診断が含まれます。

LINK_NE107_COMMON 一般的な診断ステータスを割り当てます
弁固有の診断イベントに対する調節弁の反応を定義します。

LATEST_CHANGE 静的パラメータに対する最後の変更の時刻 · 読み取り専用
NE107_STATUS ポジショナの凝縮状態 · 読み取り専用

0：OK
1：メンテナンスが必要 / メンテナンスを要求
2：仕様規格外
3：機能チェック
4：不具合

STARTUP_RECORD 運転立上げパラメータ



EB 8497 JA	  16-53

付録 A （コンフィギュレーションの説明）

16.2.2	 アクチュエータ出力ファンクションブロック
パラメータ アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明
CURRENT_MODE アクチュエータ出力ファンクションブロックの現在のモード · 読み取り専用
IM_Tag_Function 調節弁とそのタスク / 機能を識別するためのタグ番号
TARGET_MODE ターゲット運転モード：

	− Automatic
	− Manual
	− Out of service

CURRENT_MODE は TARGET_MODE に直接追従します。「Out of service」モード
ではデバイスアラームが抑制されます。

SP 設定値［unit of PV_SCALE］
自動モードでの定格レンジ内の必要な弁位置

PV_SCALE 設定値範囲、以下により定義されます：
	− 上限値
	− 下限値
	− 単位
	− 小数点以下桁数

READBACK 実際値 · 読み取り専用
PV_SCALE で定義された設定値範囲に基づく弁位置

FSAFE_TIME 遅延時間［s］
現在の運転モードで有効な設定値のエラー検出から障害時の動作がトリガされるまでの所要
時間：障害時の動作（FSAFE_TYPE）は障害時の動作遅延（FSAFE_TIME）が経
過した後エラーがまだ存続する状態でトリガされます。

FSAFE_TYPE 障害時の動作
障害時の動作の遅延（FSAFE_TIME）が経過した後の、現在の運転モードで有効な設
定値で検出されたエラーに対する反応
0：FSAFE_VALUE 値に対する制御（OUT パラメータの設定が UNCERTAIN）
1：最後の有効な設定値に対する制御（OUT パラメータの設定が UNCERTAIN）
2：アクチュエータが ACTOR_ACTION パラメータで定義されたフェールセーフ位置に移動

（アクチュエータトランスデューサブロックを参照）（OUT パラメータの設定が BAD）
FSAFE_VALUE FSAFE_TYPE を 0 に設定した場合の、障害時の動作の設定値
POS_D ディスクリート弁位置 · 読み取り専用

0：未初期化
1：クローズ
2：オープン
3：中間位置

SETP_DEVIATION 設定値の偏差 [%] · 読み取り専用
設定値 – 実際値

CHECK_BACK チェックバック情報
ポジショナについての詳細情報（ビット表示でコード化）
複数のアラームが発生する場合があります。
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パラメータ アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明
CHECK_BACK_MASK サポートされるチェックバック情報

チェックバック情報のサポートされる情報ビットの定義（CHECK_BACK）
0：サポートされない
1：サポートされる

INCREASE_CLOSE 作動方向、つまり設定値がどのように被制御変数に割り当てられるかを決定します。
	− 増加 / 増加
	− 増加 / 減少

OUT 出力値［mm］、［degrees］、または［%］単位 · 読み取り専用
トランスデューサブロックの SETPOINT からアナログアクチュエータファンクションブロックによって
計算される出力値

OUT_SCALE ストローク / 角度範囲は以下により定義されます：
	− 上限値
	− 下限値
	− 単位
	− 小数点以下桁数

非線形特性が短縮されたストロークに適用されます。
上限値の最大値 = 定格ストローク

READBACK_UNITS 実際値の単位（READBACK）
TARGET_MODE ターゲット運転モード

	− Automatic
	− Manual
	− Out of service

LOCAL_OP_ENA 現場での使用をロック解除
0：現場での使用がロック状態
1：現場での使用が有効
現場での使用は、通信障害が 30 秒を超えて続くと自動で有効になります。

SIMULATE_ENABLE シミュレーションを有効にします
0：シミュレーションが無効
1：シミュレーションが有効

SIMULATE_VALUE 実際の弁位置のシミュレーション値（READBACK） · 読み取り専用
SIMULATE_STATUS 実際の弁位置のシミュレーションによるステータス（READBACK） · 読み取り専用
PROCESS_VARIABLE 実際値のコード化
STARTUP_RECORD 運転立上げパラメータ

	− FSAFE_TIME
	− FSAFE_TYPE
	− FSAFE_VALUE
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16.2.3	 アクチュエータトランスデューサブロック
パラメータ アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明
CURRENT_MODE アクチュエータトランスデューサブロックの現在の運転モード · 読み取り専用
ACTUATOR_ACTION 弁に取り付けられたアクチュエータの、供給空気に障害がある際のフェールセーフ位置：

0：未初期化
1：オープン（100 %） 
2：クローズ（0 %）

ACTUATOR_TYPE 弁に設置されたアクチュエータのタイプ：
0：空電式
1：電動 
2：電気油圧式 
3：その他

ACT_STROKE_TIME_
DEC

最小トランジットタイム CLOSE [s] · 読み取り専用
弁を閉じる方向（0 % 位置）にシステム（ポジショナ、アクチュエータ、弁）が定格ストロー
ク / 角度で移動する場合に必要な時間を示します（初期化中に測定）。

ACT_STROKE_TIME_INC 最小トランジットタイム OPEN [s] · 読み取り専用
弁を開く方向（100 % 位置）にシステム（ポジショナ、アクチュエータ、弁）が定格ストロー
ク / 角度で移動する場合に必要な時間を示します（初期化中に測定）。

ACT_TRAV_TIME 最大トランジットタイム [s] · 読み取り専用
トランジットタイムのリミットは初期化中にポジショナによって決定されます。

DEADBAND デッドゾーン（積分動作成分）
FEEDBACK_VALUE OUT_SCALE パラメータで指定された単位での現在の弁位置（実際値） · 読み取り専

用
POSITIONING_VALUE OUT_SCALE パラメータで指定された単位での現在のターゲットポジション（設定値） · 読

み取り専用
SELF_CALIB_CMD ポジショナのセルフキャリブレーションを開始します
SELF_CALIB_STATUS SELF_CALIB_CMD で開始されたセルフキャリブレーション後のセルフキャリブレーションのス

テータス · 読み取り専用
SETP_CUTOFF_DEC 下端位置［%］

設定値が入力値を下回った場合、弁が最終位置に向けて移動されます（0 % の設定値に
該当）。
このようにするには、フェールセーフ位置に応じて、電空式アクチュエータに空気を完全に充填す
るかまたは完全に排気します。

SETP_CUTOFF_INC 上端位置［%］
設定値が入力値を超える場合、弁が最終位置に向かって移動されます（100 % の設定
値に該当）。
このようにするには、フェールセーフ位置に応じて、電空式アクチュエータに空気を完全に充填す
るかまたは完全に排気します。

SETP_CUTOFF_MODE 最終位置モード
ストロークに依存するカットオフ（作動方向ごとに区別）
0：開方向および閉方向でトルクに依存
3：開方向および閉方向でストロークに依存

TOTAL_VALVE_TRAVEL すべての弁ストロークサイクルの合計 · 読み取り専用
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パラメータ アジャストメントレンジ / 値 [デフォルト設定] / 説明
TOTAL_VALVE_TRAVEL_
LIM

弁ストロークの合計の限界
弁ストロークの合計がこの限界を超えると、「Total valve travel」ステータスメッセージが生成
されます。

TRAVEL_LIM_LOW x 範囲の下限値［%］
定格レンジまたは動作範囲におけるストローク / 角度の下限値
定格レンジ / 動作範囲は OUT_SCALE パラメータで設定されます。

TRAVEL_LIM_UP x 範囲の上限値［%］
定格レンジまたは動作範囲におけるストローク / 角度の上限値
定格レンジ / 動作範囲は OUT_SCALE パラメータで設定されます。

TRAVEL_RATE_DEC トランジットタイム CLOSE [s]
動作範囲を移動し 0 % 位置に達するまでに必要なトランジットタイム。

TRAVEL_RATE_INC トランジットタイム OPEN [s]
動作範囲を移動し 100 % 位置に達するまでに必要なトランジットタイム。

VALVE_TYPE 弁のタイプ：
0：リニアモーション弁、スライド弁
1：ロータリモーションバルブ、パートターン
2：ロータリモーションバルブ、マルチターン

NE107_ACT_EL_PNEU アクチュエータについての詳細な診断情報 · 読み取り専用
LINK_NE107_ACT_EL_
PNEU

弁 / アクチュエータ診断のステータス割り当て · 読み取り専用
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16.3	 弁特性の選択
メニュー項目 8.1.9 で選択できる特性をグラフ形式で以下に示します。

特性を定義する（ユーザー定義の特性）には、 ワークステーション / オペレーティングソフトウェア
（SAMSON 社製の TROVIS-VIEW または DD/DTM/EDD など）を使用する必要があります。

注記

リニア

0

50

100

0 50 100

ストローク / 角度（%）

設定値（%）

0

50

100

0 50 100

ストローク / 角度（%）

設定値（%）

イコールパーセント

0

50

100

0 50 100

ストローク / 角度（%）

設定値（%）

逆イコールパーセント
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0

50

100

0 50 100

ストローク / 角度（%）

設定値（%）

バタフライ弁、リニア

0

50

100

0 50 100

ストローク / 角度（%）

設定値（%）

バタフライ弁、イコールパーセント

0

50

100

0 50 100

ストローク / 角度（%）

設定値（%）

ロータリープラグ弁、リニア

0

50

100

0 50 100

ストローク / 角度（%）

設定値（%）

ロータリープラグ弁、イコールパーセント

0

50

100

0 50 100

ストローク / 角度（%）

設定値（%）

セグメントボール弁、リニア

0

50

100

0 50 100

ストローク / 角度（%）

設定値（%）

セグメントボール弁、イコールパーセント
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17	 付録 B

17.1	 アフターセールスサービス
整備や修理の各作業については、故障や不良
の発生時も含めて、当社のアフターセールスサー
ビスがサポートいたしますので、ご相談ください。
アフターセールスサービス部門へのご連絡には、
aftersalesservice@samsongroup.com 
宛てに電子メールをお送りください。

SAMSON 株式会社、子会社の各住所
SAMSON 本社、SAMSON 子会社、代理
店、および各国のサービスセンターの連絡先は、
SAMSON の Web サイト(www.
samsongroup.com)、またはすべての 
SAMSON 製品カタログでご確認いただけます。

お問合せに必要な情報
以下の各項目につき、詳細をお知らせください。

	− 注文内の注文番号および位置番号
	− モデル番号、材料記号、シリアル番号、

ファームウェアバージョン（銘板の詳細は「デ
バイス上の各種表示」の章をご覧ください）
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