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Nuevo concepto de diagnéstico integrado en

posicionadores digitales

J. Kiesbauer, SAMSON AG

Los posicionadores digitales ademés de regular la posicién de
la vélvula de control, nos ofrecen informacién adicional acer-
ca de su propio estado, de los componentes mecénicos de la
vélvula y del accionamiento. Utilizando software especial de
diagnéstico con adecuadas funciones de comprobacion, se
obtienen datos de diagnéstico ampliado. Pero esto obliga al
usuario a disponer de tiempo y personal para tratar de seguir
los tests de diagnéstico. Y justamente este recurso esté limitado
en las fabricas, donde lo importante es acceder a informacién

Vélvulas de control, posicionador digital, diagnéstico de fallos a

estado por cédigo tipo seméforo.

New integrated diagnostics strategy for digital positioners

Besides actually controlling the valve’s position, a digital posi-
tioner also provides additional information about its own condi-
tion as well as information about the mechanical components
such as the valve and actuator. More extensive diagnostic data
are obtained by using special diagnostics software with suitable
test functions. The plant operator needs to invest time and man-
power in fraining and performing diagnostic tests. It is exactly
these resources that are limited in processing plants where it is

de diagnéstico de forma directa sin inundarnos de grandes
cantidades de datos [1]. En este articulo se propone una nueva
estrategia de diagnéstico escalonado, donde los datos se
recogen on-line en el posicionador y se evaltan para crear
mensaijes de estado locales. En el sistema de control aparecen
mensajes claros por cédigo tipo semaforo y clasificados segin
sean de interés para el operador de la planta o el técnico de
mantenimiento.

bordo, informacién de mantenimiento a bordo, mensajes de

important fo access direct diagnostic information without being
inundated by vast amounts of data [1]. The following article
proposes a new kind of graded diagnostic strategy which in-
volves the data being collected online in the positioner and be-
ing evaluated to create on-board status messages. Explicit mes-
sages appear in the process management system sorted in traf-
fic-light coding and classified for the attention of either the plant

operator or maintenance.

Control valves, digital positioner, on-board failure diagnosis, on-board maintenance information, status messages with traffic-

light coding.
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1. Caracteristicas del posicionador

La tarea més importante de un posicionador sigue siendo
mover la vélvula a la posicién deseada lo més répida y exac-
tamente posible como respuesta a la orden del sistema de
control de proceso. Los posiciondores analégicos siempre lo
han hecho de forma exacta pero no son tan convenientes
como los posicionadores digitales que disponen de una rutina
de inicializacién automética y muchos otros ajustes. Pero de-
bido al ciclo del reloj integrado del posicionador, los algorit-
mos de control digitales no tienen la dinémica de sus equiva-
lentes analégicos.

La mejor solucién es utilizar una combinacién de componentes
digitales y analégicos para el tratamiento de la sefial antes de
que se transmita al amplificador de aire de salida del posicio-
nador. El punto de consigna W se capta en la entrada (fig. 1),
lo que puede hacerse de varias maneras. Con un sistema téc-
nica dos hilos 4-20 mA en modo automdtico, el sistema de
control emite el punto de consigna como una sefial de 4-20
mA y se digitaliza en el convertidor analégico/digital (A/D)
(4). En modo manual, en el cual el botén giratorio y la panta-
lla (16), el puerto serie o la sefial HART superpuesta (FSK, 17)
facilitan la conversién del punto de consigna a sefal digital.
En un sistema de bus de campo, la sefial de entrada en modo
automdtico es siempre digital.

El regulador PD (3) interno utiliza el punto de consigna W di-
gital y la posicién de la vélvula X analégica facilitada por el
sensor de posicién (2) como retroalimentacién, para crear la
sefial de mando interna Y, que se necesita para controlar el
médulo i/p (6) junto con el amplificador neumdtico (7). El
amplificador cambia la presién suministrada al accionamiento
airedndolo y desaireandolo hasta que la vélvula alcanza la
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Microprocesador
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Fig. 1: Esquema de funcionamiento del posicionador digital de
SAMSON Tipo 3730-3

posicién deseada. Una ventaja adicional es la pequefia fuga
de aire interna del regulador de caudal (9) que reduce la in-
fluencia de la histéresis interna en el posicionador. Y ademés
mantiene limpios los componentes mecénicos, lo que aumenta
la fiabilidad del posicionador.

Los parémetros de control del regulador PD se pueden ajustar
digitalmente con ayuda de potenciémetros digitales, lo que
permite una perfecta adaptacion a la vélvula de control du-
rante la inicializacion.

El regulador PD (3) trabaja con ambos componentes, digitales
(punto de consigna, parémetros de control) y analégicos (po-
sicién de la valvula, el mismo regulador), y asi se obtiene una
excelente dindmica del lazo de control como se demuestra en
las figuras 2y 3.

En caso de entrada sinusoidal el posicionador sigue la sefial
con sélo un ligero desfase, incluso para una frecuencia de 1
Hz y una amplitud de 5 %. Después de un cierto periodo de
tiempo, el posicionador equipado con piezo vélvulas de con-
mutacién incluso deja de seguir el punto de consigna sinusoi-
dal porque el mismo posicionador incrementa la zona muerta
requerida (banda de tolerancia) y ya no responde a pequefios
cambios en el punto de consigna.

En caso de entrada por salto con un cambio de la sefial del
2 %, el posicionador responde al punto de consigna sin retar-
do ni sobrepasarse, mientras que otros posicionadores no
pueden mantenerlo en este caso. Ademés, dos de los ofros
posicionadores muestran grandes desviaciones de la posicién
tomada en el vastago de la vélvula, debido al inexacto sistema
mecénico de transmisién y medicion de la carrera. El nuevo
posicionador descrito previamente, esté disefiado para que
fenga en cuenta la transmisién cinemética de la posicién ac-
tual de la vélvula en el éngulo de medicion del potenciémetro
interno para excluir cualquier no linearidad de los calculos.
Las mediciones descritas en las figuras 2 y 3 se realizaron
después de haberse completado la inicializacién automética
del posicionador. El nuevo posicionador SAMSON Tipo 3730
se inicializa con tan solo pulsar un botén y esté inmediata-
mente en servicio con un alto grado de precisién. El posicio-
nador Tipo 3780 también produce muy buenos resultados,
aunque su respuesta no es tan dindmica debido a su disefio,
que incluye dos electrovélvulas. Los otros posicionadores ne-
cesitan algunos ajustes finos, lo que conlleva algunos minutos.
Actualmente los operadores de planta no tienen mucho tiem-
po, y desean un posicionador que se inicialice con tan solo
pulsar un botoén.

Una ventaja adicional de este posicionador es el modo de
operacién de emergencia, que se pone en marcha cuando
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falla el sensor de posicién. El posicionador tolerante a fallos
siguie funcionando usando la correlacién previamente deter-
minada entre la sefial de mando interna Y y el punto de
consigna W; asi casi se consigue la posicion deseada de la
valvula.

La sefial del sensor de posicion X ( 2 en fig. 1) y la sefial de
mando interna Y también se digitalizan, haciéndolas isocicli-
camente accesibles en el microprocesador o memoria.
Cuando las sefiales X, W, y Y se analizan inteligentemente
nos proporcionan gran cantidad de informacién acerca del
estado del posicionador, accionamiento y vélvula de con-
trol.

2. Métodos de diagnéstico y datos puros on-line

2.1 Diagnéstico estandar

Tanto durante la inicializacién automética como durante el
servicio normal del posicionador, se colecciona una gran can-
tidad de informacién que hace posible la deteccion de posi-
bles fuentes de error. La lista de la figura 4 incluye los datos
accesibles.

En la seccién Estado de la lista se informa acerca del tiempo
de operacién del posicionador. Se diferencia entre el tiempo
total que el posicionador ha estado en funcionamiento y el
tiempo que ha funcionado dentro del rango admisible sin es-
tar en la posicion cerrada. La informaciéon se basa en dos
puntos en el tiempo: la primera y la Gltima inicializacion. El
nimero de calibraciones del cero, de inicializaciones y de
cambios en la configuracién realizados indica con que fre-
cuencia se le dio mantenimiento e hicieron modificaciones a la
vélvula de control. Naturalmente también se indica si se inicia-
liz6 el posicionador.

Un fallo en el posicionador se indica como estado de alta
prioridad, si por ejemplo, se detecté un fallo de operacién o
del hardware.

También se indica si la posicion de seguridad se activé por la
electrovalvula opcionalmente integrada.

Como el posicionador también se puede operar localmente
utilizando sus mandos, desde la sala de control se puede ob-
servar si se estd realizando algin trabajo en el posicionador
en campo.

Si durante la inicializacién ocurre algon fallo, este se indica
como Error de Inicializacién. Por ejemplo, los Cédigos 50
hasta 52 en la fig. 4, indican que ha habido un fallo en el
montaje o en los pardmetros ajustados para la carrera o en la
palanca de transmision de la posicion.

Los Errores de Operacién también nos proporcionan informa-
cién muy importante.
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Fig. 2: Respuesta a una entrada sinusoidal de diferentes posicionadores
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Fig. 3: Respuesta a una entrada por salto de diferentes posicionadores
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El mensaije de “error en el lazo de control” aparece cuando la
vélvula de control no reacciona a la variable regulada en el
tiempo de respuesta admisible.

Cuando el punto cero se desplaza més del +5 % (ajuste de
fabrica que el usuario puede modificar), aparece el mensaje
“desviacion en el cero”. Este fallo puede ocurrir cuando se
cambia la posicién de montaje del posicionador, cuando los
internos de la vélvula estén desgastados o cuando hay suciedad
entre el asiento y el obturador.

El mensaje “autocorreccion” indica un fallo en la seccion de
datos del posicionador que la funcién de autoandlisis detecté
y corrigio.

|II

El mensaje “error fatal” sugiere un fallo en los datos de segu-
ridad relevantes que el posicionador no pudo corregir con su
capacidad de autocorreccién. Una causa posible pueden ser
interferencias EMC. Para corregir un error fatal es necesario

restablecer el posicionador y volver a inicializarlo.



Mame | ¥ | Walue | LUnit | Comment
Status

&1 Switched-on device O 1879 | h

& Device in contral B 1584 | h

{# Switched-on device since initialization (] 867 | h

& Device in control since initialization ] 565 | h

(& Error ocoured (Faulk alarm output) 3 es

# 5takus solenoid valve ] Mot implemented

# Fail safe position ] Air to close

{# Device initislized ) Yas

(& Stark with defaulk values executed = Mo

& Local operation active 3 Mo

# Configuration changed Flag ] es

(& Mumber of zero point adjustments (] 0

Status limit switches

# x Falls below A1 (] Ha

(& Stakus limit swikch A1 ] Mon conducting

3 x exceeds 42 3 Mo

{# status limit switch 42 () Mon conducting

Initialization errors

& % > range ] Mo Code 50
(& Dela x < range ] Mo Code 51
[ Attachment 3 Na Code 52
& Initialization time exceeded =3 Mo Code 53
& Initialization | solenoid walve = Mo Code 54
{# Travel time too shart (] Mo Code 55
# Pin position ] Mo Code 56
[#l No emergency mode () Mo Code 76
Operating errors

Control loop B} es Code 57
& Zero poink 3 Mo Code 53
{31 Autocorrection | ies Code 59
[ Fatal error | Na Code 60
W toa small A Na Code 63
Total valve travel exceeded A Mo

&1 Exceeded allowed ternperature range ] Mo

Hardwate errors

& x-signal A Mo Cods 62
ifp-converter A ho Code 64
Hardware | Na Code 65
(3 Data memary | Mo Code 66
& Control calculation | No Code 67
# Program load error A Mo Code 77
Data errors

{# Control parameter | Mo Code 63
(3 Poti parameter | Mo Code 69
(%1 Adjustment parameter ] Mo Code 70
General parameter A Mo Code 71
Internal device error 1 | Mo Code 73 Fig- 4: Mensqies de diogné’SﬁCO
{# HART parameter 3 Ma Code 74 esténdares (posicionador
& Info parameter | VYes Code 75 SAMSON Tipo 3730 EXPERT)

Cuando la alimentacién es insuficiente, (para el HART aprox.
3.7 mA) aparece el mensaje “W demasiado pequefio”.
Ademas, el usuario puede especificar un limite para el nimero
de carreras totales realizadas desde la Gltima inicializacién.
En caso de que se supere este limite aparece el mensaje “se ha
superado el total de carreras de la vélvula”.

Otro mensaje adicional aparece cuando se excede la tempe-
ratura de operacion admisible del posicionador medida por
un sensor de temperatura integrado. El posicionador registra
tanto las temperaturas de operacién méxima y minima, como
el tiempo durante el cual se excedieron los limites.

En los fallos criticos también se incluyen fallos del hardware. En
caso de fallar la unidad de medicién de la posicion de la vélvu-
la X aparece el mensaje “fallo en la sefial X”. Sin embargo, el

posicionador sigue funcionando en el modo de emergencia,
aunque se fiene que sustituir lo antes posible. Otros fallos son
“fallo en el convertidor i/p” (se interrumpié la alimentacion del
circuito del convertidor i/p), “error de hardware”, “fallo en
datos de memoria” (no es posible escribir en la memoria de
datos, p. €j. hay una desviaciéon entre los datos escritos y los
leidos), y “fallo en los célculos de control” (el regulador de
hardware (3 en fig. 1) se comprueban por célculos de control).
Si ocurre un fallo en los datos de memoria, aparece un Error
de Datos. Por ejemplo, interferencias EMC pueden provocar
fallos en los parémetros; estos fallos se emiten como parame-
tros de regulacion.

Varios de estos parémetros de fallo también se indican local-
mente en la pantalla del posicionador (fig. 5).
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Fig. 5: Cédigos de diagnéstico esténdares en la pantalla (posicionador
SAMSON Tipo 3730)

2.2 Diagnéstico avanzado sin sensores adicionales

La informacién del diagnéstico esténdar se centra principal-

mente en el mismo posicionador. El diagnéstico avanzado

analiza més profundamente las sefiales X, W y Y e incluye

mensajes de estado del accionamiento, vélvula de control y

aire de alimentacién.

Para ello el posicionador necesita méas datos puros. Durante el

funcionamiento el posicionador monitorea las sefiales especi-

ficadas y las analiza con la ayuda del microprocesador inte-

grado. El procesador sélo se encarga de alimentar al regula-

dor analégico con el punto de consigna W cada cierto tiempo

y al no estar involucrado en el proceso de control puede reali-

zar los siguientes andlisis on-line:

e registrar datos

* histogramas para la desviacién del sistema E, posicién de la
vélvula X, y contador de ciclos dependiente de la amplitud

e tendencia de la posicién final (punto cero)

e diagrama “firma” de la vélvula, representando la sefial de
mando interna Y frente la posicion de la vélvula X

En el registrador de datos se diferencia entre servicio continuo

y por activacion.

En servicio continuo los valores de la posicion de la valvula X,

de la desviacion del sistema E, del punto de consigna W, de la

sefial de mando Y, y el tiempo t se escriben en una memoria

FIFO (first in, first out) a una velocidad de muestreo que el
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usuario puede ajustar. Como resultado, el posicionador siem-
pre dispone de los Gltimos valores que se pueden utilizar para
visualizar el comportamiento.

En servicio por activacién, no se escriben valores en la memo-
ria FIFO hasta que no se alcanza la condicién de disparo. El
resgistrador de datos se puede activar tanto mediante la elec-
trovélvula opcional como cuando se sobrepasa un limite de
tolerancia para la posicién de la valvula (p. ej. “punto de
consigna W > 1 %" cuando la vélvula esté cerrada). El regis-
tro de datos siempre incluye unos pocos valores antes de ha-
berse activado el disparo.

En cualquier caso, cuando el registrador de datos se activa
por la electrovalvula, se puede utilizar para comprobar el
funcionamiento correcto de la electrovélvula en valvulas de
seguridad asi como descubrir si la vélvula puede actuar (ESD
= Emergency Shut Down).

En los histogramas las variables monitoreadas se asignan a
determinadas clases, p. e]. el rango de la posicién de la vélvu-
la X se agrupa en clases de 5 %. Los valores se coleccionan
on-line a determinados intervalos. Cada vez que se cumplen
los requisitos de una clase, su contador se incrementa en 1.
Cada contador de clase se refiere al total de contadores y se
guarda en %. Como resultado se puede expresar la posicién
de la valvula en % (fig. 6). Todos los histogramas diferencian
entre valores a largo y a corto plazo (desde la primera inicia-
lizacién y desde el Gltimo punto de tiempo).

Este tipo de andlisis estadistico proporciona informacién muy
importante. Por ejemplo, un histograma de la posicién de la
valvula X especifica el rango de operacion principal de la
vélvula de control en todo su ciclo de vida e indica tendencias
recientes, apuntando a un posible desvio en el rango de ope-
racién. El contador de ciclos incluye informacién acerca del
estrés dinamico al que se encuentran expuestos el fuelle o la
empaquetadura.

Si la vélvula de control cierra con frecuencia (p. ej. en proce-
sos batch), se puede registrar el punto cero. La funcién ,ten-
dencia de la posicion final” nos puede indicar si el punto cero
se desplaza gradualmente debido al desgaste en el asiento y
obturador o si el punto cero dlterna en la transmisién de la
posicion porque se ha aflojado la transmision.

El diagrama “firma” de la vélvula que representa la sefial de
mando Y frente a la posicién de la vélvula X se basa en la
sefial de mando Y como el valor de sefial de control interna del
convertidor i/p. Dependiendo de la posicién de la valvula,
esta sefial es casi lineal, similar a la presion de alimentacién
en un accionamiento neumdtico. Esta curva se mide durante la
inicializacién automdtica y se guarda en el posicionador
como referencia (fig. 7).
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Fig. 6: Funcién de histograma on-line (posicién de la vélvula) en el
posicionador SAMSON Tipo 3730 EXPERT*

La caida de presién en la valvula de control produce un cam-
bio en la presién de mando al accionamiento para una misma
posicion de la vélvula, porque las fuerzas de flujo perturban el
equilibrio de fuerzas establecido en la vélvula.

Un efecto similar ocurre cuando los resortes del accionamiento
pierden su pretensién debido al fallo de uno o més resortes.
Como resultado, cambia la relacién entre sefial interna de man-
do Yy posicién de la vélvula X. Para una vélvula de control con
posicién de seguridad “a fallo cierra”, Y se desplaza hacia
abajo al mismo tiempo que se reduce la pendiente. Si disminu-
ye la caida de presién en la valvula durante el servicio también
provoca una caida de Y, pero la pendiente aumenta y depende
de la posicion de la vélvula.

Si aparece una fuga significativa en el sistema neumético de-
bido a fuga en los récores de unién o a la ruptura de la mem-
brana, la sefial de mando empieza a aumentar de forma
continua a partir de una apertura de vélvula en comparacién
con la curva de referencia.

Si la alimentacién de aire del posicionador no es suficiente,
la sefial de mando Y empieza a aumentar de forma discon-
tinua desde la posicién de la vélvula restringida hacia
adelante.

Durante la operacién on-line, el posicionador guarda cons-
tantemente la sefial de mando Y en relacién con la posicién
y calcula el valor medio (dependiendo de la posicién de la
vélvula) incluyendo la dispersién sin perturbar el proceso. El
valor medio se restablece con cada inicializacién.

Ademés, se analizan datos recientes del mismo modo para
detectar cambios a corto plazo.

En una vélvula de control con posicion de seguridad “a fallo
cierra” y direccién de circulacion “flujo a abrir la vélvula”, el

VGIOF medio a |c1rgo plGZO en i‘OdO e| rango de carrera se IO'

Fig. 7: ,Firma” de la vélvula: sefial de mando Y frente la posicién de la
vélvula X, en base a datos del posicionador SAMSON Tipo 3730EXPERT*

calizaré por debajo de la curva de referencia, similar a la
curva de presién diferencial en fig. 7.

En cualquier caso, si los valores medios estén cada vez més
por encima de la curva de referencia, indica un inminente
problema de presién, p. ej. un cambio en la presién de ali-
mentacion o una fuga neumdtica en el sistema accionamiento-
posicionador.
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Fig. 8: Test de histéresis (deteccién de rozamiento) en el posicionador
SAMSON Tipo 3730 EXPERT*
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En caso de que los valores medios estén por debajo de la curva
de referencia a la vez que la pendiente disminuye, puede ser
que los resortes estén perdiendo fuerza de compresion.
Obviamente estas informaciones se refieren al rango de posi-
cién por el que la valvula acaba de pasar.

En servicio offline y con la planta parada, p. ej. cuando se
realiza mantenimiento (es decir, sin caida de presién en la
vélvula), se puede mover la vélvula a través de su carrera
completa utilizando la funcién activa de comprobacién para
comprobar la informacién reunida en servicio on-line.

Con la ayuda del test de histéresis se pueden detectar cambios
en las fuerzas de rozamiento. En el modo de operacion on-
line estandar, el posicionador monitorea continuamente como
cambia el punto de consigna W. Si este cambia dentro de la
banda de tolerancia especificada por el usuario (p.ej. 1 %),
se puede empezar una comprobacion de histéresis de bajo
nivel. Durante la comprobacién, la posicién de la valvula cam-
bia en forma parecida a una rampa (fig. 8a). La sefial de
mando Y y el cambio de la posicién de la vélvula X se anali-
zan teniendo en cuenta el cambio de AYgy,qm. para cambios
en la direccién. Como se muestra en las figuras 8a y 8b,
AYRozam. @UMenta cuando aumenta el rozamiento.

Para evitar que el proceso se perturbe constantemente, el
usuario puede especificar un intervalo minimo entre compro-
baciones (p.ej. dos por dia). Cuando el punto de consigna
excede la banda de tolerancia, la comprobacién se cancela
inmediatamente y el posicionador se queda en operacién on-
line estandar. Todos los valores guardados para AYgg,am. se
asignan a los rangos de posicion de la vélvula respectivos.
También en este caso se calcula el valor medio para todos los
valores guardados desde la dltima inicializacién. No obstan-
te, también se guardan los valores a corto plazo para detectar
cambios a corto plazo.

Naturalmente, en operacién offline con la planta parada, se
puede mover la vélvula a posiciones definidas en todo el ran-
go de carrera y determinar un AY,qm. para cada punto. Esto
se hace ademas de la comprobacién de “firma” offline descri-
ta anteriormente (diagrama “firma” de la valvula donde se
representa la sefial de mando Y frente a la posicién de la val-
vula X).

Otras funciones de comprobacién incluyen la caracteristica
estdtica (zona muerta e histéresis) y la respuesta de salto con
un andlisis segin el esténdar ENTECH.

Con base a estos datos puros, se puede analizar la valvula de
control completa en el mismo posicionador sin herramienta de
diagnéstico. El andlisis proporciona mensajes de estado cla-
ros con recomendaciones para mantenimiento y servicio como
se muestra en la figura 9.
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Una ventaja afiadida, es que no se necesitan sensores adicio-
nales (p. ej. un sensor de presién para medir la presién de
alimentacién en el accionamiento), [2].

2.3 Diagnéstico avanzado con sensores adicionales

En determinadas aplicaciones el usuario quiere conocer las fu-
gas internas o externas. Utilizando los métodos de diagnéstico
descritos en el apartado anterior o los métodos que involucran
la medicion de la sefial de presién, sélo se pueden hacer supo-
siciones indirectas.

Para hacer declaraciones directas es necesario utilizar senso-
res adicionales.

Por eso, el posicionador presentado en este articulo incluye
una entrada binaria, donde se puede conectar opcionalmente
un interruptor de presién para detectar fugas de presion por el
cierre del véstago. Este se activa cuando el medio fugado por
el cierre del vastago crea una presion en el volumen de control
entre los cierres primario y secundario. Cuando esto sucede,
en el parémetro “fuga externa” de la fig. 9 aparece el mensa-
je “existe”.

El posicionador también puede ir equipado opcionalmente
con un sensor de ruido con electrénica de andlisis integrada
que puede detectar una fuga en aumento entre asiento y obtu-
rador o entre asiento y cuerpo. La electrénica de andlisis del
sensor estd integrada en la electronica del posicionador.

La energia auxiliar del posicionador alimenta el sensor.

Cada vez que la vélvula cierra (funcién de cierre hermético) se
mide la intensidad de la sefial. La intensidad de la sefial ade-
més de su cambio a lo largo del tiempo se incluyen en el
diagnéstico.

En el mercado existen sistemas no automatizados para aplica-
ciones especiales que permiten a los técnicos de mantenimien-
to detectar fugas internas directamente in situ cuando la vélvu-
la esta cerrada. Pero no son soluciones integradas.
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Fig. 9: Mensaijes de estado en el diagnéstico avanzado (posicionador
SAMSON Tipo 3730 EXPERTY)



El sensor de ruido utilizado detecta fugas internas de aproxi-
madamente 0.15 % del caudal maximo. El sensor no com-
prueba la clase de fuga, sino que indica caudales de fuga
significativos entre clase de fuga y relacién de regulacién. Las
sefiales analizadas no se perturban por ruidos extrafios. De
preferencia el sensor se monta en la parte superior de la val-
vula (puente NAMUR).

3. Integracién en el sistema de control de proceso

El posicionador presentado en este articulo es capaz de reali-
zar verdadero diagnéstico a bordo con un concepto escalona-
do. La gran cantidad de datos puros se analizan en el posicio-
nador en forma de mensajes de estado.

De esta forma se facilita la integracion en los diferentes siste-
mas de control. El usuario no necesita activar ninguna funcién
de comprobacién. Dependiendo de los aspectos que les inte-
resen se muestran mensaijes claros tanto para los operarios de
planta como para los técnicos de mantenimiento. Dependiendo
del sistema de control estos mensajes pueden ser en cédigo de
colores tipo semdforo (verde, amarillo, naranja y rojo). El
posicionador reserva un “byte de color” configurable para
cada uno de los mensajes de estado. Ademds se registran
hasta los Oltimos 30 mensajes de estado generados y las ac-
ciones con la hora cuando sucedieron.

e verde: bien

e amarillo: requiere mantenimiento (el desgaste tolerable se
agotaré a medio plazo o antes de lo esperado)

e naranja: mantenimiento indispensable (el desgaste tolerable
pronto se agotard)

e rojo: falla (se agoté el desgaste tolerable)

Todos los parémetros de este diagnéstico se pueden leer o

escribir utilizando comandos HART o archivos DD (Device

Description). Obviamente, lo mismo aplica para otros méto-

dos de comunicacién como FOUNDATION Fieldbus y

PROFIBUS-PA.

Asi, todos los puntos de datos son accesibles utilizando los

mds variados sistemas de control y herramientas de ingenie-

ria, aunque no todos los sistemas permiten las representaciones

gréficas (p. ej. histogramas).

Aqui la mejor solucién es un Device Type Manager (DTM) que

cada vez més a menudo se integran en los sistemas de control,

y permiten al fabricante visualizar las caracteristicas de sus

equipos de acuerdo a sus propios deseos (fig. 10).

4. Mantenimiento y diagnéstico a distancia

Estas nuevas estructuras estén especialmente indicadas para
un diagnéstico a distancia real. Los mensajes de estado facili-
tan al usuario reunir informacién sin influenciarla.
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Fig. 10: Device Type Manager (DTM) del posicionador digital de
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El fabricante tiene un servidor central para el diagnéstico de
vélvulas a distancia con un programa de configuracion y com-
brobacién (p. ej. el programa de SAMSON TROVIS-VIEW). El
personal desde la oficina del cliente o desde la propia oficina
de ingenieria y ventas puede establecer conexién por internet
desde su PC con el servidor mediante un modem, ISDN, DSL o
una conexién dedicada. Al mismo tiempo se conecta con la
vélvula de control in situ con el programa TROVISVIEW. Al
otro lado de la linea, en fabrica, un técnico de servicio o de
1+D lee informacién de la valvula de control de un lugar remo-
to desde el servidor utilizando el TROVIS-VIEW; incluso es
posible la operacién a distancia. Légicamente en paralelo se
realiza una conversacion telefénica.

Como resultado, el fabricante obtiene informacién de diag-
néstico directamente del equipo y los técnicos de post venta
pueden dar inmediatamente recomendaciones para la vélvula
de control o el posicionador, sin ser necesario enviar un técni-
co al lugar donde se encuentra el cliente o la oficina de inge-
nieria y ventas. Se pueden corregir incluso fallos de opera-
cién, ahorrando viajes innecesarios a los técnicos debido a
fallos minimos. Ademés, se puede tener informacion adicional
instalando una web-cam. También es importante que los datos
més importantes de la vélvula y del accionamiento se guardan
en el posicionador.

5. Conclusién

El posicionador presentado en este arficulo posee funciones
de diagnéstico a bordo y completamente integradas que le
permiten generar mensajes de diagnéstico y estado on-line.
Estos mensajes se pueden leer y visualizar en cualquier siste-
ma de control de procesos a través de DDs o DTMs. Se pueden
mostrar diferentes para los operadores de planta y los técnicos
de mantenimiento. Esta caracteristica cumple con las recomen-
daciones NAMUR acerca del diagnéstico para los equipos
Fieldbus que se esté preparando actualmente. También es im-
portante la base del diagnéstico o datos puros (como p. ej. los
histogramas) que se coleccionan a lo largo del ciclo de vida de
la vélvula. Estos facilitan informacion a los expertos del fabri-
cante més allé de los mensajes de estado, posibilitando un
estudio incluso més detallado de la situacién, también en for-
ma de diagnéstico a distancia, por ejemplo via una conexién
de internet.
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