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Mensajes de seguridad

Leer este manual antes de trabajar con el producto. Para seguridad personal y del sistema, y para un rendimiento
6ptimo del producto, asegurarse de comprender completamente el contenido antes de instalar, utilizar o realizar el
mantenimiento de este producto.

Las explosiones podrian ocasionar lesiones graves o la muerte.

La instalacién de este transmisor en un entorno explosivo debe realizarse de acuerdo con los cédigos, las normas y
las practicas pertinentes a nivel local, nacional e internacional. Revisar la seccién de aprobaciones de la Guia de inicio
rdpido para conocer las restricciones asociadas a una instalacién segura.

Antes de conectar un configurador de campo en una atmdsfera explosiva, asegurarse de que los instrumentos en el
lazo estén instalados de acuerdo con procedimientos de cableado de campo no inflamable o intrinsecamente
seguros.

El incumplimiento de estas recomendaciones de instalacién podria dar lugar a la muerte o a lesiones graves.

Verificar que la instalacién del transmisor la realice personal calificado y de acuerdo con el cédigo de practica que
corresponda.

Las fugas de proceso pueden causar lesiones graves o la muerte.
No extraer el termopozo mientras esté en funcionamiento.

Antes de aplicar la presién, instalar y apretar los termopozos y los sensores .

Las descargas eléctricas pueden ocasionar lesiones graves o la muerte.

Si se instala el sensor en una atmésfera de alto voltaje y ocurre una falla o error de instalacion, puede existir un
voltaje alto en los conductores y en los terminales del transmisor.

Se debe tener extremo cuidado al entrar en contacto con los conductores y terminales.

Acceso fisico

El personal no autorizado puede causar dafios considerables al equipo o una configuracién incorrecta del equipo de
los usuarios finales. Esto podria ser intencional o no intencional, y debe intentar impedirse.

La seguridad fisica es una parte importante de cualquier programa de seguridad y es fundamental para proteger el
sistema. Restringir el acceso fisico de personal no autorizado para proteger los activos de los usuarios finales. Esto se
aplica a todos los sistemas utilizados en la planta.




DARSE CUENTA

Este dispositivo cumple con la seccion 15 del reglamento de la Comisién Federal de Comunicaciones (Federal
Communication Commission, FCC). El funcionamiento esta sujeto a las siguientes condiciones:

Este dispositivo no puede ocasionar interferencias dafiinas.

Este dispositivo debe aceptar cualquier tipo de interferencia, inclusive la interferencia que pudiera ocasionar un
funcionamiento no deseado.

Este dispositivo debe instalarse para garantizar que exista una distancia de separacién minima de 7,9 in (20 cm)
entre la antenay las personas.

DARSE CUENTA

Los riesgos de las baterias no desaparecen cuando las celdas estdn descargadas.

El médulo de alimentacion puede reemplazarse en un area peligrosa. El médulo de alimentacion tiene una
resistividad superficial mayor que un gigaohmio y debe instalarse adecuadamente en el compartimiento del
dispositivo inaldmbrico. Se debe tener cuidado durante el transporte hacia y desde el punto de instalacion para evitar
la acumulacion de carga electrostatica.

Consideraciones referentes al envio de productos inaldmbricos.

La unidad fue enviada sin el médulo de alimentacién instalado. Antes del reenvio, comprobar que se haya quitado
el médulo de alimentacion.

Todos los médulos de alimentacidn contienen dos baterias principales de litio tamafio “C". El transporte de las
baterias principales de litio esta regulado por el Departamento de Transporte de Estados Unidos y también por la
Asociacién de Transporte Aéreo Internacional (IATA, International Air Transport Association), la Organizacion de
Aviacién Civil Internacional (ICAO, International Civil Aviation Organization) y las Normas Europeas sobre
Transporte Terrestre de Mercaderia Peligrosa (ARD, European Ground Transportation of Dangerous Goods). Es
responsabilidad del remitente garantizar el cumplimiento de estos requisitos o de cualquier otro requisito local.
Consultar las regulaciones y los requisitos vigentes antes de enviar el equipo.
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1 Introduccion

El Rosemount 848T esta optimizado para la medicion de temperatura del proceso al medir
simultdneamente ocho puntos de temperatura independientes con un Unico transmisor

y admitir varios tipos de sensores y entradas de 4-20 mA, ademas de comunicarse con
cualquier host de FOUNDATION™ Fieldbus o herramienta de configuracién.

Usted puede conectar varios tipos de sensores de temperatura a cada transmisor. Ademas,
el transmisor puede aceptar entradas de 4-20 mA. La capacidad de medicién mejorada

del Rosemount 848T permite enviar estas variables a cualquier host FOUNDATION Fieldbus o
herramienta de configuracién.

1.1 Reciclado/eliminacidén del producto

Considerar la posibilidad de reciclar equipos y embalajes.

Eliminar el producto y el embalaje de acuerdo con la legislacién local y nacional.

www.Emerson.com 7
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Instalacion

Montaje

Siempre se debe montar el transmisor en forma remota desde el conjunto del sensor. Hay
tres configuraciones de montaje:

* Aun carril DIN sin una carcasa
* Aun panel con una carcasa

« Aun soporte para tuberia de 2 in (51 mm) con un alojamiento que usa un juego de
montaje en la tuberia

Montaje en un riel tipo DIN sin un compartimiento
Para montar el transmisor en un riel tipo DIN:

Procedimiento

1. Tirar hacia arriba del clip de montaje para riel tipo DIN que se encuentra en la parte
trasera superior del transmisor.

2. Engarzar el riel tipo DIN en las ranuras de la parte inferior del transmisor.

3. Inclinar el transmisor y colocarlo en el riel tipo DIN. Soltar el clip de montaje.
Asegurarse de que el transmisor esté conectado con seguridad al riel tipo DIN.

Figura 2-1: Montar el transmisor en un riel tipo DIN

A. Transmisor sin carcasa instalada

B. Clip de montaje del riel tipo DIN
C. Riel tipo DIN

Montaje en un panel desde una caja de conexiones de
aluminio

Montar el transmisor dentro de la caja de conexiones en un panel utilizando los planos
dimensionales y asegurarlo con cuatro tornillos de %-20 x 1.25 in.

Requisitos previos
Usar cuatro tornillos de %-20 x 1,25 in.
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Procedimiento
Montar el transmisor en un panel desde el interior de la caja de conexiones utilizando uno
de siguientes planos dimensionales:
Figura 2-2: Caja de conexiones de aluminio con prensaestopas (c6digo de opcién JA4)
6.70
[170]
SN
3.67
- [93]
——
2
) 8.42
(214 600
E
A. Placa de identificacion
B. Conector de cableado extraible
C. Interruptor de Security (Seguridad)
D. Interruptor de Simulation (Simulacién)
E. Tornillo externo de conexion a tierra (opcional)
Las dimensiones se expresan en pulgadas (milimetros).
10
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Figura 2-3: Caja de conexiones de aluminio con orificios tapados (cédigo de opcién
JAS)

2.30
[58]

.80
[20]

Placa de identificacion

Conexidn de cableado extraible

Interruptor de Security (Seguridad)
Interruptor de Simulation (Simulacién)
Tornillo externo de conexién a tierra (opcional)

mOS N>

Las dimensiones se expresan en pulgadas (milimetros).

2.1.3 Montaje en un panel desde una caja de conexiones de
acero inoxidable
Requisitos previos
Usar dos tornillos de %4-20 x % in.
Procedimiento

Montar el transmisor en un panel desde el interior de la caja de conexiones utilizando uno
de siguientes planos de dimensiones.

www.Emerson.com 11
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Figura 2-4: Caja de conexiones de acero inoxidable con prensaestopas (cédigo de

opcion JS2)
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Vista tridimensional
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Vista frontal
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Las dimensiones se expresan en pulgadas (milimetros).
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Figura 2-5: Caja de conexiones de acero inoxidable con entrada del conducto (cédigo
de opcioén JS3)
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Vista superior

Vista tridimensional

Tornillo para conexidn a tierra
Vista frontal

Vista lateral

Cinco orificios tapados de 0,86 in (22 mm) de didmetro, adecuados para instalar acoples
NPT de % in

mTmOS N>

Las dimensiones se expresan en pulgadas (milimetros).

2.1.4 Montaje en un soporte para tuberia de 2 in (51 mm)

Procedimiento

Cuando se use una caja de conexion, usar el soporte de montaje opcional (cddigo de
opcion B6) para montar el transmisor en un soporte para tuberia de 2 in (51 mm).

www.Emerson.com 13
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Figura 2-6: Montaje de una caja de conexiones de aluminio

5.08 |
[129]

A. Vista frontal
B. Vista lateral

Las dimensiones se expresan en pulgadas [milimetros]
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Figura 2-7: Montaje de una caja de conexiones de acero inoxidable
A B
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A. Vista frontal
B. Vista lateral
C. Totalmente montado

Las dimensiones se expresan en pulgadas (milimetros)

Figura 2-8: Montaje de aluminio en tuberia vertical
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Figura 2-9: Montaje de acero inoxidable en tuberia vertical

2.2 Cableado

Si el sensor se instala en un medio de alta tensién y ocurre un error de instalacién o una
condicion de fallo, los conductores del sensor y los terminales del transmisor podrian
conducir voltajes letales.

Se debe tener extremo cuidado al ponerse en contacto con los conductores y terminales.

DARSE CUENTA

Una tensién mas alta de lo normal puede dafiar el transmisor (la tensién nominal de los
terminales del bus es de 42,4 VCCQ).

No aplicar alta tension (por ejemplo, tensién de linea de CA) a los terminales del
transmisor.

16 www.Emerson.com
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®

J/rr AN T

Filtro y acondicionador de alimentacion integrados

6234 ft (1900 m) mdximo (dependiendo de las caracteristicas del cable)
Terminadores (tronco)

Fuente de alimentacion

Host o herramienta de configuraciénFOUNDATION™ Fieldbus

Ramales

Cableado de sefial

Dispositivos 1-16 (las instalaciones intrinsecamente sequras [IS] pueden permitir menos
dispositivos por cada barrera IS)

TOmTmMON®>

Conexiones

El transmisor admite varios tipos de sensores, incluidas RTD de 2 o 3 lineas, termopares,
ohmios y milivoltios, con entradas analdgicas opcionales, y requiere conexiones terminales
adecuadas y consideraciones de cables conductores para un funcionamiento preciso.

El transmisor es compatible con los tipos de sensor de RTD de 2 o 3 lineas, termopares,
ohmios y milivoltios. Figura 2-10 muestra las conexiones de entrada correctas a los
terminales de sensor en el transmisor. El transmisor también puede aceptar entradas de
dispositivos analdgicos usando el conector de entrada analdégica. Figura 2-11 muestra las
conexiones de entrada correctas al conector de entrada analdgica cuando esta instalado
en el transmisor. Apretar los tornillos de los terminales para asegurar una conexién
adecuada.

17
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Figura 2-10: Diagrama de cableado del sensor
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A C D

A. RTD de 2 lineas y ohmios

B. RTD de 3 lineas y ohmios (Emerson proporciona sensores de 4 lineaass para todas las
RTD de un solo elemento; usar estas RTD en configuraciones de 3 lineas sujetando el
cuarto cable conductor o dejdndolo desconectado y aislado con cinta eléctrica).
Termopares/ohmios y millivoltios
RTD de 2 lineas con lazo de compensacién (el transmisor debe configurarse en funcién de
una RTD de 3 lineas para que reconozca una RTD con un lazo de compensacion)

S o

Entradas de RTD u ohmios

Existen varias configuraciones de RTD, incluidas las de 2 y 3 lineas, que se utilizan en
aplicaciones industriales. Si el transmisor estd montado remotamente desde una RTD de

3 lineas, funcionara dentro de las especificaciones, sin recalibracién, para resistencias de
cables conductores de hasta 60 ohmios por cable conductor (equivalente a 6000 ft [1829
m] de cables de 20 AWG (1 mm?). Si se utiliza una RTD de 2 lineas, ambos conductores de la
RTD estan en serie con el elemento sensor, asi que pueden ocurrir errores si las longitudes
del cable conductor superan un pie cable 0,518 mm? Se proporciona compensacion para
este error cuando se utilizan termorresistencias de 3 lineas.

Entradas de termopar o milivoltios

Usar el cable de extension del termopar apropiado para conectar el termopar al
transmisor. Realizar las conexiones para entradas de milivoltios utilizando hilo de cobre.
Utilizar cables apantallados para los tramos largos.

Instalacion del transmisor con conector analégico

El conector analdgico convierte una sefial de 4-20 mA en una sefial de 20-100 mV para

la lectura del transmisor y la transmisién de FOUNDATION™ Fieldbus; la instalacion implica
la sustitucion de los conectores estandar por conectores analdgicos, con el cableado de
transmisores analdgicos, a fin de garantizar el soporte de la fuente de alimentaciény la
configuracion de los interruptores de comunicacién HART® si es necesario.

El transmisor, cuando se pide con la opcién cédigo S002, se entrega con cuatro conectores
analégicos.

Procedimiento

1. Reemplazar el conector estandar con el conector analégico en los canales deseados.

2. Conectar uno o dos transmisores analégicos al conector analdgico de acuerdo con
la Figura 2-11.
Existe espacio disponible en la etiqueta del conector analdgico para la identificacién
de las entradas analdgicas.

DARSE CUENTA

Asegurarse de que la fuente de alimentacidn tenga el valor nominal suficiente para
los transmisores conectados.

Si los transmisores analdgicos pueden comunicarse utilizando el protocolo HART,
los conectores analdgicos se suministran con la capacidad de conmutar en una

18 www.Emerson.com
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resistencia de 250 ohmios para la comunicacién HART (consultar la Figura 2-11).

Se suministra un interruptor para cada entrada (interruptor superior para entradas
Ay un interruptor inferior para entradas B). Si se configura el interruptor en la
posiciéon ON (ACTIVADO) (a la derecha) anula el interruptor de 250 ohmios. Emerson
proporciona terminales para cada entrada analégica para conectar un configurador
de campo para configuracién local.

Figura 2-11: Diagrama de cableado de la entrada analdgica del transmisor
[—1

2 )
= TEMPERATURE %
=] ROSEMOUNT 848TFNABS001T] >
SERIAL NO. 555999
=) CONFIG. 0 TO 100°C %
(S| CHANHASSEN, MN. USA c € o @
% FOUNDATION TYPE: 11X BUS POWERED - N96 - somoe %
E <] Lo oN OFF @
Skt i S
(22| cosas1510-0001  REV. AB SIMULATE ENABLE =]
) 5] [o 5] [o 5] [o 19
B = B I e = S I s = I R = S S
XYY Yy 20eoee 2000 2e0eoee | - A
[N N I !
— 1R 2A '— 1A 2A — 1B 2B| '— 1A 2A — 1B 2B| '— 1A 2A — 1B 2B|
\ANﬁ bd ANALOG INPUTS. ANALOG INPUTS. anaLoc iNeuTs || | @ @ )

: O . ©

O

A. Conectores de entrada analdgica
B. Transmisores analdgicos
C. Fuente de alimentacion

Fuente de alimentacién

Conectar la fuente de alimentacion

El transmisor funciona con 9-32 VCC con menos del 2 por ciento de ondulacién, que
requiere cableado de par torcido blindado y un acondicionador de energia para segmentos
Fieldbus.
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DARSE CUENTA
Toda la alimentacién al transmisor se suministra mediante un circuito de sefializacion.
Asegurarse de que el cableado de sefal debe ser par torcido blindado para obtener
mejores resultados en entornos con ruido eléctrico.
Para obtener un rendimiento éptimo, no usar cableado de sefial sin proteccién en
bandejas abiertas con cableado eléctrico o cerca de equipos eléctricos pesados.
Utilizar cables de cobre ordinario de suficiente tamafo para asegurar que el voltaje a
través de los terminales de alimentacion del transmisor no caiga por debajo de 9 VCC.
Los terminales de alimentacion no se ven afectados por la polaridad. Para alimentar el
transmisor:
Procedimiento
1. Conectar los cables de alimentacion a los terminales marcados Bus, como se
muestra en la Figura 2-12.
Figura 2-12: Etiqueta del transmisor
A B
—
- C
(|| .
< |imf| D
. (o
= : E
4 T L
= = et
= I
N =
! | =
| L
[+ .
oifigtetet | ugepatrazt f| gt -.‘?-‘“:'_“] TPl | (P
| | | s | s o s
A. ON (ACTIVADO)
B. OFF (DESACTIVADO)
C. No se utiliza
D. SECURITY (SEGURIDAD)
E. SIMULATE ENABLE (ACTIVAR SIMULACION)
F. Conexién a tierra (se requiere con la opcién T1)
G. Conectar aqui los cables de alimentacion
2. Apretar los tornillos de los terminales para asegurar un contacto adecuado.
No se requiere cableado eléctrico adicional.
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Sobretensiones/Transientes

El transmisor soportard los transitorios eléctricos que se encuentran en las descargas
estaticas o los transitorios inducidos por conmutacién. Sin embargo, se tiene disponible
una opcidn de proteccién contra transitorios (opcién cédigo T1) para proteger el
transmisor contra transitorios de alta energia. Conectar el transmisor a tierra usando el
terminal de tierra (consultar Figura 2-12).

Conexion a tierra

El transmisor proporciona aislamiento de entrada/salida hasta 620 V rms.

DARSE CUENTA

Conectar a tierra uno de los cables de sefial desconectara todo el segmento Fieldbus.

No poner a tierra ningin conductor del segmento Fieldbus.

Cable apantallado a tierra

La instalacién para cada proceso requiere diferentes conexiones a tierra. Usar las opciones
de conexidn a tierra recomendadas en las instalaciones para el tipo de sensor especificado,
0 comenzar con la opcién 1 de conexidn a tierra (la mas habitual).

Termopar sin conexioén a tierra, mV y entradas RTD/ohm

Hay dos opciones para entradas de termopar sin conexion a tierra, mV y entrada Ohm/
RTD.

Opcion 1

Procedimiento

1. Conectar la pantalla para el cable de sefial a las pantallas del cableado del sensor.

2. Asegurarse de que los blindajes estén unidos entre siy aislados eléctricamente de la
carcasa del transmisor.

3. Conectar a tierra la pantalla para el cable de conexién a tierra en el extremo de la
fuente de alimentacién.

4. Asegurarse de que la pantalla del sensor esté aislada eléctricamente respecto de
dispositivos circundantes que estén conectados a tierra.
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B t ) C
{ J
{
A ° /
D
A. Cables del sensor
B. Transmisor
C. Fuente de alimentacién
D. Punto de puesta a tierra de la pantalla
Opcién 2
Procedimiento
1. Siel alojamiento estd conectado a tierra, conectar la pantalla del cableado del
sensor a la carcasa del transmisor.
2. Asegurarse de que los blindajes del sensor estén aislados eléctricamente respecto
de los dispositivos circundantes que puedan estar conectados a tierra.
3. Conectar a tierra la pantalla para el cable de sefial en el extremo de la fuente de
alimentacion.
B t ) C
(
o
A ° \/
D
A. Cables del sensor
B. Transmisor
C. Fuente de alimentacién
D. Puntos de puesta a tierra de la pantalla
Conexion de las entradas del termopar con conexion a tierra
Procedimiento
1. Conectar a tierra las pantallas del cableado del sensor a la altura del sensor.
2. Asegurarse de que el cableado del sensor y las pantallas para el cable de sefial estén
eléctricamente aisladas de la carcasa del transmisor.
3. No conectar la pantalla para el cable de sefial a las pantallas del cableado del
sensor.
4, Conectar a tierra la pantalla para el cable de sefial en el extremo de la fuente de
alimentacion.
22
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A. Cables del sensor
B. Transmisor

C. Fuente de alimentacion
D. Puntos de puesta a tierra de la pantalla

Conexion de las entradas analégicas del dispositivo
Procedimiento

1. Conectar a tierra el cable analdgico de sefial a la altura de la fuente de alimentacion
de los dispositivos analdgicos.

2. Asegurarse de que los blindajes de los cables de las sefiales analdgicas y de la sefial
Fieldbus estén aislados eléctricamente con respecto a la carcasa del transmisor.

3. No conectar la pantalla para el cable de sefial analdgica a la pantalla de cable de
sefial Fieldbus.

4. Conectar a tierra la pantalla de cable de sefial Fieldbus en el extremo de la fuente de
alimentacion

A

N /

G G
A. Lazo de 4-20 mA
B. FOUNDATION™ Fieldbus
C. Fuente de alimentacién para dispositivos analégicos
D. Dispositivo analdgico
E. Transmisor
F. Fuente de alimentacién
G. Puntos de puesta a tierra de la pantalla
2.3.2 Carcasa del transmisor conectada a tierra (opcional)

Procedimiento

Conectar el transmisor a tierra de acuerdo con los requisitos eléctricos locales.
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Interruptores

El transmisor incluye un interruptor SECURITY (SEGURIDAD) para bloquear los ajustes
de configuracién y un interruptor SIMULATE ENABLE (ACTIVAR SIMULACION) para la
simulacién de la medicién de temperatura.

Figura 2-13: Ubicaciones de los interruptores en el transmisor
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A. ON (ACTIVADO)
B. OFF (DESACTIVADO)
C. No se utiliza
D. SECURITY (SEGURIDAD)
E. SIMULATE ENABLE (ACTIVAR SIMULACION)

Interruptor de SECURITY (SEGURIDAD)

Después de configurar el transmisor, se puede proteger los datos contra cambios no
incluidos en la garantia. Cada transmisor esta equipado con un interruptor SECURITY
(SEGURIDAD) que puede colocarse en ON (ACTIVADO) para impedir el cambio accidental
o deliberado de los datos de configuracidn. Este interruptor estd situado en la parte
delantera del médulo del sistema electrénico y se identifica con el término SECURITY
(SEGURIDAD).

Consultar la Figura 2-13 para ver la ubicacion de los interruptores en la etiqueta del
transmisor.

Interruptor de SIMULATE ENABLE (ACTIVAR SIMULACION)

El interruptor identificado como SIMULATE ENABLE (ACTIVAR SIMULACION) se usa en
combinacién con los bloques funcionales de entrada analdgica (Al) y de multiples entradas
analdgicas (MAI). Este interruptor se usa para simular la medicién de temperatura.
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No se utiliza

El interruptor no funciona.

Etiquetado

El transmisor incluye una etiqueta de comisionamiento desmontable con una DEVICE
ID (IDENTIFICACION DEL DISPOSITIVO) y espacio para la TAG del dispositivo a fin de
identificar los dispositivos durante el comisionamiento del segmento Fieldbus mediante
la correlacion de ubicaciones fisicas con sus identificadores Unicos.

Etiqueta de comisionamiento

Emerson suministra el transmisor con una etiqueta de comisionamiento desmontable que
contiene tanto una DEVICE ID (IDENTIFICACION DEL DISPOSITIVO) (el coédigo unico que
identifica a un dispositivo particular en ausencia de la tag del dispositivo) como un espacio
en blanco para registrar la TAG del dispositivo (la identificacion operacional del dispositivo
tal y como la define el Diagrama de tuberias e instrumentacién [P&ID]).

Cuando se va a comisionar mas de un dispositivo en un segmento Fieldbus, puede
resultar dificil identificar qué transmisor se encuentra en un lugar en particular. La tag
desmontable suministrada con el transmisor puede ayudar en este proceso, ya que asocia
la DEVICE ID (IDENTIFICACION DEL DISPOSITIVO) con su localizacién fisica. Se debe anotar
la localizacién fisica del transmisor tanto en la parte superior como en la inferior de

la etiqueta de comisionamiento. Arrancar la parte inferior para cada dispositivo en el
segmento y utilizarla para la puesta en servicio del segmento en el sistema de control.
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Figura 2-14: Etiqueta de comisionamiento

—— COMMISSIONING TAG

DEVICE ID:
0011510848-FR-TEMP-0x810AAC05

0X810AACO05

TEAR HERE

DEVICE ID:
0011510848-FR-TEMP-0x810AAC05

0X810AACO05
TAG:

A. IDENTIFICACION DEL DISPOSITIVO

B. TAG del dispositivo que indica localizacién fisica

Etiqueta del transmisor

Hardware Se marca de acuerdo con los requerimientos
del cliente
Se adhiere permanentemente al transmisor
Software El transmisor puede almacenar hasta 32 ca-

racteres.

Si no hay caracteres especificados, se usaran
los primeros 30 caracteres de la etiqueta de
hardware

Etiqueta del sensor

Hardware

Se proporciona una tag de plastico para re-
gistrar la identificacién de ocho sensores.

Emerson puede imprimir esta informacién en
la fabrica si asi se solicita.

En el campo, se puede eliminar la tag, escribir
en ellay volver a conectarla al transmisor.

26
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Software + Sise solicita identificacion de sensores,
Emerson establecera los parametros de SE-
RIAL_NUMBER (NUMERO DE SERIE) del blo-
que de transductores en fabrica.

* Se pueden actualizar los parametros SE-
RIAL_NUMBER (NUMERO DE SERIE) en cam-

po.

2.6 Uso de prensaestopas

Procedimiento

1. Quitar la tapa de la caja de conexiones desatornillando los tornillos de la tapa.

2. Dirigir los cables del sensor y de alimentacién/sefial a través de los prensaestopas
apropiados (ver la Figura 2-15).

www.Emerson.com 27


https://www.emerson.com/global

Instalacion
Julio 2024

Manual de referencia
00809-0109-4697

28

B C D E F

H | J K

Prensaestopas (9)
Sensor 1

Sensor 3

Sensor 5

Sensor 7
Alimentacién/sefial
Sensor 2

Sensor 4

Sensor 6

Sensor 8

Xe=~=~TILTOxTmOSNw™>

Figura 2-15: Instalacién del transmisor con prensaestopas
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Tornillos de la cobertura del compartimiento (2)

3. Instalar los cables del sensor en los terminales atornillables correctos (consultar la

4,

etiqueta en el moédulo de la electrénica).

Instalar los cables de alimentacidon/sefal en los terminales atornillables correctos.

La alimentacién no se ve afectada por la polaridad, lo que implica que el usuario
puede conectar los cables positivo (+) o negativo (-) a cualquiera de los terminales de

cableado Fieldbus con la marca Bus.

Volver a colocar la cobertura del compartimiento y apretar firmemente todos sus

tornillos.
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3 Configuracion

3.1 Configuraciéon estandar

Cada herramienta de configuracion o sistema host de FOUNDATION™ Fieldbus tiene diversas
maneras de mostrar y realizar configuraciones. Algunas usan descripciones de dispositivos
(DD) y métodos de DD para realizar las configuraciones y mostrar datos de manera
uniforme en las plataformas del host.

A menos que se especifique lo contrario, Emerson envia el transmisor con la siguiente
configuracién (por defecto):

Tabla 3-1: Ajustes de configuracion estandar

Sensor Type (Tipo de sensor)(!) Termopar tipo J

Amortiguacion( 5 segundos

Unidades de medicion(" °C

Salida(" Lineal con la temperatura

Filtro de voltaje de linea 60 Hz

Bloques especificos de temperatura + Bloque de transductores (1)

Bloques funcionales FOUNDATION Fieldbus + Entrada analdgica (8)
Multiples entradas analégicas (2)
Selector de entrada (4)

(1) Para los ocho sensores

Consultar la documentacion del sistema para realizar cambios de configuracion mediante
un host de FOUNDATION Fieldbus o una herramienta de configuracién.

Nota

Para realizar cambios a la configuracion, asegurarse de que el bloque esté fuera de
servicio (OOS) ajustando el parametro MODE_BLK.TARGET (MODO BLK. OBJETIVO) a OOS
(FUERA DE SERVICIO), o poner SENSOR_MODE (MODO DE SENSOR) en Configuration
(Configuracion).

3.2 Configuracion del transmisor

El transmisor estd disponible con el ajuste de configuracién estandar.

Se pueden cambiar los ajustes de configuracién y la configuracién del bloque en
campo con DeltaV”, con AMS, un host de FOUNDATION™ Fieldbus o una herramienta de
configuracién.

3.3 Configuracion especial

Se deben especificar las configuraciones personalizadas cuando se realiza el pedido.
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Métodos de configuracion

Para hosts de FOUNDATION™ Fieldbus o herramientas de configuracion que aceptan métodos
de descripcion de dispositivo (DD), existen dos métodos de configuracién disponibles en el
bloque de transductores. Estos métodos se incluyen con el software DD.

« Configuracién del sensor
+ Sensor Input Trim (Ajuste de entrada del sensor) (ajuste de entrada del usuario)

Ver la documentacion del sistema host para obtener informacién sobre el funcionamiento
de métodos DD desde el sistema host.

Informacion relacionada

Configuracién de bloques

Configuracion de las alarmas

Para configurar las alarmas, que se encuentran en el bloque funcional de recursos:

Procedimiento

1. Fijar el bloque de recursos en Out of Service (OOS) (Fuera de servicio).

2. Fijar WRITE_PRI (PRIORIDAD DE ESCRITURA) en el nivel de alarma apropiado. Fijar
los otros pardmetros de alarma del bloque en este momento.

WRITE_PRI (PRIORIDAD DE ESCRITURA) tiene un rango seleccionable de prioridades
de 0 a 15, consultar Tabla 3-4.

3. Fijar el parametro CONFIRM_TIME (CONFIRMAR TIEMPO) en el lapso, en 1/32 de
milisegundo, que el dispositivo esperara por el acuse de recibo de un informe antes
de volver a intentar.

El dispositivo no volvera a intentar si CONFIRM_TIME (CONFIRMAR TIEMPO) = 0).

4. Fijar LIM_NOTIFY (LflVJ. NOTIFICACIONES) a un valor entre cero y MAX_NOTIFY
(NOTIFICACIONES MAXIMAS).
LIM_NOTIFY (LIM. NOTIFICACIONES) es la cantidad maxima de informes de alarma
permitidos antes de que el operador deba reconocer una condicién de alarma.

5. Activar el bit de informes en FEATURES_SEL (SEL. DE FUNCIONES).

Cuando se activan alertas multibit, cada alerta activa es visible para cualquiera de
los ocho sensores, generados por una alerta de Plantweb™ y de diagnéstico de
campo. Esto es diferente que solo ver la alarma de mayor prioridad.

6. Fijar el bloque de recursos en AUTO (AUTOMATICO).

Informacioén relacionada
Blogues funcionales

Configuracion de damping (amortiguacion)

Para configurar damping (amortiguacion), que se localiza en el bloque funcional
transductor:

Procedimiento

1. Fijar Sensor Mode (Modo de sensor) en Out of Service (Fuera de servicio).
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2.

3.

Cambiar el pardmetro DAMPING (AMORTIGUACION) a la tasa de filtro deseada (0,0
a 32,0 segundos).

Fijar Sensor Mode (Modo de sensor) en In Service (En servicio).

Configuracion de los sensores diferenciales

Procedimiento

1.
2.

Fijar Dual Sensor Mode (Modo de sensor doble) en Out of Service (Fuera de servicio).

Fijar Input A (Entrada A) e Input B (Entrada B) a los valores del sensor que se
utilizaran en la ecuacién diferencial diff = A-B.

Nota
Los tipos de unidad deben ser iguales.

. Fijar el parametro DUAL_SENSOR_CALC (CALC. SENSOR DOBLE) en Not Used (No se

usa), Absolute (Absoluto) o INPUT A minus INPUT B (ENTRADA A menos ENTRADA B).
Fijar Dual Sensor Mode (Modo de sensor doble) en In Service (En servicio).

o 7

Configuracion de la validaciéon de la medicién

Procedimiento

1.
2.

Fijar el modo a Disabled (Desactivado) para el sensor especifico.
Seleccionar la Sample rate (Tasa de muestreo).

Se tiene disponible 1-10 sec/sample (1- 10 s/muestra). Se recomienda 1 second/
sample (1 sequndo/muestra) para degradacién del sensor. Cuanto mas grande
sea la cantidad de segundos entre las muestras, tanto mas énfasis se pone en la
variacién del proceso.

. Seleccionar Deviation Limit (Limite de desviacion) de 0 a 10 unidades.

Si se rebasa el limite de desviacidn, se activara un evento de estatus.

Seleccionar Increasing Limit (Limite ascendente).

Fija el limite para una tasa de cambio ascendente. Si se rebasa el limite, se activara
un evento de estatus.

Seleccionar Decreasing Limit (Limite descendente).

Fija el limite para una tasa de cambio descendente. Si se rebasa el limite, se activara
un evento de estatus.

Nota
El Decreasing Limit (Limite descendente) seleccionado debe ser un valor negativo.

Fijar Deadband (Banda muerta) de 0 a 90 %.

Este umbral se usa para limpiar primary variable (PV) status (estatus de la variable
primaria).

. Fijar Status Priority (Prioridad de estatus).

Esto determina lo que ocurre cuando se haya rebasado el limite especifico.

No Alert (Sin alerta) Ignora los ajustes de limite
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Advisory (Aviso) Fijala Advisory Plant Web Alert
(Alerta Plant Web de aviso), pe-
ro no hace nada con PV status (Estatus de PV)

Warning (Advertencia) FijaunaMaintenance Plant Web
Alert (Alerta Plant Web de
mantenimiento) y pone el PV status (Es-
tatus de PV) en uncertain (incierto)

Failure (Falla) Establece una Failure Plant Web
Alert (Alerta Plant Web de fa-
110) ypone el PV status (Estatus de PV) en
Bad (Malo).

8. Fijar el modo a Enabled (Activado) para el sensor especifico.

Configuraciones comunes para aplicaciones de
alta densidad

Para garantizar que la aplicacién funciona correctamente, configurar los enlaces y el orden
de ejecucion de los bloques funcionales utilizando la interfaz grafica del usuario (GUI)

del host de FOUNDATION™ Fieldbus o la herramienta de configuracién, garantizando que

el sistema host esté configurado correctamente para evitar sobrescribir la configuracion
predeterminada del transmisor.

Para que la aplicacién funcione adecuadamente, configurar los enlaces entre los bloques
funcionales y programar el orden de su ejecucion. La interfaz grafica de usuario (GUI)
proporcionada por el host de FOUNDATION Fieldbus o la herramienta de configuraciéon
permitira una facil configuracion.

Las estrategias de medicién mostradas en esta seccion representan algunos tipos
comunes de configuraciones disponibles en el transmisor. Aunque la apariencia de las
pantallas de la interfaz grafica de usuario seran diferentes entre un host y otro, la l6gica de
configuracién es la misma.

DARSE CUENTA

Si se configura incorrectamente, el host de FOUNDATION Fieldbus o la herramienta de
configuracién podria sobrescribir la configuracién predeterminada del transmisor.

Antes de descargar la configuracion del transmisor, asegurarse de que el sistema host o la
herramienta de configuracién esté configurada correctamente.

Configuracidon de una aplicacién de generacion de perfiles
tipica

Para configurar el bloque funcional de multiples entradas analégicas (MAI), colocarlo

en modo Out of Service (OOS) (Fuera de, servicio), configurar los parametros CHANNEL
(CANAL), L_TYPE (TIPO DE LINEALIZACION), XD_SCALE (ESCALAMIENTO XD), y OUT_SCALE

(ESCALAMIENTO DE SALIDA) apropiadamente; a continuacion, colocar el bloque en modo
Auto (Automatico) y verificar que los bloques funcionales estén programados.
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Procedimiento

1.

6.
7.

Poner el bloque funcional de multiples entradas analégicas (MAI) en modo Out of
Service (OOS) (Fuera de servicio) (fijar MODE_BLK.TARGET [MODO BLK OBJETIVO] en
OOS [FUERA DE SERVICIO]).

Configurar CHANNEL (CANAL) = canales 1 al 8. Aunque todavia se puede escribir

en los parametros CHANNEL_X (CANAL X), CHANNEL_X (CANAL X) solo se puede
configurar = X cuando CHANNEL (CANAL) = 1.

Fijar L_TYPE (TIPO DE LINEALIZACION) en direct (directa) o indirect (indirecta).

Fijar XD_SCALE (ESCALAMIENTO XD) (escalamiento de medicion del transductor) a
los valores superior e inferior adecuados del rango, las unidades adecuadas del
sensor y punto decimal del indicador.

Fijar OUT_SCALE (ESCALAMIENTO DE SALIDA) (escalamiento de salida MAI) a los
valores superior e inferior adecuados del rango, las unidades adecuadas del sensor
y punto decimal del indicador.

Poner el MAI Function Block (Bloque funcional MAI) en modo Auto (Automatico).
Verificar que los bloques funcionales estén programados.

La siguiente ilustracion describe un perfil de temperatura de columna de destilacién donde
todos los canales tienen las mismas unidades del sensor (°C, °F, etc.).

~TOmTmObnN®m>

Bloque funcional MAI
Salida 1
Salida 2
Salida 3
Salida 4
Salida 5
Salida 6
Salida 7
Salida 8

Monitorizacion de una aplicacién con una unica seleccion

Para configurar los bloques funcionales de multiples entradas analdgicas (MAI) y del
selector de entrada (ISEL), vincular las salidas MAI con las entradas ISEL, establecer las
MAI a Out of Service (OOS) (Fuera de servicio) y configurar canales, escalamiento y modos;
y, a continuacién, establecer el ISEL en modo OOS (FUERA DE SERVICIO) y configurar el
rango de salida, el tipo de seleccién y las alarmas. Colocar ambos bloques en modo Auto
(Automatico) y verificar su cronograma.

Procedimiento

1.

Enlazar las salidas MAI a las entradas ISEL.
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Poner el bloque funcional MAL en modo OOS (FUERA DE SERVICIO) (fijar
MODE_BLK.TARGET [MODO BLK OBJETIVO] en OOS [FUERA DE SERVICIO]).

. Configurar CHANNEL (CANAL) = canales 1 al 8.

Aunque todavia se puede escribir en los parametros CHANNEL_X (CANAL X),
CHANNEL_X (CANAL X) solo se puede configurar = X cuando CHANNEL (CANAL) =
1.

4. Fijar L_TYPE (TIPO DE LINEALIZACION) eb direct (directa) o indirect (indirecta).

10.

11.
12.
13.

Fijar XD_SCALE (ESCALAMIENTO XD) (escalamiento de medicién del transductor) a
los valores superior e inferior adecuados del rango, las unidades adecuadas del
sensor y punto decimal del indicador.

. Fijar OUT_SCALE (ESCALAMIENTO DE SALIDA) (escalamiento de salida MAI) a los

valores superior e inferior adecuados del rango, las unidades adecuadas del sensor
y punto decimal del indicador.

Poner el bloque funcional MAI en modo Auto (Automatico).

Poner el bloque funcional ISEL en modo OOS (FUERA DE SERVICIO) (fijar
MODE_BLK.TARGET [MODO BLK OBJETIVO] en OOS [FUERA DE SERVICIO]).

Fijar OUT_RANGE (RANGO_SALIDA) de modo que coincida con OUT_SCALE
(ESCALAMIENTO DE SALIDA) del bloque MAL

Configurar SELECT_TYPE (TIPO DE SELECTOR) en la funcién deseada.
*  Valor maximo

* Valor minimo

*  Primer valor bueno

+ Valor medio

* Valor promedio

Fijar los limites de alarma y los parametros, si es necesario.

Poner el bloque funcional ISEL en modo Auto (Automatico).
Verificar que los bloques funcionales estén programados.

Ejemplo

La siguiente ilustracién describe la temperatura promedio de descarga de gas y la turbina
donde hay un solo nivel de alarma para todas las entradas.
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Bloque funcional MAI
Salida 1

Entrada 1

Salida 2

Entrada 2

Salida 3

Entrada 3

Salida 4

Entrada 4
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Bloque funcional ISEL

Medicién de puntos de temperatura individualmente

Para configurar cada bloque funcional de entrada analdgica (Al), fijar la Al en modo Out
of Service (OOS) (Fuera de servicio); configurar el canal, la escala, la salida y las alarmas;
luego colocar la Al en modo Automatic (Auto) (Automatico). Repetir este procedimiento
para todos los parametros de Al y verificar su cronograma.

Procedimiento

1.

Poner el bloque funcional Al en modo OOS (FUERA DE SERVICIO) (fijar
MODE_BLK.TARGET [MODO BLK OBJETIVO] en OOS [FUERA DE SERVICIO]).

Poner CHANNEL (CANAL) en el valor de canal adecuado.
Para ver una lista de las definiciones de canales, consultar Tabla 3-4.

Fijar L_TYPE (TIPO DE LINEALIZACION) a Direct (Directa).

Fijar XD_SCALE (ESCALAMIENTO XD) (escalamiento de medicion del transductor) a
los valores superior e inferior adecuados del rango, las unidades adecuadas del
sensor y punto decimal del indicador.

Fijar OUT_SCALE (ESCALAMIENTO DE SALIDA) (escalamiento de salida Al) a los

valores superior e inferior adecuados del rango, las unidades adecuadas del sensor

y punto decimal del indicador. Mostrar punto decimal.
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6. Fijar los limites de alarmay los parametros, si es necesario.
7. Poner el bloque funcional Al en modo Auto (Automatico).
8. Repetir los pasos Paso 1 al Paso 1 para cada bloque funcional Al
9. Verificar que los bloques funcionales estén programados.
Ejemplo
La siguiente ilustracion describe la monitorizacién variada de temperatura en una
proximidad cercana donde cada canal puede tener diversas entradas de sensor con
diversas unidades y existen niveles de alarma independientes para cada entrada.
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A. Bloque funcional AI 1
B. Salida
C. Salida D
D. Bloque funcional AI 8
3.94 Comunicacion de los transmisores analogicos con
FOUNDATION " Fieldbus
Configuracion del bloque de transductores
Para configurar el tipo de sensor a mV - 2 lineas para el bloque de transductores aplicable,
ajustar el modo en Out of Service (OOS) (Fuera de servicio) o Configuration (Configuracidn),
fijar el sensor en Mv, y luego volver a cambiar el modo a Automatic (AUTO) (Automatico) u
Operation (Operacion).
Usar el método de configuracién del sensor para fijar el tipo de sensor a mV - 2 lineas para
el bloque de transductores correspondiente o seguir estos pasos.
Procedimiento
1. Fijar MODE_BLK.TARGET (MODO BLK OBJETIVO) en modo OOS (FUERA DE SERVICIO)
o fijar SENSOR_MODE (MODO DE SENSOR) en Configuration (Configuracién).
2. Fijar SENSOR en mV.
3. Fijar MODE_BLK.TARGET (MODO BLK OBJETIVO) en AUTO (AUTOMATICO) o fijar
SENSOR_MODE (MODO DE SENSOR) en Operation (Operacién).
Configuracion del bloque de multiples entradas analégicas
(MAI) o de entrada analdgica (IA)
Para configurar el sensor para una entrada analdgica, ajustar el modo en Out of
Service (OOS) (Fuera de servicio) o en Configuration (Configuracién), especificar el bloque
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del transductor, ajustar los pardmetros XD_SCALE (ESCALAMIENTO XD) y OUT_SCALE
(ESCALAMIENTO DE SALIDA), configurar L_TYPE (TIPO DE LIN EALIZACION) en INDIRECT
(INDIRECTA), y luego volver a cambiar el modo a Automatico (AUTO) (Automatico) u
Operation (Operacién).

Procedimiento
1. Fijar MODE_BLK.TARGET (MODO BLK OBJETIVO) en modo OOS (FUERA DE SERVICIO)
o fijar SENSOR_MODE (MODO DE SENSOR) en Configuration (Configuracién).

2. Fijar CHANNEL (CANAL) en el bloque de transductores configurado para la entrada
analdgica.

3. Fijar XD_SCALE.EU_0 (ESCALAMIENTO XD EU 0) en 20
a) Fijar XD_SCALE.EU_100 (ESCALAMIENTO XD EU 100) en 100 .

b) Fijar XD_SCALE.ENGUNITS (ESCALAMIENTO XD UNIDADES DE INGENIERIA) en
mV.

4. Fijar OUT_SCALE (ESCALAMIENTO DE SALIDA) de modo que coincida con la escala'y
unidades deseadas para el transmisor analdgico conectado.

Ejemplo

0-200 gpm
OUT_SCALE.EU_0O (ESCALAMIENTO DE SALIDA EU 0) =0
Ejemplo de caudal: 0 - 200 gpm
OUT_SCALE.EU_100 (ESCALAMIENTO DE SALIDA EU 100) = 200
OUT_SCALE.ENGUNITS (ESCALAMIENTO DE SALIDA UNIDADES DE INGENIERIA) =
gpm

5. Fijar L_TYPE (TIPO DE LINEALIZACION) en INDIRECT (INDIRECTA).

6. Fijar MODE_BLK.TARGET (MODO BLK OBJETIVO) en Automatic (AUTO) (Automatico) o
fijar SENSOR_MODE (MODO DE SENSOR) en Operation (Operacion).

Configuracion de bloques

Bloque de recursos

El bloque de recursos define los recursos fisicos del dispositivo incluyendo el tipo de
medicion, la memoria, etc. El bloque de recursos también define la funcionalidad, como
tiempos de desconexion, que es comun a través de varios bloques. El bloque no tiene
entradas ni salidas enlazables y realizar pruebas de diagndstico a nivel de memoria.

Tabla 3-2: Parametros del bloque de recursos

Numero Parametro Descripcion
01 ST_REV (REV. EST.) El nivel de revisién de los datos estaticos asocia-
dos con el bloque funcional.
02 TAG_DESC (DESCR. TAG) | La descripcidn de usuario de la aplicacién pensa-
da del bloque.
03 STRATEGY (ESTRATE- El campo STRATEGY (ESTRATEGIA) se puede usar
GIA) para identificar el agrupamiento de bloques.
04 ALERT_KEY (CLAVE DE El nimero de identificacion de la unidad de la
ALERTA) planta.
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Tabla 3-2: Parametros del bloque de recursos (continuacion)

Numero Parametro Descripcién
05 MODE_BLK (BLOQUEO | Los modos real, deseado, permitido y normal del
DE MODO) bloque. Para una mayor descripcién, ver el mo-
delo formal del pardmetro Mode (Modo) en las
especificaciones del Bloque funcional AP parte 1
(FF-890)
06 BLOCK_ERR (ERROR DE | Este parametro refleja el estatus de error asocia-
BLOQUE) do con los componentes de hardware o softwa-
re asociados con un bloque. Es posible que se
muestren multiples errores. Para ver una lista
de valores de numeracion, ver el modelo formal
FF-890, Block_Err (Error de bloque).

07 RS_STATE (ESTADO RS) | Estado de la maquina de estado de aplicacion
de bloque funcional. Para una lista de valores de
numeracion, ver FF-890.

08 TEST_RW (PRUEBA LEC- | Pardmetro de lectura/escritura; se usa solo para

TURA/ESCRITURA) comprobacién de la conformidad.
09 DD_RESOURCE (RECUR- | Cadena que identifica la tag del recurso que con-
SO DE DD) tiene el descriptor del dispositivo (DD) de este
recurso.
10 MANUFAC_ID (ID FA- NuUmero de identificacién del fabricante; lo utiliza
BRICANTE) el dispositivo de interfaz para ubicar el archivo
DD para el recurso.
11 DEV_TYPE (TIPO DE NuUumero de modelo del fabricante asociado con
DES.) el recurso; lo usan dispositivos interfaz para loca-
lizar el archivo DD correspondiente al recurso.

12 DEV_REV (REV. DES.) Ndmero de revision del fabricante asociado con
el recurso: lo utiliza el dispositivo de interfaz para
ubicar el archivo DD para el recurso.

13 DD_REV (REVISION DE | Revisién de la descripcién de dispositivo (DD)

DD) asociada con el recurso; lo usa el dispositivo in-
terfaz para localizar el archivo DD correspondien-
te al recurso.

14 GRANT_DENY (OTOR- Opciones para controlar el acceso de la computa-

GAR-DENEGAR) dora host y los paneles de control locales a los
parametros de funcionamiento, sintonizaciény
de alarma del bloque.

15 HARD_TYPES (TIPOS DE | Los tipos de hardware disponibles como nime-

HARDWARE)

ros de canal. El tipo de hardware soportado es:
SCALAR_INPUT (ENTRADA ESCALAR)
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Tabla 3-2: Parametros del bloque de recursos (continuacion)

Numero

Parametro

Descripcién

16

RESTART (REINICIAR)

Permite un reinicio manual.

1: Run (Ejecutar): Es el estado pasivo del parame-
tro.

2: Restart resource (Reiniciar el recurso): Para re-
solver problemas como recoleccién de residuos.

3: Restart with defaults (Reiniciar con valores por
defecto): Restablece todos los objetos de aplica-
cién del bloque funcional configurables a sus va-
lores iniciales (sus valores antes de que nadie los
configurara). Esto también eliminara los ndmeros
de serie adjuntos de las tags de bloque funcional

4. Restart processor (Reiniciar el procesador):
Proporciona una manera de presionar el botén
Reset (Reiniciar) en el procesador asociado al re-
curso.

5. Restart to append serial number (Reiniciar pa-
ra afadir el nUmero de serie): Ailade el niUmero
de serie a las tags de bloque funcional.

11. Restart default blocks (Reiniciar los bloques
por defecto): Lleva los bloques preinstanciados a
los valores por defecto del fabricante.

17

FEATURES (FUNCIONES)

Se usa para mostrar las opciones del bloque de
recursos. Las caracteristicas soportadas son:

*  SOFT_WRITE_LOCK_SUPPORT (SOPORTE DE
BLOQUEO DE ESCRITURA DE SOFTWARE)

*  HARD_WRITE_LOCK_SUPPORT (SOPORTE DE
BLOQUEO DE ESCRITURA DE HARDWARE)

*  REPORTS (INFORMES)
*  UNICODE

* MULTI_BIT_ALARM_SUPPORT (SOPORTE DE
ALARMA MULTIBIT)

*  FB_ACTION_RESTART_RELINK (FB_AC-
CION_VOLVER A ENLAZAR REINICIO)

18

FEATURE_SEL (SELEC-
CION DE FUNCIONES)

Se utiliza para seleccionar las opciones del blo-
que de recursos.

19

CYCLE_TYPE (TIPO DE
CICLO)

Identifica los métodos de ejecucién del bloque
disponibles para este recurso. Los tipos de ciclos
soportados son: SCHEDULED (PROGRAMADO) y
COMPLETION_OF_BLOCK_EXECUTION (FINALIZA-
CION DE EJECUCION DEL BLOQUE)

20

CYCLE_SEL (SELECCION
DE CICLO)

Se utiliza para seleccionar el método de ejecucién
del bloque para este recurso.

21

MIN_CYCLE_T (CICLOT
MIN.)

Duracién del intervalo de ciclo mas corto del que
es capaz el recurso.

22

MEMORY_SIZE (TAMA-
NO DE LA MEMORIA)

Memoria de configuracién disponible en el recur-
so vacio. Se debe revisar antes de intentar una
descarga.

www.Emerson.com
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Tabla 3-2: Parametros del bloque de recursos (continuacion)

Numero Parametro Descripcién
23 NV_CYCLE_T (CICLO T Lapso minimo especificado por el fabricante pa-
NV) ra escribir copias de parametros no volatiles

(NV) a memoria no volatil. Un cero significa que
nunca se copiara automaticamente. Al final de
NV_CYCLE_T (CICLO T NV), solo los parametros
que hayan cambiado necesitan actualizarse en la
memoria NVRAM.

24 FREE_SPACE (ESPACIO | Porcentaje de memoria disponible para configu-

LIBRE) racién adicional. Cero en un recurso preconfigu-
rado.

25 FREE_TIME (TIEMPO LI- | Porcentaje del tiempo de procesamiento del blo-

BRE) que que esta libre para procesar bloques adicio-
nales.

26 SHED_RCAS Duracioén a la cual dejar de hacer escrituras de
computadora en ubicaciones RCas de bloque fun-
cional. No se tomara una accién (shed) desde
RCas cuando SHED_RCAS = 0.

27 SHED_ROUT Duracién a la cual dejar de hacer escrituras de
computadora en ubicaciones ROut de bloque
funcional. No se tomara una accion (shed) desde
ROut cuando SHED_ROUT = 0.

28 FAULT_STATE (ESTADO | Condicién establecida por la pérdida de comuni-

DE FALLO) cacién con un bloque de salida, fallo promovido a
un bloque de salida o contacto fisico. Cuando se
configura la condicién FAIL_SAFE (PROTECCION
CONTRA FALLOS), los bloques funcionales de sa-
Iidg realizaran sus acciones FAIL_SAFE (PROTEC-
CION CONTRA FALLOS).

29 SET_FSTATE (FIJAR ES- Permite iniciar manua!mente la condicién

TADO DE FALLO) FAIL_SAFE (PROTECCION CONTRA FALLOS) selec-
cionando Set (Fijar).

30 CLR_FSTATE (BORRAR Al escribir unvalor Clear (Borrar) en este

ESTADO DE FALLO) pardmetro se despejara el pardmetro FAIL_SAFE
(PROTECCION CONTRA FALLOS) del dispositivo si
se ha despejado la condicién de campo.

31 MAX_NOTIFY (NOTIFI- | Cantidad maxima posible de mensajes de notifi-

CACIONES MAXIMAS) cacién no confirmados.

32 LIM_NOTIFY (LIM. NO- | Cantidad maxima permitida de mensajes de noti-

TIFICACIONES) ficacién de alerta no confirmados.

33 CONFIRM_TIME (CON- | El tiempo que el recurso esperard una confirma-

FIRMAR TIEMPO) cién de recepcién de un informe antes de vol-
ver a intentar. No se volvera a intentar si CON-
FIRM_TIME (CONFIRMAR TIEMPO) = 0.

34 WRITE_LOCK (BLO- Si esta configurado, todas las escrituras a para-

QUEO DE ESCRITURA) | metros estaticos y no volatiles estan prohibidas,
a excepcién de WRITE_LOCK (BLOQUEO DE ES-
CRITURA). Las entradas del bloque contintian ac-
tualizdndose.

35 UPDATE_EVT (EVENTO | Esta alerta es generada por cualquier cambio a

DE ACTUALIZACION) los datos estaticos.

40
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Tabla 3-2: Parametros del bloque de recursos (continuacion)

Numero

Parametro

Descripcién

36

BLOCK_ALM (ALARMA
DE BLOQUE)

El parametro BLOCK_ALM (ALARMA DE BLOQUE)
se usa para todos los problemas de configura-
cién, hardware, fallo de conexién o del sistema
en el bloque. La causa de la alerta se introduce
en el campo Subcode (Subcédigo). La primera
alerta que se active establecera el estatus Active
(Activo) en el atributo Status (Estatus). Tan pronto
como la funcién de reporte de alarmas elimine
el estatus Unreported (No reportado), se puede
informar otra alerta del bloque sin eliminar el
estatus Active (Activo) si el Subcode (Subcédigo)
ha cambiado.

37

ALARM_SUM (RES.
ALARMA)

El estatus actual de la alerta, los estados no reco-
nocidos, los estados no reportados y los estados
desactivados de las alarmas asociadas con el blo-
que funcional.

38

ACK_OPTION (OPCION
DE RECON.)

Selecciona si las alarmas asociadas con el bloque
se reconoceran automaticamente.

39

WRITE_PRI (PRIORIDAD
DE ESCRITURA)

Prioridad de la alarma generada al eliminar Write
Lock (Bloqueo de escritura).

40

WRITE_ALM (ALARMA
DE ESCRITURA)

Esta alerta se genera si se elimina el parametro
Write Lock (Bloqueo de escritura).

41

ITK_VER (VER. ITK)

NuUmero de revisién importante del caso de prue-
ba de interoperabilidad al certificar este dispositi-
vo como interoperable. El formato y el rango son
controlados por el Fieldbus.

42

FD_VER (FD_VERSION)

Un parametro igual al valor de la versién prin-
cipal de la especificacion Field Diagnostics (Diag-
nostico de campo) para la que se disefi6 este
dispositivo.

43

FD_FAIL_ACTIVE (FD_FA-
LLO ACTIVADO)

Refleja las condiciones de error que se detectan
como Active (Activo) al seleccionarlo en esta cate-
goria. Es una cadena de bits, por lo que pueden
mostrarse varias condiciones.

44

FD_OFFSPEC_ACTIVE
(FD_FUERA DE ESPECI-
FIC. ACTIVADO)

Refleja las condiciones de error que se detectan
como Active (Activo) al seleccionarlo en esta cate-
goria. Es una cadena de bits, por lo que pueden
mostrarse varias condiciones.

45

FD_MAINT_ACTIVE
(FD_MANT. ACTIVO)

Refleja las condiciones de error que se detectan
como Active (Activo) al seleccionarlo en esta cate-
goria. Es una cadena de bits, por lo que pueden
mostrarse varias condiciones.

46

FD_CHECK_ACTIVE
(FD_COMPROBAR ACTI-
VADO)

Refleja las condiciones de error que se detectan
como Active (Activo) al seleccionarlo en esta cate-
goria. Es una cadena de bits, por lo que pueden
mostrarse varias condiciones.

47

FD_FAIL_MAP (FD_MA-
PA DE FALLOS)

Mapea las condiciones que se detectaran como
Active (Activo) para esta categoria de alarma. De
este modo, la misma condicién puede estar Acti-
ve (Activo) en todas, algunas o ninguna de las
cuatro categorias de alarmas.

www.Emerson.com
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Tabla 3-2: Parametros del bloque de recursos (continuacion)

Numero Parametro Descripcién
48 FD_OFFSPEC_MAP Mapea las condiciones que se detectaran como
(FD_MAPA FUERA DE Active (Activo) para esta categoria de alarma. De
ESPEC.) este modo, la misma condicién puede estar Acti-
ve (Activo) en todas, algunas o ninguna de las
cuatro categorias de alarmas.
49 FD_MAINT_MAP Mapea las condiciones que se detectaran como
(FD_MAPA MANT.) Active (Activo) para esta categoria de alarma. De
este modo, la misma condicién puede estar Acti-
ve (Activo) en todas, algunas o ninguna de las
cuatro categorias de alarmas.
50 FD_CHECK_MAP Mapea las condiciones que se detectaran como
(FD_COMPROBAR MA- | Active (Activo) para esta categoria de alarma. De
PA) este modo, la misma condicién puede estar Acti-
ve (Activo) en todas, algunas o ninguna de las
cuatro categorias de alarmas.
51 FD_FAIL_MASK (FD_EN- | Permite al usuario suprimir cualquier condicién
MASCARAR FALLO) Unica o multiple que esté Active (Activo), en esta
categoria, para que no se transmita al host a tra-
vés del pardmetro Alarm (Alarma). Un bit igual
a 1 enmascarara (o inhibird) la transmisién de
una condicién, y un bit igual a 0 desenmascarara
(permitird) la transmisién de una condicién.
52 FD_OFFSPEC_MASK Permite al usuario suprimir cualquier condicién
(FD_MASC. FUERA DE Unica o multiple que esté Active (Activo), en es-
ESPEC.) ta categoria, para que no se transmita al host
a través del pardmetro Alarm (Alarma). Un bit
igual a 1 enmascarara (inhibird) la transmisién de
una condicién, y un bit igual a 0 desenmascarara
(permitird) la transmisién de una condicién.
53 FD_MAINT_MASK Permite al usuario suprimir cualquier condicién
(FD_MASC. MANT.) Unica o multiple que esté Active (Activo), en es-
ta categoria, para que no se transmita al host
a través del pardmetro Alarm (Alarma). Un bit
igual a 1 enmascarard (inhibird) la transmisién de
una condicién, y un bit igual a 0 desenmascarara
(permitird) la transmisién de una condicién.
54 FD_CHECK_MASK Permite al usuario suprimir cualquier condicién
(FD_COMPROBAR Unica o multiple que esté Active (Activo), en es-
MASC.) ta categoria, para que no se transmita al host
a través del parametro Alarm (Alarma). Un bit
igual a 1 enmascarara (inhibird) la transmision de
una condicién, y un bit igual a 0 desenmascarara
(permitird) la transmisién de una condicién.
55 FD_FAIL_ALM (FD_ALAR- | Se utiliza principalmente para transmitir un cam-
MA DE FALLO) bio en las condiciones Active (Activo) asociadas,
que no estan enmascaradas, para esta categoria
de alarma a un sistema host.
56 FD_OFFSPEC_ALM Se utiliza principalmente para transmitir un cam-

(ALARMA FUERA DE ES-
PECIFICACION)

bio en las condiciones Active (Activo) asociadas,
que no estan enmascaradas, para esta categoria
de alarma a un sistema host.
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Tabla 3-2: Parametros del bloque de recursos (continuacion)

Numero

Parametro

Descripcién

57

FD_MAINT_ALM
(FD_ALARMA DE MAN-
TENIMIENTO)

Se utiliza principalmente para transmitir un cam-
bio en las condiciones Active (Activo) asociadas,
gue no estan enmascaradas, para esta categoria
de alarma a un sistema host.

58

FD_CHECK_ALM
(FD_COMPROBAR ALAR-
MA)

Se utiliza principalmente para transmitir un cam-
bio en las condiciones Active (Activo) asociadas,
gue no estan enmascaradas, para esta categoria
de alarma a un sistema host.

59

FD_FAIL_PRI (PRIORI-
DAD DE FALLO)

Permite al usuario especificar la prioridad de esta
categoria de alarma.

60

FD_OFFSPEC_PRI
(FD_PRI. FUERA DE ES-
PEC.)

Permite al usuario especificar la prioridad de esta
categoria de alarma.

61

FD_MAINT_PRI (FD_PRI.
DE MANT.)

Permite al usuario especificar la prioridad de esta
categoria de alarma.

62

FD_ CHECK _PRI
(FD_COMPROBAR PRIL.)

Permite al usuario especificar la prioridad de esta
categoria de alarma.

63

FD_SIMULATE (FD_SI-
MULACION)

Permite que las condiciones se proporcionen
manualmente cuando Simulation (Simulacién) es-
tad Enabled (Activado). Cuando Simulation (Simu-
lacién) esta Disabled (Desactivado), tanto el va-
lor Diagnostic Simulate (Simulacién de diagnds-
tico) como el valor Diagnostic (Diagndstico) rea-
lizan un seguimiento de las condiciones reales.
El puente de simulacion es necesario para que
Simulation (Simulacién) esté Enabled (Activado)
y mientras Simulation (Simulacién) esté Enabled
(Activado) la acciéon recomendada mostrara que
Simulation (Simulacién) esta Active (Activo).

64

FD_RECOMMEN_ACT
(FD_ACCIONES RECO-
MENDADAS)

Es un resumen enunciado por el dispositivo de la
condicién o condiciones mas graves detectadas.
La ayuda DD debe describir, mediante acciones
enumeradas, lo que debe hacerse para aliviar la
condicién o las condiciones. 0 se define como
Not Initialized (No inicializado), 1 se define como
No Action Required (Ninguna accion requerida),
todos los demas son definidos por el fabricante.

65

FD_EXTENDED_ACTI-
VE_1 (FD_EXTENDIDO
ACTIVO 1)

Un parametro o varios parametros opcionales
que permiten al usuario un mayor detalle sobre
las condiciones que causan una condicién activa
en los parametros FD_*_ACTIVE (ACTIVO).

66

FD_EXTENDED_MAP_1
(FD_MAPA EXTENDIDO
1)

Un parametro o varios parametros opcionales
que permiten al usuario un control mas preciso
de las condiciones de habilitacion que contribu-
yen a las condiciones de los parametros FD_*_AC-
TIVE (ACTIVO).

67

COMPATIBILITY_REV
(REV. COMPATIBILI-
DAD)

Se puede utilizar opcionalmente al sustituir dis-
positivos de campo. El uso correcto de este pa-
rametro presupone que el valor de COMPATIBI-
LITY_REV (REV. COMPATIBILIDAD) del dispositivo
de sustitucién debe ser igual o inferior al valor de
DEV_REV (REV. DES.) del dispositivo sustituido.
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Tabla 3-2: Parametros del bloque de recursos (continuacion)

Numero

Parametro

Descripcién

68

HARDWARE_REVISION
(REVISION DE HARD-
WARE)

Revision del hardware del fabricante

69

SOFTWARE_REV (REVI-
SION DE SOFTWARE)

Revision del hardware del fabricante

70

PD_TAG (TAG PD)

Descripcién de tags PD del dispositivo

71

DEV_STRING (CADENA
DE DES.)

Se utiliza para cargar nuevas licencias en el dis-
positivo. El valor se puede escribir, pero siempre
se leerd con un valor de 0.

72

DEV_OPTIONS (OPCIO-
NES DE DES.)

Indica qué opciones de licencia de diagndstico
del dispositivos y otras estan habilitadas. Tam-
bién indica las opciones del transductor.

73

OUTPUT_BOARD_SN
(NS TABLERO SALIDA)

Numero de serie del tablero de salida

74

FINAL_ASSY_NUM (NU-
MERO FINAL DE MON-
TAJE)

El mismo numero de montaje final que se pone
en la etiqueta del cuello

75

DOWNLOAD_MODE
(MODO DE DESCARGA)

Brinda acceso al cédigo de bloque de inicio para
transferencias sobre la linea

76

HEALTH_INDEX (INDICE
DE CONDICION)

El pardmetro se debe establecer en funcién de
las alarmas de FD o las alarmas de alertas

de PlantWeb (PWA). HEALTH_INDEX (INDICE DE
CONDICION) mostrara 100 si el modo objetivo
del bloque es Out of Service (OOS) (Fuera de
servicio) o no hay alarmas activas en el disposi-
tivo. La siguiente tabla representa el valor de
HEALTH_INDEX (iNDICE DE CONDICION) cuando
las alarmas de FD o PWA estan activas en un
dispositivo.

77

FAILED_PRI (PRIORI-
DAD DE FALLO)

Designa la prioridad de alarma de FAILED_ALM
(ALARMA DE FALLO) y también se utiliza como
interruptor entre FD y PWA heredados. Si el valor
es mayor o igual a 1 entonces las alertas de PWA
estaran Active (Activo) en el dispositivo. En caso
contrario, el dispositivo tendra las alertas de FD.

78

RECOMMENDED_AC-
TION (ACCION RECO-
MENDADA)

Lista enumerada de acciones recomendadas
mostrada con una alerta de dispositivo

79

FAILED_ALM (ALARMA
DE FALLO)

Alarma que indica un fallo dentro de un dispositi-
vo que hace que éste no funcione

80

MAINT_ ALM (ALARMA
DE MANT.)

Alarma que indica que el dispositivo necesita
mantenimiento pronto. Si se ignora la condicién,
el dispositivo fallara con el tiempo.

81

ADVISE_ALM (ALARMA
DE AVISO)

Alarma que indica alarmas de aviso. Estas condi-
ciones no tienen un impacto directo sobre la inte-
gridad del proceso o del dispositivo.
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Tabla 3-2: Parametros del bloque de recursos (continuacion)

Numero

Parametro

Descripcién

82

FAILED_ENABLE (ACTI-
VAR FALLOS)

Condiciones de alarma FAILED_ALM (ALARMA DE
FALLO) activadas. Corresponde bit por bit a FAI-
LED_ACTIVE (FALLO ACTIVADO). Un bit On (Activa-
do) significa que la condicion de alarma corres-
pondiente estd Enabled (Activada) y sera detecta-
da. Un bit Off (Desactivado) significa que la con-
dicién de alarma correspondiente esta Disabled
(Desactivada) y no sera detectada. Este parame-
tro es la copia de solo lectura de FD_FAIL_MAP
(FD_MAPA DE FALLOS).

83

FAILED_MASK (ENMAS-
CARAR FALLO)

Mascara de Failure Alarm (Alarma de fallo).
Corresponde bit por bit a FAILED_ACTIVE (FA-
LLO ACTIVADO). Un bit On (Activado) significa
que el fallo estd enmascarado en la alarma.
Este parametro es la copia de solo lectura de
FD_FAIL_MASK (FD_MAPA DE FALLOS).

84

FAILED_ACTIVE (FALLO
ACTIVADO)

Lista numerada de condiciones de hub de siste-
mas en un dispositivo. Todos los bits abiertos
pueden utilizarse segun las necesidades de ca-
da dispositivo. Este parametro es la copia de so-
lo lectura de FD_FAIL_ACTIVE (FD_FALLO ACTIVA-
DO).

85

MAINT_PRI (PRIORIDAD
DE MANTENIMIENTO)

Designa la prioridad de alarma de MAINT_ALM
(ALARMA DE MANTENIMIENTO).

86

MAINT_ENABLE (ACTI-
VAR MANTENIMIENTO)

Condiciones de alarma activadas de MAINT_ALM
(ALARMA DE MANTENIMIENTO). Corresponde bit
por bit al pardmetro MAINT_ACTIVE (MANTENI-
MIENTO ACTIVO). Un bit On (Activado) significa
que la condicién de alarma correspondiente esta
habilitada y sera detectada. Un bit Off (Desactiva-
do) significa que la condicién de alarma corres-
pondiente esta deshabilitada y no sera detecta-
da. Este pardmetro es la copia de solo lectura de
FD_OFFSPEC_MAP (FD_MAPA FUERA DE ESPEC.).

87

MAINT_MASK (ENMAS-
CARAR MANTENIMIEN-
TO)

Mascara de Maintenance Alarm (Alarma de man-
tenimiento). Corresponde bit por bit al parame-
tro MAINT_ACTIVE (MANT._ACTIVO). Un bit On
(Activado) significa que el fallo estd enmascarado
en la alarma. Este pardmetro es la copia de solo
lectura de FD_OFFSPEC_MASK (FD_MASC. FUERA
DE ESPEC.).

88

MAINT_ACTIVE (MAN-
TENIMIENTO ACTIVO)

Lista numerada de condiciones de mantenimien-
to en un dispositivo. Todos los bits abiertos pue-

den utilizarse segun las necesidades de cada dis-
positivo. Este parametro es la copia de solo lectu-
ra de FD_OFFSPEC_ACTIVE (FD_FUERA DE ESPECI-
FIC. ACTIVADO).

89

ADVISE_PRI (PRIORI-
DAD DE AVISO)

Designa la prioridad de alarma de ADVISE_ALM
(ALARMA DE AVISO).
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Tabla 3-2: Parametros del bloque de recursos (continuacion)

Numero

Parametro

Descripcién

90

ADVISE_ENABLE (AVISO
ACTIVADO)

Condiciones de alarma ADVISE_ALM (ALARMA DE
AVISO) activadas. Corresponde bit por bit a ADVI-

SE_ACTIVE (AVISO ACTIVO). Un bit On (Activado)
significa que la condicién de alarma correspon-
diente esta habilitada y sera detectada. Un bit
Off (Desactivado) significa que la condicién de
alarma correspondiente esta deshabilitada y no
serd detectada. Este parametro es la copia de so-
lo lectura de FD_MAINT_MAP (FD_MAPA MANT.) y
FD_CHECK_MAP (FD_COMPROBAR MAPA).

91

ADVISE_MASK (ENMAS- | Mascara de Advisory Alarm (Alarma de aviso).
CARAR AVISO)

Corresponde bit por bit a ADVISE_ACTIVE (AVISO
ACTIVO). Un bit On (Activado) significa que el fallo
estd enmascarado en la alarma. Este parametro
es la copia de solo lectura de FD_MAINT_MASK
(FD_MASC. MANT.) y FD_CHECK_MASK (FD_COM-
PROBAR MASC.).

92

ADVISE_ACTIVE (AVISO | Lista enumerada de las condiciones de aviso den-

tro del dispositivo. Todos los bits abiertos pue-
den utilizarse segun las necesidades de cada dis-
positivo. Este parametro es la copia de solo lec-
tura de FD_MAINT_ACTIVE (FD_MANT. ACTIVO) y
FD_CHECK_ACTIVE (FD_COMPROBAR ACTIVO).

Errores del bloque

Tabla 3-3 muestra las condiciones transmitidas en el pardmetro BLOCK_ERR (ERROR DEL

BLOQUE).
Tabla 3-3: Condiciones BLOCK_ERR (ERROR DE BLOQUE)

Numero Nombre y descripcion

0 Other (Otro)

1 Block Configuration Error (Error de configuracion del bloque): Es-
ta establecida una caracteristica en CYCLE_SEL (SELECCION DE CI-
CLO) que no es compatible con CYCLE_TYPE (TIPO DE CICLO).

3 Simulate Active (Simulacién activa): Esto indica que el puente de
simulacién estd en su lugar. Esto no indica de que los bloques de
entrada/salida estan utilizando datos simulados.

6 Device needs maintenance soon (El dispositivo necesita un pronto
mantenimiento)

7 Input Failure/Process Variable has Bad Status (Fallo de entrada/La
variable de proceso tiene un estatus incorrecto):

9 Memory Failure (Fallo de memoria): Ha ocurrido un fallo de memo-
ria en la memoria FLASH, RAM o EEPROM.

10 Lost Static Data (Se perdieron datos estaticos): Se han perdido
datos estaticos almacenados en la memoria no volatil.

11 Lost NV Data (Se perdieron datos no volatiles): Se han perdido
datos no volatiles almacenados en la memoria no volatil.

13 Device Needs Maintenance Now (El dispositivo necesita manteni-
miento ahora)

14 Power Up (Encendido): El dispositivo acaba de ser encendido.
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Tabla 3-3: Condiciones BLOCK_ERR (ERROR DE BLOQUE) (continuacion)
Numero Nombre y descripcion
15 OOS (FUERA DE SERVICIO): El modo real esta fuera de servicio.
Modos

3.10.2

www.Emerson.com

El bloque de recursos admite dos modos de funcionamiento como se define en el
pardmetro MODE_BLK (MODO DE BLOQUE):

Automatic El bloque estd procesando sus revisiones de memoria normales en segun-
(Auto) (Auto- (o plano.

matico)

Out of servi- El bloque no esta procesando sus tareas. Cuando el bloque de recursos
ce (00s) estad en modo OOS (FUERA DE SERVICIO), todos los bloques del recurso
(Fuera de ser- (qispositivo) son forzados a pasar al modo OOS (FUERA DE SERVICIO). El
vicio) parametro BLOCK_ERR (ERROR DE BLOQUE) muestra Out of Service (Fue-

ra de servicio). En este modo, pueden realizarse cambios en todos los
parametros configurables. El modo de destino de un bloque puede estar
restringido a uno o varios de los modos admitidos.

Deteccion de alarma

Se generara un bloque de alarma siempre que BLOCK_ERR (ERROR DE BLOQUE) tenga
un bit de error configurado. Los tipos de error de bloque para el bloque de recursos
se definen a continuacion. Se genera una alarma de escritura cuando el parametro
WRITE_LOCK (BLOQUEO DE ESCRITURA) se despeja. La prioridad de la alarma Write
(Escritura) se establece en el siguiente parametro:

*  WRITE_PRI (PRIORIDAD DE ESCRITURA)

Tabla 3-4: Niveles de prioridad de alarmas

Nudmero Descripcion

0 La prioridad de una condicidn de alarma cambia a 0 después de corregir la condicién que
provocé la alarma.

1 El sistema reconoce una condicién de alarma de prioridad 1, pero no la informa al
operador.

2 Se informa al operador una condicién de alarma con una prioridad 2, pero no se requiere
la atencién del operador (como los diagnoésticos y las alertas del sistema).

3-7 Las condiciones de alarma de prioridad 3 a 7 son alarmas de aviso de prioridad creciente.

8-15 Las condiciones de alarma de prioridad 8 a 15 son alarmas criticas de prioridad creciente.

Manejo de estatus
No hay parametros de estatus relacionados con el bloque de recursos.

Diagnéstico de campo y alertas de Plantweb

El Rosemount 848T ITK6 tiene dos mecanismos de alarma: uno son los diagndsticos de
campo (FD) y otro son las alertas de Plantweb (PWA), para compatibilidad con versiones
anteriores Unicamente. Utilizar el parametro FAILED_PRI (PRIORIDAD DE FALLO) para
seleccionar FD o PWA.

Se puede seleccionar una alarma en cualquiera de los siguientes grupos:
+  PWA FAILED/FD FAILED (FALLO DE PWA/FALLO DE FD)
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+  PWA MAINTENANCE/FD OFFSPEC (MANTENIMIENTO DE PWA/FUERA DE ESPEC. DE FD)
«  PWA ADVISE/FD MAINTENANCE (AVISO DE PWA/MANTENIMIENTO DE FD)
+  PWA ADVISE/FD CHECK (AVISO DE PWA/COMPROBACION DE FD)

En las PWA, las alarmas pueden estar representadas en tres grupos:

*  FAILED (FALLO)

*  MAINT (MANTENIMIENTO)

+ ADVISE (AVISO)

En FD, las alarmas pueden estar representadas en cuatro grupos:

«  FAILED (FALLO)

+ OFFSPEC (FUERA DE ESPECIFICACION)

« MAINT (MANTENIMIENTO)

+  CHECK (COMPROBACION)

Utilizar FAILED_PRI (PRIORIDAD DE FALLO) para cambiar entre FD y PWA.

Uso de la alarma FD

Si FAILED_PRI (PRIORIDAD DE FALLO) es igual a 0, las alarmas FD son compatibles y las
alarmas de PWA, no. La funcionalidad FD incluye cuatro alarmas diferentes:

*  FD_FAIL_ALM (FD_ALARMA DE FALLO)

+  FD_OFFSPEC_ALM (ALARMA FUERA DE ESPECIFICACION)

*  FD_MAINT_ALM (FD_ALARMA DE MANTENIMIENTO)

* FD_CHECK_ALM (FD_COMPROBAR ALARMA)

Para estas alarmas, existen los parametros de prioridad de alarma correspondientes:
«  FD_*_PRI (PRIORIDAD)

*  FD_*_MASK (ENMASCARAR)

«  FD_*_ACTIVE (ACTIVADO)

+  FD_*_MAP (MAPA)

Uso de las alarmas de PWA

Si FAILED_PRI (PRIORIDAD DE FALLO) es igual a 0, las alarmas de PWA son compatibles y
las alarmas de FD, no. La funcionalidad Plantweb™ incluye tres opciones de PWA diferentes:

*  FAILED_ALM (ALARMA DE FALLO)

*  MAINT_ALM (ALARMA DE MANTENIMIENTO)

* ADVISE_ALM (ALARMA DE AVISO)

Para las PWA, existen los pardmetros correspondientes:
+ *_MASK (MASCARA)

«  *_ACTIVE (ACTIVO)

+ *_ENABLE (ACTIVAR)

Estos parametros tienen acceso de solo lectura y se duplican desde los pardmetros de FD
correspondientes.
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Por ejemplo, con las alarmas de PWA, si se cambia la asignaciéon de PWA, entonces el
nuevo valor se escribe en la asignacién correspondiente del parametro FD_*_MAP (MAPA).
*_ENABLE (ACTIVAR) refleja lo que se esté escribiendo en FD_*_MAP (MAPA). Lo mismo se
aplica a los parametros *_MASK (ENMASCARAR).

Nota

Aqui, * representa las cuatro categorias de alarmas FD; por ejemplo FD_*_ACTIVE (ACTIVO)
se asemeja a FD_FAIL_ACTIVE (FD_FALLO ACTIVADO), FD_OFFSPEC_ACTIVE (FD_FUERA

DE ESPEC. ACTIVADO), FD_MAINT_ACTIVE (FD_MANT. ACTIVO) y FD_CHECK ACTIVE
(FD_COMPROBAR ACTIVO). Del mismo modo, la anotacidn tambiénse aplica para alarmas
de PWA; por ejemplo, FD_*_ACTIVE (ACTIVO) se asemeja a FAIL_ACTIVE (FALLO_ACTIVO),
MAINT_ACTIVE (MANT._ACTIVO) y ADVISE ACTIVE (AVISO ACTIVO).

Alertas de Plantweb (PWA)

El bloque de recursos coordina las PWA a través de tres parametros de alarma
(FAILED_ALARM [ALARMA DE FALLO], MAINT_ALARM [ALARMA DE MANTENIMIENTO] y
ADVISE_ALARM [ALARMA DE AVISO]) y un pardmetro RECOMMENDED_ACTION (ACCION
RECOMENDADA) que prioriza errores del dispositivo y acciones recomendadas con fines
operativos y de mantenimiento.

El bloque de recursos actiia como coordinador de las PWA. Hay tres parametros de alarma
(FAILED_ALARM [ALARMA DE FALLO], MAINT_ALARM [ALARMA DE MANTENIMIENTO]

y ADVISE_ALARM [ALARMA DE AVISO]) que contendran informacién sobre algunos

errores de dispositivos que detecta el software del transmisor. Hay un parametro
RECOMMENDED_ACTION (ACCION RECOMENDADA) que se utilizara para mostrar el texto
de accién recomendada para la alarma de mayor prioridad y un pardmetro HEALTH_INDEX
(INDICE DE CONDICION) (0-100) que indica la condicién operativa general del transmisor.
El pardametro FAILED_ALARM (ALARMA DE FALLO) tiene la mayor prioridad, seguido por
MAINT_ALARM (ALARMA DE MANTENIMIENTO) y ADVISE_ALARM (ALARMA DE AVISO).

FAILED_ALARM (ALARMA DE FALLO)

Una FAILED_ALARM (ALARMA DE FALLO) indica un fallo en un dispositivo que provocara
que el dispositivo o alguna parte de este no funcione. Esto implica que el dispositivo debe
repararse de inmediato. Hay cinco pardmetros asociados con FAILED_ALARM (ALARMA DE
FALLO):

FAILED_ENABLED (FALLOS ACTIVADOS)

Este parametro contiene una lista de fallos de dispositivo que impiden su funcionamiento y
provocan la emisién de una alerta. A continuacidn se muestra una lista de fallos; el primero
es el de mayor prioridad.

Tabla 3-5: Alarmas FAILED_ENABLED (FALLOS ACTIVADOS)

Alarma Prioridad

ASIC Failure (Fallo de ASIC) 1

Electronics Failure (Falla de la electrénica)

Hardware/Software Incompatible

Memory Failure (Falla de memoria)

Body Temperature Failure (Fallo de temperatura del cuerpo)

Sensor 1 Failure (Fallo del sensor 1)

Sensor 2 Failure (Fallo del sensor 2)

Sensor 3 Failure (Fallo del sensor 3)

O |0 | N || | b~ W[N

Sensor 4 Failure (Fallo del sensor 4)
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Tabla 3-5: Alarmas FAILED_ENABLED (FALLOS ACTIVADOS) (continuacion)

Alarma Prioridad
Sensor 5 Failure (Fallo del sensor 5) 10
Sensor 6 Failure (Fallo del sensor 6) 11
Sensor 7 Failure (Fallo del sensor 7) 12
Sensor 8 Failure (Fallo del sensor 8) 13

FAILED_MASK (ENMASCARAR FALLO)

Este parametro enmascarara cualquiera de las condiciones fallidas enumeradas en
FAILED_ENABLED (FALLOS ACTIVADOS). Un bit On (Activado) significa que la condicién esta
enmascarada y oculta de las alarmas, y no sera informada.

FAILED_PRI (PRIORIDAD DE FALLO)

Designa la prioridad de alertas del parametro FAILED_ALM (ALARMA DE FALLO)(consultar
Tabla 3-4). El valor por defecto es 0 y los valores recomendados estan entre 8 y 15.

FAILED_ACTIVE (FALLO ACTIVADO)

Este parametro muestra la alarma que esta activa. Solo se mostrara la alarma de mayor
prioridad. Esta prioridad no es la misma que la del parametro FAILED_PRI (PRIORIDAD DE
FALLO) que se describi6 anteriormente. Esta prioridad esta codificada por hardware dentro
del dispositivo; el usuario no puede configurarla.

FAILED_ALM (ALARMA DE FALLO)

Alarma que indica un fallo dentro de un dispositivo que hace que éste no funcione.

MAINT_ALARMS (ALARMAS DE MANTENIMIENTO)

Una alarma de mantenimiento indica que el dispositivo o alguna de sus partes necesitan
un pronto mantenimiento. Si se ignora la condicién, el dispositivo fallara con el tiempo.
Hay cinco parametros asociados con MAINT_ALARMS (ALARMAS DE MANTENIMIENTO); se
describen a continuacion.

MAINT_ENABLED (MANTENIMIENTO ACTIVADO)

El pardmetro MAINT_ENABLED (MANTENIMIENTO ACTIVADO) contiene una lista de
condiciones que indican que el dispositivo o alguna de sus partes necesitan un pronto
mantenimiento.

Tabla 3-6: Alarmas de mantenimiento/alarma de prioridad

Alarma Prioridad

CJC Degraded (CJC degradado) 1

Body Temperature Out of Range (Temperatura del cuerpo fuera 2
de rango)

Sensor 1 Degraded (Sensor 1 degradado)

Sensor 2 Degraded (Sensor 2 degradado)

Sensor 3 Degraded (Sensor 3 degradado)

Sensor 4 Degraded (Sensor 4 degradado)

Sensor 5 Degraded (Sensor 5 degradado)

Sensor 6 Degraded (Sensor 6 degradado)

O |0 | I N|o|Uu | bW

Sensor 7 Degraded (Sensor 7 degradado)
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Tabla 3-6: Alarmas de mantenimiento/alarma de prioridad (continuacion)

Alarma Prioridad

Sensor 8 Degraded (Sensor 8 degradado) 10

MAINT_MASK (ENMASCARAR MANTENIMIENTO)

El pardmetro MAINT_MASK (ENMASCARAR MANTENIMIENTO) enmascarara cualquiera
de las condiciones fallidas que se muestran en MAINT_ENABLED (MANTENIMIENTO
ACTIVADO). Un bit On (Activado) significa que la condicién esta enmascarada y oculta de
las alarmas, y no serd informada.

MAINT_PRI (PRIORIDAD DE MANTENIMIENTO)

MAINT_PRI (PRIORIDAD DE MANTENIMIENTO) designa la prioridad de alarma de
MAINT_ALM (ALARMA DE MANTENIMIENTO) (consultar Tabla 3-4. El valor por defecto es
0y los valores recomendados estan entre 3y 7.

MAINT_ACTIVE (MANTENIMIENTO ACTIVO)

El pardmetro MAINT_ACTIVE (MANTENIMIENTO ACTIVO) muestra cudl alarma esta activa.
Solo se mostrara la condiciéon de mayor prioridad. Esta prioridad no es la misma que la del
pardmetro MAINT_PRI (PRIORIDAD DE MANTENIMIENTO) que se describié anteriormente.
Esta prioridad esta codificada por hardware dentro del dispositivo; el usuario no puede
configurarla.

MAINT_ALM (ALARMA DE MANTENIMIENTO)

Una alarma que indica que el dispositivo necesita un pronto mantenimiento. Si se ignora la
condicidn, el dispositivo fallara con el tiempo.

Alarmas de aviso

Una alarma de aviso indica condiciones informativas que no tienen un impacto
directo en las funciones primarias del dispositivo. Hay cinco parametros asociados con
ADVISE_ALARMS (ALARMAS DE AVISO):

ADVISE_ENABLED (AVISO ACTIVADO)

El parametro ADVISE_ENABLED (AVISO ACTIVADO) contiene una lista de condiciones
informativas que no tienen repercusién directa sobre las funciones primarias del
dispositivo. A continuacién se muestra una lista de avisos; el primero es el de mayor
prioridad.

Alarma Prioridad
Excessive Deviation (Desviacion excesiva) 1
Excessive Rate of Change (Tasa de cambio excesiva) 2

Check (Revisar) 3

Nota

Las alarmas solo son priorizadas si la funcién Multi-Bit Alerts (MBA) (Alertas multibit) esta
desactivada. Si la funcién MBA estéa activada, todas las alertas son visibles.

ADVISE_MASK (ENMASCARAR AVISO)

El pardmetro ADVISE_MASK (ENMASCARAR AVISO) enmascara cualquiera de las
condiciones fallidas que se muestran en ADVISE_ENABLED (AVISO ACTIVADO). Un bit On
(Activado) significa que la condicién estd enmascarada y oculta de las alarmas, y no sera
informada.

ADVISE_PRI (PRIORIDAD DE AVISO)
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ADVISE_PRI (PRIORIDAD DE AVISO) designa la prioridad de alarmas de ADVISE_ALM
(ALARMA DE AVISO) (consultar Tabla 3-4). El valor predeterminado es 0 y los valores
recomendados son 1 0 2.

ADVISE_ACTIVE (AVISO ACTIVO)

El pardmetro ADVISE_ACTIVE (AVISO ACTIVO) muestra cudl aviso esta activo. Solo se

mostrara el aviso de mayor prioridad. Esta prioridad no es la misma que la del pardmetro

ADVISE_PRI (PRIORIDAD DE AVISO) que se describié anteriormente. Esta prioridad esta

codificada por hardware dentro del dispositivo; el usuario no puede configurarla.

ADVISE_ALM (ALARMA DE AVISO)

ADVISE_ALM (ALARMA DE AVISO) es una alarma que indica alarmas de aviso. Estas

condiciones no tienen un impacto directo sobre la integridad del proceso o del dispositivo.

Parametro RECOMMENDED_ACTION (ACCION RECOMENDADA)

para alertas de Plantweb (PWA)

El parametro RECOMMENDED_ACTION (ACCION RECOMENDADA) muestra una cadena de

texto con una accién recomendada de acuerdo con el tipo y el evento especifico de las

alarmas de PWA que estan activas.

Tabla 3-7: RECOMMENDED_ACTION (ACCION RECOMENDADA)

Tipo de alarma Evento activo ACCION RECOMENDADA

Ninguno Ninguno No se requiere accién.

Aviso Excessive De- Revisar la temperatura del pro-
viation (Des- ceso, el cableado del sensor y
viacién excesi- |la integridad del sensor.
va)

Aviso Excessive Rate Verificar que el cableado del
of Change (Tasa |sensor es adecuado en cada pun-
de cambio exce- |to de conexidén y revisar la in-
siva) tegridad del sensor.

Mantenimiento CJC Degraded Si se usan sensores de termopar
(CJC degradado) (T/C), reiniciar el dispositivo.

Si la condicidén no se resuelve,
cambiar el dispositivo.

Mantenimiento Body Temperatu- |[Verificar que la temperatura am-
re Out of Ran- biental esté dentro de los limi-
ge (Temperatura |tes operativos
del cuerpo fue-
ra de rango)

Mantenimiento Sensor 1 Degra- |Confirmar el rango operativo del
ded (Sensor 1 sensor 1 y/o verificar la cone-
degradado) xi16n del sensor y el entorno del

dispositivo.

Mantenimiento Sensor 2 Degra- |Confirmar el rango operativo del
ded (Sensor 2 sensor 2 y/o verificar la cone-
degradado) xidén del sensor y el entorno del

dispositivo.
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Tabla 3-7: RECOMMENDED_ACTION (ACCION RECOMENDADA) (continuacion)

Tipo de alarma

Evento activo

ACCION RECOMENDADA

Mantenimiento

Sensor 3 Degra-
ded (Sensor 3
degradado)

Confirmar el rango operativo del
sensor 3 y/o verificar la cone-
xién del sensor y el entorno del
dispositivo.

Mantenimiento

Sensor 4 Degra-
ded (Sensor 4
degradado)

Confirmar el rango operativo del
sensor 4 y/o verificar la cone-
xién del sensor y el entorno del
dispositivo.

Mantenimiento

Sensor 5 Degra-
ded (Sensor 5
degradado)

Confirmar el rango operativo del
sensor 5 y/o verificar la cone-
xién del sensor y el entorno del
dispositivo.

Mantenimiento

Sensor 6 Degra-
ded (Sensor 6
degradado)

Confirmar el rango operativo del
sensor 6 y/o verificar la cone-
xidén del sensor y el entorno del
dispositivo.

Mantenimiento

Sensor 7 Degra-
ded (Sensor 7
degradado)

Confirmar el rango operativo del
sensor 7 y/o verificar la cone-
xién del sensor y el entorno del
dispositivo.

Mantenimiento

Sensor 8 Degra-
ded (Sensor 8
degradado)

Confirmar el rango operativo del
sensor 8 y/o verificar la cone-
xién del sensor y el entorno del
dispositivo.

Fallo Sensor 1 Failu- |Verificar que el proceso de ins-—
re (Fallo del trumento del sensor 1 esté den-
sensor 1) tro del rango del sensor y/o
confirmar la configuracidén y ca-
bleado del sensor.
Fallo Sensor 2 Failu- |Verificar que el proceso de ins-
re (Fallo del trumento del sensor 2 esté den-
sensor 2) tro del rango del sensor y/o
confirmar la configuracidén y ca-
bleado del sensor.
Fallo Sensor 3 Failu- |Verificar que el proceso de ins-
re (Fallo del trumento del sensor 3 esté den-
sensor 3) tro del rango del sensor y/o
confirmar la configuracidén y ca-
bleado del sensor.
Fallo Sensor 4 Failu- |Verificar que el proceso de ins-

re (Fallo del
sensor 4)

trumento del sensor 4 esté den-
tro del rango del sensor y/o
confirmar la configuracidén y ca-
bleado del sensor.
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Tabla 3-7: RECOMMENDED_ACTION (ACCION RECOMENDADA) (continuacion)

Tipo de alarma Evento activo ACCION RECOMENDADA

Fallo Sensor 5 Failu- |Verificar que el proceso de ins-
re (Fallo del trumento del sensor 5 esté den-
sensor b5) tro del rango del sensor y/o

confirmar la configuracidén y ca-
bleado del sensor.

Fallo Sensor 6 Failu- |Verificar que el proceso de ins-
re (Fallo del trumento del sensor 6 esté den-
sensor 6) tro del rango del sensor y/o

confirmar la configuracidén y ca-
bleado del sensor.

Fallo Sensor 7 Failu- |Verificar que el proceso de ins-
re (Fallo del trumento del sensor 7 esté den-
sensor 7) tro del rango del sensor y/o

confirmar la configuracidén y ca-
bleado del sensor.

Fallo Sensor 8 Failu- |Verificar que el proceso de ins-
re (Fallo del trumento del sensor 8 esté den-
sensor 8) tro del rango del sensor y/o

confirmar la configuracidén y ca-
bleado del sensor.

Fallo Body Temperatu- |Verificar que la temperatura am-
re Failure (Fa- |biente esté dentro de los limi-
1lo de tempera- |tes de funcionamiento de este
tura del cuer- dispositivo. Si la condicidén no
Po) se resuelve, cambiar el disposi-

tivo.

Fallo Hardware/Soft- Contactar con el Centro de
ware Incompati- |Servicio para verificar la in-
ble formacién del dispositivo (RE-

SOURCE . HARDWARE REV, AND RESOUR-
CE.RB_SFTWR REV ALL).

Fallo Memory Error Reiniciar el transmisor fijando
(Error de memo- |[la opcidén RESTART (REINICIO) en
ria) el pardmetro 4 - Restart Proces-

sor (Reiniciar el procesador).
Si la condicidébn no se resuelve,
cambiar el transmisor.

Fallo Electronics Ha ocurrido un fallo de electré-
Failure (Fallo nica. Reiniciar el transmisor.
de la electrd- Si la condicidén no se resuelve,
nica) cambiar el transmisor.

Fallo ASIC Failure Ha ocurrido un fallo de ASIC.
(Fallo de ASIC) |Reiniciar el transmisor. Si la

condicidédn no se resuelve, cam-
biar el transmisor.
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Nota
Si el estatus esta configurado para indicar un fallo/advertencia, se vera la alerta del sensor
degradado o de fallo asociado.

Alarmas de Field Diagnostics (FD - Diagnéstico de campo)

El bloque de recursos coordina las alarmas FD a través de cuatro parametros de alarma
(FD_FAILED_ALARM [FD_ALARMA DE FALLO], FD_OFFSPEC_ALARM [FD_ALARMA FUERA

DE ESPEC.], FD_MAINT_ALARM [FD_ALARMA DE MANTENIMIENTO] y FD_CHECK_ALARM
[FD_VERIFICAR ALARMA]) para informar errores del dispositivo detectados por el software
del transmisor

El bloque de recursos funciona como coordinador de las alarmas FD. Habra cuatro
parametros de alarma (FD_FAILED_ALARM [FD_ALARMA DE FALLO], FD_OFFSPEC_ALARM
[FD_ALARMA FUERA DE ESPEC.], FD_MAINT_ALARM [FD_ALARMA DE MANTENIMIENTO] y
FD_CHECK_ALARM [FD_VERIFICAR ALARMA]) que contienen informacién relativa a algunos
de los errores del dispositivo detectados por el software del transmisor. Hay un parametro
RECOMMENDED_ACTION (ACCION RECOMENDADA) que se utiliza para mostrar el texto de
accion recomendada para la alarma de mayor prioridad y un parametro HEALTH_INDEX
(INDICE DE CONDICION) (0 - 100) que indica la condicion operativa general del transmisor.
El parametro FD_FAILED_ALARM (FD_ALARMA DE FALLO) tiene la mayor prioridad, sequido
por FD_OFFSPEC_ALARM [FD_ALARMA FUERA DE ESPEC.], FD_MAINT_ALARM [FD_ALARMA
DE MANTENIMIENTO] y FD_CHECK_ALARM [FD_VERIFICAR ALARMA].

FD_FAILED_ALARMS (FD_ALARMAS DE FALLO)

Una alarma de fallo indica un fallo en un dispositivo que provocara que el dispositivo
o alguna parte de éste no funcione. Esto implica que el dispositivo debe repararse de
inmediato. Hay cinco parametros asociados con FD_FAILED_ALARMS (FD_ALARMAS DE
FALLO):

FD_FAILED_MAP (FD_MAPA DE FALLOS)

El parametro FD_FAIL_MAP (FD_MAPA DE FALLOS) asigna las condiciones que se detectaran
como activas para la categoria FD_FAIL_ALARM (FD_ALARMA DE FALLO). De este modo, la
misma condicién puede estar activa en todas, algunas o ninguna de las cuatro categorias
de alarmas. A continuacién se muestra una lista de fallos; el primero es el de mayor
prioridad.

Tabla 3-8: FD_FAILED_ALARMS (FD_ALARMAS DE FALLO)

Alarm (Alarma) Prioridad

ASIC Failure (Fallo de ASIC) 1

Electronics Failure (Falla de la electrénica)

Hardware/Software Incompatible

Memory Failure (Falla de memoria)

Body Temperature Failure (Fallo de temperatura del cuerpo)

Sensor 1 Failure (Fallo del sensor 1)

Sensor 2 Failure (Fallo del sensor 2)

Sensor 3 Failure (Fallo del sensor 3)

VW | I N|oolu |~ |lwW|N

Sensor 4 Failure (Fallo del sensor 4)

—-
o

Sensor 5 Failure (Fallo del sensor 5)

-
—_

Sensor 6 Failure (Fallo del sensor 6)
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Tabla 3-8: FD_FAILED_ALARMS (FD_ALARMAS DE FALLO) (continuacion)

Alarm (Alarma) Prioridad
Sensor 7 Failure (Fallo del sensor 7) 12
Sensor 8 Failure (Fallo del sensor 8) 13

FD_FAILED_MASK (FD_ENMASCARAR FALLO)

FD_FAIL_MASK (FD_ENMASCARAR FALLO) enmascarara cualquiera de las condiciones que
han fallado en FD_FAILED_MAP (FD_MAPA DE FALLOS). Un bit On (Activado) significa que la
condicién estd enmascarada y oculta de las alarmas, y no serd informada.

FD_FAILED_PRI (FD_PRIORIDAD DE FALLO)

Designa la prioridad de alertas de FD_FAILED_ALM (FD_ALARMA DE FALLO) (consultar Tabla
3-4). El valor por defecto es 0y los valores recomendados estan entre 8 y 15.

FD_FAILED_ACTIVE (FD_FALLO ACTIVADO)

El parametro FD_FAIL_ACTIVE (FD_FALLO ACTIVADO) refleja las condiciones de error que
se detectan como activas al seleccionarlo en esta categoria. Solo se mostrara la alarma
de mayor prioridad. Esta prioridad no es la misma que la del parametro FD_FAILED_PRI
(FD_PRIORIDAD DE FALLO) que se describi6 anteriormente. Esta prioridad esta codificada
por hardware dentro del dispositivo; el usuario no puede configurarla.

FD_FAILED_ALM (FD_ALARMA DE FALLO)

FD_FAIL_ALM (FD_ALARMA DE FALLO) indica un fallo dentro de un dispositivo que hace
que éste no funcione. El parametro FD_FAIL_ALM (FD_ALARMA DE FALLO) se utiliza
principalmente para transmitir un cambio en las condiciones activas asociadas, que no
estan enmascaradas, para esta categoria de alarma a un sistema host.

FD OFFSPEC ALARMS (FD ALARMAS FUERA DE ESPEC.)

Una alarma de fuera de especificacién indica que el dispositivo o alguna de sus partes
necesitan un pronto mantenimiento; si se ignora la condicién, el dispositivo eventualmente
fallara. Hay cinco parametros asociados con FD OFFSPEC ALARMS (FD_ALARMAS FUERA DE
ESPEC.):

FD_OFFSPEC_MAP (FD_MAPA FUERA DE ESPEC.)

El parametro FD_OFFSPEC_MAP (FD_MAPA FUERA DE ESPEC.) mapea las condiciones que
se detectardn como activas para la categoria FD OFFSPEC ALARM (FD_ALARMA FUERA DE
ESPEC.). De este modo, la misma condicién puede estar activa en todas, algunas o ninguna
de las cuatro categorias de alarmas. A continuacién se muestra una lista de fallos; el
primero es el de mayor prioridad.

Tabla 3-9: FD_OFFSPEC_ALARMS (FD_ALARMAS FUERA DE ESPEC.)

Alarm (Alarma) Prioridad
CJC Degraded (CJC degradado) 1

Body Temperature Out of Range (Temperatura del cuerpo fuera 2

de rango)

Sensor 1 Degraded (Sensor 1 degradado)

Sensor 2 Degraded (Sensor 2 degradado)

Sensor 3 Degraded (Sensor 3 degradado)

Sensor 4 Degraded (Sensor 4 degradado)

N o |lu | b~ Ww

Sensor 5 Degraded (Sensor 5 degradado)
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Tabla 3-9: FD_OFFSPEC_ALARMS (FD_ALARMAS FUERA DE ESPEC.) (continuacion)

Alarm (Alarma) Prioridad
Sensor 6 Degraded (Sensor 6 degradado) 8

Sensor 7 Degraded (Sensor 7 degradado) 9

Sensor 8 Degraded (Sensor 8 degradado) 10

FD_ OFFSPEC _MASK (FD_MASC. FUERA DE ESPEC.)

El pardametro FD_OFFSPEC_MASK (FD_MASC. FUERA DE ESPEC.) enmascarara cualquiera de
las condiciones fallidas enumeradas en FD_OFFSPEC_MAP (FD_MAPA FUERA DE ESPEC.). Un
bit On (Activado) significa que la condicién esta enmascarada y oculta de las alarmas, y no

serd informada.

FD_ OFFSPEC _PRI (FD_PRI. FUERA DE ESPEC.)

FD_OFFSPEC_PRI (FD_PRI. FUERA DE ESPEC.) designa la prioridad de alarma de FD_OFFSPEC
_ALM (FD_ALARMA FUERA DE ESPEC.) (consultar Tabla 3-4. El valor por defecto es Oy los
valores recomendados estan entre 3y 7.

FD_ OFFSPEC _ACTIVE (FD_ACTIVO FUERA DE ESPEC.)

El parametro FD_ OFFSPEC _ACTIVE (FD_ACTIVO FUERA DE ESPEC.) refleja las alarmas
activas que se seleccionan para esta categoria. Solo se mostrara la alarma de mayor
prioridad. Esta prioridad no es la misma que la del pardmetro FD_ OFFSPEC _PRI (FD_PRI.
FUERA DE ESPEC.). Esta prioridad esta codificada por hardware dentro del dispositivo; el
usuario no puede configurarla.

FD_ OFFSPEC _ALM (FD_ALARMA FUERA DE ESPEC.)

Una alarma que indica que el dispositivo necesita un pronto mantenimiento. Si se

ignora la condicién, el dispositivo fallara con el tiempo. El parametro FD_ OFFSPEC _ALM
(FD_ALARMA FUERA DE ESPEC.) se utiliza principalmente para transmitir un cambio en las
condiciones activas asociadas, que no estan enmascaradas, para esta categoria de alarma
a un sistema host.

FD MAINT ALARMS (FD_ALARMAS MANT.)

Una alarma de mantenimiento sefiala condiciones informativas sin repercusion directa
en las funciones primarias del dispositivo. Hay cinco parametros asociados con
MAINT_ALARMS (ALARMAS MANT.):

FD_MAINT_MAP (FD_MAPA MANT.)

El pardametro FD_MAINT_MAP (FD_MAPA MANT.) contiene una lista de condiciones que no
tienen repercusién directa sobre las funciones primarias del dispositivo.

Tabla 3-10: Alarmas de mantenimiento y prioridad

Alarm (Alarma) Prioridad
Excessive Deviation (Desviacion excesiva) 1
Excessive Rate of Change (Tasa de cambio excesiva) 2

FD_MAINT_MASK (FD_MASC. MANT.)

El pardmetro FD_MAINT_MASK (FD_MASC. MANT.) enmascarard cualquiera de las
condiciones fallidas que se muestran en FD_MAINT_ENABLED (FD_MANT. ACTIVADO). Un
bit On (Activado) significa que la condicién estd enmascarada y oculta de las alarmas, y no
serd informada.

FD_MAINT_PRI (FD_PRI. DE MANT.)
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FD_MAINT_PRI (FD_PRI. DE MANT.) designa la prioridad de alarma de MAINT_ALM (ALARMA
DE MANTENIMIENTO), Tabla 3-4. El valor por defecto es 0, y el valor recomendado es mayor
que 2.

FD_MAINT_ACTIVE (FD_MANT. ACTIVO)

El pardmetro FD_MAINT_ACTIVE (FD_MANT. ACTIVO) refleja las alarmas activas que se
detectan como activas al seleccionarlo en esta categoria. Solo se mostrard la alarma
de mayor prioridad. Esta prioridad no es la misma que la del pardmetro FD_MAINT_PRI
(FD_PRI. DE MANT.) que se describié anteriormente. Esta prioridad estd codificada por
hardware dentro del dispositivo; el usuario no puede configurarla.

FD_MAINT_ALM (FD_ALARMA DE MANTENIMIENTO)

FD_MAINT_ALM (FD_ALARMA DE MANTENIMIENTO) indica alarmas de aviso. Estas
condiciones no tienen un impacto directo sobre la integridad del proceso o del dispositivo.
FD_CHECK_ALARMS (FD_COMPROBAR ALARMAS)

Una alarma de aviso indica condiciones informativas que no tienen un impacto
directo en las funciones primarias del dispositivo. Hay cinco parametros asociados con
ADVISE_ALARMS (ALARMAS DE AVISO):

FD_CHECK_MAP (FD_COMPROBAR MAPA)

El pardmetro FD_CHECK_MAP (FD_COMPROBAR MAPA) contiene una lista de condiciones
informativas que no tienen repercusion directa sobre las funciones primarias del
dispositivo.

Tabla 3-11: FD_CHECK_ALARMS (FD_COMPROBAR ALARMAS)

Alarma Prioridad

Check (Revisar) 1

FD_ CHECK _MASK (FD_COMPROBAR MASC.)

El pardmetro FD_ CHECK _MASK (FD_COMPROBAR MASC.) enmascarara cualquiera de las
condiciones fallidas que se muestran en FD_CHECK_MAP (FD_COMPROBAR MAPA). Un bit
On (Activado) significa que la condicién estd enmascarada y oculta de las alarmas, y no
serd informada.

FD_ CHECK _PRI (FD_COMPROBAR PRL.)

FD_ CHECK _PRI (FD_COMPROBAR PRI.) designa la prioridad de alarma de ADVISE_ALM
(ALARMA DE AVISO) (consultar Tabla 3-4). El valor por defecto es 0 y el valor recomendado
es 1.

FD_ CHECK _ACTIVE (FD_COMPROBAR ACTIVO)

El pardmetro FD_ CHECK _ACTIVE (FD_COMPROBAR ACTIVO) muestra cual de los avisos
estd activo. Solo se mostrara el aviso de mayor prioridad. Esta prioridad no es la
misma que la del parametro FD_ CHECK _PRI (FD_COMPROBAR PRL.) que se describio
anteriormente. Esta prioridad esta codificada por hardware dentro del dispositivo; el
usuario no puede configurarla.

FD_ CHECK _ALM (FD_COMPROBAR ALARMA)

FD_ CHECK _ALM (FD_COMPROBAR ALARMA) es una alarma que indica alarmas de aviso.
Estas condiciones no tienen un impacto directo sobre la integridad del proceso o del
dispositivo.
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RECOMMENDED_ACTION (ACCION RECOMENDADA) para alarmas
de Field Diagnostics (FD - Diagnéstico de campo)

El pardmetro RECOMMENDED_ACTION (ACCION RECOMENDADA) muestra una cadena de
texto con una accién recomendada de acuerdo con el tipo y el evento especifico de las
alarmas de FD que estan activas.

Tabla 3-12: RECOMMENDED_ACTION (ACCION RECOMENDADA)

Tipo de alarma

Evento activo

ACCION RECOMENDADA

Ninguno

Ninguno

No se requiere accién

Fallo

ASIC Failure
(Fallo de ASIC)

Ha ocurrido un fallo de ASIC.
Reiniciar el transmisor. Si la
condicidén no se resuelve, cam-
biar el transmisor

Fallo

Electronics
Failure (Fallo
de la electrb-
nica)

Ha ocurrido un fallo de electrod-
nica. Reiniciar el transmisor.
Si la condicidén no se resuelve,
cambiar el transmisor.

Fallo

Hardware/Soft-
ware Incompati-
ble

Contactar con el Centro de
Servicio para verificar la in-
formacién del dispositivo (RE-
SOURCE . HARDWARE REV y RESOUR-
CE.RB_SFTWR REV)

Fallo

Memory Failure
(Fallo de memo-
ria)

Reiniciar el transmisor fijando
la opciédn RESTART (REINICIO) en
el paradmetro 4 - Restart Proces-
sor (Reiniciar el procesador).
Si la condicidén no se resuelve,
cambiar el transmisor.

Fallo

Body Temperatu-
re Failure (Fa-
1llo de tempera-
tura del cuer-

po)

Verificar que la temperatura am-
biente esté dentro de los limi-
tes de funcionamiento de este
dispositivo. Si la condicidén no
se resuelve, cambiar el disposi-
tivo

Fallo

Sensor 1 Failu-
re (Fallo del
sensor 1)

Verificar que el proceso del
instrumento correspondiente al
Sensor 1 esté dentro del rango
del sensor o confirmar la confi-
guracién y cableado del sensor.

Fallo

Sensor 2 Failu-
re (Fallo del
sensor 2)

Verificar que el proceso del
instrumento correspondiente al
Sensor 2 esté dentro del rango
del sensor o confirmar la confi-
guracidén y cableado del sensor.
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Tabla 3-12: RECOMMENDED_ACTION (ACCION RECOMENDADA) (continuacion)

Tipo de alarma Evento activo ACCION RECOMENDADA

Fallo Sensor 3 Failu- |Verificar que el proceso del
re (Fallo del instrumento correspondiente al
sensor 3) Sensor 3 esté dentro del rango

del sensor o confirmar la confi-
guracién y cableado del sensor.

Fallo Sensor 4 Failu- |Verificar que el proceso del
re (Fallo del instrumento correspondiente al
sensor 4) Sensor 4 esté dentro del rango

del sensor o confirmar la confi-
guracidén y cableado del sensor.

Fallo Sensor 5 Failu- |Verificar que el proceso del
re (Fallo del instrumento correspondiente al
sensor 5) Sensor 5 esté dentro del rango

del sensor o confirmar la confi-
guracién y cableado del sensor.

Fallo Sensor 6 Failu- |Verificar que el proceso del
re (Fallo del instrumento correspondiente al
sensor 6) Sensor 6 esté dentro del rango

del sensor o confirmar la confi-
guracién y cableado del sensor.

Fallo Sensor 7 Failu- |Verificar que el proceso del
re (Fallo del instrumento correspondiente al
sensor 7) Sensor 7 esté dentro del rango

del sensor o confirmar la confi-
guracidén y cableado del sensor.

Fallo Sensor 8 Failu- |Verificar que el proceso del
re (Fallo del instrumento correspondiente al
sensor 8) Sensor 8 esté dentro del rango

del sensor o confirmar la confi-
guracién y cableado del sensor.

Fuera de especificacién | CJC Degraded Si se usan sensores de termopar
(CJC degradado) (T/C), reiniciar el dispositivo.

Si la condicidébn no se resuelve,
cambiar el dispositivo.

Fuera de especificacién |Body Temperatu- |Verificar que la temperatura am-
re Out of Ran- biental esté dentro de los limi-
ge (Temperatura |tes operativos
del cuerpo fue-
ra de rango)

Fuera de especificacién | Sensor 1 Degra- |Confirmar el rango operativo del
ded (Sensor 1 sensor 1 y/o verificar la cone-
degradado) xi16n del sensor y el entorno del

dispositivo.
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Tabla 3-12: RECOMMENDED_ACTION (ACCION RECOMENDADA) (continuacion)

Tipo de alarma

Evento activo

ACCION RECOMENDADA

Fuera de especificacién

Sensor 2 Degra-
ded (Sensor 2
degradado)

Confirmar el rango operativo del
sensor 2 y/o verificar la cone-
xién del sensor y el entorno del
dispositivo.

Fuera de especificacién

Sensor 3 Degra-
ded (Sensor 3
degradado)

Confirmar el rango operativo del
sensor 3 y/o verificar la cone-
xién del sensor y el entorno del
dispositivo.

Fuera de especificacién

Sensor 4 Degra-
ded (Sensor 4
degradado)

Confirmar el rango operativo del
sensor 4 y/o verificar la cone-
xién del sensor y el entorno del
dispositivo.

Fuera de especificacién

Sensor 5 Degra-
ded (Sensor 5
degradado)

Confirmar el rango operativo del
sensor 5 y/o verificar la cone-
xidén del sensor y el entorno del
dispositivo.

Fuera de especificacién

Sensor 6 Degra-
ded (Sensor 6
degradado)

Confirmar el rango operativo del
sensor 6 y/o verificar la cone-
xién del sensor y el entorno del
dispositivo.

Fuera de especificacién

Sensor 7 Degra-
ded (Sensor 7
degradado)

Confirmar el rango operativo del
sensor 7 y/o verificar la cone-
xién del sensor y el entorno del
dispositivo.

Fuera de especificacién

Sensor 8 Degra-
ded (Sensor 8
degradado)

Confirmar el rango operativo del
sensor 8 y/o verificar la cone-
xién del sensor y el entorno del
dispositivo.

Mantenimiento

Excessive De-
viation (Des-
viacidén excesi-
va)

Revisar la temperatura del pro-
ceso, el cableado del sensor y
la integridad del sensor.

Mantenimiento

Excessive Rate
of Change (Tasa
de cambio exce-
siva)

Verificar que el cableado del
sensor es adecuado en cada pun-—
to de conexidén y revisar la in-
tegridad del sensor

Revisar

Check (Revisar)

El bloque de transductores esta
en mantenimiento

Bloques transductores

El bloque de transductores permite al usuario ver y administrar la informacién de canales.
Para los ocho sensores hay un bloque de transductores que contiene datos especificos de
medicién de temperatura, incluyendo:

+ Tipo de sensor
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+ Unidades de ingenieria
«  Amortiguacién
« Compensacién de temperatura
« Diagnéstico
Definiciones de canales del bloque de transductores
El Rosemount™ 848T acepta multiples entradas de sensor. Cada entrada tiene un canal
asignado para permitir que un bloque de entrada analégica (AI) o MAI se enlace con esa
entrada. Los canales para el modelo 848T son los siguientes:
Tabla 3-13: Definiciones de canales para el Rosemount 848T
Canal Descripcién Canal Descripcion
1 Sensor uno 16 Desviacién del
sensor 3
2 Sensor dos 17 Desviacidén del
sensor 4
3 Sensor tres 18 Desviacidén del
sensor 5
4 Sensor cuatro 19 Desviacién del
sensor 6
5 Sensor cinco 20 Desviacidén del
sensor 7
6 Sensor seis 21 Desviacién del
sensor 8
7 Sensor siete 22 Tasa de cambio del
sensor 1
8 Sensor ocho 23 Tasa de cambio del
sensor 2
9 Sensor diferen- 24 Tasa de cambio del
cial 1 sensor 3
10 Sensor diferen-— 25 Tasa de cambio del
cial 2 sensor 4
11 Sensor diferen- 26 Tasa de cambio del
cial 3 sensor 5
12 Sensor diferen- 27 Tasa de cambio del
cial 4 sensor 6
13 Temperatura del 28 Tasa de cambio del
cuerpo sensor 7
14 Desviacidén del 29 Tasa de cambio del
sensor 1 sensor 8
15 Desviacidén del
sensor 2
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Figura 3-1: Flujo de datos del bloque de transductores
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DS2
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DS4
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Errores del bloque de transductores

Las siguientes condiciones son transmitidas en los parametros BLOCK_ERR (ERROR DE

BLOQUE) y XD_ERROR (ERROR XD).
Tabla 3-14: Error del bloque/transductor

Numero de condicion Nombre y descripcion

0 Other (Otro)"

7 Input Failure/Process Variable has Bad Status (Fallo de entrada/La
variable de proceso tiene un estatus incorrecto):

15 Out of Service (Fuera de servicio): The actual mode is out of service
(El modo real esta fuera de servicio)

(1) Si BLOCK_ERR (ERROR DE BLOQUE) es Other (Otro), entonces ver XD_ERROR (ERROR XD).
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Modos del bloque de transductores

El bloque de transductores admite dos modos de funcionamiento, tal como se define en el

parametro MODE_BLK (MODO DE BLOQUE).

Automatic
(Auto) (Auto-
matico)

Las salidas del bloque reflejan la medicién de la entrada analdgica.

Out of Service No se procesa el bloque. Las salidas de los canales no se actualizan y el

(0O0S) (Fuera
de servicio)

estatus esta configurado en Bad (Malo): Out of Service (Fuera de servicio)
para cada canal. El parametro BLOCK_ERR (ERROR DE BLOQUE) muestra

Out of Service (Fuera de servicio). En este modo, pueden realizarse cam-
bios en todos los pardmetros configurables. El modo de destino de un
bloque puede estar restringido a uno o varios de los modos admitidos.

Deteccion de alarmas del bloque de transductores

El bloque de transductores no genera alarmas. Al manipular correctamente el estatus de
los valores de los canales, el bloque (Al o MAI) ubicado aguas abajo generara las alarmas
necesarias para la medicion. Ver BLOCK-ERR (ERROR DE BLOQUE) y XD_ERROR (ERROR XD)
para determinar el error generado por esta alarma.

Manipulacién del estatus del bloque de transductores

Normalmente, el estatus de los canales de salida refleja el estatus del valor de medicién,
la condicion operativa de la tarjeta de la electrénica de medicion y cualquier condiciéon de
alarma activa. En un transductor, la variable primaria (PV) refleja el valor y la calidad del

estatus de los canales de salida.

Tabla 3-15: Parametro del bloque de transductores

Nuamero Parametro Descripcién
0 BLOCK (BLOQUE) N/C
1 ST_REV (REV. EST.) El nivel de revisién de los datos estaticos asocia-
dos con el bloque funcional.
2 TAG_DESC (DESCR. TAG) | La descripcién de usuario de la aplicacién pensa-
da del bloque.
3 STRATEGY (ESTRATE- Usar el campo STRATEGY (ESTRATEGIA) para
GIA) identificar el agrupamiento de bloques.
4 ALERT_KEY (CLAVE DE El nimero de identificacion de la unidad de la
ALERTA) planta.
5 MODE_BLK (BLOQUEO | Los modos real, objetivo, permitido y normal del
DE MODO) bloque.
6 BLOCK_ERR (ERROR DE | Este parametro refleja el estatus de error asocia-
BLOQUE) do con los componentes de hardware o softwa-
re asociados con un bloque. Es posible que se
muestren multiples errores. Para ver una lista
de valores de numeracion, ver el modelo formal
FF-890, Block_Err (Error de bloque).
7 UPDATE_EVENT (EVEN- | Esta alerta es generada por cualquier cambio a
TO DE ACTUALIZACION) | los datos estaticos.
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Tabla 3-15: Parametro del bloque de transductores (continuacion)

Numero Parametro Descripcién
8 BLOCK_ALM (ALARMA El parametro BLOCK-ALM (ALARMA DE BLOQUE)
DE BLOQUE) se usa para todos los problemas de configura-
cién, hardware, fallo de conexién o del sistema
en el bloque. La causa de la alerta esta en el cam-
po subcode (subcédigo). La primera alerta que se
active establecerd el estatus Active (Activo) en el
atributo Status (Estatus). Tan pronto como la fun-
cién de reporte de alarmas elimine el estatus Un-
reported (No reportado), se puede informar otra
alerta del bloque sin eliminar el estatus Active
(Activo) si el subcode (subcdédigo) ha cambiado.
9 TRANSDUCER_DIREC- Un directorio que especifica el nimero y los in-
TORY (DIRECTORIO DE | dices de inicio de los transductores del bloque
TRANSDUCTORES) transductor.
10 TRANSDUCER_TYPE (TI- | Identifica el transductor que sigue a 101 - Tem-
PO DE TRANSDUCTOR) | peratura estandar con calibracion.
11 XD_ERROR (ERROR XD) | Ofrece cédigos de error adicionales relacionados
con los bloques del transductor. Para una lista de
valores de numeracion, ver FF-902. Ver Tabla 3-16
para consultar la lista de subpardmetros que per-
tenecen a los mensajes XD_ERROR (ERROR XD).
12 COLLECTION_DIREC- Un directorio que especifica el nimero, los indi-
TORY (DIRECTORIO DE | ces de inicio y las identificaciones de elemento
COLECCIONES) DD de las colecciones de datos en cada bloque
de transductores.
13 SENSOR_1_CONFIG Parédmetros de configuracién del sensor. Ver Ta-
(CONFIG. SENSOR 1) bla 3-17 para consultar la lista de subpardmetros
que pertenecen a las funciones de configuracién
del sensor.
14 PRIMARY_VALUE_1 (VA- | El valor medido y el estatus disponible para el
LOR PRIMARIO 1) bloque funcional.
15 SENSOR_2_CONFIG Parametros de configuracién del sensor. Ver Ta-
(CONFIG. SENSOR 2) bla 3-17 para consultar la lista de subparametros
que pertenecen a las funciones de configuracion
del sensor.
16 PRIMARY_VALUE_2 (VA- | El valor medido y el estatus disponible para el
LOR PRIMARIO 2) bloque funcional.
17 SENSOR_3_CONFIG Parametros de configuracién del sensor. Ver Ta-
(CONFIG. SENSOR 3) bla 3-17 para consultar la lista de subparametros
que pertenecen a las funciones de configuracion
del sensor.
18 PRIMARY_VALUE_3 (VA- | El valor medido y el estatus disponible para el
LOR PRIMARIO 3) bloque funcional
19 SENSOR_4_CONFIG Parametros de configuracién del sensor. Ver Ta-
(CONFIG. SENSOR 4) bla 3-17 para consultar la lista de subparametros
que pertenecen a las funciones de configuracion
del sensor.
20 PRIMARY_VALUE_4 (VA- | El valor medido y el estatus disponible para el
LOR PRIMARIO 4) bloque funcional.
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Tabla 3-15: Parametro del bloque de transductores (continuacion)

Numero

Parametro

Descripcién

21

SENSOR_5_CONFIG
(CONFIG. SENSOR 5)

Parametros de configuracién del sensor. Ver Ta-
bla 3-17 para consultar la lista de subparametros
que pertenecen a las funciones de configuracion
del sensor.

22

PRIMARY_VALUE_5 (VA-
LOR PRIMARIO 5)

El valor medido y el estatus disponible para el
bloque funcional.

23

SENSOR_6_CONFIG
(CONFIG. SENSOR 6)

Parametros de configuracién del sensor. Ver Ta-
bla 3-17 para conocer una lista de subparametros
que pertenecen a las funciones de configuracion
del sensor.

24

PRIMARY_VALUE_6 (VA-
LOR PRIMARIO 6)

El valor medido y el estatus disponible para el
bloque funcional.

25

SENSOR_7_CONFIG
(CONFIG. SENSOR 7)

Parédmetros de configuracién del sensor. Ver Ta-
bla 3-17 para consultar la lista de subpardmetros
gue pertenecen a las funciones de configuracién
del sensor.

26

PRIMARY_VALUE_7 (VA-
LOR PRIMARIO 7)

El valor medido y el estatus disponible para el
bloque funcional.

27

SENSOR_8_CONFIG
(CONFIG. SENSOR 8)

Parametros de configuracién del sensor. Ver Ta-
bla 3-17 para consultar la lista de subparametros
que pertenecen a las funciones de configuracion
del sensor.

28

PRIMARY_VALUE_8 (VA-
LOR PRIMARIO 8)

El valor medido y el estatus disponible para el
bloque funcional

29

SENSOR_STATUS (ESTA-
TUS SENSOR)

Estatus de cada sensor individual. Ver Tabla 3-18
para conocer una lista de posibles mensajes de
estatus.

30

SENSOR_CAL (CAL. SEN-
SOR)

Estructura de parametro para permitir la calibra-
cién de cada sensor. Ver Tabla 3-19 para conocer
una lista de subparametros que pertenecen a las
funciones de calibraciéon del sensor.

31

CAL_STATUS (ESTATUS
CAL.)

Estatus de la calibracidn que se realiz6 anterior-
mente. Ver Tabla 3-20 para conocer una lista de
posibles estatus de calibracion.

32

ASIC_REJECTION (RE-
CHAZO ASIC)

Un ajuste configurable para el rechazo del ruido
de la linea de alimentacién.

33

BODY_TEMP (TEMP.
CUERPO)

Temperatura del cuerpo del dispositivo.

34

BODY_TEMP_RANGE
(RANGO TEMP. CUER-
PO)

El rango de la temperatura del cuerpo incluyendo
el indice de unidades.

35

TB_SUMMARY_STATUS
(ESTATUS RESUMEN TB)

Estatus de resumen general del transductor del
sensor. Ver Tabla 3-21 para conocer una lista de
posibles estatus del transductor.

36

DUAL_SENSOR_1_CON-
FIG (CONFIG SENSOR
DOBLE 1)

Estructura de pardmetro para permitir la calibra-
cién de cada medicién diferencial. Ver Tabla 3-22
para conocer una lista de subparadmetros que
pertenecen a las funciones de calibracion del
sensor doble.
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Tabla 3-15: Parametro del bloque de transductores (continuacion)

Numero Parametro Descripcién
37 DUAL_SENSOR_VA- El valor medido y el estatus disponible para el
LUE_1 (VALOR SENSOR | bloque funcional.
DOBLE 1)
38 DUAL_SENSOR_2_CON- | Estructura de parametro para permitir la calibra-
FIG (CONFIG. SENSOR cion de cada medicion diferencial. Ver Tabla 3-22
DOBLE 2) para conocer una lista de subpardmetros que
pertenecen a las funciones de calibracion del
sensor doble.
39 DUAL_SENSOR_VA- El valor medido y el estatus disponible para el
LUE_2 (VALOR SENSOR | bloque funcional.
DOBLE 2)
40 DUAL_SENSOR_3_CON- | Estructura de pardmetro para permitir la calibra-
FIG (CONFIG. SENSOR cion de cada medicion diferencial. Ver Tabla 3-22
DOBLE 3) para conocer una lista de subparametros que
pertenecen a las funciones de calibracion del
sensor doble.
41 DUAL_SENSOR_VA- El valor medido y el estatus disponible para el
LUE_3 (VALOR SENSOR | bloque funcional.
DOBLE 3)
42 DUAL_SENSOR_4_CON- | Estructura de pardmetro para permitir la calibra-
FIG (CONFIG. SENSOR cién de cada medicién diferencial. Ver Tabla 3-22
DOBLE 4) para conocer una lista de subpardmetros que
pertenecen a las funciones de calibracién del
sensor doble.
43 DUAL_SENSOR_VA- El valor medido y el estatus disponible para el
LUE_4 (VALOR SENSOR | bloque funcional.
DOBLE 4)
44 DUAL_SENSOR_STATUS | Estatus de cada medicion diferencial individual.
(ESTATUS SENSOR DO- | Ver Tabla 3-22 para conocer una lista de posibles
BLE) estatus del sensor doble.
45 VALIDA- Parametros de configuracién de validacion. Ver
TION_SNSR1_CONFIG | Tabla 3-25 para conocer una lista de subparame-
(CONFIG. VALIDA- tros que pertenecen a las funciones de configura-
CION SENSOR 1) cion de validacion.
46 VALIDA- Parametros de valor de validacion. Ver Tabla 3-24
TION_SNSR1_VALUES para conocer una lista de subparametros que
(VALORES VALIDA- pertenecen a los valores de validacion.
CION SENSOR 1)
47 VALIDA- Parametros de configuracién de validacion. Ver
TION_SNSR2_CONFIG | Tabla 3-25 para conocer una lista de subparame-
(CONFIG. VALIDA- tros que pertenecen a las funciones de configura-
CION SENSOR 2) cién de validacion del sensor.
48 VALIDA- Parametros de valor de validacién. Ver Tabla 3-24
TION_SNSR2_VALUES para conocer una lista de subpardmetros que
(VALORES VALIDA- pertenecen a los valores de validacion.
CION SENSOR 2)
49 VALIDA- Parametros de configuracién de validacion. Ver
TION_SNSR3_CONFIG Tabla 3-25 para conocer una lista de subparame-
(CONFIG. VALIDA- tros que pertenecen a las funciones de configura-
CION SENSOR 3) cion de validacion.
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Tabla 3-15: Parametro del bloque de transductores (continuacion)
Numero Parametro Descripcién
50 VALIDA- Parametros de valor de validacién. Ver Tabla 3-24
TION_SNSR3_VALUES para conocer una lista de subparametros que
(VALORES VALIDA- pertenecen a los valores de validacion.
CION SENSOR 3)
51 VALIDA- Parametros de configuracién de validacion. Ver
TION_SNSR4_CONFIG Tabla 3-25 para conocer una lista de subparame-
(CONFIG. VALIDA- tros que pertenecen a las funciones de configura-
CION SENSOR 4) cion de validacion.
52 VALIDA- Pardmetros de valor de validacién. Ver Tabla 3-24
TION_SNSR4_VALUES para conocer una lista de subpardmetros que
(VALORES VALIDA- pertenecen a los valores de validacién.
CION SENSOR 4)
53 VALIDA- Parametros de configuracién de validacién. Ver
TION_SNSR5_CONFIG Tabla 3-25 para conocer una lista de subparame-
(CONFIG. VALIDA- tros que pertenecen a las funciones de configura-
CION SENSOR 4) cion de validacion.
54 VALIDA- Pardmetros de valor de validacién. Ver Tabla 3-24
TION_SNSR5_VALUES para conocer una lista de subparametros que
(VALORES VALIDA- pertenecen a los valores de validacién.
CION SENSOR 5)
55 VALIDA- Pardmetros de configuracién de validacién. Ver
TION_SNSR6_CONFIG Tabla 3-25 para conocer una lista de subpardme-
(CONFIG. VALIDA- tros que pertenecen a las funciones de configura-
CION SENSOR 6) cion de validacion.
56 VALIDA- Parametros de valor de validacion. Ver Tabla 3-24
TION_SNSR6_VALUES para conocer una lista de subparametros que
(VALORES VALIDA- pertenecen a los valores de validacion.
CION SENSOR 6)
57 VALIDA- Parametros de configuracién de validacion. Ver
TION_SNSR7_CONFIG | Tabla 3-25 para conocer una lista de subparame-
(CONFIG. VALIDA- tros que pertenecen a las funciones de configura-
CION SENSOR 7) cion de validacion.
58 VALIDA- Parametros de valor de validacion. Ver Tabla 3-24
TION_SNSR7_VALUES para conocer una lista de subparametros que
(VALORES VALIDA- pertenecen a los valores de validacion.
CION SENSOR 7)
59 VALIDA- Parametros de configuracién de validacion. Ver
TION_SNSR8_CONFIG | Tabla 3-25 para conocer una lista de subparame-
(CONFIG. VALIDA- tros que pertenecen a las funciones de configura-
CION SENSOR 8) cion de validacion.
60 VALIDA- Parametros de valor de validacion. Ver Tabla 3-24
TION_SNSR8_VALUES para conocer una lista de subparametros que
(VALORES VALIDA- pertenecen a los valores de validacion.
CION SENSOR 8)
61 SENSOR_GRAPH_LIMIT Parametros limite del grafico del sensor
(LIMITE GRAFICO SEN-
SOR)
62 DIFFEREN- Parametros limite del grafico diferencial
TIAL_G RAPH_LIMIT
(LIMITE GRAFICO
DIFERENCIAL)
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Cambiar la configuracién del sensor en el bloque de

transductores

Si la herramienta de configuracién o sistema host de FOUNDATION™ Fieldbus no acepta el
uso de métodos descriptor del dispositivo (DD) para la configuracion del dispositivo, los
siguientes pasos ilustran el modo de cambiar la configuracién del sensor en el bloque de

transductores.

Procedimiento

1. Fijar MODE_BLK.TARGET (MODO BLK. OBJETIVO) en OOS (FUERA DE SERVICIO) o fijar
SENSOR_MODE (MODO DE SENSOR) en configuration (configuracién).

2. Fijar SENSOR_n_CONFIG.SENSOR (CONFIG. SENSOR n) en el tipo de sensor
adecuado, y luego configurar SENSOR_n_CONFIG.CONNECTION (CONFIG.
CONEXION SENSOR n) en el tipo y conexién adecuados.

3. Enel bloque de transductores, fijar MODE_BLK.TARGET (MODO BLK. OBJETIVO)
en AUTO (AUTOMATICO), o fijar SENSOR_MODE (MODO DE SENSOR) en operation

(operacién).

Tablas de subparametros del bloque de transductores
Tabla 3-16: Estructura del subparametro XD_ERROR (ERROR XD)

XD ERROR (ERROR XD) Descripcién

0 Ningun error N/C

17 General Error (Error ge- | Ha ocurrido un error que no fue posible clasificar
neral) como uno de los errores indicados abajo.

18 Calibration Error (Error | Ocurrié un error durante la calibracién del dispo-
de calibracion) sitivo, o se ha detectado un error de calibracién

durante el funcionamiento del dispositivo.

19 Configuration Error Se produjo un error durante la configuracién del
(Error de configuracién) | dispositivo o se ha detectado un error de confi-

guracién durante el funcionamiento del dispositi-
vo.

20 Electronics Failure (Fa- | Un componente electrénico ha fallado.
llo de la electrénica)

22 1/0 Failure (Fallo de E/S) | Ha ocurrido un fallo de E/S.

23 Data Integrity Error Indica que es posible que los datos almacenados
(Error de integridad de | en el sistema no sean validos debido a un fallo de
datos) checksum de la memoria no volatil, verificacion

de datos después de un fallo de escritura, etc.

24 Software Error (Error de | El software ha detectado un error. Esto podria
software) ser ocasionado por una incorrecta rutina del ser-

vicio de interrupcién, un desbordamiento aritmé-
tico, un temporizador de vigilancia, etc.

25 Algorithm Error (Error | El algoritmo utilizado en el bloque transductor
de algoritmo) produjo un error. Esto puede deberse a un des-

bordamiento, razonabilidad de datos.
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Tabla 3-17: Estructura del subparametro SENSOR_CONFIG (CONFIG. SENSOR)

Parametro Descripcién

SENSOR_MODE (MODO DE SEN- | Desactiva o activa un sensor para configuracién

SOR)

SENSOR_TAG (ETIQUETA DEL Descripcién del sensor

SENSOR)

SERIAL_NUMBER (NUMERO DE | NUmero de serie del sensor conectado

SERIE)

SENSOR Tipo de sensor y conexién (MSB es el tipo de sensor y LSB es la
conexion)

DAMPING (AMORTIGUACION) Intervalo de muestreo usado para suavizar la salida usando un
filtro lineal de primer orden. Un valor introducido, entre 0 y Upda-
te_Rate (Tasa de actualizaciéon), producira un valor de amortigua-
cién igual a Update_Rate (Tasa de actualizacion).

INPUT_TRANSIENT_FILTER (FIL- | Activa o desactiva la opcidén para transmitir entradas rapidamente

TRO TRANSIENTE DE ENTRADA) | cambiantes del sensor sin holdoff temporal. 0 = Disable (Desacti-
var), 1 = Enabled (Activado)

RTI?_Z_WIRE_QFFSET (DESVIA- Valor introducido por el usuario para correccién constante de la

CION RTD 2 LINEAS) resistencia del cable conductor en una RTD de 2 lineas y tipos de
sensor de ohmios.

ENG_UNITS (UNIDADES DE IN- | Las unidades de ingenieria usadas para transmitir valores de sen-

GENIERIA) sor medidos

UPPER_RANGE (RANGO SUPE- Se muestra el limite superior del sensor seleccionado usando el

RIOR) subparametro Units_Index (Indice de unidades).

LOWER_RANGE (RANGO INFE- Se muestra el limite inferior del sensor seleccionado usando el

RIOR) subparametro Units_Index (Indice de unidades).

Tabla 3-18: Estructura del subparametro SENSOR_STATUS (ESTATUS SENSOR)

Tabla de estatus del sensor

0x00 Active (Activo)

0x01 Out of Service (Fuera de servicio)

0x02 Inactive (Inactivo)

0x04 Open (Abierto)

0x08 Short (Corto)

0x10 Out of Range (Fuera de rango)

0x20 Beyond Limits (Mas alla de los limites)

0x40 Excess EMF Detected (Se detecté EMF excesiva)

0x80 Other (Otro)

Tabla 3-19: Estructura del subparametro SENSOR_CAL (CAL. SENSOR)

Parametro Descripcion

SENSOR_NUMBER (NUMERO DE | El nimero del sensor que se va a calibrar

SENSOR)

CALIB_POINT_HI (PUNTO ALTO | El punto de calibracién alta para el sensor seleccionado

CALIB.)
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Tabla 3-19: Estructura del subparametro SENSOR_CAL (CAL. SENSOR) (continuacion)

Parametro

Descripcién

CALIB_POINT_LO (PUNTO BAJO
CALIB.)

El punto de calibracién baja para el sensor seleccionado

CALIB_UNIT (UNIDAD CALIB.)

Las unidades de ingenieria usadas para calibrar el sensor.

CALIB_METHOD (METODO CA-
LIB.)

El método de la ultima calibracién del sensor
103 - calibracién estandar de ajuste de fabrica
104 - calibracién estandar de ajuste del usuario

CALIB_INFO (INFO. CALIB.)

Informacioén respecto a la calibracién

CALIB_DATE (FECHA CALIB.)

Fecha en que se completé la calibracién

CALIB_MIN_SPAN (SPAN MIN.
CALIB.)

El valor del span de calibracién minimo permitido. Esta informa-
cién de span minimo es necesaria para garantizar que los dos
puntos calibrados no estén demasiado cerca luego de la calibra-
cion.

CALIB_PT_HI_LIMIT (LIMITE AL-
TO PUNTO CALIB.)

La unidad de calibracién alta

CALIB_PT_LO_LIMIT (LIMITE BA-
JO PUNTO CALIB.)

La unidad de calibracién baja

Tabla 3-20: Estructura de CAL_STATUS (ESTATUS CAL.)

Estatus de calibracion
0 No hay comando activo
1 Comando en ejecucion
2 Comando finalizado
3 Comando finalizado: Erro-
res
Tabla 3-21: Estructura del subparametro de estatus del transductor

Tabla de estados del transductor

0x01 A/D Failure (Fallo A/D)

0x02 Sensor Failure (Fallo del sensor)

0x04 Dual Sensor Failure (Fallo del sensor doble)

0x08 CJC Degraded (CJC degradado)

0x10 CJC Failure (Fallo de ASIC)

0x20 Body Temp Failure (Fallo de temperatura del cuer-
po)

0x40 Sensor degrades (Sensor degradado)

0x80 Body Temperature Degraded (Temperatura del

cuerpo degradada)
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Tabla 3-22: Estructura del subparametro DUAL_SENSOR CONFIG (CONFIG. SENSOR
DOBLE)

Parametro Descripcién
DUAL_SENSOR_MODE (MODO Desactiva o activa un sensor para configuracion
SENSOR DOBLE)
DUAL_SENSOR_TAG (TAG SEN- Descripcién diferencial
SOR DOBLE)
INPUT_A (ENTRADA A) Sensor que se usara en DUAL_SENSOR_CALC (CALC. SENSOR DO-
BLE)
INPUT_B (ENTRADA B) Sensor que se usara en DUAL_SENSOR_CALC (CALC. SENSOR DO-
BLE)
DUAL_SENSOR_CALC (CALC. Ecuaciéon usada para la medicién del sensor dual, incluyendo: No
SENSOR DOBLE) se usa, Diferencia (entrada A - entrada B) y diferencia absoluta
(entrada A - entrada B)
ENG_UI\JITS (UNIDADES DE IN- Unidades para mostrar el pardmetro del sensor
GENIERIA)
UPPER_RANGE (RANGO SUPE- Limite diferencial superior (entrada A alta - entrada B baja)
RIOR)
LOWER_RANGE (RANGO INFE- Limite diferencial inferior (entrada A baja - entrada B alta)
RIOR)
Tabla 3-23: Estructura del subparametro DUAL_SENSOR_STATUS (ESTATUS SENSOR
DOBLE)
0x00 Active (Activo)
0x01 Out of Service (Fuera de servicio)
0x02 Inactive (Inactivo)
0x04 Component Sensor Open (Sensor componente abierto)
0x08 Component Sensor Short (Sensor componente en corto)
0x10 Component Sensor Out of Range or Degraded (Sensor
componente fuera de rango o degradado)
0x20 Component Sensor Out of Limits (Sensor componente fue-
ra de limites)
0x40 Component Sensor Inactive (Sensor componente inactivo)
0x80 Configuration Error (Error de configuracion)
Tabla 3-24: Estructura de subparametro Validation value (Valor de validacion)
Parametro Descripcién
VALIDATION_STATUS (ESTATUS | Estatus de la medicion de validacion especifica del canal
DE VALIDACION)
DEVIATION_VALUE (VALOR DE Valor de salida de desviacion
DESVIACION)
DEVIATION_S:I'ATUS (ESTATUS Estatus de la salida de desviacion
DE DESVIACION)
RATE_OF _CHANGE_VALUE (VA- Salida del valor de tasa de cambio
LOR TASA DE CAMBIO)
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Tabla 3-24: Estructura de subparametro Validation value (Valor de validacion) (conti-

nuacion)

Parametro Descripcién

RATE_OF_CHANGE_STATUS (ES- | Estatus de la salida de la tasa de cambio
TATUS TASA DE CAMBIO)

Tabla 3-25: Estructura de subparametro Validation Config (Configuracién de

validacién)

Parametro

Descripcién

VALIDATION_MODE (MODO DE
VALIDACION)

Activa el proceso de recoleccidn de datos para la validacion de la
medicion

0 = Disable (Desactivar)

1 = Enable (Activar)

SAMPLE_RATE (TASA DE MUES-
TREO)

Numero de segundos por muestra, usado para la recopilacién de
datos para la validacion de la medicion. Este valor no debe rebasar
10 segundos por muestra, pero actualmente no hay limites supe-
riores.

DEVIATION_LIMIT (LIMITE DE
DESVIACION)

Establece el limite para el diagnéstico de desviacién. El DD limita el
rango superior a 10.

DEVIATION_ENG_UNITS (UNIDA-
DES DE INGENIERIA DE DESVIA-
CION)

Unidades vinculadas con el valor de salida de desviacién

DEVIATION_ALERT_SEVERITY
(GRAVEDAD ALERTA DESVIA-
CION)

Aviso, Mantenimiento, Fallo

0 = Disabled (Desactivado) = No usa los limites, pero proporciona
una salida

1 = Advisory (Aviso) = No hay efecto en el estatus del sensor,
establece una Plantweb Alert (PWA) (Alerta de Plantweb) de aviso
2 = Maint (Mantenimiento) = Establece el estatus del sensor a
uncertain (incierto), establece una PWA de aviso

3 = Failure (Fallo) = Establece el estatus del sensor a Bad (Malo),
establece una PWA de aviso

DEVIATION_PCNT_LIM_HYST (Li-
MITE HISTERESIS DE DESVIA-
CION)

Limite de histéresis de delsviacién = (1- DEVIA- .
TION_PCNT_LIM_HY§T (LIMITE HISTERES’IS DE DESVIACION)/100) *
DEVIATION_LIMIT (LIMITE DE DESVIACION)

RATE_INCREASING_LIMIT (LIMI-
TE ASCENDENTE DE TASA)

Punto de referencia ascendente del limite de la tasa de cambio

RATE_DECREASING_LIMIT (LIMI-
TE DESCENDENTE DE TASA)

Punto de referencia descendente del limite de la tasa de cambio

RATE_ENG_UNITS (UNIDADES

Unidades vinculadas con el valor de salida de tasa de cambio

DE INGENIERIA DE TASA)
RATE_ALERT_SEVERITY (GRAVE- | Aviso, Mantenimiento, Fallo
DAD ALERTA DE TASA) 0 = Disabled (Desactivado) = No usa los limites, pero proporciona

una salida

1 = Advisory (Aviso) = No hay efecto en el estatus del sensor,
establece una PWA de aviso

2 = Maint (Mantenimiento) = Establece el estatus del sensor a
uncertain (incierto), establece una PWA de aviso

3 = Failure (Fallo) = Establece el estatus del sensor a Bad (Malo),
establece una PWA de aviso
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Tabla 3-25: Estructura de subparametro Validation Config (Configuracion de valida-
cién) (continuacion)

Parametro Descripcién

RATE,_PCNT_LIM_HYST (LIMITE Limite de histéresis asgendente dg tasa de cambio = (1- RA-
HISTERESIS DE TASA) TE_PCNT_LIM_HYST (LIMITE HISTERESIS DE TASA)/100) * RATE_IN-

CREASING_LIMIT (LIMITE ASCENDENTE DE TASA)

Calibracion del sensor en el bloque de transductores del sensor

Si la herramienta de configuracién o sistema host FOUNDATION Fieldbus no acepta el uso de
métodos DD para la configuracién del dispositivo, los siguientes pasos ilustran el modo de
calibrar el sensor desde el bloque de transductores del sensor:

Nota

No se deben usar calibradores activos junto con RTD en ningun transmisor de temperatura
de entradas multiples, como el Rosemount 848T.

Procedimiento

1.

En SENSOR_CALIB (CALIB. SENSOR), ingresar el numero de seriedel sensor que se va
a calibrar en SENSOR_NUMBER (NUMERO DE SENSOR).

Establecer CALIB_UNIT (UNIDAD CALIB.) a la unidad de calibracion.

Establecer CALIB_METHOD (METODO CALIB.) al valor de User Trim (Ajuste de
usuario) (consultar la Tabla 3-13 para conocer los valores validos).

Establecer el valor de entrada del simulador de sensor, que esté dentro del rango
definido por CALIB_LO_LIMIT (LIMITE BAJO CALIB.) y CALIB_HI_LIMIT (LIMIBE ALTO
CALIB.).

Establecer CALIB_POINT_LO (PUNTO BAJO CALIB.) y CALIB_POINT_HI (PUNTO ALTO
CALIB.) en el valor configurado en el simulador de sensor.

Leer CALIB_STATUS (ESTATUS DE CALIB.) y esperar hasta que aparezca Command
Done (Comando finalizado).

. Repetir los pasos 3 a 5 si se realiza un ajuste de dos puntos. Tener en cuenta

que la diferencia en los valores entre CALIB_POINT_LO (PUNTO BAJO CALIB.) y
CALIB_POINT_HI (PUNTO ALTO CALIB.) debe ser mayor que CALIB_MIN_SPAN (SPAN
MIN. CALIB.).
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4 Operacion y mantenimiento

4.1 Informacién de FOUNDATION" Fieldbus

FOUNDATION Fieldbus es un protocolo de comunicaciéon en multidrop completamente
digital, en serie, bidireccional, que interconecta dispositivos, como transmisores y
controladores de valvulas. Es una red de area local (LAN) para instrumentos que permite
mover el control basico y las entradas/salidas a los dispositivos de campo. El Rosemount™
848T usa tecnologia FOUNDATION Fieldbus desarrollada y respaldada por Emersony los
demas miembros de la Fieldbus Foundation independiente.

Figura 4-1: Diagrama de bloques para el Rosemount 848T
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Comisionamiento (direccionamiento)

Para poder instalar, configurar y hacer que se comunique con otros dispositivos en un
segmento, se debe asignar una direccién permanente al transmisor. A menos que se
solicite lo contrario, Emerson le asigna una direccién temporal al transmisor cuando se
despacha de la fabrica.

Si en un segmento hay dos o mas dispositivos de igual direccién, el primer dispositivo que
empiece a funcionar usara la direccién asignada (por ejemplo, direccién 20). A cada uno
de los otros dispositivos se les dara una de las cuatro direcciones temporales disponibles.
Si no hay una direccién temporal disponible, el dispositivo no estara disponible hasta que
haya una direccién temporal disponible.

Usar la documentacién del sistema host para comisionar un dispositivo y asignarle una
direccién permanente.

Mantenimiento del hardware

El transmisor no tiene partes moéviles y requiere una cantidad minima de mantenimiento
programado. Si se sospecha un mal funcionamiento, revisar si hay una causa externa antes
de realizar el diagnéstico que se indica a continuacion.

Revisidn del sensor

Para determinar si el sensor estd ocasionando el mal funcionamiento, conectar un
calibrador o simulador de sensor localmente en el transmisor. Consultar con un
representante de Emerson para obtener ayuda adicional sobre el sensor de temperaturay
los accesorios.

Revision de comunicacién/alimentacion

Si el transmisor no se comunica o proporciona una salida impredecible, verificar que el
voltaje aplicado al transmisor sea adecuado. Para funcionar plenamente, el transmisor
requiere entre 9,0 y 32,0 VCC en los terminales. Comprobar que no haya cortocircuitos,
circuitos abiertos ni conexiones a tierra multiples.

Restablecer la configuracién (RESTART [REINICIAR])

Hay dos tipos de reinicio disponibles en el bloque de recursos. La siguiente seccién
describe el uso para cada uno de estos tipos de reinicio. Para obtener mas informacién,
consultar RESTART (REINICIAR) en la Tabla 3-2.

Restart Processor (Reiniciar el procesador) (ciclo)

Restart Processor (Reiniciar el procesador) tiene el mismo efecto que apagar y volver a
encender el dispositivo.

Restart with defaults (Reiniciar con valores por defecto)

Restart with Defaults (Reiniciar con valores por defecto) restablece los parametros
estaticos de todos los bloques en su estado inicial. Esto se usa habitualmente para cambiar
la configuraciéon y/o estrategia de control del dispositivo, incluida cualquier configuraciéon
especial hecha en la fabrica de Emerson.
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4.3 Resolucion de problemas
4.3.1 FOUNDATION™ Fieldbus

El dispositivo no aparece en la lista de dispositivos activos
Causa posible
Los parametros de configuracion de la red son incorrectos.

Acciéon recomendada

Fijar los parametros de la red del LAS (sistema host) de acuerdo al perfil de
comunicacién de FOUNDATION™ Fieldbus:

ST 8

MRD 4

DLPDU PhLO 4

MID (MEDIO) 7

T 96000 (3 segundos)

T2 9600000 (300 segundos)

Causa posible

La direccion de la red no esta en el rango muestreado.

Acciéon recomendada

Establecer el primer Unpolled Node (Nodo no muestreado) y Number of Unpolled
Nodes (NUmero de nodos no muestreados) para que la direccién del dispositivo esté
dentro del rango

Causa posible

La alimentacion aplicada al dispositivo es menor al valor minimo de 9 VCC.
Accion recomendada
Incrementar la alimentacién cuando menosa9V.

Posible causa

El ruido en la alimentacién/comunicacién es demasiado alto.

Acciones recomendadas

1. Verificar que los terminadores y acondicionadores de energia estén dentro de
las especificaciones.

2. Verificar que la pantalla esté terminada adecuadamente y que no esté
conectada a tierra en ambos extremos.

Es mejor conectar a tierra la proteccion en el acondicionador de energia.

El dispositivo que esta funcionando como LAS no envia CD

Causa posible

No se descargé el programador LAS al dispositivo LAS de respaldo.

www.Emerson.com 77


https://www.emerson.com/global

Operacién y mantenimiento Manual de referencia
Julio 2024 00809-0109-4697

Accién recomendada
Asegurarse de que todos los dispositivos que se pretende que sean LAS de respaldo
estén marcados para recibir el cronograma de LAS.

Todos los dispositivos desaparecen de la lista de dispositivos
activos y luego regresan
Causa posible

La lista de dispositivos activos debe ser reconstruida por el dispositivo LAS de respaldo.

Acciéon recomendada

El ajuste de enlace actual y los ajustes de enlace configurados son diferentes.
Establecer el ajuste de enlace actual igualando los ajustes configurados.

4.3.2 Bloque de recursos

El modo no sale de Out of Service (O0S) (Fuera de servicio)

Causa posible

No se ha fijado el modo de destino

Accién recomendada
Configurar el modo de destino con una opcién diferente a OOS (FUERA DE SERVICIO).

Causa posible

Fallo de memoria

Acciones recomendadas

1. BLOCK_ERR (ERROR DE BLOQUE) mostrara el conjunto de bits Lost NV Data
(Datos no volatiles perdidos) o Lost Static Data (Datos estaticos perdidos).
Reiniciar el dispositivo fijando la opcién RESTART (REINICIO) en Processor
(Procesador).

2. Sino desaparece el error del bloque, llamar a la fabrica.
Las alarmas del bloque no funcionan

Causa posible

FEATURES_SEL (SEL. DE FUNCIONES) no tiene alertas habilitadas.
Accién recomendada
Activar el bit de informes.

Causa posible

LIM_NOTIFY (LIM. NOTIFICACIONES) no es suficientemente alto.
Acciéon recomendada

Fijar LIM_NOTIFY (LI'I\{I. NOTIFICACIONES) en el mismo valor que MAX_NOTIFY
(NOTIFICACIONES MAXIMAS).
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Resolucién de problemas del bloque de transductores

El modo no sale de Out of Service (O0S) (Fuera de servicio)

Causa posible
No se ha fijado el modo de destino
Accién recomendada
Configurar el modo de destino con una opcién diferente a OOS (FUERA DE SERVICIO).
Causa posible
La tarjeta A/D tiene un error de checksum.
Causa posible
El modo real del bloque de recursos esta en OOS (FUERA DE SERVICIO).
Acciéon recomendada

Consultar El modo no sale de Out of Service (OQOS) (Fuera de servicio).

Causa posible
El modo real del bloque de transductores estd en OOS (FUERA DE SERVICIO).

El valor primario es BAD (MALO)

Causa posible
Medicién
Acciones recomendadas

Ver el pardmetro SENSOR_STATUS (ESTATUS SENSOR).
Consultar Tabla 3-18.
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Datos de referencia

Informacion para realizar pedidos,
especificaciones y planos

Si se desea acceder a la informacién para realizar pedidos, las especificaciones y los planos
actuales:

Procedimiento

1.
2.
3.

Ir a Transmisor de temperatura Rosemount 848T.
Hacer clic en DOCUMENTS & DRAWINGS (DOCUMENTOS E ILUSTRACIONES).

Para acceder a los planos de instalacién, hacer clic en DRAWINGS & SCHEMATICS
(ILUSTRACIONES Y ESQUEMAS) y seleccionar el documento correspondiente.

Para obtener informacién para realizar pedidos, las especificaciones y los planos
dimensionales, consultar la Hoja de datos de |a familia de productos de medicién de

temperatura de alta densidad Rosemount 848T.

. Para obtener la Declaracion de conformidad, hacer clic en CERTIFICATES &

APPROVALS (CERTIFICADOS Y APROBACIONES) y seleccionar el documento mas
actualizado.

Certificaciones del producto

Para certificaciones del producto, consultar la guia de inicio rapido del transmisor de
temperatura de alta densidad Rosemount 848T FOUNDATION" Fieldbus.
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Tecnologia FOUNDATION " Fieldbus

Informacion general

FOUNDATION™ Fieldbus es un protocolo de comunicacién en multidrop completamente
digital, en serie, bidireccional, que interconecta dispositivos, como transmisores, sensores,
actuadores y controladores de valvulas. Fieldbus es una red de area local (LAN) para
instrumentos que se usan tanto en automatizacién de procesos como en automatizacion
de fabricacién; tiene la capacidad integrada de distribuir las aplicaciones de control en la
red. El entorno de Fieldbus es grupo de nivel basico de redes digitales y la jerarquia de
redes de planta.

FOUNDATION Fieldbus retiene las caracteristicas deseables del sistema analdgico de 4-20
mA, incluyendo la interfaz fisica estandarizada a los dispositivos cableados y alimentados
por el bus en un solo par de cables, y opciones de seguridad intrinseca. También permite
las siguientes capacidades:

+ Mejores capacidades debido a la comunicacion digital total

+ Menos cableado y terminaciones de cable debido a que se pueden conectar dispositivos
multiples en un par de hilos

+ Mayor seleccién de proveedor debido a la interoperabilidad

+ Menor carga en el equipo de la sala de control debido a la distribucién de algunas
funciones de control y de entrada/salida a los dispositivos de campo

Los dispositivos FOUNDATION Fieldbus funcionan juntos para proporcionar E/S y control
para operaciones y procesos automatizados. Fieldbus Foundation proporciona un marco
para describir estos sistemas como una coleccién de dispositivos fisicos interconectados
mediante una red de conexién del Fieldbus. Una de las maneras en que se usan los
dispositivos fisicos es realizar su porcion de la operacién total del sistema implementando
uno o mas bloques funcionales.

Bloques funcionales

Los bloques funcionales realizan funciones de control de procesos, como entrada
analdgica (Al) y salida analdgica (AO) asi como funciones de control proporcional-integral-
derivativo (PID). Los bloques funcionales estandar ofrecen una estructura comudn para
definir las entradas, las salidas, los parametros de control, los eventos, las alarmas y los
modos de los bloques funcionales, con el fin de combinarlos en un proceso que pueda
implementarse dentro de un solo dispositivo o a través de la red Fieldbus. Esto simplifica la
identificacién de las caracteristicas comunes a los bloques funcionales.

Fieldbus Foundation ha establecido los bloques funcionales definiendo un pequefio
conjunto de parametros usados en todos los bloques funcionales, llamados parametros
universales. FOUNDATION"™ Fieldbus también ha definido un conjunto estandar de clases de
bloques funcionales, como bloques de entrada, de salida, de control y de cdlculo. Cada

una de estas clases tiene un pequefio conjunto de pardmetros establecidos para ella.
También ha publicado definiciones para bloques de transductores usados cominmente
con bloques funcionales estandar. Entre los ejemplos se incluyen bloques de transductores
para temperatura, presion, nivel y caudal.

Las especificaciones y definiciones de Fieldbus Foundation permiten a los proveedores
agregar sus propios pardmetros mediante la importacién y subclasificacién de clases
especificadas. Este enfoque permite ampliar las definiciones de bloques funcionales a
medida que se descubren nuevos requisitos y surgen avances tecnoldgicos.
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Figura B-1 ilustra la estructura interna de un bloque funcional. Cuando comienza la
ejecucion, los valores del pardmetro de entrada de otros bloques son obtenidos por el
bloque. El proceso de obtencién de la entrada asegura que estos valores no cambien
durante la ejecucién del bloque. Los nuevos valores recibidos para estos parametros
no afectan los valores obtenidos y no serdn usados por el bloque funcional durante la
ejecucién actual.

Figura B-1: Estructura interna del bloque funcional
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Una vez que se han obtenido los valores de entrada, el algoritmo funciona sobre ellos,
generando salidas a medida que progresa. Las ejecuciones del algoritmo son controladas
mediante el ajuste de los pardmetros contenidos. Los parametros contenidos son internos
a los bloques funcionales y no aparecen como pardmetros normales de entraday

salida. Sin embargo, se puede tener acceso a ellos y modificarlos remotamente, como

lo especifica el bloque funcional.

Los eventos de entrada pueden afectar el funcionamiento del algoritmo. Una funcién de
control de ejecucion regula la recepcion de eventos de entrada y la generacion de eventos
de salida durante la ejecucion del algoritmo. Una vez completado el algoritmo, los datos
internos al bloque se guardan para usarlos en la siguiente ejecucion, y los datos de salida
son obtenidos, liberandolos para que otros bloques funcionales los usen.

Un bloque es una unidad de procesamiento légica etiquetada. La tag es el nombre del
bloque. Los servicios de gestion del sistema ubican un bloque por su tag. Por lo tanto, el
personal de servicio solo necesita conocer la tag del bloque para acceder o cambiar los
parametros adecuados del bloque.

Los bloques funcionales también son capaces de recopilar y almacenar datos a corto plazo
para revisar su comportamiento.

Descripciones de dispositivo

Las descripciones de dispositivos (DD) son definiciones de herramienta especificadas que
estan asociadas con los bloques de recursos y de transductores. Las descripciones de
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dispositivos proporcionan la definicién y descripcién de los bloques funcionales y sus
pardmetros.

Para promover la consistencia de definicion y comprensién, la informacion descriptiva,
como el tipo y la longitud de los datos, se mantiene en la descripcion del dispositivo. Las
descripciones de dispositivos se escriben usando un lenguaje abierto llamado Lenguaje
de descripcion de dispositivos (DDL). Las transferencias de parametros entre los bloques
funcionales se pueden verificar facilmente porque todos los pardmetros se describen
usando el mismo lenguaje. Una vez que se ha escrito, la descripcién del dispositivo se
puede almacenar en un medio externo, como un CD-ROM o disquete. Luego, los usuarios
pueden leer la descripcion del dispositivo en el medio externo. El uso de un lenguaje
abierto en la descripcidn del dispositivo permite la interoperabilidad de los bloques
funcionales entre dispositivos de varios proveedores. Ademas, los dispositivos de interfaz
de operador, como las consolas de operador y las computadoras, no tienen que ser
programados especificamente para cada tipo de dispositivo en el bus. En lugar de ello,
sus pantallas e interacciones con dispositivos son controlados a partir de las descripcion de
dispositivos.

Las descripciones de dispositivo también pueden incluir un conjunto de rutinas de
procesamiento llamadas métodos. Los métodos ofrecen un procedimiento para acceder
a parametros de un dispositivo y manipularlos.

Funcionamiento de bloques

Ademas de los bloques funcionales, los dispositivos Fieldbus contienen otros dos bloques
para brindar soporte a los bloques funcionales. Estos son el bloque de recursos y el bloque
de transductores.

Bloques funcionales especificos a instrumentos

Bloques de recursos

Los bloques de recursos contienen las caracteristicas especificas de hardware relacionadas
con un dispositivo; no tienen parametros de entrada ni de salida. El algoritmo incluido

en un bloque de recursos monitoriza y controla el funcionamiento general del hardware
del dispositivo fisico. La ejecucidn de este algoritmo depende de las caracteristicas del
dispositivo fisico, como lo define el fabricante. Como resultado, el algoritmo puede
ocasionar la generacion de eventos. Hay un solo bloque de recursos definido para un
dispositivo. Por ejemplo, cuando el mode (modo) de un bloque de recursos es Out of
Service (OOS) (Fuera de servicio), todos los demas bloques son afectados.

Bloques de transductores

Los bloques de transductores conectan los bloques funcionales con funciones de entrada/
salida. Leen el hardware del sensor y lo escriben en el hardware del efector (actuador).

Esto permite que el bloque de transductores se ejecute con la frecuencia necesaria

para obtener los datos buenos de los sensores y asegurar escrituras adecuadas al
elemento actuador sin sobrecargar los bloques funcionales que utilizan los datos. El bloque
de transductores también aisla el bloque funcional con respecto a las caracteristicas
especificas del proveedor, inherentes a las E/S fisicas.

Alertas

Cuando ocurre una alarma, el control de ejecucién envia una notificaciéon de evento y
espera un periodo de tiempo especificado para recibir un reconocimiento de la alarma.
Esto ocurre incluso si la condicidn que ocasiond la alarma ya no existe. Si no se recibe el
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reconocimiento dentro del periodo de tiempo especificado previamente, la notificacién del
evento vuelve a ser transmitida, asegurando que no se pierdan los mensajes alerta.

Se definen dos tipos de alertas para el bloque: events (eventos) yalarms
(alarmas).Events (Eventos) se utiliza para informar sobre el cambio de estatus

cuando un bloque sale de un estado en particular, como cuando un parametro cruza un
umbral. Alarms (Alarmas) no solo informa sobre un cambio de estatus cuando un

bloque sale de un estado en particular, sino también cuando regresa a ese estado.

B.5 Comunicacion de red

Figura B-2 ilustra una red de conexién del Fieldbus sencilla que consta de un solo
segmento (enlace).

Figura B-2: Red de conexion del Fieldbus sencilla, de un solo enlace
&> :
o I |

A. Link Active Scheduler (LAS)

B. Enlace Fieldbus

C. Maestro de enlace

D. Dispositivos bdsicos y/o dispositivos link master

B.5.1 LAS

Todos los enlaces tienen un LAS que funciona como arbitro del bus para el enlace. El LAS
hace lo siguiente:

* reconocey agrega nuevos dispositivos al enlace
* quita del enlace los dispositivos que no responden

« distribuye el tiempo de enlace de datos (DL) y el tiempo de programacién de enlaces
(LS) en el enlace.
— EIDL es un tiempo en toda la red distribuido periédicamente por el LAS para
sincronizar todos los relojes de dispositivos en el bus.

— EILS es un tiempo especifico de enlaces representado como desviacion respecto
al DL. Se usa para indicar cuando el LAS de cada enlace comienza y repite su
cronograma. Es utilizado por la administracion del sistema para sincronizar la
ejecucion del bloque funcional con las transferencias de datos programadas por
el LAS.

+ sondea los dispositivos buscando datos del lazo del proceso en los tiempos de
transmisidon programados

+ distribuye una sefial token controlada por prioridad hacia los dispositivos entre las
transmisiones programadas

Cualquier dispositivo del enlace puede ser el LAS. Los dispositivos que pueden ser el LAS
se llaman dispositivos Link Master (LM). Todos los demas dispositivos son dispositivos

basicos. Cuando un segmento se pone en marcha por primera vez, o cuando falla el LAS
existente, los dispositivos link master del segmento compiten para convertirse en el LAS.
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El link master que gana comienza a funcionar como el LAS inmediatamente al finalizar

el proceso de competencia. Los dispositivos link master que no se convierten en el LAS
actlian como dispositivos basicos. Sin embargo, los dispositivos link master pueden actuar
como respaldos del LAS supervisando el enlace para detectar fallos del LAS y entonces
competir para convertirse en el LAS cuando se detecte un fallo del LAS.

Solo un dispositivo puede comunicarse a la vez. Una sefial token centralizada controla el
permiso para comunicarse a través del bus, la cual pasa entre los dispositivos por medio
de LAS. Solo el dispositivo que tiene la sefial token se puede comunicar. El LAS mantiene
una lista de todos los dispositivos que necesitan acceso al bus. Esta lista se llama Live List
(Lista activa).

El LAS utiliza dos tipos de sefiales token. Una sefial token critica por tiempo, Compel Data
(CD, forzar datos), es enviada por el LAS de acuerdo con un programa. Una sefial token no
critica por tiempo, token de paso (PT), es enviada por el LAS a cada dispositivo en orden
numérico ascendente de acuerdo con la direccién.

Pueden existir muchos dispositivos LM en un segmento pero solo el LAS controla
activamente el trafico de comunicacion. Los dispositivos LM restantes del segmento estan
en un estado de espera, listos para tomar el control si el LAS primario falla. Esto se logra
supervisando constantemente el trafico de comunicacion del bus y determinando si no hay
actividad. Debido a que pueden existir multiples dispositivos LM en el segmento cuando el
LAS primario falle, el dispositivo que tenga la direccién de nodo mas baja se convertira en
el LAS primario y tomara el control del bus. Usando esta estrategia, se pueden manipular
multiples fallos del LAS sin que el bus de comunicacién pierda la capacidad LAS.

Parametros LAS

Existen muchos parametros de comunicacién del bus pero solo se usan algunos. En el
caso de las comunicaciones RS-232 estandar, los pardmetros de configuracion son la
velocidad de transmisién, los bits de inicio/parada y la paridad. Los parametros clave de H1
FOUNDATION" Fieldbus son los siguientes:

+ Slot Time (ST) (Tiempo de espera para retransmisién después de una colisién) - Se usa
durante el proceso de elecciéon de maestro de bus. Es la cantidad maxima de tiempo
permitida por el dispositivo A para enviar un mensaje al dispositivo B. Slot time (Tiempo
de espera para retransmision después de una colisién) es un parametro que define un
retraso en el peor de los casos, que incluye un retardo interno en el dispositivo emisor
y en el dispositivo receptor. Si se aumenta el valor de ST, se ralentiza el trafico del bus
porque un dispositivo LAS debe esperar mas tiempo antes de determinar que el LM
estd caido.

*  Minimum Inter-PDU Delay (MID) (Retardo inter-PDU minimo) - La separaciéon minima
entre dos mensajes en el segmento Fieldbus o es la cantidad de tiempo entre el dltimo
byte de un mensaje y el primer byte del siguiente mensaje. Las unidades del MID son
octetos. Un octeto es 256 ps; por lo tanto, las unidades para MID son aproximadamente
de 1/4 ms. Esto significaria que un MID de 16 especificaria aproximadamente un
minimo de 4 ms entre los mensajes de Fieldbus. Si se aumenta el valor de MID, se
ralentiza el trafico del bus porque ocurre una mayor “separacion” entre los mensajes.

+ Maximum Response (MRD) (Respuesta maxima) - Define la cantidad maxima de tiempo
permitida para responder a una solicitud de respuesta inmediata, p. ej. CD, PT. Cuando
se solicita un valor publicado usando el comando CD, el valor de MRD define cuanto
tiempo pasa antes de que el dispositivo publique los datos. Si se aumenta este
parametro, el trafico del bus se hard mas lento disminuyendo la velocidad a la que
los mensajes CD se pueden poner en la red. El valor MRD se mide en unidades de ST.

« Time Synchronization Class (TSC) (Clase de sincronizacidn de tiempo) - Una variable que
define cuanto tarda el dispositivo para estimar su tiempo antes de quedar fuera de los
limites especificos. El dispositivo LM enviara periédicamente mensajes de actualizacién
de tiempo para sincronizar los dispositivos del segmento. Si se disminuye el nimero

87


https://www.emerson.com/global

Tecnologia FOUNDATION" Fieldbus Manual de referencia

Julio 2024

00809-0109-4697

B.5.2

B.5.3

88

de parametro, se aumenta el nimero de veces que se deben publicar los mensajes de
distribucion de tiempo, aumentando el trafico del bus y la carga del dispositivo LM.
Consultar Figura B-3.

Figura B-3: Diagrama de parametros LAS

-+ B P B

D > » FB2
-
C

A. Compel Data (CD) (Forzar datos)

B. Minimum Inter-PDU Delay (MID) (Retardo inter-PDU minimo)

C. MID x Slot Time (ST) (Tiempo de espera para retransmisién después de una colisién)
D. Datos

FB1

LAS de refuerzo

Un dispositivo LM es uno que tiene la capacidad de controlar las comunicaciones en el
bus. EI LAS es el dispositivo capaz de LM que tiene actualmente el control del bus. Aunque
pueden existir muchos dispositivos LM actuando como respaldos, solo puede existir un
LAS. El LAS es generalmente un sistema host pero para aplicaciones independientes, un
dispositivo puede funcionar como el LAS primario.

Direccionamiento

Para instalar, configurar y comunicarse con otros dispositivos en un segmento, se debe
asignar una direccién permanente al dispositivo. A menos que se solicite lo contrario, se le
asigna una direccién temporal cuando se despacha de la fabrica.

FOUNDATION"™ Fieldbus usa una direccion entre 0y 255. Las direcciones 0 al 15 estan
reservadas para direccionamiento de grupo y las usa la capa de enlace de datos.

Si en un segmento hay dos o mas dispositivos de igual direccién, el primer dispositivo
que empiece a funcionar usara la direccién asignada. A cada uno de los otros dispositivos
se les dara una de las cuatro direcciones temporales. Si no hay una direcciéon temporal
disponible, el dispositivo no estara disponible hasta que esté disponible una direccion
temporal.

Usar la documentacion del sistema host para poner en servicio un dispositivo y asignarle
una direccidon permanente.

Transferencias programadas

La informacion es transferida entre los dispositivos sobre FOUNDATION™ Fieldbus usando
tres tipos distintos de informes.

Publicador/suscriptor

Este tipo de informe se usa para transferir datos criticos del lazo del proceso, como la
variable del proceso. Los generadores de datos (publicadores) ponen los datos en un bufer
que se transmite al suscriptor, cuando el publicador recibe el comando Compel Data (CD,
forzar datos). El bufer contiene solo una copia de los datos. Los datos nuevos sobrescriben
completamente los datos anteriores. Las actualizaciones a los datos publicados son
transferidas simultdneamente a todos los suscriptores en una sola transmision. Las
transferencias de este tipo pueden programarse de manera precisamente periddica.
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Distribucion de informes

Este tipo de informes se usa para transmitir y enviar por multidifusién informes de eventos
y tendencias. La direccién de destino se puede definir previamente de modo que todos

los informes son enviados a la misma direccién, o se puede proporcionar por separado
con cada informe. Las transferencias de este tipo se ponen en cola. Son entregadas

a los receptores en el orden transmitido, aunque puede haber separaciones debido a
transferencias corrompidas. Estas transferencias no son programadas y ocurren entre
transferencias programadas con una prioridad determinada.

Cliente/servidor

Este tipo de informes se usa para intercambios de solicitud/respuesta entre pares de
dispositivos. Al igual que los informes de la Distribucién de informes, las transferencias se
ponen en cola, no son programadas y tienen un orden de prioridad. Cuando los mensajes
estan en la cola, son enviados y recibidos en el orden en que fueron emitidos para su
transmisién, de acuerdo con su prioridad, sin sobrescribir los mensajes anteriores. Sin
embargo, a diferencia de Distribucién de Informe, estas transferencias son controladas
por flujo y emplean un procedimiento de retransmisién para recuperarse de transferencias
corrompidas.

Figura B-4 ilustra el método de transferencia de datos programada. Las transferencias de
datos programadas se usan generalmente para la transferencia ciclica regular de datos

del lazo del proceso entre los dispositivos y el segmento Fieldbus. Las transferencias
programadas usan el tipo de informe de publicador/ suscriptor para la transferencia de
datos. El LAS mantiene una lista de los tiempos de transmision para todos los publicadores
en todos los dispositivos que necesitan ser transmitidos ciclicamente. Cuando es tiempo de
que un dispositivo publique datos, el LAS emite un mensaje CD al dispositivo. Al recibir el
mensaje CD, el dispositivo envia o “publica” los datos a todos los dispositivos del segmento
Fieldbus. Cualquier dispositivo configurado para recibir los datos se llama “suscriptor”.

89


https://www.emerson.com/global

Tecnologia FOUNDATION" Fieldbus Manual de referencia

Julio 2024 00809-0109-4697
Figura B-4: Transferencia de datos programada
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A. Bloque de funciones
B. Bloque de funciones
C. Bloque de funciones
D. Bloque de funciones
E. Cronograma
F. Dispositivo X
G. Dispositivo Y
H. Dispositivo Z
LAS = Programador de enlaces activo
P = Publicador
S = Suscriptor
CD = Forzar datos
DT = Paquete de transferencia de datos
B.5.4 Transferencias no programadas
Figura B-5 ilustra una transferencia no programada. Las transferencias no programadas
se usan para funciones como cambios iniciados por el usuario, incluidos los cambios de
punto de referencia, cambios de modo, cambios de sintonizacién y carga/descarga. Las
transferencias no programadas usan el tipo de informe cliente/servidor o distribucién de
informes para transferir datos.
Todos los dispositivos del FOUNDATION™ Fieldbus tienen la oportunidad de enviar mensajes
no programados entre las transmisiones de datos programados. El LAS otorga permiso a
un dispositivo para usar el segmento Fieldbus emitiendo un mensaje token de paso (PT) al
dispositivo. Cuando el dispositivo recibe el mensaje PT, puede enviar mensajes hasta que
haya terminado o hasta que se haya vencido el tiempo maximo de retencion del token,
el tiempo que sea menor. El mensaje puede ser enviado a un destino unico o a multiples
destinos.
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Figura B-5: Transferencia de datos no programada
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B.5.5 Programacion de bloques funcionales

Figura B-6 muestra un ejemplo de un programa de enlace. Una sola iteracién del programa
de todo el enlace se llama macrociclo. Cuando el sistema esta configurado y los bloques
funcionales estan enlazados, se crea un programa maestro en todo el enlace para el LAS.
Cada dispositivo mantiene su porcién del programa de todo el enlace, conocido como
programa del bloque funcional. El programa del bloque funcional indica cudndo se deben
ejecutar los bloques funcionales para el dispositivo. El tiempo de ejecucién programado
para cada bloque funcional esta representado como una desviacién desde el comienzo del
tiempo de inicio del macrociclo.
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Figura B-6: Ejemplo de programa de enlace que muestra la comunicaciéon programada
y no programada

o >

SrX=—=~ITO0mmOn

T
" -
Q

L]

b

L s
S 8 s A

=

——————————

LT

T

Tiempo de inicio de macrociclo

Desviacion desde el tiempo de inicio del macrociclo = 0 para ejecucion de entrada
analdgica (Al)

La secuencia se repite

Dispositivo 1

Comunicacién programada

Comunicacion no programada

Dispositivo 2

Entrada analdgica (A)

Desviacién desde el tiempo de inicio del macrociclo = 20 para comunicacién de Al
Proporcional-integral-derivativa (PID)

Salida analégica (AO)

Desviacién desde el tiempo de inicio del macrociclo = 50 para ejecucién de AO
Macrociclo

Para aceptar la sincronizacién de programas, se distribuye periédicamente el tiempo de
programacién de enlace (LS). El comienzo del macrociclo representa un tiempo de inicio
comun para todos los programas de bloques funcionales en un enlace y para el programa
del LAS en todo el enlace. Esto permite sincronizar a tiempo las ejecuciones de los bloques
funcionales y sus correspondientes transferencias de datos.
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Bloques funcionales

Bloque funcional de entrada analégica (AI)

[Jour_p

[] our

A. Entrada analégica (Al)
OUT (SALIDA) = el valor y estatus de la salida del bloque

OUT_D (SALIDA DISCRETA) = salida discreta que indica una condicién de alarma
seleccionada

El bloque funcional de entrada analdgica (AI) procesa las mediciones del dispositivo de
campo y las pone a disposicién de los demds bloques funcionales. El valor de salida del
bloque Al esta expresado en unidades de ingenieria e incluye un estatus que indica la
calidad de la medicién. El dispositivo de medicion puede tener varias mediciones o valores
derivados disponibles en distintos canales. Usar el nimero de canal para definir la variable
que procesa el bloque de AL

El bloque de Al admite alarmas, graduacion de sefiales, filtrado de sefiales, calculo de
estatus de sefiales, control de modo y simulacion. En modo Automatic (Automatico), el
parametro de salida (OUT) del bloque refleja el valor y el estatus de la variable de proceso
(PV). En modo Manual, el parametro OUT (SALIDA) puede configurarse manualmente. El
modo Manual se refleja en el estatus de salida. Se incluye una salida discreta (OUT_D) para
indicar si una condicién de alarma seleccionada estd activa. La deteccién de alarmas se
basa en el valor OUT (SALIDA) y los limites de la alarma especificados por el usuario. El
tiempo de ejecucidn del bloque es de 30 ms.

Tabla C-1: Parametros del bloque de funciones analégicas de entrada

Numero Parametro Units (Unidades) | Descripcién
01 ST_REV (REV. EST.) | Ninguno El nivel de revisién de los datos estaticos asociados con el
bloque funcional. El valor de revisién aumentara cada vez
que se modifique el valor de un pardmetro estatico en el
bloque.
02 TAG_DESC (DESCR. | Ninguno La descripcion de usuario de la aplicacién pensada del blo-
TAG) que.
03 STRATEGY (ESTRA- | Ninguno El campo STRATEGY (ESTRATEGIA) se puede usar para identi-
TEGIA) ficar un grupo de bloques. Estos datos no son revisados ni
procesados por el bloque.
04 ALERT_KEY (CLAVE | Ninguno El nimero de identificacion de la unidad de la planta. Esta
DE ALERTA) informacién se puede usar en el host para clasificar las alar-
mas, etc.

www.Emerson.com

93


https://www.emerson.com/global

Bloques funcionales

Julio 2024

Manual de referencia
00809-0109-4697

Tabla C-1: Parametros del bloque de funciones analdgicas de entrada (continuacion)

Numero Parametro Units (Unidades) | Descripcién
05 MODE_BLK (BLO- | Ninguno Los modos real, deseado, permitido y normal del bloque.
QUEO DE MODO) Actual (Real): El modo en que esta el bloque actualmente
Target (Objetivo): El modo al que «se va a ir»
Permitted (Permitido): Modos permitidos que el objetivo
puede «adoptar»
Normal: El modo objetivo mas habitual.
06 BLOCK_ERR Ninguno Este parametro refleja el estatus de error asociado con los
(ERROR DE BLO- componentes de hardware o software asociados con un blo-
QUE) que. Es una cadena de bits, por lo que pueden mostrarse
varios errores.
07 PV (VARIABLE DEL | EU de XD_SCA- La variable del proceso utilizada en la ejecucion del bloque.
PROCESO) LE (ESCALAMIEN-
TO XD)
08 OUT (SALIDA) EU de OUT_SCA- El valor y el estatus de la salida del bloque.
LE (ESCALAMIEN-
TO DE SALIDA)
0 XD_SCALE (ESCA-
LAMIENTO XD) si
estd en L_TYPE (TI-
PO DE LINEALIZA-
CION) directa
09 SIMULATE (SIMU- | Ninguno Un grupo de datos con contiene el valor y el estatus actua-
LACION) les del transductor, el valor y el estatus simulados del trans-
ductor y el bit de enable/disable (activar/desactivar).
10 XD_SCALE (ESCA- | Ninguno Los valores superior e inferior de escala, el cédigo de uni-
LA_XD) dades técnicas y la cantidad de digitos a la derecha del
punto decimal asociados con el valor de entrada del canal.
El cédigo de unidades XD_SCALE (ESCALAMIENTO XD) debe
coincidir con el cédigo de unidades del canal de medicién
en el bloque de transductores. Si las unidades no coinciden,
el bloque no cambiard a MAN (MANUAL) o AUTO (AUTOMA-
TICO).
11 OUT_SCALE (ESCA- | Ninguno Los valores superior e inferior de escala, el codigo de unida-
LAMIENTO DE SA- des de ingenieria y la cantidad de digitos a la derecha del
LIDA) punto decimal asociadps con OUT (SALIDA) cuando L_TYPE
(TIPO DE LINEALIZACION) no es directa.
12 GRANT_DENY Ninguno Opciones para controlar el acceso de las computadoras host
(OTORGAR-DENE- y paneles de control locales a los parametros de funciona-
GAR) miento, sintonizacién y de alarma del bloque. No utilizado
por el dispositivo.
13 IO_OPTS (OPCIO- | Ninguno Permite la seleccion de opciones de entrada/salida para al-
NES DE E/S) terar la PV. El cutoff bajo activado es la Ginica opcién que
puede seleccionarse.
14 STATUS_OPTS (OP- | Ninguno Permite al usuario seleccionar las opciones de procesamien-
CIONES DE ESTA- to y manipulacién de estatus. Las opciones aceptadas en el
TUS) bloque Al son las siguientes:
+ Propagate fault forward (Propagar fallo hacia adelante)
* Uncertain if Limited (Incierto si el valor es limitado)
» Bad if limited (Malo si el valor es limitado)
* Uncertain if Manual mode (Incierto si el modo es ma-
nual)
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Tabla C-1: Parametros del bloque de funciones analdgicas de entrada (continuacion)

Numero Parametro Units (Unidades) | Descripcién
15 CHANNEL (CANAL) | Ninguno El valor de CHANNEL (CANAL) se usa para seleccionar el va-
lor de medicion. Configurar el parametro CHANNEL (CANAL)
antes de configurar el pardmetro XD_SCALE (ESCALAMIEN-
TO XD). Consultar la Tabla 3-5.
16 L_TYPE (TIPO DE Ninguno Tipo de linealizacién. Determina si el valor del campo se usa
LINEALIZACION) directamente (Direct [Directa]), si se convierte linealmente
(Indirect [Indirecta]), o si se convierte con la raiz cuadrada
(Indirect Square Root [Raiz cuadrada indirectal).
17 LOW_CUT (CORTE | % Si el valor del porcentaje de la entrada del transductor falla
BAJO) por debajo de este valor, PV (VARIABLE DEL PROCESO) = 0.
18 PV_FTIME Segundos La constante de tiempo en el filtro de PV de primer orden.
(PV_TIEMPO DE Es el tiempo requerido para un cambio del 63 % en el valor
FILTRADO) PV (VARIABLE DEL PROCESO) o OUT (SALIDA).
19 FIELD_VAL (VALOR | Porcentaje El valor y el estatus del bloque del transductor o desde la
DE CAMPO) entrada simulada cuando se activa la simulacion.
20 UPDATE_EVT Ninguno Esta alerta es generada por cualquier cambio a los datos
(EVENTO DE AC- estaticos.
TUALIZACION)
21 BLOCK_ALM Ninguno El parametro BLOCK_ALM (ALARMA DE BLOQUE) se usa para
(ALARMA DE BLO- todos los problemas de configuracion, hardware, fallo de
QUE) conexion o del sistema en el bloque. La causa de la alerta
se introduce en el campo Subcode (Subcédigo). La primera
alerta que se active establecera el estatus Active (Activo) en
el parametro Status (Estatus). Tan pronto como la funcién
de reporte de alarmas elimine el estatus Unreported (No
reportado), se puede informar otra alerta del bloque sin
eliminar el estatus Active (Activo) si el subcode (subcddigo)
ha cambiado.
22 ALARM_SUM (RES. | Ninguno El resumen de alarmas se usa para todas las alarmas de
ALARMA) proceso en el bloque. La causa de la alerta se introduce
en el campo Subcode (Subcédigo). La primera alerta que se
active establecera el estatus Active (Activo) en el parametro
Status (Estatus). Tan pronto como la funcién de reporte de
alarmas elimine el estatus Unreported (No reportado), se
puede informar otra alerta del bloque sin eliminar el estatus
Active (Activo) si el subcode (subcédigo) ha cambiado.
23 ACK_OPTION (OP- | Ninguno Utilizado para configurar el reconocimiento automatico de
CION DE RECON.) las alarmas.
24 ALARM_HYS (HIS- | Porcentaje La cantidad en que debe aumentar o disminuir el valor de
TERESIS DE ALAR- la alarma para volver a estar dentro del limite de alarma
MA) antes de que pueda borrarse la condicion de alarma activa
relacionada.
25 HI_HI_PRI (PRIORI- | Ninguno La prioridad de la alarma HI HI (ALTA-ALTA).
DAD ALTA-ALTA)
26 HI_HI_LIM (LIM. EU de PV_SCALE La configuracién para el limite de alarma utilizado para de-
ALTO-ALTO) (EU de ESCALA PV) | tectar la condicién de alarma HI HI (ALTA-ALTA).
27 HI_PRI (PRIORI- Ninguno La prioridad de la alarma HI (ALTA).
DAD ALTA)
28 HI_LIM (LIM. AL- EU de PV_SCALE La configuracion para el limite de alarma utilizado para de-

TO)

(EU de ESCALA PV)

tectar la condicién de alarma HI (ALTA).
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Tabla C-1: Parametros del bloque de funciones analdgicas de entrada (continuacion)

Numero Parametro Units (Unidades) | Descripcién
29 LO_PRI (PRIORI- Ninguno La prioridad de la alarma LO (BAJA).
DAD BAJA)
30 LO_LIM (LIM. BA- EU de PV_SCALE La configuracién para el limite de alarma utilizado para de-
JO) (EU de ESCALA PV) | tectar la condicién de alarma LO (BAJA).
31 LO_LO_PRI(PRIO- | Ninguno La prioridad de la alarma LO LO (BAJA-BAJA).
RIDAD BAJA-BAJA)
32 LO_LO_LIM (LIM. EU de PV_SCALE La configuracién para el limite de alarma utilizado para de-
BAJO-BAJO) (EU de ESCALA PV) | tectar la condicién de alarma LO LO (BAJA-BAJA).
33 HI_HI_ALM (ALAR- | Ninguno Los datos de la alarma HI HI (ALTA-ALTA), que incluyen un
MA ALTA-ALTA) valor de la alarma, la fecha y hora en que se produjo y su
estado.
34 HI_ALM (ALARMA | Ninguno Los datos de la alarma HI (ALTA), que incluyen un valor de la
ALTA) alarma, la fecha y hora en que se produjo y su estado.
35 LO_ALM (ALARMA | Ninguno Los datos de la alarma LO (BAJA), que incluyen un valor de la
BAJA) alarma, la fecha y hora en que se produjo y su estado.
36 LO_LO_ALM (ALAR- | Ninguno Los datos de la alarma LO LO (BAJA-BAJA), que incluyen un
MA BAJA-BAJA) valor de la alarma, la fecha y hora en que se produjo y su
estado.
37 OUT_D (SALIDA Ninguno Salida discreta para indicar una condicién de alarma selec-
DISCRETA) cionada.
38 ALM_SEL (SEL. DE | Ninguno Utilizado para seleccionar las condiciones de la alarma
AL.) de proceso que provocara la configuracion del parametro
OUT_D (SALIDA DISCRETA).
39 STDDEV (DESV. ES- | % de OUT (FUERA) | Desviacion estandar de la medicién para macrociclos de
TANDAR) de rango 100.
40 CAP_STDDEV (CAP. | % de OUT (FUERA) | Desviacién estandar de capacidad, la mejor desviacion que
DESV. ESTANDAR) | derango se puede conseguir.
C.1.1 Funcionalidad
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Simulacién

Para admitir la funcién de prueba, se debe cambiar el modo del bloque a manual y ajustar
el valor de salida, o bien activar la simulacién a través de la herramienta de configuracién
e introducir manualmente un valor de medicién y su estatus. En la simulacién, se debe

configurar el puente ENABLE

(ACTIVAR) en el dispositivo de campo.

Nota

Todos los instrumentos FOUNDATION™ Fieldbus tienen un puente de simulacion. Como
medida de seguridad, debe restablecerse el puente cada vez que se interrumpe la
alimentacion. El objetivo de esta medida es evitar que los dispositivos sometidos a una
simulacion en el proceso de pruebas se instalen con la simulacion activada.

Con la simulacion activada, el valor real de la medicién no tiene impacto en el valor OUT
(SALIDA) o el estatus.
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Figura C-1: Diagrama de temporizacién del bloque de funciones analégicas de entrada

4 A

L §

=

OUT (SALIDA) (en modo Manual [Man])

OUT (SALIDA) (en modo Automatic [Auto] [Automdtico])
Process variable (PV - Variable del proceso)

63 por ciento del cambio

FIELD VAL (VALOR DE CAMPO)

Tiempo (sequndos)

PV_FTIME (PV_TIEMPO DE FILTRADO)

OrmSnwm>
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Figura C-2: Esquema del bloque de funciones analdgicas de entrada

A

Y

Medicién analdgica

Medicién analdgica de acceso
ALM_SEL (SEL. DE AL.)

HI_HI_LIM (LIM. ALTO-ALTO)

HI_LIM (LIM. ALTO)

LO_LO_LIM (LIM. BAJO-BAJO)

LO_LIM (LIM. BAJO)

ALARM_HYS (HISTERESIS DE ALARMA)
Deteccién de alarma

OUT_D (SALIDA DISCRETA): Salida discreta que indica una condicién de alarma
seleccionada

LOW_CUT (CORTE BAJO)

Convertir

Corte

Filtro

Process variable (PV - Variable del proceso)
Cdlculo del estatus

OUT (SALIDA): Estatus y valor de salida del bloque
SIMULATE (SIMULACION)

L_TYPE (TIPO DE LINEALIZACION)

PV_FTIME (PV_TIEMPO DE FILTRADO)
MODE (MODO)

FIELD_VAL (VALOR DE CAMPQ)

IO_OPTS (OPCIONES DE E/S)

STATUS_OPTS (OPCIONES DE ESTATUS)
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Y. OUT_SCALE (ESCALAMIENTO DE SALIDA), XD_SCALE (ESCALAMIENTO XD)

Filtering (Filtrado)

La funcién de filtrado cambia el tiempo de respuesta del dispositivo para estabilizar las
variaciones en las lecturas de salida que hayan sido ocasionadas por cambios rapidos en la
entrada. Ajusta la constante temporal del filtro (en segundos) con el pardmetro PV_FTIME
(PV_TIEMPO DE FILTRADO). Configurar la constante de tiempo de filtrado como cero para
desactivar la funcién de filtrado.

Conversion de senal

Establecer el tipo de conversidn de sefial con el parametro Linearization Type (L_TYPE)
(Tipo de linealizacion). Ver la sefial convertida (en porcentaje de XD_SCALE [ESCALAMIENTO
XD]) a través del parametro FIELD_VAL (VALOR DE CAMPO).

100 ¥ ( Channel Value — EL™@0%)
(EU*@100% — EU™ @0%) * %D SCALE values

FIELD_WAL =

Seleccionar la conversién de sefial entre direct (directa), indirect (indirecta) o indirect,
square root (raiz cuadrada indirecta) con el pardmetro L_TYPE (TIPO DE LINEALIZACION).

Direct (Directa)

La conversidn de sefial Direct (Directa) permite que la sefial pase a través del valor de
entrada (o el valor simulado cuando la simulacién esta activada).

PV (VARIABLE DEL PROCESO) = Valor del canal

Indirect (Indirecta)

La conversidn de sefial Indirect (Indirecta) convierte la sefial linealmente para el valor de
entrada del canal accedido (o el valor simulado cuando estd activada la simulacién) a partir
del rango especificado (XD_SCALE [ESCALAMIENTO XD]) hasta el rango y las unidades de
los pardmetros PV (VARIABLE DEL PROCESO) y OUT (SALIDA) (OUT_SCALE [ESCALAMIENTO
DE SALIDA]).

(FRELD_WALY
Py o= [
v 100

| ¥(ELT @100 - EU™ "@0iE) + EU T @0
*® OUT_SCALE values

Indirect square root (Raiz cuadrada indirecta)

La conversidn de sefial Indirect Square Root (Raiz cuadrada indirecta) toma la raiz
cuadrada del valor calculado con la conversidn de sefial indirecta y la escala hasta el rango
y las unidades de PV (VARIABLE DEL PROCESO) y los parametros OUT (SALIDA).

(FIELD )
pv - ([EEEYAL v (b @100% - EU " @0%) + EU* " @0%
g 100 " OUT_SCALE values

Cuando el valor de entrada convertido esta por debajo del limite especificado por el
parametro LOW_CUT (CORTE BAJO) y la I/0 option (IO_OPTS) (Opcién de E/S) Low Cutoff
(Corte bajo) esta activada (True (Verdadero)), se utiliza un valor cero para el valor
convertido (PV (VARIABLE DEL PROCESO)). Esta opcién elimina lecturas falsas cuando la
medicién de presién diferencial es cercana a cero, y puede ser util con dispositivos de
medicién basados en cero, como los caudalimetros.

Nota

Low Cutoff (Corte bajo) es la Unica I/0 option (Opcién de E/S) que admite el bloque de
Al Configurar la opcién I/O (opcién de E/S) cuando el bloque esta en OOS (FUERA DE
SERVICIO).
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Errores del bloque
Tabla C-2 muestra las condiciones transmitidas en el parametro BLOCK_ERR (ERROR DEL
BLOQUE).
Tabla C-2: Condiciones BLOCK_ERR (ERROR DE BLOQUE)

Numero Nombre y descripcién

0 Other (Otro)

1 Block Configuration Error (Error de configuracion del bloque): el canal selec-
cionado lleva una medicién que no es compatible con las unidades técnicas
seleccionada§ en XD_SCALE (ESCALAMIENTO XD), el parametro L_TYPE (TIPO DE
LINEALIZACION) no esté configurado o CHANNEL (CANAL) = cero.

2 Link Configuration Error (Error de configuracién del enlace)

3 Simulate Active (Simulacién activa): la simulacién esta activada y el bloque esta
utilizando un valor simulado en su ejecucién.

4 Local Override (Anulacién local)

5 Device Fault State Set (Estado de falla del dispositivo configurado)

6 Device Needs Maintenance Soon (El dispositivo necesita un pronto manteni-
miento)

7 Input Failure/Process Variable has Bad Status (Falla de entrada/La variable de
proceso tiene un estatus incorrecto): el hardware tiene errores o se esta simu-
lando un estatus bad (malo).

8 Output Failure (Falla de salida): la salida es bad (mala) y esta basada principal-
mente en una entrada mala.

9 Memory Failure (Falla de memoria)

10 Lost Static Data (Se perdieron datos estaticos)

11 Lost NV Data (Se perdieron datos no volatiles)

12 Readback Check Failed (Error en la verificacién de readback)

13 Device Needs Maintenance Now (El dispositivo necesita mantenimiento ahora)

14 Power Up (Encendido)

15 Out of Service (Fuera de servicio): El modo real esta fuera de servicio.

Modos
El bloque funcional Al admite tres modos de operacién, segun la definicién del parametro
MODE_BLK (MODO DE BLOQUE):

Manual (Man) El valor de la salida del bloque (OUT (SALIDA)) se puede configurar ma-

nualmente

Automatic OUT (SALIDA) refleja la medicién de entrada analdgica o el valor simulado

(Auto) (Auto-  cyando la simulacién estd activada.

matico)

Out of service No se procesa el bloque. FIELD_VAL (VALOR DE CAMPO)y la PV (VARIABLE

(00S) (Fuera  DEL PROCESO) no se actualizan y el estatus de OUT (SALIDA) estd configu-

de servicio) rado como Bad (Malo): Out of Service (Fuera de servicio). El parametro

BLOCK_ERR (ERROR DE BLOQUE) muestra Out of Service (Fuera de servi-
cio). En este modo, pueden realizarse cambios en todos los parametros
configurables.
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Deteccion de alarma

Se generara un bloque de alarma siempre que BLOCK_ERR (ERROR DE BLOQUE) tenga un
bit de error configurado. Anteriormente se definieron los tipos de errores del bloque Al

La deteccién de alarmas de proceso se basa en el valor de OUT (SALIDA). Configurar los
limites de alarma de las siguientes alarmas estandar:

«  Alta (HI_LIM)

« Alta alta (HI_HI_LIM)

+ Baja (LO_LIM)

+ Baja baja (LO_LO_LIM)

Para evitar que la alarma se active innecesariamente cuando la variable esta oscilando

en el limite de la alarma, se puede establecer una histéresis de alarma en términos de
porcentaje del span de la PV (VARIABLE DEL PROCESO) utilizando el parametro ALARM_HYS
(HISTERESIS DE ALARMA). La prioridad de cada alarma se configura en los siguientes
parametros:

* HI_PRI (PRIORIDAD ALTA)
* HI_HI_PRI (PRIORIDAD ALTA-ALTA)
* LO_PRI (PRIORIDAD BAJA)
* LO_LO_PRI (PRIORIDAD BAJA-BAJA)

Tabla C-3: Niveles de prioridad de alarmas

Numero Descripcion

0 La prioridad de una condicién de alarma cambia a 0 después de corregir la
condicion que provocd la alarma.

1 El sistema reconoce una condicién de alarma de prioridad 1, pero no la informa
al operador.

2 Se informa al operador una condicién de alarma con una prioridad 2, pero no
se requiere la atencién del operador (como los diagndsticos y las alertas del
sistema).

3-7 Las condiciones de alarma de prioridad 3 a 7 son alarmas de aviso de prioridad
creciente.

8-15 Las condiciones de alarma de prioridad 8 a 15 son alarmas criticas de prioridad
creciente.

Manejo de estatus

Normalmente, el estatus de la PV (VARIABLE DEL PROCESO) refleja el estatus del valor de
medicién, la condicién operativa de la tarjeta de E/S y cualquier condicién de alarma activa.
En modo Auto (Automatico), OUT (SALIDA) refleja el valor y la calidad del estatus de la PV
(VARIABLE DEL PROCESO). En modo Man (Manual), el limite constante del estatus de OUT
(SALIDA) esta configurado para indicar que el valor es constante y que el estatus de OUT
(SALIDA) es Good (Bueno).

Si el limite del sensor rebasa el rango superior o inferior, el estatus de PV (VARIABLE DEL
PROCESO) se configura en high (alto) o low (bajo) y el estatus del EU range (Rango de EU)
se configura a Uncertain (Incierto).

En el parametro STATUS_OPTS (OPCIONES DE ESTATUS), seleccionar entre las siguientes
opciones para controlar la manipulacién del estatus:
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BAD if limited (MALO si el va- Configura la calidad del estatus de OUT (SALIDA) a Bad (Ma-

lor es limitado) lo) cuando el valor es mayor o menor que los limites del
sensor.

Uncertain if Limited (Incier-  Configura la calidad del estatus de OUT (SALIDA) a Uncertain

to si el valor es limitado) (Incierto) cuando el valor es mayor o menor que los limites
del sensor.

Uncertain if Man Mode (In-  E| estatus de Output (Salida) se configura en Uncertain (In-
cierto si el modo es manual) cjerto) cuando el modo es Manual.

Nota
1. Elinstrumento debe estar en modo OOS (FUERA DE SERVICIO) para establecer la
opcién de estatus.

2. El bloque IA solo admite la opcion BAD if Limited (MALO si el valor es limitado),
uncertain if limited (incierto si el valor es limitado) y uncertain if manual (incierto si
el modo es manual).

Funciones avanzadas

El bloque funcional Al proporcionado con los dispositivos Rosemount™ Fieldbus ofrece
capacidad adicional al agregar los siguientes parametros:

ALARM_TYPE (TIPO DE ALARMA)

Permite que una o mas de las condiciones de alarma del proceso detectadas por el
bloque funcional Al sean utilizadas en la configuracién de su pardmetro OUT_D (SALIDA
DISCRETA).

OUT_D (SALIDA DISCRETA)

La salida discreta del bloque funcional AI de acuerdo con la deteccién de la condicion

o condiciones de alarma de proceso. Este parametro puede estar vinculado a otros
bloques funcionales que requieren una entrada discreta basada en la condicién de alarma
detectada.

STD_DEV (DESVIACION ESTANDAR) y CAP_STDDEV (DESVIACION ESTANDAR DE CAPACIDAD)
Parametros de diagndstico que se pueden usar para determinar la variabilidad del
proceso.

Informacién de solicitud

La configuracion del bloque funcional Al y sus canales de salida asociados depende de
la aplicacién especifica. Una configuracion tipica del bloque Al involucra los siguientes
parametros:

CHANNEL (CANAL)

El dispositivo acepta mas de una medicion, asi que se debe verificar que el canal
seleccionado contenga la medicién adecuada o el valor derivado. Consultar la Tabla 3-8
para conocer los canales disponibles en el 848T.

L_TYPE (TIPO DE LINEALIZACION)

Seleccionar Direct (Directa) cuando la medicidn esta en las unidades de ingenieria
deseadas para la salida del bloque. Seleccionar Indirect (Indirecta) cuando se convierte
la variable medida en otra; por ejemplo, presién en nivel o caudal en energia.

SCALING (GRADUACION)

XD_SCALE (ESCALAMIENTO XD) proporciona el rango y las unidades de medicién y
OUT_SCALE (ESCALAMIENTO DE SALIDA) proporciona el rango y las unidades de ingenieria
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de la salida. OUT_SCALE (ESCALAMIENTO DE SALIDA) solo se usa cuando esta en
conversién indirecta o en raiz cuadrada indirecta.

C.1.2 Resolucion de problemas del bloque Al

El modo no sale de Out of Service (O0S) (Fuera de servicio)

Causa posible

No se ha fijado el modo de destino

Accién recomendada

Configurar el modo de destino con una opcién diferente a OOS (FUERA DE SERVICIO).

Causa posible

Error de configuracion

Accién recomendada

BLOCK_ERR (ERROR DE BLOQUE) mostrara el bit de error de configuracién establecido.
Establecer los siguientes parametros:

« Fijar CHANNEL (CANAL) en un valor valido; no dejar el valor inicial de 0.

+ Asegurarse de que XD_SCALE.UNITS_INDEX (ESCALAMIENTO XD.INDICE DE
UNIDADES) coincida con las unidades en el valor del canal del bloque de
transductores. El ajuste de las unidades en el bloque de entrada analégica (Al) las
ajusta automaticamente en XD_BLOCK (BLOQUE XD).

« Configurar L_TYPE (TIPO DE LINEALIZACION) como Direct (Directa), Indirect
(Indirecta) o Indirect Square Root (Raiz cuadrada indirecta); no dejar el valor inicial
de 0.

Causa posible
El modo real del bloque de recursos esta en OOS (FUERA DE SERVICIO).
Acciéon recomendada

Consultar El modo no sale de Out of Service (OQOS) (Fuera de servicio).

Causa posible

El bloque no estd programado y, en consecuencia, no puede ejecutarse para pasar a modo
de destino. Por lo general, BLOCK_ERR (ERROR DE BLOQUE) mostrara Power-Up (Energizar)
para todos los bloques que no estan programados.

Accién recomendada
Programar el bloque para ejecutarlo.
Las alarmas del proceso y/o del bloque no funcionan

Causa posible
FEATURES_SEL (SEL. DE FUNCIONES) no tiene Alerts (Alertas) habilitado.

Accién recomendada
Activar el bit Alerts (Alertas).

www.Emerson.com 103


https://www.emerson.com/global

Bloques funcionales Manual de referencia

Julio 2024

00809-0109-4697

104

Causa posible
LIM_NOTIFY (LI'M. NOTIFICACIONES) no es suficientemente alto.

Accién recomendada

Fijar LIM_NOTIFY (LfM. NOTIFICACIONES) en el mismo valor que MAX_NOTIFY
(NOTIFICACIONES MAXIMAS).

La alarma no esta enlazada al host.
Causa posible

STATUS_OPTS (OPCIONES DE ESTATUS) no posee el bit Propagate Fault Forward (Propagar
fallo hacia adelante) configurado.

Acciéon recomendada

Despejar el bit Propagate Fault Forward (Propagar fallo hacia adelante).

El valor de la salida no tiene sentido

Causa posible

Tipo de linealizacién (L_TYPE)

Accién recomendada
Configurar L_TYPE (TIPO DE LINEALIZACION) como Direct (Directa), Indirect (Indirecta)
o Indirect Square Root (Raiz cuadrada indirecta); no dejar el valor inicial de 0.

Causa posible

Los parametros de graduacion estan configurados incorrectamente.

Acciones recomendadas

1. Asegurarse de que XD_SCALE.EUO (ESCALAMIENTO XD EUQ) y XD_SCALE.EU100
(ESCALAMIENTO XD EU100) coincidan con el valor del canal del bloque de
transductores.

2. Configurar OUT_SCALE.EUO (ESCALAMIENTO DE SALIDA EUOQ) y
OUT_SCALE.EU100 (ESCALAMIENTO DE SALIDA EU100) correctamente.

3. Ambos STBs en cada ASIC deben configurarse en Auto (Automatico).

No se pueden gonfigurar los valores de HI_LIMIT (LIMITE ALTO),
HI_HI_LIMIT (LIMITE ALTO-ALTO), LO_LIMIT (LIMITE BAJO) o
LO_LO_LIMIT (LIMITE BAJO-BA)O)

Causa posible

Los valores limite estdn fuera de los valores de OUT_SCALE.EUO (ESCALAMIENTO DE
SALIDA EUO) y OUT_SCALE.EU100 (ESCALAMIENTO DE SALIDA EU100).

Accién recomendada

Cambiar OUT_SCALE (ESCALAMIENTO DE SALIDA) o configurar los valores dentro del
rango.
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C.2 Bloque funcional MAI (de multiples entradas
analdgicas)
ds
Oc
d o
A de
OF
Oa
On
Or
A MAI
B. OUT_1 (SALIDA 1): El valor de salida del bloque y el estatus del primer canal
C. OUT 2 (SALIDA 2)
D. OUT_3 (SALIDA 3)
E. OUT 4 (SALIDA 4)
F. OUT_5 (SALIDA 5)
G. OUT_6 (SALIDA 6)
H. OUT_7 (SALIDA 7)
I OUT_8 (SALIDA 8)

El bloque funcional MAI puede procesar un maximo de ocho mediciones de dispositivos

de campo para ponerlas a disposicion de otros bloques funcionales. Los valores de salida
del bloque MAI estan expresados en unidades de ingenieria e incluyen un estatus que
indica la calidad de la medicion. El dispositivo de medicién puede tener varias mediciones o
valores derivados disponibles en distintos canales. Las variables que el bloque MAI procesa
se seleccionan mediante los nimeros del canal.

El bloque MAI acepta escalamiento de sefial, filtro de sefial, calculo de estatus de sefial,
control de modo y simulacién. En modo Automatic (Automatico), los parametros de salida
del bloque (OUT_1 (SALIDA 1) a OUT_8 (SALIDA 8)) reflejan los valores y estatus de la
variable de proceso (PV). En modo Manual, el pardmetro OUT (SALIDA) puede configurarse
manualmente. El modo Manual se refleja en el estatus de salida. Tabla C-4 muestra los
parametros del bloque MAI y sus unidades de medicién, descripciones y nimeros de
indice. El tiempo de ejecucién del bloque es de 30 ms.

Tabla C-4: Parametros del bloque funcional de multiples entradas analégicas

Numero Parametro Units (Unidades) | Descripcion

1 ST_REV (REV. EST.) | Ninguno El nivel de revisidén de los datos estati-
cos asociados con el bloque selector de
entradas. El valor de revisién aumenta-
ré cada vez que se modifique el valor
de un pardmetro estatico en el bloque.

2 TAG_DESC (DESCR. | Ninguno La descripcién de usuario de la aplica-
TAG) cién pensada del bloque.

3 STRATEGY (ESTRA- | Ninguno El campo Strategy (Estrategia) se pue-
TEGIA) de usar para identificar el agrupamien-

to de bloques. Estos datos no son revi-
sados ni procesados por el bloque.
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Tabla C-4: Parametros del bloque funcional de miuiltiples entradas analégicas (conti-

nuacion)

Numero

Parametro

Units (Unidades)

Descripcién

4

ALERT_KEY (CLAVE
DE ALERTA)

Ninguno

El ndmero de identificacién de la uni-
dad de la planta. Esta informacién se
puede usar en el host para clasificar las
alarmas, etc.

MODE_BLK (BLO-
QUEO DE MODO)

Ninguno

Los modos actual (real), target (objeti-
vo), permitted (permitido) y normal del
bloque.

Actual (Real): El modo en que esta el
bloque actualmente.

Target (Objetivo): El modo al que se va
air.

Permitted (Permitido): Modos permiti-
dos que el objetivo puede adoptar.

Normal: El modo objetivo mas habi-
tual.

BLOCK_ERR
(ERROR DE BLO-
QUE)

Ninguno

Este parametro refleja el estatus de
error asociado con los componentes
de hardware o software asociados con
un bloque. Es una cadena de bits, por
lo que pueden mostrarse varios erro-
res.

CHANNEL (CANAL)

Ninguno

Permite el ajuste especial de canales.
Entre los valores validos se incluyen: O:
Unitialized (No inicializado)

1: Los canales 1 al 8 (valores de indice
27 a 34 solo pueden ser configurados
a su numero de canal correspondiente;
es decir, CHANNEL_X (CANAL_X)=X)

2: Se pueden configurar ajustes espe-
ciales (valores de indice 27 a 34 para
cualquier canal vélido, como lo define
el DD)

8,9,10,11,12,13,
14,15

OUT (SALIDA) (1,
2,3,4,56,7,8)

EU de OUT_SCA-
LE (EU de ESCALA-
MIENTO DE SALI-
DA)

El valor y el estatus de la salida del blo-
que

16

UPDATE_EVT
(EVENTO DE AC-
TUALIZACION)

Ninguno

Esta alerta es generada por cualquier
cambio a los datos estaticos

17

BLOCK_ALM
(ALARMA DE BLO-
QUE)

Ninguno

La alarma del bloque se usa para todas
las caracteristicas o problemas de con-
figuracion, hardware, conexién o del
sistema en el bloque. La causa de la
alerta se introduce en el campo subco-
de (subcddigo). La primera alerta que
se active establecerd el estatus Active
(Activo) en el parametro Status (Esta-
tus). Tan pronto como la tarea de in-
forme de alertas despeje el estatus
Unreported (No reportado), es posible
transmitir otra alarma de bloque sin
despejar el estatus Active (Activo), si el
subcode (subcédigo) ha cambiado.
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Tabla C-4: Parametros del bloque funcional de miuiltiples entradas analégicas (conti-

nuacion)

Numero

Parametro

Units (Unidades)

Descripcién

18

SIMULATE (SIMU-
LACION)

Ninguno

Un grupo de datos que contiene el va-
lor y el estatus actuales del transductor
del sensor y el bit de enable/disable
(activar/desactivar).

19

XD_SCALE (ESCA-
LA_XD)

Ninguno

Los valores superior e inferior de esca-
la, el cédigo de unidades de ingenieria
y la cantidad de digitos a la derecha del
punto decimal asociados con el valor
de entrada del canal. El c6digo de uni-
dades XD_SCALE (ESCALAMIENTO XD)
debe coincidir con el cédigo de unida-
des del canal de medicién en el blo-
que de transductores. Si las unidades
no coinciden, el bloque no cambiara

a MAN (MANUAL) o AUTO (AUTOMA-
TICO). Cambiara automaticamente las
unidades del bloque STB a la ultima
que se escribid. Los bloques multiples
que leen el mismo canal pueden tener
conflictos (solo un tipo de unidad por
canal).

20

OUT_SCALE (ESCA-
LAMIENTO DE SA-
LIDA)

Ninguno

Los valores alto y bajo de la escala, el
cédigo de las unidades de ingenieria 'y
la cantidad de digitos a la derecha de
la coma decimal relacionada con OUT
(SALIDA).

21

GRANT_DENY
(OTORGAR-DENE-
GAR)

Ninguno

Opciones para controlar el acceso de
computadoras host y paneles de con-
trol locales a los pardmetros de funcio-
namiento, sintonizacién y de alarma
del bloque. No utilizado por el disposi-
tivo.

22

I0_OPTS (OPCIO-
NES DE E/S)

Ninguno

Permite la seleccién de opciones de en-
trada/salida para alterar la PV. Low cu-
toff enabled (Corte bajo activado) es la
Unica opcién que puede seleccionarse.

23

STATUS_OPTS
(OPS. ESTATUS)

Ninguno

Permite al usuario seleccionar las op-

ciones de procesamiento y manipula-

cion del estatus. Las opciones acepta-

das en el bloque MAI son las siguien-

tes:

* Propagate fault forward (Propagar
fallo hacia adelante)

+ Uncertain if Limited (Incierto si el
valor es limitado)

+ Bad if limited (Malo si el valor es
limitado)

* Uncertain if Man Mode (Incierto si
el modo es Man)
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Tabla C-4: Parametros del bloque funcional de miuiltiples entradas analégicas (conti-
nuacion)

Numero Parametro Units (Unidades) | Descripcién
24 L_TYPE (TIPO’DE Ninguno Tipo de linealizacién. Determina si el
LINEALIZACION) valor de campo se usa directamente
(Direct [Directo]), si es convertido li-
nealmente (Indirect [Indirecto]) o si es
convertido con la raiz cuadrada (Indi-
rect Square Root [Raiz cuadrada indi-
recta])
25 LOW_CUT (CORTE | % Si el valor porcentual de la entrada del
BAJO) transductor del sensor falla por debajo
de este valor, PV (VARIABLE DEL PRO-
CESO)=0
26 PV_FTIME Segundos La constante de tiempo en el filtro de
(PV_TIEMPO DE PV de primer orden. Es el tiempo que
FILTRADO) se requiere para un cambio del 63 %
en el valor de IN (DENTRO).
27,28, 29, 30, 31, | CHANNEL (CA- Ninguno El valor CHANNEL (CANAL) (1, 2, 3, 4,
32,33,34 NAL) (1,2,3,45, 6, 5, 6, 7, 8) se usa para seleccionar el
7,8) valor de medicién. Configurar los pa-
rametros CHANNEL (CANAL) a Custom
(especial) (2) antes de configurar los
parametros de CHANNEL (CANAL).
35, 36, 37, 38,39, |STDDEV (DESV. ES- | % de OUT Range Desviacién estandar de la medicion co-
40, 41,42 TANDAR)_(1, 2,3, |(FUERA derango) |rrespondiente.
4,5,6,7,8)
43,44, 45, 46, 47, CAP_STDD]EV (CAP. | % de OUT Range Desviacién estandar de capacidad, la
48, 49, 50 DESV. ESTAN- (FUERA de rango) | mejor desviacién que se puede conse-
DAR)_(1,2,3,4,5, quir.
6,7,8)
C.2.1 Funcionalidad

108

Simulacién

Para poder realizar las pruebas, debe cambiarse el modo del bloque a manual y ajustar el
valor de salida, o bien activar la simulacién a través de la herramienta de configuracion e
ingresar manualmente un valor para el valor de medicion y su estatus (este valor individual
se aplicara a todas las salidas). En ambos casos, en primer lugar debe configurarse el

puente ENABLE

(ACTIVAR) en el dispositivo de campo.

Nota

Todos los instrumentos FOUNDATION™ Fieldbus tienen un puente de simulacion. Como
medida de seguridad, debe restablecerse el puente cada vez que se interrumpe la
alimentacion. El objetivo de esta medida es evitar que los dispositivos sometidos a una
simulacion en el proceso de pruebas se instalen con la simulacién activada.

Con la simulaciéon activada, el valor real de la medicién no tiene impacto en el valor OUT
(SALIDA) o el estatus. Los valores de OUT (SALIDA) seran todos iguales, segun lo determine
el valor de simulacién.
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Figura C-3: Diagrama de los tiempos del bloque funcional de multiples entradas
analégicas

L 3

OUT (SALIDA) (en modo Manual [Man])

OUT (SALIDA) (en modo Automatic [Auto] [Automadtico])
Process variable (PV - Variable del proceso)

63 por ciento del cambio

FIELD_VAL (VALOR DE CAMPOQ)

PV_FTIME (PV_TIEMPO DE FILTRADO)

Tiempo (segundos)

OrmmOS N>
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Figura C-4: Esquema del bloque funcional de miiltiples entradas analégicas
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XD_SCALE (ESCALA_XD)
OUT_SCALE (ESCALAMIENTO DE SALIDA)
Canal 1

Canal 2

Canal 3

Canal 4

Canal 5

Canal 6

Canal 7

Canal 8

XD_SCALE (ESCALA_XD)
Légica de modo
L_TYPE (TIPO DE LINEALIZACION) y filtro
OUT_1 (SALIDA 1)
OUT_2 (SALIDA 2)
OUT _3 (SALIDA 3)
OUT_4 (SALIDA 4)
OUT_5 (SALIDA 5)
OUT 6 (SALIDA 6)
OUT_7 (SALIDA 7)
OUT_8 (SALIDA 8)

TSI O IO rxX - TOImMON®>

Filtrado

La funcién de filtrado cambia el tiempo de respuesta del dispositivo para estabilizar las
variaciones en las lecturas de salida que hayan sido ocasionadas por cambios rapidos en

la entrada. Ajustar la constante de tiempo del filtro (en segundos) utilizando el parametro
PV_FTIME (PV_TIEMPO DE FILTRADO) (mismo valor aplicado a los ocho canales). Configurar
la constante de tiempo de filtrado como cero para desactivar la funcién de filtrado.

Conversion de senal

Establecer el tipo de conversién de sefial con el parametro Linearization Type (L_TYPE)
(Tipo de linealizacion). Seleccionar la conversion de sefial entre direct (directa), indirect
(indirecta) o indirect square root (raiz cuadrada indirecta) con el parametro L_TYPE (TIPO
DE LINEALIZACION).
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Directa

La conversidn de sefial Direct (Directa) permite que la sefial pase a través del valor de
entrada (o el valor simulado cuando la simulacién esta activada).

PV (VARIABLE DEL PROCESO) = Valor del canal

Indirecta

La conversidn de sefial Indirect (Indirecta) convierte la sefial linealmente para el valor de
entrada del canal accedido (o el valor simulado cuando esta activada la simulacién) a partir
del rango especificado (XD_SCALE [ESCALAMIENTO XD]) hasta el rango y las unidades de
los pardmetros PV (VARIABLE DEL PROCESO) y OUT (SALIDA) (OUT_SCALE [ESCALAMIENTO
DE SALIDA])).

PV = ( ¥ (EU**@100% — EU**@0%) + EU**@0%

** OUT_SCALE valucs

Channcl Valuc)
0

Raiz cuadrada indirecta

La conversidn de sefial Indirect Square Root (Raiz cuadrada indirecta) toma la raiz
cuadrada del valor calculado con la conversidn de sefial indirecta y la escala hasta el rango
y las unidades de PV (VARIABLE DEL PROCESO) y los parametros OUT (SALIDA).

Cha%ls’al“e) ¥ (EU**@100% — EU**@0%) + EU**@0%

** OUT_SCALE values

PV:(

Cuando el valor de entrada convertido esta por debajo del limite especificado por el
parametro LOW_CUT (CORTE BAJO) y Low Cutoff I/0 option (IO_OPTS) (Opcidn de E/S de
corte bajo) aparece como enabled (True) (activada [Verdadero]), se utiliza un valor cero
para el valor convertido (PV [VARIABLE DEL PROCESQ]). Esta opcidn es util para eliminar
lecturas falsas cuando la medicién de temperatura diferencial es cercana a cero, y también
puede ser Util con dispositivos de medicién basados en cero, como los caudalimetros.

Nota

Low Cutoff (Corte bajo) es la Unica opcién de E/S que admite el bloque MAL Configurar
lal/O option (opcién de E/S) Unicamente en los modos Manual u Out of Service (Fuera de

servicio).

Errores del bloque

Tabla C-5 muestra las condiciones transmitidas en el parametro BLOCK_ERR (ERROR DEL

BLOQUE).
Tabla C-5: Condiciones BLOCK_ERR (ERROR DE BLOQUE)

Numero | Nombrey descripcion

0 Other (Otro)

1 Block Configuration Error (Error de configuracion del bloque): el canal seleccionado lleva
una medicién que no es compatible con las unidades técnicas seleccionadas en XD_SCALE
(ESCALAMIENTO XD), el parametro L_TYPE (TIPO DE LINEALIZACION) no esta configurado o
WRITE_CHECK (COMPROBACION DE ESCRITURA) = zero (cero).

2 Link Configuration Error (Error de configuracién del enlace)

3 Simulate Active (Simulacién activa): la simulacién esta activada y el bloque esta utilizando un
valor simulado en su ejecucién.

4 Local Override (Anulacién local)

5 Device Fault State Set (Estado de falla del dispositivo configurado)
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Tabla C-5: Condiciones BLOCK_ERR (ERROR DE BLOQUE) (continuacion)

Numero | Nombrey descripcion

6 Device Needs Maintenance Soon (El dispositivo necesita un pronto mantenimiento)

7 Input Failure/Process Variable has Bad Status (Falla de entrada/La variable de proceso tiene
un estatus incorrecto): el hardware tiene errores o se estd simulando un estatus malo.

8 Output Failure (Falla de salida): la salida es mala y estd basada principalmente en una entra-
da mala.

9 Memory Failure (Falla de memoria)

10 Lost Static Data (Se perdieron datos estaticos)

11 Lost NV Data (Se perdieron datos no volatiles)

12 Readback Check Failed (Error en la verificacién de readback)

13 Device Needs Maintenance Now (El dispositivo necesita mantenimiento ahora)

14 Power Up (Encendido)

15 Out of Service (Fuera de servicio): El modo real esta fuera de servicio.

Modos

El bloque funcional MAI admite tres modos de operacién, segun la definicidn del
parametro MODE_BLK (MODO DE BLOQUE):

Manual La salida del bloque (OUT [SALIDA]) se puede configurar manualmente.
(Man)

Automatic OUT_1 (SALIDA 1) a OUT_8 (SALIDA 8) reflejan las mediciones de entrada
(Auto) (Auto-  analdgica o el valor simulado cuando est4 activada la simulacién.

matico)
Out of Servi-  No se procesa el bloque. PV (VARIABLE DEL PROCESO) no se actualizay
ce (00s) el estatus de OUT (SALIDA) se fija en Bad (Malo): Out of Service (Fuera

(Fuerade ser- o servicio). El parametro BLOCK_ERR (ERROR DE BLOQUE) muestra Out

vicio) of Service (Fuera de servicio). En este modo, pueden realizarse cambios
en todos los pardmetros configurables. El modo de destino de un bloque
puede estar restringido a uno o varios de los modos admitidos.

Manejo de estatus

Normalmente, el estatus de la PV (VARIABLE DEL PROCESO) refleja el estatus del valor de
medicién, la condicién operativa de la tarjeta de E/S y cualquier condicién de alarma activa.
En modo Auto (Automadtico), OUT (SALIDA) refleja el valor y la calidad del estatus de la PV
(VARIABLE DEL PROCESO). En modo Man (Manual), el limite constante del estatus de OUT
(SALIDA) esta configurado para indicar que el valor es constante y que el estatus de OUT
(SALIDA) es Good (Bueno).

Si el limite del sensor rebasa el rango del lado superior o inferior, el estatus de PV
(VARIABLE DEL PROCESO) se configura en alto o bajo y el EU range status (Estatus de
rango de EU) se configura a uncertain (incierto).

En el pardametro STATUS_OPTS (OPCIONES DE ESTATUS), seleccionar entre las siguientes
opciones para controlar la manipulacién del estatus:

BAD if!injited (MALO si el va- Configura la calidad del estatus de OUT (SALIDA) a Bad (Ma-
lor es limitado) lo) cuando el valor es mayor o menor que los limites del
sensor.
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Uncertain if Limited (Incier-  Configura la calidad del estatus de OUT (SALIDA) a Uncertain
to si el valor es limitado) (Incierto) cuando el valor es mayor o menor que los limites
del sensor.

Uncertain if Man Mode (In-  E| estatus de Output (Salida) se configura en Uncertain (In-
cierto si el modo es manual) cjerto) cuando el modo es Manual.

Nota

1. Elinstrumento debe estar en modo OOS (Fuera de servicio) para establecer la
opcién de estatus.

2. El bloque MAI solo acepta la opcién BAD if Limited (MALO si el valor es limitado).

Informacioén de solicitud

El uso intencional para este tipo de bloque funcional es para aplicaciones donde los tipos
de sensor y la funcionalidad de cada canal (es decir, la simulacion, el escalamiento, el filtro,
el tipo de alarma y las opciones) son los mismos.

La configuracidon del bloque funcional MAIL y sus canales de salida asociados depende de
la aplicacién especifica. Una configuracion tipica del bloque MAI involucra los siguientes
parametros:

CHANNEL (CANAL)

Si el dispositivo acepta mas de una medicion, asi que se debe verificar que el canal
seleccionado contiene la medicion adecuada o el valor derivado. Consultar la Tabla C-4
para conocer los canales disponibles en el 848T.

L_TYPE (TIPO DE LINEALIZACION)

Seleccionar Direct (Directa) cuando la medicion ya esté en las unidades de ingenieria
deseadas para la salida del bloque. Seleccionar Indirect (Indirecta) cuando se convierte

la variable medida en otra; por ejemplo, presién en nivel o caudal en energia. Seleccionar
Indirect Square Root (Raiz cuadrada indirecta) cuando el valor del parametro block I/0
(bloque de E/S) represente una medicidn de caudal realizada usando presidn diferencial, y
cuando el transductor no realice una extracciéon de raiz cuadrada.

SCALING (GRADUACION)

XD_SCALE (ESCALAMIENTO XD) proporciona el rango y las unidades de medicion y
OUT_SCALE (ESCALAMIENTO DE SALIDA) proporciona el rango y las unidades de ingenieria
de la salida.

Resolucion de problemas del bloque MAI

El modo no sale de Out of Service (OO0S) (Fuera de servicio)

Causa posible
No se ha configurado el modo de destino.
Accién recomendada

Configurar el modo de destino con una opcidn diferente a OOS (FUERA DE SERVICIO).

Causa posible

Error de configuracién. BLOCK_ERR (ERROR DE BLOQUE) mostrara el bit de error de
configuracién establecido.
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Acciéon recomendada

Establecer los siguientes parametros:

+ Establecer el valor inicial como 1.

+  XD_SCALE.UNITS_INDEX (ESCALAMIENTO XD.INDICE DE UNIDADES) debe coincidir
con las unidades en todos los bloques de transductores correspondientes del
sensor.

* Fijar L_TYPE (TIPO DE LINEALIZACION) en Direct (Directa), Indirect (Indirecta) o
Indirect Square Root (Raiz cuadrada indirecta). No dejar el valor inicial de 0.

Causa posible
El modo real del bloque de recursos estad en OOS (FUERA DE SERVICIO).

Acciéon recomendada

Consultar El modo no sale de Out of Service (OOS) (Fuera de servicio).
Causa posible
El bloque no esta programado y, en consecuencia, no puede ejecutarse para pasar a modo
de destino. Por lo general, BLOCK_ERR (ERROR DE BLOQUE) mostrara Power-Up (Energizar)
para todos los bloques que no estan programados.

Accién recomendada

Programar el bloque para ejecutarlo.

Las alarmas del proceso y/o del bloque no funcionan
Causa posible
FEATURES_SEL (SEL. DE FUNCIONES) no tiene Alerts (Alertas) habilitado.
Acciéon recomendada
Activar el bit Alerts (Alertas).
Causa posible
LIM_NOTIFY (LIM. NOTIFICACIONES) no es suficientemente alto.

Accién recomendada

Fijar LIM_NOTIFY (Lfl\{l. NOTIFICACIONES) en el mismo valor que MAX_NOTIFY

(NOTIFICACIONES MAXIMAS).

La alarma no esta enlazada al host.

Causa posible
STATUS_OPTS (OPCIONES DE ESTATUS) no posee el bit Propagate Fault Forward (Propagar
fallo hacia adelante) configurado.

Accién recomendada

Despejar el bit Propagate Fault Forward (Propagar fallo hacia adelante).

El valor de la salida no tiene sentido
Causa posible
Tipo de linealizacién (L_TYPE)
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Acciéon recomendada

Fijar L_TYPE (TIPO DE LINEALIZACION) en Direct (Directa), Indirect (Indirecta) o Indirect
Square Root (Raiz cuadrada indirecta). No dejar el valor inicial de 0.

Causa posible

Los parametros de graduacion estan configurados incorrectamente.

Acciones recomendadas

1. Asegurarse de que XD_SCALE.EUO (ESCALAMIENTO XD EUO) y XD_SCALE.EU100
(ESCALAMIENTO XD EU100) coincidan con los mismos pardmetros del bloque de
transductores correspondientes del sensor.

2. Ambos STBs en ASIC deben configurarse en Auto (Automatico).
Lo mejoren 1, 2, 7, 8, ASICs en Auto (Automatico) para los termopares.

C3 Bloque funcional selector de entradas
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A. Entrada (IN)

B. DISABLE (DESACTIVAR):Entrada discreta usada para desactivar el canal de entrada
asociado

C. OP_SELECT (SELEC. OP)

D. oUT (SALIDA):La saliday el estatus del bloque

E. oUT D (SALIDA DISCRETA):Salida discreta que indica una condicién de alarma
seleccionada

F. SELECTED (SELECCIONADO):Elnuimero del canal seleccionado

G. Selector de entradas (ISEL)

El bloque funcional selector de entradas (ISEL) puede utilizarse para seleccionar el primer
valor bueno de redundancia activa (Hot Backup™), maximo, minimo o promedio de hasta
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ocho valores de entrada y colocarlo en la salida. El bloque admite la propagacion de
estatus de sefial. Hay deteccién de alarmas del proceso en el bloque funcional selector de
entradas. Tabla C-6 muestra los parametros del bloque ISEL y sus descripciones, unidades
de medicién y niumeros de indice. El tiempo de ejecucién del bloque es de 30 ms.

Tabla C-6: Parametros del bloque funcional selector de entradas
Numero Parametro Units (Unida- | Descripcién
des)
1 ST_REV (REV. Ninguno El nivel de revisién de los datos estaticos asocia-
EST.) dos con el bloque selector de entradas. El valor
de revisién aumentara cada vez que se modifique
el valor de un pardmetro estatico en el bloque.
2 TAG_DESC Ninguno La descripcion de usuario de la aplicacion pensa-
(DESCR. TAG) da del bloque.
3 STRATEGY (ES- | Ninguno El campo correspondiente a strategy (estrategia)
TRATEGIA) se puede usar para identificar grupos de blo-
ques. Estos datos no son revisados ni procesados
por el bloque.
4 ALERT_KEY Ninguno El nimero de identificacién de la unidad de la
(CLAVE DE planta. Esta informacién se puede usar en el host
ALERTA) para clasificar las alarmas, etc.
5 MODE_BLK Ninguno Los modos real, deseado, permitido y normal del
(BLOQUEO DE bloque.
MODO) Actual (Real): El modo en que est4 el bloque ac-
tualmente
Target (Objetivo): El modo al que «seva a ir »
Permitted (Permitido): Modos permitidos que el
objetivo puede adoptar.
Normal: El modo objetivo mas habitual.
6 BLOCK_ERR Ninguno Este parametro refleja el estatus de error asocia-
(ERROR DE do con los componentes de hardware o software
BLOQUE) asociados con un bloque. Es una cadena de bits,
por lo que pueden mostrarse varios errores.
7 OUT (SALIDA) | OUT_RANGE El valor analégico primario calculado como resul-
(RANGO_SALI- | tado de la ejecucién del bloque funcional.
DA)
8 OUT_RANGE EU of OUT El cédigo de unidades de ingenieria que se usara
(RANGO_SALI- (UNIDADE§ DE | para mostrar los pardmetros de OUT (SALIDA) y
DA) INGENIERIA de | los parametros que tienen el mismo escalamien-
SALIDA) to que OUT (SALIDA).
9 GRANT_DENY | Ninguno Opciones para controlar el acceso de las compu-
(OTORGAR-DE- tadoras host y paneles de control locales a los pa-
NEGAR) rametros de funcionamiento, sintonizaciény de
alarma del bloque. No utilizado por el dispositivo.
10 STATUS_OPTS | Ninguno Permite al usuario seleccionar las opciones de
(OPS. ESTATUS) procesamiento y manipulacién del estatus.
11,1 2,13, 14, |IN (ENTRA- Determinada Una entrada de conexién proveniente de otro
25, 26, 27, 28 DA)_(1,2,3,4, |porelorigen bloque
5,6,7,8)
15,16,17,18, | DISABLE (DE- Ninguno Una conexién de otro bloque que desactiva la
29, 30, 31, 32 SACTIVAR)_(1, entrada asociada de la selecciéon.
2,3,4,5,6,7,
8)
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Tabla C-6: Parametros del bloque funcional selector de entradas (continuacion)

Numero Parametro Units (Unida- | Descripcién
des)
19 SELECT_TYPE Ninguno Especifica el método de seleccién de entrada. En-
(TIPO DE SE- tre los métodos disponibles se incluyen:
LECTOR) *  Primero bueno
+  Minimo
+  Maximo
*  Medio
*  Promedio
+ Hot Backup (Redundancia activa)
20 MIN_GOOD Ninguno El nUmero minimo de entradas buenas.
(MIN. BUENO)
21 SELECTED (SE- | Ninguno El nimero de entrada seleccionado (1 a 8) o el
LECCIONADO) numero de entrada usado para la salida prome-
dio.
22 OP_SELECT (SE- | Ninguno Anula el algoritmo para seleccionar 1 a 8 entra-
LEC._OP) das independientemente del tipo de seleccion.
23 UPDATE_EVT Ninguno Esta alerta es generada por cualquier cambio a
(EVENTO DE los datos estaticos
AC:I'UALIZA-
CION)
24 BLOCK_ALM Ninguno La alarma del bloque se usa para todos los pro-
(ALARMA DE blemas de configuracién, hardware, fallo de co-
BLOQUE) nexién o del sistema en el bloque. La causa de la
alerta se introduce en el campo subcode (subcé-
digo). La primera alerta que se active establecera
el estatus Active (Activo) en el pardmetro Status
(Estatus). Tan pronto como la tarea de informe de
alertas despeje el estatus Unreported (No repor-
tado), es posible transmitir otra alarma de bloque
sin despejar el estatus Active (Activo), si el subco-
de (subcddigo) ha cambiado.
33 AVG_USE Ninguno Numero de pardmetros que se van a usar en el
(USO_PROME- calculo de promedios. Por ejemplo, si AVG_USE
DIO) (USO_PROMEDIO) es 4 y el nimero de entradas
conectadas es 6, entonces los valores mas alto 'y
mas bajo bajarian antes de calcular el promedio.
Si AVG_USE (USO_PROMEDIO) es 2 y el nimero
de entradas conectadas es 7, entonces los valo-
res mas alto y mas bajo bajarian antes de calcular
el promedio y el promedio estaria basado en las
tres entradas medias.
34 ALARM_SUM Ninguno El estatus de alarma actual, estatus no reconoci-
(RES. ALARMA) dos y estatus desactivados de las alarmas asocia-
das con el bloque funcional.
35 ACK_OPTION Ninguno Se usa para establecer el reconocimiento auto-
(OPCION DE matico de alarmas.
RECON.)
36 ALARM_HYS Porcentaje La cantidad que el valor de alarma debe regresar
(HISTERESIS DE dentro del limite de alarma antes de que se elimi-
ALARMA) ne la condicién de la alarma activa asociada
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Tabla C-6: Parametros del bloque funcional selector de entradas (continuacion)
Numero Parametro Units (Unida- | Descripcién
des)
37 HI_HI-PRI Ninguno La prioridad de la alarma HI HI (ALTA-AL-
(PRIORIDAD TA)
ALTA-ALTA)
38 HI_HI_LIM Porcentaje La configuracién para el limite de alarma utiliza-
(LIM. ALTO-AL- do para detectar la condicién de alarma HI HI
TO) (ALTA-ALTA).
39 HI_PRI (PRIO- Ninguno La prioridad de la alarma HI (ALTA)
RIDAD ALTA)
40 HI_LIM (LIM. EU of IN (UNI- | La configuracién para el limite de alarma utili-
ALTO) DADES DE IN- | zado para detectar la condicion de alarma HI
GENIERIA de (ALTA)
ENTRADA)
41 LO_PRI (PRIO- | Ninguno La prioridad de la alarma LO (BAJA)
RIDAD BAJA)
42 LO_LIM (LiM. EU of IN (UNI- | El ajuste para el limite de alarma usado para de-
BAJO) DADES DE IN- | tectar la condicion de alarma LO  (BAJA)
GENIERIA de
ENTRADA)
43 LO_LO_PRI Ninguno La prioridad de la alarma LO LO (BAJA-BA-
(PRIORIDAD JB)
BAJA-BAJA)
44 LO_LO_LIM EU of IN (UNI- | El ajuste para el limite de alarma usado para de-
(LIM. BAJO-BA- | DADES DE IN- | tectar la condicion de alarma LO LO (BAJA-
JO) GENIERIA de BAJA)
ENTRADA)
45 HI_HI_ALM Ninguno Los datos de la alarma HI HI (ALTA-ALTA),
(ALARMA ALTA- que incluyen un valor de la alarma, la fecha y
ALTA) hora en que se produjo y su estado
46 HI_ALM (ALAR- | Ninguno Los datos de laalarma HI (ALTA), que inclu-
MA ALTA) yen un valor de la alarma, la fecha y hora en que
se produjo y su estado
47 LO_ALM (ALAR- | Ninguno Los datos de la alarma LO (ALTA), que inclu-
MA BAJA) yen un valor de la alarma, la fecha y hora en que
se produjo y su estado
48 LO_LO_ALM Ninguno Los datos de laalarma LO LO (BAJA-BAJA),
(ALARMA BAJA- que incluyen un valor de la alarma, la fechay
BAJA) hora en que se produjo y su estado
49 OUT_D (SALIDA | Ninguno Salida discreta para indicar un valor de alarma
DISCRETA) seleccionado
50 ALM_SEL (SEL. | Ninguno Utilizado para seleccionar las condiciones de la
DE AL.) alarma de proceso que provocard la configura-
cién del pardmetro OUT_D (SALIDA DISCRETA).
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Funcionalidad

Figura C-5: Esquema del bloque funcional selector de entradas (ISEL)

gu

Alarma
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In n (ENTRADA n)
DISABLE n (DESACTIVAR n)
OP SELECT (SELEC. OP)
Légica de modo

Ldgica de seleccion

ELECT _
MIN GOO (MIN BUENO)
STATUS OPTS (OPS. ESTATUS)

TYPE (TIPO ELEC.)

ouUT (SALIDA)
SELECTED (SELECCIONADO)

(SALIDA DISCRETA)

Errores del bloque

Tabla C-7 muestra las condiciones transmitidas en el parametro BLOCK_ERR (ERROR DEL

BLOQUE).

Tabla C-7: Condiciones BLOCK_ERR (ERROR DE BLOQUE)

Numero

Nombre y descripcion

0

Other (Otro): La salida tiene una calidad de incierto.

1

Block Configuration Error (Error de configuraciéon del bloque): El tipo de
seleccién no estd configurado

Link Configuration Error (Error de configuracién del enlace)

Simulate Active (Simulacion activa)

Local Override (Anulacién local)

Device Fault State Set (Estado de falla del dispositivo configurado)

oaojlun|lb|lw|N

Device Needs Maintenance Soon (El dispositivo necesita un pronto man-
tenimiento)
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Tabla C-7: Condiciones BLOCK_ERR (ERROR DE BLOQUE) (continuacion)

Numero Nombre y descripcion

7 Input Failure/Process Variable has Bad Status (Falla de entrada/La varia-
ble de proceso tiene un estatus incorrecto): Una de las entradas es Bad
(Malo).

8 Output Failure (Fallo de salida)

9 Memory Failure (Falla de memoria)

10 Lost Static Data (Se perdieron datos estaticos)

11 Lost NV Data (Se perdieron datos no volatiles)

12 Readback Check Failed (Error en la verificacion de readback)

13 Device Needs Maintenance Now (El dispositivo necesita mantenimiento
ahora)

14 Power Up (Encendido): El dispositivo acaba de ser encendido.

15 Out of Service (Fuera de servicio): El modo real esta fuera de servicio.

Modos

El bloque funcional ISEL admite tres modos de operacion, segun la definicion del
parametro MODE_BLK (MODO DE BLOQUE):

Manual (Man) La salida del bloque (OUT [SALIDA]) se puede configurar manualmente.

Automatic (Auto) OUT [SALIDA] refleja el valor seleccionado.
(Automatico)

Out of Service No se procesa el bloque. El pardmetro BLOCK_ERR (ERROR DE BLOQUE)

(OOS_)'(Fuera de  muestra Out of Service (Fuera de servicio). El modo de destino de un

servicio) bloque puede estar restringido a uno o varios de los modos admitidos.
En este modo, pueden realizarse cambios en todos los parametros
configurables.

Deteccién de alarma

Se generard un bloque de alarma siempre que BLOCK_ERR (ERROR DE BLOQUE) tenga un
bit de error configurado. Los tipos de error de bloque para el bloque ISEL se definen arriba.

La deteccién de alarmas de proceso se basa en el valor de OUT (SALIDA). Se pueden
configurar los limites de alarma de las siguientes alarmas estandar:

+  Alta (HI_LIM [LIMITE ALTO])

+ Alta alta (HI_HI_LIM [LIMITE ALTO-ALTO])
+  Baja (LO_LIM [LIMITE BAJOJ)

+  Baja baja (LO_LO_LIM [LIMITE BAJO-BAJO])

Para evitar la vibracién de alarmas cuando la variable oscila cerca del limite de la

alarma, puede configurarse una histéresis como porcentaje del span de PV (VARIABLE DEL
PROCESO) con el pardametro ALARM_HYS (HISTERESIS DE ALARMA). La prioridad de cada
alarma se configura en los siguientes parametros:

* HI_PRI (PRIORIDAD ALTA)
* HI_HI_PRI (PRIORIDAD ALTA-ALTA)
* LO_PRI (PRIORIDAD BAJA)
*  LO_LO_PRI (PRIORIDAD BAJA-BAJA)
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Tabla C-8: Niveles de prioridad de alarmas

Numero Descripcién

0 La prioridad de una condicién de alarma cambia a 0 después de
corregir la condicién que provocé la alarma.

1 El sistema reconoce una condicién de alarma de prioridad 1, pero
no la informa al operador.

2 Se informa al operador una condicién de alarma con una prioridad

www.Emerson.com

2, pero no se requiere la atencién del operador (como los diagnds-
ticos y las alertas del sistema).

3-7 Las condiciones de alarma de prioridad 3 a 7 son alarmas de aviso
de prioridad creciente.

8-15 Las condiciones de alarma de prioridad 8 a 15 son alarmas criticas

de prioridad creciente.

Ejecucién del bloque

El bloque funcional ISEL lee los valores y el estatus de hasta ocho entradas. Para especificar
cual de los seis métodos disponibles (algoritmos) se usa para seleccionar la salida,
configurar el parametro de tipo de selector (SELECT_TYPE (TIPO DE SELECTOR)), como se
indica a continuacién:

*  Max (Max) selecciona el valor maximo de las entradas.

*  Min (Min) selecciona el valor minimo de las entradas.

* Avg (Promedio) calcula el valor promedio de las entradas.

* Mid (Medio) calcula la actualizacién para los ocho sensores.

* 1st Good (Primero bueno) selecciona la primera entrada buena disponible.

Si DISABLE_N (DESACTIVAR_N) esta activo, la entrada asociada no se usa en el algoritmo de
seleccion.

Si una entrada no esta conectada, tampoco se usa en el algoritmo.

Si OP_SELECT (SELEC. OP) se configura a un valor entre 1y 8, la |6gica de tipo de seleccidn
es anuladay el valor y estatus de salida se establecen al valor y estatus de la entrada
seleccionada por OP_SELECT (SELEC. OP).

SELECTED (SELECCIONADO) tendra el nimero de la entrada seleccionada, a menos que
SELECT_TYPE (TIPO DE SELECTOR) sea mid (medio), en cuyo caso tomara el promedio de los
dos valores medios. Entonces SELECTED (SELECCIONADO) se configurara a “0” si hay una
cantidad par de entradas.

Manejo de estatus

En modo Auto (Automatico), OUT (SALIDA) refleja el valor y la calidad del estatus de la
entrada seleccionada. Si la cantidad de entradas con estatus Good (Bueno) es menor que
MIN_GOOD (MIN. BUENO), el estatus de la salida sera Bad (Malo).

En modo Man (Manual), se configuran los limites superior e inferior del estatus OUT
(SALIDA) para indicar que ese valor es una constante y el estatus de OUT (SALIDA) siempre
es Good (Bueno).

En el parametro STATUS_OPTS (OPCIONES DE ESTATUS), seleccionar entre las siguientes
opciones para controlar la manipulacién del estatus:

Use uncertain as good Configura la calidad del estatus de OUT (SALIDA) a Good (Bue-
(Usar incierto como bueno) ng) cuando el estatus de la entrada seleccionada es Uncertain
(Incierto).
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Uncertain if Man Mode (In-  E| estatus de Output (Salida) se configura en Uncertain (Incier-
C'erf)° si el modo es ma- to) cuando el modo es manual.
nua
Nota
El instrumento debe estar en modo OOS (FUERA DE SERVICIO) para establecer la opcién de
estatus.

Informacién de solicitud
Usar el bloque funcional ISEL para:
+ Seleccionar la entrada de temperatura maxima de las ocho entradas y enviarla a otro
bloque funcional (ver la Figura C-6)
+ Calcular la temperatura promedio de las ocho entradas (ver la Figura C-7)
« Usar solo seis de las ocho entradas para calcular la temperatura promedio.
Figura C-6: Ejemplo de aplicacién del bloque funcional selector de entradas (SEL_TYPE
[TIPO SEL.) = max (max.))
A =126 °F I
g =118 °F
c =104 °F
e =112 °F
. =115°F
¢ =130 °F
= o
, = 140 °F .
A. Input 1 (IN1) (Entrada 1)
B. IN2
C. IN3
D. IN4
E. IN5
F. IN6
G. IN7
H. IN8
I Bloque funcional ISEL
J. OUT (SALIDA)
K. SEL_TYPE (TIPO SEL.) = max (mdx.)
L. A otro bloque funcional
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Figura C-7: Ejemplo de aplicacién del bloque funcional selector de entradas (SEL_TYPE
[TIPO SEL.] = average [promedio]) AVG_USE (USO_PROMEDIO) = 6

e = 115°F

¢ =130 °F
, =140 °F

107+ 112+ 115+ 118+ 126+ 130 _

a =126 °F
5 = 118 °F
c =104 °F
o =107 °F
¢ = 112 °F

e

IN1
INZ2
IN3
IN4
IN5
IN6
IN7
IN8

Srx=-—~TOm"mOnNnw>

6

(ENTRADA
(ENTRADA
(ENTRADA
(ENTRADA
(ENTRADA
(ENTRADA
(ENTRADA
(ENTRADA

Para determinar OUT
orden numérico, quitar los valores superior e inferior y calcular el promedio.

1)
2)
3)
4)
5)
6)
7)
8)

Bloque funcional ISEL
OUT (SALIDA)
AVG_USE (USO_PROMEDIO)

SEL_TYPE (TIPO SEL.) = Avg (Promedio)
A otro blogque funcional

I
= 118 °F E
K =6
L
118°F

(SALIDA) para una lectura de 6 entradas, leer las ocho, clasificar en

Resolucion de problemas del bloque ISEL

El Mode (Modo) no sale de Out of Service (O0S) (Fuera de

servicio)

Causa posible

Target Mode (Modo objetivo) no esta configurado
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Acciéon recomendada

Configurar Target Mode (Modo objetivo) con una opcién diferente a OOS (FUERA DE
SERVICIO).

Causa posible
BLOCK_ERR (ERROR DE BLOQUE) mostrara el bit de error de configuracién establecido.
Accién recomendada
Fijar SELECT_TYPE (TIPO DE SELECTOR) en un valor valido; no dejar el valor inicial de 0.
Causa posible
Actual Mode (Modo real) del bloque de recursos estd en OOS (FUERA DE SERVICIO).

Acciéon recomendada

Consultar El modo no sale de Out of Service (OOS) (Fuera de servicio) para conocer las
acciones recomendadas.

Causa posible

El bloque no esta programado y, en consecuencia, no puede ejecutarse para pasar a Target
Mode (Modo objetivo).

Accion recomendada
Por lo general, BLOCK_ERR (ERROR DE BLOQUE) mostrara Power-Up (Energizar) para
todos los bloques que no estdn programados. Programar el bloque para ejecutarlo.

El estatus de la salida es BAD (MALO)

Causa posible
Todas las entradas tienen el estatus BAD (MALO).

Causa posible

OP_SELECT (SELEC. OP) no esta configurado a 0 (o estd enlazado a una entrada que no es
0), y sefiala una entrada con estado BAD (MALO).

Causa posible

La cantidad de entradas con estado GOOD (BUENO) es menor que MIN_GOOD (MIN.
BUENO).

Causa posible

El bloque estd en modo Out of Service (OOS) (Fuera de servicio).
Accion recomendada
Cambiar Mode (Modo) a Auto (Automatico).

Las alarmas del bloque no funcionan

Causa posible
FEATURES_SEL (SEL. DE FUNCIONES) no tiene alertas habilitadas.

Accién recomendada

Activar el bit de informes.
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Causa posible
LIM_NOTIFY (LI'M. NOTIFICACIONES) no es suficientemente alto.

Accién recomendada

Fijar LIM_NOTIFY (LfM. NOTIFICACIONES) en el mismo valor que MAX_NOTIFY
(NOTIFICACIONES MAXIMAS).

No se pueden gonfigurar los valores de HI_LIMIT (LIMITE ALTO),
HI_HI_LIMIT (LIMITE ALTO-ALTO), LO_LIMIT (LIMITE BAJO) o
LO_LO_LIMIT (LIMITE BAJO-BA)O)

Causa posible
Los valores limite estdn fuera de los valores de OUT_SCALE.EUO (ESCALAMIENTO DE
SALIDA EUO) y OUT_SCALE.EU100 (ESCALAMIENTO DE SALIDA EU100).

Accion recomendada

Cambiar OUT_SCALE (ESCALAMIENTO DE SALIDA) o configurar los valores dentro del
rango.
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