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Le contenu, les descriptions et les spécifications du présent manuel sont
sujets a modifications sans préavis. Rosemount Tank Radar AB décline
toute responsabilité pour toute erreur éventuelle contenue dans ce
manuel.

Marques commerciales

HART est une marque déposée de HART Communication Foundation
Modbus est une marque déposée de Modicon.

Pentium est une marque déposée de Intel Corporation.

Windows NT est une marque déposée de Microsoft Corporation.

Piéces de rechange

L'utilisation de piéces de rechange non agréées peut compromettre la
sécurité. Les réparations, par exemple le remplacement de composants,
peuvent également compromettre la sécurité et ne sont admises en
aucun cas.

Rosemount Tank Radar AB déclinera toute responsabilité pour toute
faute, tout accident, etc., provoqués par I'utilisation de piéces détachées
non agréées ou par toute réparation non exécutée par Rosemount Tank
Radar AB.

Exigences FCC spécifiques (U.S.A. uniquement)

TankRadar REX génére et utilise de I'énergie radiofréquence. S’il n’est
pas installé et utilisé correctement, c’est-a-dire en stricte conformité avec
les instructions du fabricant, il risque de contrevenir aux réglements du
FCC en matiere d’émission de fréquences radio.

TankRadar REX a été homologué FCC dans des conditions de test qui
supposent I'utilisation sur un réservoir métallique. L'installation sur un
réservoir non métallique n’est pas homologuée et n’est pas autorisée.

L’homologation FCC pour Rosemount TankRadar REX exige que le
réservoir soit fermé pour ce qui concerne I'énergie radio émise. Les
réservoirs équipés de trous d’homme ouverts, les réservoirs a toit flottant
externe sans puits de tranquillisation, etc., ne sont pas couverts par
I'homologation.
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Chapitre 1 Description du systéme

1. Description du systeme

Le systeme TankRadar REX est un systéme de controle et de
commande pour le jaugeage des réservoirs. Ce systéme peut
s’interfacer avec différents capteurs tels que des capteurs de
température et de pression de maniere a créer un systéme d’inventaire
complet.

Les différentes unités du systéme utilisent une intelligence distribuée.
Elles recueillent et traitent des informations en permanence. Toute
demande d’information est immédiatement suivie d’'une réponse
contenant les informations mises a jour. Toutes les unités communiquent
entre elles via un bus de terrain, le bus TRL/2.

Aucune partie de I'équipement n’entre en contact direct avec le produit
contenu dans le réservoir et I'antenne est la seule piéce du jaugeur qui
soit exposée a I'atmosphére du réservoir. Le jaugeur radar pour
réservoirs (RTG) envoie des micro-ondes vers la surface du produit
contenu dans le réservoir. Le niveau est calculé au moyen de I'écho
renvoyé par la surface.

TankRadar REX peut mesurer le niveau de pratiquement tous les
produits, y compris le bitume, le pétrole brut, les produits raffinés, les
produits chimiques mordants, le GPL et le GNL, etc. Moyennant
I'utilisation d'une piéce de raccordement de réservoir adaptée, le
systéme TankRadar REX peut jauger n'importe quel type de réservoir.

TankMaster
RS232
. . Protocole
Ordinateur héte ou Modbus Second groupe de
esclave en option réservoirs en option
| FBM
Niveau salle de commande
Niveau terrain
Bus de
[ I I |
REX REX REX REX REX
| | | + + +
Esclave Esclave Esclave . :
Entrée analogique
DAU DAU DAU Sortie analogique
* * * ++ + Température
Capteurs de Capteurs de S?rt.ie HART
température température  "€1@IS

Figure 1-1. Exemple d’un petit systeme TankRadar REX System
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i Imprimante du N\
TankMaster (Ijmpnmantte fournal des
e rapports .
Ordinateur RS-232C PP alarmes Niveau
hote salle de
commande
FBM
\/7
Vers Bus de groupe TRL/2 7\
d'autres
FCU FCU Niveau
Versle PC ~ groupe
Zone non de service
dangereuse vigrs d'autres portable avec
ﬁ réservoirs TankMaster \Y4
@ Bus de champ TRL/2 7\
Zone
dangereuse
DAU
) Niveau
Jaugeur terrain
LPG/LNG
\%
Capteurs de
température
Capteurs de
température

Figure 1-2 Exemple d’une configuration générale de systeme TankRa-
dar REX

Toutes les données mesurées sont présentées a I'opérateur par le
WinOpi de TankMaster qui, dans sa version compléte, contient des
fonctions d’inventaire. Un ordinateur héte industriel peut étre connecté
pour le traitement des données.

Toutes les piéces fournies par Rosemount Tank Control pour montage
sur le sommet des réservoirs pésent moins de 25 kg (55 Ib) (a
I'exception de la bride de pression pour le jaugeur GPL/GNL). Il est donc
ainsi possible a un seul homme de transporter les différentes piéces
TankRadar en haut du réservoir pour les installer.

Veuillez vous reporter a la Description technique pour une description
plus détaillée du systéme TankRadar REX de Rosemount.
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Les éléments de base du systéeme TankRadar REX sont les suivants :

. Le jaugeur radar pour réservoirs, RTG est un instrument intelli-
gent, protégé contre les explosions, destiné a mesurer le niveau
d’un produit a l'intérieur d'un réservoir. Quatre unités de connexion
de réservoirs différentes peuvent y étre raccordées afin de répon-
dre aux besoins d’'un grand nombre d’applications différentes.

. L’Unité d’acquisition de données, DAU peut interfacer différents
capteurs et actionneurs externes. Il existe deux versions d’unités
d’acquisition de données : la DAU esclave et la DAU indépen-
dante. La DAU esclave peut mesurer la température alors que la
DAU indépendante comporte, en plus de la mesure de la tempéra-
ture, des entrées analogiques et numériques. Les deux versions
peuvent, en option, étre équipées d’un affichage LCD pour la lec-
ture locale des valeurs mesurées.

. Les unités de communication sur terrain, FCU, servent de pas-
serelles et de concentrateurs de données entre le bus de groupe
et le bus de terrain. A chaque FCU peut se connecter un total de
32 RTG et de 32 DAU.

. Le modem pour bus de terrain, FBM, sert de convertisseur entre
les bus RS-232C et TRL/2. Il permet de connecter un PC avec
TankMaster au bus TRL/2.

. L'Unité d’affichage déporté, RDU 40, est une unité d’affichage
destinée a présenter les données mesurées et calculées depuis le
jaugeur REX, telles que le niveau, la température moyenne, le
volume, la puissance du signal, etc.

. TankMaster est un progiciel d’installation et de configuration des
équipements de jaugeage fabriqués par Rosemount. Le progiciel
TankMaster est un ensemble d’outils, puissants et faciles a utiliser,
d’installation et de configuration des appareils de jaugeage.
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2. Sécurité

L'équipement TankRadar REX est souvent utilisé dans des zones ou
sont manipulées des matiéres inflammables et ou le milieu peut étre
déflagrant. Pour protéger a la fois I'usine et le personnel, il convient de
prendre des précautions pour éviter tout risque d’'incendie. Ces zones
sont appelées zones dangereuses et tout équipement utilisé dans ces
zones est protégé contre les explosions.

Un certain nombre de techniques de protection contre les explosions ont
été développées au fil des ans. Sécurité intrinséque et sécurité contre
les risques d’explosion (ou ignifugeage) sont deux de ces techniques.

2.1  Sécurité intrinséque

La sécurité intrinséque, Sl, est basée sur le principe de la limitation de
I'énergie électrique disponible dans les circuits des zones dangereuses,
de telle maniére que les étincelles ou surfaces chaudes pouvant résulter
de pannes électriques des composants ne puissent provoquer
d'inflammation. La sécurité intrinséque est la seule technique acceptée
pour les zones dangereuses Zone 0 (risque élevé). Elle est également
s(re pour le personnel et permet d’entretenir 'équipement sans qu’il soit
nécessaire d'obtenir un certificat de dégazage.

Les principes de base de la sécurité intrinséque sont les suivants :

. Tous les matériaux inflammables sont regroupés en fonction de
I'énergie nécessaire pour les enflammer.

. L'équipement situé dans des zones dangereuses est classifié
selon la température de surface maximum qu'il peut produire,
celle-ci ne pouvant représenter aucun danger compte tenu des
gaz inflammables qui peuvent étre présents.

. Les zones dangereuses sont classifiées en fonction de la probabi-
lité de présence d’une atmosphére explosive ; cette classification
détermine la nécessité ou non d'utiliser une technique particuliére
de protection contre les explosions.

2-1
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( IMPORTANT ! \

Pour les travaux de dépannage et de réparation des
composants d’un équipement a sécurité intrinséque — ou de
composants qui y sont raccordés — il convient de respecter
strictement les régles suivantes :

* Déconnectez I'alimentation des jaugeurs radars, des unités
d’acquisition de données indépendante ou des unités de
communication pour le terrain.

o Utilisez exclusivement des instruments sur batterie
homologués.

» Utilisez exclusivement des piéces de rechange Rosemount
d’origine. Le remplacement par des piéces non d’origine
peut compromettre la sécurité intrinséque.

\_ J

2.2 Sécurité contre les risques d’explosion

Il est possible d’utiliser des enceintes antidéflagrantes lorsqu'une
explosion peut étre autorisée pourvu qu'elle ne se propage pas a
I'extérieur des enceintes. L'enceinte doit étre suffisamment résistante
pour résister a la pression et étre pourvue de joints étroits permettant a
la pression de s'échapper sans enflammer le milieu extérieur a
I'équipement.

4 IMPORTANT ! )

L'utilisation de piéces de rechange non agréées peut
compromettre la sécurité intrinséque.

Les enceintes antidéflagrantes (ignifugées) du jaugeur radar
pour réservoirs et de I'unité d’acquisition de données ne
doivent pas étre ouvertes quand les unités sont sous tension.

2-2
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3. Description de I'appareil

3.1 REXRTG

3141

Présentation

Le jaugeur radar pour réservoirs REX, RTG REX est un appareil
autonome de mesure de la distance. Les calculs de la distance et du
niveau sont continuellement effectués dans le jaugeur radar pour
réservoirs. A la demande d’'un maitre, le RTG peut envoyer des
informations sur le niveau, I'état et des informations diverses sur le bus
de terrain.

Tous les jaugeurs REX sont constitués de deux éléments principaux, la
Téte transmetteur (TH) et une Unité de connexion de réservoirs. Un
certain nombre d’unités de connexion de réservoirs (antennes) peut y
étre raccordé afin de répondre aux besoins d’'un grand nombre
d’applications différentes.

Il existe quatre types de jaugeurs radar pour réservoirs :

. Le Jaugeur a antenne conique, RTG 3920, pour installation sur
toit fixe sans tube de tranquillisation.

. Le Jaugeur a antenne parabolique RTG 3930 pour environne-
ments difficiles, sans tube de tranquillisation.

. Le Jaugeur pour puits de tranquillisation RTG 3940 pour la
mesure dans les puits de tranquillisation.

. Le jaugeur pour puits de tranquillisation RTG 3945 pour la
mesure dans la zone 0 PTB.

. Le Jaugeur GPL/GNL, RTG 3960, pour les gaz liquéfiés, GPL et
GNL.

Toutes les antennes utilisent le méme type d’électronique de la téte
transmetteur.
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3.1.2

Caractéristiques techniques, RTG 3900

Les spécifications valables pour la version standard de RTG 3900 sont

les suivantes :

Température de fonctionne-
ment ambiante

Protection contre les explosions

Incertitude
Ecart maximum de l'instrument

Alimentation

Bus de terrain

-40 °C 4 +70 °C
(-40 °F a +158 °F).

EEx d[ia] IIB T6 (EN50014,
EN50018 et EN50020 Europe)
Class 1, Div I, Groupes C et D
(UL1203, UL913 USA).

0,5 mm (0,02 po.)*.
0,8 mm (0,03 po.).

100-240 V CA, 50-60 Hz, max 80 W
En option :

34-70 V CC,

48-99 V CC.

Bus TRL/2 (FSK, semi-duplex, deux
fils, isolation galvanique, 4800
bauds).

*) Lincertitude est donnée a 2 o.
Ceci signifie qu’environ 97 % des
valeurs mesurées se situent dans la
tolérance de 0,5 mm.
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3.1.3

Types d’antennes
Le Jaugeur a antenne conique

Le jaugeur a antenne conique est

congu pour une antenne 8" a utiliser

dans des ouvertures de petite taille
sur les réservoirs a toit fixe.

Le RTG 3920 est congu pour
effectuer des mesures sur un grand
nombre de produits pétroliers et

chimiques. Toutefois, pour le bitume/

I'asphalte et les produits analogues,
il est recommandé d'utiliser
I'antenne parabolique.

, RTG 3920

Figure 3-1. RTG 3920

Caractéristiques techniques, RTG 3920

Incertitude
Ecart maximum de l'instrument

Température de fonctionnement
dans le réservoir

Température ambiante

Plage de mesure

Pression

Matériau exposé a I'atmospheére
du réservoir

Masse totale

Taille du trou d’homme

0,5 mm (0,02 po.)*
0,8 mm (0,03 po.).
Max. +230 °C (+445 °C)

-40 °C 4 +70 °C
(-40 °F & 158 °F)

0,85 a 20 m sous la bride

(3 a 65 pieds)

Peut étre étendu a 0,3-30 m
(1-100 pieds) avec précision
réduite.

-0,2 a 2 bar (-3 a 30 psig).

Acier résistant aux acides, (type
316), PTFE, FPM (Viton)

Environ 20 kg (44 Ibs) sans la
bride

Bride de 8 po. ANSI B 16,5 150 Lb.
ou une bride DN 200 PN 10 DIN
2632/SS2032 ou British Standard
4504 Tableau 10,2 DN 200.

*) Lincertitude est donnée a 2 .
Ceci signifie qu’environ 97 % des
valeurs mesurées se situent dans
la tolérance de 0,5 mm.
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Le Jaugeur a antenne parabolique, RTG 3930

Le jaugeur a antenne parabolique
RTG 3930 mesure le niveau de
tous les types de liquides, depuis
les produits légers jusqu'au
bitume/asphalte. Le jaugeur est
destiné a étre monté sur des
réservoirs a toit fixe et garantit la
précision des transactions
commerciales.

La forme de l'antenne parabolique
lui confére une trés grande
tolérance aux produits poisseux et
a la condensation. Caractérisée
par un faisceau étroit, cette
antenne est particuliérement

Figure 3-2. RTG 3930

indiquée pour les réservoirs étroits a structures internes.

Caractéristiques techniques, RTG 3930

Incertitude
Ecart maximum de l'instrument

Température de fonctionnement
dans le réservoir

Température ambiante

Plage de mesure

Pression

Matériau exposé a I'atmosphére
du réservoir

Masse totale

Taille du trou d’homme

0,5 mm (0,02 po.)*

0,8 mm (0,03 po.).

Max. +230 °C (+445 °C)
-40°Ca+70°C

(-40 °F a 158 °F)

0,8 a 40 m sous la bride
(2-130 pieds)

Bridé : -0,2 a 0,2 bars
(-3 a 3 psi)
Soudé : jusqu’a 10 bars (145 psi).

Acier résistant aux acides, (type
316), PTFE

Env. 25 kg (55 Ibs) sans la bride
Minimum 20 po.

*) Lincertitude est donnée a 2 .
Ceci signifie gu’environ 97 % des
valeurs mesurées se situent dans
la tolérance de 0,5 mm.
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Le Jaugeur pour puits de
tranquillisation RTG 3940

Le jaugeur pour puits de
tranquillisation s'utilise sur les
réservoirs équipés de puits de
tranquillisation et avec tous les
produits appropriés aux puits de
tranquillisation.

Le jaugeur utilise un mode de
propagation radar a faible
dispersion, qui élimine
pratiguement toute influence de
I'état du puits de tranquillisation.
La mesure s'effectue avec la
plus grande précision méme si
le puits est vieux, rouillé et
couvert de dépots. ‘. —-U

Figure 3-3. RTG 3940

Le jaugeur pour puits de
tranquillisation convient pour les
puits de 5", 6", 8", 10" et 12". Il peut se monter sur un puits de
tranquillisation existant, sans qu'il soit nécessaire de mettre le réservoir
hors service pendant l'installation.

Caractéristiques techniques, RTG 3940

Incertitude 0,5 mm (0,02 po.)*

Ecart maximum de l'instrument

Température de fonctionnement dans
le réservoir

Température ambiante

Plage de mesure

Pression

Matériau exposé a I'atmosphére du
réservoir

Masse totale

Dimensions du puits de tranquillisation

0,8 mm (0,03 po.).
Max. +230 °C (+445 °C)

-40 °C a +70 °C (-40 °F a 158 °F)
0 a 40 m de I'extrémité du cébne
(0 a 30 pieds)

-0,2 a2 0,5 bar (-3 a 7 psi).
Versions optionnelles jusqu’a 10 bars
(145 psi).

Acier résistant aux acides, (type 316),
PTFE, FPM (Viton) et aluminium.

Env. 20 kg (44 Ibs) sans la bride
6 —12 po.

*) Lincertitude est donnée a 2 . Ceci
signifie qu’environ 97 % des valeurs
mesurées se situent dans la tolérance
de 0,5 mm.
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Jaugeur GPL/GNL RTG 3960

Le RTG 3960 est destiné a la
mesure des niveaux dans les
réservoirs GPL et GNL. Un puits
de tranquillisation de 4" est
utilisé comme guide d'onde
pour la mesure. [l empéche les
surfaces en ébullition ou agitées
de perturber la mesure. Les
signaux radar sont transmis a
l'intérieur du puits vers la
surface.

Le dispositif d’étanchéité est un
hublot en quartz agréé pour
utilisation dans les enceintes
sous pression. En option, le
jaugeur peut également étre
équipé d’une vanne d’isolement
ignifuge et d’un capteur de
pression de vapeur.

Le jaugeur GPL/GNL existe en
trois versions : une version 150
PSI, une version 300 PSl et une
version 600 PSI.

Figure 3-4. RTG 3960

Le systéme breveté de pinoche de référence permet de vérifier la
mesure sans ouvrir le réservoir. Il y a une pinoche de référence au
sommet du puits de tranquillisation et une bague d’étalonnage a la base.
Lorsque le jaugeur est passé en « mode test », la mesure est effectuée
par rapport a la pinoche de référence et la bague d’étalonnage avec les
distances actuelles stockées durant la configuration du transmetteur.
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Caractéristiques techniques, RTG 3960

Incertitude

Ecart maximum de l'instru-
ment

Température de fonctionne-
ment dans le réservoir

Température ambiante

Plage de mesure

Pression
Capteur de pression

Matériau exposé a I'atmos-
phére du réservoir

Masse totale

Dimensions du puits de
tranquillisation

0,5 mm (0,02 po.)*
0,8 mm (0,03 po.).

Max. +230 °C (+445 °C)

-40 °C 4 +70 °C
(-40 °F a 158 °F)

0 a 40 m de I'extrémité du cone
(0 a 30 pieds)

Jusqu’a 25 bar (jusqu’a 375 psi).
Druck PTX 110

Acier résistant aux acides, (type 316)
et quartz.

6 po. 150 Ibs env. 38 kg (84 Ibs)
6 po. 300 Ibs env. 48 kg (106 Ibs)
6 po. 600 Ibs env. 68 kg (150 Ibs)

4 po. Sch 10 ou 100 mm de diamétre
intérieur.

*) Lincertitude est donnée a 2 . Ceci
signifie qu’environ 97 % des valeurs
mesurées se situent dans la tolérance
de 0,5 mm.

3-7



Manuel de maintenance

Rosemount Tank Radar REX 308012FR, Edition 1B
Chapitre 3 Description de I'appareil juin 2007
3.1.4 Principe de mesure
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Grace a l'utilisation de la méthode FMCW (Onde continue a modulation
de fréquence), REX transmet vers la surface du liquide un signal
hyperfréquence a fréquence variant en continu. Lorsque le signal réfléchi
revient a I'antenne, il est mélangé au signal sortant.

Fréquence, f, (GHz)

A
K--s-------A- .

;
Af{ f? RS

Figure 3-5. La méthode FMCW : La distance (d) est calculée en mesu-
rant la distance de fréquence (Af) entre la fréquence trans-
mise (f1) et la fréquence réfléchie (f0).

Comme le transmetteur change en continu la fréquence du signal
transmis, il y a une différence de fréquence entre les signaux transmis et
réfléchi.

Le jaugeur mélange les deux signaux en un signal a basse fréquence qui
est proportionnel a la distance de la surface du liquide. Ce signal peut
étre mesuré avec une grande précision, ce qui permet des mesures de
niveaux rapides, fiables et précises.

REX utilise une fréquence hyperfréquence optimale, qui réduit la
sensibilité de I'antenne a la vapeur, a la mousse et a la contamination et
produit un faisceau étroit de maniére a minimiser l'influence des parois et
des objets perturbateurs.
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Transformation de Fourier rapide - FFT

REX utilise FFT qui est une technique bien établie de traitement des
signaux afin d'obtenir un spectre de fréquence de tous les échos dans le
réservoir. C’est de ce spectre de fréquence qu’est extrait le niveau de la
surface. Associé a I’echofixer de Rosemount, la FFT permet les
mesures dans les réservoirs équipés d’agitateurs, de mélangeurs et
autres objets perturbateurs.

Echofixer
L'echofixer de Rosemount fournit une technique permettant d’adapter les

mesures a diverses situations, en utilisant les informations fournies par
les mesures précédentes.

Fast High Accuracy Signal Technique - FHAST™

Pour améliorer encore la précision des mesures, REX fait appel a la
Rosemount’s Fast High Accuracy Signal TechniqueT'VI

Multiple Echo Tracking - MET™

Multiple Echo Tracking est une autre caractéristique avancée qui assure
une résolution plus élevée dans les réservoirs contenant des objets
perturbateurs. MET™ facilite la séparation des perturbations du véritable
écho de surface du produit.

Mémoire Mémoire Mémoire
programmable dynamique temps réel
Traitement des
. Multiple Echo échos perturbateurs
Echofixer <> Tracking

8

Processeur de signaux
Signal numériques Niveau du produit
\ > X

—— ] —

i

FHAST
Filtrage

Haute précision

Figure 3-6. Programme de traitement des signaux
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3.1.5 Electronique de la téte transmetteur

L’électronique est montée dans une unité amovible située dans la téte
transmetteur antidéflagrante. Pour permettre une grande précision des
mesures, le systéme utilise un circuit de référence numérique et la
température interne est contrélée par un chauffage interne.

La téte transmetteur 3900 peut s’utiliser sur tous les types d’antennes
REX.

Un scellé métrologique est prévu afin d’empécher toute modification non
autorisée des paramétres de la base de donnée.

Remarque !

Certaines des cartes électroniques présentées ci-dessous sont en option
et peuvent ne pas étre installées dans votre téte émettrice.

Carte de traitement des signaux (SPC)

Carte de communication Carte de traitement analogique (APC)

de terrain (FCC)

Carte d'interface

Carte transformateur- d'émetteur (TIC)

redresseur (TRC)

3-10

Carte multiplexeur de
température (TMC)

Carte mére

Figure 3-7. Electronique de la téte transmetteur REX
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Carte de traitement des signaux (SPC)

La carte SPC est principalement une carte de processeur numérique
pour le traitement de la communication et des signaux avancés ainsi que
pour la gestion des fonctions auxiliaires.

Carte de traitement analogique (APC)

La carte APC sert a filtrer et & multiplexer les signaux d’entrées
analogiques. La séparation des circuits analogiques sur une carte
spéciale permet d’obtenir un rapport signal/bruit élevé.

Carte de communication de terrain (FCC)

La carte FCC prend en charge les communications avec les appareils
externes. Il en existe différentes versions permettant I'utilisation de
divers types de protocoles de communication et méme d’émuler d’autres
types de jaugeurs.

Carte sortie relais (ROC), option

La carte sortie relais (ROC) contient deux relais. Elle permet de
commander des dispositifs externes tels que vannes, pompes,
serpentins de réchauffage, etc.

Carte d'interface émettrice (TIC, option)

La carte d’interface émetteur (TIC) est destinée au traitement des
entrées auxiliaires a sécurité intrinséque. Elle comprend :

. deux barriéres d’alimentation et deux barriéres d’entrée/retour
pour les boucles de courant 4-20 mA ;

. une barriére d'alimentation pour une unité d'acquisition de don-
nées esclave ou une unité d'affichage local ;

. une barriére d’alimentation pour la communication avec une unité
d'acquisition de données esclave ou une unité d'affichage local ;

. une connexion signal/alimentation pour une carte optionnelle mul-
tiplexeur de température TMC.

Carte multiplexeur de température (TMC), option

La carte multiplexeur de température (TMC) est une carte optionnelle
additionnelle montée a l'arriere de la carte TIC. La carte multiplexeur de
température est utilisée pour connecter jusqu’a 6 capteurs de
température. Elle prend en charge les capteurs de température
ponctuels et les capteurs de température moyenne.
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3.1.6 Protection en écriture (scellé météorologique)

3-12

Une partie de la mémoire de 'unité électronique est de type EEPROM
(Electrically Erasable Programmable Read Only Memory). Les mises a
jour des programmes et des bases de données peuvent étre effectuées
sur le bus de terrain sans ouvrir I'enceinte de sécurité.

Commutateur sur la carte FCC, qui peut étre utilisé pour prévenir toute
modification non autorisée de la base de données RTG. Le commutateur
peut étre scellé en position d’interdiction d’écriture a l'aide d’'un
couvercle de plastique spécial.

Pour de plus amples informations, voir 4.1.7 Protection en écriture
(Scellé métrologique)

Figure 3-8. Scellé métrologique

REX peut étre équipé en option du scellé métrologique TRL/2 constitué
d’une tige de connexion qui active I'interrupteur d’interdiction d’écriture.

Autorisation
d’écriture
Al =
. / Interdiction
Tlge d’écriture

Figure 3-9. Version en option du scellé métrologique.
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3.1.7

Calculs internes

Le TankRadar REX est congu pour effectuer les calculs d'inventaire de
base directement dans le jaugeur pour étre utilisés par un systéme DCS
ou donner des entrées précises de calculs de réservoir dans un autre
ordinateur. Le jaugeur peut recevoir et traiter les signaux fournis par des
transmetteurs de pression analogiques et numériques, des capteurs de
fond d'eau, etc. Toutes les données mesurées sont transmises sur le bus
de terrain et peuvent ensuite étre traitées dans la salle de commande
par le logiciel TankMaster ou par l'ordinateur héte/le systéme DCS de
l'usine. Grace a la grande puissance de traitement, les calculs
d’inventaire peuvent étre effectués par le processeur de signaux dans le
jaugeur sans ordinateur de terrain séparé.

I

Figure 3-10. Jaugeage hybride de réservoirs combinant mesure de la
pression et radar pour obtenir des informations en ligne
sur la densité et la masse.

Le jaugeur calcule :

. le volume brut a I'aide de la table de barémage du réservoir ;

. la masse (si un capteur de pression est connecté) ;

. la masse volumique observée (si un capteur de pression est
connecté) ;

. le niveau (corrigé pour tenir compte de la dilatation thermique de
la robe du réservoir) ;

. Température

. le niveau d’interface huile/eau ;

Les données de table de mesurage téléchargées depuis le logiciel
TankMaster de Rosemount sont comprises dans le jaugeur.

Toutes les données sont calculées conformément aux normes API et
ISO actualisées. Les calculs de température font usage d’algorithmes
API pour traiter les données des éléments proches du fond.

La valeur de niveau est corrigée par voie logicielle pour tenir compte des
modifications de la hauteur de référence du réservoir.

Sont supportées les unités métriques et les unités USA/UK.
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Entrées
Le jaugeur comporte :

. jusqu’a 6 entrées de température directement dans le jaugeur.

. jusqu’a 14 entrées de température sur chaque jaugeur via une
unité d’acquisition de données.

. deux entrées analogiques de 18 bits de grande précision pour, par
exemple, les transmetteurs de pression ou les capteurs de fond
d’eau. Le jaugeur peut fonctionner comme un maitre HART simple
utilisant une entrée analogique pour interfacer les entrées HART a
sécurité intrinséque pour jusqu’a 3 capteurs basés HART.

Caractéristiques techniques, entrées analogiques

Précision 120 pA

Plage d’entrée 4-20 mA

Plage de mise a jour 0,5Hz

Alarme de niveau bas < 3,8 mA, configurable

Alarme de niveau élevé > 20,7 mA, configurable

Umax depuis TIC 252V

Imax depuis TIC 96 mA

Pmax depuis TIC 0,6 W

Tension disponible 13,7 V (2 20 mA)
Sorties

Le jaugeur comporte :

. deux sorties de relais (sans sécurité intrinséque) utilisables pour
les alarmes de niveau, température ou autres (250 VCA, 4 A).
Protection anti-débordement des relais approuvée par TUV. Les
relais comportent un retour de fonction. Fonctionnement en mode
« normalement ouvert » et « normalement fermé ».

. une sortie analogique optionnelle sans sécurité intrinséque. La
sortie analogique remplace la seconde sortie de relais.
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Caractéristiques techniques, Sorties de relais

Capacité des contacts 250V, 4 A
(charge résistive)

Longévité des contacts 100 000 op

Caractéristiques techniques, Sortie analogique

Type Boucle de courant analogique 4-
20 mA, sortie passive ou active (ali-
mentation externe ou interne de la

boucle)
Isolation galvanique >1500 V RMS ou CC
Plage 4-20 mA
Niveau d’alarme 3,8 mA, 22 mA, « freeze current »

(figer courant), Binary High (binaire
haut) ou Binary Low (binaire bas) ;
logiciel sélectionnable.

Résolution 0,5 pA (0,003%)

Linéarité +0,01 %

Dérive en température + 50 ppm/C°

Impédance de sortie >10 MQ

Limite de tension 7-30V

Résistance de boucle <700 Q (sortie passive avec alimenta-
externe tion externe 24 V).

<300 Q (sortie active).
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3.1.9 Registres de bases de données
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Conservation des registres

Les Holding registers
(Conservation des registres) Creux
enregistrent différents |
paramétres de transmetteur

utilisés pour controler les

performances de mesure.

La base de données est

stockée dans la mémoire Registr Conse

des

contient des constantes et
données de réservoir
contrélant les performances du
RTG. Ces données sont
utilisées par le logiciel
d’application pour calculer le
niveau du produit et d’autres
valeurs utiles. Dans la mesure
ou le RTG mesure la distance
du RTG a la surface du
produit, les dimensions du TankMaster

réservoir sont nécessaires

pour calculer le niveau actuel %

du produit. Les informations

nécessaires pour transformer Figure 3'11 Le creux mesuré est con-

EEPROM non volatile. Elle | rvation

la distance mesurée en valeurs verti au niveau du réser-

de niveaux sont enregistrées voir a l'aide des

dans les registres de la base informations en prove-

de données. nance de la base de don-
nées.

La base de données contient

aussi des valeurs autres que les dimensions du réservoir. Plusieurs
registres sont utilisés pour controler le processus de jaugeage du RTG.
Par exemple, certains registres indiquent la plage de mesure et d’autres
déterminent la plus basse amplitude pouvant étre considérée comme un
écho de radar valide.

Registres d’entrées

Les données mesurées sont enregistrées en continu dans les Input
registers (Registres d’entrées) des DAU, RTG et FCU. Une
consultation des contenus des registres d’entrées des appareils permet
de vérifier le bon fonctionnement des appareils.

Le résumé suivant est un apergu des registres de base de données
auxquelles il est souvent fait référence.
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Valeurs de correction

ID Unité

Chaque RTG, DAU et FCU comporte une ID
unité unique utilisée pour identifier 'unité lors de
l'installation d’'un systéme REX.

Configuration du systeme

Adresse RTG

Adresse DAU

Adresse FCU

Longueur de rac-
cord procédé, TCL

L'adresse esclave Modbus assignée au the RTG.
Valeur par défaut : 246.

L'adresse esclave Modbus assignée au DAU
associé. Valeur par défaut : 247.

L’adresse esclave Modbus assignée au FCU
associé. Valeur par défaut : 245.

La distance électrique de I'électronique de la téte
transmetteur au point de référence RTG (la dis-
tance électrique n’est pas égale a la distance
physique). La valeur TCL est différente pour dif-
férents types de jaugeurs/antennes. Lors de la
configuration d’un transmetteur REX dans Tank-
Master WinSetup, vous pouvez choisir entre des
antennes prédéfinies ou des antennes définies
par I'utilisateur (voir le Guide de l'utilisateur de
WinSetup). Le TLC doit étre saisi manuellement
pour une antenne définie par l'utilisateur. Le TLC
est réglé automatiquement pour les antennes
pré-définies.
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Dimensions du réservoir

Hauteur de réfé-
rence du réser-
voir (R)

Référence RTG
Distance (G)

Niveau minimum
Distance (C)

Distance d’éta-
lonnage

Zone morte
Distance (UFM)

3-18

La Hauteur de référence du réservoir (R) est la dis-
tance entre le point de référence du réservoir et le
niveau zéro (Dipping Datum Point) au fond du
réservoir.

La distance de référence RTG (G) est la distance
entre le point de référence du réservoir et le point
de référence RTG. Le point de référence RTG est
situé sur la surface supérieure de la bride du client
ou du couvercle du trou d’homme sur lequel le jau-
geur est monté comme indiqué a la Figure 3-12.
Pour les jaugeurs pour puits de tranquillisation, le
point de référence RTG est situé sur la marque de
jaugeage du support du jaugeur.

G est positif si le point de référence du réservoir est
situé au-dessus du point de référence RTG. Sinon,
G est négatif.

La distance de niveau minimale (C) est définie
comme la distance entre le niveau zéro (Dipping
Datum Point) et le niveau minimal de la surface du
produit (fond du réservoir). L'indication d’une dis-
tance C permet d’étendre la plage de mesure
jusqu’au fond du réservoir. Si C>0, des valeurs
négatives de niveau sont affichées quand la sur-
face du produit est sous le niveau zéro. Sélection-
nez la case Show negative level values as zero
(Afficher les valeurs négatives comme zéro) si
vous souhaitez que les niveaux inférieurs a zéro
soient affichés comme Niveau =0.

Si vous réglez la distance C sur zéro (0), les mesu-
res sous le niveau zéro ne seront pas approuveées,
c.-a-d. que le RTG indiquera un niveau non valable.

La distance d’étalonnage est utilisée pour I'étalon-
nage du RTG.

La zone morte supérieure (aussi appelée marge de
filtre supérieur) définit a quelle distance du point de
référence RTG les mesures sont acceptées. Nor-
malement, ce paramétre ne doit pas étre modifié.
La zone morte supérieure peut étre augmentée en
cas, par exemple, d’échos perturbateurs dans le
piquage du réservoir.
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3.1.10 Géométrie du réservoir

Les paramétres suivants sont utilisés pour la configuration de la
géomeétrie du réservoir d’'un transmetteur REX :

Point de référence du

Distance

de Point de référence
référence _ RTG

Point de référence

Creux de réservoir

Creux RTG

Point de

référence RTG
Hauteur de
référence du x
réservoir (R)

Niveau

Distance de Dipping Datum Point
niveau V (niveau zéro)

minimale (C)

Figure 3-12. Géomeétrie du réservoir

Consultez le chapitre 3.1.9 Registres de bases de données pour des
informations sur les différents parameétres de la géométrie du réservoir.
Consultez également le Guide de I'utilisateur de WinSetup pour des
informations sur la configuration d’'un transmetteur REX.
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Le transmetteur REX contient un logiciel qui contrble la mesure, la
communication, etc. Chaque programme peut étre changé soit en
remplagant une EEPROM soit en téléchargeant via le bus TRL/2. Les
deux programmes doivent étre changés en méme temps. LEEPROM
contient les programmes de lancement et d’application.

Le logiciel du transmetteur effectue les actions suivantes :

. Initialisation interne

. Gestion de la communication

. Application des fonctions de mesure
. Contréles internes

Pour de plus amples informations, voir le chapitre 4.1.5 Installation d’un
nouveau logiciel pour le transmetteur
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3.2  Unité de communication de terrain (FCU)

L'unité de communication de terrain, FCU, fonctionne comme un maitre
de communications sur le bus de terrain et comme un esclave sur le bus
de groupe. Le FCU est un concentrateur de données intelligent qui
recueille continuellement des données d’entrée en provenance des
jaugeurs radars pour réservoirs et des unités d’acquisition de données
afin de les sauvegarder dans une mémoire tampon.

Le cceur de la FCU est un microprocesseur avec mémoires RAM et
EEPROM pour le stockage des programmes et des données.

La FCU est livré dans un boitier a montage mural de classe de protection
IP-65 du méme type que celui de I'unité d’acquisition de données. Voir la
Figure 3-13.

TankRadar L/2

Field Connection Unit Type FCU 2160

s 1 |
) 0)
Terre )
Raccordem ':F-{ ;-4:'{ ;-4:'{ ;':F-{
ent

k)\ N AN N
Sorties de cables

Figure 3-13. Unité de communication de terrain FCU 2160

Remarque !

Aucune protection contre les explosions n’est prévue, de sorte que
I'unité de communication de terrain doit étre installée dans une zone non
dangereuse.

3-21



Manuel de maintenance

Rosemount Tank Radar REX 308012FR, Edition 1B
Chapitre 3 Description de I'appareil juin 2007
3.21 Communication bus de terrain et bus de groupe
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3.2.2

L'unité de communication de terrain comporte six ports de
communication, X1 a X6. La configuration standard comporte six cartes
d’interface TCM avec quatre ports de bus de terrain TRL/2 (BT) et deux
ports de bus de groupe TRL/2 (BG). Comme une alternative, les cartes
FCM aux ports des bus de groupe et de terrain peuvent étre remplacées
par des cartes FCI pour la communication RS-485. Les ports de
communication FCU peuvent étre configurés selon le tableau suivant :

X1 X2 X3 X4 X5 X6
BT BT BT BT BG BG
BT BT BT BG BG BG
BT BT BG BG BG BG

L'unité de communication de terrain comporte six ports de
communication pour la communication des bus de terrain et de groupe.
Les ports de bus de groupe peuvent étre utilisés indépendamment les
uns des autres. Par exemple, un bus de groupe peut étre connecté a un
PC avec logiciel OPI, et en méme temps, un autre bus de groupe peut
étre connecté a un ordinateur hbte industriel.

Il y a quatre ports de bus de terrain. Chaque port peut étre connecté
a jusqu’a huit unités. Une unité peut étre un jaugeur REX, un IDAU ou
un jaugeur REX connecté a un SDAU.

Si le nombre de cables a une unité de communication de terrain est
supérieur a la capacité des connecteurs, des boites de jonctions
standard (convenant a I'environnement) peuvent aussi étre utilisées pour
séparer les connexions.

Une plaque en acier protége les ports des bus du reste de I'électronique
de la FCU.

Registres des entrées et des bases de données

Le registre des entrées est un registre dynamique qui contient les
valeurs regues par le FCU sur le bus TRL/2 et provenant des unités
esclaves connectées (RTG, DAU). Des données de niveau de
température et d’autres données sont enregistrées dans le registre des
entrées et en envoyées au maitre a sa demande.

La base de données contient des informations sur la version du
programme, les valeurs des protocoles de communication, la
configuration de I'esclave, la configuration de la mémoire, etc. Une
section est protégée contre I'écriture, I'autre non. Consultez le chapitre
4.1.7 Protection en écriture (Scellé métrologique) pour savoir comment
annuler la protection contrer I'écriture.
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3.2.3 Logiciel
Le logiciel FCU contréle la
collection de données provenant
des unités connectées au bus de Tank-
terrain et gére la distribution des Master Maitre
données a l'ordinateur TankMaster
sur le bus de groupe. Bus de
groupe
Les processus des bus de groupe Esclave
et de terrains fonctionnement
comme des interfaces au contréle FCU
de communication en série, SCC. Maitre
Le commutateur EEPROM est
e Bus de
utilisé par le programme pour terrain
déterminer s’il est autorisé a écrire
doit ire declenché au moins fautes Esclave
les dix secondes ; sinon, une RTG/DAU
réinitialisation est effectuée. Les
canaux d’'acces direct a la mémoire  Figure 3-14. Communication de
(DMA) dans le microprocesseur bus de terrain et de
FCU sont utilisés pour écrire au groupe
SCC.
Quand le processus de bus de groupe recoit une requéte du maitre sur
le bus de groupe, il traduit la requéte en format MODBUS si nécessaire.
La requéte est traitée, re-traduite au format original et la réponse est
renvoyé au maitre. Le traitement de la requéte peut étre effectué dans
'unité de communication de terrain ou recevoir un traitement
supplémentaire dans les unités esclaves (RTG et DAU) connectées a
'unité de communication de terrain.
Le processus du bus de terrain scanne les unités esclave en tant que
maitre. Le résultat des requétes est enregistré dans les registres de
données standard. Des requétes peuvent aussi étre faites par le bus de
groupe via le processus de commande spécial. Ces requétes sont
transmises au bus de terrain. Le résultat de ces requétes est enregistré
dans un tampon spécial de données.
3.24 Redondance

Pour réduire le risque d’erreur de communication entre le TankMaster et
les unités raccordées au bus de terrain TRL/2, deux FCU peuvent étre
raccordées pour tourner en paralléle. Si une FCU est défaillante, I'autre
prend automatiquement le relais sans intervention de I'opérateur. Les
FCU sont raccordées par un cable supplémentaire qui leur permet de
communiquer. La FCU inactive controle en permanence sila FCU
raccordée est active. En cas de défaillance de cette derniére, la FCU de
secours regoit I'instruction de prendre la reléve. Elle passe alors
immédiatement a I'état actif.
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3.2.5

3.2.6

Connexion a un PC

La FCU peut étre raccordée au PC soit directement via un bus de groupe

TRL/2, soit via l'interface RS-232C.

La connexion RS-232C peut se réaliser avec 3 fils, du PC a l'unité de
communication de terrain. Leur section doit étre d’au moins 0,25 mm?
(AWG 24 ou similaire). La longueur maximum de la connexion RS-232C

estde 15 m.

Le bus TRL/2 demande une paire torsadée et blindée d’'une section de
0,50 mm? minimum (AWG 20 ou similaire).

Caractéristiques techniques, FCU 2160

Température de fonctionnement
ambiante

Alimentation

Interface de bus de groupe

Interface de bus de terrain

Protection contre les explosions

Nombre de RTG ou de DAU indé-
pendants

-40°C a +70°C (-40°F a +158°F)
115 ou 230 VCA, +10 % a -

15 %, 50-60 Hz, max. 10 W.
Bus TRL/2, RS-232 ou RS-485

Bus TRL/2, max. 8 unités par
port.

Aucune

Max. 32.
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3.3 Unité d’acquisition de données (DAU)

3.3.1

3.3.2

Présentation

L'unité d’acquisition de données, DAU, est un complément du jaugeur
radar pour réservoirs. Deux versions sont disponibles : une DAU esclave
et une DAU indépendante.

Figure 3-15. La DAU esclave et la DAU indépendante.

Toutes les deux comportent des interfaces pour la mesure de la
température.

La DAU indépendante nécessite une alimentation séparée et comporte :

. des entrées courantes

. des entrées de fréquence.

. des entrées numériques.

. des sorties numériques avec relais.

Caractéristiques techniques communes aux deux
types de DAU

Température de fonctionnement -40°C a 70 °C (-40°F a 158 °F)
ambiante
Capteurs de température Pt 100 ou Cu 90

Nombre d’éléments de température  Max. 14 par DAU

Plage de mesure de température Plage 1:-50 a +125 °C
(-58 °F a 257 °F)
Plage 2 : -50 a +300°C
(-58 °F a 572 °F)
Plage 3 : -200 a +150°C
(-330 °F a 302 °F)
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3.3.3

Unité d’acquisition de données esclave (DAU esclave)

La DAU esclave est une unité a sécurité intrinséque et est connectée au
jaugeur radar du méme réservoir. Elle est alimentée et communique via
la carte d’unité de barriére dans le jaugeur radar pour réservoirs.

( ¢ V)

° ] ©
9

@

TankRadar L/2

Data Acquisition Unit Type DAU 2100

EExiallCT4
Tamb = -40° to +65°C
BASEEFAEX91C2069

Saab Tank Control
A dvision of Saab Marne Elscronics AB

MADE IN SWEDEN
® For intrinsically safe circuits only ®

. T .¥

Entrées de cables

Figure 3-16. DAU esclave
Caractéristiques techniques de la DAU esclave 2100

Protection contre  Classe 1, Div I, Groupes C et D (UL913 USA).

les explosions EEx ia IIC T4 (EN50020 Europe).
Alimentation Alimentation de sécurité intrinséque par le RTG.
Bus de terrain Ligne locale de sécurité intrinséque depuis

le RTG.
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3.3.4 DAU indépendante

En plus de la mesure de la température, la DAU indépendante a quatre
entrées analogiques et huit entrées numériques ainsi que quatre sorties
de relais. La DAU indépendante communique directement sur le bus

TRL/2.
Sorties de cables a sécurité
intrinséque pour alimentation, bus de
A /
o
(D D)
Affichage LCD
S @
™ pour lecture
@ locale.
o
TankRadar L/2
 / /‘ O O ) )
\:’ —
Raccordeme
nt a la terre Sorties de cables de rechange
\
\ \Sortles de cébles a sécurité intrinseque
0.28 m |
< >

Figure 3-17. DAU indépendante

Remarque ! La carte DPS a l'intérieur de I'enveloppe antidéflagrante de la DAU
indépendante contient certains circuits sous tension sur des composants
faciles d’acces.
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Caractéristiques techniques de la DAU 2130

Protection contre les
explosions

Alimentation

Bus de terrain

Entrées courantes

Nombre d’entrées
courantes

Nombre d’entrées
d’état et de fréquence

Nombre de sorties de
relais

Pouvoir de coupure
des relais

Classe 1, Div |, Groupes C et D (UL1203, UL913
USA).

EEx d[ai] IIB T4 (EN50014, EN50018 et EN50020
Europe)

115 ou 230 VCA, +10 % to -15 %, 50-60 Hz, max.
10w

Bus TRL/2 (FSK, semi-duplex, deux fils, isolation
galvanique, 4800 bauds)

4-20 mA. Sécurité intrinséque.

Max. 4, multiplexées, une seule est alimentée a la
fois.

Max. 8. Sécurité intrinséque.

Max. 4.

250 VCA / 5A (charge résistive)
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3.3.

5 Electronique

Le circuit principal de la DAU esclave est appelé DMB, carte minimale
DAU, et le circuit principal de la DAU indépendante est appelée DXB,
carte étendue DAU. DXB et DMB utilisent la méme carte mais la DMB
n’est pas complétement occupée par des circuits.

La Figure 3-18 montre le diagramme de la DAU esclave et de la DAU
indépendante. La DAU indépendante comporte des cartes additionnelles
pour I'alimentation (DPS) et pour la commande des relais (DRM). Ces
cartes contiennent des circuits sans sécurité intrinséque et sont donc
protégées dans une enveloppe antidéflagrante.

Il y a également une carte des circuits pour I'affichage optionnel, la DDB.
Elle est raccordée par un cable plat a la DXB ou la DMB.

001 .1d se9hu3

1 RTD
> MUX

3 —

14—
15__

0]

DAU esclave

Micro

DAU indépendante

U/t

proc.
(80C32)

|

(vw 02-v)

Lt

V+CL
MUX

1 —
2 o+
3 —
4__

aouanbaiy 1o

1 DIG
> MUX

EPROM
I (CODE) I
RAM

opto
isol.

Interface de
bus de terrain

DRM + DPS

Bus de
terrain

3

EEPROM |
(DATABASE)|

opto |

Affichage

senbuigwnu segsuy sanbibojeue sagiug

V+

isol. I

opto
isol.

Sorties
de contrdle
(4 relais)

DRM

AW N =

Sorties
relais

A

Alimentation

115/230V

T

+56V i

DMB

Circuit a sécurité intrinséque #2

Circuit a sécurité intrinséque #1 Circuit sans sécurité intrinséque

DXB
Figure 3-18. Schéma synoptique de la DAU esclave et de la DAU indé-

pendante
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3.3.6 Mesure de la température
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Capteurs de température

La mesure de la température du produit est nécessaire pour des calculs
d’inventaire corrects. Jusqu'a 14 capteurs de température peuvent étre
raccordés a chaque unité d’acquisition de données. Les éléments de
température sont placés dans un tube ancré au fond du réservaoir. Il est
possible d’utiliser des capteurs de type Pt100 (élément ponctuel) ou
Cu90 (capteur de mesure de moyenne). L'utilisation de capteurs de type
Pt100 permet d’obtenir un profil de température pour différents niveaux
de réservoir ainsi que la température moyenne du liquide. Les capteurs
Cu90 mesurent la température moyenne depuis le fond du réservoir
jusqu’a la surface du produit.

Résistances de référence

Deux résistances de référence sont raccordées. Elle sont utilisées pour
étalonner la tension du convertisseur de fréquence (VCF) alimentant le
microprocesseur de la DAU en données provenant des capteurs de
température. La résistance de référence interne d’une précision de 100
Q est connectée au canal 0 du multiplexeur du RTD. La résistance de
référence externe est raccordée au canal 15. Dans certains cas, une
troisiéme résistance de référence est raccordée a la premiéere entrée
libre du capteur de température. L'utilisation de ce capteur permet
d’augmenter la précision.

Base de données

La base de données de DAU contient plusieurs registres pour les
mesures de température. Il peut s’avérer nécessaire de controler la
plage de température et le type de capteur avant la mise en service. Le
rapport entre les deux résistances de référence est mesuré et la
tolérance de I'écart par rapport a la valeur nominale est aussi enregistrée
dans la base de données.
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3.3.7

Multiplexeur RTD

Un multiplexeur RTD est disponible pour multiplexer les signaux des
détecteurs de température a résistance (RTD). Voir la Figure 3-19. Le
canal 0 est raccordé a une résistance de référence d'une précision de
100 Q (précision de 0,01 %) située sur la DXB ou la DMB.

Le canal 15 est aussi raccordé a une résistance de référence externe. La
connexion est établie sur les positions 43-45 du bornier X21, voir le
chapitre 10,5. En fonction de la plage de température sélectionnée, une
des trois résistances de référence doit étre sélectionnée et raccordée.
Consultez également la liste du chapitre 7. Piéces de rechange.

| 5 Démultiplexeur a 2 x
——0 *
153 16 canaux
| —-+o0 2
1 mA ::g : Source
OmepO—f—t courante
| T2 1 .
T, * Le canal 0 est utilisé avec
do - ex
| 15 13 une résistance de référence
1014 interne
—+—0 15
| I=0 Le canal 15 est utilisé avec
—+-0 12 une résistance de référence
—+o
| I3 S externe
1mA —o ource
OmepO—f— courante
| T2 2
——0 |
—+o
| \ —+o0 13
—+o0 14
| y o
| Sélection de canal
| Démultiplexeur a 2 x
—0 0 *
155 16 canaux
—+0 2
L e
-0 e
- - Amplificateur
g Jo différentiel
| Eny X1 X2
—+o
1513 VFC
Capteur —10 14 £y 7%
PLI00 | Fote = nnr
——0 0 L u/f
-0 1
| -0 2 o
—0
L < un-ae B
Y -t __O:T)_
| T2 X3 Source
—+o 13 1 pA courante
Y -0 14 3
| o 15
2mA
T Terre

Figure 3-19. Multiplexeur RTD
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3.3.8

Logiciel DAU

Le logiciel de la DAU fonctionne dans le contexte montré a la

Figure 3-20.

Le logiciel est composé de plusieurs modeéles appelés taches. Les
taches sont effectuées en fonction des priorités suivantes :

Téche 1 :
Téache 2:
Téache 3 :
Téache 4 :
Téache 5:

Programmeur

Communication externe
Communication interne

Commande le décodage et la gestion

Taches de second-plan

La tache PROGRAMMEUR a la priorité la plus élevée afin que la
communication ne puisse pas interférer avec la mesure d’'un capteur.

Le méme logiciel est utilisé par la DAU esclave et la DAU indépendante.
La DAU controle le matériel installé a partir des informations contenues

dans la base de données et envoie des rapports d’erreur si les données
requises ne sont pas disponibles en raison d’'une défaillance du matériel.

Bus de terrain

Sortie
série

EEPROM

Capteurs de
température

Sélection
du capteur

Configuration

Température

ation de de sauvegarde

lecture

Commutateur d¢
programmation
EEPROM

Sélection des Permettre/interdire écriture|

entrées courantes

Entrées
courantes

Logiciel

DAU Affichage local

Données d’affichage

Données

courantes

Etat relais
Etat

lecture

Etat numérique

Etat

Relais

Sélection des
entrées de
fréquence

Fréquence

Entrées de
fréquence

Figure 3-20. Le logiciel DAU gére différents processus
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3.3.9

Registres de bases de données

La base de données de la DAU est enregistrée dans une mémoire non
volatile (elle conserve son contenu méme en cas de mise hors tension),
une mémoire série EEPROM. La base de données est copiée sur une
partie de la mémoire RAM qui fonctionne comme une mémoire RAM
Shadow afin d’augmenter les performances d’accés a la base de
données. La base de données contient des valeurs spécifiques au
réservoir comme la hauteur des capteurs de température.

Au démarrage, le logiciel détermine s’il s’agit d’'une mise sous tension ou
d’une réinitialisation du chien de garde. A la mise sous tension, il teste la
somme de contrbéle du programme sauvegardé dans 'EPROM et
effectue un test de la RAM entiére. Les erreurs sont indiquées par des
drapeaux dans les registres d’état. La somme de contréle de la base de
données est testée. Sila somme est OK, la base de données est
chargée dans la RAM shadow. Sinon, ceci est indiqué dans les registres
des états et une base de données par défaut est rétablie dans
'EEPROM et dans la RAM.

Le programme effectue aussi des tests de la mémoire durant les travaux
ordinaires. Le test de la RAM est effectué environ toutes les 20
secondes. Les tests des EPROM et EEPROM sont effectués a des
intervalles de 80 minutes séparés de 40 minutes. La détection de deux
erreurs consécutives est nécessaire pour que I'erreur soit signalée dans
le maftre bus.
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3.3.10 Capteurs externes

Relais

Quatre relais (250 VCA/5 A, charge résistive) sont disponibles en option
avec la DAU indépendante. Chaque relais comporte un commutateur
bidirectionnel pour sélectionner les modes normalement ouvert (NO) et
normalement fermés (NF). Un connecteur de cable a deux voies en
positions alternatives dans un connecteur triple est utilisé, voir la Figure

3-21.

DAU sens dessus dessous \

Figure 3-21. Sélection du mode de fonctionnement du relais

Placez le bouchon de relais sur
la position appropriée pour un
relais Normalement ouvert et
Normalement fermé comme
indiqué sur la carte.

Les relais sont placés sur la carte DRM qui est raccordée a la carte DPS
a l'intérieur de I'enveloppe antidéflagrante. lls sont connectés via un
connecteur a quatre voies a travers le centre des cartes.

1”C Bus

a DXB

comm.
série

opto-
couplers

disque relais
12C bus
/0
EXp. depuis
+24 VL
Modem +5V
pour bus

de terrain

Relais

4)

—

————————»

Reg.

+15V

transporteur

+30V }

——— sortie

|——— > externe

a
DPS

Figure 3-22. Carte DRM. Schéma synoptique
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Entrées courantes

Le DAU indépendant comporte quatre entrées analogiques a sécurité
intrinséque de 4-20 mA. Elles peuvent étre utilisées pour des capteurs
d’interface, eau et pression et d’autres types de capteurs.

Capteurde
pression

Capteur de
fond d’eau

Figure 3-23. IDAU avec capteurs externes

La puissance des entrées courantes est multiplexée quand il y a plus
d’un capteur courant ou quand des entrées numériques ou de fréquence
sont incluses.

Remarque ! Dans la mesure ou les entrées courantes sont multiplexées, il peut
S’avérer nécessaire d’augmenter le temps d’attente courant (DAU
Conservation des registres 31).
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3.3.11 Affichage local

La DAU esclave et la DAU indépendante sont toutes deux équipées d’un
affichage LCD pour lecture locale. L’affichage montre le niveau du RTG
associé, valeurs mesurées par la DAU et les codes d’erreur.

TankRadar L/2

Data Acquisition Unit Type DAU 2130

Figure 3-24. Affichage LCD de la DAU

3.3.12 Alimentation (DAU indépendante uniquement)
La carte DPS (alimentation DAU) recoit une alimentation de 115/230
VCA et livre une puissance de sortie a sécurité intrinseéque de +24 V et
+12 V a la carte DXB. Elle alimente aussi en puissance la carte DRM
montée dos a dos avec la DPS. De plus, la DPS connecte la DRM au
monde extérieur via une interface de bus de terrain TRL/2.
Fusibles et Filtre RFI et
Bus Qe protection isolation du porteur
terrain - <—= contre les transforma- V3 vers
TRL/2 transitoires teur DRM
+V4
" . Fusibles et Filtre RFI et Redresseur J Source Barrierel | 54y
gltli%r:en protection transforma- et capaciteur OUFZE"" Zener 21 vers
clootti —~— contre les teur d'ali- de stockage \I - DXB
que transitoires mentation cizlriarz?e__ 3:::.'19 +_121
1

Figure 3-25. Le schéma synoptique de la carte DPS.

Pour de plus amples informations sur I'alimentation électrique (IDAU),
consultez le chapitre 4.3.12.
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3.3.13 Prise de la valeur du niveau

Plusieurs fonctions de la DAU nécessitent des données de niveau du
RTG associé.

L’affichage local optionnel de la DAU peut montrer le niveau du
réservoir mesuré par le RTG associé.

Afin de calculer une température de produit correcte, il est néces-
saire d’exclure des calculs les capteurs de température au-dessus
de la surface du produit.

Les relais de la DAU indépendante peuvent étre activés par le

niveau mesure.

La DAU écoute continuellement la communication sur le bus de terrain
TRL/2. La DAU peut détecter une requéte de données de niveau a son
RTG associé.

Le processus suivant est observé quand un maitre envoie une requéte
pour une valeur de niveau a un RTG connecté au bus TRL/2.

1

L'unité de communication de terrain (FCU) agit comme maitre sur
le bus de terrain TRL/2 et envoie une requéte pour des données

de niveau au RTG.

Le RTG et sa DAU
associée détectent la
requéte pour don-
nées de niveau.

Le RTG, agissant
comme esclave,
répond avec la
valeur de niveau
actuelle.

La DAU associée
prend la valeur de
niveau envoyée par
le RTG associé a la
FCU.

ric (1)

@

EE

Figure 3-26. Prise de niveau DAU

w o |
="

Remarque !

Pour que la DAU puisse prendre correctement les données de niveau du
RTG associé, I'adresse du RTG doit étre connue de la DAU.
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3.3.14 Test automatique des références de température

Les résistances de référence sont testées automatiquement en calculant
le rapport entre les références de températures,
H Lyof

Loref

Cette valeur est sauvegardée dans le registre des entrées 10. Le rapport
est comparé a une valeur nominale qui dépend de la plage de
température sélectionnée. La tolérance de la valeur est réglée dans les
registres de bases de données 307-310.

3.4 Unité d’affichage déporté 40 (RDU 40)

Le RDU 40 est une unité d’affichage destinée T
a étre utilisée avec le TankRadar Rex de
Rosemount et le TankRadar Pro de
Rosemount. Les fonctions d’affichage sont
commandées par logiciel via le jaugeur
TankRadar connecté.

Par rapport a celui du PRO, I'affichage du REX
a une fonctionnalité limitée. Il n’est pas
possible de configurer le jaugeur REX depuis
I'affichage. Pour de plus amples informations
sur la configuration de I'affichage, consultez le
Guide de I'utilisateur de I'unité d’affichage
RDU 40 (Réf. 308010EN).

Figure 3-27. RDU 40

Remarque !

Vérifiez que la version du logiciel REX est 1.D2 ou ultérieure et que la
version du logiciel RDU 40 est 1.B1 ou ultérieure.
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3.41 Caractéristiques techniques

Température ambiante  -20°C a +55°C (-4°F a +130°F)

Classe Ex Cenelec : EEx ib lIICT4

FM : Classe 1 Div 1 Groupe A, B, C, D
Longueur de cable 100 m (328 pieds) (longueur totale si deux
max. unités sont connectées au méme jaugeur)
Cable Céble blindé a 3 fils

Min 0,5 mm? (AWG 20)

Max 2,5 mm? (AWG 14)

Max @14 mm (0,55 pouces)

Epaisseur d’isolation min. pour chaque fil
0,25 mm (0,00985 pouces)

Matériau de I'enve- Aluminium moulé sous pression

loppe

Dimensions 150 x 120 x 70 mm (6 x 4 x 3 pouces.).
Poids 1,2 kg (2,6 Ibs)

Classe de protection IP 67, NEMA 4
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4. Service
4.1 REX RTG

4.1.1 Comment initialiser une recherche écho

Une recherche écho peut étre initialisée de différentes maniéres :

. Eteignez et allumez I'alimentation électrique. Une recherche est
effectuée automatiquement.

. Redemarrez le RTG :

1 Sélectionnez 'icdne du transmetteur dans la fenétre
d’espace de travail TankMaster WinSetup.

2  Cliquez le bouton droit de la souris et sélectionnez 'option
Restart (Redémarrer)
ou
sélectionnez Devices/Restart (Appareils/Redémarrage) dans
le menu Service.

Que se passe-t-il aprés une mise sous tension ?

Une vérification interne de la version du logiciel et de I'état de la mémoire
est effectuée.

La communication est établie.

Un balayage est démarré. Un balayage « factice » est généré jusqu’a ce
que le balayage soit linéaire (mode de réchauffement).

Le jaugeage de niveau démarre par une recherche dans le réservoir
pour trouver le niveau du produit.

Une fois le niveau trouvé, la procédure normale de jaugeage commence.
Que se passe-t-il durant une recherche ?

Un signal hyperfréquence est envoyé vers la surface du produit a une
fréquence variant en continu. Le signal réfléchi est mélangé au signal de
sortie pour devenir un signal a basse fréquence qui est proportionnel a la
distance de la surface du liquide. L'utilisation d’'une technique de
traitement de signal basée sur la transformation de Fourier rapide (FFT)
permet d’obtenir un spectre de séquence de tous les échos dans le
réservoir. A partir de ce spectre, le niveau de la surface est extrait avec
précision.

4-1



Manuel de maintenance

Rosemount Tank Radar REX 308012FR, Edition 1B
Chapitre 4 Service juin 2007
4.1.2 Visualisation et modification des registres de bases de

4-2

données

Les données mesurées sont enregistrées en continu dans les Input
registers (Registres d’entrées) des DAU, RTG et FCU. Une
consultation des contenus des registres d’entrées des appareils permet
de vérifier le bon fonctionnement des appareils.

Les Holding registers (Conservation des registres) enregistrent
différents paramétres de transmetteur utilisés pour contréler les
performances de mesure.

La plupart des Holding registers (Conservations des registres) peut
étre éditée simplement en tapant une nouvelle valeur dans le champ de
saisie approprié Value (Valeur). Certaines conservations des registres
(marquées en gris dans la colonne d’entrée des valeurs) peuvent étre
modifiées dans une fenétre séparée. Dans ce cas, vous pouvez choisir
dans une liste d’options ou changer des données séparées.

Pour visualiser/modifier les registres des entrées ou de con-
servation d’un appareil donné :

Sélectionnez I'icone de I'appareil souhaité dans la fenétre de I'espace de
travail TankMaster WinSetup et cliquez sur le bouton droit de la souris
pour sélectionner I'option View Input/Holding Registers (Visualisation
des registres d’entrées/conservation).

m Saab TankMaster / WinSetup

File “iew Service Toolz Help

|8 |:aEa B E ewa|ne

x
E% Metwork Connections
E| This Wwork station
[:l Tanks

Uninstall Visualisation des

Save Database to File... regiStl'eS des entrées
Upload Database...

[ Protocals

eqIsiers...

i Visualisation des
Wiew Holding Registers. ..

> registres de conservation

Erogram...
Lalibrate...

Manual Control Relay 1

Manual Control Relay 2

Hart Devices Status

Uszer Defined Linearization T able
User Defined Formula

LPG Setup...
Hybrid Setup...

Enraf Emulation

1 L | :I Froperties

Pour de plus amples informations sur la visualisation et la modification
des registres des bases de données, consultez le Guide de I'utilisateur
de TankMaster WinSetup. Consultez également les descriptions des
registres de conservation/d’entrées REX.
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41.3

Chargement et sauvegarde de la base de données d’un
appareil

Chaque appareil (RTG, DAU et FCU) posséde une base de données des
paramétres utilisés par le logiciel d’application pour contréler les
performances de I'appareil. TankMaster WinSetup offre I'option de
charger une nouvelle base de données pour remplacer la base de
données actuelle. Ceci peut étre utile si, par exemple, vous souhaitez
tester de nouveaux réglages de la base de données et recharger ensuite
la base de données d’origine.

La fonction Save Database to File (Enregistrer la base de données
dans un fichier) dans le TankMaster WinSetup est utilisée pour
sauvegarder les registres des FCU, RTG et DAU. La fonction Save
Database to file (Enregistrer la base de données dans un fichier) est
principalement utilisée pour I'entretien. Les registres peuvent étre
sauvegardés dans des fichiers sur le disque dur de I'ordinateur ou sur
une disquette.

Pour charger/sauvegarder des registres de bases de
données :

Sélectionnez l'icbne de I'appareil dans la fenétre de I'espace de travail
TankMaster WinSetup et sélectionnez I'option Upload database/Save
Database to File(Charger/enregistrer une base de données dans un
fichier).

File Wiew Semice Toolz Help

|8 |-t | CE m% D2

x

Save to File (Enregistrer

E% Metwork Connections L
dans un fichier)...

E| This "arkstation
[:] Tanks

-5 Devices Upload Database (Charger

une base de données)

/

Uninstall

-] Protocols

Save Databaze to File. .
Upload Databasze...
W]l I
‘Wiew Holding Registers...
Restart...

Program...

Lalibrate...

Manual Control Relay 1

Manual Control Relay 2

Hart Devices Status

Uszer Defined Linearization T able
Uszer Defined Formula

LPG Setup...
Hubrid Setup...

Enraf Emulation

1 L | :I Properties

Pour de plus amples informations sur le chargement et I'enregistrement
des registres des bases de données, consultez le Guide de I'utilisateur
de TankMaster WinSetup.
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41.4 Chargement de la base de données par défaut

La Default Database (Base de données par défaut) est le réglage
usine de la base de données du RTG.

TankMaster WinSetup permet de charger la Default Database (Base de
données par défaut). Ceci peut s’avérer utile si, par exemple, vous
souhaitez essayer de nouveaux réglages de la base de données, puis
recharger les données d’origine ou si les conditions du réservoir ont été
modifiées. Si des messages d’erreur apparaissent ou si des problémes
relatifs a la base de données surgissent, une recherche de pannes est
recommandée avant le chargement de la Default Database (Base de
données par défaut).

Remarque !

L’adresse de I'appareil demeure inchangée quand la base de données
par défaut est chargée.

4-4

Pour charger la base de données par défaut :

Sélectionnez I'icone de I'appareil souhaité dans la fenétre d’espace de
travail de TankMaster WinSetup.

Cliquez le bouton droit de la souris et sélectionnez I'option View Holding
Register (Visualisation du registre de conservation).

Sélectionnez 'option All (Tous) et tapez 65510 dans le champ de saisie
Start Register (Démarrer registre). Tapez le nombre de registres a affi-
cher dans le champ du nombres de registres et cliquez sur le bouton
Read (Lire).

m Yiew Holding Registers - LT-1 [Version 1.D2)
Search for Show Values in
" Predefined &+ Dec
Lo | ' Hex
Start Register: Mumber of Registers:
|B5510 f1o
Mame Register | Walue Unit ]
CMD-Default_Database Command | ES510 | 4294367295
M/, 8512 1 o
M/, 5513 1
M/, E5514 1
M/, ES515 1
/A E5516 1 QK Cancel Help
M/, 8517 1
M/, 5518 1
M/, 5519 1
M/, 8520 1 =
Bead | Apply | Cloze | Help |
4 Double-cliqguez dans le champ de saisie Value (Valeur).
5 Sélectionnez Reset_to_factory_setting (Rétablir les réglages
d’usine) dans la liste des options
6 Cliquez sur le bouton Apply (Appliquer).
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41.5

Installation d’un nouveau logiciel pour le transmetteur

Le logiciel du transmetteur est stocké dans une mémoire flash
EEPROM. Le logiciel est constitué d’'un programme de boot (lance-
ment) et d’un programme d’application. Tous deux sont stockés dans la
mémoire EEPROM.

Un nouveau logiciel destiné au transmetteur peut étre installé de deux
maniéres différentes :

. Chargement

. Modification de 'TEEPROM

Pour charger un nouveau logiciel pour le transmetteur :

Sélectionnez le dossier Devices (Appareils) dans la fenétre Workspace
ou un seul appareil dans le dossier Devices (Appareils).

Depuis le Service menu (Menu de service), sélectionnez Devices/Pro-
gram All (Appareils/programmer tous)
ou
cliquez le bouton droit de la souris et sélectionnez 'option Devices/Pro-
gram All (Appareils/programmer tous). Pour les appareils simples,
sélectionnez I'option Program (Programme).

DeviceIypesifFEX 7|

Available Devices: Program these Devices:

@ LT8 . @ LT-4
LN

taye All >
< Remove

<< Remowe &l |

[ File Mame and Program Wersion | Advanced

IE:\TankMastel\HEXWETa ciy Browse. Retries:
|T_-,.pe REX, Version 1.81, APPL B :I

—Result

Successfully Programmed Devices: Device Programming Failed:

Start Pragranmming Clase Help

Sélectionnez I'appareil a programmer dans le panneau Available
Devices (Appareils disponibles) et cliquez sur le bouton Move
(Déplacer). Répétez cette procédure pour tous les appareils & program-
mer. Si un seul appareil a été sélectionné dans la fenétre de I'espace de
travail, aucun appareil n’est disponible dans le panneau Available
Devices (Appareils disponibles). Dans ce cas, I'appareil apparait auto-
matiquement dans le panneau Program these Devices (Programmer
ces appareils).

Utilisez le bouton Remove (Supprimer) si vous souhaitez changer la
liste des appareils a programmer.
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4 Cliquez sur le bouton Browse (Parcourir) et localisez le fichier de pro-

gramme flash. Utilisez le fichier xxxB.cry file pour le Boot Software (logi-
ciel de lancement) et le fichier xxxA.cry file pour Application Software
(logiciel d’application). Commencez toujours par charger le logiciel de
lancement (Boot).

Cliquez sur le bouton Start Programming (Démarrer la programma-
tion).

Response: La fenétre de démarrage de la programmation de
I'appareil (Device Programming window) s’ouvre.

Start Device Programming

—Statistics

Device: ILT-3

Blocks Tatal: I?gz

Blocks Sent: I

Frogram Time: I

Start F'rogrammingl Abart | Claze | " Help i

Vérifiez que les appareils sont préparés correctement pour la reprogram-
mation et cliquez sur le bouton Start Programming (Démarrer la pro-
grammation) pour lancer le processus de programmation.

Response: la programmation est lancée.

Comment: Il faut compter environ 2 minutes pour charger un pro-
gramme flash.

Un maximum de 25 RTG peut étre programmé pour une FCU. Si
davantage de RTG sont raccordés, la programmation doit étre effectuée
en deux étapes. Quand la programmation est effectuée via une FCU,
seul un port de bus de groupe peut étre utilisé. La FCU doit étre
redémarrée avant la programmation des RTG.

Mettez a jour l'installation de TankMaster en copiant les fichiers REX *.ini
de TankMaster qui correspondent a la nouvelle version du logiciel vers le
dossier dans lequel TankMaster est installé. Par exemple :

Le fichier REX.ini est copié vers le dossier */Saab/Server. Les autres
fichiers *.ini, par exemple REX_1E4.ini, sont copiés vers le dossier */
Saab/Shared.

Remarque !

Quand un nouveau logiciel d’application a été chargé, la version actuelle
du programme ne correspond pas au texte de I'étiquette en haut de
I'EEPROM.
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Modification de TEEPROM :

Remarque ! Vérifiez que I'alimentation électrique est bien coupée

1 Controlez si des vis sont scellées.
Contactez Rosemount Tank
Control avant de briser un sceau si
la garantie est encore valable.
Retirez complétement le sceau
afin qu’il n’abime pas le filetage.
Desserrez les vis et retirez le
couvercle.

2 Retirez le verrouillage de la PCB
de la THE et retirez la carte SPC.

3 L’EEPROM est située sur la carte
SPC et montée sur un socle.

G6119:'80

o @80
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Coin coupé

=
o ooo

0oL @po

u] E |_||:|
Emg,,,:@ =i=il %

|||||||||l||||||||u%

Retirez 'ancienne EEPROM en
utilisant I'outil d’extraction IC.
N’utilisez pas de tournevis ou
d’outils similaires.

Placez la nouvelle EEPROM dans
le socle. Vérifiez que le coin coupé
est placé dans la position correcte.

Remarque ! Vérifiez que les
précautions nécessaires ont été
prises afin d’éviter que les
décharges électrostatiques
n’abiment 'TEEPROM.

Replacez la carte SPC, le
verrouillage de la PCB et le
couvercle. Vérifiez que les
surfaces de contact du boitier du
transmetteur et du couvercle sont
propres. Serrez les vis.
Rétablissez 'alimentation
électrique.
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7 Contrélez la version du logiciel dans TankMaster WinSetup:
1 Sélectionnez l'icone de I'appareil souhaité dans la fenétre

d’espace de travail.

2 Cliquez le bouton droit de la souris et sélectionnez I'option Prop-
erties (Propriétés).

8 Sélectionnez 'onglet Communication. La version du logiciel du transmet-
teur est maintenant affichée dans le champ de la version.

@ REX RTG Properties - LT-1

Commurication | Eonfigurationl Tank Distancesl RTG Geometlyl

Cammunication: IDilect
Communication Channel: IModbusM aster.
Modbus Address: |1—

Urit 1D EE

Versian: Software Version
(Version du logiciel)

Accociated DAL: INone
LChange... |

Cancel | Apply | Help

Remarque ! Vérifiez que la version du logiciel sur I'étiquette de TEEPROM
correspond a la version affichée par TankMaster.
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41.6 Remplacement de I'électronique de la téte transmetteur

Remarque !

Vérifiez que I'alimentation électrique est bien coupée

Dépose de la THE

4-10

Contrdlez si des vis sont scellées.
Contactez Rosemount Tank Control
avant de briser un sceau si la garantie
est encore valable. Retirez
complétement le sceau afin qu’il n’abime
pas le filetage. Desserrez les vis et
retirez le couvercle.

Desserrez les deux vis qui maintiennent
I'unité électronique.

Retirez prudemment I'unité électronique.
Retirez les connecteurs de cable.
Manipulez I'unité électronique avec la
plus grande prudence. Faites
particulierement attention au bouchon
en Teflon au centre du fond de 'unité
électronique.
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Remise en place de la THE

1 Branchez les cables sur la THE. Voir la Figure 4-1 ci-dessous. Appuyez
fermement pour que les connecteurs se bloquent.

Pour de plus amples informations
sur la connexion a la carte TIC et
TMC, consultez “Configuration
TIC/TMC” on page 4-16.

Pour de plus amples
informations sur la
connexion a la carte
ROC, consultez4.1.12
« Sortie relais ».

Carte mére (MB)

Raccordement de la MB. Le connecteur de cable a
6 bornes doit étre branché a X20 sur la MB.

La fonction de sortie analogique nécessite la
connexion d’un connecteur de cable a 2 bornes a
X21 sur la MB ; pour de plus amples informations,
consultez 4.1.10 « Sorties analogiques ».

Figure 4-1. Connexions de I’électronique de la téte transmetteur.
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Vérifiez que les bouchons en Teflon sont
propres. Abaissez la MB. Vérifiez que
les cables ne sont pas coincés entre la
THE et la base de I'enveloppe. La THE
doit reposer fermement sur la base afin
qu’il n’y ait pas de jeu a rectifier pour les
micro-ondes.

Serrez les vis sur la barre pour fixer la
THE.

Remettez en place le couvercle. Vérifiez
que les surfaces de contact du boitier du
transmetteur et du couvercle sont
propres. Serrez les vis.
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41.7

Protection en écriture (Scellé métrologique)

Un commutateur sur la carte FCC peut étre utilisé pour prévenir toute
modification non autorisée de la base de données RTG. Le commutateur
peut étre scellé en position d’interdiction d’écriture a I'aide d’'un
couvercle de plastique spécial.

En cas de problémes d’écriture vers la base de données EEPROM,
vérifiez le réglage du scellé métrologique.

Comment protéger TEEPROM contre I’écriture

1 Contrélez si des vis sont scellées.
Contactez Rosemount Tank Control
avant de briser un sceau si la
garantie est encore valable. Retirez
complétement le sceau afin qu'il
n’abime pas le filetage. Desserrez
les vis et retirez le couvercle.

2 Retirez le verrouillage PCB de la
téte transmetteur et retirez la carte
FCC avec le scellé métrologique.
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3 Retirez le couvercle en plastique et tourner le commutateur vers la
droite.

[ — |

g
Ecriture

w

: i;iﬁ“\i Permettre  Interdire
/‘ o o)
Eh ‘
—N\
4 Replacez le couvercle en plastique et sceller le commutateur sur la posi-

tion de protection contre I'écriture.

5 Remettez en place la carte FCC et
le verrouillage PCB. Vérifiez que les
surfaces de contact du boitier du
transmetteur et du couvercle sont
propres. Replacez le couvercle et
serrez les vis.
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41.8

Mesure de la température

Le transmetteur REX peut étre connecté a 1-3 éléments ponctuels ou a
1-6 éléments multipoints avec retour commun ou a des éléments
moyens si la Carte multiplexeur de température(TMC) est installée.

Six (6) capteurs maximum peuvent étre connectés au transmetteur (le
capteur numeéro 1 doit avoir la position de réservoir la plus basse, etc.).
Les capteurs doivent étre de méme type (moyens ou ponctuels).

La carte TMC doit étre adaptée au type de capteur utilisé, consultez
« Configuration TIC/TMC ».

Carte d'interface émetteur,

Carte multiplexeur de
température, TMC

s

Figure 4-2. Carte d'interface émetteur (TIC) et carte multiplexeur de
température (TMC)
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Configuration TIC/TMC

La carte TMC est configurée en fonction du type de capteur utilisé. Les
cavaliers sont installés a I'usine et ne nécessitent généralement aucune
modification. Si vous devez changer la configuration de la carte TMC,
par exemple si des capteurs autres que ceux d’origine sont utilisés,

procédez comme suit :

Remarque !

Vérifiez que I'alimentation électrique est bien coupée.

4-16

] Verrouillage
4 de la PCB

Controlez si des vis sont scellées.
Contactez Rosemount Tank
Control avant de briser un sceau si
la garantie est encore valable.
Retirez complétement le sceau
afin qu'’il n’abime pas le filetage.
Desserrez les vis et retirez le
couvercle.

Retirez le verrouillage PCB de la
téte transmetteur et retirez la carte
TIC/TMC.

Séparez prudemmentla TCM de la
carte TIC.



Manuel de maintenance

308012FR, Edition 1B Rosemount Tank Radar REX
juin 2007 Chapitre 4 Service
4 Placez des cavaliers sur la carte TMC selon une des alternatives
suivantes :

1-6 éléments multipoints ou éléments moyens

o
o

loo

=0 =
‘=S [ 26 il
e e R s e e [ e |
e ﬁ
i o oo []
D D D o m
=== s
<loooooooooooog === EI:I It
0000000000000000 o

N ][] L 1¢ \

@ X5

|°o|o ofo x2 o

Connecteur de e
cable a 8 bornes

CES

Figure 4-3. Carte TMC configurée pour 1-6 éléments multipoints ou élé-
ments moyens

. Placez trois cavaliers dans le socle X4 et un cavalier dans le
socle X5.

. Connectez le connecteur a 8 bornes au connecteur X2 de la carte
TMC.

. Vérifiez que les capteurs sont raccordés correctement a X12, voir

le Manuel d’installation de TRL/2.

Connecteur

Figure 4-4. Connecteur X12
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1-3 éléments ponctuels

oo )
0 =2 [ o =
A= A=NIN=1C 0
NG [ s [ s ) s R s L= O s [ s |
EEREC
007
£0000000000000 === £ B
(000000000000000 o
\ o — D

%] X5
oooxsolo o Dz';

<4— Connecteur de cable a 8

Figure 4-5. Carte TMC configurée pour 1-3 éléments ponctuels

. Aucun cavalier dans les socles X4 et X5 !

. Connectez le connecteur a 8 bornes au connecteur X3 de la carte
TMC.

. Vérifiez que les capteurs sont raccordés correctement a X12, voir

le Manuel d’installation de TRL/2.

Connecteur

Figure 4-6. Connecteur X12
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5 Vérifiez que le connecteur a 10

bornes est connecté au socle X2
sur la carte TIC.

6 Attachez soigneusement la TMC a
I'arriére de la TIC.

7 Remettez en place la carte TIC/
TMC et le verrouillage PCB.
Vérifiez que les surfaces de
contact du boftier du transmetteur
et du couvercle sont propres.
Replacez le couvercle et serrez les
vis.

D
SH T
P> 3 =
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Configuration du capteur de température

TankMaster WinSetup vous permet de configurer I'émetteur en indiquant
le type de capteur, la position des capteurs et la plage de mesure.
Consultez Manuel de I'utilisateur WinSetup pour de plus amples
informations sur la configuration des capteurs de température.

Les options suivantes sont disponibles dans TankMaster WinSetup :

. Spot DIN PT100 - pour capteurs ponctuels et multipoints.

. Avg. CU90 - pour capteurs de mesure moyenne de la tempéra-
ture.
. User Defined (Défini par I'utilisateur) - Les caractéristiques sont

définies par une formule mathématique ou une table de linéarisa-
tion (voir dans WinSetup, I'option Service>Devices (Appareils)
>User Defined Linaerization Table/Formula (Table/formule de
linéarisation définie par I'utilisateur)).

Recherche des pannes

Contrélez les points suivants si les valeurs de température sont
incorrectes ou ne sont pas affichées :

. TankMaster WinSetup ; cliquez le bouton droit de la souris sur
l'icone REX et sélectionnez Properties (Propriétés)>Configura-
tion>Temp Input (Réf. Temp.). Vérifiez que la case Activer/Désac-
tiver est cochée. Contrdlez la position du capteur.

. Les états Device Error (Erreurs de 'appareil) et Device Warning
(Avertissement de 'appareil) dans Input Register 2 (Registre
d’entrées 2).

. L’état du capteur de température dans Input Register 27 (Regis-
tre d’entrées 27).

. L’état du capteur de température dans Input Registers 4460,
4466, 4472 etc. (Registre d’entrées 4460, 4466, 4472 etc.). Dou-
ble-cliquez sur le champ d’état pour de plus amples informations.

. Les valeurs de température dans Input Registers 4462, 4468,
4474 etc. (Registre d’entrées 4462, 4468, 4474 etc.).

. Les valeurs de résistance de capteur dans Input Registers 4464,
4470, 4476 etc. (Registre d’entrées 4462, 4468, 4474 etc.).

. Réglages des cavaliers et connexions de cables, voir “Configura-
tion TIC/TMC” on page 4-16.

. Configuration de la base de données de FCU esclave (voir le Guide de

l'utilisateur de WinSetup) : vérifiez que le nombre correct de capteurs
de température est indiqué. Contrélez également que I'Intervalle 2 est
réglé sur 10.

Consultez le chapitre 4.3.3 pour de plus amples informations sur le
contrble des capteurs de température.

Pour une présentation générale de I'état et de la configuration, consultez
les Registres de conservation 3300-3542.
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Entrées analogiques

REX accepte deux entrées analogiques de haute précision et de 4-20
mA. L'utilisation des entrées analogiques nécessite que le transmetteur
soit équipé d’'une Carte d'interface émetteur (TIC).

L'entrée analogique 1 peut étre utilisée pour la connexion d'un maximum

de 3 esclaves HART (nécessite une carte FCC Multi). Voir 4.1.11
« Entrée HART ».

X12

Capteur de

®(N|o|[a|s|w|N |-

Capteur de fond d’eau

©

[N
o

[N
[

[N
N

[N
w

-
'S

i
3]

Figure 4-7. Raccordement des instruments a entrées analogiques a la
boite de jonction REX.

Les entrées analogiques sont identifiées automatiquement par le logiciel.
La carte TIC doit étre détectée avant I'activation de cette fonction.

Les entrées analogiques sont connectées au socle X12 pour des
connexions a sécurité intrinséque dans la bofite de jonction REX. Pour de
plus amples informations sur la connexion des entrées analogiques,
consultez le Manuel d’installation de REX.

Remarque !

Les entrées analogiques ne peuvent étre activées qu’a l'usine.
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Configuration du logiciel - Entrées analogiques

Procédez comme suit pour configurer les signaux des entrées
analogiques :

Sélectionnez I'icone du transmetteur REX souhaité dans la fenétre
d’espace de travail TankMaster WinSetup.

Cliquez sur le bouton droit de la souris et sélectionnez I'option Proper-
ties (Propriétés), puis 'onglet Configuration et cliquez sur le bouton
approprié Analog Input (Entrée analogique).

m BEX RTG Analog Input 1 - LT-1
‘Walue Range Error Limit Dizplay
Walue at 20 md: High Curent; Yalue: 2l R
470.000 |20 800 s, 104512 mm
Walue at 4 mé; Lo Current: Flumizmts A
|-30.000 Ja.600 s 8304 ma
Status:
ok Yalue Units: Filter Factar:
f mm =] J4.000
Description;
[wEsS
¥ | Eratl= oK | Cancel Help

Entrez les paramétres suivants :

HART slaves (Esclaves HART) - jusqu’a 3 esclaves HART peuvent étre
connectés a Analog 1 a l'aide de I'adresse 1-3, consultez le Manuel
d’installation TRL/2 Ed. 8. Dans ce cas, le courant est réglé sur 4 mA.
En mode de courant analogique, seul un esclave HART est autorisé.
Dans ce cas, I'adresse 0 doit étre utilisée.

Value range (Plage de valeurs) - saisissez les limites inférieures et
supérieures correspondant aux courants d’entrée 4 mA et 20 mA.

Error limits (Limites d’erreur) - définit les limites inférieures et
supérieures du courant d’entrée. Hors de cette plage, une erreur est
indiquée. Réglez la limite d’erreur inférieure sur 3-4 mA et la limite
d’erreur supérieure sur 20-24 mA correspondant aux limites d’erreur des
instruments raccordés. Si, par exemple, un instrument régle le courant
de sortie en mode d’alarme sur 3,8 mA, la limite d’erreur inférieure doit
étre réglée sur 3,8 ou plus.

Value unit (Unité de valeur) - sélectionnez une unité de mesure
appropriée. Vous pouvez choisir entre différentes unités pour indiquer la
pression, le niveau du produit et le courant.
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Filter factor (Coefficient de filtre) - réglez une valeur entre 1 et 200
pour supprimer les fluctuations non essentielles dans le signal d’entrée
analogique. La valeur par défaut est de 4.

Pour de plus amples informations sur les entrées analogiques, consultez
Manuel de l'utilisateur WinSetup.

Information d’état

Contrélez les points suivants si les valeurs d’entrée sont incorrectes ou
ne sont pas affichées dans TankMaster :

. Configuration des entrées analogiques, voir “Configuration du logi-
ciel - Entrées analogiques” on page 4-22.

. Les erreurs de I'appareil et les avertissements de I'appareil dans
le registre d’entrées 2.

. Etat des entrées analogiques (état de connexion, mode d’étalon-
nage, limite inférieure/supérieure, etc.) et valeur des entrées ana-
logiques dans les registres d’entrées 4420-4434.

. Unité de valeur des entrées analogiques, coefficient de filtre,
plage inférieure/supérieure, limite courant bas/haut, méthode
d’étalonnage, etc. dans les registres de conservation 3200-3270.

. Configuration FCU : vérifiez le nombre des entrées analogiques
dans la base de données de la FCU esclave.
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4.1.10 Sorties analogiques

Remarque ! Une carte de communication multi-terrain de version 9150072-673 ou
ultérieure est nécessaire.

REX accepte un signal de sortie analogique.

La sortie analogique remplace la seconde sortie de relais. Dans ce cas,
le cablage du relais 2 est débranché de la carte de sortie de relais (ROC)
et branché sur la carte mére.

La carte FCC doit étre configurée pour une entrée analogique. Des
réglages des cavaliers sont nécessaires selon que la sortie de la boucle
de courant est active (alimentation interne de la boucle) ou passive
(alimentation externe de la boucle).

Carte de communication de terrain

Figure 4-8. Carte de communication de terrain (FCC)
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Configuration FCC d’une sortie analogique

Pour que la fonction de sortie analogique puisse étre utilisée, le cable
doit étre débranché de la carte ROC et branché sur la carte mere.

Des réglages des cavaliers sur la FCC sont nécessaires afin de
configurer la carte pour une sortie de boucle de courant active
(alimentation interne de la boucle) ou passive (alimentation externe de la
boucle).

Remarque ! Vérifiez que I'alimentation électrique a bien été coupée avant d’ouvrir le
couvercle.

1 Contrélez si des vis sont
scellées. Contactez
Rosemount Tank Control
avant de briser un sceau si
la garantie est encore
valable. Retirez
complétement le sceau
afin qu’il n’abime pas le
filetage. Desserrez les vis
et retirez le couvercle.

- 2 Desserrez les deux vis qui
‘9‘“ maintiennent I'unité
N électronique.
D5
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Retirez prudemment I'unité
électronique. Manipulez
I'unité électronique avec la
plus grande prudence.
Faites particulierement
attention au bouchon en
Teflon au centre du fond
de l'unité électronique.

1) Retirez le connecteur a
2 bornes de la carte ROC.

2) Branchez le cable du
connecteur a 2 bornes sur
la connexion X21 de la
carte mere.

Vérifiez que les bouchons
en Teflon sont propres.
Abaissez l'unité
électronique. Vérifiez que
les cables ne sont pas
coincés entre l'unité
électronique et la base de
I'enveloppe. L'unité
électronique doit reposer
fermement sur la base afin
qu’il N’y ait pas de jeu a
rectifier pour les micro-
ondes.
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P 6 Ser_re_z les deu’x vis qui
N — maintiennent l'unité
NG électronique.

P

§ 4

7 Retirez le verrouillage de
la PCB de 'unité
électronique et retirez la
carte FCC.

Verrouillage
de la PCB
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8 Veérifiez que la carte Multi FCC 9150072-673 est utilisée.

Réglez les cavaliers conformément a la Figure 4-9 ci-dessous pour une
boucle de courant active ou passive.

O
O

Active

] § UDUD DumD E Q
0 O,/
DD%DDDDDDDDDD %C@J
OEEEO O, 5

Figure 4-9. Réglage de la sortie de la boucle de courant.

Passive

9 Remettez en place la carte FCC et le verrouillage PCB. Vérifiez que les
surfaces de contact du boitier du transmetteur et du couvercle sont pro-
pres. Replacez le couvercle et serrez les vis.

Verrouillage
de la PCB
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Configuration du logiciel - Sorties analogiques

Vous pouvez sélectionner différentes sources pour la sortie analogique.
La Upper Range value (Valeur de plage supérieure) pour le signal de
la sortie analogique est de 20mA et la Lower Range value (Valeur de
plage inférieure) est de 4 mA.

Les sources de sortie analogique suivantes (variables de mesure) sont
disponibles :

1 Niveau, Creux, Valeur de niveau, Amplitude, Volume et Den-
sité observée(la valeur supérieure et la valeur inférieure peuvent
étre modifiées dans le champ de saisie des valeurs limites).

2 Temp. de liquide moyenne RTG, Temp. Téte RF, Temp. de lig-
uide moyenne DAU, Pression du gaz, Pression du liquide,
Température du gaz et Niveau d’eau libre (les valeurs inférieure
et supérieure peuvent étre modifiées dans les registres de conser-
vation 2144 et 2146).

Cinq différents modes d’alarme sont disponibles, pour de plus amples
informations, voir “Configuration des modes d’alarme” on page 4-31.

Procédez comme suit pour configurer les signaux des sorties
analogiques :

Sélectionnez l'icbne de I'appareil souhaité dans la fenétre d’espace de
travail WinSetup.

Cliquez sur le bouton droit de la souris, sélectionnez I'option Properties
(Propriétés) et sélectionnez I'onglet Configuration.

Cliquez sur le bouton Analog Input (Sortie analogique).

i REX BTG Analog Output - LT-1 E

Alut Source — Range Valuez
ILE'-.-'E| j Upper [=20 md):
|2EI.DEID m
Alarm Mode: ] A
IFreeze Current j Lower [= )
IEI.EIDEI i

—AQut Infa

Statuiz:
k.

Current; 156 md, V23

Help |

k. | Cancel |
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Sélectionnez une variable de mesure dans la liste AOut Source
(Source).

Régler les valeurs inférieure et supérieure pour le signal de la sortie
analogique dans le champ de saisie des valeurs limites. Pour les
variables de mesure ne pouvant pas étre éditées dans le champ de
saisie des valeurs limites, voir les valeurs supérieure et inférieure dans
les registres de conservation 2144 et 2146. Pour de plus amples
informations sur les maniéres d’éditer les registres de conservation, voir
“Pour visualiser/modifier les registres des entrées ou de conservation
d’un appareil donné :” on page 4-2.
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Configuration des modes d’alarme

Niveau
Supérieur
Niveau de
Basses
iTemps
Sortie |
analogique|
20 mA
| Mode d’alarme
Courant bas
4mA o 1
3.8mA ;
: {Temps
Sortie
analogique|
22 mA +
20mA | Mode d’alarme
Courant haut
4mA
%Temps
Sortie !
analogique
20 mA
Mode d’alarme
Figer courant
4mA
{Temps
Sortie '
analogique]
wmad | . | Mode d’alarme
Binaire haut
4 mA
{Temps
Sortie :
analogique
2omA | — | Mode d’alarme
Binaire bas
4mA
‘Temps

Le courant de sortie analogique en fonction du niveau de produit pour
différentes configurations du mode d’alarme. La zone grisée indique la
sortie analogique en mode d’alarme.
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Les modes d’alarme suivants sont acceptés par REX :

Mode d’alarme | Sortie de courant

Alarme faible 3,8 mA

Alarme élevée 22,2 mA

Figer Le courant qui était sortie la derniére mesure val-
able
Binaire bas 20 mA pour mesures valables, sortie de 4 mA en

mode d’alarme

Binaire haut 4 mA pour mesures valables, sortie de 20 mA en
mode d’alarme

Tableau 4-1: Mode d’alarme

La sortie analogique passe en mode d’alarme quand :

. la valeur de mesure est hors de la plage acceptée.
. les mesures ne sont pas valables.
. une erreur est détectée dans le jaugeur.

Pour une présentation de I'état du signal de la sortie analogique, voir le
registre de conservation 2000-2146. Voir aussi Manuel de I'utilisateur
WinSetup pour de plus amples informations sur la configuration des
sorties analogiques.
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4111 Entrée HART

Les esclaves Hart sont connectés a I'entrée analogique 1 (Analog input
1). La connexion aux appareils HART nécessite une carte de
communication Multi Field (multi-terrain) avec modem HART en option.

X12

) 250 Q

e
HOLOG)\I@UW#L\JNH

=
N

[ay
w

[N
~

=
al

Figure 4-10. Raccordement des esclaves HART.

Un maximum de 3 esclaves HART peut étre connecté au jaugeur REX
dans une configuration multipoints.

Si un seul esclave HART est connecté et que I'adresse directe = 0, le
mode courant est pris en charge.

Avec trois esclaves HART connectés, I'adresse directe a utiliser est 1-3
et le courant esclave est bloqué a 4 mA.

Une résistance de 250 Q est nécessaire pour la communication HART
uniquement.
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Configuration du logiciel — Appareils HART

Sélectionnez 'icone de I'appareil REX souhaité dans la fenétre d’espace
de travail WinSetup.

Cliquez le bouton droit de la souris et sélectionnez I'option Properties
(Propriétés).

Sélectionnez I'onglet Configuration.
Cliquez sur le bouton des appareils HART et « configurez » les esclaves

HART. Cette fenétre est utilisée uniquement pour ajouter une description
sur les esclaves HART connectés.

i BEX RTG Hart Devices Configuration - LT-1

—Hart Device 1
D escription Unit
fl
—Hart Device 2
Deszcription Linit
—Hart Device 3
Description Linit
0K Cancel Apply | Help I

Pour de plus amples informations sur la configuration des esclaves
HART, voir Manuel de I'utilisateur WinSetup.
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4.1.12 Sortie relais

Il est possible d’utiliser deux sorties relais si la carte sortie relais
optionnelle (ROC) est installée. Diverses variables mesurées peuvent
étre sélectionnées pour déclencher le changement d’état du relais.

X11

WINIOO|O|PB|WIN|[F-

Figure 4-11. Connexion aux sorties relais.

Les sorties de relais peuvent étre configurées comme Normalement
ouvertes (NO) ou Normalement fermées (NF) en fonction du connecteur
sélectionné sur la carte ROC. Il est également prévu un contact pour le

contréle des fonctions internes.

Relais 2 NO

Relais 1 NO_ | :)OQ Relais 1 NF

Relais 2 NF

HH o
) (

)

N

e

D—C)—@

00000
OOOD (OJOJOJO]

Vue du fond de la
téte transmetteur
Unité

NO=Normalement ouvert
NC=Normalement fermé

Carte sortie

Figure 4-12. Les relais peuvent étre configurés comme Normalement
ouverts ou Normalement fermés.

4-35



Manuel de maintenance
308012FR, Edition 1B
juin 2007

Rosemount Tank Radar REX
Chapitre 4 Service

L’état « normalement ouvert/fermé » se référe a la position du contact
lorsque le relais est désexcité. C’est également ce que I'on appelle I'état
d’alarme. Cette terminologie peut étre synthétisée comme suit :

4-36

Normalement fermé Normalement ouvert
Fermé Ouvert Ouvert Fermé
Désexcité Excité Désexcité Excité
Inactif Actif Inactif Actif
Alarme (RAZ) | Normal Alarme (RAZ) | Normal

Tableau 4-2: Terminologie des relais
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Configuration du logiciel — Sorties relais

Sélectionnez l'icone de I'appareil souhaité dans la fenétre d’espace de
travail WinSetup.

Cliquez sur le bouton droit de la souris, sélectionnez I'option Properties
(Propriétés) et sélectionnez I'onglet Configuration.

Cliquez sur le bouton Relay Output (Sortie relais) pour configurer les
relais.

Response: La fenétre de sortie relais de REX RTG s’ouvre.
m BEX RTG Relay Output 1 - LT-1 E
—Second Point————————————— —Control Mode
sl Hysteresis: ¢ Disabled The Amow Shows the direction the Y ariable
— - = is ascending, from lowest to highest value.
15,0000 -0.1000 ; Manual —— Point in absolute value.
fuito ---- Husteresis in absolute value.
—First Point
Paint; Hysteresis: & Use both points &
[tooo0— [a1000 € Uss one point 23
SECOMD 15,0000 ——
—Souce—————————————————— . POINT
Relay State in Zone 3 149000 ------
Select Source: alam [Fesel] =
3 [Ress
I Lewvel [m] 'l Zane 2
: 5 Relay State in Zone 2:
Switch Delay:  Toggle Period: m 11000 ------
I orma FIRST
1.0 3 |5.U 3 . POINT 1.0000
Relay State in£one 1
[T Dizable Invalid Variable Alarm IToggle Alarm/Marmal vl Zone 1
Belay Status: Actual Source Value: 14 46754
oK
D escription; Mormal [Active] : Alarm [Mot Active] ;
ID pened ICIosed
0k | Cancel | Help

Entrez les parameétres suivants :

Utilisation du premier/des deux points

Pour définir trois zones de relais, sélectionnez « Use Both Points »
(Utiliser les deux points).

Pour ne définir que deux zones de relais, sélectionnez « Use Only First
Point » (Utiliser uniquement le premier point).

Premier et second points de réglage

Le premier et le second point de réglage définissent les transitions entre
les Zones 1, 2 et 3. Vous pouvez régler différents états de relais dans
ces zones.
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Quand la variable de source passe un point de réglage, le relais bascule
d’'un état a I'autre. Si une zone d’hystérésis est signalée, le relais reste
dans son nouvel état méme si le signal de source repasse a une valeur
comprise dans la zone précédente. La durée de ce nouvel état est
déterminée par la valeur réglée dans le champ de saisie de I'hystérésis.

Etats des relais.

Alarme Dans cet état le relais est désexcité.
Normal Dans cet état le relais est excité.

Basculement Le relais passe périodiquement entre Normal et
Alarme.

Sélection de la source
Indique la variable d’émetteur qui déclenche le basculement du relais.

Temporisation de basculement

Il s’agit de la temporisation jusqu’au passage du relais en état d’alarme,
c.-a-d. le temps mis par le relais pour répondre a une alarme. Vous
pouvez l'utiliser pour empécher une excitation du relais due a des
variations temporaires du signal de source.

Période de basculement
Quand le relais en état de basculement, il passe de On (marche) a Off
(arrét) a un taux défini par la période de basculement.

Mode de commande

Manuel Le relais peut étre commandé manuellement en
sélectionnant I'option Manual Control Relay (Relais
commande manuelle) dans le menu Service/Devi-
ces (Appareils).

Auto L’état du relais est commandé par la variable de
I'émetteur spécifiée dans le champ de Select source
(Sélection de la source).

Désactivé La fonction du relais est arrétée.
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Fonctions du relais

Vous pouvez utiliser un ou deux points de réglage pour les relais
connectés au transmetteur REX. En conséquence, il y a deux ou trois
zones dans lesquelles différents états de relais peuvent étre indiqués.
Pour chaque zone, vous pouvez régler n'importe lequel des états de
relais disponibles : Normal, Alarme et Basculement.

Pour chaque point de réglage, vous pouvez indiquer une zone
d’hystérésis qui empéchera le relais de repasser sur son état précédent
tant que la variable de la source n’est que faiblement modifiée autour
d’un point de réglage donné. Le principe des points de réglage des relais
et des zones d’hystérésis est montré dans la figure ci-dessous. Notez
que dans ce cas seuls deux états sont utilisés :

Valeur de la

@O/\ Zone 3

Etat du

La valeur de la source passe le point de réglage 1 et I'état du relais est
modifié selon la définition pour la Zone 1.

L’état du relais repasse a celui de la Zone 2 quand la valeur de la source
passe le point de réglage indiqué par la valeur de I'hystérésis.

La valeur de la source passe le point de réglage 2 et I'état du relais est
modifié selon la définition pour la Zone 3.

L’état du relais repasse a celui de la Zone 2 quand la valeur de la source
passe le point de réglage 2 indiqué par la valeur de I'hystérésis.
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Commande manuelle du relais

Procédez comme suit pour passer manuellement entre les différents
états du relais :

Sélectionnez un jaugeur REX dans la fenétre de I'espace de travail.

R Epanda
....... LTS Unirrstal

Save Databaze to File...
Upload D atabaze. ..
Yiew [nput Beqgisters. .
Yiew Holding Registers. .
Restart. ..

Program...
Calibrate. ..

tdanual Control Felap 1
bl anual Control Felap 2

Cliquez le bouton droit de la souris et sélectionnez I'option Manual Con-
trol Relay (Relais commande manuelle)

ou

depuis le menu Service, sélectionnez Devices/Manual Control Relay
(Appareils/Relais commande manuelle.

W BEX RTG Manual Control Relay 1 - LT-1 E

Relay Status:

' Disabled
& Manual
' futo

Alarm state selected manually

Safety Reset:
IBD.D 3

Select New State:

I Mormal ~ I

Mate

Alarm State means Mot Energized
and Mot Active.

MHormal _State meansz Energized
and Active. 0K | Cancel | Apply | Help |

Sélectionnez Manual (Manuel) dans le champ du Control Mode (Mode
de commande) et cliquez sur le bouton Switch Mode (Changer de
mode).

Sélectionnez un nouvel état de relais dans la liste Select New State
(Sélectionner un nouvel état) et cliquez sur le bouton Apply (Appli-
quer) ou OK.

Pour de plus amples informations sur la configuration des sorties de
relais, voir Manuel de I’utilisateur WinSetup.
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4.2 FCU

4.2.1 Chargement de la base de données par défaut

La base de données par défaut peut étre chargée en déplagant les
cavaliers sur les borniers X14 et X15. Les positions de X14 et X15 sur la
carte FCU sont montrées a la Figure 4-13.

X14 and X15

Chien de

[00050000) [00000000 I

Figure 4-13. Borniers X14 et X15 sur la carte FCU
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Pour charger la base de données FCU par défaut :

1 Déconnectez I'alimentation électrique.

2 Déplacer les cavaliers des borniers 14 et 15 sur la position
« supérieure ».

3 Connectez 'alimentation électrique.

4 Attendez que le chien de garde s’allume, voir Figure 4-13.
5 Déconnectez I'alimentation électrique.

6 Replacez les cavaliers sur la position « inférieure »

7 Connectez I'alimentation électrique.

4-42



Manuel de maintenance
308012FR, Edition 1B Rosemount Tank Radar REX

juin 2007

Chapitre 4 Service

42.2

Ports de bus de terrain et de bus de groupe

A l'intérieur de la boite FCU, deux borniers, X10 et X11, sont utilisés pour
la communication de bus de groupe, voir Figure 4-14.

Cartes Quand un des ports RS-

d'interface de 232C est utilisé, un

bus TRUZ. cavalier spécial doit étre
utilisé.

Bornier X10 : cavalier

sur X5.

Bornier X11 : cavalier

sur X6.

Sur X10 (ou X11), les
borniers 1, 4 et 6
doivent étre connectés
ainsi que les borniers 7
et 8. Voir les instructions
a l'intérieur de la boite
prés du bornier.

Cavaliers pour
RS-232C

Figure 4-15. Connexion d’un cavalier aux borniers X5 ou X6
quand un bornier RS-232 est utilisé.
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4.2.3 Alimentation

Une alimentation de 115 V ou 230 V peut étre sélectionnée a l'aide d’'un
commutateur. Voir la Figure 4-16. Si le commutateur est placé sur 115V,
la case sur I'étiquette de la FCU doit étre cochée.

REMARQUE ! Ne forcez

pas le commutateur car
vous risqueriez de -
'endommager.

Figure 4-16. Sélection de la tension d’alimentation électrique de FCU.

4.2.4 Fusibles

La boite de FCU comporte deux fusibles de 100 mA. Voir la Figure 4-17.

[0o000000] [ooo00009

Fusibles : 2x100 /

Figure 4-17. Emplacement des deux fusibles de 100 mA dans la boite de
FCU.
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4.2.5 Protection en écriture et RAZ

La FCU comporte un commutateur de protection en écriture utilisé pour
empécher toute modification interdite des données dans 'EPROM. Le
commutateur peut étre bloqué en position d’interdiction d’écriture par
l'installation d’'une plaque de verrouillage fixée a I'aide d’un fil passant
par les tiges a oeillet, voir la Figure 4-18.

Linterrupteur de RAZ peut étre utilisé pour redémarrer la CPU de la
FCU. La base de données dans 'TEPROM n’est pas modifiée par une
RAZ. Sila DEL du chien de garde était allumée avant la RAZ, elle est
éteinte par la RAZ.

Commutateur RA Chien de
garde

Interdiction

Autorisatio
n d’écriture

Figure 4-18. Commutateur de protection en écriture et interrupteur RAZ
dans la FCU.
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4.2.6 Electronique

La carte principale de I'Unité de communication de terrain est la carte FCP
(Processeur de communication sur le terrain). Voir la Figure 4-19 et la
Figure 4-21.

La carte FCP comporte un certain nombre de DEL. Il y a des DEL vertes
pour les signaux d’entrée et des DEL jaunes pour les sighaux de sortie.
Une DEL rouge indique I'extinction du chien de garde et la RAZ du CPU.
Quand la DEL du chien de garde est allumée, elle indique que le CPU a
été réinitialisé en raison d’une extinction du chien de garde et non pas une
chute de la tension d’alimentation. Une DEL verte indique que la FCU est
sous tension.

H13 Chien de H14 Alimentation
Bus
de
H11
H9
H7
Hs M
: Bus de
x groupe
H6 rooooooo(ﬂ rooz ¥y H3
He M | - H4
Hio L | L B on
=
Hi2 el | —& 2

Figure 4-19. DEL sur la carte FCP dans la FCU.

Port de com-
munication
en série

Bus de Bus de Bus de Bus de Bus de Bus de
groupe 1 groupe 2 terrain 1 terrain 2 terrain 3 terrain 4

DEL verte
Données en
série regues

H1 H3 H5 H7 H9 H11

DEL jaune
Données en
série trans-
mises

H2 H4 H6 H8 H10 H12

DEL rouge Extinction du

chien de garde/RAZ du H13
CPU
D_EL verte Mise sous ten- H14
sion
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Tableau 4-3: Résumé des indications des DEL.
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Les emplacements des connexions du bus de terrain et du bus de
groupe sont montrés a la Figure 4-20.

SEISSISESteats

Figure 4-20. Les emplacements des connexions de bus de terrain et de
bus de groupe sur la carte FCP.

Le microprocesseur de la FCU est un 80C188. Il contient un contrdleur
DMA (Acceés direct a la mémoire) qui permet au processeur de traiter
d’autres informations pendant que le DMA contrdle les données entre la
mémoire RAM et les ports série.

Il existe une RAM (Acces direct a la mémoire) de 32 KB pour le tampon
de données. Le tampon des données est utilisé pour stocker les
informations en provenance des unités esclaves. LEPROM est utilisée
pour stocker le programme. Lors du remplacement de 'EPROM, il est
fortement recommandé de retirer la carte FCP de la boite de la FCU
pour un meilleur accés a la puce de la mémoire.

L'EEPROM est utilisée pour stocker les registres des bases de données
et peut étre reprogrammée a distance (si le commutateur de protection
en écriture est sur la position d’autorisation d’écriture).

Il existe des contréleurs de communication série (SCC) a trois canaux

doubles qui contrdlent les six ports de communication série pour la
communication des bus de groupe et des bus de terrain.
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Filtrage Interrupteur
Entrée
secteur

Christal

16
MHz

Alimentation
mon

Chien de
garde

10s

Alimentation

Contréleur de
communication en série

Interface de bus de groupe 1

TRL/2
+5V BUS
+12V
-12Vv
Terre Interface RS-232 1

Processeur SCC
0 Interface de bus de groupe 2
1 IN
IN -
2 CH BUS
TRL/2 —
DONNEES O DONNEES
ADR Interface RS-232 2
BUSREG |— CH e —
DMA 0 0
1 1 DMA
Interface bus
Mémoire ScC de terrain 1
EPROM
128 K*8
1IN BUS
CHO ]
EEPROM TRU2
32K*8
DONNEES = Interface bus
1?7 DONNEES de terrain 2
RAM  ADR
32K*8
BUS
o CH1 TRL/2
1 DMA
Interface bus
Contréleur DMA Scc de terrain 3
REQ. BUS | LN CHO BuS,
INT. ——
= - Interface bus
DONNEES DONNEES de terrain 4
ADR
0 BUS
DMA ; o CH1 TRL/2 f—
3 1 DMA

Figure 4-21. Schéma synoptique de la FCU.
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4.2.7

Redondance (en option)
Introduction

Pour réduire le risque d’erreur de communication entre le TankMaster et
les unités raccordées au bus de terrain TRL/2, deux FCU peuvent étre
raccordées pour tourner en paralléle. Si une FCU est défaillante, 'autre
prend automatiquement le relais sans intervention de I'opérateur. Les
FCU sont raccordées par un cable supplémentaire qui leur permet de
communiquer. La FCU inactive controle en permanence sila FCU
raccordée est active. En cas de défaillance de cette derniére, la FCU de
secours regoit I'instruction de prendre la reléve. Elle passe alors
immédiatement a I'état actif.

TankMaster

P

Modem pour bus de terrain

n FCU n

Bus de groupe

Cable de redondance

Bus de terrain 1

Bus de terrain 2

Figure 4-22. Unités de communication de terrain paralléles connectées
au bus TRL/2.
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Installation du matériel

. Connectez le cable spécial a trois fils entre les ports RS232 et les
FCU. Le cable doit étre connecté au contact du port 2 de RS-232.

ST T L T
Dl SBR[l
T T AT 1% .

£O00 e po00

uuuuuu |
DSR
rvvvvVvvVvvVvyVvyyY s
DTR
Figure 4-23. Connexion aux ports RS232.
. Si un bus TRL/2 est connecté a GB2, utilisez une carte FCM avec

cavalier spécial.

Remarque !

L’ancienne version de la carte standard FCM ne peut pas étre utilisée au
port 1 quand des FCU redontantes sont utilisées.
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. Siun bus RS-232 est connecté a GB2 : utilisez des lignes de com-
munication séparées de la station de travail sur les FCU
« primaire » et « de secours » respectivement.

’?

CoM 1/ ~.COM 2
RS-232

"ECU"

\Céble de redondance

Bus de

Bus de

Figure 4-24. Utilisation d’une connexion de bus de groupe RS-232.
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Configuration du logiciel

Remarque !

Pour de plus amples informations sur la configuration/I'installation de la
FCU, voir le Guide de I'utilisateur de TankMaster Win Setup.

Mettez les deux FCU hors tension.
Mettez sous tension une des FCU.

Sélectionnez le dossier Devices (Appareils) dans la fenétre de I'espace
de travail TankMaster WinSetup, cliquez sur le bouton droit de la souris
et sélectionnez I'option Install New (Installation de nouveaux appar-
eils).

Sélectionnez le type d’appareil FCU, indiquez un nom dans le champ de
saisie Tag (Onglet) et cliquez sur le bouton Next (Suivant) pour conti-
nuer.

Sélectionnez un canal de communication.
Réglez I'adresse de FCU.

1 Dans la fenétre FCU Communication (Communication FCU), cli-
quez sur le bouton Change Address on Device (Changer
I’adresse de I'appareil).

2 Saisissez Unit ID (ID unité) et Modbus Address (Adresse Mod-
bus) et cliquez sur le bouton OK.

3 Dans la fenétre FCU Communication (Communication FCU), cli-
quez sur le bouton Verify Communication (Vérifier la communi-
cation) pour vérifier que la communication est établie.

4 Cliquez sur le bouton Next (Suivant) pour continuer.

Dans la fenétre FCU Configuration (Configuration FCU), sélectionnez
I'option Redundant, Primary mode (Redondance, mode primaire)
pour régler le mode de fonctionnement.

Cliquez sur le bouton Next (Suivant) pour ouvrir la fenétre FCU Slave
Database (Base de données FCU esclave). Configurez la FCU.
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9 Cliquez sur le bouton Next (Suivant) pour ouvrir la fenétre Summary

10

11

12

13

14

15

16
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(Synthese), puis sur le bouton Finish (Terminer) pour terminer 'installa-
tion FCU.

Comment: Le mode standard de fonctionnement est « Normal ».
Il n’y a aucune différence au niveau du fonctionnement
entre les FCU dites « primaires » et « de secours ».
Les noms sont différents simplement pour permettre
de faire la distinction entre les FCU redondantes.

Vérifier que le registre de conservation 831=7 (tests mémoire unique-
ment).

Mettez la FCU hors tension.
Mettez sous tension la seconde FCU.

Réglez I'adresse de la seconde FCU. Il est important que les deux FCU
utilisent la méme adresse.

1 Sélectionnez I'icone de la FCU dans la fenetre de I'espace de tra-
vail WinSetup, cliquez sur le bouton droit de la souris et sélection-
nez I'option Properties (Propriétés).

2 Sélectionnez I'onglet Communication et cliquez sur le bouton
Change (Modifier).

3 Saisissez Unit ID (ID unité) et Modbus Address (Adresse Mod-
bus) et cliquez sur le bouton OK.

4 Cliquez sur le bouton Verify Communication (Vérifier la com-
munication) pour vérifier que la communication est bien établie.

5 Cliquez sur le bouton OK pour continuer.

Sélectionnez I'onglet Configuration et choisissez I'option Redundant,
Backup mode (Redondance, mode de secours) pour régler le mode
de fonctionnement.

Vérifier que le registre de conservation 831=7.

Mettez la FCU hors tension.
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17

Position —

18

19

20

21

22

23

24

Déplacez le commutateur X14 sur la position 1 sur les deux FCU.

14 X15

4
x1a/

Mettez sous tension la FCU « primaire » en premier, puis la FCU « de
Secours ».

Comment: La FCU « primaire » activée en premier devient active.

Vérifiez que TankMaster lit les données de la FCU active. Sélectionnez
l'icébne de la FCU, cliquez sur le bouton droit de la souris et sélectionnez
I'option Properties (Propriétés) et vérifiez que I'ID unité correspond a la
FCU active.

Controlez le registre des entrées de diagnostics (registre des entrées
30689) pour vérifier que la FCU « primaire » est activée. Ceci est indiqué
par la bit d’état 12=0. (Sila FCU « de secours » est activée, bit d’état
12=1).

Mettez la FCU active hors tension.
Comment: La FCU « de secours » passe d’inactive a active.

Vérifiez que la FCU de secours est active. Ceci est indiqué par la bit
d’état 12=1 (voir I'étape 20).

Mettez hors tension les deux FCU, puis les remettre sous tension en
commengant par la FCU « primaire » comme décrit a I'étape 18.

Sélectionnez I'onglet FCU Slave Database (Base de données FCU
esclave) dans le menu Properties (Propriétés) et configurez la paire de
FCU comme si vous configuriez une simple FCU non redondante. Les
deux FCU recevront les mémes données. Passez d’'une FCU a l'autre
pour vérifier que les mémes données ont été stockées dans les deux
FCU.

Pour de plus amples informations sur la procédure d’installation des
FCU, voir Manuel de I'utilisateur WinSetup.
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4.3 DAU

4.3.1 Fusibles

La carte DPS de la IDAU comporte quatre fusibles : deux fusibles de 50
mA pour le bus de terrain et deux fusibles de 100 mA pour I'alimentation
électrique. La Figure 4-25 montre I'emplacement des fusibles.

Bus de terrain 50 mA

Alimentation électrique 100 mA

Figure 4-25. Emplacement des fusibles sur la carte DPS.
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4.3.2 Réglage de la plage de mesure de la température

Procéder comme suit pour régler la plage de mesure des capteurs de
température.

Connectez la résistance de référence correspondant a la plage de
mesure souhaitée au canal 15.

Le bornier X21

Connexion
des
capteurs de

DAU

Connexion de la
résistance de référence
aux borniers 43, 44 et

Figure 4-26. Résistance de référence

Réglez les cavaliers X1, X2 et X3 sur la carte des circuits DAU sur les
positions correctes pour la plage de mesure souhaitée. Les cavaliers
sont réglés selon le Tableau 4-4. Voir aussi la Figure 4-27. Le réglage
par défaut est de -50°C a 125°C pour le capteur Pt 100.

X1 - OUVERT
X2 - OUVERT

/ X3 - FERME

Figure 4-27. Configuration des cavaliers pour la plage de température -
50 a 125°C
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Plage de tempéra- | X1 X2 X3 Résistance
ture de réfe-

Pt 100/ Cu 90 rence (Q)
-50 - +125 °C OUVERT | OUVERT | FERME 138,50
-50 - +300 °C FERME FERME FERME 175,84
-200 - +150 °C FERME FERME OUVERT | 24,90

Plage de
capteur

Tableau 4-4: Plage de température

Réglez le registre de la base de données qui précise la plage de tem-
pérature sur la valeur correspondant a la configuration du cavalier.

Dans TankMaster WinSetup :
Dans la fenétre de configuration de DAU, cliquez sur le bouton

Configure (Configurer) prés du champ Number of Temperature
Sensors (Nombre de capteurs de température).

W TREL/2 DAU TT-1 Temperature Sensors Configuration

Sensar

Sensar Type: Pozition
[Friog 5 S [
Senzor Bange: 15 j12.00 m
[Fem =050 o] R 8
User 10.00 o
From -200 Cto 160 C 500 .
g |7.00 m
7 |e00 m
E |19 i
5 |16 m
4 113 i
3 [a o
2 |5 m
1w

Exclude fram
Average
Calculation

13

LRI NSNS S S S SN EN S

oK

Cancel

Help

Remarque !

Voir la liste des pieces de rechange pour la référence des résistances de

référence.
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4.3.3 Controle des détecteurs de température a résistance
Chaque capteur Pt100 (mesure sur éléments ponctuels) est connecté
avec trois fils. Les capteurs Cu90 (mesure moyenne) sont connectés
avec une borne de masse commune.
Les capteurs peuvent étre contrélés en mesurant leur résistance et la
température ambiante. Vérifiez ensuite dans les tableaux ci-dessous. Si
la température selon le tableau ci-dessous ne correspond pas a la
température actuelle, le capteur doit étre remplacé.
Voir les tableaux et les schémas de raccordement ci-dessous. Voir aussi
les schémas d’installation pour la connexion des capteurs de
température.
Pt100 Cu90
oc Q oc Q oc Q oc Q
-50 80,25 +80 130,89 -50 71,43 +80 120,95
-40 84,21 +90 134,70 -40 75,24 +90 124,76
-30 88,17 +100 | 138,50 -30 79,05 +100 | 128,57
-20 92,13 +110 142,28 -20 82,86 +110 132,38
-10 96,07 +120 | 146,06 -10 86,67 +120 | 136,19
0 100,00 | +130 | 149,82 0 90,48 +130 | 140,00
+10 103,90 | +140 | 153,57 +10 94,29 +140 | 143,81
+20 107,79 | +150 | 157,32 +20 98,10 +150 | 147,62
+25 109,73 | +160 | 161,04 +25 100,00 | +160 | 151,42
+30 111,67 | +170 | 164,76 +30 101,91 | #+170 | 155,23
+40 115,54 | +180 | 168,47 +40 105,72 | +180 | 159,04
+50 119,40 | +190 | 172,16 +50 109,53 | +190 | 162,85
+60 123,24 | +200 | 175,84 +60 113,33 | +200 | 166,66
+70 127,07 +70 117,14
2 2 B -
8525355835855
7 Tt e B B
—O
Pt10
| || AL 5
Cu90, éléments de résistance

Figure 4-28. Capteurs de température Pt 100 et Cu90.
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4.3.4 Controle des entrées courantes

Les valeurs ci-dessous peuvent étre utilisées comme des lignes
directrices pour les tests des entrées courantes. Cependant, des
lectures précises ne peuvent étre effectuées qu’avec un voltmetre
numérique étalonné ou une source de courant.

Exempl R () Lecture
123 courante
(TITITTT] oA
| 600 20,0
Courant 680 18,5
820 16,5
R 1000 14,5
2200 7.9
Figure 4-29. Contréle des entrées cou- 4700 41
rantes
Remarque ! La puissance des entrées courantes est multiplexée quand il y a plus
d’un capteur courant ou quand des entrées numériques ou de fréquence
sont incluses.
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4.3.5

Remplacement de la résistance de référence externe

La résistance de référence externe doit étre remplacée si une plage diffé-
rente de mesure de température va étre utilisée, voir 4.3.2 « Réglage de la
plage de mesure de la température ». Si I'affichage local montre une
erreur d’étalonnage de la résistance de référence, il peut étre nécessaire
de remplacer la résistance. La résistance de référence est connectée au
canal 15 du multiplexeur.

Les valeurs de la résistance de référence correspondant a différentes
plages de température et capteurs sont indiquées dans le tableau ci-
dessous.

Résistance (QQ) Plage de température (°C)
138,50 -50 - +125

175,84 -50 - 300

24,90 -200 - +150

La Figure 4-30 montre comment connecter la résistance de référence
externe sur le bornier X21.

Le bornier X21

Connexion
des

~~—

DAU

Connexion de la
résistance de référence
aux borniers 43, 44 et

Figure 4-30. Connexion des résistances de référence.
Test automatique des résistances de référence

La résistance de référence interne est placée sur la carte mére. Le
rapport entre les références de température élevées et basses constitue
un test des résistances de référence. Cette valeur est comparée avec
une valeur donnée pour la plage de température de courant. Le rapport
peut s’écarter quelque peu de la valeur nominale. L'écart accepté peut
étre consulté dans les registres de conservation 307-310.
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4.3.6 Suppression d’une indication d’erreur quand un RTG associé
n’est pas présent

Normalement, une DAU regoit une requéte du maitre de bus (FCU) et
préléve les données de niveau dans le RTG associé. Cependant, dans
certains cas, une DAU peut avoir été installée sans maitre de bus et/ou
RTG. Des codes d’erreur indiquant une erreur de communication série
externe apparaissent alors sur I'affichage de la DAU. Ces codes d’erreur
peuvent étre supprimés en réglant le registre de conservation 313 de la
DAU sur la valeur appropriée.

Valeur de la base de données Action

0 Fonctionnement normal

1 Pas de maitre de bus présent

2 Pas de RTG associé

3 Pas de RTG ou maitre de bus associé

4.3.7 Reéinitialisation de la DAU

La DAU peut étre réinitialisée en coupant puis en rétablissant I'alimenta-
tion électrique a I'aide d’un interrupteur externe. |l est aussi possible
d’ouvrir la bofte et de retirer le connecteur X20 sur la DXB (DAU indé-
pendante) ou la DMB (DAU esclave). Quand le connecteur est remis en
place, la DEL de puissance s’allume brievement durant la mise en mar-
che. L'affichage (optionnel) montre la Unit Id (ID unité) durant la mise en

e
i

%“@ :
1 UUU — UU X20

p === g O\

U
Ull

==
821

Figure 4-31. Connexion X20
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4.3.8 Protection en écriture

Il existe un interrupteur de protection en écriture pour empécher toute
modification non autorisée de TEEPROM. Il peut étre scellé en position
d’interdiction d’écriture a I'aide d’un fil passant a travers les tiges a
oeillet. Voir la Figure 4-32.

Interdiction d’écriture

Autorisation
d’écriture

DAU

= =

Figure 4-32. Interrupteur de protection en écriture

n
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4.3.9 Rechargement de la base de données par défaut
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Déconnectez I'alimentation électrique de la DAU.

Retirez le programme EEPROM du socle, voir la Figure 4-33.

EEPROM

©

Figure 4-33. Chargeur de la base de données.

Insérez le chargeur DB EEPROM dans le socle de la EEPROM.
Mettez sous tension et attendez environ 30 secondes. Une fois le char-

gement de la base de données terminé, tous les segments de I'affichage
local s’allument.

HHARAA

Comment: si les segments de I'affichage clignotent, le charge-
ment de la base de données a échoué.

Déconnectez I'alimentation électrique.
Retirez le chargeur DB et réinsérez le programme EEPROM.
Mettez sous tension.

Configurez la DAU.
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4.3.10 Modes d’affichage local

L 'affichage comporte trois différents modes d’affichage. Ces modes
peuvent étre changés de deux maniéres :

. Appuyez sur le bouton-poussoir et attendez au moins une
seconde.
. Réglez le registre de base de données 300. Le réglage par défaut

étant de 0, vous pouvez modifier le mode d’affichage a I'aide du
bouton-poussoir. Quand le registre 300 est réglé sur 1, le mode
d’affichage 1 est sélectionné ; quand le registre 300 est réglé sur
2, le mode d’affichage 2 est sélectionné. Réinitialisez la DAU pour
valider la modification (voir la section 4.3.7).

L I29h1

TankRadar L/2

Data Acquisition Unit Type DAU 2130

gex  ICT4

P
4010 385°C EY -

‘ LN\

Figure 4-34. Affichage LCD de la DAU

Indication d’erreur

Les erreurs peuvent étre indiquées de deux maniéres :

Premiére solution 1: la valeur correspondante clignote sur
I'écran
Deuxiéme solution 2: un « Err » clignotant s’affiche
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Mode d’affichage 0 :

Les valeurs suivantes sont affichées. Seules les valeurs pour lesquelles
la DAU a été configurée sont montrées. La séquence est répétée en

continu.
Niveau L pour métrique : décimal, deux points
ﬁ gEﬁE? pour pieds : pouces : pouces/17.
Température | C pour Celsius ou F pour Fahrenheit.
[ 5/5/5 moyenne
Un canal Le canal spécifique est sélectionné dans
P EL/E d’entrée de la base de données.
courant.
Valeurs Les valeurs d’entrées numériques sont
bea i , . o o ,
0ﬂ )i d’entrées indiquées comme élevées quand 'appa-
numeriques reil connecté est ouvert (pas de mise a la
terre = 1). Elles sont indiquées comme
basses quand il est fermé (mise a la terre
= 0). Chaque segment vertical correspond
a une entrée.
) Commande Le segment inférieur est montré quand le
g )b des sorties relais est sur sa position normale (non
relais excité). La section supérieure est montrée
quand le relais est excité. Si le feedback
du relais ne correspond pas a la com-
mande du relais, ceci est indiqué de la
maniére suivante a I'aide d’un signe « - » :
)
') -—
En cas
d’erreur :
Etat du sys- Voir le chapitre Recherche des pannes
Eﬂﬂﬁjﬂ teme pour de plus amples informations.
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Mode d’affichage 1 :

La séquence suivante s’affiche quand I'affichage est sur le mode 1.

I24h

~={

Niveau

Voir I'affichage en
mode 0 pour des
explications.

Capteur de température 1.

Si le capteur est sous la surface.

™
Wi
by
L=

La valeur de température du cap-
teur 1.

Capteur de température 2.

La valeur de température du cap-
teur 2.

| | | T
ii ‘I\ %ﬂ
Lo
IS n
=

Capteur de pression 1.

s
%
Y

La valeur de pression du capteur 1.

Capteur de pression 2.

La valeur de pression du capteur 2.

av
L
=

MﬂﬂMM

Valeurs d’entrées numériques

Voir I'affichage en
mode 0 pour des
explications.

Commande des sorties relais.

Voir I'affichage en
mode 0 pour des
explications.

En cas
d’erreur :

JHHIE]

=]

Etat du systeme.

Voir le chapitre
Recherche des
pannes pour de
plus amples infor-
mations.
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Mode d’affichage 2 :

Ce mode verrouille I'affichage sur la valeur affichée au moment du
verrouillage. La valeur est encore vérifiée a sa fréquence normale
(environ toutes les 15 secondes pour un capteur de température).

Appuyez sur le bouton et maintenez-le enfoncé. Relachez le bouton
quand la valeur précédant la valeur souhaitée est affichée. Par exemple,
si vous souhaitez afficher la valeur de température C5, relachez le
bouton quand l'affichage montre la valeur de température C4.

Vous pouvez régler ce mode d’affichage a distance via le registre de
bases de données 300. La lecture par défaut est niveau. Si vous
souhaitez afficher, a distance, d’autres variables en mode d’affichage 2,
contactez Contact Rosemount Tank Control pour des instructions
détaillées.
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4.3.11 Codes d’erreur sur I’affichage local

Le type d’erreurs affichées sur ’affichage local peuvent étre regroupés
de la maniére suivante :

. Systéme

. Communication série externe

. Communication série interne

. Erreur de mesure de la température
. Erreur d’entrée courante

. Erreur de sortie (DAU indépendante)
Erreurs systéme indique une erreur dans un des circuits de mémoire.

Une erreur de communication série externe signifie que la
communication avec le maitre ou le RTG est perdue.

Une erreur de communication série interne peut indiquer une
défaillance interne de bus. Elle peut aussi résulter d’'une tentative
d’installation des fonctions d’'une DAU indépendante sur une DAU
esclave.

Une erreur de mesure de la température peut indiquer un capteur de
température défectueux ou une erreur d’étalonnage.

Une erreur d’entrée courante indique une erreur dans une des entrées
analogiques.

Une erreur de sortie indique une défaillance de la carte des relais.
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4.3.12 Alimentation électrique (DAU indépendante uniquement)

La carte DPS (alimentation DAU) recoit une alimentation de 115/230
VCA et livre une puissance de sortie a sécurité intrinseque de +24 V et
+12 V a la carte DXB. Elle alimente aussi en puissance la carte DRM
montée dos a dos avec la DPS. De plus, la DPS connecte la DRM au
monde extérieur via une interface de bus de terrain TRL/2. Consultez
également le chapitre 3.3.12 « Alimentation (DAU indépendante
uniqguement) »

AVERTISSEMENT !

N’ouvrez pas I’enveloppe antidéflagrante quand I'unité est sous tension.
La carte DPS contient des circuits sous tension sur des composants
facilement accessibles. Attention aux doigt !

La tension de I'alimentation électrique vers la DAU indépendante est de
115 V ou 230 V. La connexion en série ou paralléle des enroulements
primaires de T2 sur la carte DPS est sélectionnée par des cavaliers dans
X5, un bornier a 4 péles. Voir la Figure 4-35.

Remarque ! Le réglage de la tension est marqué sur la plaque signalétique. Si la
DAU est réglée sur 115 V, cochez la case sur la plaque signalétique.
« Mark box if re-wired for 115 VAC » (Cocher cette case si modifié pour
115V CA ».

230V

115V

Figure 4-35. Réglage de I'alimentation électrique.
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4.3.13 Réglages d’inactivité

Inactivité communication maitre

Linactivité communication maitre indique le temps écoulé sans contact
avant que la communication avec le maitre ne soit considérée comme
perdue. Cette valeur est enregistrée dans le registre 188. La valeur par
défaut est réglée sur 20 s.

Remarque !

La valeur de la base de données est indiquée en nombre de « tics »
(255). Un tic est égal a 278 us et 255 tics correspondent a 71 ms. Ainsi,
la valeur du registre de base de données 188 doit étre multipliée par 71
ms afin d’obtenir la valeur d’inactivité en nombre de secondes.

Inactivité de communication RTG

Linactivité de communication RTG est enregistrée dans le registre 249.
La valeur par défaut est réglée sur 60 secondes. Cette valeur indique
l'intervalle de temps sans contact avant que la communication avec le
RTG ne soit considérée comme perdue.
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44 FBM (modem de bus de terrain)
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4.4.2

Connexion
vers PC ﬁ

Le modem de bus de terrain fonctionne comme un convertisseur entre
RS-232C et le bus TRL/2. Il est aussi utilisé pour interfacer un PC
TankMaster au bus de groupe TRL/2.

Le modem de bus de terrain peut aussi étre utilisé pour connecter des
unités étrangeres au bus de terrain.

La connexion d’'un PC avec le logiciel TankMaster au bus TRL/2
nécessite un bus de terrain de modeéle 2171.

Alimentation

Le modem du bus de terrain nécessite une alimentation de 6-12 V CC,
150 mA. Normalement, le modem du bus de terrain comporte sa propre
alimentation électrique comme illustré a la Figure 4-36. Le FBM peut
aussi étre alimenté via le port RS232 du PC. Cependant, cette solution
n’est pas recommandée dans la mesure ou la connexion RS232 risque
de ne pas pouvoir fournir une alimentation suffisante.

Fusibles

La boite de FBM comporte deux fusibles. Leur valeur nominale est de
50 mA.

0,115 m (4,5 pouces)
Connecteur CC |

s AB

RS-232

TRL/2 Bus
[1]2[a]4]

Saab Tank Control
ocn

‘A diision

of Saab Marine Ele

Field Bus Modem
Typ FBM 2171

C [
i

TankRadar L/2

Connexion a un bus de groupe/terrain

Figure 4-36. Le modem pour bus de terrain (FBM).
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4.4.3 FBM au lieu de FCU pour les petits systémes

Dans les petits systemes comprenant un maximum de 16 unités (RTG
ou DAU), le modem de bus de terrain peut remplacer la FCU. Le modem
de bus de terrain peut alors étre connecté directement entre le PC
TankMaster (maitre) et les RTG et les DAU.

Le modem de bus de terrain est placé dans une petite boite et ne doit
pas étre utilisé dans des environnements dits dangereux. Il est livré avec
un cable d’'une longueur de 1 métre pour la connexion au PC.

TankMasteI

RS232
Protocole
Modbus Second groupe de
réservoirs en option

Ordinateur hote ou
esclave en option

| FBM
Niveau salle de commande
Niveau terrain
Bus de terrain
[ [ [ ]
REX REX REX REX REX
' e P ry
gsAcllJave EsAclIJave EsAcllJave Entrée analogique
Sortie analogique
+ + + * * * Température
Capteurs de Capteurs de Sortie HART
température température relais

Figure 4-37. Exemple d’un petit systeme TankRadar REX System
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4.5 RDU 40

4.5.1 Installation

4-72

Retirez le bouchon en caoutchouc pour accéder a la vis supérieure du
couvercle de la RDU 40. Dévissez et retirez les six vis. Déposez le
couvercle en faisant attention au dispositif de verrouillage de la trappe de
protection contre les intempéries.

La RDU 40 sera raccordée a la boite de jonction TankRadar REX pour
raccordement par cable.

RDU 40
. Master

Figure 4-38. Installation de la RDU 40 maitre et esclave

N’importe lequel des trois presse-étoupe peut étre utilisé pour acheminer
le cable dans la RDU 40.

2xM20 — Diamétre de cable : 7 mm - 14 mm
1xM25 — Diamétre de cable : 9 mm - 18 mm.
Adaptateurs extérieurs, NPT 1/2" et NPT 3/4" sont en option.

Raccordez la RDU 40 a la borne X12 de la boite de jonction REX comme
illustré a la Figure 4-38.
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Afin de garantir un fonctionnement correct et satisfaire aux exigences
EMC, le cable entre la RDU 40 et la boite de jonction REX doit répondre
aux exigences suivantes :

. Cable blindé. Minimum 3 fils. Le blindage doit étre raccordé sur sa
périphérie dans le presse-étoupe de la RDU 40 et raccordée a la
terre dans la boite de jonction REX.

. Tous les fils doivent avoir une isolation individuelle d’au moins
0,25 mm.
. Longueur totale maximale de 100 m, maitre et esclave inclus.

. Minimum AWG 20 ou 0,5 mm? pour chaque fil.

Le chéassis de la RDU 40 sera localement mis a la terre sur le réservoir.
Utilisez au minimum un fil 4 mm? ou AWG 11. Un raccordement
supplémentaire a terre de la baie de distribution de I'alimentation ou de
la boite de jonction REX n’est pas recommandé, sauf si le code de
pratique national I'exige. Il peut se produire une boucle de mise a la terre
avec le courant circulant.

Remarque !

Il n’est pas possible d’utiliser simultanément une RDU 40 et un SDAU.

Si un cable a double blindage
est utilisé, un blindage doit
étre raccordé a la terre dans
la boite de jonction REX, et
I'autre raccordé sur sa
périphérie a l'intérieur du
presse-étoupe de la RDU 40.

Contrdlez le joint et reposez
le dispositif de verrouillage de
la trappe de protection contre
114 Q—60—Onu les intempéries & sa place
—— lorsque vous remontez le

I T
= T T couvercle de la RDU. Serrez
&:rl__,l @ fermement les six vis.
—

Figure 4-39. Arriére de la RDU 40.  Montez 1a RDU 40 a l'aide
des quatre vis M4. Les

distances entre les vis sont de
60 mm et 68 mm,

conformément a l'arriére de la RDU 40.

Reportez-vous au RDU 40 User’s Guide, Ref. no. 308010EN (Guide de
l'utilisateur de la RDU 40) pour plus d’informations sur l'installation de la
RDU 40.
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4.5.2 Deux RDU 40 raccordées au méme REX.
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453

Si deux RDU 40 sont raccordées au méme REX, I'une d’elles doit étre
configurée comme « esclave » et 'autre comme « maitre ». L’esclave ne
peut pas étre configurée ni commandée individuellement, mais suit
I'unité maitre. Seul le contraste de I'affichage LCD peut étre commandé
individuellement sur la RDU 40 esclave.

Pour configurer une RDU 40 comme esclave, il faut déplacer le cavalier
du couvercle de la RDU 40 en position 2 (voir Figure 4-38).

Données disponibles

24 données sont disponibles, en fonction de I'équipement du jaugeur
REX :

. Niveau

. Creux

. Cadence

. Puissance du signal

. Volume

. Température moyenne
. Points de température 1-6
. Entrée analogique 1-2
. Pression de vapeur.

. Densité observée

. Niveau d’eau libre

. Esclave Hart 1-3

. Relais 1-2
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5. Etalonnage

5.1 Introduction

Normalement, un réglage minimal de la distance d’étalonnage est
nécessaire pour arriver a une concordance entre le niveau mesuré et le
niveau actuel du produit. (Pour les émetteurs TRL/2, la longueur de
raccord procédé (TCL) est réglée). Un léger écart peut, par exemple,
résulter de déviations entre la hauteur de réservoir actuelle et la valeur
stockée dans la base de données de I'’émetteur ou de différences entre
diverses unités hyperfréquence et antennes RTG.

L’étalonnage doit étre effectué a la mise en service finale et aucun autre
étalonnage n’est nécessaire sauf modification des conditions du
réservoir.

Vous pouvez choisir de régler manuellement la distance d’étalonnage ou
d’utiliser la fonction d’étalonnage dans WinSetup pour un réglage
automatique.

5.2 Réglage manuel de la distance d’étalonnage

La distance d’étalonnage peut étre réglée manuellement pour
compenser les différences entre différentes unités hyperfréquence et
antennes RTG. Pour les émetteurs TRL/2 2900, le réglage
correspondant est effectué en modifiant le paramétre TCL. (Pour les
émetteurs REX, le TCL n’est jamais réglé sauf quand des antennes non
standard sont utilisées).

En cas de déviation entre le niveau mesuré et le niveau mesuré
manuellement, vous pouvez calculer une nouvelle valeur pour la
distance d’étalonnage en utilisant la formule suivante :

Nouvelle distance d’étalonnage = Ancienne distance d’étalonnage + AL

ou AL = niveau observé (manuellement) — lecture du niveau par
I'émetteur.

La méme formule est utilisée pour les émetteurs TRL/2 si la distance
d’étalonnage est modifiée au paramétre TCL.
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Pour modifier la valeur de la distance d’étalonnage stockée dans la base

de données de I'émetteur :

1 Démarrez le programme TankMaster W
2 Sélectionnez I'icone de I'émetteur dans
de WinSetup.
3
(Propriétés).
4

m BEX RTG Properties - LT-1

Eommunicationl Eonfigurationl Tank Distances RTG Geometry |

—a&ntenna Seftings

inSetup.

la fenétre de I'espace de travail

Cliquez le bouton droit de la souris et sélectionnez I'option Properties

Sélectionnez I'onglet RTG Geometry (Géométrie RTG)

Antenna Type:

Tank Ref. Point
Cone 3920 €

[
RTG Ret Poirt | |

Tank Connection Length [TCL):
0.000

m

Huold Off Digt (LIFM]:
0.300

m

Uszed Hold Off:
0.300

m

Talibration Digtarite:
ID.DDD m

Distance
d’étalonnage

ok I Cancel | Apply

| Help |

5
respondant et cliquez sur le bouton OK.

5-2

Tapez la valeur de la distance d’étalonnage dans le champ de saisie cor-
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5.3 Utilisation de la fonction d’étalonnage de WinSetup

5.3.1

La fonction d’étalonnage est un outil qui régle le RTG afin de réduire au
minimum I'écart entre les niveaux actuels (relevés manuellement) du
produit et les valeurs correspondantes mesurée par I'émetteur.
L'utilisation de la fonction d’étalonnage vous permet d’optimiser les
performances de mesure sur toute la plage de mesure, du haut au fond
du réservoir.

La fonction d’étalonnage calcule une nouvelle distance d’étalonnage
basée sur une ligne droite reliant les écarts entre les niveaux relevés
manuellement et les niveaux mesurés par I'émetteur.

Pour le jaugeur pour puits de tranquillisation 3940, la fonction
d’étalonnage est particulierement recommandée dans la mesure ou un
léger réglage du facteur d’échelle est souvent nécessaire. La vélocité de
propagation radar dépend du diamétre interne du puits de tranquillisation
et le parameétre du facteur d’échelle est utilisé pour régler 'émetteur afin
de tenir compte de cet effet. Dans la mesure ou le diamétre moyen est
souvent difficile a déterminer précisément, un étalonnage est souvent
nécessaire.

Procédure
Le processus de réglage comprend les étapes suivantes :

1 enregistrement des valeurs de creux relevées manuellement et
des valeurs de niveau correspondantes du RTG.

2 saisie des niveaux relevés manuellement et des valeurs de
niveaux du RTG dans WinSetup.

3 Inspectez le graphique d’étalonnage en résultant et, si nécessaire,
supprimez les points de mesure qui ne devraient pas étre utilisés
dans le calcul du réglage.

Informations nécessaires

Vérifiez que les informations suivantes sont disponibles quand vous
souhaitez utiliser la fonction RTG Adjustment (Réglage RTG) dans
TankMaster WinSetup :

. une liste des valeurs de creux relevées manuellement.

. une liste des valeurs de niveaux du RTG correspondant aux
valeurs de niveaux/de creux mesurées manuellement.
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5.3.2 Jaugeage manuel
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Personnel

Une seule personne doit effectuer les mesures manuelles de creux afin
de garantir une bonne répétitivité entre les mesures.

Ruban de jaugeage manuel
Utilisez un seul ruban pour I'étalonnage. Le ruban doit étre en acier et
étalonné par un institut d’essai autorisé. |l ne doit pas comporter de

coudes et de pliages.

Le facteur d’expansion thermique et la température d’étalonnage doivent
aussi étre fournies.

Trappe de jaugeage manuel

Une trappe doit étre disponible prés du jaugeur. Si la trappe est trop loin
du jaugeur, des différences au niveau du mouvement de toit peuvent
résulter en d’importantes erreurs.

Procédure

Procéder comme suit pour effectuer les mesures de jaugeage manuel :

. mesurez jusqu’a obtenir trois lectures consécutives dans une
plage de 1 mm.

. corriger le ruban selon les instructions d’étalonnage.
. notez le creux mesuré manuellement et le niveau RTG en méme
temps.

Ne pas effectuer d’étalonnage quand :

. le réservoir est en train de se remplir ou de se vider.
. les agitateurs tournent.

. en cas de vent fort.

. quand il y a de la mousse a la surface.
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5.3.3
1

Hauteur de

référence du —- | 200000 m

réservoir

Saisie des données d’étalonnage

Sélectionnez I'émetteur a étalonner dans la fenétre de I'espace de travail
et sélectionnez Calibrate (Etalonner) depuis le menu Service/Devices
(Service/Appareils)

ou

cliquez sur le bouton droit de la souris et sélectionnez Calibrate (Etalon-
ner).

@ Calibrate - LT-8

Height:

0Old: I'U-U?20 m  Mew: I m

Tank Reference "Caliblation Distance ——————————— ’*Correction Factar

Old: |3593.?95 ppm New: | ppm

Calibration D ata... | ‘wiite new calibration data to RTG | Cancel | Help |

Avant la saisie des données, la fenétre Calibrate (Etalonner) est vide.
Vérifiez que la Tank Reference Height (Hauteur de référence du
réservoir), affichée dans le coin inférieur gauche, est correcte. Pour
régler la hauteur de référence du réservoir, sélectionnez I'icone de
I’émetteur dans I'espace de travail WinSetup, cliquez sur le bouton droit
de la souris et sélectionnez I'option Properties/Tank Distances
(Propriétés/Distances des réservoirs).

Cliquez sur le bouton Calibration Data (Données d’étalonnage).

m Calibration Data

HandDippedLeveme| SAAB Level,mm| Delta |Enable| D ate | Time | Operator |i|
3827 3826 1

2112 2109 3
11978 11975 3
16102 16101 2

[=Relalells
O000R MEE

-

NOTE: The tank should be meazured at minimumn 4 different intervals: 200%, 407, 60% and 80% of the tank height.

Saisissez les valeurs mesurées manuellement et les niveaux correspon-
dants mesurés par I'émetteur. Il est recommandé que les niveaux rele-
vés manuellement soient basés sur la valeur moyenne de trois mesures
dans une plage de 1 mm. Pour davantage d’informations, voir 5.3.2

« Jaugeage manuel ».

Remarque !

L'unité de mesure utilisée dans la fenétre des données d’étalonnage est
le mm.
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Cliquez sur le bouton Refresh (Actualiser). WinSetup calcule mainte-
nant les écarts entre les niveaux mesurés manuellement et les niveaux
mesurés.

Cliquez sur le bouton Save Calibration Data in PC Database
(Enregistrer les données d’étalonnage dans la base de données du
PC) afin de sauvegarder les valeurs saisies et retournez a la fenétre
Calibration (Etalonnage).

@l Calibrate - LT-8

‘I Diff L (mm)

Tank Reference Calibration Distarce———————————
Height:
[0 m ’70"11 [00BE0  m  New: [0.0B40 |m ’7 | |

i Calibration Data... wirite new calibration data to RTG | Cancel | Help |

La fenétre Calibration (Etalonnage) affiche une ligne droite passant a tra-
vers les points de mesure représentant la différence entre les valeurs
mesurées manuellement et les valeurs mesurées par le RTG. Pour les
antennes dans des puits de tranquillisation, une ligne déclinante est
affichée ; autrement, la ligne est horizontale. La pente est due a I'impact
linéaire du puits de tranquillisation sur la vélocité hyperfréquence de pro-
pagation.

Vérifiez que la ligne convient bien aux points mesurés. Si un point dévie
de maniére significative de la ligne, il peut étre exclu des calculs en
ouvrant la fenétre Calibration Data (Données d’étalonnage) (cliquez sur
le bouton Calibration Data (Données d’étalonnage)) et en dé-
sélectionnant la case correspondante dans la colonne Enable (Activer).
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nouvelles données d’étalonnage sur RTG) afin de sauvegarder les
données d’étalonnage actuelles.

Remarque ! En cliquant sur le bouton Ecrire des nouvelles données d’étalonnage sur
RTG, les valeurs Niveaux Rosemount dans la fenétre des données
d’étalonnage sont recalculées et les anciennes données d’étalonnage
sont remplacées.

Vous pouvez maintenant vérifier les résultats de I'étalonnage en ouvrant
de nouveau la fenétre Calibration (Etalonnage) :

i Calibrate - LT-8

A Diff L{mm)

Tank Reference Calibration Distance
Height:
- |-0.0640 - |-0.0640
’7[20. W0 m Old: | m MNew: | m | |
Calibration Data... | ‘wirite new calibration data to RTG | Cancel | Help |

Notez que les valeurs mesurées sont réglées selon la distance
d’étalonnage calculée. Dans la fenétre Calibration Data (Données
d’étalonnage), vous pouvez aussi voir que les valeurs de niveau
mesurées par I'émetteur sont ajustées. Naturellement, les niveaux
mesurés manuellement ne sont pas modifiés.

i Calibration Data
Hand Dipped Level. mm| 5A48B Level, mm | Delta |Enable D ate Time Operator il
3828 -1
8112 11 1
11978 11977 1
16103 16103 a

e =P S R R PU R
0000 XX &E

8
NOTE: The tank should be meazured at minimumn 4 different intervals: 200%, 407, 60% and 80% of the tank height.

-

Save calibration data in PC databaze Fefrezh Cancel Help |
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6.

Recherche des pannes

SYMPTOME

CAUSE

ACTION

Pas de contact
avec le RTG ou la
DAU indépendante

Connexion défaillante du bus
TRL/2.

Adresse ou Unité ID incorrecte.

Analysez la communication.

Bus de terrain connecté au port de
communication incorrect du PC.

Connexion de cable incorrecte ou
défaillante entre le PC et FBM.

Unité connectée au mauvais port
de bus de terrain de la FCU (si une
FCU est comprise).

Bus de groupe connecté au mau-
vais port de communication du PC
(si une FCU est comprise).

Carte FCM défectueuse (si une
FCU est comprise).

Modem de bus de terrain (FBM)
défectueux.

Controlez les fils du bus TRL/2.

Vérifiez et corrigez 'adresse et
I'unité ID dans TankMaster.

Controlez les DEL dans la FCU (si
une FCU est comprise).

Vérifiez 'adresse de I'unité et le
port de communication pour détec-
ter la corrélation.

Contrdlez que tous les signaux de
RS 232 sont connectés selon le
schéma d’installation.

Vérifiez que 'unité est connectée
au port de bus de terrain correct
sur la FCU.

Vérifiez 'adresse de l'unité et le
port de communication pour détec-
ter la corrélation.

Echangez les cartes FCM pour
identifier la carte défectueuse.

Remplacez le FBM.

Pas de contact avec
la DAU esclave

Comme ci-dessus.

Pas de contact avec le RTG asso-
cié.

Configuration incorrecte de RTG.

Alimentation électrique incorrecte
depuis RTG

Controler les éléments ci-dessous.

Controler les éléments ci-dessous.

Contrélez la configuration RTG
dans TankMaster.

Controlez I'alimentation électrique
en mesurant la tension entre les
broches 6 et 7 du connecteur de la
DAU. La tension doit étre d’environ
5,5 V. Controler la carte d’unité de
barriere dans l'unité électronique
du RTG.
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SYMPTOME

CAUSE

ACTION

Impossible d’écrire
surla DAU ou la
FCU

Pas de contact avec 'unité

L'interrupteur de protection contre
I'écriture n’est pas sur la position
correcte.

Contrdlez I'unité comme indiqué a
la page précédente.

Placez l'interrupteur sur la position
correcte.

Impossible d’écrire
au RTG

Scellé métrologique en position
d’interdiction d’écriture.

Placez l'interrupteur sur la position
d’autorisation d’écriture.

Mesure incorrecte
de la température

Capteur de température mal con-
necte.

Capteur de température avec
défaillance de terre.

Capteur de température court-cir-
cuité.

Valeur mesurée hors de la plage de
mesure.

Configuration défectueuse.

Valeur moyenne erronée mais
valeurs individuelles correctes.

Mesurez la résistance sur les fils
du capteur de température.
Vérifiez la connexion des capteurs
de température au bornier. Le cap-
teur le plus bas au numéro le plus
bas du bornier.

Mesurez la résistance entre le fil de
signalisation et la terre ; elle doit
étre de > 5 MQ).

Mesurez la résistance.

Controlez la correspondance entre
la plage de mesure et le type de
capteur.

Controlez les cavaliers pour la
plage de température dans la DAU.

Contrdlez la plage de mesure confi-
gurée.

Contrélez le nombre d’éléments de
température configurés.

Contrdlez la position configurée
des éléments de température.

Contrélez la position des éléments
de température.

Contrélez le niveau du produit dans
le réservoir.

6-2



Manuel de maintenance
308012FR, Edition 1B

juin 2007

Rosemount Tank Radar REX
Chapitre 6 Recherche des pannes

SYMPTOME

CAUSE

ACTION

Lecture incorrecte
du niveau

Constantes erronées dans la base
de données.

RTG verrouillé sur un écho pertur-
bateur.

Scellé métrologique en position
d’interdiction d’écriture.

Amplitude de I'écho en dessous du
seuil de bruit.

Jaugeur pour puits de
tranquillisation : Amplitude d’envi-
ron 20 000 mV ou plus.

Jaugeur a antenne parabolique ou
conique : Echo perturbateur d’une
force supérieure au seuil de bruit

Amplitudes variables.

Installation mécaniquement incor-
recte

Controlez les distances du réser-
voir dans la configuration RTG.
Mesurez manuellement pour véri-
fier le niveau.

Initialisez une nouvelle recherche
d’écho.

Recherchez dans le réservoir les
objets créant des échos perturba-
teurs.

Placez I'interrupteur sur la position
d’autorisation d’écriture.

Vérifiez 'amplitude du signal.
Contrdlez s’il y a de la mousse a la
surface du produit.

Contrdlez I'inclinaison du RTG, voir
le « Manuel d’installation ».
Nettoyez I'antenne.

Controlez s’il y a des vagues a la
surface du produit.

Un écho perturbateur peut étre pré-
sent.

Redemarrez le RTG.

Vérifiez si le niveau est prés du
réservoir vide.

Contrélez le puits de tranquillisa-
tion (dessins).

Contrélez I'amplitude de I'écho. Il
doit étre de 1000-3000 mV.
Redemarrez le RTG.

Vérifiez que la surface du produit
est calme (pas de mélangeur).

Consultez les dessins d’installation
et le manuel d’installation.

Le chargement du
programme au RTG
est impossible

Communication défaillante.

Fichier erroné utilisé pour la pro-
grammation.

Contrélez la communication vers le
RTG en question.

Vérifiez que la disquette correcte
est utilisée.

Vérifiez que le lecteur correct est
utilisé.

Contrélez que le fichier correct est
utilisé avec le nom TH<date>.cry
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SYMPTOME

CAUSE

ACTION

ComFail se produit

Configuration incorrecte de Tank-
Master.

Alimentation électrique insuffisante
vers la FBM.

Cables incorrects utilisés.

Unité de communication de terrain
défaillante.

Mauvaise connexion des cables.

Contrélez la configuration.

Connectez I'alimentation électri-
que externe.

Utilisez une simple paire de fils tor-
sadés blindés.

Contrélez les DEL sur les ports de
bus de terrain et les ports de bus
de groupe.

Contrdlez la connexion des cables.

Pas de contact avec le RTG ou la
DAU indépendante

Voir les pages précédentes.

Lecture d’entrée de
courant incorrecte

L'appareil connecté est défaillant.

Alimentation électrique défaillante.

Correspondance incorrecte entre le
courant et la valeur affichée.

Contrélez I'appareil.

Connectez une résistance et véri-
fiez la valeur mesurée.

Mesurez le courant. S'il y a plus
d’'une entrée de courant, I'alimenta-
tion électrique est multiplexée.
Dans ce cas, il n’y a pas de courant
continu.

Contrblez la configuration des
échelles des entrées.
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Affichage DAU

CAUSE

ACTION

EOOOO
E aan

E2O00N

EY0000

El0oan

Systéme :
0 — Pas d’erreur détectée

Systéme :
1 — Erreur EEPROM (programme)

Systéme :
2 — Erreur EEPROM (base de don-
nées)

Systéme :
4 — Erreur RAM

Systéme :

3,5, 6 ou 7 — combinaisons des
erreurs ci-dessus. Codes ajoutés
ensemble.

Aucune action requise

Redemarrez la DAU.
Remplacez 'TEEPROM.

Redemarrez la DAU.
Remplacez la PCB : DMB pour
DAU esclave ou DXB pour DAU
indépendante.

Redemarrez la DAU.
Remplacez la PCB : DMB pour
DAU esclave ou DXB pour DAU
indépendante.

Voir les éléments ci-dessus.

EOOOON
EO 1000
EOPO00

EO3000

Erreur de communication série
externe :
0 — Pas d’erreur détectée

Communication série externe :
1 - Communication avec maitre
perdue

Erreur de communication série
externe :

2 - Communication avec RTG per-
due

Erreur de communication série
externe :

3 — Combinaison des erreurs ci-
dessus

Aucune action requise.

Redemarrez la DAU. Voir sous
« Pas de contact avec RTG ou
DAU ».

Redemarrez la DAU. Voir sous
« Pas de contact avec RTG ou
DAU ».

Voir les éléments ci-dessus.
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Affichage DAU

CAUSE

ACTION

EOOOO
EO0 100

EL300

Erreur de communication série
interne :
0 — Pas d’erreur détectée

Erreur de communication série
interne :
1- Erreur détectée

Erreur de communication série
interne :
3 — Défaillance de bus interne.

Aucune action requise.

Redemarrez la DAU. Remplacez
la PCB : DMB pour DAU esclave
ou DXB pour DAU indépendante.

Redemarrez la DAU. Remplacez
la PCB : DMB pour DAU esclave
ou DXB pour DAU indépendante.

Eaaonn
EOO0 I

EOOOAL

FHHIEN]

Erreur de mesure de la
température :
0 — Pas d’erreur détectée

Erreur de mesure de la
température :
1- Erreur dans au moins un capteur

Erreur de mesure de la
température :

2 — Erreur d’étalonnage
Signaux de référence hors de la

plage

Erreur de mesure de la
température :

3 — Erreur moyenne

Pas de capteur non bloqué fonc-
tionnant dans le produit.

Aucune action requise.

Observez I'affichage en mode 1
(s’il y a un affichage) pour des

valeurs clignotantes permettant
de repérer le capteur défaillant.

Remplacez la résistance de réfé-
rence de précision. Si le pro-
bléme demeure, remplacez la
PCB. DMB pour DAU esclave ou
DXB pour DAU indépendante.

Veérifiez que le niveau du produit
est sous le capteur non bloqué
fonctionnant le plus bas.
Contrélez que la DAU recoit un
niveau du RTG associé.

EOnann
Eogon i
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Erreur d’entrée de courant (p pour
pression) :
0 — Pas d’erreur détectée

Erreur d’entrée de courant (p pour
pression) :
1- Erreur dans au moins un capteur

Aucune action requise.

Voir sous « Lecture d’entrée de
courant incorrecte ».
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Affichage DAU CAUSE ACTION

Erreur d’entrée de courant (p pour Remplacez la PCB : DMB pour

Eﬂgﬂgg pression) : DAU esclave ou DXB pour DAU
2 — Erreur d’étalonnage interne indépendante.

Erreur d’entrée de courant (p pour  Voir sous « Lecture d’entrée de

éz gﬂﬂﬂ §/ pression) : courant incorrecte ».
3 — Ancienne valeur dans au moins

une valeur.
Méme cause que 1 ci-dessus.

Erreur de sortie (DAU indépen- Remplacez la carte de relais,

) dante). Le retour de relais ne cor-  DRM.
dy0'r

respond pas au contrble du relais.
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7. Pieces de rechange

Jaugeur radar pour réservoirs
Carte d'interface émetteur, TIC
Carte multiplexeur de température, TMC

Carte sortie relais, ROC

Unité d'acquisition de données, DAU
DAU esclave — carte DMB

DAU indépendante — carte DXB

Carte d’affichage

Carte d’alimentation électrique, DAU indépendante -
DPS

Carte modem relais, DAU indépendante - DRM

Résistances de référence de précision
Adaptateur de référence Hi 1
138,50 Q pour la plage de température -50 a 125 °C

Adaptateur de référence Hi 2
175,84 Q) pour la plage de température -50 a 300 °C

Adaptateur de référence Hi 3

24,90 Q pour la plage de température -200 a 150 °C
Unité de communication de terrain, FCU
FCU — carte PC

Carte FCM

Modem pour bus de terrain, FCBM
FBM 2171
Céable FBM

Alimentation électrique CC de FBM

Fusibles

Fusible THE (5 unités)

Fusible FCU, DAU indépendante (5 unités)
Fusible, DAU indépendante, FBM

9150072-551
9150072-561
9150072-591

9240002-512
9240002-502
9240002-541
9240002-522

9240002-532

9240003-721

9240003-722

9240003-723

9240002-574
9240002-701

9240002-633
6853442-682
6853496-240

0980240-013
6853472-017
6853389-084

71
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8. Liste des schémas

Installation mécanique

Jaugeur a antenne conique RTG 3920

Jaugeur a antenne parabolique RTG 3930
Jaugeur a antenne parabolique RTG 3930 (P440)
Soudage de T38-W

Bille & bride T30

RTG 3935/EES

Jaugeur pour puits de tranquillisation RTG 3940
Jaugeur pour puits de tranquillisation RTG 3945
Jaugeur GPL/GNL 3960

Pinoche de référence pour puits de tranquillisation
Kit réflecteur LPG puits de tranquillisation

Kit réflecteur puits de tranquillisation GPL (sol. B)
Kit réflecteur puits de tranquillisation GPL (sol. A)

Puits de tranquillisation recommandés pour
Rosemount Radar

Schéma coté - FBM

Schéma coté - FCU 2160
Installation mécanique — Abri solaire
Schéma coté — DAU esclave 2100

Schéma coté — DAU indépendante 2130

Installation électrique
RTG (DAU-AIN, relais)
RTG (AIN-Temp, relais)
RTG/JBi (DAU-AIN, relais)
RTG/JBi (AIN-Temp, relais)

Raccordement alimentation - bus TRL/2 —
Jaugeur radar pour réservoirs (W11/X11)

Raccordement relais 1+2 —
Jaugeur radar pour réservoirs (W11/X11)

9150 072-980
9150 072-981
9150 072-982
9240 003-944
9240 003-947
9150 072-983
9150 072-984
9150 072-985
9150 072-986
9150 072-922
9150 071-651
9150 072-924
9150 072-925
9240 003-987

9240 002-932
9240 002-914
9240 003-930
9240 002-913
9240 002-912

9150 072-913
9150 072-914
9150 072-911
9150 072-912
9150 072-930

9150 072-932
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Raccordement relais 1 —
Jaugeur radar pour réservoirs (W11/X11)

Raccordement sortie analogique — Jaugeur radar pour

réservoirs (W11/X11)

RDU/SDAU et entrée analogique — Jaugeur radar pour

réservoirs (W12/X12)

Raccordement capteur de température —
Jaugeur radar pour réservoirs (W12/X12)

Raccordement WLS + température — RTG
(W12/X12)

Schéma coté - FBM
PC-FBM-JB/RTG/IDAU
PC-FBM-FCU

FCU 2160

PC-FCU-RS232

FCU dans PU2

PC-FCU-RS485

PC-RS232/485-FCU
FCU-PS12-LABKO 2000

PC-Fibre Modem-FCU
Raccordement FCU redondant

Héte PC-FCU

DU620-FCU

DAU esclave-Cu90

SDAU-Pt100 3 fils

DAU esclave - Pt100 avec retours communs
SDAU - Pt100 3 fils - WBSi avec RTD
SDAU - Pt100 3 fils - WBSi sans RTD
Schéma coté — DAU indépendante 2130
DAU indépendante - Cu 90

DAU indépendante - Pt100 3 fils

DAU indépendante - Pt100 avec retours communs

9150 072-933

9150 072-934

9150 072-940

9150 072-941

9150 072-943

9240 002-932
9240 002-902
9240 002-903
9240 002-914
9240 002-905
9240 002-931
9240 002-936
9240 003-931
9240 003-933
9240 007-987
9240 007-988
9240 007-989
9244 000-904
9240 002-909
9240 002-910
9240 003-912
9240 003-940
9240 003-941
9240 002-912
9240 002907
9240 002-908
9240 003-914
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