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PRÓLOGO 

En el año 2012, la Compañía Minera Alpamarca S.A.C., como parte de su 

proyecto "Ingenieria y Gerencia de la Construcción (ECM) Proyecto - Alpamarca", 

convocó a concurso la construcción y puesta en marcha del proyecto, de lo cual a través 

de la empresa ganadora, se otorgó como tercero a la Empresa Dynaflux S.A. la 

ingeniería, suministro de equipos y asistencia de instalación y puesta en marcha de la 

"Planta de Preparación y Dosificación de Floculante para Relaves". 

El presente informe de suficiencia consta de seis capítulos. 

En el primer capítulo, se describen los antecedentes, definición del problema, 

objetivos principales y secundarios, la justificación, los alcances, limitaciones y el 

resumen. 

En el segundo capítulo, se desarrollará el marco.teórico, en el cual se explicará 

los fundamentos de la automatización, la red de comunicación, la topología de red y 

todos los elementos y conceptos necesarios para desarrollar este informe de suficiencia. 

En el tercer capítulo, se desarrollará la descripción de la planta y los datos 

básicos, en el cual se detallarán los datos generales, parámetros del proceso, condiciones 

de sitio y operación, datos técnicos de los equipos, funciones de los equipos dentro del 

proceso y el diagrama de flujo. 
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En el cuarto capítulo, se describirá la integración de los equipos por etapas al 

controlador lógico programable, en el cual se detallarán las características de los 

instrumentos y accesorios, el listado de señales, alarmas y protecciones, las cuales 

permitirán prevenir algún evento inesperado o desagradable y así mantener una 

continuidad y seguridad dentro del proceso. También se detallará la selección del 

controlador lógico programable y la integración de los equipos al bus de campo 

Porfibus. 

En el quinto capítulo, se detallará la filosofia de control que hace posible que el 

sistema funcione automáticamente, en el cual se observará los modos de operación, 

lazos de control y la lógica de funcionamiento y secuencia de equipos, la cual explica la 

operación del sistema automatizado. 

En el sexto capítulo, se presenta los costos del proceso de automatización, los 

cuales abarcan, costos de materiales e ingeniería. 

Finalmente se presenta las conclusiones obtenidas del informe y 

recomendaciones correspondientes. Además se presenta el apéndice, en el cual se 

colocará los datos técnicos de los eqmpos, la lista completa de señales, alarmas y 

protecciones, los diagramas y/o planos del proceso de preparación y dosificación de 

floculante y los planos de dimensiones de los equipos. 



CAPÍTULO! 

INTRODUCCIÓN 

1.1. Antecedentes: 

En 1998 se constituyó la empresa minera Volcán Compañía Minera S.A.A. A 

través de los años ha ido creciendo y en la actualidad cuenta con 3 unidades 

mineras, las cuales dentro de cada unidad tiene �ás de una mina a su cargo. La 

compañía se dedica a la exploración, explotación y beneficio de minerales por 

cuenta propia y de subsidiarias, correspondiéndole la extracción, concentración y 

tratamiento. Es así que en el 2012 con la necesidad de aumentar su producción 

inicia sus trabajos en la Compañía Minera Alpamarca S.A.C., la cual desarrolla el 

proyecto "Ingeniería y Gerencia de la Construcción (ECM) Proyecto -

Alpamarca", ubicado en el paraje Cerro Alpamarca, distrito de Santa Bárbara de 

Carhuacayan, provincia de Yauli y departamento de Junín. 
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El proyecto "Ingeniería y Gerencia de la Construcción (ECM) Proyecto -

Alpamarca" consistió en el desarrollo de una planta concentradora, sus 

instalaciones auxiliares y la presa de relaves para el procesamiento de minerales 

polimetálicos a razón de 2000 toneladas métricas por día con la finalidad de 

producir concentrados de cobre, plomo, zinc y plata como subproducto. El mineral 

es extraído a través de un sistema de tajo abierto y procesado a través de 

operaciones unitarias típicas como trituración, molienda, flotación, espesamiento y 

filtrado de concentrado. Dentro de todo lo mencionado se encuentra el proceso de 

preparación y dosificación de floculante, para la cual a través de una casa de 

ingeniería contrató la ingeniería de detalle para la automatización de la planta de 

preparación y dosificación de floculante para relaves. 

1.2. Definición del Problema: 

Este proyecto "Automatización de la planta de preparación y dosificación de 

floculante" nace de la necesidad de la compañía minera por mejorar su proceso de 

floculación; ya que en antiguos proyectos que realizaron dentro de sus unidades 

mineras, respecto a este tema han tenido dificultades como: 

Falta de precisión de concentración y continuidad en el proceso. 

Mucha pérdida de tiempo en la preparación y dosificación del floculante. 

Alto costo para la operación, mantenimiento y supervisión de la planta. 

Alto riesgo en seguridad respecto al contacto con reactivos. 

Al observar todos estos problemas o dificultades se plantea la siguiente pregunta: 
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¿Es factible automatizar un proceso de preparación y dosificación de floculante 

para una planta de 450 LPH en procesos mineros? 

1.3. Objetivos: 

1.3.1. 

1.3.2. 

1.4. Alcance: 

Principal: 

Automatizar un proceso de preparación y dosificación de floculante 

de una planta de 450 LPH para floculación en procesos mineros. 

Secundarios: 

• Describir la planta y los datos básicos.

• Integrar los equipos por etapas a través de un controlador lógico

programable (PLC).

• Desarrollar la filosofía de control.

• Realizar los costos.

La trascendencia de este informe radica en realizar los siguientes puntos: 

Descripción de la planta y los datos básicos de la misma. Para ello se deberá 

detallar principalmente la capacidad de la planta, la función principal del 

equipo, describir las condiciones de sitio, las condiciones operativas y los datos 

técnicos de los equipos. Además se describirá la función principal de cada 

equipo. 

Integración de los equipos por etapas a través de un controlador lógico 

programable. Para ello se empezará a seleccionar los instrumentos y accesonos 
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que te permitan integrar al controlador lógico programable que se va a usar, y a 

su vez se deberá seleccionar el controlador lógico programable adecuado. 

Además se realizará la lista de señales, alarmas y protecciones que se desean 

monitorear para la planta, las cuáles serán las estrictamente necesarias y 

requeridas por el cliente. Por último se desarrollará la integración de los 

equipos en la red Profibus. 

Desarrollo de la filosofia de control. Para ello se describirán los modos de 

operación de la planta, se describirán los lazos de control y se desarrollará la 

lógica de funcionamiento y secuencia de equipos. 

Realización de los costos del proceso de automatización. 

Todo lo mencionado anteriormente permitirá realizar la preparación y 

dosificación del producto y que la operación de la planta sea en las condiciones 

requeridas por el cliente. 

1.5. Justificación: 

Este proyecto nace por la necesidad de desarrollar la ingeniería de la 

automatización de un proceso de preparación y dosificación de floculante para una 

planta de 450 LPH en procesos mineros, con la finalidad de mejorar la precisión de 

concentración, realizar un proceso continuo, reducir los tiempos de preparación y 

dosificación del floculante, reducir los costos de operación y mantenimiento de la 



7 

planta y reducir los riesgos de seguridad. En conclusión, con el fin de ahorrar y no 

realizar gastos innecesarios. 

1.6. Limitaciones: 

En este informe no están incluidos los planos eléctricos, m mecánicos, m 

civiles, ni de tuberías, solo está incluida la ingeniería básica y necesaria para 

explicar la integración de los equipos en el controlador lógico programable y la red 

de comunicación Profibus, en consecuencia la realización de la automatización del 

proceso. 

Además no está incluida la integración hacia un sistema de supervisión, ni la 

programación, ni la arquitectura distribuida de las mismas. 

También no está incluido el efecto químico, ni la explicación del rango a 

dosificar del uso de floculante dentro del proceso, estos son parámetros requeridos 

por el cliente. Además el rango del trabajo de cada equipo es también determinado 

por el cliente. 

Por último, no está incluido ni pruebas, ni protocolos de instalación, pre -

comisionamiento, comisionamiento ni puesta en marcha. 

1.7. Resumen: 

El diseño que se está presentando en este informe, tiene un tanque de 

almacenamiento de agua y una tolva de almacenamiento de floculante, los cuales 

nos darán autonomía en la preparación de floculante. El tanque donde se prepara la 
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mezcla floculante-agua tiene dos compartimientos y en cada compartimiento lleva 

un agitador con lo cual se realizará una correcta mezcla y una maduración del 

producto a una concentración determinada la cual posteriormente será diluida. Los 

tanques mencionados líneas arriba tienen instrumentos los cuales permitirán una 

preparación continua y evitar que estos o se queden vacíos o se rebalsen. 

Las líneas de post-dilución permitirán obtener la mezcla floculante-agua a la 

concentración requerida, para ello se cuenta con instrumentos que permitirán 

controlar y monitorear el flujo en las mismas. Estas líneas se encuentran con las 

líneas de descarga de las bombas y se mezclan gracias al mezclador estático que 

hay en cada línea, el cual permite una homogenización del producto. 

La integración de cada equipo que interviene en las diversas fases se llevará a 

cabo a través de un controlador lógico programable, el cual realizará toda la lógica 

y secuencia que permitirá una continuidad en la dosificación del producto a la 

concentración requerida. 



2.1. La Automatización: 

CAPITULO U 

MARCO TEÓRICO 

La automatización nació por la necesidad de realizar tareas con mayor precisión, 

rapidez y más confiables, utilizando máquinas para realizar tareas antes efectuadas 

por los seres humanos y para controlar la secuencia de las operaciones sin 

intervención humana. En conclusión, se realizarían mejores tareas de lo que puede 

realizar el ser humano. 

La automatización de un proceso es utilizar tecnología que por medio de 

componentes o dispositivos capaces de decidir, mandar, variar y relacionarse con 

otros integre un sistema de control, apoyándose en un programa establecido por el 

integrador para la administración de variables mediante el seguimiento y 

comparación con un valor esperado; esto se realiza de manera automática, generando 

eficiencia, efectividad, confiabilidad, estabilidad y calidad en los resultados. 
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2.1.1. Grados o Clases de Automatización: 

Al momento de decidir u optar por automatizar un proceso o todos los 

procesos dentro de una empresa, uno se realiza una serie de preguntas como: 

¿Es posible automatizar todo los procesos?, ¿Es necesario automatizar todos 

los procesos?, ¿Realmente esta es una buena inversión?, ¿Cómo se realiza este 

proceso y cuanto espacio y tiempo ocupa?, ¿Se pueden enlazar los procesos?, 

¿Se necesita cambiar todo los equipos?, ¿Se pueden controlar y supervisar los 

procesos?, y así sucesivamente se pueden mencionar: diversas interrogantes, 

por ello según lo que se requiera automatizar después de una adecuada 

evaluación y análisis se podrá realizar el proceso. Con las interrogantes 

resueltas se pueden distinguir cuatro categorías: 

Automatización Fija: Este tipo de automatización se realiza cuando la 

cantidad a producir es muy alta, por ello se puede justificar el alto costo 

que generaría invertir en el nuevo equipamiento y diseño de los procesos. 

Un problema en la automatización fija es que su ciclo de vida depende de 

cuánto tiempo se requiera en el mercado o por cuanto tiempo sea necesario 

o vigente. Ejemplo: La fabricación de automóviles.

Automatización Programable: Este tipo de automatización se realiza 

cuando la cantidad a producir es relativamente baja y hay variedad de 

productos. En esta situación el diseño del proceso es tal que se adecue a la 

variaciones o necesidades según el producto, estás variaciones se realizan 
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por medio de un software. Ejemplo: La fabricación de abrazaderas bajo 

pedido. 

Automatización Flexible: Este tipo de automatización se realiza cuando el 

rango de producción es medio. Estas presentan características de la 

automatización fija y programable. Estos están constituidos por una serie 

de procesos entrelazados que realizan diversas tareas, controlados por un 

conjunto de computadoras. 

Automatización Total: Con este tipo de automatización la fabricación de 

un producto se realizaría sin la intervención del ser humano. 

Fuente: www.a11tomatiksol11tions.com 

Figura 2.1. Automatización de fabricación de autos 



12 

2.1.2. Ventajas y Desventajas de la Automatización: 

El proceso de automatización tiene sus ventajas y desventajas: 

Ventajas: 

• Reduce los costos de producción, y así puede competir en el

mercado.

• Reducción en los tiempos de procesamiento.

• Aumento el rendimiento y la disponibilidad de los procesos.

• Aumento de la producción y adecuarla según la demanda del

mercado.

• Mejora el nivel de calidad de los productos fabricados y de los

servicios prestados.

• Disminuye la mano de obra necesaria.

• Mejora las condiciones laborales (seguridad y ergonomía).

• Mejora la administración de la emp�esa.

Desventajas: 

• Se requiere de una gran inversión al inicio.

• El personal requiere mayores conocimientos y preparación.

• Repercusión de la inversión en el costo del producto.

• Cuestionamiento de la sociedad, por la disminución de puestos

laborales.

• Incremento en la dependencia del mantenimiento y reparación.
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2.1.3. Pirámide de la Automatización: 

Se identifican diferentes niveles en un sistema de control de acuerdo a su 

funcionalidad, estos estarán interrelacionados a través de interfaces y/o 

sistemas de comunicación. En la Figura 2.2 se muestran los niveles que serán 

detallados: 

Nivel de Administración o corporación: En este nivel se realiza la 

planificación corporativa, la administración de recursos, la optimización 

de finanzas y el análisis de las operaciones. La red de comunicación que 

generalmente se utiliza es Ethernet, la cual normalmente interconecta 

computadoras, terminales, dispositivos de almacenamiento, que pueden 

estar ubicado en cualquier parte del país o el mundo. En este nivel se 

monitorea y se obtiene información en !iempo real de lo que sucede 

globalmente con lo cual se puede tomar acción inmediata. 

Nivel de Información y Manufactura: También conocido como nivel de 

planta o producción. En este nivel la información es proporcionada por las 

diferentes áreas de una misma empresa tales como almacén, ingeniería, 

recursos, logística, administración, mantenimiento, producción, etc. Se 

permiten planificar los procesos de las áreas y a su vez se pueden 
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identificar las fortalezas y debilidades dentro del proceso. Por lo general, 

los dato se trasmiten a través de una red de área local. 

Nivel de Visualización, Supervisión y Adquisición de Datos: En este nivel 

se adquieren datos del proceso en tiempo real, como: las alarmas, eventos 

críticos, lazos de control, estados de las variables, enclavamientos, etc. Las 

principales tareas son: la optimización del proceso, la administración de 

variables, alarmas y eventos. Un operador humano se encarga de 

supervisar las operaciones de un área, utilizando un equipo de cómputo y 

un interfaz hombre-máquina, haciendo uso de redes de campo. 

Nivel de Control: La tarea principal en este nivel es administrar los 

componentes o dispositivos que ejecutan los algoritmos de control en 

tiempo real. En este nivel se encuentran los PLCs y controladores 

encargados de la variación, regulación, operación de procesos, secuencias 

y enclavamientos de seguridad. La información es recogida de niveles 

inferiores en cuestión de segundos, usando redes de comunicación y 

conexionado punto a punto. 

Nivel de Proceso, acción/sensado: Está constituido por toda la 

instrumentación y accionamiento, corno: sensores, actuadores, válvulas y 

otros. 
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Fuente: /www.sistemasdecontrolindustrial.com 

Figura 2.2. Pirámide de la automatización 

2.2. Buses de Campo: 

Al realizar la automatización de un proceso se requiere enlazar o conectar la 

instrumentación con los controladores y/o PLC a través de un medio, esto es llamado 

bus de campo. Generalmente, un bus de campo transmite datos de modo serial. Para 

este tipo de transmisión es suficiente con un número limitado de cables, entre 2 y 3 

conductores con la adecuada protección contra perturbaciones o ruido externo para 

permitir su tendido en ambientes de ruido industrial. 

Ventajas: 

La transferencia de datos puede realizarse por medio de un mecanismo 

estándar. 



Flexibilidad de extensión. 

Reduce la complejidad del sistema de control en términos de hardware. 

Reducción del cableado necesario. 

Reduce costos de mantenimiento. 

Reduce costos de instalación. 

Los sistemas de control son más eficientes. 

Permite la comunicación bidireccional. 

Simplificación de la puesta en servicio. 

Desventajas: 

Necesidad de nuevos conocimientos y más complejos. 

Inversión de in trumentación y accesorios de diagnóstico. 

Costos globales inicialmente superiores. 

2.2.1. Tipos de Buses: 

Se describirán tres buses de campo importantes: 

2.2.1.1. ASI {Actuador sensor interfaz): 

16 

Está diseñado para conectar dispositivos de E/S de campo simples (por 

ejemplo, dispositivos binarios ON / OFF como actuadores, sensores, entradas 

y salidas analógicas, pulsadores y sensores de posición de la válvula) en la 



17 

fabricación discreta y aplicaciones de procesos que utilizan un cable de 2 

conductores. 

AS -Interface es una tecnología "abierta" con el apoyo de una multitud de 

vendedores de eqmpos de automatización. Según AS- Asociación 

Internacional existen en la actualidad más de 24 millones de dispositivos de 

campo AS -Interface instalados a nivel mundial, con un crecimiento en 

alrededor de 2 millones de dólares por año. 

AS -Interface puede proporcionar soporte de seguridad hasta SIL 3 según 

la norma E 62061 , CA T 4 según EN954 -1, así como el nivel de 

rendimiento e ( PL e) según la norma EN ISO 13849-1. 

Características: 

• Velocidad de Transmisión: 167 Kbps

• Comunicación: Maestro/Esclavo

• Medio de Transmisión: Par trenzado

• Máximo cantidad por nodos: 31 por red

• Alimentación por bus: Sí

• Longitud máxima de cada segmento: 100 m

• Tiempo máximo de ciclo: 5 ms
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Componentes principales: 

• Un maestro de bus ASI, suele estar conectado a un PLC o un

elemento de control principal.

• Fuente de Alimentación ASI, de 30 VDC y 8 A para alimentar a

los esclavos, a través de un solo cable.

• Los esclavos del bus ASI, dispositivos actuador con ASI integrado

y módulo ASI genéricos que disponen de 4 E/S.

• Cable de conexión, generalmente se usa el cable plano de 2 hilos

sin apantallamiento. (Ver figura 2.3.b)

Fuente: www.as-interface.net 

Figura 2.3. a) Base de montaje del bus, b) Cable plano amarillo -ASI 

2.2.1.2. CAN: 

CAN es un protocolo basado en mensajes, diseñado 

específicamente para aplicaciones de automóviles, pero ahora se utiliza 

también en otras áreas como el aeroespacial, marítimo, automatización 
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industrial y equipos médicos. CAN define solo las dos capas más 

baja : física y de enlace. 

VO palr-connection DOON 

Ch1 

DI Input DO Output 

CANopen DI module CANopen DO module 

Fuente: www.icpdas.com 

Figura 2. 4. Can Open Digital 

2.1.2.1. Can Open: 

Destinado para sistemas de control industriales. 

Complementa el protocolo CAN incorporando la capa de 

aplicación y no necesita controlar la temporización, control a 

nivel de bits, etc. 

Características: 

• Velocidad de Transmisión: Hasta 1 Mbps

• Comunicación:

productor/consumidor, multi-maestro.

• Medio de Transmisión: Par trenzado

Maestro/Esclavo, 

• Máximo cantidad por nodos: 127 nodos

• Alimentación por bus: Sí
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• Longitud máxima de cada segmento: 25 -1000 m

( dependiendo de la velocidad de transmisión)

2.2.1.3. Profibu 

• Tiempo máximo de ciclo: menor a 1 ms (discreto), 5 ms

@ I Mb (analógico).

E te bus de campo ha sido creado en base a la normas EN 50170. Este 

bu de campo es abierto y no pertenece a ninguna compañía en 

particular, por ello permite la comunicación entre equipos de diferentes 

marcas. Puede er u ado en aplicaciones de redes complejas y en las 

que el tiempo de respue ta es crítico. 

Características: 

• Abierto

• Es independiente de fabricantes.

• Altamente seguros en envío y recepción de men ajes.

• Multifuncional

• Flexible a expansión.

• Capacidad de diagnóstico

• Bajo costo.

2.1 .3 .1 . Perfiles de Profibus: 

• Projibus DP (Periférico Descentralizado): Orientado a

aplicaciones de alta velocidad, bajo costo y mayor

eficiencia.
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Características: 

o Velocidad de Transmisión: De 1.5 Mbps hasta 12 Mbps.

o Comunicación: Maestro/Maestro, Maestro/Esclavo.

o Medio de Transmisión: Par trenzado y fibra óptica.

o Máximo cantidad por nodos: 127 por segmento.

o Longitud máxima de cada segmento: 100 m entre

segmentos @ 12 Mbps y 24 km (fibra)

o Tiempo máximo de ciclo: Depende de la configuración

menor a 2 ms.

• Profibus PA (Automatización de procesos): Como su

propio nombre lo indica orientado a la automatización de

procesos. Utiliza la tecnología de transmisión especificada

en IEC 1158-2. La principal diferencia con Profibus-DP es

que la capa fisica permite su utilización incluso en zonas de

eguridad intrínseca. 

Características: 

o Velocidad de Transmisión: 31.5 Kbps

o Comunicación: Maestro/Maestro, Maestro/Esclavo.

o Medio de Transmisión: Par trenzado y fibra óptica

o Máximo cantidad por nodos: 14400 por segmento

o Seguridad Intrínseca: Sí

' 

' 

,, 
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o Longitud máxima de cada segmento: 100 m entre

egmentos@ 12 Mbps y 24 km (fibra)

o Tiempo máximo de ciclo: Depende de la configuración

menor a2m

• Profibus FMS (Especificación de mensaje de bus de

campo): s la solución general para tarea de

comunicaciones a nivel de célula. Estos dotan al sistema de

una gran flexibilidad.

Características: 

Nivel de 

fábrica 

o Velocidad de Transmisión: 500 Kbps.

o Comunicación: Maestro/Maestro, Maestro/Esclavo.

o Medio de Transmisión: Par trenzado y fibra óptica.

o Máximo cantidad por nodos: 127 por egrnento

► 
Tlemposd• 
dclobul 
< 1000 ffll 

Nivel 
celda 

llempoa d• 
delo bul 
< 100 ffll 

Nivel de 
campo 

ThtmPolde 
ciclo bu1 
< 10m• 

Fuente: lzttp:llvictor-f uzzylogic.blogspot.com/2014/0 I /proflbus-dp.html 

Figura 2.5. Bus de campo Profibus 

,¡ 
, 

., 
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2.3. Red de Comunicación: 

Para realizar una comunicación se reqmere componentes básicos: emisor, 

receptor, medio y mensaje. Por lo tanto una red de comunicación es un conjunto de 

equipos conectados o enlazados entre sí a través de un medio fisico, los cuales 

envían o reciben datos o información a otros equipos con el fin de compartir 

información. 

2.3 .1. Modelos de Red: 

Modelo ISO/OSI: Este modelo consta de 7 capas, las cuales son 

independientes entre sí. Para crear un sistema de comunicación no necesita 

usar las 7 capas ya que esto dependerá de la complejidad y aplicación de la 

misma. Cada capa es responsable de extraer los datos recibidos y de enviar los 

datos a la siguiente capa. Este modelo fue creado con la idea de que sirva 

como un manual de buenas prácticas y así se puedan crear sistemas abiertos. 

Ver tabla 2.1. 

Modelo TCPIIP: Este modelo consta de 4 capas. Su nombre deriva de las dos 

principales capas que lo componen, TCP, capa de transporte e IP, capa de red. 

El modelo proporciona conexión de extremo a extremo, además de que es el 

modelo más utilizado, por ejemplo: Internet. 

·,
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Tabla 2.1. Modelo ISO I OSI 

o OMBRE DESCRIPCIÓN / FUNCIÓN REQUISITOS EN REDES UNIDAD DE 
DE CONTROL INTERCAMBIO 

Funciones de usuario. Transferencia de 
Objetos de datos. 

:ficheros. Intercambio de variables. Servicios 
7 APLICACIÓN 

de comunicación: lectura/escritura, 
Estructuras APDU 

arranque/parada 
estandarizadas de red. 

-1--- -- �- -

Representación de datos. Conversión del 
tipo de representación del sistema de Estructuras de red. 

6 
PRESENTACI 

comunicación en un formato adecuado al Interpretación de PPDU ÓN 
equipo. Diagnóstico. Encriptación y datos. 
compresión de datos. 
Sincronización. Requerimiento de 
respuestas. Establecimiento, disolución y Autentificación. 

5 SESIÓN vigilancia de una sesión. Coordinación de la Administración de SPDU 
sesión. Seguridad, autentificación, claves. red. 
Estructura de diálogo. 

Establecimiento/disolución de enlace. 
Reconocimiento 

Formación, repetición y clasificación de 
extremo a extremo. 

4 TRANSPORTE 
paquetes. Transmisión asegurada de 

Detección de TPDU 
paquetes. Supervisa la corrección de las 

duplicados, reintento 
transferencias. Reenvía los mensajes 
fallidos. 

automático. 

Direccionamiento de otras redes y control de 
Direccionamiento: 

3 RED 
flujo. Rutas de comunicación. Comunicación 

unicast, multicast, Paquete 
entre dos subredes. Interface independiente 

broadcast. Routers. 
del mecanismo de acceso al medio. 

Método de acceso. Gestión de colisiones. Mecanismo de acceso 

Limitación de los bloques de datos, al medio, 

transmisión asegurada, detección y evitar/detectar 
eliminación de errores. CRC-check, colisión. 

2 
ENLACE DE 

CSMA/CD, Token. Estructuración en Marco/trama 
DATOS 

tramas, codificación 
de datos , código de 
redundancia cíclica, 
chequeo de errores 

Medio físico de transmisión. Test de errores Prioridad. 
a nivel de bit. Convierte 1 y O lógicos en Transceivers. 

1 FISICA pulsos eléctricos. Interface transceiver. Bit 

Cable coaxial/triaxial. Cable óptico, Cable 
bifilar. 
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2.3.2. Topología de Red: 

Se denomina así a las diversas estructuras de intercomunicación en las que se 

puede realizar la trasmisión de datos entre equipos. Cada topología de red 

lleva asociada una topología física y lógica. 

'Bus Estrella. 

Árbol Ma.lla. 

Mixta. 

Tota.lmente 
Conexa. 

Fuente: es. wildpedia.orglwiki/Red _ de _computadoras 

Figura 2. 6. Topología de Red 

Total: Se da cuando todos los nodos están conectados en forma directa 

entre ellos, existiendo siempre un enlace punto a punto. 

Parcial o malla: Se da cuando no todos los nodos están conectado punto a 

punto con cualquier otro nodo de la red. 
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Estrella: Cada nodo se conectara con el cono central, el cual se encargará 

del control de acceso a red. Esta topología es riesgosa, respecto a que si el 

nodo central sufre una perturbación, generalmente ocasiona el fallo de la 

red completa. 

Bus: Todos los nodos se conectan a un único medio de transmisión. Esta 

topología permite la adición y sustracción de nodos sin interferir la red, 

pero un fallo en el medio de transmisión inutiliza la red. 

Árbol 

Anillo: Los nodos se conectan en serie alrededor del anillo. 

2.3.3. Medios Físicos de Transmisión: 

Cable Coaxial: Utilizado para transportar señales electromagnéticas de 

alta frecuencia, que posee dos conductores concéntricos, uno central, 

llamado vivo y uno exterior denominado malla o blindaje. Ver figura 2.7. 

Características: 

• Conductor central de cobre y dieléctrico polietileno celular físico.

• Pantalla cinta metalizada y trenza de cobre o aluminio.

• Cubierta no propagadora de la llama para instalaciones interiores y de

polietileno de color negro para instalaciones exteriores.

• Impedancia características media: 75 ohm
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Cable de par Trenzado: Usado en telecomunicaciones en el que 

dos conductores eléctricos aislados son entrelazados para anular 

las interferencias de fuentes externas y diafonía de los cables opuestos. 

Hay tres tipos de estos cables: UTP (Par trenzado sin blindaje), STP (Par 

trenzado blindado) y FTP (Par trenzado con blindaje global). Ver figura 

2.8. 

Es limitado en ancho de banda, distancia y tasa de datos, por ejemplo: 

Para señales analógicas se requieren amplificadores cada 5 o 6 km y 

para señales digitales cada 2 o 3. En transmisiones de señales analógicas 

punto a punto, el ancho de banda puede llegar hasta 250 kHz. 

Fibra Óptica: Es un medio de transmisión empleado generalmente 

en redes de datos; 

transparente, vidrio o materiales 

un hilo muy 

plásticos, 

fino 

por 

de 

el 

envían pulsos de luz que representan los datos a transmitir. 

material 

que se 

Las fibras se utilizan ampliamente en telecomunicaciones, ya que permiten 

enviar gran cantidad de datos a una gran distancia, con velocidades 

similares a las de radio y superiores a las de cable convencional. Son el 

medio de transmisión por excelencia al ser inmune a las interferencias 

electromagnéticas, también se utilizan para redes locales, en donde se 

necesite aprovechar las ventajas de la fibra óptica sobre otros medios de 

transmisión. 



Caracteristi cas: 

• Cobertura más resistente.

• Uso dual

• Mayor protección en lugares húmedos.

• Empaquetado de alta densidad

Núcleo 

de Cobre 

Aislante 

Malla metAllca 
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Fuente: http://www.codejobs.biz/es/blog/20/ 3/08/I 3/medio-de-transmision-cable-coaxia/ 

Figura 2. 7. Cable Coaxial 

Envoltura 
Blindaje Trenzado Blindaje depapel 

'f metálico Pares trenzados 

'f 

---� 

Fuente: www.monograflas.com/trabajos30/cab/eadolcab/eado.shtml 

Figura 2.8. Cable par Trenzado 



CAPITULO 111 

DESCRIPCIÓN DE LA PLANTA Y DATOS BÁSICOS 

En este capítulo se va a detallar las características básicas de la planta, como su 

capacidad, el producto con el cual se alimenta, entre otros. Además se van a describir las 

condiciones de sitio, condiciones operativas y datos técnicos de los equipos más 

importantes. También se describirá las funciones de los equipos dentro del proceso. Por 

último, se mostrará el plano que integra y muestra todo los puntos que se describirán 

primero, el cual es el diagrama de flujo. 

3.1. Datos Generales: 

Capacidad del tanque de preparación: 450 L. 

Descripción del floculante: Sólido a Granel. 

Alimentación de floculante desde: Descarga manual de sacos. 



Descarga del producto final: Espesador de Relaves. 

3.2. Parámetros de Proceso: 

3.2.1. General: 

Función del Equipo: Dosificar mezcla de floculante-agua para relaves. 

Sistema de Alimentación: Continuo. 

3.2.2. Datos de Alimentación: 
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En este punto se mostrarán los datos de alimentación para la operación del 

sistema, para mayor detalle del diagrama de concentración ( consumo de 

reactivo) ver en Apéndices C-1. 

Gravedad Específica del Floculante: 1.1. 

Tipo de Agua para Alimentación: Agua de Procesos. 

Concentración de preparación: 0.5% 

Caudal de agua para preparación: 450 LPH 

Consumo de Reactivo horario: 0.75 kg/h. 

Consumo de Reactivo diario: 18 kg/día. 

Presentación de floculante (sacos): 25 kg. 

3.2.3. Características del Sistema: 

Puntos de Dosificación: 2 

Equipo de preparación: 1 



Mezcladores estáticos: 4 

3.2.4. Dosificación: 

Concentración de post-dilución: 0.05% 

Dosificación en Caja de alimentación - Relaves (máximo): 1500 LPH. 

Dosificación en Cuello de alimentación-Relaves (máximo): 1500 LPH. 

3.3. Condiciones de Sitio: 

Ubicación del proyecto: Junín - Ucayali. 

Altitud: 4 770 msnm. 

Temperatura (mínima/ máxima): -13ºC / l 7ºC. 

Humedad Relativa (mínima/ máxima): 49.1 / 96. 

Energía disponible para fuerza: Tensión / Fases / Frecuencia: 460 / 3 / 60. 

Energía disponible para control: Tensión/ Fases/ Frecuencia: 120 / 1 / 60 

3.4. Condiciones Operativas: 

Servicio: Continuo. 

Horas por día: 24 h 

Días por semana: 7 días. 

Semanas por año: 52 
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3.5. Datos Técnicos de los Equipos: 

3.5.1. Datos de Operación: 

Flujo de floculante seco: 0.6 - 1.8 kg/h. 

Flujo de agua de preparación: 450 LPH 

Tiempo de llenado con agua: 60 minutos 

Tiempo de maduración: 60 minutos 

3.5.2. Sistema de Preparación: 
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En este punto se detallarán las características de los eqmpos que 

conforman el sistema de preparación de polímeros ( equipo compacto), el cual 

es construido y diseñado según los estándares EN-61439-1, EN-61439-2 y 

EN-60204-1; para mayor detalle de los datos técnicos del sistema de 

preparación ver en Apéndices A-1 y para detalle de dimensiones de equipos 

ver en Apéndices B-1. 

3.5.2.1. Tolva de Alimentación: 

• Cantidad: 1

• Tag: BN-001

• Capacidad: 100 Litros

3.5.2.2. Alimentador: 

• Cantidad: 1

• Tag: FE-003

• Material: Acero Inoxidable 316L



• Método de regulación de la capacidad: Variador Mecánico

• Capacidad mínima de alimentación: 0.6 kg/h.

• Capacidad máxima de alimentación: 1.8 kg/h.

3.5.2.3. Tanque de mezcla: 

• Cantidad: 1

• Tag: TK-001

• Capacidad: 450 L

• Material: Polipropileno

3.5.2.4. Agitador: 

• Cantidad: 2

• Tag: AG-004 y AG-005

• Material del eje: Acero Inoxidable 316L

• Material de los alabes: Acero Inoxidable 3 l 6L

• Cantidad de impulsores: 2

• Diseño del impulsor: Tipo paleta

3.5.2.5. Detalle de los accionamientos: 

• Tipo de transmisión del agitador: Engranajes

• Potencia del motor agitador: 0.21 KW

• Velocidad del motor agitador: 1650 rpm

• Tipo de transmisión del alimentador: Engranajes

• Potencia del motor alimentador: 0.43 KW
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• Velocidad del motor alimentador: 1670 rpm

3.5.3. Bombas de Transferencia: 
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En este punto se detallará las características de las bombas de 

transferencia, el cual es construido bajo los estándares de la ISO 9001:2008; 

para mayor detalle de los datos técnicos de las bombas ver en Apéndices A-2 

y para detalle de dimensiones ver en Apéndices B-2. 

Cantidad: 2 

Tags: PU-001 y PU-002 

Tipo de bomba: Centrifuga vertical 

Potencia absorbida @ Cap. Nominal: 1.1 Hp 

Material de la bomba: Acero Inoxidable 304 

Caudal: 3 m3 /h 

Altura: 36 metros de columna de agua 

Potencia nominal del motor: 2 Hp 

Velocidad del motor: 3 600 rpm 

Voltaje del motor: 460 V 

Frecuencia del motor: 60 Hz 

Número de polos: 2 

3.5.4. Bombas Dosificadoras: 

En este punto se detallará las características de las bombas de 

dosificadoras, las cuales cumplen las siguientes directivas: directiva de 
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máquinas: 2006/42/CEE, directiva de baja tensión: 2006/95/CEE y directiva 

de compatibilidad electromagnética: 2004/108/CEE; para mayor detalle de los 

datos técnicos de las bombas y motor ver en Apéndices A-3 y para detalle de 

dimensiones ver en Apéndices B-3. 

Cantidad: 4 

Tags: PU-006, PU-007, PU-008 y PU-009 

Material de la bomba: Acero Inoxidable 316L 

Caudal: 75 LPH 

Presión: 10 bar 

Potencia nominal del motor: 0.42 Hp 

Velocidad del motor: 1669 rpm 

- Voltaje del motor: 460 V

Frecuencia del motor: 60 Hz

- Número de polos: 4

3.5.5. Mezclador Estático: 

Cantidad: 4 

Tags: ME-001, ME-002, ME-003 y ME-004 

Material: Acero al carbono 
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3.6. Diagrama de Flujo del Proceso (PFD): 

El diagrama de flujo del proceso es un documento muy importante, en su fase 

inicial nos sirve para conocer el proceso en términos generales y determinar las 

características y cantidad de equipos e instrumentos que se van a utilizar. Este 

documento es mejorado y detallado con la selección exacta de los equipos e 

instrumentos del proceso. 

En este documento podemos observar de manera sintetizada todo los puntos 

anteriores desarrollados, los datos generales, parámetros del proceso, condiciones de 

sitio y operaciones, datos técnicos de los equipos y el funcionamiento de los equipos 

que se desarrolla más adelante. Además podernos observar que hay 3 etapas dentro 

del proceso; la preparación, ver figura 3.1., dosificación y post-dilución. 

Floculante � 

Tlc.!01 

N•• 

Alivio 

+ Hacia 
... 

Dosificación 

Aire 

Agua 

... 

Figura 3.1. PFD - Etapa de Preparación
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Así como también podemos observar las líneas o tuberías de alimentación, 

como: Línea de ingreso de agua para preparación, línea de dosificación de 

floculante, línea de ingreso de agua para la post-dilución, línea de dosificación de 

floculante después de la post-dilución, línea de drenaje, línea de alivio o retomo de 

floculante y línea de aire. En estas líneas se puede observar un número, el cual está 

relacionado con la tabla, ver figura 3.2., también detallado en el plano en el cual 

están las características relevantes del proceso y de los equipos. 

En la figura 3 .1 se observa algunas de las líneas o tuberías de alimentación 

como: Aire, Agua, Alivio, floculante y Drenaje. Además se observa los números 5 y 

7 encerrados en un rombo, de los cuales sus características para esas líneas se 

muestran en la figura 3.2. Para mayor detalle y entendimiento sobre este documento 

ver Apéndices C-2. 

DATOS DE OPERACIÓN 

UHfAOERJJlO 1 2 3 • 5 6 7 • 9 10 11 12 ll 11 15 

CXlN>ICONl:S PROHEDIO UNIDADES 

Vh 665 665 665 665 2660 <SO ,. ,. ,. ,. 739 739 739 739 

BAA 4 •• .. , ••• ••• •• 6 3 

RllXlllE- Kg/h 0.6 · l.8 

po!IC!MAJE EN PSO DE SÓUDO! .. . 100 0.5 0.5 0.5 0.5 o.os o.os o.os o.os 
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3.7. Funciones de los E ui os dentro del Proceso: 

En este punto se va a detallar las funciones de los eqmpos que 

intervienen en la etapa de preparación. 

La etapa de preparación cuenta con un sistema preparador de floculante 

llamado Polisol, modelo: PKN450JB (TK-001) cuya capacidad de preparación 

es de 450 LPH con una concentración máxima del 1 %, pero la concentración 

a la que se va a trabajar es a 0.5%. 

Las condiciones de trabajo del sistema preparador de floculante son: 

Presión de ingreso de agua mayor a 1.5 bar y caudal de agua mayor a 450 

LPH. Además el sistema cuenta con una válvula reductora de presión PR-

02501 si la presión supera los 1.5 bar y con un rotámetro FI-02501 para 

visualizar el caudal. 

El polisol PKN450JB es alimentado manualmente (por un operario) 

con floculan te y almacenado en su tolva BN-001. 

El polisol cuenta con los siguientes equipos, accesorios e instrumentos, como 

se detalla a continuación: 

Manómetro Pl-02501: Indica la presión en la línea de ingreso de agua 

para preparación. 

Interruptor de Presión Bajo PSL-02501: Cuando la presión en la línea 

de ingreso de agua de preparación es menor a 1.2 bar genera una alarma 

PAL-02501. 
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Válvula Reductora de Presión PR-02501: Accesorio mecánico que 

reduce la presión en la línea de ingreso de agua de preparación hasta 

una presión de 1.5 bar, presión recomendada por el fabricante para 

lograr una adecuada dilución del floculante. 

- Manómetro PI-02502: Indica la presión con la cual ingresa el agua al

primer compartimiento del tanque TK-001.

Válvula Solenoide LV-02502: Permite o cierra el paso de agua hacia el

primer compartimiento del tanque del po,lisol TK-001. 

- Rotámetro FI-02501: Indica el caudal de agua que ingresa al tanque del

polisol TK-001.

Válvula de compuerta A-001: Permite la regulación manual del caudal

al ingreso del tanque del polisol TK-001.

- Motor Alimentador Tipo Tornillo FE-003M: Acciona el tomillo

alimentador el cual permite el ingreso de floculante desde la tolva BN-

001 hasta el primer compartimiento del tanque del polisol TK-001. La

concentración a la que se prepara el floculante en la etapa de dilución es

0.5%, esto se logra con la perilla reguladora manual y siguiendo el

diagrama de concentración.

Motor Agitador 1 AG-004M: Acciona el agitador del pnmer

compartimiento del tanque del polisol el cual homogeniza la mezcla

agua - floculante.
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Motor Agitador 2 AG-005M: Acciona el agitador del segundo 

compartimiento del tanque del polisol, el cual meJora la 

homogenización de la mezcla. 

Sensor de Nivel Bajo LSL-02502: Es el sensor que genera la alarma 

LAL-02502, cuando el floculante en la tolva del polisol BN-001 alcanza 

el nivel bajo LSL-02502. 

Calentador de la Tolva HH-001: Este equipo evita que dentro de la 

tolva del polisol BN-001 se concentre la humedad y así el floculante 

permanezca es estado sólido (polvo) para una adecuada dilución y 

mezcla. 

Sensor de Nivel por Electrodos muy Bajo LSLL-02503: Este equipo 

genera la alarma LALL-02503, cuando en el segundo compartimiento la 

mezcla floculante - agua alcanza el nivel muy bajo LSLL-02503. 

Sensor de Nivel por Electrodos Bajo LSL-02503: Este equipo genera la 

alarma LAL-02503, cuando en el segundo compartimiento la mezcla 

floculante - agua alcanza el nivel bajo LSL-02503. 

Sensor de Nivel por Electrodos Alto LSH-02503: Este equipo genera la 

alarma LAH-02503, cuando en el segundo compartimiento la mezcla 

floculante-agua alcanza el nivel alto LSH-02503. 

En la figura 3.3 se mostrarán los equipos mencionado líneas arriba, en esta 

figura se muestran los equipos por sus Tags y a su vez se muestran las líneas de 

tuberías que están relacionadas con esto equipos. 
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Figura 3.3. PFD - Etapa de Preparación - Polisol 
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Además del sistema preparador de floculante - polisol que es un equipo 

compacto que tiene los accesorios y equipos antes descritos, en la etapa de 
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preparación están involucrados otros equipos, accesorios y/o instrumentos, ver 

figura 3.4, como se detalla a continuación, 

Agua 

Válvula Electro neumática On-O.ff L V-02501: Permite o cierra el paso 

de agua en la línea de alimentación del tanque de almacenamiento de 

agua TK-002. 

Sensor de Nivel de agua de proceso LE-02501: Sensa el nivel de agua 

continuamente del tanque de almacenamiento TK-002, el cual genera 

las alarmas LALL-02501, LAL-02501, LAH-02501 y LAHH-02501. 

Bomba Vertical PU-002: Trasvasa agua desde el tanque de 

almacenamiento TK-002 hacia el tanque preparador de floculante

polisol TK-001. Para regular el caudal (caudal deseado de trabajo 500 

L/h) se usa un variador de frecuencia. 

2"·V'106 

-----01------, 

5 >--------. 
@ 
@

Senior 

de Nlvel 

..... 

-<O 

---------
- - - - - - - - - 2"·Vl.D8 ----- -- - - --D---l01-----

11C·I03 rx1· 

M -102 

Q 

p . 102 Entrada 

de Agua 

Figura 3. 4. PFD - Etapa de Preparación -Alimentación 
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3.7.2. E m os de la Eta a de Dosificación-

En este punto se va a detallar las funciones de los eqmpos que 

intervienen en la etapa de dosificación. 

La etapa de dosificación cuenta con diversos eqmpos los cuales 

dosificarán la mezcla agua-floculante a una concentración del 0.5% desde el 

sistema preparador de floculante - polisol TK-001 hacia los mezcladores 

estáticos, los cuales son mencionados a continuación: 

Bomba Dosificadora PU-006: Dosifica la mezcla agua- floculante 

desde el polisol TK-001 hacia el mezclador ME-001 a una 

concentración de 0.5%. La bomba empieza a dosificar con el 

accionamiento de su motor PU-006M y se regula el caudal con el 

servomotor ZC/ZT-006 que tiene comunicación Profibus o de manera 

manual con su perilla. 

Bomba Dosificadora PU-007: Dosifica la mezcla agua- floculante 

desde el polisol TK-001 hacia el mezclador ME-002 a una 

concentración de 0.5%. La bomba empieza a dosificar con el 

accionamiento de su motor PU-007M y se regula el caudal con el 

servomotor ZC/ZT-007 que tiene comunicación Profibus o de manera 

manual con su perilla. 

Bomba Dosificadora PU-008: Dosifica la mezcla agua- floculante 

desde el polisol TK-001 hacia el mezclador ME-003 a una 
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concentración de 0.5%. La bomba empieza a dosificar con el 

accionamiento de su motor PU-008M y se regula el caudal con el 

servomotor ZC/ZT-008 que tiene comunicación Profibus o de manera 

manual con su perilla. 

Bomba Dosificadora PU-009: Dosifica la mezcla agua- floculante 

desde el polisol TK-001 hacia el mezclador ME-004 a una 

concentración de 0.5%. La bomba empieza a dosificar con el 

accionamiento de su motor PU-009M y se regula el caudal con el 

servomotor ZC/ZT-009 que tiene comunicación Profibus o de manera 

manual con su perilla. 

Amortiguador de Pulsaciones DP-001 al DP-004: Estabiliza el caudal 

y la presión en la línea de descarga de la bombas PU-006 al PU-009 

según corresponda, o sea transforma el caudal pulsante a caudal 

laminar. 

Válvula de Contrapresión PV-001 al PV-004: Tiene dos funciones 

principales: Primero, es proveer una presión constante hacia las bombas 

PU-006 al PU-009 según corresponda, lo cual mejora el desempeño, la 

eficiencia y la consistencia en el volumen resultante. Segundo, la 

válvula cumple una función de mecanismo anti-sifón contra las 

corrientes positivas o negativas en la línea aguas abajo. 

Válvula de alivio PSV-001 al PSV-004: Libera el exceso de presión en 

la línea que exceda la presión pre-establecida para la válvula. Además 
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protege al sistema de tuberías de una sobrepresión que podría resultar en 

daños irreparables a las bombas PU-006 al PU-009 según corresponda y 

otros componentes del sistema. 

En este punto se va a detallar las funciones de los eqmpos que 

intervienen en la etapa de post-dilución. 

La etapa de post-dilución cuenta con diversos eqmpos los cuales 

permitirán obtener la mezcla agua-floculante a una concentración del 0.05% 

en los puntos de inyección, los equipos son los siguientes: 

Bomba de Transferencia para Agua de Post-Dilución PU-001: 

Alimenta de agua a las cuatro líneas de post-dilución, las cuales deben 

ser por línea nueve veces el caudal de dosificación de la bomba 

dosificadora correspondiente a cada linea. · 

Sensor de Flujo FIT-02501: Sensa el caudal de una manera continua en 

la línea de post-dilución hacia el mezclador estático ME-001, el cual 

realiza un lazo con la válvula posicionadora FV-02501. 

Sensor de Flujo FIT-025012: Sensa el caudal de una manera continua 

en la línea de post-dilución hacia el mezclador estático ME-002, el cual 

realiza un lazo con la válvula posicionadora FV-02502. 
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Sensor de Flujo FIT-02503: Sensa el caudal de una manera continua en 

la línea de post-dilución hacia el mezclador estático ME-003, el cual 

realiza un lazo con la válvula posicionadora FV-02503. 

Sensor de Flujo FIT-02504: Sensa el caudal de una manera continua en 

la línea de post-dilución hacia el mezclador estático ME-004, el cual 

realiza un lazo con la válvula posicionadora FV-02504. 

Válvulas Modulantes FV-02501, FV-02502, FV-02503 y FV-02504: 

Regulan el caudal de a gua en las líneas de post-dilución. 



CAPITULO IV 

INTEGRACION DE LOS EQUIPOS POR ETAPAS AL CONTROLADOR 

LOGICO PROGRAMABLE (PLC) 

En este capítulo se va a detallar la descripción de instrumentos y accesonos 

seleccionados, los cuales van a permitir integrar los equipos al PLC de tal forma que se 

pueda automatizar el proceso. Además, se mostrara la lista de señales, alarmas y 

protecciones internas y externas de los equipos. También, se detallara el PLC 

seleccionado y el desarrollo del bus de campo Pro:fibus. Por último, se mostrarán los 

planos que integran y muestran los puntos que se describirán primero, los cuales son el 

tablero de fuerza y control, el diagrama de tuberías e instrumentación (P&ID) y la 

arquitectura de control. 
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4.1. Instrumentación y Control: 

El PLC seleccionado y requerido por el cliente, está certificado por las 

siguientes agencias: UL 508, C-UL under CSA C22.2 no. 142, Clase I División 2 

grupo A, B, C, D (UL 1604, C-UL under CSA C22.2 no. 213). Además este PLC es 

diseñado bajo los siguientes estándares: EN-50081-2 y EN-50082-2. 

Panel de control local: Si incluye pero no es parte del informe. 

Incluye PLC (Controlador Lógico Programable): Sí 

Marca del PLC: Allen Bradley 

Instrumentación: Si 

Señal: Sí 

Protocolo de Comunicación: Ethernet y Profibus 

4.2. Descri Características de los Instrumentos Accesorios: 

4.2.1. Descripción y Características de los Instrumentos: 

En este punto se detallará las características de los instrumentos que 

serán integrados al PLC, para mayor detalle de los datos técnicos de los 

instrumentos ver en Apéndices A-4. 

4 .2.1.1. Válvula on-off: 

• Cantidad: 1

• Tag: LV-02501

• Ubicación: Línea de entrada de almacenamiento de agua (TK-

002)



• Tipo: Bola con actuador neumático

• Material: Acero inoxidable

• Contactos: 2 N.O. (confirmación apertura y cierre)

4.2.1.2. Sensor de nivel de a a de roceso: 
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Este equipo es construido bajo la siguiente normativa: 89/336/EEC 

(EMC), 73/23/ (L VD) y 94/9/EC (ATEX). 

• Cantidad: 1

• Tag: LE-02501

• Ubicación: En el tanque TK-002

• Tipo: Ultrasonido

• Alimentación: 24 VDC

• Señal: 4 - 20 rnA

• Rango: 0.25 - 6 m

4.2.1.3. Válvula solenoide: 

• Cantidad: 1

• Tag: LV -02502

• Ubicación: Línea de entrada de agua de preparación.

• Tipo: Solenoide

• Alimentación: 24 V AC

4.2.1.4. Sensor de nivel de polvo: 

• Cantidad: 1



• Tag: LSL-02502

• Ubicación: En la tolva BN-001

• Tipo: Paleta

• Alimentación: 11 O V AC

• Contacto: 1 N.O. + 1 N.C. (confirmación de nivel bajo)

4.2.1.5. Sensor de Nivel de Mezcla de Preparación: 

• Cantidad: 1

• Tags: LSLL-02503, LSL-02503 y LSH-02503

• Ubicación: En el tanque TK-001

• Tipo: Electrodos ( 3 electrodos má un común)

• Material de las varillas: Acero inoxidable.

4.2.1.6. Sensor de Flujo con transmisor: 

so 

Este equipo cumple los requerimientos establecidos en la normativa 

ISO 9001 :2008. 

• Cantidad: 4

• Tags: FIT-02501, FIT-02502, FIT-02503 y FIT-02504

• Ubicación: En las líneas de post-dilución

• Tipo: Rueda de paletas

• Alimentación: 24 VDC

• Señal: 4 - 20 mA

4.2.1.7. Válvula Modulante: 



• Cantidad: 4

• Tags: FV-02501, FV-02502, FV-02503 y FV-02504

• Ubicación: En las líneas de post-dilución.

• Tipo: Bola con actuador neumático y posicionador.

• Material: Acero inoxidable.

• Señal: 4 - 20 mA

4.2.2. Descripción y Características de los Accesorios: 

4.2.2.1. Relé de control de nivel de líquidos: 
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En este punto se detallará las características del relé de control 

de nivel de líquidos que será integrado al PLC, el cual es certificado 

por: CSA, C-Tick, GL, GOST y UL. Además está construido bajo 

los estándares: EN/IEC 60255-6; para mayor detalle de los datos 

técnicos ver en Apéndices A-5. 

• Cantidad: 1 por cada electrodo.

• Tag: CN l, CN2 y CN3

• Alimentación: 11 O V AC

• Contacto: 2 bipolares por controlador (1 N.O. + 1 N.C.) (alarma

de nivel muy bajo, bajo y alto según corresponda)

4.2.2.2. Contactos de Llaves de Energización: 

• Cantidad: 1 por arranque del motor.
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• Tag: Arranque directo (MCPx - 8 motores) y arranque con

variador (CB2 - 1 motor).

• Contacto: 1 N.O. (energización del motor).

4.2.2.3. Contactos de los Relés de Sobrecarga: 

• Cantidad: 1 por arranque directo del motor.

• Tag: OLx por motor

• Contacto: 1 N.O. (sobrecarga del motor)

4.2.2.4. Contactos de los Contactores: 

• Cantidad: 1 por arranque directo del motor.

• Tag: KMx por motor.

• Contacto: 1 N.O. (confirmación del motor).

4.2.2.5. Contactos de los Selectores: 

• Cantidad: 1 por cada selector (Local, Remoto y emergencia).

• Tag: Sx y Sx+I por motor (Sx selector local - remoto y Sx+1

selector parada de emergencia).

• Contacto: 2 N.O. (local y remoto del motor) y 1 .O. (parada de

emergencia del motor).

4.3. Listado de Señales: 

En este punto se va a mostrar la lista de señales general que intervienen en el 

proceso de preparación y dosificación de floculante para la planta de 450 LPH, para 

mayor detalle de la lista total de señales ver en Apéndices D-1. 
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4.3.1. Entradas y Salidas Digitales: 

ITEM 

2 

4 

8 

9 

10 

11 

12 

13 

En este punto se detalla la lista de señales general de entradas y salidas 

digitales que intervienen en el proceso, para mayor detalle, cómo se 

mencionó antes ver Apéndices D-1. 

Tabla 4.1. Lista de Entradas y Salidas Digitales 

DESCRIPCIO TIPO # E/S 

Nivel bajo de polvo en el BN-001 E In l 

ivel muy bajo en el TK-00 l E In 2 

ivel bajo en el TK-001 E In 3 

Nivel alto en el TK-001 E In4 
-----

Energización del motor E In 5 

Confirmación de encendido del motor E In 6 

Sobrecarga del motor E In 7

Selector en modo local del motor E In 8 

Selector en modo remoto del motor E In 9 
-

Parada de emergencia del motor E In 10 

Confirmación de apertura de válvula L V-001 E In 11 

Confirmación de cierre de válvula LV-001 E In 12 
-·---·--- - - -

Apertura / Cierre de válvula L V-001 s Out 1 

-

-

TAG 

LSL- 02502 

LSLL- 02503 

LSL- 02503 

LSH- 02503 
--

M l 0x _ energización 

Ml0x confirmación 

Ml0x_sobrecarga 

Ml0x slocal 

M 1 0x sremoto 
-

M 1 0x _ emergencia 

LVI0l abierto 

LV101 cerrado 
- -

LV101 cmd abierto 

1 

1 
1 

1 

14 Encendido / Apagado de motor s Out2 M 1 0x _ comand _ arranque j

15 Apertura / Cierre de válvula L V-002 s Out 3 LV102 cmd abierto 



4.3.2. Entradas y Salidas Análogas: 

Tabla 4.2 Lista de Entradas y Salidas Análogas 

ITEM DESCRIPCION 

1 Medición de nivel de agua en el tanque TK-002 

2 Medición de caudal en la línea de post-dilución 

3 Regulación de apertura/cierre de la válvula modulante 

4.4. Listado de Alarmas y Protecciones: 

4.4.1. Alarmas de los Instrumentos: 

TIPO 

E 

E 

s 
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#E/ S TAG 

In 1 LT 101 

In 1 FIT l0x 

Out l FV l0x 

En este punto se detalla las alarmas del proceso, las cuales sirven para 

detener o condicionar algún encendido de un equipo. Esta alarmas han sido 

definidas bajo las normas ANSI/ISA 18.1 y 18.2 y el requerimiento del 

cliente, además que se ha utilizado la experiencia de ingenieros en estos 

procesos. 

Tabla 4.3. Lista de Alarmas 

i 
ITEM DESCRIPCION TAG VALORES 

! 1

2

1 3 

4 

5 

6 

7 

8 

Alarma de nivel bajo de polvo en el BN-001 

Alarma de nivel muy bajo en el TK-001 

Alarma de nivel bajo en el TK-001 

Alarma de nivel alto en el TK-001 

Alarma de presión baja en la línea de entrada de agua 

de preparación 

Alarma de nivel muy bajo en el TK-002 

Alarma de nivel bajo en el TK-002 

Alarma de nivel alto en el TK-002 

Alarma de nivel muy alto en el TK-002 
------- --- -

LAL- 02502 Único

LALL- 02503 Unico 

LAL- 02503 Unico 

LAH- 02503 Unico 

PAL-02501 Único

LALL- 02501 Programado 

LAL- 02501 Programado 

LAH- 02501 Programado 

LAH- 02501 Programado 



4.4.2. Protecciones Internas de los Equipos: 
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En este punto se detalla las protecciones internas de los equipos del 

proceso, las cuales sirven para detener o condicionar algún encendido de un 

eqmpo, para mayor detalle de la lista de protecciones internas ver en 

Apéndices D-2. 

! ITEM
1 

! 2

3 

1 

5 

1 
6 

Tabla 4.4. Lista de Protecciones Internas 

DESCRIPCIÓN 
Sobrecarga del motor 

Parada de emergencia del motor 

Falla al parar el motor 

FaUa al arrancar el motor 

FaUa al cerrar válvula LV-02501 

Falla al abrir válvula L V-02501 

TAG 
MlOx_sobrecarga 

M 1 Ox _ emergencia 

Ml Ox _ falla _parar

MlOx falla arrancar 

LVlOl falla cerrar 

LVl 01 falla abrir 

VALORES 
Unico 

Unico 

Programado 

- --- - --

Programado 

Programado 

Programado 

--- -- -- - --- - -�-- ----- -- - - - -

os: 

En este punto se detalla las protecciones externas de los equipos del 

proceso, las cuales sirven para detener o condicionar algún encendido de un 

eqmpo. 



56 

Tabla 4.5. Lista de Protecciones Externas 

ITEM CONDICIÓN EQUIPO TAG VALORES 

1 Caudal cero en la línea de post-dilución 1 PU-00lM FITl 0l cero Programado -

2 Caudal cero en la línea de post-dilución 2 PU-00lM FIT102 cero Programado 

3 Caudal cero en la línea de post-dilución 3 PU-00lM FIT 103 _ cero Programado 

4 Caudal cero en la línea de post-dilución 4 PU-00lM FIT104 cero Programado 

Nivel muy bajo en el tanque TK-002 PU-002M LALL-02501 Programado 

6 Nivel alto en el tanque TK-001 PU-002M LAH-02503 Unico 

7 Nivel muy bajo en el tanque TK-002 FE-003M LALL-02501 Programado 

8 Nivel alto en el tanque TK-001 FE-003M LAH-02503 Unico 

9 Nivel bajo de polvo en el BN-001 FE-003M LAL-02502 Programado 

10 Nivel bajo en el tanque TK-001 PU-006M LAL-02503 Unico 

11 Nivel bajo en el tanque TK-001 PU-007M LAL-02503 Unico 

12 Nivel bajo en el tanque TK-001 PU-008M LAL-02503 Unico 

13 Nivel bajo en el tanque TK-001 PU-009M LAL-02503 Unico 

14 Nivel alto en el tanque TK�002 LV-02501 LAH-02501 Programado 

Detección de presión bajo en la línea de 
15 LV-02502 PAL-02501 Único 

1 
entrada de agua de preparación 1 

16 Nivel alto en el tanque TK-001 LV-02502 LAH-02501 Unico 

17 Nivel muy bajo en el tanque TK-002 LV-02502 LALL-02501 Programado 

18 Nivel bajo de polvo en el BN-001 LV-02502 LAL-02502 Programado 
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4.5. Selección del Controlador Lógico Programable (PLC): 

Siguiendo los requerimientos del cliente, el PLC seleccionado va a ser de marca 

Allen Bradley, el cual detallaremos líneas abajo. Este PLC está certificado por las 

siguientes agencias: UL 508, C-UL under CSA C22.2 no. 142, Clase I División 2 

grupo A, B, C, D (UL 1604, C-UL under CSA C22.2 no. 213). Además este 

producto es diseñado pajo los siguientes estándares: EN-50081-2 y EN-50082-2. 

4.5.1. Selección del Procesador y Base Unitaria; 

En este punto de acuerdo a los requerimientos y necesidades 

seleccionamos dentro de todas las posibilidades lo siguiente: 

- Módulo procesador: 1764- LRP

• Memoria configurable: 14 KB ( máximo memoria de datos 4 KB)

• Expansión local de Entradas/salidas: 8 Módulos

• PID: Incluye

• Puertos de comunicación: Puerto RS-232 serial (8-pin mini DIN y 9-

pin D-shell)

Base unitaria: 1764-24A W A 

• Alimentación: 120 V AC

• Entradas digitales embebidas: 12 entradas 120 VAC

• Salidas digitales embebidas: 12 salidas tipo relé



4.5.2. Selección de Módulos de Entradas Digitales: 
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En este punto se detalla las características del módulo de entrada 

seleccionado, para mayor detalle de las características técnicas del módulo 

ver en Anexos A-6. 

Módulo de entrada: 1769-IA16 

• Cantidad de módulos: 4

• Entradas por módulo: 16

• Voltaje: 120 VAC

• Corriente: 115 rnA en 5.1 V

4.5.3. Selección de Módulos de Entradas y Salidas Análogas: 

En este punto se detalla las características de los módulos de entrada y 

salida análogas seleccionados, para mayor detalle de las características 

técnicas de los módulos ver en Apéndices A-7. 

Módulo de entrada: 1769-IF8 

• Cantidad de módulos: 1

• Entradas por módulo: 8

• Rango de la señal: 4 a 20 rnA es el seleccionado en este proceso

(otras opciones O a 20 mA,, +- lOV, O a lOV, O a 5V y 1 a 5V)

• Resolución: 16 bits (unipolar) y 15 bits más signo (bipolar)

• Corriente: 120 mA en 5.1 V y  70 mA en 24 V



Módulo de salida: 1769-OF8C 

• Cantidad de módulos: 1

• Salidas por módulo: 8
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• Rango de la señal: 4 a 20 mA es el seleccionado en este proceso ( otra

opción O a 20 mA)

• Resolución: 16 bits (unipolar)

• Corriente: 145 mA en 5.1 Vy 185 mA en 24 V

4.5.4. Selección de Módulos de Comunicación: 

En este punto se detalla las características de los módulos o interfaces 

de comunicación seleccionados según el requerimiento, para mayor detalle 

de las características técnicas de los módulos ver en Apéndices A-8. 

Módulo Ethernet: 1761-NET-ENI 

• Cantidad de módulos: 1

• Interfaz de Comunicación: 10/100 Base-T (RJ45) puerto con leds

embebidos. Protocolo DFl full-duplex en el puerto RS-232.

• Alimentación: 24 V

• Consumo de corriente: 50 mA en 24 V

Módulo Profibus: PS69-DPM 

• Cantidad de módulos: 1

• Esclavos: 125 máximo

• Entrada/salida: Máximo 244 bytes por esclavo



• Datos a cíclicos: DPVl

• Datos de comando: 16 bytes
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• Servicios: Control global, diagnóstico de esclavos, establecimiento

de parámetros

• Interfaz Pro:fibus: RS-485, máximo 12Mbaudios

• Interfaz de diagnóstico: RS-232, conector hembra PS/2 Mini DIN,

9600 baudios

• Alimentación: 5 V

4.6. Inte ación de los E ui os en el Bus de Cam o Pro:fibus: 

Para integrar los equipos al bus Profibus, primero, se seleccionó el módulo de 

comunicación ya descrito anteriormente. Los equipos que se van integrar a esta red 

cuentan con una tarjeta de comunicación Profibus. Segundo, para poder integrar los 

equipos se hizo uso del software de configuración que brinda el proveedor del 

módulo "Prosoft". 

Se procede a agregar el módulo maestro al bus, como se mue tra en la figura 4.1. 

Los parámetros configurados quedan por defecto según indicación del proveedor y 

se cambian según manual, para mayor detalle ver Apéndices E-1. 
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PRll>�ffi- (c¡qClflg ooooenttados ti) 
! File View Oevice Network Extras Help 

11 D � liil 11:i.l II s; s; 
Gie!Pro· • xf 

s · Project config concentrados 
L IPS69-0PM[PS69-0PM]<l>(#l)! 

Psr-i-oPM[PS69-0PM]<l>(IIJ) 

Figura 4.1. Módulo maestro agregado al bus 

4.6.1. Variador: 

Ya agregado el módulo de comunicación se va a proceder a integrar al 

bus el variador; a su vez se elegirán los módulos necesarios que sirven para 

acceder a sus parámetros (Parameter Access) y comandos lógicos y de 

estado (Ctrl/Start & Ref./fb drvO). Estos se usarán en la programación, por 

ejemplo para arrancar, detener, etc. Las demás configuraciones se dejan por 

defecto según indicación del proveedor y se ambian según manual, para 

mayor detalle ver Apéndices E-2. 
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Figura 4.2. Variador agregado al bus y configuración 

4.6.2. Servo: 
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Después de haber agregado al bus el variador, se va a proceder a 

integrar al bus el servo, a su vez se elegirá uno de los módulos. El módulo 

elegido es el de 14 bytes de entrada y salida, el cual tiene más parámetros de 

calibración. Estos se usarán en la programación, por ejemplo para leer el 

caudal instantáneo, el valor de la posición, etc. Las demás configuraciones se 

dejan por defecto según indicación del proveedor y se cambian según 

manual, para mayor detalle ver Apéndices E-3. 
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Figura 4.3. Servo agregado al bus y configuración 

4.7. Arquitectura de Control: 
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La arquitectura del sistema de control, está basado en un gabinete 200-UPC-

0003, el cual estará ubicado en campo y a pie del proceso de preparación y 

dosificación de floculante. El PLC de control será de la marca Allen Bradley de la 

familia MICROLOGIX 1500 de acuerdo al plano de arquitectura mostrado en la 

figura 4.4., para mayor detalle ver en Apéndices C-3. 

El PLC abarca dos medios de comunicación Ethernet y Profibus, el medio de 

comunicación con la sala de control ubicado también en campo es Ethernet. Por la 

red Ethernet se trasferirán los estados de los equipos, alarmas, etc., así como realizar 
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algunos ajustes de dosificación del proceso. Por la red Profibus se controlará la 

posición del servo y por ende el caudal de las bombas dosificadoras, y la regulación 

de la frecuencia por ende el caudal de la bomba PU-002. 

El PLC a instalar controlará el arranque y parada de los equipos asociados, así 

como también los lazos discretos y analógicos, los cuales obedecen a referencias o 

setpoints suministrados, ya sea por operador o proveniente de cálculos internos. 

Otras labores son detectar alarmas y comunicarlas al operador, y arrancar y/o detener 

automáticamente dispositivos en base a señales de proceso, es decir, controles, 

enclavamientos y secuenciamiento. 

0200-UPC-0003 (TABLERO DE CONTROL) 

'------------ ---------------7 /
.,,. 

� 

( 

''- PI.C $WITOl ETlERNET 

¡ / 
t---+-,--,-----,--,.-1=1 =,,.,.,,.,....,.,., 

----'OII - - _¡
¡ I �� � �¡
¡ /�'-. fll--lll/1111 C■lllaMri�•MHOOI MÓOUI.O + ¡ 
¡ 

�TOR � 

¡ 
1 1 

1 ������ 1 
1 

PROAEUIDP 
REI>DECOMVNICN:IÓNETH:R.'ET 1 

L___ _ ______________________ J 
RED PROFIIMI DP 

Figura 4.4. Arquitectura de Control 



4.8. Dia ama de Tuberías e Instrumentación P&ID : 
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Para desarrollar este plano o documento se hizo el análisis del proceso y los 

parámetros que se requieren medir o son importantes monitorear, ya sea para un 

control o como elemento que permite relacionar con otros elementos y poder realizar 

la secuencia. Para mayor detalle ver en Apéndices C-4. 

En la primera parte del proceso que es la etapa de Preparación, ver figura 4.5., se 

observa que asociado a cada instrumento hay letras las cuales indican una relación 

con otro instrumento que lleva la misma letra, esta relación será explicada en el 

siguiente capítulo, también observamos que tenemos una válvula on-off L V-02501, 

ver figura 4.6., la cual nos permitirá controlar el ingreso de agua. 

Floculante e:::> ----

�----T�---� 

Aguafr� 

Linea de 
Aire 

t , .. 
Hacia 

& & Post-Dilución Drenaje ... 

Figura 4.5. P&ID - Etapa de Preparación 

Hacia 
Dosificación 
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J / '..:..' 2� 1 02soit -I ':--<:· i1 200-1.: Q2oo-zsc 02501 \02501[ -
{)_t) ----------

---/ 

Figura 4.6. P&ID- Válvula on-off 
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Además en el tanque de almacenamiento TK-002, tenemos un sensor de nivel 

de agua de proceso LE-02501, ver figura 4.7., que permite el monitoreo continuo de 

nivel en el tanque, esto es importante porque nos permitirá tener autonomía y una 

continua preparación. 

Figura 4. 7. P&ID - Sensor de Nivel de Agua de Proceso
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A su vez tenemos instrumentos que forman parte del polisol, ver figura 4.8., 

como son: válvula solenoide L V-02502, interruptor de presión PSL-02501, 

rotámetro FI-02501, sensor de nivel bajo de polvo LSL-02502 y sensor por 

electrodos, todos estos ya descritos sus funciones en el capítulo anterior . 

. , �� 

----� ��� 

... � \\�� 

TIX.VA 

�
; ,_

� ST � 

,-0----0--o-i--o--o---o-<. ' 'ª ��-

��,____. • .l�IN 
;:,-_,,_.,,__....__...,.-4Qt-f',J-

Figura 4.8. P&ID-Instrumentos del polisol 

En la segunda parte del proceso, observamos la etapa de dosificación, ver figura 

4.9., y por último tenemos la etapa de post- dilución, ver figura 4.10., en el cual 
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observaremos los siguientes instrumentos: válvulas modulantes FV y los sensores de 

flujo FIT. 

Figura 4.9. P&ID - Etapa de Dosificación 

Q 
:■,• 

" 
t'•1" 

1,1,,1 1• 
""""'"''""' 

Figura 4.1 O. P&ID - Etapa de Post-dilución 

--
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Finalmente, este documento integra y muestra lo descrito en este capítulo, ya 

que muestra los instrumentos del proceso, las señales que intervienen en el proceso y 

las ·alarmas. 

4.9. Planos de los Tableros de Fuerza y Control: 

El plano del Tablero de fuerza es un documento importante porque podremos 

observar la integración de lo descrito en este capítulo, como son las protecciones 

internas (sobrecarga y emergencia) y externas de los equipos, ver figura 4.11 y 4.12, 

algunas señales y la energización de los equipos de potencia. Para mayor detalle y 

entendimiento ver Apéndices C-5. 

IACPt 
X 03 X 1 

,_, (l/}((IH3-7JIX!I-J , (VX(I-Jll<!l'l-7) " 
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ENEROIZACION 
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1"4 1•1D10()1 

1 
- s::_CAA.:._ _j 

Figura 4.11. Protección interna - sobrecarga y señales de una bomba

S2 

(1/Xll-1/11-IJ u IN91Dl00'2 1
SELECTOR 

LOCA!. 

Figura 4.12. Protección interna - emergencia y señales de una bomba



70 

El plano del Tablero de Control es también un documento importante porque 

podremos observar la integración de lo descrito en este capítulo, como son los 

accesorios (contactos y relé de control de nivel de líquidos) ver figura 4.13., la lista 

completa de señale , lo módulos del PLC y la energización de los equipos de 

control. Para mayor detalle y entendimiento ver Apéndices C-6. 
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CAPÍTULO V 

FILOSOFÍA DE CONTROL 

En este capítulo se va a detallar los modos de operación de los equipos, los lazos de 

control y el punto más importante la lógica de funcionamiento y secuencia de los 

equipos. Se dice que es lo más importante ya que esto corresponde a la operación y/o 

funcionamiento del sistema automatizado. 

Por último, se mostrará el plano que integra y muestra los puntos que se describirán 

primero, el cual es el diagrama de lazo. A su vez hay partes de este capítulo, como los 

modos de operación, los enclavamientos y secuencia, que lo integra un plano ya descrito 

en el capítulo anterior, que es el P&ID; estos puntos serán mejor detallados líneas abajo. 
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5 .1. Modos de Operación: 

En este punto se va a detallar los modos de operación de los equipos con el cual 

puede funcionar el proceso. Hay dos modos de operación por equipo los cuales usan 

dos tipos de selectores, uno físico que se encontrará ubicado en el tablero de fuerza 

del proceso 200-PK-001-SLO y el otro virtual que se encontrará en las pantallas del 

panel (HMI) ubicado en el tablero de control 0200-UPC-0003. 

5.1.1. Local/ Remoto: 

En modo Local, los motores se accionarán desde las botoneras que 

estarán ubicadas cerca de cada motor, conformándose estas por el Jog y 

Parada de emergencia. Estos comandos serán destinados a la operación de 

emergencia del equipo o ante requerimientos de mantenimiento. El comando 

de Parada de Emergencia tiene prioridad sobre la acción de la Estación de 

Operación, es decir que ante cualquier emergencia o en cualquier momento 

al accionar la Parada de Emergencia se detendrá el motor. 

En el modo Remoto (Estación de Operación), los equipos se pueden 

accionar desde la Estación de Operación y/o el panel (HMI) ubicado en el 

Tablero de Control 0200-UPC-0003, en esta última existen las opciones 

Automático/manual. 

5.1.2. Manual/ Automático: 

Este concepto se aplica, en dependencia, con el grado de participación 

y/o intervención que tenga el operador sobre uno o varios equipos. 
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Por ejemplo, en el modo Automático, se tiene la opción de partida en 

secuencia de un grupo de motores, en la que el operador solo dará el 

comando de partida inicial. La lógica de operación, seguridad y 

enclavamiento de esta secuencia residirá en la memoria del PLC. Las 

válvulas actuadas trabajarán en modo Automático dependiendo de los 

estados y valores de las variables del proceso. Las válvulas solenoides u on

off trabajan en modo automático y/o manual. 

En el modo Manual, el operador deberá dar el comando de partida a 

cada uno de los equipos desde la estación de operación y/o el HMI ubicado 

en el Tablero de Control 0200-UPC-0003. Este modo de operación será el 

normalmente utilizado para arrancar ( o abrir) o parar ( o cerrar) el sistema 

(bomba o válvula actuada) ante un requerimiento de mantenimiento. 

La selección de la operación Automático o Manual en modo Remoto, 

la realizará el operador desde la estación de operación y/o el HMI ubicado en 

el Tablero de Control 0200-UPC-0003 mediante un selector lógico. 

Cuando un equipo que está en funcionamiento normal en modo 

Remoto y en un momento determinado el operador por situación de un 

requerimiento de mantenimiento u otra acción, pasa el selector L/R de modo 

Remoto a modo Local, el estado final del equipo es parado o fuera de 

funcionamiento. Del mismo modo, si un equipo que está funcionando en 

modo Local, tiene que pasar a funcionar en modo Remoto, por ser parte de 

una secuencia automática con otros equipos, el operador hace el cambio del 



74 

selector L/R de modo Local a modo Remoto e inmediatamente informa al 

operador de la sala de control para que proceda al arranque del equipo en 

modo Remoto, antes el operador se cerciora que realmente el equipo está en 

condiciones de arranque favorables, luego el operador de la sala, 

visualizando en pantalla el modo Remoto y condiciones, hace clic en botón 

lógico AUTO quedando el eqrupo en funcionamiento en modo 

Automático/Remoto. 

Por último, en la figura 5.1 observaremos como se muestra los modos de 

operación en el plano P&ID, los cuales aparecen como L/R: Local y remoto, Jog, 

PE: parada de emergencia, MI A: manual y automático, ST: Arranque, SP: parada, O: 

abierto y C: cerrado, estos dependen del equipo o instrumento. Para mayor detalle y 

entendimiento ver en Apéndices C-4. 

2"-A-101 

200PK00 1-PU-001 

Figura 5.1. Modos de Operación de la Bomba PU-001 
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5.2. Lazos de Control: 

5.2.1. Etapa de Preparación: 

5.2.1.1. Lazo de Control de LE-02501, Medición de Nivel en el Tanque de 

Almacenamiento TK-002: 

La señal de medición del transmisor LE-02501 permite medir el 

nivel del tanque TK-002 continuamente, esta señal se transmite al 

PLC el cual se configura y programa, con lo cual nos muestra las 

siguientes alarmas: 

LALL-02501, alarma de nivel muy bajo, con la cual al iniciar la 

fase de preparación, apertura la válvula L V-02501 para permitir 

el ingreso de agua al tanque, también esta alarma apaga la bomba 

PU-002 o la mantiene apagada según sea el caso, además esta 

alarma cierra la válvula L V-02502 o la mantiene cerrada según 

sea el caso. 

LAL-02501, alarma de nivel bajo, con la cual después de 

iniciada la fase de preparación, en un trabajo continuo se 

apertura la válvula L V-02501 para permitir ingreso de agua al 

tanque y no permitir que se quede vacío el tanque TK-002 o que 

llegue al nivel crítico. 

LSH-02501, alarma alto. 
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LSHH-02501, alarma de nivel muy alto, con la cual se cerraría la 

válvula LV-02501 y así se evitaría que se rebose el agua del 

tanque TK-002 por exceso de agua. 

5.2.1.2. Lazo de Control del PSL-02501, Interruptor de Baja Presión en la 

línea de Entrada de Agua para Preparación: 

En la línea de entrada de agua ·para preparación que es la línea 

de descarga de la bomba PU-002, se ubica el interruptor PSL-02501, 

el cual genera una alarma cuando detecta por la línea una presión 

inferior a 1.2 bar, esta alarma apaga el motor FE-003M y 1 O 

segundos después cierra la válvula L V-02502; para reanudar el 

sistema se debe corregir la falta de presión , y así la lógica del PLC 

seguirá su curso normal, estando todo en condiciones óptimas de 

operación el sistema reanuda el funcionamiento de los equipos 

abriendo la válvula L V-02502 y 1 O segundos después arrancando el 

motor FE-003M. 

5.2.1.3. Lazo de Control del LSL-02502, Interruptor de Nivel Bajo en la 

Tolva del Polisol BN-001: 

En la tolva del polisol BN-001, el sensor de nivel bajo genera 

una alarma LAL-02502 cuando detecta falta de floculante, la cual 

después de 1 O minutos en que siga activada la alarma apaga el motor 
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FE-003M y 1 O segundos después cierra la válvula LV -02502; para 

reanudar el sistema se debe de llenar la tolva del polisol BN-001 con 

floculante de tal forma que supere el nivel LSL-02502, y así la lógica 

del PLC seguirá su curso normal, y ya estando todo en condiciones 

óptimas de operación el sistema se reanuda. 

Cuando el sistema se reanuda, primero se apertura la válvula 

L V-02502 y 1 O segundos después arranca el motor FE-003M, cuando 

arranca este motor la secuencia lógica enciende los motores AG-

004M y AG-005M, estos permanecerán encendidos hasta que la 

programación indique lo contrario. 

5.2.1.4. Lazo de Control del LSLL-02503, Interruptor de Nivel muy Bajo 

ubicado en el segundo compartimiento del tanque del polisol TK-

001: 

En el tanque del polisol TK-001, el sensor por electrodos muy 

bajo LSLL-02503, genera una alarma LALL-02503 cuando el nivel 

del segundo compartimiento es crítico, esto puede ser ocasionado por 

la falta de floculan.te en la tolva BN-001 o baja presión en la línea de 

ingreso de agua para preparación o falta de agua en el tanque TK-

002, en cualquiera de estos eventos se cerraría la válvula LV-02502 y 

se apagaría el motor FE-003M. Además si está activada la fase de 

dosificación se apagan las bombas PU-006, PU-007, PU-008 y PU-
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009. Si se restablecen las condiciones adecuadas para un óptimo

funcionamiento, la lógica del PLC seguirá su curso normal, y ya 

estando todo en condiciones óptimas de operación el sistema se 

reanuda, en consecuencia apertura la válvula L V-02502 y encenderá 

la bomba PU-002, por lo tanto 10 segundos después arranca el motor 

FE-003M. 

5.2.1.5. Lazo de Control del LSL-02503, Interruptor de Nivel Bajo ubicado 

en el segundo compartimiento del tanque del polisol TK-001: 

En el tanque del polisol TK-001, el sensor por electrodos bajo 

LSL-02503, genera una alarma LAL-02503 cuando el nivel del 

segundo compartimiento es bajo. Como la fase preparación esta 

activa y si las condiciones de funcionamiento son óptimas se apertura 

la válvula LV-02502, enciende la bomba PU-002 y 10 segundos 

después arranca el motor FE-003M. 

5.2.1.6. Lazo de Control del LSH-02503, Interruptor de Nivel Alto ubicado 

en el segundo compartimiento del tanque del polisol TK-001: 

En el tanque del polisol TK-001, el sensor por electrodos alto 

LSH-02503, genera una alarma LAH-02503 cuando el nivel del 

segundo compartimiento es alto, lo cual apaga el FE-003M y 1 O 

segundos después cierra la válvula L V-02502. Si la fase de 
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dosificación está activa a partir de este nivel las bombas PU-006, PU-

007, PU-008 y PU-009 pueden empezar a dosificar, quedan 

habilitadas. 

5.2.2. Etapa de Post-Dilución: 

5.2.2.1. Lazo de Control del FIT-02501, Medición de Caudal en la Línea de 

Agua de post-dilución hacia el mezclador ME-001: 

En la línea de post-dilución que es la que se dirige hacia el 

mezclador estático ME-001 se ubica el transmisor de flujo FIT-

02501, el cual mide continuamente el caudal por esta línea, éste en 

función al valor de SP (ingresado en el panel (HMI)) realiza un lazo 

PID con la lectura del transmisor y la válvula modulan te FV -02501, 

con esta regulación se logra el caudal requerido por la línea de post

dilución. 

5.2.2.2. Lazo de Control del FIT-02502, Medición de Caudal en la Línea de 

Agua de post-dilución hacia el mezclador ME-002: 

En la línea de post-dilución que es la que se dirige hacia el 

mezclador estático ME-002 se ubica el transmisor de flujo FIT-

02502, el cual mide continuamente el caudal por esta línea, éste en 

función al valor de SP (ingresado en el panel (HMI)) realiza un lazo 

PID con la lectura del transmisor y la válvula modulante FV-02502, 
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con esta regulación se logra el caudal requerido por la línea de post

dilución. 

5.2.2.3. Lazo de Control del FIT-02503, Medición de Caudal en la Línea de 

Agua de post-dilución hacia el mezclador ME-003: 

En la línea de post-dilución que es la que se dirige hacia el 

mezclador estático ME-003 se ubica el transmisor de flujo FIT-

02503, el cual mide continuamente el caudal por esta línea, éste en 

función al valor de SP (ingresado en el panel (HMI)) realiza un lazo 

PID con la lectura del transmisor y la válvula modulante FV-02503, 

con esta regulación se logra el caudal requerido por la línea de post

dilución. 

5.2.2.4. Lazo de Control del FIT-02504, Medición de Caudal en la Línea de 

Agua de post-dilución hacia el mezclador ME-004: 

En la línea de post-dilución que es la que se dirige hacia el 

mezclador estático ME-004 se ubica el transmisor de flujo FIT-

02504, el cual mide continuamente el caudal por esta línea, éste en 

función al valor de SP (ingresado en el panel (HMI)) realiza un lazo 

PID con la lectura del transmisor y la válvula modulante FV-02504, 

con esta regulación se logra el caudal requerido por la línea de post

dilución. 
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Por último, en la figura 5.2 observaremos como se muestra los lazos de control 

en el plano P&ID, los cuales aparecen enlazados o unidos con líneas de color verde y 

puntos o a través de la letra I (interlock) dentro de un rombo, los cuales se unen 

también a través de letras, para no recargar el plano con tantas líneas. A su vez esto 

no sirve para observar la relación de enclavamiento que tiene un equipo con otro y 

así poder realizar su secuencia. Para mayor detalle y entendimiento ver en 

Apéndices C-4. 
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5.3. Ló ica de Funcionamiento Secuencia de E ui os: 

5.3.1. Etapa de Preparación: 
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Para que inicie el proceso de preparación se necesita presionar Start 

(en el panel (HMI)) a la fase de preparación, con ello quedará habilitado el 

proceso; si todas las condiciones son óptimas se dará inicio a la preparación. 

Según la lógica programada en el PLC se encenderán la bomba PU-002, la 

válvula L V-02502, el motor FE-003M, el motor AG-004M y AG-005M, esto 

se realizará según la secuencia programada. En esta etapa se preparará la 

mezcla floculante-agua a una concentración del 0.5%. 

5.3.1.1. Válvula Solenoide LV-02502: 

Enclavamientos directos o indirectos: 

• Alarma de presión baja PAL-02501.

• Arranque/Parada del motor FE-003M.

• Alarma del sensor de nivel de agua muy bajo LALL-02501.

• Alarma del sensor de nivel bajo LAL-02502.

• Alarma del sensor de nivel por electrodo muy bajo LALL-

02503.

• Alarma del sensor de nivel por electrodo bajo LAL-02503.

• Alarma del sensor de nivel por electrodo alto LAH-02503.

Secuencia: 

Apertura/Cierre: 
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Trabaja cuando se requiere preparación de floculante-agua. 

La válvula se cierra si el sensor PSL-02501 detecta una 

presión menor a la seteada (1.2 bar) o 10 segundos después de que 

se detiene el motor alimentador tipo tornillo FE-003M o cuando el 

nivel de agua en el tanque TK-002 está por encima del nivel alto 

LSH-02503. 

La válvula se apertura cuando el nivel de agua del tanque TK-

002 está por debajo del LSL-02503. 

5.3.1.2. Motor Alimentador Tipo Tornillo FE-003M: 

Enclavamiento directos o indirectos: 

• Alarma del sensor de nivel bajo LAL-02502.

• Alarma del sensor de nivel por electrodo muy bajo LALL-

02503.

• Alarma del sensor de nivel por electrodo alto LAH-02503.

• Apertura/cierre de la Válvula Solenoide LV-02502.

Secuencia: 

Trabaja cuando se requiere preparación de floculante-agua. 

Parada: El motor se detiene después de 1 O minutos que se 

encuentra activada la alarma LAL-02502 o cuando en el tanque 

TK-001 se detecta el nivel muy bajo y se activa la alarma LALL-

02503, y a su vez no se cumplen las condiciones adecuadas para la 
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preparación o cuando se detecta el nivel alto y se activa la alarma 

LAH-02503. 

Arranque: El motor se enciende o arranca cuando en el tanque 

TK-001 se detecta el nivel bajo y se activa la alarma LAL-02503 o 

1 O segundos después de la apertura de la válvula L V-02502. 

5.3.1.3. Motor Agitador 1 AG-004M: 

Enclavamientos directos o indirectos: 

Con el accionamiento del botón Start. 

Secuencia: 

Arranque: Cuando se inicia la fase de preparación al pulsar el 

botón Start. 

Parada: El motor agitador AG-004M deja de funcionar cuando se 

da una parada de planta general o por mantenimiento de la planta 

y se detiene la fase de preparación. 

5.3.1.4. Motor Agitador 2 AG-005M: 

Enclavamientos directos o indirectos: 

Con el accionamiento del botón Start. 

Secuencia: 

Arranque: Cuando se inicia la fase de preparación al pulsar el 

botón Start. 
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Parada: El motor agitador AG-005M deja de funcionar cuando se 

da una parada de planta general o por mantenimiento de la planta 

y se detiene la fase de preparación. 

5.3.1.5. Válvula Electro neumática On-OffLV-02501: 

Enclavamientos directos o indirectos: 

• Alarma del sensor de nivel de agua muy bajo LALL-02501.

• Alarma del sensor de nivel de agua bajo LAL-02501.

• Alarma del sensor de nivel de agua alto LAH-02501.

Secuencia: 

Apertura/Cierre: 

Trabaja para mantener el tanque de almacenamiento de agua 

TK-002 abastecido para la preparación. 

La fase de llenado del tanque en un 1lllc10 sucede con la 

alarma de nivel LALL-02501 está activa, por lo tanto la válvula se 

apertura, ya empezado el proceso de preparación, esta válvula se 

apertura cuando el tanque TK-002 alcanza un nivel por debajo de 

LSL-02501 y se cierra cuando el tanque alcanza el nivel LAHH-

02501. 

5.3.1.6. Bomba Vertical PU-002: 

Enclavamientos: 



• Alarma del sensor de nivel de agua muy bajo LALL-02501.

• Alarma del sensor de nivel por electrodos bajo LAL-02503.
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• Alarma del sensor de nivel por electrodos muy bajo LALL-

02503.

• Alarma del sensor de nivel por electrodos alto LAH-02503.

ecuencia: 

Arranque/Parada: 

Trabaja cuando se reqmere realizar la preparación de 

floculante. La bomba enciende o arranca en un inicio cuando el 

nivel del tanque TK-001 está por debajo de LSLL-02503 y vuelve 

a encender mientras el proceso se está desarrol1ando cuando el 

nivel ha caído por debajo de LSL-02503 y se detiene cuando 

supera a LSH-02503 o cuando el nivel en el tanque TK-002 está 

por debajo de LSLL-02501. 

La fase de preparación está habilitada cuando el detector de presión 

PSL-02501, el nivel bajo LSL-02502, el nivel muy bajo LSLL-02501 y el 

nivel alto LSH-02503 no están activados y comienza cuando se presiona el 

botón Start. 

La fase de preparación se deshabilita si el pre ostato PSL-02501 

detecta una presión menor a la seteada (1.2 bar) o si se activa la alarma de 
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falta de reactivo LAL-02502 o cuando el nivel de agua en el tanque TK-002 

está por debajo de nivel LSLL-02501. 

La fase de preparación da inicio cuando el nivel del tanque TK-001 

está por debajo de LSLL-02503; y cuando el proceso está en funcionamiento 

se vuelve a activar cuando el tanque TK-001 alcanza el nivel LSL-02503 y 

se detiene cuando supera al nivel LSH-02503. 

Cuando se inicia la fase de preparación, la secuencia es la siguiente: La 

válvula LV-02502 se apertura, la bomba PU-002 se enciende y los motores 

agitadores AG-004M y AG-005M se encienden, luego el motor tipo tomillo 

alimentador FE-003M arranca 1 O segundos después. Cuando se detiene la 

fase de preparación es en sentido inverso. Primero se detiene el tornillo, 

luego la bomba y por último 1 O segundos después la válvula. 

5.3.2. Eta a de Dosificación Post-dilución: 

Para que inicie el proceso de dosificación hay que digitar los valores 

de caudales (SP) que se desea que se dosifiquen en los 2 puntos de 

inyección, el cual nos servirá para regular el caudal de las bombas 

dosificadoras PU-006, PU-007, PU-008 y PU-009, además servirá de SP en 

los lazos PID que realizan los sensores de flujo FIT-02501, FIT-02502, FIT-

02503 y FIT-02504 y las válvulas modulantes FV-02501, FV-02502, FV-

02503 y FV-02504; también se necesita que se presione los botones Start (en 
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el HMI) a la fase de dosificación, como los puntos de inyección son en 2 

distintos lugares, habrán dos botones: Start 1 ( en el HMI) el cual dosifica 

hacia cuello de alimentación de espesador de relaves el cual habilitaría y 

encendería las bombas dosificadoras PU-006 y PU-007 y Start 2 (en el HMI) 

el cual dosifica hacia la caja de alimentación 200-TN-001 espesamiento de 

relaves con lo cual habilitaría y encendería las bombas dosificadoras PU-008 

y PU-009. Además en ambos casos se enciende la bomba PU-001. 

El PLC enviará el valor de caudal que se desee que cada bomba 

dosifique, y esto lo calcula de la siguiente forma; hay dos valores de SP que 

se ingresarán, cada valor de SP será divido entre dos, y este valor es el que 

se requerirá en las líneas de dosificación, como este valor es el caudal total 

requerido (suma de caudal de descarga de la bomba y la línea de post

dilución) se debe dividir el valor en la décima parte, que vendría a ser el 

caudal de dosificación de la bomba y los otros 9/1 O viene a ser el caudal por 

la línea de post-dilución. Con todos estos cálculos obtendríamos el caudal 

deseado, que es el digitado en el HMI (SP) a una concentración del 0.05%. 

5.3.2.1. Bombas Dosificadoras PU-006 al PU-009: 

Enclavamientos directos o indirectos: 

• Alarma del Sensor de nivel por electrodo muy bajo LALL-

02503.

• Alarma del Sensor de nivel por electrodo bajo LAL-02503.



• Encendido y apagado de la bomba vertical PU-001.

Secuencia: 
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Arranque: Si el operador decide dosificar floculante hacia cuello 

de alimentación de espesador de relaves o hacia la caja de 

alimentación 200-TN-001 (espesamiento de relave), desde el HMI 

o desde la sala de control se debe indicar el caudal de dosificación.

El floculante en la línea de dosificación de la bomba tiene una 

concentración de 0.5 % y al punto de inyección debe llegar con 

una concentración de 0.05 %, esta concentración se consigue con 

la línea de post dilución. Para ello el controlador recibe el caudal 

seteado, lo divide entre dos y ese es el caudal referencial para cada 

bomba, los 1/10 parte de este caudal es suministrado por la bomba 

PU-006, PU-007, PU-008 y PU-009 según sea el caso, y los 9/10 

restantes es el caudal de agua por las líneas respectivas de post

dilución. Para arrancar las bombas deben cumplir dos condiciones: 

Condicionl: Que se encienda la bomba PU-001. Al encenderse la 

bomba los sensores de flujo respectivos deben detectar un caudal 

diferente a cero, si permanece por más de 1 minuto con una 

lectura de cero, apagará la bomba PU-001 y por ende apagará la 

bomba correspondiente. 

Condición 2: El tanque de preparación de floculante TK-001 debe 

contener floculante diluido en el nivel LSL-02503. 
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Parada: Las bombas no deben trabajar en vacío ni tampoco debe 

dejar de abastecer :floculante hacia los puntos de inyección. La 

parada de las bombas se da por mantenimiento de la misma o por 

dos condiciones: 

Condición 1: El tanque de preparación de :floculante TK-001 

contiene :floculante diluido por debajo del nivel LSLL-02503. 

Condición 2: La bomba PU-001 no ha encendido o no quiere 

encender debido a que no se cumple con las condiciones 

nece anas. 

a de Post-Dilución PU-001: 

Enclavamientos directos o indirecto : 

• Lectura del caudal en sensores FIT-02501 al FIT-02504 en la

línea de post-dilución.

• Encendido y apagado de las bombas dosificadoras PU-006,

107, PU-008 y PU-009.

• Alarma del sensor de nivel por electrodo bajo LAL-02503.

Secuencia: 
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Arranque: Para arrancar la bomba PU-001 debe cumplir dos 

condiciones: 

Condición 1: Los sensores de flujo FIT-02501 al FIT-02504 deben 

detectar un caudal diferente a cero y así mantendrán la bomba 

encendida. 

Condición 2: El tanque de preparación de floculante TK-001 debe 

contener floculante diluido en el nivel LSL-02503. 

Parada: La bomba PU-001 no debe trabajar en vacío. La parada 

de la bomba se da por mantenimiento de la misma o por lo 

siguiente: 

Condición: La lectura de los sensores de flujo FIT-02501 al FIT-

02504 deben tener un caudal diferente a cero, si permanece por 

más de 1 minuto con una lectura de cero, apagará la bomba PU-

001. 

5.4. Diagrama de Lazo: 

El diagrama de lazo es un documento importante porque podremos observar lo 

lazos de control y además permite que construcción realice fácilmente el 

conexionado de los instrumentos. También nos sirve como guía para los 

programadores, ya que se detalla la dirección de la señal, módulo, canal y las 

características respecto a la ubicación de conexión en el PLC. En este documento 
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también se puede observar si el conexionado del instrumento pasa a través de una 

caja de paso o no, ya que se muestra su conexionado desde el campo hasta el PLC. 

En la figura 5.3 veremos un lazo de control y todos los detalles ya mencionados. 

Para mayor detalle y entendimiento ver Apéndices C-7. 
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Figura 5.3. Lazo de Control del PSL-02501 



CAPÍTULO VI 

COSTOS 

En este capítulo se va a detallar la propuesta en forma desagregada (materiales 

y/o equipos, mano de obra y herramientas). Los valores que se mostrarán son los 

necesarios para realizar la ingeniería básica y de detalle (todo lo detallado en el alcance). 

Además se mostrará los costos de los equipos que intervienen para la 

automatización del proceso. 

Consideraremos las siguientes columnas para la presentación del presupuesto: 

Nº: Indica el número de ítem del presupuesto. 

Cantidad (C): Cantidad de equipos o planos 

Descripción (DE): Detalla la descripción del ítem del presupuesto. 



94 

Mano de Obra (MO): Indica el costo de la mano de obra del ítem. 

Herramientas (H): Indica el costo de los softwares alquilados y/o comprados. 

Materiales y Equipos (ME): Indica el costo por los materiales usados para realizar 

los planos y documentos, así como el uso de la laptop. 

Costo Unitario (CU): Es el costo unitario del equipo. 

Costo total (CT): Es la suma total de los costos directos. 

6.1. Costos de la Ingeniería Básica: 

Estos costos aproximados son de los recursos usados para realizar la cotización 

planteada al cliente. Estos costos representan los planos básicos, que permitan 

identificar cantidad de equipos, accesorios, documentos y supervisión que se 

realizarán aproximadamente para poder realizar la automatización del proceso. 

Tabla 6.1. Lista de planos de Ingenier.ía Básica 

o 
e DE MO H ME CD 

1 1 Layout de la planta 400 35 25 460 

2 l Memoria Descriptiva básica 400 35 25 460 

. 3 1 Plano unifilar 200 18 12 230 

-·-- --- -----

l Arquitectura de control básica 200 18 12 230 

5 1 Plano de diagrama de Flujo 300 26 19 345 

6 1 Lista de equipos básica 200 18 12 230 

Total: US $ 1955 dólares 
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6.2. Costos de Equipos: 

Estos costos aproximados son lo que representan los materiales y equipos que hacen 

posible la automatización, no están incluido todos los equipos mecánicos, solo los 

equipos de control e instrumentos, como son los tableros de fuerza y control, 

ensores y el polisol (equipo compacto que incluye sensores). 

Tabla 6.2. Costos de equipos 

o 
e DE cu CT 

1 l Sistema preparador de floculante (polisol) 16550 16550 

l Sensor de nivel de agua de proceso 1600 1600 1 

3 5 Bombas Dosificadoras con comunicación Profibus 4900 24500 

4 4 Sensor de Flujo 1300 5200 

s 4 Válvulas modulantes 650 2600 

6 1 Tablero de Control (incluido PLC y relés) 13000 13000 
j 

----- ----- ---- - -
1 Costos de materiales eléctricos (conduits, cables, etc.) 8000 8000 

8 1 Tablero de Fuerza (incluidos accesorios, variadores, etc.) 15000 15000 

Total: US $ 86450 dólares 

6.3. Costos de la Ingeniería de Detalle: 

Estos costos aproximados son lo que representa los planos de ingeniería de 

detalle que son lo más importante para realizar la automatización del proceso, como 
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son los planos de instrumentación y control, planos de proceso y los planos de los 

tableros. 

Tabla 6.3. Planos de Ingeniería de Detalle 

Nº DE MO H ME CD 

1 Diagrama de Flujo del proceso 400 35 25 460 

2 Diagrama de tuberías e instrumentación (P&ID) 400 35 25 460 

---- ·- -- ---
Lista de equipos de instrumentación 200 18 12 230 

4 Arquitectura de control 200 18 12 230 

s Lista de señales 200 18 12 230 

6 Filosofía de Control 600 50 40 690 

7 Plano de Tablero de control 600 50 40 690 

8 Plano de Tablero de Fuerza 600 50 40 690 

9 Diagrama de Lazo 400 35 25 460 

10 Programación del PLC 1000 90 60 1150 

11 Programación del HMl 1000 90 60 1150 

Total: US $ 6440 dólares 

En este capítulo se muestra los costos de la parte de instrumentación y control y todos 

los documentos o equipos que intervienen para la realización de la automatización. No 

se incluyó el costo de los planos eléctricos, ni mecánicos, ni de los equipos mecánicos. 

A su vez se recalca que son costos aproximados y que la tasa de cambio que se ha usado 

es de 2.9. 



CONCLUSIONES 

1. Considerando que:

Se ha obtenido la descripción de la planta y los datos básicos. 

Se ha obtenido la integración de los equipos por etapas al PLC. 

Se ha obtenido el desarrollo de la filosofía de control. 

Se ha obtenido los costos de equipos y materiales. 
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Se concluye que ha sido automatizado el proceso de preparación y dosificación 

de floculante para una planta de 450 LPH. 



98 

RECOMENDACIONES 

1. Dentro de los equipos del sistema de preparador de floculante, se recomienda

omitir el detector de presión bajo (PSL-02501) cuando se usa una bomba de

transferencia para alimentar el preparador, ya que la bomba te brinda un caudal a

una presión constante.

2. Se recomienda integrar el proceso a un sistema SCADA y/o un DCS para obtener

un monitoreo global desde una sala de control.

3. Se recomienda dejar las tuberías y tanques vacíos en una parada de planta, para

evitar que se acumulen los sólidos y posteriormente se atasque .
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APÉNDICES A 

DATOS TÉCNICOS 

APÉNDICE A-1 

SISTEMA DE PREPARACIÓN 
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PKN SERIES POLISOL DATA SHEET 

OFFERTA: 

BID: 

ORDINE CUENTE: 

CUSTOMER ORDER: 13 0(}() O 2. � 

PKN 450 - JB - SL 

DOC.N": 

DDC.No: 

DATA: 

DATE: 

IMPIANTO: 

PLANT: 

REV.: LINGUA: 

UT4923 
o 1/E

28/02/2013 FOGLIO: DI: 

SHEET: OF: 

sosmu1sce 1L: 

REPLACES DOC.: 

W UNITA' RICHIESTE· 
-1 

500 litri/h 
NO o SI 
NO YES 

NO o SI 
NO YES 

�TYPE: 20/32(20/38.4@60 Hz):: AISI- 316U302 20mm 

=� BONFIGLIOLI �� 
=� SIEMENS TIPO: 

2 

180mm 
SIEMENS 
0.18 kW 0.21 

VB 0.25 A11 
MVF 44/F 

1LA7073 0 

IW'PORTO 
TRASMJSSIONE: 1 + 5 
RAPPORTO TRASMISSIONE: 
GEARRATH): 

□ 

85 

ADPE 
EEx.. 

1 + 28 

150 180 

NUMERO POll: 
POLESNo: 

GIRl fol. MINUTO: 
RP.M: 6+ 32(7.2+38.4 @ 60 Hz) 

60 Hz 

60 Hz 

4 

380-420 V (440-480 V 50/60 Hz :g�:! IP55 ��º' F ��:_: MiHUro, 1350 1650 60 Hz
BONFIGLIOLI 

CASTEL 
TENSIONE: 
VOi.TACE: 24 V AC 

sARAéiNescA· · __ GATEVAL� •. 

CIM 
3/4" G.F. 

11A TEAIAI.E: 
MATERIA/.: OTTONE 

., . 

IMBUTO DILUITORE DILUTOR FIJNNEL 

OIAMElRO UGEl.1.0: 

HOZZI.EIJIAMETER: 6.5mm 
1/2" G.F. 

OFFICINE RIGAMONTI llPO: 
rYPE: 0204.020 

O+ 8 Bar IL!POSTAZIONE: 
SEnlNGUP: 1.2 bar 

MATERIAi.E: 
MATEllJAI.: OTTONE 

LA TECNICA-FLUIDI TIPO· 
TYPE: R3 

REV!SIOIJATO: 
REVISED: 

PLEXIGLAS / PVC 
1500 litri/h 

MATffilfol.E. 
MATERIAL: 

3+1 

G. Veneroni E. Serraino
CONmOLI.ATO: !,e- PREPARATO: .• - CONrROll.ATO: 

CHfCKED: l i,.;1 PREPARED: .'·. : CHECKED: 



..,. ¡fiaf nblatt für Drehstrom-KafigHiufermotoren 

;t;ata sheetfor three-phase Squirrel-Cage-Motors

Kuodeo-Auftrags- r JClieot-Order-No.: 

Slttnens-Auflrags-Nr JOrder-No.: 

Angcbots-Nr JOffer-No.: 

Bes tell-Daten/ Ordering Data 

Motortyp 
Motortyp 
Kurzangabcn 
Order Codes 

lLA 70634AB11 

Elektrische Daten/Electrica/ Data 

Bemessuogsspannuog 
Ratee/ motor voltage 
Frequenz 
Fre,¡uem:y 
Bcmcssungslcistuog 
Ratee/ motor power 
Bcmcssungsdrchzahl 
Rated motor speed 
Bcmcssungsmoment 
Rated motor torque 

Bcmcssungsstrom 
Rated motor curren/ 
Anzugs-/ Bemcssungsstrom 
S/arlin�I Roted molar curren/ 
Klpp../ Bemcssungsmoment 

Breakdownl Rated motor torque 
Anzugs-/Bemcssungsmoment 
Starting-1 Rated motor torque 
Wirkungsgrad bel 
Efficiency al 
JOO ¾ Pn, 75o/o Pn, SO ¾ Pn 
100 %. 75 % m1d 50 % rated power 
" irkuogsgradklasse 
Efficiency class 
Ld.,htng,faktor bci 
Power factor al 
JOO ¾ Po, 75 % Po, SO¾ Pn 
100 % Pn, 75% Pn, 50-/4 Pn 

( 1 ) 230 VD/400 VY, 50 Hz 460 VY, 60 Hz 

501-lz 601-lz 

0,18kW 0,21 kW 

1350 rnin·' 1650 min·' 

l,3Nm l,2Nm 

0,97 A 

3 

1,9 

1,9 

60% 60% 54% 

-/-

0,77 0,71 0,59 

Mechanische Daten/Mechanical Data 

Scballdrockpegel (LpfA) SO Hz/60Hz 
Noise 50Hz/60 Hz 
Tri¡;hdbmomcnt 
Moment of inertia 
Lager AS 
BearingAS 
LagerBS 
BearingBS 
Art dcr Lagerung 
Locating bearing 
Koodeoswasserliicber 
DralnHoles 
NachschmJerelnrichtung 
Regrea.,ing d�ce 
ScbmJermJttel 
Type of /ubrication 
Fettgebraucbsdauer: 4o•c12s·c 
Re/ubrication interval at 40"CI 25 ·e
Fettmenge acbscbmlenmg :40"C/2SºC 
Quantity of grease for relubrication 
ÁuOere Erdungsklemmc 
Externa/ earthing 
Amtrlcb 
Paintwork 

42 dB(A) 46 dB(A) 

0,0004 kgm2 

6201 2ZC3 

6201 2ZC3 

Floating bearings, prc-loaded DE (standard) 

no 

no 

E sso Unirex N3 

20000 h 40000 h 

-/- g -/- g 

no 

Spccial paint finisb, RAL 7030 gray 

Umgebungsbedingungen/ Site conditions 

Umgebungstcmperatur 
Amblen/ temperature 
Bübe Obcr Mcercsspicgcl 
Altitude above sea leve/ 

Nonneo und Vorscbrlften 
Standarda and soecifications 

-30 - +40ºC 

1000 m 

IEC, DIN, ISO, VDE , EN 

SIEMENS 

ltem-Nr./ltem-No.: 

Komm.-Nr./Consignment-No.: 

Anlage/Projcct: 

Allgemeine Daten/General Data 

BaugroOc 
Framesize 
Bauform 
Type of canstruction 
Gewlcht In kg , Rauíorm lM RJ ohne Opt. 

Weight in kg, Typc of corulructio11 IM BJ .,.,;,1,011/ OpL 
Gcbiiuscmotcrial 
Frame material 
Scbutzart 
Degree of protectio11 
Kilblart, TEFC 
Metlwd of coo/ing, TEFC 
Vibrotlonsklosse 
Vibration cluss 
lsolatlon 
lnsu/ation 
Betriebsart 
Duty type 
Drcbrlchtung 
Direction of,·otation 

063M 

IMB5 

4,1 kg 

Alurninum 

IP 55 

IC 411 

N (standard) 

F, utilized to B 

SI 

Bi-directional 

Klemmenkasten/ Terminal box 

KlemmeokastcnmateriaJ 
Material o/terminal bax 
Typ 
7)p 
Gewlode Kontaktscbraube 
Tem,inal screw thread 
Ma . Leltcrquerschnitt 
Max. cable diameter 
Kabcldurchmcsscr von ... bis ... 
Cable diameter from ... to .. . 
Kabclelnfilhrung 
Cable entry 
Kabelverscbraubung 
Cable gland 

Aluminum 

gk030 

M4 

2 mm2 

9 mm 1 17 mm 

lxM25xl,5 lxM16xl,5 

2 plugs 

Explosionsschutz/ Exp/osion protection 

Zündscbutzart 
7\mp nf nrnfprtinn 

Without (standard) 

Sonderausfübrungen/ Specia/ configurations 

Tcchnlsche Andcrungcn vorbehalten. Dlfferenzcn zwlschcn bercclmeten und Lelstungsschllddaten müglich 
Technica/ and ordering dala are subject to change. There may he descrepancie.1· betwee11 calculaded and rating piafe values. 

Bemerkungen/Remark�: 

05.09.2002 

50_60.J)LOI 1.2 



EMENS 
Scheda Motori IEC con rotore a gabbia

datasheet for three-phase Squirrel-Cage-Motors

oati per l'ordinazione 1 LA 7073-4AB12 

orderlng data: 

número de cliente / Client-order-no.: 

N. Qrdine Cliente: / Order-no.: 

il numero l'offerta numero / Offer-no.: 

la riflessione / R emarks: 

ítem-no. / ltem-no.: 

Commessa Nr. / Consignment-no.: 

Progetto / Projecr. 

L[ ____ D_a _ti _e_ le_ tt_r_ic_i _ l_E_ l _e _ct_n_·c _a _l _d a_ t_ a_: ___ __..JI '-1 ____ D_a _t
__;
i g=-e_n_e_r, _a_li _l _G_e_n_e_r,_a _l d_ a_ t_a _.------' 

tenslone nominale ( 1 ) 230 VD/400 VY, 50 Hz , 460 VY, 60 Hz da grandezza 

rated motor voltage ( 1 ) 230 VD/400 VV. 50 Hz, 460 VV. 60 Hz 

frequenze 
trequency 

i Potenza nominale 
rated motor power 

1 Veloclta nominale 
1 rated motor speed 

50 Hz 

0.37kW 

1370 1/min 

2.6Nm 1 coppia nominale 
rst&d motor lotqll6 

♦ Corrente nominale (EFF) 
1 rated motor current (EFF) 

VD 
1.84A 

VY 
1.06A 

. Corrente di spunto / Corrente nominale 1 startin_q- I rated motor current 
coppia massima/coppia nominale 
breal<down / rated motor torque 
coppia di spunto/coppia nominale 
starling-1 rated motor torque 
classe di rendimento / efficiency class 

3.3 

2.1 

1.9 

60 Hz 

0.43kW 

1669 1/ min 

2.5Nm 

non 

l 1.:A

3.3

2.1

1.9

Forma costruttiva 
type of constructíon 
Peso kg, senza accessori 
weight in kg, without optional accessories 
Materiale della carcassa 
frame material 
Grado di protezione 
degree of protectlon 
Forma costruttiva 
method of cooling, TEFC 
classe la vibrazione 
vibration class 
isolamento 
insulation 
Tipo di funzionamento 
duty type 

e senso di rotazione 
dlrectlon of rotatlon 

071 M 
( 2) IM B 14 /  V18 / V19, Flan gia 

normale 
6.0 kg 

Alluminio 
Aluminum 

IP55 

IC 411 

A ( Standard) 
155(F) a 130(B) 
155(F) to 130(8) 

S 1  = operazione continua 
S1 = continuous operation 

bidirezionale 
Bi-directional 

rendimento con (EFF) 
efflclency (EFF) 

100%/50Hz 75%'50Hz 100%/60Hz 
65.0% 65.0% 

0.72 

65.0% 

0.80 

morsettiera tramite/ Termin a l box: 
1 Fattore di potenza 

power factor 
0.78 

Dati mecc anici / Mechanic a l d at a : 
11 livello di pressione sonora 
noise 50 Hz/60Hz 
Momento di inerzia 
moment of inertía 

Cuscinetto fisso lato comando DE (AS) 
bearingAS 

Cusclnetto fisso lato opposto comando NDE 

44.00dB 48.00dB 

o.ooono kg m•

6202 2ZC3

6202 2ZC3 

scatola morsettiera tramite material 
material of terminal box 
tipo 
type 

Filettatura della vite di contatto 
terminal scrow thread 
max. collegabile 
max. cable cross-sectional area 
cavo diametro di. .. alla .. . 
cable dlameter from ... to .. . 
un'entrata cavi 
cable ent,y 
pressacavi 
cable gland 

allumino 
Aluminum 

gk030 

M4 

1.5 mm• 

9.0 mm - 17.0 mm 

1xM25x1 ,5-1xM16x1 ,5 
2 lappi 
2plugs 

Cuscinetti 
locating bearing 

scarico della condensa 
drelnholes 

cuscinetto flottante con precarico AS (standard) 
Roating bearings, pre-loaded DE (standard) vedere esecuzione speciale/ Special configurations: 

lngrassatore 
regreaslng device 

11 lubíificante 
type ot lubrlcatlon 

durata del grasso: 40º C 
relubrication inteNal at 40 ºC 

1 lngrassatore: 40º C 
' qutmlity of grease for relubrlcatlon at 40 ºC 

11 prowisti di morsetto di !erra estema 
externa/ earthlng 

No 
No 

No 
No 

Esso Unire x N 3  

40000 h 

- g

?TAK ABN 357 001_000_1LA 
- 00002? 

Vemiclatura 
pafntworlc 

vemlciatura speciale RAL 7030, gri glo pletra 
Special paint finish, RAL7030 gray 

, con protezione tipo/ exp losion protection: 
1 tipo di protezione senza (standard) 
1 lype of protection Without (standard) 

Condizioni ambient a li/ Site conditions: 
empara ura am 1ente 

amblent temperatura 

l'alUtudine sopra il livello del mare 
11 altllUde above sea leve/ 
� Norme e prescrizionl 

standards and speciflcatlons 

-20.0 •e - +4o.o •e 

1000m 

IEC, DIN , ISO, VDE, EN 

Salvo modillche tecnlche. PosslbilitA di differenze tra dati caJcolati e e datl di targaITechnlcal and ordorlng data are subject to changa. There may be 
dlac(ep;¡ncfea between calculated and raUng plate values. 

Vers1on: 20.07 2010 

ge11011e1t / gm1ttr,,1ed Wed M.11 23 12 21 53 



APÉNDICE A-2 

BOMBAS DE TRANSFERENCIA 



·,

--f/!..dra5[ííll0

SOLUCIONES CON TECNOLOQIA 

EMPRESA : DYNAFLUX S.A. 

DIR'ECCION : Galle Las Cascadas N º 325 - Urb. La Ensenada - La Molina 

CONTACTO : Srta. Isabel Gallegos CARGO : Logística 
e.o. CARGO 
REFERENCIA : oc 13000086 

E-MAIL : mgallegos@dynaflux.com.pe TEL: 631 6868 FAX: 

MARCA SALMSON TIPO/BOMBA CENTRIFUGA MULTIETAPICA VERTICAL 

MOllELO BOMBA MUL TI-V 203-0SE-T/2/6-2HP-460V IE2 IP65 

CONDICIONES PROPORCIONADAS POR EL CLIENTE CONDICIONES DE OPERACIÓN DE LA BOMBA 

Liquido a bombear Agua limpia Caudal (m3h) 3 

Temperatura del fluido ('C) 12 A.D.T.(m) 36 

Gravedad e•pecífica 1 Eficiencia (%) 45 

Porceolaje de sólidos (%) No existe Potencia absorbida (HP) 0.9 

pH 7 Potencia abs. Máx. (HP) 1.1 

Temperatura ambiente ('C) 25 Velocidad de Operación (rpm) 3550 

msnm(m) < 1000 NPSH req. (m) 1 

Ca¡¡dal (mSh) 3 Consumo de aire (scfm) N.A. 

A.D.T. (m) 36 Presión de aire (psi) N.A. 

NPSH disponible (m) No señala stroke por minuto (spm) N.A. 

BOMBA A SUMINISTRAR MATERIALES DE CONSTHUCCION 

PrQll8(lencla Francia Carcaza AISI 304 

Ejecución Vertical Impulsor AISI 304 

Conllguración bomba monoblock Eje de bomba AISI 304 

Dlálnetro de succión 1 Pugada Bocina AISI 304 

DiAmellD de dese. 1Ngada Estator N.A. 

TIJ>I! !le conexión Brida Rotor N.A. 

V�(rpm) 3550 Cámara de bombeo N.A. 

Dialragmas N.A. 
SELLADO DEL EJE Cabezal N.A. 

111® Mecánico Engranajes N.A. 

Marca Salmson Rodillos N.A. 

ICcrilauración Mangueras N.A. 

Ma!ei1ales Carbon v.s. Silicio Asientos N.A. 

Válwlas N.A. 

ACCIONAMIENTO stl X 1 Nol 1 SISTEMA THANSMISION SJI 1 NOI X 

Tuia- Motor Eléctrico Tipo 
Marca WEG Marca 
Modelo Alta Eficiencia Modelo 
Poterl!::fa nominal (HP) 2 !Voltaje (v) 1460 
VelOJ;ld¡¡d (rpm) 3600 1 Frecuencia (Hz) ¡so BASE ESTRUCTURAL s11 1 NOI X 

TIPO JI¡, montaJe Vertical Modelo 
frilllle / Protección 80 / IP65 Material 

Facior de servicio 1.15 Guarda copie 
OBSERVACIONES 

-



APÉNDICE A-3 

BOMBAS DOSIFICADORAS 
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CUENTE: 
cusn;iuE:R· 

S,c;,\/E: 
ITfM/S. 

POMPA OOSATRICE TIPO 
MET[RING PUMP TYPE 

RCC 62 HV 30 M3 .. 
RCC 62 HV 30 MI..

OOC./OOC 

: r·�;,� BOLLETTINO COLIAUDO PROTOTIPO POMPE DOSATRICI UT4916 

METfRING PUMPS PROTOTYPE TEST REPORT sosrnu�C(./ff{PL,A,CCS OATA/C.-7[ 

COl,Ul(S� OBL: 
OBL JOB. 

DATI POMPA 
PUMP DATA 

PORTATA MAX: 62.5(50Hz)-75(60Hz) L/h 
IJAX CAPAClrY: 

MAX PRESSIONE ESERCIZIO: 10 bor 
IIAX WORKINC PR[SSUR[ 

COLPI Al 1': 25(50Hz)-30(60Hz) 
STROK[S/1' 

UOIADO DI PROVA: H20 
TfST LJOUID 

TEMPERATURA UOUIOO DI PROVA: 21 ·e 
TfST LIOUIO l[UPERATUR[· 

NPSHA: 9.5 m 
ALTEZZA IMSSIMA D'ASPtRAZIONE: 2 m 
.\IAX SUCTION H[ICHT. 

lMUO PRESSIONE SONORA: lm ... <65 dBA 
NOISC PRCSSUR[ Lf\l[L · 

25/02/13
° 

rocuo/SHff' wor 

1 1 

ORDINE CUENIT: 
CUSTOM[R OROE:R 

MATR/COLA/(: 
S[RIAL/5 No 

DATI MOTORE 
MOTOR OAl/1 

TIPO coo. TYP( 

MONOf"5E M1 1-PH 
OBL 

STANDARD 1---

(UN[L-MEC) 

I 
ffilfASE 
J�PH 

--- ----

CARATT[RISTICHE 
CHARACTERISIICS 

CVE (TEFC) 0.37kW 

--- ·-·--

4Poii 
230V 50-60Hz IPSS 
CI.F Gr.71 B14 IEC.34- 1 

-----· 

CVE (TEFC) 0.37kW 4Poli 
230/400V 
CI.F Gr.71 

-----··---- -

50-60Hz IP55 
B14 IEC34-1 

--

. ----�----· 

Sl OICHIARA CHE LE CAAATTERISTICHE OELU POW'E RElATIVE AlLE suoornr MATRICOU CORRISPONOONO Al PRESENTE PROTOTIPO. 

77 

70 

63 

56 

49 -
N 

I 
42 

o 
CD .._, 

35 

u 28-
21 

14 

7 

o 

REGOLAZIONE MANUALE: 
MANUAi. AOJUSTMENT 

SERVOCOMANDO ELETTRICO: 
ELCTTRIC ACTIJA TOR· 

SERVOCOMANDO PNEUMATICO: 
PNfUMATIC ACTUATOR. 

LE PROYE DI PERFORMANCE SONO STATE ESEGUITE SECOHOO LO SlAHOAAO PRESTA81UTO. 

1 1 
111'(" OfCIAR( """' ,... MlltRIHG' PUIIPS o.wucrmsnc COR'fiCCSPf1NUH M íHl SéltW. MMl!t.R OfiCIN-•T� Ak{ 

PORTATA or n;,c swt IIMTJNC or ,...., � OH n-c, PllJUJU1l'PE 1l'PI" rrsr rM( P[Jlí()lllllMMX J[iT AR[ {J!l�-r/:J 
CAAOaT1' "'ACC'CffOfNC TO S1AHl)4RD P'Rf-fS7�;;...¡ro 
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PRESTAZIONI: _ PORTATA En'mlVA • PORl'ATA NOMINALC -5% +201. _ UNEAAITA' ±3% - ':�,:��:· ±3%
PE:f'FORW.NC[$· ACfUAJ. FLOW Ml'( - "'º"'"""' rtow �rr ,-.rr 

_ PRECf510NE ±1% 
PACC1SION 



DICHIARAZIONE CONFORMITA' MATERIAL! 

CONFORMITY MATfRIALS DECLARATTON 

2 5 FEB. 2013 

�DVNAFLUX S,A, 
/ 

08L ATIESTA CHE I MATERIAU COHTRASSEGNATI, UTIU2ZATI PER LA COSTRUZI0N[ DEI COMP0NENTI DEI PR0D0m SOTT0 ElENCATI, 
SONO CORRISPONDEJIITl N REQUIS1TI COmRATTUAU. 

OBL SllllES l'HN'I AW1Kl.l> "°'l'FRW.S, usro FOIi C0MP0NEHTS CONSTRUCTIOH F'OR F'OUOWIHG AR11CUS, ARE COUPLYING AT CONTRACTUAL RC:OUCST . 

• 

o 

o 

o 

0 AISI-JIIIL -� O SAr-2205 

� 2.0HP2.02 

□=-�DONO O HASTELL0Y-..... 0 ..... ......... . 

0 AISl-4J1 o� o 

■ PTFE O NBR O AOIPRENE O IIIJU<0LLAN O f'PM O EPDM O NYLON O � O .......... 

■ AISI-J16L O PVC O PIIOF' 
------------- -----

0 INCOLOY-825 0 HASTEU.0Y-...... 

0 A1$1-318l. 

0 EPOM. O NBR 

0 PTF'E 

0 F'PM 

o�

O IHESISTOITE 
--D<ISTO{T 

O SAf-2205 

o .................. . 

o ................. .. 

o 

NC7TE: ACCOROING TO UNI EN 10204 2.2 
OBL: 

REMARKS: 
MANUFACTURER: 



RCV.: 

OICHIARAZIONE CONFORMITA' MATERIAL! 
RlV: 

CONFORMITY IMTE:RIALS DECLARATION 

5 

2M;oo&6 2 5 FEB. 2013 

� DYNA FLW 5.A. / 

08l ATTESTA CHE I MATERIAU CONTRASSEGNATI. llTIUZZATI PER LA COSTRUZIONE DEI COMPONENTI DEI PRODOTTI sano ELENCATI. SONO CORRISPONDENTI Al REOUISITI CONTRATTUAU. 
OBI. STATES 1™H -[D ... TERIALS. usro ro,¡ COUPOH€HT'S CONSTRUC110N F'C)R FOUOWIHC ARTICI.ES. ARC COUPL l1HC Ar C0,,111,\CTUAJ. REOUC:ST . 

• 
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Art. 5800 ACTUADOR NEUMATICO DE ALUMINIO 

Art. 5800 PNEUMA TIC ACTUA TORS IN ALUMINIUM 

Características 
1. Los actuadores neumáticos con piñón y cremallera

GENEBRE, S.A., proyectados con un diseño
compacto, efectúan un par lineal en toda su carrera.

2. Utilizan el mismo cuerpo y cabezal tanto en las
configuraciones de simple efecto y doble efecto.

3. Toda la serie de actuadores han sido proyectados
según las normas Namur VDINDE 3845 e ISO 5211,
que permiten el montaje directamente de electro
válvulas, caja de interruptores, posicionadotes, etc.

4. El ángulo estándar de rotación es de 90°; están
disponibles bajo pedido las versiones a 120°, 135°,
150º y 180°. Para el modelo 15 y unidades superiores
está prevista la posibilidad de registros de +/- 10% en
ambas direcciones de apertura y de cierre (patente nº 

M12000A00059).
5. Indicadores externos abierto / cerrado en la dotación

estén dar.
6. La altura del piñón (NAMUR H = 30) permite efectuar

acciones manuales de emergencia sin interferir con el 
Tndicador:

7. La presión a la cual es posible trabajar está
comprendida entre 1 y 1 O bar. Para accionar el
actuador es posible utilizar aire comprimido filtrado,
seco o mejor lubrificado, agua emulsionada u otros
fluidos hidráulicos compatibles.

8. La brida inferior permite de un lado blocar (dispositivo
anti-expulsión) el piñón, y del otro, garantizar una

- -·meyor .flexibilidad-en ·el montaje, en cuanto en elle es
posible insertar tuercas en AISI 304 (ejecución
estándar), o tomillos en AISI 304 (bajo pedido),
posicionados según la norma ISO, o bien, bajo pedido,
según dimensiones deseadas por el Cliente.

9. La llave hembra del piñón es, en la configuración
estándar, un Doble Cuadrado; bajo pedido puede ser
ofertada como Doble tuerca, con agujero redondo y
chaveta o proyectado según las exigencias del Cllente.

10". [os··-muelles, construidos en acero especial con 
recubrimiento anticorrosivo, están pre montados 
solamente con material tecno-polímero. 

11. Sus pistones y sus piñones vienen montados en las
platinas para separarlos del cuerpo del actuador,
permitiendo así una mejor guía y la reducción de sus
embalajes.

12. Todas las unidades están lubrificadas en fase de
montaje, con grasa sin base de silicona.

13. Todos los tomillos y tuercas externas son de acero
inoxidable.

14. Sobre la parte externa de todos la unidades están
grabadas el número de serie correlativo para la
trazabilidad.

15. El 100% de los actuadores vienen probados en fabrica
y embalados unitariamente para la expedición.

Features 
1. The pneumatic actuators with rack & pm1on

GENEBRE, S.A., projected with a compact design,
they make a lineal couple in their entire career.

2. They use the same body and so many bolsters in
the configurations of spring retum and double effect.

3. The whole actuators series has been projected
according to the norms Namur VDINDE 3845 and
ISO 5211 that allow the assembly directly of
solenoid valves, box of switches, positioners, etc. 

4. Toe standard angle of rotation is of 90°; they are 
available under order !he versions at 120°, 135°,
150° and 180°. For the pattem 15 and superior units
the possibility of registrations is foreseen of +/- 10% 
in both opening addresses and of closing (patent nº 

M12000A00059).
5. Extemal indicators open / closed in the standard

endowment.
6. The height of the pinion (NAMUR H = 30) it allows

to make manual actions of emergency without
interfering with the indicator.

7. Toe pressure to which is possible to work is
understood between 1 and 10 bar. To work the
actuator it is possible to use air compressed filtrate,
dry or better lubricated, it dilutes emulsified or other
compatible hydraulic fluids.

8. Toe inferior flange allows of a side blocar (device
anti-expulsion) the pinion, and of !he other one, to
guarantee a bigger flexibility in the assembly, as
soon as in her it is possible to insert nuts in AISI 304
(standard execution), or screws in AISI 304 (1 lower
order), positioned according to the norm ISO, or, 1
lower order, aécording to dimensions wanted by the
Client.

9. The female of the pínion drive is, in the standard
configuration, a Square Double; under order it can 
be offered as Double-D drivet, with round hole and 
cotter or projected according to the Client's
demands.

1 O. Epoxy coated special steel springs are preloaded 
with non-metallic materials. The stainless steel end 
cap fasteners are extra log to allow for spring 
relaxation. Ali parts are corrosion resistance. 

11. Their pistons and their pinions come mounted in the
plates to separate them of the body of the actuator,
allowing this way a better guida and the reduction of
their packings.

12. AII the units are lubricated in assembly phase, with
fat without silicone base.

13. Ali the screws and extemal nuts are made of
stainless steel.

14. On the externa! part of ali the units stanped with a
progressive tracable serial number

15. 100% of ali units are factory pressure and leak
tested, and individual! boxed for shi in .
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DIMENSIONADO DEL DE DOBLE EFECTO 

El par de un actuador de doble efecto tiene un valor 
constante durante su carrera de 90°, por lo tanto para 
el dimensionado se debe proceder del modo 
siguiente: 
1. Verificar el para máximo de la válvula a

. aüfomatizar
2. Aumentar con un coeficiente de seguridad igual
entre un 25% - 50% (según el tipo de válvulas, de sus
condiciones de trabajo) el valor de par de arranque
3. Confrontar el valor obtenido con la tabla de
momentos de giro, con la columna correspondiente a
la presión mínima del aire comprimido disponible.
A_. __ .Encontrado_ eL v_alor igual al más aproximado
posible (siempre en exceso), la columna de la
izquierda de la tabla Mresumen de los pares" nos
indicará el modelo de actuador a aplicar.

DIMENSIONADO DEL SIMPLE EFECTO 

El par _de un_ actuador. de simple efecto durante el 
recorrido de su carrera no es constante, pero es 
decreciente. Esto es debido a la acción del muelle 
que se comprime oponiéndose al recorrido del pistón, 
por lo tanto el par se expresará en cuatro valores. 
Para el dimensionado y la elección del actuador se 
procede del modo siguiente: 
1. Aumentar entre un 25% y un 50% (en función del
tipo de válvula y de las condiciones de trabajo) el
valor del par necesario.
2. Buscar en la tabla (a simple efecto 90° en la
columna FINAL pos. 1 un valor > del par necesario.
3. En base a la presión a la cual se piensa alimentar
el actuador, verificar en la tabla "pos.2 FINAL" que el
valor del par descrito sea suficiente.

intemet: http://www.qenebre.es 

DOUBLE ACTING SIZING 

The couple of an actuador of Double Acting has a 
constant value therefore during its career of 90°, 
Consequently the sizing is rather simple: 
1. To verify the one for maximum of the valve to
automate
2. To increase with a coefficient of same security
among 25% - 50% (according to the type of valves,
of their work conditions) the value of even of
outburst
3. To confront the value obtained with the chart of
turn moments, with the column corresponding to
the minimum pressure of the available compressed
air.
4. Opposing the value similar to the most
approximate possible (always in excess), the
column of the left of the chart summary of the
couples will indicate us the actuador pattern to
•• 1

SPRING RETURN SIZING 

The couple of an actuador of spring return during 
the journey of its career is not constant, but it is 
falling. This is therefore due to the action of the 
jetty that is compressed being opposed to the 
journey of the pistan, the couple it will be 
expressed in tour values 
For the dimensioned and the election of the 
actuador you comes in the following way: 
1. To increase between 25% and 50% (in
function of the valve type and of the work
conditions) the necessary couple's value.
2. To look for in the chart (to simple effect 90° in
the column END pos. 1 a value of the necessary
couple.
3. Based on the pressure to which is planned to
feed the actuador, to verify in the chart "pos.2
END" that the described couple's value is enough.
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Nº lf>:enomlnació.n 1/ !Name 
·- -

1Maté'ilalr/1 !Material' .Y _•et "'1 - g ·- - " 

1 Tomillo cabezales End cap screw Acero INOX AISI 304 AISI 304 steel

2 Cabezal izquierdo Left end cap " . 

3 0-ring cabezal End cap o-ring NBR 70 Shore NBR 70 Shore 

4 Cartucho muelles Spring cartridge Acero para muelles Spring steel epoxyd coated 

5 0-ring piston Pistan o-ring Tecno - polímero Techno - polymer 

6 Anillo gula Guida ring 
Aluminio fundido a presión 
UNl5076 

7 Pistón izquierdo Left pistan Tecno - polímero Techno - polymer 

8 Platina pistón Pisition throst block Tecno - polímero Techno - polymer 

9 Seeger indicador lndicator snap ring Acero INOX AISI 304 AISI 304 steel 

10 Indicador (parte móvil) lndicator (rotating part) Tecno - polímero Techno - polymer 

11 Indicador (parte fija) lndicator (fix part) Tecno - polímero Techno - polymer 

12 Pistón derecho Right piston 
Aluminio fundido a presión 
UNl5076 

13 0-ring para el eje de regulación Regulation o - ring NBR 70 Shore NBR 70 Shore 

14 Eje de regulación interna lntemal regulation screw Acero INOX AISI 304 AISI 304 steel 

15 Prisionero de regulación externa Stop bolt Acero INOX AISI 304 AISI 304 steel 

16 Cabezal derecho Ring end cap " Die cast aluminium 

17 O-ring tuerca registro Washer NBR 70 Shore NBR 70 Shore 

18 Tuerca de registro Stop bolt nut . Acero INOX AISI 304 AISI 304 steel 
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Cuerpo actuador 

O-ring piñón superior
Anillo guía piñón superior 

Piñón 

O-ring piñón inferior 
Anillo guía piñón inferior 
Arandela de apoyo 
Tuercas 
Brida 
Tomillos de fijación brida 
Tomillos de fijación' (opcionales) 

Actuator body 

Upper pinion o - ring 
Upper pinlon bearing 

Pinion 

Lower pinion o-ring 
Lower pinion bearing 
Washer 
Nuts 
Flange 
Flange screws 
Bolts (optionals} 
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Aluminio extrusionado ASTM Extruded aluminium ASTM 
B210 (6063) B 210 (6063) 
NBR 70 Shore NBR 70 Shore 
Tecno - polímero Techno - polymer 
Acero ASTM A 314 (303) ASTM A 314 (303) Stainless 
Acero SAE 11L14 niquelado steel or SAE 11 L 14 nickel 
ASTM B 733 plated ASTM B 733 
NBR 70 Shore NBR 70 Shore 
Tecno - polímero Techno - polymer 
Acero tratado Hardened steel 
Acero INOX AISI 304 AISI 304 steel 
.. .. 

Acero INOX AISI 304 AISI 304 steel 
Acero INOX AISI 304 AISI 304 steel 

Tecno - polímero hasta la versión 15, Aluminio fundido a presión para Techno --polymer thru 15, die cast aluminium far larger sizes las medidas superiores 
Tecno - polímero hasta la versión 30, Aluminio fundido a presión para Techno --polymer thru 30, die cast aluminium far larger sizes las medidas superiores 

Pll>.1 CERWJO 
PCli.1 Cllllll 

GUIA PARA LA LECTURA DE LOS VALORES DE LOS PARES 

TORQUE TABLE HELP 

DOBLE EFECTO 

DOUBLE ACTING 

POS.2 ABIEl\10 
POS.2 !JU 

POS.2 11 IC 1A L 
Pm.a mm 

fr -0-

SIMPLE EFECTO 
SPRING RETURN 

FASE D EA PEflTURA 
OltÑllG íOOl POS.2 f IIA L 

POS.2 rnD 
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Al R IN of4 
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- CIER RE DE PISlO N ES 
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AlR IN 2 
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-0- _ EllRADA DE AIRE 
NIHl 
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JIRCUI 

GENEBRE S.A. 
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POS.1 111: LIIL 
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■sinopsis 

El transmisor ultrasónico de nivel con conexión a 2 hilos 
SITRANS Probe LU está diseñado para la medición de nivel, 
volumen y caudal de productos líquidos en canales abiertos y 
tanques de almacenamiento o de proceso. 

1 Beneficios 
• Medición continua de nivel en rangos hasta 12 m (40 ft)

• Fácil de instalar y configurar

• Fácil de programar mediante el programador manual por
infrarrojos intrínsecamente seguro, SIMATIC PD M o HART

• Comunicación HART o PROFIBUS PA

• Sensores de ETFE o PVDF para alta resistencia química

• Patentada tecnología de procesamiento de señal
Sonic lntelligence

• Elevada relación señal/ruido

• Supresión automática de falsos ecos provenientes de
obstáculos fijos

• Conversión de nivel a volumen o de nivel a caudal

1 Gama de aplicación 

El SITRANS Probe LU es ideal para los sectores de potabili
zación, tratamiento de aguas residuales y almacenamiento de 
productos químicos. 

El SITRANS Probe LU ofrece mediciones precisas en rangos de 
6 o 12 m (20 o 40 ft). Este instrumento dispone de funciones de 
supresión automática de falsos ecos de obstáculos fijos y de 
una elevada relación señal/ruido. Con una precisión de O, 15 % 
del rango o 6 mm (0.25'), destaca por mediciones repetibles y 
fiables. 

El SITRANS LU Probe incorpora las técnicas de procesamiento 
de señal Sonic lntelligence del galardonado instrumento Probe. 
Incorpora también un nuevo microprocesador y técnicas de 
procesamiento y comunicación de última generación. El instru
mento The Probe LU ofrece comunicación: HART o PROFI BUS 
PA (clase B, versión de perfil 3.0). 

El SITRANS Probe LU destaca también por su sensor de ETFE 
o PVDF, seleccionado en base a la resistencia química 
necesaria. Incorpora un sensor para compensar variaciones de
temperatura en la aplicación (material y proceso).

• Principales aplicaciones: tanques de almacenamiento de
productos químicos o líquidos, lechos de filtrado

--- ----·- -· -- --• ·- -

Medida de nivel 
Medición continua - Sensores ultrasónicos 

SITRANS Probe LU 

■ Configuración

Montaje en tapas de depósito parabólicas 

Montaje en tapas de depósitos planas, 
ángulo de haz Llenado entrante 

Peldaños 

Soldaduras 

Montaje SITRANS Probe LU 
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Medida de nivel 
Medición continua - Sensores ultrasónicos 

SITAANS Probe LU 

■ Datos técnicos

Modo de operación Conexión al proceso 

Principio de medida Medición de nivel por Conexión roscada 2· NPT [(cono), 
ultrasonidos ANSI/ASME 81.20.1) 

Aplicaciones comunes Medición de nivel en tanques de R 2' [(BSPT), EN 10226] ó 
almacenamiento y proceso G 2' [(BSPP), EN ISO 228-1] 
simples 

Conexión de brida Brida universa\ 3' (80 mm) 
Entradas 

Otras conexiones Soporte de montaje FMS 200 
Rango de medida (ver página 5/198) o soporte 
• Versión 6 m (20 fl) 0,25 ... 6 m (10" ... 20 ft) proporcionado por el cliente 
• Versión 12 m (40 ft) 0,25 ... 12 m (10' ... 40 ft) Indicación y manejo 

Frecuencia 54 kHz Interfaz Local: display de cristal líquido 
Sa\ldas con gráfico de barras 

mA/HART Remota: Disponible con HART o 

• Rango de medida 4 ... 20 mA PROFIBUS PA 

• Precisión ± 0,02 mA Configuración Con Siemens SIMATIC PDM (PC), 
ó comunicador portátil HART, ó 

PROFIBUS PA Clase 8, perfil 3 programador portátil por infra-
Rendimiento rrojos Siemens 

Resolución s 3 mm (0.12') Memoria EEPROM no volátil 

1
Precisión ± 0,15 % del rango ó 6 mm A\lmentaclón eléctrica 

(0.24'), se aplica el valor más alto 4 ... 20 mA/HART Nominal 24 V DC, máx. 550 n; 
Repetibilidad s 3 mm (0.12') máx. 30 V DC 4 ... 20 mA 

Zona muerta 0,25 m (10') PROFIBUS PA 12, 13, 15, o 20 mA en base a la 
programación (versión para uso 

Tiempo de actualización s 5 segundos general o intrínsecamente 
• Versión 4/20 mA/HART s 5 segundos a 4 mA segura) 
• Versión PROFIBUS s 4 segundos con bucle de conforme a IEC 61158-2 

corriente 15 mA 
Certificados y aprobaciones 

Compensación de temperatura Integrada, para compensar 
variaciones de temperatura Uso general CSAuSJc, FM, CE, C-TICK 

Ángulo de dispersión del haz 10º Aplicaciones marltimas (sólo con la • Uoyd's Register of Shipping 
opción de comunicación HART) • Aprobación tipo ABS 

Condiciones nominales de (American Bureau of Shipping) 
ap\lcaclón 

Atmósferas potencialmente 
Condiciones ambientales explosivas 
• Ubicación Interior/exterior • Seguridad intrlnseca (Europa) ATEX 11 1G EEx ia IIC T4 
• Temperatura ambiente -40 ... +80 ºC (-40 ... +176 ºF) • Seguridad intrínseca CSA/FM ( con barrera) T 4, Clase 1, 
• Humedad relativa/grado de A prueba de intemperie (EE.UU./Canadá) Div. 1, Grupos A, B, C, D ; 

protección Clase 11, Div. 1, Grupos E, F, G; 
• Categoría de instalación Clase 111 
• Grado de contaminación 4 • Seguridad intrínseca ANZEx Ex ia IIC T 4, 

(Australia/Nueva Zelanda) Tamb = -40 ... +80 ºC 
Condiciones de medida (-40 ... +176 ºF) IP67, IP68 
• Temperatura (brida/roscas) -40 ... +85 ºC (-40 ... + 185 ºF) • Seguridad intrínseca IECEx TSA 04.0020X Ex ia IIC T4 
• Presión (depósito) 0,5 bar g (7.25 psi g) (Internacional) 

Construcción mecánica • Seguridad intrínseca (Brasil) INMETRO Br-Ex ia IIC T4 

Material (caja) PBT (politereftalato de butileno) 
• No incendiario (EE.UU.) FM (sin barrera) T5: Clase 1, 

Div. 2, Grupos A, B, C y D 
Grado de protección Caja Tipo 4X/NEMA 4X, Programador portátil 

Tipo 6/NEMA 6, IP67, IP68 
Programador portátil marca Interfaz de infrarrojos 

Peso 2, 1 kg (4.6 lbs) Siemens, intrínsecamente seguro 
Entrada de cables 2 x pasacables M20 x 1.5 ó • Aprobaciones Versión IS, ATEX EEx ia IIC T4 

2 x roscas ½' NPT ó (programador portátil) CSA/FM Clase 1, Div. 1, Grupos A, 
1 X M20 x 1,5 y 1 X ½' NPT B,C,D 

Material (sensor) ETFE (etileno tetrafluoroetileno) o Temperatura ambiente -20 ... +40 ºC (-5 ... + 104 ºF) 
PVDF (fluoruro de polivinllideno) Interfaz Señal de infrarrojos, diseño 

exclusivo 

Alimentación eléctrica Pila de litio 3 V (no sustituible) 

• Siemens FI 01 · 2012 
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Medida de nivel 
Medición continua - Sensores ultrasónicos 

SITRANS Probe LU 

_O_a_to_s---'--p _ar_a_s_ e_ l _e _c_c_ló_n_y_p_e_d _id_o_s _______ �-R_e_fe�r_e_n_c_ia ___ l Datos p ara s ele cción y ped idos Referencia 
SITRANS Probe LU C) 7ML5221- Otras ejecuciones 
Transmisor ultrasónico con conexión a 2 hilos Complete la referencia con la extensión "-Z' y 
para medición de nivel, volumen y caudal de especifique la clave O claves. 
productos líquidos en canales abiertos y 
tanques de almacenamiento o de proceso. Placa de acero inoxidable (69 x 50 mm Y15 

(2. 71 x 1.97')): Número/identificación del punto de 
Carcasa/Entrada de cables medida (máx. 16 caracteres); indicar en texto plano 
Plástico (PBTI, 1 X M20 X 1.5 ó 1 x ½" NPT 
(suministrado sin pasacables) Instrucciones de servicio para instrumentos F.lefererroia 
Plástico (PBT), 2 x M20 x 1.5 (suministrado con 1 HART/mA 

pasacables de uso general: 7ML 1930-1 AM) Inglés C) 7ML 1998-5HT02 
Plástico (PBT), 2 x ½" NPT (suministrado sin 
prensaestopas) Francés C) 7ML 1998-5HT12 

Rango/Material sensor Alemán C) 7ML 1998-5HT32 
6 m (20 ft), ETFE Nota: Las instrucciones de servicio deberán 
6 m (20 tt), copollmero PVDF indicarse en una llnea aparte del formulario de 

pedido. 
12 m (40 tt), ETFE 
12 m (40 ft), copolímero PVDF Manual de inicio rápido multilingüe adicional C) 7ML1998-5QR81 

El volumen de suministro de este instrumento 
Conexión al proceso incluye un CD Siemens Milltronics con toda la 
2• NPT [(cónica), ANSI/ASME B1.20.1] bibliografía de guías de inicio rápido ATEX y las 
R 2• [(8SPT), EN 10226] instrucciones de servicio. 
G 2• [(8SPP), EN ISO 228-1] Instrucciones de servicio para instrumentos 

Comunica ciones/S alid a PROFIBUS PA 

4 ... 20 mA, HART Inglés C) 7ML1998-5JB02 
PROFl8US PA 
Homologaciones 
Apli cación general, FM, CSA, CE, C-TICK f 
FM, Clase 1, Div. 2 1> 4 
Seguridad intrínseca, CSNFM Clase I, Div. 1, 5 
Grupos A, 8, C, D (requiwe barrera); Clase 11, Div. 1, 
Grupos E, F, G; Clase 111 
Seguridad intrínseca, ATEX 11 1G EEx ia IIC T42l 

Seguridad intrínseca, ATEX 111 G EEx ia IIC T4, 7J 
ANZEx, IECEx, INMETRO, CE, C-TICK 31 
Seguridad intrínseca, CSNFM Clase 1, Div. 1, 8 
Grupos A,�¡ e, D; Clase 11, Div. 1, Grupos E, F, G; 
Clase 111 T4 
1) Sólo en combinación con Carcasa/Entrada de cables Opción 2. 
2l Sólo en combinación can Comunicación, Opción 2. 
3> Sólo en combinación con Comunicación, Opción 1. 

C )  Sujeto a las regulaciones de control de exportaciones AL: N. ECCN: EAR99. 

Alemán C) 7Ml.19SS.5JB32 
Nota: Las instrucciones de servicio deberán indicarse 
en una llnea aparte del formulario de pedido. 
Manual de inicio rápido multilingüe adicional 
El volumen de suministro de esle inslrumento 
incluye un CD Siemens Milltronics con toda la 
bibliografía de guías de inicio rápido ATEX y las 
instrucciones de servicio. 
Opciones 

Calibrador de mano intrínsecamente seguro, EEx ia 
Calibrador de mano de aplicación general 

C) 7ML1998-5QV81 

7ML5830-2AH 

7ML 1830-2AN 

Calibrador de mano, infrarrojos, seguridad 7ML5830-2AJ 
intrlnseca, PROFl8US PA 
Módem HART/RS-232 (para PC con SIMATIC PDM) D) 7MF4997-1DÁ 
Modem HART/US8 (para PC con SIMATIC PDM) D) 7MF4997-1DB 

Contratuerca de plástico 2' NPT 7ML1830-1Dl' 

Contratuerca de plástico 2' BSPT 7ML1830-1DQ 

Adaptador 3' ASME, DN 65 PN 10, JIS 10K 38 ETFE 7ML1830-1BT 
para montaje 2' NPT 
Adaptador 3" ASME, DIN 65 PN 10, JIS 10K 38 ETFE 7ML1830-1BU 
para montaje 2· 8SPT 
Un pasacables M20 x 1.5 de material polimérico, 7ML1930-1AM 
uso general, para temperaturas de -20 ... +80 ºC 
(-4 ... +176 ºF) 
Un pasacables metálico, M20 x 1.5, -40 ... +80 ºC 7ML1930-1AP 
(-40 ... + 176 ºF) para uso general o ATEX EEx e 
(versión HART únicamenle) 
Un pasacables metálico, M20 x 1.5, -40 ... +80 ºC 7ML 1930-1AQ 
(-40 ... +176 ºF) con conexión de apantallamiento 
integrada (para PROFl8US PA) 
Probe LU. cubierta de protección/pantalla C) 7ML1930-1Gtl 
protectora de acero inox. 304 
Indicador remoto SITRANS RD100 - véase el 
Capítulo 8 
Indicador remoto SITRANS RD200 - véase el 
Capítulo 8 
SITRANS RD500 con funciones web, registro de K) 7ML5750-
datos, alarmas, elhernet, y módem para 1AA0O-O 
instrumentación de procesos - véase el Capítulo 8 
Piezas de recambio 

Tapa de plástico 7ML 1830-1 KB 

C) Sujeto a las regulaciones de control de exportaciones AL: N. ECCN: EAR99. 
D) Sujelo a las regulaciones de control de exportaciones AL: N. ECCN: EAR99H. 
K) Sujeto a las regulaciones de control de exportaciones Al: N, ECCN: 5A991 X. 
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Medida de nivel 
Medición continua - Sensores ultrasónicos 

SITRANS Probe LU 

lopclones 

Dlémetro_____:._"-... 
190,2 (7.49) 

Adaptador para brida opcional, SITRANS Probe LU. dimensiones en mm 
(pulgadas) 

1 Croquis acotados 

51.1 
(2.01) 

54 (2.13) 

SITRANS Probe LU con soporte de montaje FMS 200 

SITRANS Probe LU con soporte de montaje opcional 

Tapa articulada 

Electrónica 

Rosca de montaje 

Sensor ultrasónico 

Nota: El modelo se ilustra sin prensa estopas M20 o conectores 1/2" NPT. 

SITRANS Probe LU, dimensiones en mm (pulgadas) 

• Siemens FI 01 · 2012 



' 1 Diagramas de circuitos

Tomillos de la tap11 

Notas: 

© Siemens AG 2012 

Medida de nivel 
Medición continua - Sensores ultrasónicos 

Bornes para cor.rl)nt\jl de bucle 
o cafile RRqFIBUS PA 

ConectQ)' los cables col') los 
termíhales como se lbdica: 

polaridad Jf1dl<;;1da e)');fos 
termh;¡a(es. 

SITRANS Probe LU 

' 

,1 

Et modefo se llu,:stta coa p.re.osa estopas M20, También está dlspoolbJe ona Cbnexlóll roscada 1/2" lilf?T': 
Los liomes (O"C) deberíao �,eilill' el suministro el�ctrlco d:e un11 fifeiite de ![Ílln:rentacró SElíV en CJlhfortn ad -on�a nouna IEC-10j0-1 P,,nexo H. 
Alslar todO'S los cableados tornando eb cuenta las te Jemes ílllzade1s. 
Para la instalaGión elé"ttrica deben obseli/'arseílas normas y dísposfolones p1utlnentes. P\leden e.r ne:i:esarios cab(es y conductos separados.' 

Conexiones SITRANS Probe LU 

Siemens FI 01 · 2012 111 
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horizontal 

on ri ht side 

77 

IP65 Protection 
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65 

www.camlogic.it e-mail camlogic@camlogic.it

LEVEI___. G-AUGES 
vast range, long-lastin.g 

VERSIONS WITH SLEEVE OR FLA GE 

NOT AVAILABLE WITH EXTENSION 

Nylon6 Serew 

V) 

N 

� 
; 
N 

(SI 

18 Serew 05MA 

E
Lf) 

N 

co 

. 

SLEEVE 
65 

N lon6 Serew 

1 

2 

3 

6 

7 

o 
N 

6 e uidistant 0 7 .5 hales 

FLANGE 

WIRING 

Common power supply 

Power su 11 O Va.e. 50 60 Hz 

Power supply 220 Va.e. 50/60 Hz 

NC eontact lOA/250 Va.e. 

Common ..... eontaets 

� 
� 

-.: 

0. 

,------------E36
7"""'.:=,o---'-10:::.::A:....-==25c::..OV:..:.;

A.::..C --e3 7 
'i'. (E) 8 WIRING DIAGRAM L!::::========::!.l (lnside lhe cover) 

8 NO eontact lOA/250 Va.e. 

Ambient temperature range -20 to + 70 ·e

Weight : PFG-05/C 1.500 Kg - PFG-05/C/F 2.000 Kg 

On request power supply at 24/ 48 Va.e. 
50/60 Hz or power supply at 24 Vd.e. 

'Eleetrie motor draw 4 W 

Maximum operational pressure 1.1 bar 

PFG-05/C with 2" 1/2 Gas thread - PFG-05/C/F = with flange 

i=BLADED LEVEL GAUGE PFG-05/C D3856 

Rev. 00 

�.¡-------------------------------------------_] 



tAMílaG1c� 
www.camlogic.it e-mail camlogic@camlogic.it

LEVEL GAUG-ES

vast range, long- lasting 

L----------€38 

AC Power supply 
NO/NC contacl 

E91 

l--i32 

1--€33 

R 
E39 

E34 

� 
E310 

�¿Jte,11:: 

� l 10A-250VAC 

AC or DC Power supply 
NO/NC contact 

138 

Voltoge control on one power supply 

c=-------<37 

10A-250VAC 

AC or DC Power supply 
Do¡,ble NO/NC contocl 
Cdl\frol rototlng shoft wlt 
oufput 8 pulses/minute 

=BLADED 

8 

LEVEL 

With relay voltage control 
With double NO/NC contact 
With control rotating shaft - output 8 pulses/minute 
Typology level gauge and power supply 
no 
reference - Wlth 02"1/2 Gas threaded connection 

M 
F 
e 

X 
AT 
V 

- With 02"1 /2 Gas threaded sleeve connection 
- With flange connection 
- Short 

Parts in contact with the products in Stainless steel 
- Far high temperatura ( � 2oo·c) 
- Wlth double flonge connecllon 

Power supply: 110/220 - 24/ 48 Ya.e. 50/60Hz - 24Yd.c. 

The voltage control acts 

The level gauge can 
typologies of wiring as 

1�2;:=:: 
�' €33 

€39 
Ee:)4 

E310 
E35 

� E311 

9 r 
s

&

1 (!) L 1 0A-250VAC l3 
u. t:.>C
Q. '--------€3 8 

DC Power supply 
NO/NC contacl 

� :: 
E>9 

L-------� -1'"-o----E34 
00 6 E310 
"""": 8 Pulso/min. { E3 5 -.: E311 

9 r :
s

1(!) L 10A-250VAC _ 

� 'r
.;:>o 

AC or OC Power supply 
NO/NC contoct 
Control rototlng shofl wlth 
oulput 8 pulses/minute 

€38 

�-0--437 
10A-250VAC 

AC or OC Power supply 
NO/NC contocl 
Control rototing shoft wllh 
output 8 pulses/minule 

€38 

Voltoge control on one power supply 

GAUGE PFG-05

on one power supply on request 

be assembled with different 
follows: 

�1-----:�: 
e 
--= 

� 

r--------€39 
94 

,�,0-----,-10 
€35 

€311 
0 ,---------€3 6 
(!) "-t::::,,

oo
- --".:1 O�A�-_,.2'-"5_,,_0V'-'A�C

43 7 

� Y 98 

AC or DC Power supply 
Double NO/NC contocl 

AC or OC Power supply 
Double NO/NC conloct 
Voltage control on one power supply 

AC or DC Power supply 
Double NO/NC contoct 
Control rotaflng shaft with 
output 8 pulses/minute 
Voltoge control on one power supply 

WIRINGS D3929 

Rev. 00 



GENERAL INFORMATION 

The IPSO-Series are impeller (or "paddlewheel") insertion me

ters designed for use with a wide variety of liquids in pipe sizes 

1/2" to 811
• Sensors are available in brass, 316 stainless steel, 

PVC, and polypropylene . Bodies are machined from a solid rod 

for maximum precision. High-quality jewel bearings and nickel

bound tungsten carbide shafts are used for extreme low friction 

1 and long life. Low-flow performance is good, although other

Seametrics flow meters are recommended where extremely low 

flows are being measured. 

The rotation of the rotor is detected by a non-drag Hall-effect 
sensor. Output is a current-sinking pulse (square wave), which 

can be sent long distances (up to 2,000 feet) without a trans

mitter. This signal can be connected directly to PLC's, counters, 
and computer cards, as well as a variety of Seametrics controls 

and displays. 

FEATURES Cover or Optional Module 
Housing Screw 
(connect ground to one) 

Seametrics IP meters are ideal for chemical proportioning ap
plications. lf no display is required, a simple divider such as 
the PD10 provides adjustable pump pacing. For rate and total 
display, the FT415 (battery powered) or FT420 (loop powered) 
flow indicator can be mounted directly on the IP80-Series meter, 
or remotely on a wall or panel. The A055 blind analog transmit

ter can be used to convert to a 4-20 mA output. IP meters are 
also compatible with the DL 76 data logger and FT520 batch 

processor. 

The IP80-Series require special fittings that ensure correct 
depth placement in the pipe. Fittings come in a variety of ma

terials for compatibility with specific applications. Tee fittings 
are individually wet-calibrated at the factory and marked with 

the K-factor (pulses per gallon). Saddle fittings must be field
installed on the pipe and do not come wet-calibrated. K-factors 

for saddles are based on factory-testing. 

Cabl�eal Strain Relief -----;¡¡¡¡;:!!•

Lower Housing (optional) 

Retaining Slot (for U-Clip) 
For easy installation at correct depth setting 
0-Ring --------------------1,.._ 

Jewel Bearings for superior low-flow performance 

Rotor --------------------� 

SPECIFICATIONS* 

Materlals Sensor Body Brass, 316 Stalnless Steel, PVC, or Polypro 

Rotor PVDF 

Shaft Nlckel-bonded tungsten carbide (Ceramic optional) 

Bearlngs Rubyjewel 

0-Rlng EPDM (Viton optional) 

Rotor Pickup GMR (Giant Magnetoresistive) Sensor 

Brass 3:16 SS PVC or Polypro 
(See Pressure \IS. Temp. Chart) 

Maxlmum Pressure 200 PSI (14 bar) 250 PSI (17 bar) 175 PSI (12 bar)@ 75. F 

Maxlmum Temperature 200" F (93. C) 200· F (93. C) 130" F ( 55. C) 

Flow Range 0.3 - 30 ft .jsec. 

Accuracy +/-1.5% of full sea le 

Signa! Hall effect current sinking pulse 

Power 6-24 Vdc, 2 mA 

Maxlmum Current 20mA 

Cable #22 AWG, 3 Cond, 18 foot (maximum 2000' run) 

Regulatory (E Mark (Stainless Steel, Brass and Standard Power Only)

*Spec/ffcatlons subject to change • Please consult our website for current data (www.seametrics.com).

Caution: U-clip 

...,.....--must be installed 

before use. 

Page 3 



G!:NERAL INFORMATION 

The Fí400-Series flow computers are microcontroller-based 

lndicator /transmitters that display flow rate and total and 

provide output signals. The FT415 is battery-powered and 

pravides a scalable pulse output. The FT 420 is powered 

by externa! DC voltage and has both pulse and 4-20 mA 

analog outputs. When the FT420 is being used in the 4-

20 mA mode, it is a "two-wire" ar "loop-powered" device, 

meaning that the 4-20 mA output signa! doubles as its 

power supply. 

The addition of a dual-relay output board (FT 420 only) allows 

for certain applications requiring contact output isolation 

(e.g., certain metering pumps and water treatment contra Is). 

Dual salid state relays provide exactly the same pulse out

put as the standard unit, and each can signa! one externa! 

device. A non-resettable total is also available. The FT420 

can be ordered in a plastic enclosure with a 115 Vac power 

supply for use with mechanical meters, ar with a built-in 115 

FEATURES 

Vac/12-24 Vdc dual power supply far magmeters. 

Both the FT415 and the FT420 can be factory-mounted on 
the meter (-M) ar remotely wall mounted with the brackets 

provided (-W). The FT420 is also available as a panel mount 

(-P) with an open back far easy installation in the user's 
own electrical enclosure. Most FT400's can be converted 

from wall-to-meter ar meter-to-wall mount configurations 

after installation if needed. 

Housings far the -W and -M models are rugged cast alu

minum, potted and gasketed far maximum environmental 

protection. A membrane keypad allows settings to be 

changed without removing the cover. (Password protection, 

a standard feature, can be used to prevent settings from 

being changed.) 

**lncludes password protection far tamper prevention

when needed

Electronics Module ________ ..,. 
Display-----------_,,_'--_ 

Setup Keys** --------½➔-41lliP 

Cover Screws ---------

Lower Housing 

SPECIFICATIONS* FT415 

Power Lithium "C", 3.6 Vdc, replaceable, 3-5 year lite 

i Display Rate 

Total 

6-digit autorange, 1/2" character helght

8-digit, 5/16" character height

FT420 

**lncludes password protection for 

tamper prevention when needed 

12-30 Vdc, 4mA (4-20 mA when loop-powered)

6-digit autorange, 1/2" character height 

8-digit, 5/16" character height 

u Outputs Current Slnklng Pulse Scaled Pulse output (0.1 sec duration 6.1 Hz max) (or Hlgh Alarm output or Low Alarm output) 
Sensor pass-through Pulse output (unscaled) 

Analog 

Pulso Output Range 

Input 

lnp.utJtange 

K·Factor Range 

Flow Alarm Output Range 

Operatlng Temperature 

Envlrcmmental 

Reg111atory 

None 

0.1- 9999999.9 units/pulse 

Micropower GMR Sensor (square wave) 

1.0 - 150 pulses/second 

.001- 99999.999 

.01 - 999999.99 

-30º to 65" e (-22· to 148º F) 

NEMA 4X, IP66 

None 
Spec//lcatlons sub}ect to change • Please consult our webslte for current data (www.seametrlcs.com). 

4-20 mA loop; 24-30 Vdc 

0.1 - 9999999.9 unlts/pulse 

5V pulse or contact closure 

1.0 - 1,500 pulses/second 

.001 - 99999.999 

.01 - 999999.99 

-30" to 65" C (-22· to 148" F) 

NEMA 4X, IP66 

(E Mark 

Page1 
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G)- Configuration: selection of the operating moda. i.E / � 
and the sensltlvity ranga. LS / St / HS 

- 'Number of levels' selector. 

1 ' '" 

M 
ó ;:g 
@, �
0, a, 

- 1 

,, ' ,,. 
= 

35/1.38 1- Status-LEO (gelb) der Verzogerung.Tt 
- Status-LEO (grün) der Stromversorgung. Un 
- Status-LEO (gelb) des Relaisausgangs. R 
- Klemmfeder auf 35 mm Schlene 

www.telemecanique.com 

mm 

inch 

1- Sensitlvity control potentiometer (¾) 

-Time delay control potentiometer. Tt 
- Time delay status (yellow) LED.Tt <D- Configuración: selección del modo de funcionamiento. L2J / L,l,-J 

y de la gama de sensibilidad. LS / St / HS - Powar supply status (green) LEO. Un
- Relay output status (yellow) LEO. R 
- 35 mm rail clip-in spring 

G)- Configuratlon : cholx du moda de fonctlonnemenl L2J / � 
et de la gamma de sensibilité. LS / St / HS 

- Commutateur de sélectlon du nombre de niveaux. 
- Potentlometre de réglage de la temporisation. Tt

®- Potenciómetro de ajuste de la sensibilidad (%) 
@ - Conmutador de selección del número de niveles. 
© - Potenciómetro de ajuste de la temporización. Tt 1- LEO de estado (amarillo) de la temporización.Tt 

- LEO de estado (verde) de la alimentación. Un 
- LEO de estado (amarillo) de la salida relé. R 
- Molla di aggancio su barra metallica da 35 mm 

1- Potentlometre de réglage de la sensibllité (%) 

- LEO d'état 0aune) de la temporisation.Tt 
- LEO d'état (verte) de l'alimentation. Un 

<D- Configurazlone: scelta della modalila di funzionamento. L2J / � 
- LEO d'état 0aune) de la sortie relais. R 
- Ressort de clipsage sur rail de 35 mm 

e della gamma di sensibilita. LS / St / HS 
@- Potenziometro di regolazione della sensibilita (%) 
@- Commutatore di selezione del numero di livelli. 

G)- Konfiguration: Wahl des Belriebsmodus. L2J / � 
und des Sensibilitiitsbereichs. LS / St / HS 1- Potentiometer zur Einstellung der Sensibilitiit (%) 

- Wahlschalter der Niveauanzahl. 
- Potentlometer zur Einstellung der Verzogerung. Tt 

1- Potenziometro di regolazione della temporizzazione. Tt 
- LEO di stalo (giallo) della temporizzazione. Tt
- LEO di stato (verde) dell'alimentazione. Un
- LEO di stato (glallo) dell'uscita rele. R 
- Resorte de cllpsado en carril 35 mm 

A DANGER '. A DANGER i A GEFAHR J A PELIGRO J A PERICOLO 
HAZAflD OF ELECTRIC SHOCK, RISQUE D'ELECTROCUTION, 
EXPLOSION OR ARC FLASH D'EXPLOSION OU D'ARC 

STROMSCHLAG-, EXPLOSIONS- RIESGO DE ELECTROCUCIÓN, RISCHIO DI SCOSSA ELETTRICA, 
ODER LICHTBOGENGEFAHR EXPLOSIÓN O ARCO ELÉCTRIC DI ESPLOSION E O DI OFTALMIA 

- Tum power off before lnstalling, 
removfng, wiring or maintalning. 
- Conffrm that the product power 
supply voltage and lts tolerences 
are compatible with those 
of the netw11r1<. 

ELECTRIQU E 
- Couper l'alimentatlon avant 
d'installer, de cábler ou 
d'effectuer une opération de
maintenance. 
- Assurez-vous que la tension 
d'alimentation du produit, avec 
ses tolérances, est compatible 
avec cella du réseau. Falhrre to follow these 

lnstrllc;tlons wlll resuft In death 
or serllllls lnjury. Le non-respect de cette 

lnstructlon entrainera la mort 
ou des blessures graves. 

A WARNING A AVERTISS EMENT 
UNINTENDED EQUIPMENT FONCTIONNEMENT INATTEN-
OPEAATION OR INADEQUATE DU DE L'EQUIPEMENT 
OVeRGURRENT PROTECTION - Ce produit ne doit pas litre utili-
- Thls product Is not lntended for sé dans des fonctlons critiques 
use In 11Bfety critica! machlne de machina de s0reté. 
functlans. - La oiJ II existe des risques pour 
-Whare personnel and or equipment le personnel eUou le matériel, 
hazard exlst, use appropriate utillser les contacts de sécurité 
hard-wired safety lntertocks. cabtés appropriés. 
- Do oot dlsassemble, repalr or - Veulllez ne pas démonter 
modify the product réparer, ni modlfier le prod�it. -Th!s i:mJroller Is designad for use - Respectez les conditions WJthu¡ an enclosure according to d1nstallation et de fonctlonne-
speefficatfons described In these ment du produit décrites dans lnst,uctions In the paragraph on ce documenl lnstaUatlon condltfons. - lnstaller les fusibles calibrés - lnatajJ tha PJDdUct In the operatln comme indiqué a la paga 3 du envfrpnment conditions described présent document. In lhls dPCUment 
- Instan properfy rated fuses as 
recommended on page 3 of this do¡:¡[1111!/ll 

- Unterbrechen Sle die 
Stromversorgung vor dem 
lnstallieren, Verkabeln oder 
Wartungsoperationen. 
- Stelle Sie sicher, dass die 
Versorgungsspannung des Produkt 
einschlier31ich Toleranzen mil den 
Netzbedlngungen verelnbar 1st. 
Die Nlchtbeachtung dleser
Anwelsung wlrd den Tod
oderschwere Korperverletzung 
zur Folge haben.

.AWARNUNG 

- Desconecte la alimentación antes 
de realizar los procesos de 
Instalación, cableado, o 
mantenimiento. 
- Asegúrese de que la tensión de 
alimentación del producto y sus 
tolerancias son compatibles con las 
de la red eléctrica. 
SI no se respetan estas 
Instrucciones, se producirán
graves daños corporales o la
muerte. 

.A ADVERTENCIA 
RISIKEN BEi UNBEABSICHTl- OPERACION DEL EQUIPO 
GTEM BETRIEB DER INVOLUNTARIA 
AUSROSTUNG - Este producto no esta diseñado 
- Dieses Produkt darf nlchl in kritisch para un uso en funciones criticas 
sicherheitsrelevanlen Funktionen de una maquina de seguridad. 
der Maschlne elngesetzt werden. - Donde existan riesgos para el 
- Falls Rislken für Personal und/oder personal o el equipamiento, use 
Material bestehen, nur die cierres de seguridad cableados 
entsprechenden verkabelten adaptados. 
Slcherheitskontakte verwenden. - No desmonte, repare ni modifique 
- Versuchen Sle nle, das Produkt los productos. 
zu demontieren, reparieren oder - Instalar el producto en las 
modifizieren. condiciones amblantales de 
- Das Produkt muss untar den in funcionamiento que se describen 
dlesem Dokumenl beschriebenen en este documento. 
aullaren Belriebsbedlngungen - Instalar los fusibles calibrados 
lnstalllert werden. como se indica en la página 3 de 
- installieren Sie richtlg bemessene aste documento. 
Slcherungen wle auf Selle 3 dieses 
Dokuments empfohlen. 

Falhfr11 to follow these 
lnatru,:lJpns can result In death, 
tell!!IIJI lnjury, or equlpment 
dama 11, 

Le non-respect de cette dlrec- Die Nlchtbeachtung dleser 
tlve peut entrainer la mort, Anwelsungkann den Tod, 

SI no se respetan estas 
precauciones pueden prodlclrse 
graves lesiones, dellos 
materiales o Incluso la muerte. 

l;IQ'()\ljc¡ll equlpment should be lnslallild, operated, serviced, and maln!li!ned only by qualified P8111ilflrtel. No reaponslbllity Is 888UJJJQd by Schnelder Electric for íihy tonsequences arising out of lhp Qa of U,is material. 

des léslons corporelles graves Korperverletzung oder 
ou des domma es matérlels. Materlalschiiden zur Fol e haben. 

Les équlpements électrlques Eleklrische Geriite dürfen nur von 
doivent litre lnstallés, exploltés F achpersonal lnstalllert, belrieben, 
et entretenus par un personnel gewartet und lnstand gesetzt 
qualifié. werden. 
Schnelder Eleclric n'assume au- Schnelder Electric haftet nlcht für 
cune responsabllilé des cansé- Schiiden, die aufgrund der 
quences éventuelles découlant de Verwendung dieses Materiels 
l'utillsatlon de cette documentaUon. entstehen. 

Telemecanique 

Sólo el personal de servicio 
cualificado podrá Instalar, utilizar, 
reparar y mantener el equipo 
eléclrico. 
Schnelder Electric no asume les 
responsebllldedes que pudieran 
surgir como consecuencia 
de la utilización de este material. 

DA F LASH 
- Prima di procedere all'installa
zione, effettuare operazioni di 
manutenzione o di intervenire sui 
cavi, togliere l'alimentazione. 
- Assicurarsi che la tensione di 
alimentazione del prodotto e le 
relative tolleranze sia compatibile 
con quelle della rete. 
La mancata osservanza di questa 
istruzloni comporta gravi rischi per
la vita e l'lncolumlta personale. 

.A AWERTENZA 
PRECAUZIONI PEA L'USO 
DELL' APPARECCHIATURA 
- Questo prodotto non deve essere 
utllizzato in funzioni critiche di 
macchina di sicurezza. 
- Qualora vi siano rischi per il 
personale e/o per il materiale, 
utilizzare i contatti di sicurezza ed i 
cavi appropriati. 
- Non smontare, riparare o 
modificare il prodotto. 
- lnstallare il prodotto nelle 
condizioni ambientali di 
funzionamento descritte in questo 
documento. 
- lnstallare i fusibili correttamente 
dimenslonati come indicato alle 
pagine 3 di questo documento. 

La mancata osservanza di questa 
precauzlone puo causare gravl 
rischl per l'lncolumlta personale 
o dannl alle a arecchlature. 
Le apparecchiature elettriche 
devono essere lnstallate, usate e 
riparate solo da personale 
qualificato. 
Schneider Electric non assume 
nessuna responsabilita per 
qualunque conseguenza derivante 
dall'uso di questo materiale. 
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mm 6 

inch º·aJ' 
mm2 

AWG 

Pozidriv nº O 

J >J 

� 

Rail 35 mm 11.38 in ➔ 
Rail 35 mm /1.38 in ➔ 

) Schiene 35 mm 11.38 in ➔ IEC/EN 60715 
Riel 35 mm 11.38 in ➔ 
Guida 35 mm 11.38 in ➔ 

Cl=l r::::::::r::D= 
Cl=l r::::::::r::D= Cl=l r::::::::r::D= 

O 5 ... 2 5 O 5 ... 1 5 
20 ... 14 20 ... 16 

Nm 04mm/ 
Qc <lllI@ 

0,6 ... 1 

0.16 in lb-in 5.3 ... 8.8 

Typlcal 
-c::J- �g> ..J"V"V"'- qg> value 

= 24V 2x5A 100 000 2x1A 100 000 

--...,24V 2x5A 100 000 2x2A 100 000 

--..., 250V max 2x5A 100 000 2 X 2 A 100 000 

lnstallatlon conditions / Condltlons d'lnstallation / lnstallatlonsbedlngungen / Condiciones de instalación / Condizioni d'installazione 

lt 
p 

eaaur1ng ctrcult 
rango 

ranga 

ll!hoottime 

dltlona 
rature 

rature 

rpe 

ctlon 

0111 A03 

Allmentatlon 
Tenslons nominales 
d'alimentation Un 

Power factor 100 % 
Facteur de marche 100 % 
Einschaltdauer 100 % 
Factor de marcha 100 % 
Fattore di potenza 100 % 

Stromversorgung 
Nennspannung 

Entréea et clrcult de mesure Elngilnge und Messkrels 

Gamma de mesure Messberelch 

Sous gamma de mesure Messunterberelch 

Temporlsatlons Verziigerungen 

Temporisation au T imeout belm Über-bzw. 
franchtssement du seull Unterschrelten des 

Schwellwerts TI 

Condltlons de fonctlonnemenl Betrlebsbedlngungen 
Température de fonctlonnement Betriebstemperatur 

Température de stockage Lagerungs-temperatur 

Humldlté relativo Relativo Luftfeuchtlgkelt 
sans condensation) ohne Kondensatlon) 

Oegré de pollutlon Verschmutzun-gsgrad 
Cat 111/3 Kat lll/3 
Dagré da protaction Schutzart 
• Bornler: - Klemme: 
- Boltler: - Gehause: 

Alimentación 
Tensiones nominales 
de alimentación Un 

Entradas y circuito de medida 

Rangos de medida 

Sub-gama de medida 

T emporización 

T emf<,".rl2aclón Tt sobre 
o ba o caro• 

Condiciones do funcionamiento 
Temperatura de 
funcionamiento 
Temperatura de 
almacenamiento 
Humedad rotativa 
no condensante 

Grado de contaminación 
Cat 111/3 
G1ado da proleclón 
-Termina: 
-Cala: 

Allmentazlone 
Tenslonl nomlnall di 
allmentazlone 

mm 

inch 

lngressl e circuito di mlsurazlone 

Gamme di mlsurazlone 

Sottogamma di mlsurazlone 

T emporlzzazlonl 

Temporlzzazlone Tt sopra 
o sotto carico 

Condlzlonl di funzlonamento 
Temperatura d1 

funzlonamento 
Temperatura 
d

1
imma aulnamento 

Umldltá relativa 
(sen2a condensa) 
Grado d'lnqulnamanto 
Cat lll/3 

����s�\tf;���zlone 

• Involucro : 

~�24 ... 240V 

2500 ... 1 Mll 

LS 2500 ... 5 kíl 
St 5 kíl ... 100 kíl 
HS 50 kíl ... 1 Mn 

0,1 ... 5 s 
0.1 ... 5s 

"C • 20 ... + 50 
"F -4 ... + 122 

"C · 40 ... + 70 
"F -40 ... +158 

max. 95 % 

IEC60664-1/60255·5 

IP 20 
IP30 
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w 

F1 
(1) 

1 .,; 100 m (328 ft) 
1 1 

- , ,, 
, 1 
r , 

-± 1 • 1 

Max 

Min 

-=--

Conducting fluid 
Liquide conducteur 
Lietflüssigkeit 
Liquido conductor 
Liquido conduttore 

1 

2
0

····· 

Use only ·e· and "Min" 
N'utiliser que ·e· et "Min" 
Nur "C" und "Min" verwenden 
Sólo utilizar ·e· y "Min" 
Utilizzare solo ·e• e "Min" 

(1) 1 Afast-acting fuse. UL. .. Class CC; IEC ... gG / Fusible rapide 1 A. UL. .. Class ce; IEC ... gG / Schnellsicherung 1 A. UL. .. Klasse ce; IEC ... gG 
Fusible rápido 1 A. UL. .. Clase CC ; IEC ... gG / Fusibile rapido 1 A. Omologato UL. .. Classe ce ; IEC ... gG 

-------------- ----- -----------------------------------------------

@ Off/ Eteinte / Ertoschen / Apagado / Spenta 

Tt@ 
- Un® � OFF 

R@ 

y 

.. 
* 
. 

� �ON 

® 

01 11 A03 

' 

� ON

Un 

Max 
Min 

RL-fi 
A� 

On / Allumée / Brennt / Encendido / Accesa 

Q 
Tt@ 

Un@ 
R@ 

® 

� ' 

, 

� 
® 

� ' 

� ' 

® 

� 
, 

® 

® 

® 

1 1 
---�-----�-i-�---

1 1 1 1 

¡ 1 
... 

1 : 1 
1 I 1 

7 Flash / Flash / Flash / Relámpago / Flash 

� OFF 

·� 
ON

� 
ON 

� 
ON 

�� 

�� 

Max ----

11!_ -- ..!! 
t

in 

Max -----� 
----

Min 

u-: n 

R� 

N 

:1 � � � � 
� 
� 

�1:� Ñ � 

� � 
� 

�1:� Ñ � 

N� 

� �� �
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2 

2 

1 
Offdelay 

u 

Level 

R 

u 

L,b_J 
LS 

St. 
HS 

T 

L�:I � 

1 

º":@"''' 
1 1 

º":©""' 

� 

u 

Level --

R 

Tt 

u 

Level 

R 

L� 
LS 

St. 
HS 

____ ¡_ -----

Tt 

' 1 1 1 
1 1 

Tt 

On delay : Control of 1 On delay level. / Controle d'1 niveau avec temporisation á l'enclenchement. / Kontrolle von 1 Niveau mit Einschaltverzogerung. 
Control de 1 nivel con temporización en el enclavamiento. / Controllo di 1 livello con temporizzazione all'awlamento. 

Off tle:lay : Control of 1 Off delay level. / Controle d'1 niveau avec temporisation au déclenchement. / Kontrolle von 1 Niveau mit Ausléiseverzéigerung. 
Control de 1 nivel con temporización en el desenclavamiento. / Controllo di 1 livello con temporizzazione allo scatto. 

@ Off/ Eteinte / Ertoschen / Apagado / Spenta � On / Allumée / Brennt / Encendido / Accesa :8� Blinking/ Clignotante / Blinkt / Intermitente / Lampeggiante 

Tt@ 

Un@ 

A@ 
� OFF 

�ON 

�ON 

® 

� �ON 

® 

Tt® 
Un@ � OFF 
A@ 

�ON 

2 

Leve! 

2 

,,, 
1 1 �--1�1-�

;�

� 

A �)I :�: � OFF º" ::n '''" : �
I �íll A ® � �� � � 

Tt@ 

Un@ � OFF 
A@ 

- i 

Leveltr 

l 

Lovel 

"'17
"'"

N � 
IN V ,� � 
1 

'� 

1 N 
1 -
1 � 
1 � 

¡ � � , "' � 
: -,- ..-

(1) Time delay in progress /Temporísation en cours / Zeit auft/Temporizaclón en curso / Temporizzazione In corso. 

f h • ( · bl f t nel) / Fin de la consigne de lemporlsation (réglable en fac;ade) / Ende des Sollwerts der Verzéigerun 
o�t!3Ji�:f�����0

I
7}1;��1�

ª

co���n��e�!mporlzaclón (ajustable en fachada) / Fine dell'lstruzlone di temporlzzazlone (regolabile sul pannello anteriore). 
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APÉNDICE A-6 

ENTRADAS DIGITALES 



1769-IA16 

CQmpacc 120V AC input module 

1769-IA16 

1C0'12WAC 

Table 4 · Tedmical Specifications -1769-IAl 6 

Atfribute 

lnputs 

Voltage category 

0perating voltage range 

Input del ay, on 

Input delay, off 

CIJrrent draw@ 5.1V 

He�t dlsslpatlon, max 

0ff-state voltage, max 

Off-state current, max 

0IJ-state voltage, min 

0n--state current, mln 

0n-state current, max 

lnnt5h current, max<ll 

Input lmpedance, max 

lsolatlon voltage 

Welght, �pprox 

Dlmenslons (HxWxD), approx 

Slot wldth 

Module locatlon 

Commons are 

connected internally. 

1769-IA16 

1769 Compact 1/0 Modules Speciflcations 

16 (16 points /group, intemally connected commons) 

100/120V AC 

79 ... 132VAC, 
47 .•. 63 Hz 

20ms 

20ms 

mmA 

330W 

20VAC 

2.5mA 

79VAC 

5mA@74VAC 

12 mA @ 120V AC 

250mA 

12kO@50 Hz 
10kn@60 Hz 

Vertfled by one of the following dielectric tests: 1517V AC for 1 s or 2145V DC for 1 s, input 
point to bus 

132V AC working voltage (IEC Class 2 reinforced insulation) 

280 g (0.61 lb) 

118 x 35 x 87 mm (4.65 x 1.38 x 3.43 In .) 

Helght with mounting tabs 138 mm (5.43 in .) 

1 

DIN rall or panel mount 

Rockwell Automatlon Publlcatlon 1769-TD 006D-EN-P-September 2013 9 



l16� compact 1/0 Modules Spedfications

1 Table 4 · Technical Specifications -1769-IA 16

Attrtbute 

Power supply 

Power supply distan ce rating 

Terminal screw torque

Retaining screw torque 

Wire slze 

Wlre type 

IEC Input compatibility 

Replacement terminal block 

Replacement door la bel 

Replacement door 

Vendor ID code 

Product type code 

Product code 

Endosure type rating 

1769-IA16 

1769-PA2, 1769-PB2, 1769-PA4, 1769-PB4 

8 modules 

0.68 N■m (6 lb■in) 

0.46 N■m (4.1 lb■in) 

(22 . .. 14 AWG) solid 
(22 .. . 16 AWG) stranded 

Cu-90 ºC (194 ºF) 

Type 1+ 

1769-RTBN18 (1 per kit) 

1769-Rll (2 per kit) 

1769-RD (2 per kit) 

1 

7 

82 

None (open-style) 

(1) A amen! limiting resistor can be used to limit inrush curren!; however, the operating characteñstic:s of the AC Input circuit will be affected. lf a 6.8 kn (2.5 W mínimum) resistor is placed in series with the
Input the lnrush rurrent is reduced to 35 mA. In this configuration, the mínimum on-state voltage lncreases to 92V AC. Befo re adding the resistor in a hazardous environment, be sure to consider the
operating temperature of the resistor and the tempera tu re limits of the environment The operatlng temperature of the resistor must rema in below the temperature limit of the environment

Table S · Certifications · 1769-IA 16 

Certlficationl1l 

c-UL

CE 

C-Tlck

1769-IA16 

C-UL certified (underCSA C22.2 No. 142)

UL S08 listed

Class 1, Divislon 2 Group A,B,C,D Hazardous Locatlons (UL 1604, C-UL under CSA C22.2 No. 213)

CE compliant for all applicable directives 

Australian Radiocommunications Act, compliant with: 
• AS/NZS OSPR 11; industrial Enclosure

(1) When marked. See the Product Certification link at http·//www ab,com for Dedarations of Conforrnlty, Certiflcates, and other certification details. 
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APÉNDICE A-7 

ENTRADAS Y SALIDAS ANÁLOGAS 



1769 Compact 1/0 Modules Specifications 

1769-IFB Mixed Transmitter lnputs 
The sensor power supply must be rated Class 2. 

Differential 1gna 
Voltage 

Qlln1+ 

QANLGCom 

QV1n2+ 

Differential 1 na 
QVnln2• 

Qiin2+ 
Current + 

QANLGCom 

+ 
0Vln3+ 

QVnlnJ-

Qlln3+ 

QANLGCom 

2-wire Signa! QNC 

Current + 
QNC 

Wiring for channels 4- 7 are identical . 
Sensor/ 
Transmitter 

+O

Supply -o

-=-

Technical Specifications -1769-IFB 

Attribute 

lnputs 

lnput range 

Full&cale range(ll 

Current draw@5.1V 

Cumnt draw@24V 

Converter type 

Heat dlsslpation, max 

Resolutlon (ll 

Rated worklng voltage(ll 

Common mode voltage range(4l 

Common mode rejection 

Normal mode rejection ratio 

1769-IFS 

8 differential or single -ended 

±10V 
0 ... 10V 
o ... 5V
1. .. 5V
0 ... 20mA
4 ... 20mA

±10SV 
- 0.5 ... 10.5V
-0.5 ... 515V

0.5 ... 5.2 5V 
0 ... 21 mA 
3.2 ... 21 mA 

1 20mA 

70mA 

Delta Sigma 

3.24W 

16 bits (unipolar) 
1 5  bits plus slgn (bipolar) 

30V AC/30V DC 

±10V DC max per channel 

> 60 dB@50 and 60 Hz with the 10 Hz fllter selected

-50 dB@50 and 60 Hz with the 10 Hz fllter selected

Rockwell Automation Publication 1769-T D 006D-EN-P- September 2013 27 



1769 Compact 1/0 Modules Spedfications 

1769-IFB 

Compact voltage/ current analog input module 

Belden 8761 Cable (or equivalent) 1769-IFB Differential lnputs 

vn1no-

ANLGCom 

vn1n f• 

ANLGCom 

vn1n2-

ANLGCom 

vn1nl-

Sensor/ 
Transmltter 
Supply 

+ vnln4-

ANLGCom 

vn1ns-

ANLGCom 

vn1n&-

ANLGCom 

vnlnl• 

AHLGCom 

1769-IFB Single-ended Sensor/Transmitter lnputs 

Current 
+ Signal

AHLG Com 
Qv In 1 ♦ 

C)vn In 1. 

Voltage O I In 1 + 

G d QAHLG Com 

---t_1-+��
r
-
ou

�
n
1..-... Si.::g ___ na ___ l ..1--t--t----iO v In 2 • 

Qvn In 2. 

QI In 2+ 

QAHLG Com 
Signal ..... _.....,. __ -iQv in 3+ 

'--"'--...... '------''----' Qvn In 3. 
Q1 In 3+ 

'------+-----4--1--........iQAHLG Com 

ÜNC 
ONc 

Analog Source 

+ 

The sensor power supply must be rated Class 2 . 

Wiring for channels 4 ... 7 are identical. 
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1769 Coropact 1/0 Modules Specifications 

Technical Specifications - 1769-IFB 

Attribute 1769-IFS 

lnput impedance Voltage: 220 kn 
Current: 250 n 

Accuracy!51 Voltage: ±0.2% full scale@ 25 ºC (77 ºF) 
Current: ±0.35% full scale @ 25 ºC (77 ºF) 

Accuracy drift with temperature Voltage: ±0.003% per ºC 
Current: ±0.0045% per ºC 

Nonllnearity ±0.03% 

Repeatabllity(6l ±0.03% 

Module error Voltage: ±0.3% 
Current: ±0.5% 

Overload at input terminals, maxl7l Voltage: ±30V DC continuous, 0.1 mA 
Current ±32 mA continuous, ±7.6V DC 

lsolation voltage 500V AC or 710V DC for 1 minute (quaiification test), group to bus 

30V AC/30V DC working voltage (IEC Class 2 relnforced insulation) 

Welght, approx 450 g (0.99 lb) 

Dimensions (HxWxD), approx 118 x 525 x 87 mm (4.65 x 2.07 x 3.43 In.) 

Height with mounting tabs 138 mm (5.43 in.) 

Slot width 1.5 

Module location DIN rail or panel mount 

Power supply 1769-PAl, 1769-PB2, 1769-PA4, 1769-PB4 

Power supply distan ce rating 8 modules 

Terminal screw torque 0.68 N•m (6 lbain) 

Retalning screw torque 0.46 N•m (4.1 lbaln) 

Wlre size (22 . .• 14 AWG) solid 
(22 ... 16 AWG) stranded 

Wll'l!type Cu-90 ºC (194 ºF) 

Replacement terminal block 1769-RTBNlB (1 per kit) 
. 

Replacement door label 1769-RU series B (2 per kit) 

Replacement door 1769-RD (2 per kit) 

Vendor ID code 1 

Product type code 10 

Product code 38 

Endosure type rating None (open-style) 

11) Toe over-orunder-range flag will come on when the normal operatlng range (over/under) Is exceeded. The module wlll contlnue to convert the analog Input up to the maxlmum full scale range. The flag
automatlcally resets when withln the normal operatlng range.

1 (2) Resolution Is dependent upon your filler selectlon. Toe maximum resolutlon Is achleved wlth elther the 50 or 60\ Hz filter seiected. 

(3) Rated wor1dng voltage Is the maxlmum contlnuous voltage that can be applled at the Input terminal, lndudlng the input slgnal and the value that floats above ground potential (for example, 10V OC
Input slgnal and 20V OC potential above ground).

(4) For proper operatlon, both the plus and mlnus input termina Is must be withln ± 1 OV OC of analog common.

(S) lndudes offset, galn, nonlinearity, and repeatability error terms.

(6) Repeatabllity Is the abllity of the Input module to reglster the same readlng In successlve measurements for the same Input slgnal.

(7) Oamage may occur to the Input drcuit lf thls value Is exceeded.
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Table 21 - Response Speed -1769-IFB 

Fllter f rt;lquency Update Time Per Channel 

10Hz 100ms 

so Hz 30ms 

60 Hz 30ms 

250Hz 9ms 

500Hz 6ms 

Certifications - 1769-IFB 

Certificationlll 

c-UL 

Update Time Per Module 

400ms 

120ms 

120ms 

36ms 

24ms 

1769-IFS 

C-UL certified (under CSA m.2 No. 142)

UL 508 listed

1769 Compact 1/0 Modules Specifications 

Class 1, Division 2 Group A,B,C,D Hazardous Locations (UL 1604, C-UL under CSA Q2.2 No . 213)

CE 

C-llck

CE compliant for ali applicable directives 

Australian Radiocommunications Act, compliant with: 
• AS/NZS CISPR 11; Industrial Enclosure

(1) When marlced. See the Product Certification link at http://www.ab.com for Dedarations of Confonnlty, Certificates, and other certificatlon detall s.
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1769-0FSC 

Compact currenc oucput analog module 

lo.10. 

lo..t1+ 

lo.12' 

lo.13> 

Earth Ground 10i4+ 

Externa! 24V DC Power +o lo.IS> 

Supply (optional) ·O
lo.16+ 

lo.i7+ 

+241/DC 

The externa! power supply must be rated Oass 2, with a 24V DC range of 20.4 ... 6.4V DC 
and 60 mA minimum . Series B and later modules support this option . 

Table 72 · Technical Specifications -1769-0FSC 

Atftlliute 1769-0FSC 

Outputs 8 single-ended 

Output range o ... 20mA
4 ... 20mA

Fufl $cale rangel1l 0 ... 21 mA 
31 ... 21 mA 

ResQlution 16 bits (unipolar) 
O ... 20 mA: 15.91 bits, 0.323 µA/bit 
4 ... 20 mA: 15.59 bits, 0.323 µNblt 

Current draw@ 5.1V 145mA 

Current draw@ 24V 140mA 

Heat dlsslpation, max 2.69W 

Conversion rate (ali channels), max 5ms 

Step response to 63%(21 < 2.9ms 

RUlsUve load on ament output o ... 500 n (indudes wire resistance)

lnductlve load (current outputs), max 0.1 mH

Fleld calibration None requlred

AccÚracy!3l ±0.35% full sea le@ 25 ºC (n ºF)

Rockwell Automatlon Publlcatlon 1769-T00060-EN-P- September 2013 

1769 Compact 1/0 Modules Specifications 

1769-0FBC 

l'N.GQm 

l'N.GQm 

l'N.GQm 

f«.GQm 

l'N.GQm 

1'«.GQm 

l'N.GQm 

l'N.GQm 

DCtBJT 
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1769 Compact 1/0 Modules Spedfications 

1 
Table 72 -Technical Speáfications-1769-0FBC 

Atttibute 1769-0FSC 

1 Accura.cy drift with temperature ±0.0058% per ºC 

1 
out¡iut npple14l ±0.05%@0 .. . 50 kHz 

1 Nonlinearity ±0.05% 

Repeatability(S) ±0.05% 

Module error ±0.55% 

Ofü�t error ±0.05% 

Output impedance >lMO

Open and short-drcuit protection Yes 

Short-drcuit protection, max 21 mA 

Output overvoltage protection Yes 

Output response at system powerup and power down ±0.5V DC spike for < 5 ms 

Rated working voltage!6) 30V AC/30V DC 

lsolation voltage 500V AC or 710V DCfor 1 mln (qualification test), output group to bus 
30V AC/30V DC working voltage (IEC Class 2 reinforced insulation) 

Weight, approx 281 g (0.62 lb) 

Dimensions (HxWxD), approx 118 x 35 x 87 mm (4.65 x 1.38 x 3.43 in.) 
Height with mounting tabs 138 mm (5.43 in.) 

Slotwidth 1 

Module location DIN rail or panel mount 

Power supply 1769-PA2, 1769-PB2, 1769-PM, 1769-PB4 

Optional 24V DC Oass 2 power supply voltage rangem 20.4 ... 26.4V DC 

Power supply distance rating 8 modules 

Terminal scrcw torquc 0.68 Nem (6 lb•in) 

Retalning screw torque 0.46 N•m (4.1 lb.in) 

Wire size (22 . . .  14 AWG) solid 
(22 . .. 16 AWG) stranded 

Wiretype Cu-90 ºC (194 ºF) 

Replacement terminal block 1769-RTBN18 (1 per kit)

Rep)acement door label 1769-Rll (2 per kit) 

Replacement door 1769-RD (2 per kit)

Vendar ID code 1 

Product type code 10 

Product code 40 

lnput words 11 

Output words 9 

Configuration words 64 

Endosure type rating None (open style) 

(1) The over- or under-range flag wlll come on when the normal operatlng range (over/under) Is exceeded. The module wlll contlnue to convert the analog Input up to the maximum full sea le range. The 
flag automatically resets when within the normal operatlng range.

(2) Step response is the peñod of tlme between when the O/A converter was lnstructed to go from mlnlmum to full range until the devlce Is at 63% offull range. 

94 Rockwell A utomation Publfcation 1769-HJ006D-EN-P- September 2013 



1769 Compact 1/0 Modules Specifications 

(3) lndudes offset, galn, nonllnearity, and repeatabillty error tenns.

(4) Output ripple Is the amount a flxed output varies wlth time, assumlng a constant load and temperature.

(S) Repeatabillty Is the ablllty of the Input module to reglster the same readlng In successlve measurements for the same Input signa!.

(6) Rated worklng voltage ls the maximum continuous voltage that can be applled at the input tenninal, lncludlng the Input signal and the value that floats above ground potential (for example, 1 OV DC 
input slgnal and 20V DC potential above ground). 

(7) lfthe optional 24V DC Class 2 power supply is used, the 24V DC ament draw from the bus is O mA. 

Table 73 · Certifications -1769-0FSC 

Certlflcatlon11l 

c-UL 

CE 

C-Tick 

1769-0FSC 

C-UL certified (under CSA Q21 No. 142)

UL508 listed

Class 1, Division 2 Group A,B,C,D Hazardous Locations (UL 1604, C-UL under CSA 02.2 No. 213) 

CE compliant for all applicable directives 

C-Tick compliant for all applicable directives

Australian Radiocommunications Act, compliant with:
• AS/NZS CISPR 11; Industrial Endosure

(1) When marked. See the Product Certification link at http·//www ab com for Dedarations of Confonnity, Certificates, and other certification details.

Rockwell Automatlon Publication 1769-T00060-EN-P- September 2013 95 
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MÓDULOS DE COMUNICACIÓN 



=ckWel• 
matlon LISTEN. THINK. SOLVE�

talogs > AutomaUon Systems catalog > Programmebla Controllers > Microloglx 1500 System > Communicalion lnlerfaces 

ommunication Interfaces 

icroLogix Communication Interfaces 

Features 'at, 

61· • Lets you connect a Microloglx controller or other DH-485-capable RS232·C devlce to the DH-485 network 
• Allows a Mlcrologix controller to initiate or respond to communlcatton with any other device (SLC 500 processors, other Micrologix 
controllers, operator interfaces, or programming devices) on the network 

• Lets you connect a Micrologix controller or other Df1 full·duplex addressable RS-232-C device to the DeviceNet network. 
• Allows a Mlcrologlx controller to function as a DeviceNet slave node to provlde 16 words o( Input data and 16 words oí output data 
that can be exchanged with the DeviceNet scanner. 
• Supports peer-to peer messaging between controllers 
• Lets you connect a computer to the DevlceNet network for peer-to-peer messaging, for programmlng, and for on-line monitoring 

EtherNet/lP RS-232-C 
Interface 

• Lets you connect a Micrologix controller or other Df1 íull-duplex addressable RS-232-C devlce to the EtherNet/lP network 
• Supports program monltoring and upload/download 
• Supports data collection from PCs or mainframe computers 

761· EtherNet/lP RS-232-C 
Interface, Web Enabled 

• Supports controller peer-to-peer communication 
• Supports e-mail messages via SMTP 
• 1761 ·NET ·ENIW Web·enabled module provides read /write data table access via a web browser 

oecifications 

1761-NET-AIC 

•escrlptlon AIC+ advanced interface converter 

.ommunicatlon Interface • 2 RS-232 ports 
• 1 DH-485 port 
• DH-485 protocol on all ports for networking 

•ower Supply DC Voltage 20.4 ... 28.8V DC 
�ange • 

¡ .urrent Dra� (mA) at 24V 120 mA 
1( 

• arush Current, Max. 200 mA @ 24V 

;olatloo Voltage Tested al 500V DC for 60 s 

lperatlng Temperature 

lonoperaUng 
· emperature 

telatlvt Humfdfty 

l1bratlon 

lperatlng Shock 

4onoperatlng Shock 
, 

0 ... 60 ·c (32.-140 'Fl 

-40 ... 85 ·e 1-◄0 ... 185 "FI 

5.-95% noncondensing 

Operatfng: 10 ... 500 Hz, 5.0 g, 0.030 in. peak·to·peak, 
2 hour each axis 

30 g, ±3 times each axis 

50 g, ±3 times each axis 

1761 •NET-DNI 

DeviceNet Interface 

• Dual-shlelded twisted pair cable (DeviceNet network) 
• DF1 full-duplex protocol on R5·232 port 

11...25V DC 

200mA 

400 mA at 24V 

Tested at 500V DC for 60 s 

Operat1ng: 5 ... 2000 Hz, 2.5 g, 0.0151n. peak-to-peak, 1 
hour each axis 
Non-operallng: 5 ... 2000 Hz, 5.0g, 0 .030 In. peak-to-peak, 
1 hour each axis 

¡ :ertillcatlons UL Usted Industrial Control Equ1pment for use 1n C lass 1, Dlvislon 2, Hazardous Locatfons, Groups A, 8, C, D. 

c-UL Usted Industrial Control Equlpment for use 1n Canada. 

CE marked for all appllcable dlrect1ves. 

C-Tfck marked for all appllcable acts 

1761-NET-ENI 1761-NET•ENIW 

Ethernet interface Web-enabled Ethernet 
interiace 

• 10/100 Base-T (RJ45) port w1th embedded 
LEDs 
• Dfl lull-duplex protocol on RS-232 port 

20.4 ... 26.4V DC 

50 mA 

200mA@24V 

Tested at 710V DC for 60 s 

o ... 55 ·c (32 ... 131 F) 

Operating: 10 ... 500 Hz, 5.0 g, 0 .030 fn. peak-to· 
peak, 2 hour each axis 

35 g (DIN rall mount) 50 g (panel mount) t3 
times each axis 

' When the dev1ce 1s connected to a Mlcrolog1x 1000, 1200, or 1500 controller, power 1s provided by the Microlog1x controller's communlcat,on port. Power is not 
,uppUed by the Mlcrologlx 1100 and 1400 controllers. External 24V DC module power must be supplied. 

; opyrightC2014 Rockwell Automatlon, lnc. AII Rlghts Reserved. 
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Especificaciones 

Técnicas 
Módulo de Comunicación 

Maestro PROFIBUS DPV1 

PS69-DPM 

1 módulo PS69 PROFIBUS DP Maestro expande la funcionalidad de la familia de procesadores 
ompactlogix/Micrologix para incluir PROFIBUS. Este módulo es compatible con entrada/salida de 
ntrol y mensajería; de esta manera integra la funcionalidad de DPV0 y DPV1 en 

omgactLogix/Micrologix. 

1 PS69-bPM es un módulo PROFIBUS compatible con Compactlogix/Micrologix que permite a los 
ntroladores comunicarse con una red PROFIBUS. La configuración y diagnóstico del sistema 

ROFIBUS se realizan a través de la interfaz de diagnóstico serial del módulo, utilizando la 
rrami1mta de configuración del sistema. El intercambio de datos entre el controlador y el módulo se 
aliza mediante el proceso de imagen de datos de entrada/salida, utilizando la tecnología del 
ckplane de Compactlogix/Micrologix. 

oporte de Servicios DPVO 
Modo a prueba de errores 

Oonlrol global 

Sync y Freeze 

Watchdog 

oporte de Servicios DPV1 
5tillcltud de lectura 

e 

Solicitud de escritura 

Indicación de alarma 

Diagnósticos extensos de dispositivo 

do para PROFIBUS ♦ Marca de certificación de calidad reconocida

ottware de configuración FDT y
e nicación DTM incluidos 

♦ El módulo configurará el módulo Maestro DTM y los dispositivos de red esclavos. El DTM
uede utilizarse en varios contenedores de software com atibles con FDT

Jerr¡ de escalera ♦ Sim lifica la inte ración ara un inicio del ro ecto fácil rá ido

ompatible con mensajería de 
ógl escalera CIP 

♦ Solicitud de datos de diagnóstico, estado y dispositivos esclavos con base en eventos de
escalera. Ofrece un mejor desempeño de datos cíclicos

onfiguración 
conftglJración del PS69-DPM se realiza con nuestra herramienta de configuración de

guletite generación PROSOFT.fdt El software de configuración y comunicación DTM
lnoluy¡:i con el módulo, permitiendo una sencilla configuración del módulo Maestro y

s di P!l.Sltlvos de red esclavos. El DTM puede utilizarse en cualquier contenedor de
ftwar compatible con FDT
ª COllfi�uración se transfiere utilizando la interfaz de diagnóstico serial y se almacena
n la mtmioria FLASH del módulo PS69-DPM. inRP.x

® 
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spe 

scla 

ificaciones funcionales 
clón 

ntra lida 

at ntrada 

at e ic.os 

stat s de datos 

ato salida 

atos comando 

ervj DPV1 

erv10 s 

Descripción 
máx. 125 

máx. 244 bytes por Esclavo 

máx. 408 bytes (*) 

DPV1 

88 bytes 

máx. 480 bytes (*) 

16 bytes 

Lectura/escritura clase 1, alarma 

Control global, diagnóstico de Esclavos, 
establecimiento de parámetros 

orna bs Sync, Freeze compatibles 

osibilldad de conexión de hasta 32 dispositivos PROFIBUS a un segmento de bus. Si 
vinculan varios segmentos de bus mediante dispositivos de repetición, pueden 

onfigurarse hasta 127 dispositivos en la red. 

a longitud máxima de un segmento de bus depende de la velocidad en baudios 
tilizada. Sólo deben utilizarse cables certificados para PROFIBUS; de preferencia tipo 
l. 

elocidad en baudios en kBit/s Distancia máxima 

.6 1,200 m/4000 pies 

9.2 1,200 m/4000 pies 

3.75 1,200 m/4000 pies 

87.5 1,000 m/3280 pies 

00 400 m/1300 pies 

,500 200 m/650 pies 

,OOQ 100 m/325 pies 

,000 100 m/325 pies 

2,000 100 m/325 pies 

aráriil!fro Valor 
ped cia 135 a 65 Ohms 

ap d < 30 pF/m 
esl c,a de bucle 110 Ohm/km 
edld el cable 0.64 mm 

.P.ensamos como usted 

. Los productos de ProSoft 
Technology"-' se distribuyen y recit,en 
soporte en todo el mundo a través de 

·. una red de más de 500 distribuidores 
en 50 �aíses. Nuestros distribuidores 
están familiarizados con las·-·-·--·-----.•· 
necesidades de su aplicación. Para 

_. una lista completa de distribuidores,- ..... 
visite nuestro sitio.web en: · · •.· · 

www.prosoft-technology.com . · 

Soporte. global-- ___ .:..�-----
Estamos __ aquí pl:'ra ayudarle

Todos los productos de ProSoft 
Technology cuentan con el respaldo 
de soporte técnico gratuito e ilimitado. 
Póngase en contacto con nuestro 
equipo de soporte técnico mundial 
directamente por _teléfono...o�wnu;L_ 
electrónico. 

Oficinas globales 
Estamos cerca de usted 

ProSoft Technology cuenta con 
oficinas regionales en todo el mundo;· 
disponibles para ayudarle en sus 
necesidades de aplicaciones 
industriales. Si necesita ayuda 
seleccionando una solución de 
ProSoft Technology para su aplicación 
en particular, consulte nuestra 
información de contacto bajo la 
sección de ventas a través de 
distribuidores en nuestro sitio web: 

www.prosoft-technology.com. 

No importa si su aplicación es grande 
o pequeña, nuestros profesionales
técnicos están ahi para ayudarle a 
elegir la solución de comunicación
adecuada. 



spiftificaciones generales 
R1¡�1fra única, compatible con el backplane 1769 

El módulo está reconocido como un módulo de entrada/salida y cuenta con acceso

, a la memoria del procesador para la transferencia de datos entre el procesador y el
módulo 
s� ytiliza la lógica de escalera para la transferencia de datos entre el módulo y el 

1 
P1'1ilaesador. Se incluye un ejemplo de archivo de escalera.
Compatible con todos los procesadores Compactlogix: L20/L30/L31 /L32/L35 y L43 
(l. 3 compatible con RSLogix 5000 v16) 
También compatible con Micrologix 1500 LRP 

s ificaciones de hardware 
specll1cación 

ro dor 

te� PROFIBUS 

Descripción 

EC1-160P con ASPC2 integrado 
RS-485, máx. 12 MBaudios, libre potencial, de acuerdo 
con EN 50170 

terf�de diagnóstico RS232, conector hembra PS/2 Mini DIN, 9600 Baudios, 
sin aislamiento 

uen e alimentación +5 V ±5 %/260 mA
laslficadón de distancia máx. 6 módulos al módulo de fuente de alimentación 
áxi 
ime iones 
áfag� 
obrev.oltaje 

so 

mu d 

di .conducida 

mlsi 
diª nducida 
bra rr/golpe 

em ra operacional 
u relativa 
e pnes de 
e ·UUCE

um lento 
RO s 

Módulo 1769 estándar de ranura única 
EN 61000-4-4, 2 kV, 5 kHz 
EN 61000-4-5, 2 kV en modo común, 1 kV en modo 
diferencial 
EN 61000-4-2, 4 kV en contacto, 8 kV en el aire, 4 kV 
indirecto 
EN 61000-4-3, 10 V/m, 30 ... 1000 MHz, 80% AM, 1 kHz 
senoidal 
EN 61000-4-6, 10 V, 0,15 ... 30 MHz 
EN 55011 Clase A 

IEC 600068-2-6, 10-150 Hz,± 0,75 mm,± 1 g, 1 
octavo/mínimo 
IEC 600068-2-27, 15 g, 11 ms 
O a 60 ºC (32 a 140 ºF) 
5 a 95% (sin condensación) 
Certificado por C-UL, nombrado en UL 508, CE 

certificado 

Para una lista c.om�leta de 
�roductos, visite nuestro sitio web 

Comunicación Maestro 
P.ROF.IBUS DP.�� 

MVl56-PDPMVf'•-------"·----, 
PS69-DPM 

Para realizar un pedido, póngase en 
contacto con su distribuidor local de. 
ProSoft Technology. Para obtener 
una lista de distribuidores de 
ProSoft T echnology_<:_erna _g_e_y_ste..!(>-----c

visite: 
www.prosoft-technology.com 
y seleccione Distribuidores en el 
menú. 

Realice su pedido por correo 
electrónico o fax a: 

Latinoamérica Latinam@prosoft
technology.com 
envíe un fax a +1 661.716.5101 

Soporte Tecnico en español: 
+52.222.3.99.6565 Email:

• soporte@prosoft-technology.com

Copyright© 2011 ProSoft Technology, lnc., lodos los 

de,.chos_reservado�. 3/30/2012 

Las especificaciones estén sU)étas a cambios sin 

· previo aviso. 
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PLANOS DE DIMENSIONES 

APÉNDICE B-1 

SISTEMA DE PREPARACIÓN 
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PART. A 11A 11C 
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A 6 7 8 

SCHEMA DI FUNZIONAMENTO IMPIANTO PLN-PKN 
OPERATION DIAGRAM AUTOMATIC PLANT TYPE PLN-PKN 

PREPARAZIONE SOLUZIONE POLIELETTROLITA 

\ 
\ 12A 

PREPARING SOLUTION OF POL YELECTROLITE 

r---------------------------

,--------------------------

1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 

r-------------------------

1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 

r-----------------------

1 
1 
1 
1 

\ 
(1) \ 
37 \ 

\ 
\ 
\ 

1 
L_ 

"'"" 
l 

10 10A 5 SA 

j 

DOC./DOC. 

4352 

SOSTíl\JISCE/REP!ACES 

FOGLIO/SHEIT 

.----

22 

_,,------

14 

SCHEMA DI INSTALLAZIONE POMPE/ PUMPS INSTALLATION SCHEME

43 

\IJSTA "A"/ 
"A" V/EW 

(1): OP110NAL 

POS 
fTEM 

A INGRESSO ACQU,\ 

RACCORDERIA 
FTT71NGS de CONNECTIONS 

DESCRIZIONE SCHEMA 1 SCHEMA 2 
DESCRIPTION SCHEl,lf I SCHEME 2 

r:.i�t�1Jc'1,'iWJJ§ Ni N"2 

Ni N"2 

42 

VAL VOU: DI S1CUREZZA 
SAFCTY VALVES 
POLMONE Ni Ni VISTA "A"/ ¡.,,D,:.;AM=..,PNc.:.:fccR'-------1------l-----1 "A

" 
VIEW 

't:i:�t�fER
A N"2 

DESCRIZIONE COMPONENTI 
CCMPONDITS DESCRJcnON 

POS 
fTEM 

DESCRIZIONE COMPONENTI 
CCIJPONEIITS DESCRICTION 

WATER INLE:T 12 IMBUTO PREOILUITORE DILUffiON FUNNEL 

REV. UNGUA 

1 1/E 

DATA/DATE 
02/04/10 

DI/OF 

VISTA "A" 
"A" V/EW 

8 PREUEVO SOUJZIONE SOLI/TION DRAWING 12A VALVOlA REGOLAZIONE ACQUA CONO VORTDI WA!l:R AOJUSTMENT VALV!: 

e DRENAGG1D VASCHE TANl<S DRAINAGE 128 SUPPORTO PREDllUfTORE PREDILUITOR SUPPORT 

D TROPPO PIENO TANl<S 01'!:RFLOW 13 RIDUTTORE AGfTATORE STIRRER REDUCER 

1 RIDUTTORE SPEEO REDUCER 13A MOTORE AGIT,\TORE snRRER ELECTRIC IJOTOR 

2 VARIATORE SPEED VAR� TOR 138 ,\LBERO AGITATORE snRRER SHAFT 

2A OROLOGIO VARIATORE HANDWHffL O� VAR�TOR 13C EUCA STIRRER PROPflLER 

3 MOTORE COCL.EA ELECTRIC MOTOR 14 TEST,\ SONDA LE\IEL SOLI/TION PROBES 

... FUJSSIMETRO FLOW METER HA ASTA SOND/1 PROBE ROD 

5 El.ETTROVALVOlA SOL.ENDID VAL VE' 15 SARACINESCA GATE VALV!: 

5A BOSINA ELETTROVALIIOIA SOL.ENOID VALVE' COIL 22 QUADRO El.ETTRICO flE:CTR/C PANfl 

6 VAlVOLA A SfERA INGRESSO ACOUA WATER INLE:T BALL VALVE' 36 SCATOLA RESISTENZA TRAMOGGIA HOPPER RES/STANCE BOX 

7 MANOMETRO INGRESSO ACOUA WATER /NLE:T IMNOME:TER 36A RESISTENZA TRAMOGGIA HOPPER RE:SISTANCE: 

8 PRESSOSTATO PRESSURE: SWfTCH 37 VIBRATORE VIBRATOR 

9 FILTRO ,\ Y Y FIL!l:R 38 GIUNTO VIBRATORE VIBRATOR nASTIC JOINT 

10 RIOUTTORE 01 PRESSIONE PRE:SSUR[ REDUCER 39 SONDA POLVERE POWDER I.E\IEL PROBE: 

10A MANOMETRO RID\/TTORE DI PRESSIONE PRESSURE: R<DUCER IMNOME:n:fi 41 VALVOlA DRENAGGIO V>SCA TANK DRAINAGE VALV!: 

11 COCI...EA SCRE:W FEE'DER 42 POMPA OOSATRICE PREUEVO SOLUZ, DRAWING SOLUTION METERING PUMP 

11A SUPPORTO LATO 11,IBUTO DILLmDN FEEDER SIDE SUPPORT 43 POLMONE S"40RZATORE PULSAT/DN DAMPNER 

118 SUPPORTO LATO RIOUTTORE RE:DUCER S/DE SUPPORT « VALVOLA DI SICUREZZA SAFETY VALV!: 

11C PROTEZIONE COCLEA SCRE:W F"éEDE:R PROTEcnON +8 VALVOLA ,\ SFERA BALL VALVE 
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]MENSIONI IN MIWMETRI 
ENS/ONS IN MIWMF:TERS 

UZ. ORARIA 
450 Lt/h IJT PER HOUR 

ME REALE 
450 Lt LUME: 

ZE V 0.18 kW 
z 0.18 kW 

SECCO 
Wf/GHT 

,., 185 Kg 

GIA,COCLEA 
,SCRE:W FE:EDE:R 

AISl-304 

E COPERCHI 
ANO COVERS pp 

ION! & 
DERIA PVC 
& P/PING 

IMPIANTO AUTOMATICO DILUIZIONE POLVERI 

POWDER D/LUIT/ON AUTOMATIC PLANT 

PKA-PKB-PKM-PKN 450 

TAVOLA REV. UNGUA 

6045 O 1/E 
SOSTITUISCE IL DATA 

19/03/10 

POLISOL TYPE PKA-PKB-PKM-PKN 450 OVERALL DRAWING 

----n 

r� 

~20 

30 

100 510 

o 

QUADRO E MOTORI 380V 3 50Hz 
PANEL ANO MOTORS IP55 

CAf>ACfTA' 60 Lt 
TRAMOGGIA 100 Lt HOPPER CAPACITY 

VERSIONE H 
TYPE 

60 Lt ,.,1750 

PKA - PKB 100 Lt ,.,1850 
270 Lt ,-,2100 
60 Lt N1900 

PKM - PKN 100 Lt N2000 

270 Lt N o 

RESISTENZA ANTICONDENSA G) 
HtATING RES/STANCE 

1 

MOTOVARIATORE COCl.EA 
SCREW FEEDER SPEEO VARIATOR 

o o o o (81 

QUADRO ElETTRICO 

E:LECTR/C PANE:L 

n 1ROPPO PIENO 
1 ½ G.F. TANK OVERFl.OW 

o 
o 

(O 
(O 

1/) 
co 
N 

1/) 
co 
N 

o 
co 

o 
o 

o 

1½"G.F. 

o 
,-.. 
1/) o 

o 
,-.. 

----- --- J,,____�-�� 

PRBJE.VO SOWZJONE 
SOWTION DRAWING 

• DREIWlGlO VAI.VOlAlO G.F. + lROPPO PIENO 
1 ½ G.f. VAl.11(0 0/WNAGE: (G.f'.) + TANK OYrRFlOW 

DRENAGGID VALVOlATO G.F. CD VAl.\/(0 OR,\/W,Gf: (G.f'.) 

Q) =OPTIONAL

@ DISPONIBILE SOLO PER VERSIONI PKB E PKN
AVALIABL[ ONLY IN PKB ANO PKN VERSIONS 

QUADRO ELETTRICO TIPO Q 
CONTROL PANEL TYPE Q 

CD 
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MULTI-V 200 ELECTRICAL DATA ANO DIMENSIONS - 2 POLE (.0 

, PN 16- DN G1 • PN 25- DN 25 

··�
�

212 

• PN 25 - «VICTAULIC» UNION 1 "114 

H 



➔ 

MULTI-V 

MULTI-V 200 ELECTRICAL DATA ANO DIMENSIONS - 2 POLE () 

ORDER REFERENCE P2 Pmax 

kW 
1- 12 polcs) 

MULT1-V202-0SE-M/2/S 0,55 16 
MULTl-V�E-M/2/S 0,75 16 
MULT1-V204-0SE-M/2/6 1,1 16 
MULT1-V205-0SE-M/2/6 1,5 16 
MULT1-V202-FSE-M/2/6 0,55 25 
MULTl-\/203--FSE-M/218 0,75 26 
MULT1-V204-FSE-M/2/6 1,1 25 
MULT1-V205-FSE-M/2/6 1,5 25 
MULTl-V202-FXV-M/2/6 0,55 25 
MULT1-V203-FXV-M/2/6 0,75 25 
MULT1-V204-FXV-M/2J8 1,1 26 
MULTl-V205-FXV-M/2/6 1,5 25 
J- 12 polcs) 

MULT1-V202-0SE-T/2/6 0,55 16 
0 75 16 
1, 1 16 
1, 16 

MULTI-Vl!OG-OSE-T/2/6 1,86 18 

MULT1-V207-0SE-T/216 2,2 16 
MULTI-V208-0SE-T/2/6 2,2 16 
MULTI-V202-FSE-T/2/6 0,55 25 
MULTI-V203-FSE-T/2/6 0,75 25 
MULT1-V204-FSE-T /2/6 1,1 25 
MULTI-V205-FSE-T/2/6 1,5 25 

MULTI-V206-FSE-T/2/6 1,85 25 
MULTI-V207-FSE-T/2/6 2,2 25 
MULT1-V208-FSE-T/2/6 2,2 25 
MULTI-V21 O-FSE-T/2/6 3 25 
MULTI-V212-FSE-T/2/6 3,7 25 

MULTI-V214-FSE-T/2/6 3,7 25 
MULT1-V202-FXV-T/2/6 0,55 25 
MULTI-V203-FXV-T /2/6 0,75 25 
MULT1-V204-FXV-T /2/6 1,1 25 
MULT1-V205-FXV-T/2/6 1,5 25 
MULTI-V206-FXV-T/2/8 1,86 26 
MULTI-V207-FXV-T/2/6 2,2 25 
MULTI-V208-FXV-T/2/6 2,2 25 
MULT1-V21 O-FXV-T/2/6 3 25 
MULT1-V212-FXV-T/2/6 3,7 25 
MULTI-V214-FXV-T/2/6 3,7 25 
MULT1-V211-FSE-T/2/6 3 25 

MULT1-V211-FXV-T/2/6 3 25 

Motor Motor 
houslng flange 

71 FT65 
60 FT100 
60 FT100 
90 FT115 
71 FT65 
60 FT100 
60 FT100 
90 FT115 
71 FT85 
80 FT100 
60 FT100 
90 FT115 

71 FT86 
60 FT100 
80 FT100 

15 
90 FT115 
90 FT115 
90 FT115 
71 FT65 
80 FT100 
60 FT100 
90 FT115 
90 FT115 
90 FT115 
90 FT115 

100 FT130 
100 FT130 
100 FT130 
71 FT65 
60 FT100 
80 FT100 
90 FT115 
00 FT116 
90 FT115 
90 FT115 
100 FT130 
100 FT130 
100 FT130 
100 FT130 
100 FT130 

IMaxl 

A220V 

(A) 

3,6 
5,6 
7 

9,5 
3,6 
5,6 
7 

9,5 
3,6 
6,5 
7 

9,5 

2,2 
3 

4,2 
5.4 
8,58 
7,88 
7,88 
2,2 
3 

4,2 
5,4 

6,58 
7,88 
7,88 
10,2 
12,5 
12,5 
2,2 

3 
4,2 
5.4 

8,56 

7,86 
7,86 
10,2 
12,5 
12,5 
10,2 
10,2 

1 Maxi I Maxl 

A380V A440V 

(A) (A) 

1,27 1,26 
1 8 1 7
2,4 2,2 
3,2 2, 
3,79 3,52 
4,55 4,3 
4,55 4,3 
1,27 1,25 
1,8 1,7 
2,4 2,2 
3,2 2,8 

3,79 3,52 
4,55 4,3 
4,55 4,3 
5,9 5,4 
7,2 6,9 
7,2 6,9 

1,27 1,25 
1,8 1,7 
2.4 2,2 
3,2 2,6 

3,79 3,52 
4,55 4,3 
4,55 4,3 
5,9 5,4 
7,2 6,9 
7,2 6,9 
5,9 6,4 
6,9 5,4 

H H2 M 

mm mm mm 

519 296,5 140 
521,5 306,5 162 
545,5 330,5 162 
609,5 364,5 182 
544 321,5 140 

546,5 331,5 162 
570,5 355,5 162 

634,5 389,5 182 
544 321,5 140 

546,5 331,5 162 
570,5 355,5 162 

634,5 389,5 182 

481,5 296,5 140 
550 3065 170 
574 330,5 170 

1 364,5 193 
655 388,5 193 
679 412,5 193 
703 438,5 193 

506,5 321,5 140 
575 331,5 170 
599 355,5 170 
656 389,5 193 
660 413,5 193 
704 437,5 193 
728 461,5 193 

614,5 519,5 217 
862,5 567,5 217 
8'10,5 615,5 217 
506,5 321,5 140 
575 331,5 170 
599 355,5 170 
858 389,5 193 
680 413,5 193 
704 437,5 193 
728 481,5 193 

814,5 519,5 217 
862,5 567,5 217 
910,5 615,5 217 
862,5 567,5 217 
862,5 567,5 217 

X 

mm 

107 
121 
121 
131 
107 
121 
121 
131 
107 
121 
121 
131 

118 
127 
127 
1 1 
151 
151 
151 
118 
127 
127 
151 
151 
151 
151 
160 
160 
180 
118 
127 
127 
151 
151 
151 
151 
160 
160 
160 
160 
160 

Masa (with 

packsging) 

kg 

21,8 
24 

26,3 
37,7 
23,1 
25,3 
27,8 
39 

23,1 
25,3 
27,6 
39 

20,9 
23 9 
25,7 

33.4 
34,8 

37,4 
38 

22,2 
25,2 
27 

34,7 
36,1 
38,7 
39,3 
47,7 
58,5 
59,8 
22,2 
25,2 
27 

34,7 
36,1 
36,7 
39,3 
47,7 
56,5 
59,8 
49,5 
49,5 

fimsonf 31
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BOMBAS DOSIFICADORAS 
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POMPA DOSATRICE A PISTONE TIPO RCA/RCC-HV-Z 
PLUNGER METERING PUMP TYPE RCA/RCC-HV-Z 

REGOLAZIONE CON SERVOCOMANDO ELETTRICO 

ELECTRIC ACTUATOR ADJUSTMENT 

INTERVENTO MANUALE 

DI EMERGENZA 

s TO----
EMERGE:NCY 

MANUAL ADJUSTME:NT 

LETTURA REGOL.AZIONE 
ADJUSTMENT RE:ADING 

o 
o 

TAVOLA REV. UNGUA 

5638 3 1/E 
SOSTITUISCE IL DATA 

11.12.06 

OVERALL DRAWING 

A 

1 

ATTACCHI 
IND. AUMENTARE 

FOOD INDUSTRY 

CONNECTIONS 

ATTACCHI 
FlANGIATI 

FLANGE:D 

CONNECTIONS 

ATTACCHI 

FlLETTATI 

THRE:ADE:D 

CONNECTIONS 

63 60 50 72.5 

10 180 

200 

@ N"2 PG-11 

OV· OOPPIE VALVOLE
' DOUBLE VALVES 

RCA 
A RCC A B 
DV 

10 138 190 179 

16 126 178 173 

25 126 178 173 

.JO 129 181 176 

4J 167 178 

50 173 182 

62 210 188 

10 

AISl-316L 

e E G 
E G G.F. DV DV 

1;2· 138 158 

1;2· 140 168 210 266 

1/2" 140 168 210 266 

1/2" 149 171 210 266 

3/4" 183 265 

3/4" 189 

3/4" 

40 1.60 40 

B 

240 

N500 

DIMENSIONI IN MILLIMETRI 
DIMENS/ONS IN MILLJMETRES 

CORSA 15 mm 
RE DN smoKE 

DN UNI ANSI 

1/2" 
CORSE/1' 36-5015 STROKES/1' 

10 15 1;2· PESO INDICATIVO 25+40Kg@ 
APPROXIMATE WEIGHT 

15 15 1/2" 
ATTACCHI ALIMENTAR! 
FOOD /NO. CONNECTIONS 

DIN 11851 
15 15 1/2" 

3/4" 
FLANGE UNI EN 1092-1 - PN10 MRH200 

20 20 FLA.NGES ANSI 816.5 - 150RF MRH200 

20 20 3/4" MOTORI CVE UNEL-MEC 0.37kW 4Poli 
MOTOR$ 

20 
230/400/3/50Hz IP55 CI.F IEC38 



APÉNDICES C 

DIAGRAMA Y PLANOS DE PROCESOS 

APÉNDICE C-1 

DIAGRAMA DE CONCENTRACIÓN 
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DIAGRAMMA POLVERE/CONCENTRAZIONI 
POWDER/CONCENTRATIONS DMGRAM 

DOC./DOC. REV. LINGUA 

UT642 1 1/E 

[B[L SOSTTTUISCE/REPLACES DATA/_DATE: 

01/98 PL13 

COCLEA TIPO/SCREW FEEDER TYPE: 20/32 FOGLIO/SHEIT 01/0F 

1.75 

CONCENTRAZIONI SOLUZIONE IN %o 
%. S0LUTI0N C0NCENTRATI0NS 

1700 0.75700 

' 

' 

\ 

POUELETTROUTA 
POL YELECTROL Y1E 

Diogrommo indicativo 
lndicatlve diagram 

1.5 1.25 

----

1.0 

0.5700 

----

----

0.75 0.5 

0.25700 

----

----

0.25 

PORTATA POLVERE COCLEA IN Kg/h 
SCREW FEEDER POWDER CAPACfTY Kg/h 

----- diogrom al 50 Hz 
- diagram ot 60 Hz 

PORTATA ACQUA 
WATER CAPACITY 

1500 L/h 

10 

9 

8 

7 

w 

6 o 

-:e:Ct::o 
�E: 
:5� 

5 Oin a.o 
�� 
�Q: 

w$ 

5� 
4 

a. 

3 

2 

1 

o 

• Diogrommo di portota INDICATIVO rllevoto con polvere di polielettrolito "CYANAMID". 

polverl diverse lo portoto dello cocleo pul) overe volori inferiori anche del 40%. Consigliomo di verificare il presente diogrommo durante J'awiamento 

l lrnplanta. Eventualmente ricostruire la reale curva di portato usando i dati rilevatl con la palvere di pollelettrollta realmente implegata. 

· INDICATTVE capocity diogrom token with "CYANAMID" polyelectrolyte powder. 
di erent powders the screw feeder capocity con hove volues smoller even by 40%. 11 is suggested to check this diogrom during plant stortup. 

tually re-drow the actual copocity curve using the doto token wlth the polyelectrolyte powder octuolly used. 



APÉNDICE C-2 

DIAGRAMA DE FLUJO DEL PROCESO 
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"' -

l!.:..l.l2!i 2=.llló � � � 
V!lTOR AG1UJ,A)R ti.• : 3'.Ji.18#. 00�1tlCAOOP.A eoueA OOS,fOOOR, 80l.(� DQS1FICADOAA ao1,12A oos1nc,.,oo;u 

- U:L PJUSC,L 
7� LPH CAJJCW.: 75 t.PH 

- - POT[!\C� O 18 r(,,t CAUDAL 75 l.PH CAUDAi.. 75 LfH CAUDAL: 

NOMBR[ FIRUA F(CH.A PR01EC10: 

= WOTUR TúiU,;:W) 
.t.1. l.l[�'l,\JJC,,P OEl Pü: . .ISOL 

POl�'CIA.: C37 l<W 

H 

= 
MOTO� ACíTADOR Nº l 

CSL POUSOL 
POTE/ICIA; o.,e l(fl' 

1 1 PROYECTISTA K AlVAREZ AG0,-201) PLANTA DE FLOCULANTE PARA RELAVES 
1 

� \ 1 
1 " 1 � \ 1 

fl, E.11:TDOP.W.AP�OO.CL..OtTr. lrt,u,-201J <A 0.L ..._ • 1 
C\ (l,n()() PJ.9J. � OCl n.om: fEB-70\l '' D L - ,, . 1 

M".>VB�C PUMO OC fCí[RCHCl.l ,e, HOlilBRE F'[CMA ... ,. "' J.OISC. J. INC. le. PiOY I cuom 

REVISION D. I.-IR.I 
JEíE DISCIPLINA -
JEíE INGEN!ERIA A. RDUEPO 
GRTE. PROYECTO -
CLIENTE CLIENTE 
ESCALA: ESCAIA 
"l'Wf>. 

8010 101 

AG0.-201) 
AG0.-201) 
AC0.-201) 
AG0.-201) 
A\'.0.-201) 

CUQ 

INGENIERIA DE DETALLES 
MOLIENDA 

O:A+iTNiOC PLANO DE DIAGRAMA DE FLUJO 

"PLANO Cl.Ollt 
IUlit\A � P03 P025-0200-04-52-0001 i-o 

I "''-
fJ 

�
--

<PCHVO · Z\POU\PPJY[CTOS\2012-008 AJ>AWRCl,l!JOCUUENTOS �RCl1CTO,PLl>iOS\PROC['.)J\0,ogsimo de F1,¡o PFO - B010\R�I O\RELM�\ Pifl-POll-Ol00-04-5/-00úl dwg U51..IAPIO cm1,o:;ti�., ESTE PLANO NO ES \'AUW A LIENO-) 0�1( lA VLTIIAA RE\lSO� EJT( F1q1•.=,,Q.\ A JJ./J..\ 
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APÉNDICE C-3 

ARQUITECTURA DE CONTROL 
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1 
-o 
o 
N 

c.n 
1 

o 
N 

o 
o 
1 

o 
--., 
1 

_,._ 
ex, 

1 
o 
o 
o 

1 

� 
5 

13 
1 

4 

5 

A B e G H 

GABINETE DE CONTROL PLANTA DE FLOCULANTE PARA RELAVES 
'· 

O2OO-UPC-OOO3 

,--------
1 

1 

al c:onedor flrmemcnle. 
mtar en ON, funciona cono terminado, de red. 

1 
1 

Cabte MlN DIN a Mini OIN 

Switch Ethernet 
1x100BASE-FX se Sodteta 

PalchCofd RJ45 
Malo/ RJ45 Malo, 
4 CondudDnls 

-----7 

1 

L __ 
�--·--·�- 1 11 1 1 1� 

J-----------------------
Cable Profi>ua Beklen 3079A 

' 

� 

VARJAOOR1 1 DP:� 

' ' 
� r' 

� 

SERV01 (DP=2) 

RED PROFIBUS DP 

1 1 1 

� nhl:rhln 
��
SERV02 ( DP-4 SERV03 ( DP=4) 

LEYENDA: 

SERV04 (DP=S) 

El prlmer y Oltmo equipo de la <ed debo<á 
comportalH como terminador, cerrar el 
IWit.ch eorre,pondlente para cerrar el clreulto. 

8 Switch debera Htar en ON ya 
que es un temilnadot de R9d 

"º· PLANO Rff. UOMBRE PUNO DE RHEREIICIA 

rrmtOO PAAA LA J.PPOO.\CÓN DU ClltNT'E 
ütftlOO PARA LA 4PROBA.Ct>N DU CUDITE 

•. Ei.tnoo PW. LA �(),N DCl CLOITE 
REV. NOMBPE 

RUTA: ARCH:VO . C:\Ust�\Koren Alvorez De:;�top\fesino\ Atquitecluro_modificodo2.dwg ·: USUARIO : lo.oren Alvore: 

OC1.·2Dll r A. 
N7J-201J 11:A 

,., 
KA 

" 
.. 

LOGO 

CONTRATISTA 

NOMBRE 
PROYECTISTA K. ALVAf.EZ 
REVISION K. ALV.IR[Z 
JEFE DISCIPLINA -
JEFE INGENIERIA A. f.Oll[RO 
GRTE. PROYECTO 
CLIENTE CUENTE 
ESCALA: S E 

F'IRt.t• 

.ruN.--rou r,.,. t.,.,_ ,,_ P. I( Pv..�O: 
í(C,u, PROY. RN. J. DSC. J. ING. G. PROV. CU[tm: BD62-101 

INSTALACION POR TERCEROS 

RED DE COMUNICACIONES ETHERNET 

RED DE COMUNICACIONES r'ROFIBUS 

rtcH• 
OCT.-2013 
OCT.-2013 
OCT.-2013 
OCT.-2013 
OCT.-,013 
OCT.-2013 

PROY(t'lfr 

LOGO 

PROPIETARIO 

PLANTA DE FLOCULANTE PARA RELAVES 

INGENIERIA DE DETALLES 

ZONA DE ESPESADOR DE RELAVES 

C(Wl[N!O(I-
ARQUITECTURA DE CONTROL 

N" FLJJ.10 CUfXTL LUl"V.. \"' Ft\' 

P03-P025-0200-07-48-D002 ,�, ,& 

ES![ PLANO NO ES VALIDO A UENOS GUE LA ULTIMA RE/IS'ON ESTE ílPIIAé• A UA>IO 

! 
w 
o 

� 
8 
w "' 
a, 

� 
� 

::¡; 



APÉNDICE C-4 

PLANOP&ID 
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200PK001-8N-001 
TOlVA DE AL MENTACION 

DEL PRéPARAOOR CE 
POUMERO - POUsot 

CAPACIOAD: 60 L 

NOTA; 

200PICDQf•Tk-001 
TANQUE CE PREPARACION 

DEl. PREPARADOR DE 
POUMERO 

CAPACUlAD; 450 L 

1.-EL CUENTE 0AAA EL SUMINISTRO DE AGUA V AIRE. 

, .. ,. 
.. , � --

'D� _$B:--

"""' <J>-- p� 

� .. �� 
t,r 

-r&.-@Je ·--
--;--�� ,1,,,1-- -,U... --- ---� 

,.� .. � t•I"" 

r,r --o-

t'•t 

2QOPKQ01-Tk.()()2 
TANQU E DE 

ALMACEHAMIENTO DE 
AGUA 

CAPACIOAO: 2500 L 

2:00PK001:f\J:001 
BOMBA VERTICA1. PARA 

AGUA DE POST· OIWCM'.>N 
CAUDAL: 3000 LPH 

'o\" . {d.-@-:§- -12 � -4 
-,.,,.----...., .__,.,....... --,,,,,..:. ��..... t,1• 

, . .,. 
---0• 

20(IPK001.Pu--002 
BOMBAVERTlCAL. PARA 

AGUA. DE OIWCIÓN 
POT ENClA.: 1.51<W 
CAUDAL: JOOOLPH 

�§�-· 

2QOPKQ01-FE:9Q3M 
MOTOR "TORNIU.O 

AUMENTADOR DEL. POUSOL 
POTENCtA. 0.J7 � 

�t � --o, ... 

20QPKOOt:fU:AQ.004M 200PK001-AG-OQ5M 
MOTORAGrTADOR N' 1 MO"TORAGl"TAOOR N' 2 

DEL POUSOL DEL POUSOL. 
POTENCIA: 0,18KW POTENaA: 0.181CW 

2.• El FLOCULANTE EN SACOS, SERA LlENAOO CE MANERA M4NUAL EN LA TOLVA. 
3.-B. l.JMIT E DE BATERIA. ES DENTRO DEL ÁRF.A DE TRABAJO (.ÁREA 0 E  DlSPOS0ÓN DE EOU IPOS), 

1 
P!ll-�10-�2-«.01 

lit
. 
l'WO ID. ll)lllltl'Ull)D(b700C,I. 

PV,ll)O{(�C(n.w) 
IIOll.llt ,wc, DC •UotllCU. 

1 o,mn,...,.AIDICO,O(l.an,f 
Offlll ...... il'lllllClll,QllQD'I 
DlfCO -tlClll(OII en o.tM1t 
(WU)-......::0,,Q(J.Q..Ollt 

-

0-lloll 
KT•:tlJ 

ir'J!A,. � Cl.wl\lCsaol.....,, Od1G,1-. ""'-'t'O·&oll\lOll\1'141-Ji.b,,e,JI,:,,,; ·lbl.l'� '-""°"-' 

2QOPK001.PU-OOCS 
BOMBA OOS IFlCADORA 

"~

CAUDAL: 75 LPH 

""

flr 

t-,-r 

� 

---UEAIIE �' 
--- LINEA DOSIFlCACION DE FlOCULANTE 

--- LINEA DOSIFICACION DE FlOCULANTE DESPUES DE LA 
POST-OILUCIÓN 

- LINEA DEAIRE 

SEIW. DE CONTROL 

------- SEAAI. EL€ClRICA 

�� )�m::==) 

- -------[ttµl__,: )�-=s.:r:) 

200PK001�7 
BOMBA DOSIFICADORA 

CAUDAL; 75 LPH 

1 
[!JJ] I' ) -=.....: > 

ZICft::llll
l.
a 1 

:111-•--
I r.+-a.. � �--·

200PK001,?IJ-Olll 200PK001.PU-OOQ 
B OMBA OOSlflCADORA BOMBA DOSIFICADORA 

200PK001-ME-001RQ04 
MEZO.ADORES 

ESTÁTICOS 
LONGITTJ0:11• CAUDAL 75 LPH CAUOAL: 75 LPH 

LOGO 

CONTRATISTA 
-=� 

LOGO 

PROPIETARIO 

LOQO 

SUBCONTRATISTA 

,iwntcntT-

•[\'!SlOII , .. -.w;z 
ix.-111J PLANTA CE fLOCULANTE PARA RELAVES 
IX-•:-OIJ I NGENIERIA 0( DETALLES 
t'C-l01J ZONA O( (SPCS .. OOR DE R(U,V(S 

KrtD� 
JCft lliCOl«IA 

.oY l'IC(lll[N • l0IOID 
c.·c.,toTtcfft """ 
lSCAV,QtltA 

8011-101 

�-»u 

IK.-�U �uo DE PROCESOS E INSTRUM(NTACION DC·lell P&ID 
lf�C1.Glt 

P03-P025-0200-10-53-000I 1 ;t, 
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PLANO DE TABLERO DE FUERZA 
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A B 

ll 

!�Afl1-l!UJW1-
HTI 

lll 

lll 
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CUXAP2·1/>WJ0J•l 

KU>JCOH 01! Nl'Vll. 0200-LT-olSOl !N WQJf 
1 Ol!ALMAaNAM!(H1'0 otAGUA 200PICOGl.·TIC�2 
)411111 

1p_1�2 

Cl/COWXAllOM 

�◄ 

HEDIOÓH DE CNJO.l1. 0200-flHllSOl Al INGI.ESO 
p8.lotf20.ADOll!STATIC01DOPICOOl-M&001 

-19tl 

ll01-6 

- � _101-7 

MfDlOÓH Df CAUDAL 0200·fl'Hl2S02 AL lHGRlSO 
708. ME20.AOOII esrAnc:o 200PIC001--Mf-(102 
u,,.,, 
·' g !2.!.:f. 

CI/XAP2·2/XAJ101-9 t 
<>=-,----O-"" �101� 

Lll 

MEDIOOHDECA!AW..02CJG.ffl.Q250)M.INORESO
_11P(l.MEZa..ADOREllATIC0200PfCt01-ME.(C) 

·a.11101 
_11 g �l• 

CI/X"!l-
�

101-120
::.A, 

Cl{C:O! _1-ºJ..:!_l 
NL 

� 
,,: 

lói! POJ-P015-o:oo-01-,s-OOOJ L511 D[ S(i;J.IS 
POl-P025-02DD-07-45-0001 l.511 O[ [OLl'I)'; DE i16TRWOOACJON V COtlTROL 
PO�-P025-0200-06-�5-0001 um. O[ EOLFOS ELtcTii'lcos 

No. PU,o R[f. H0•6R[ PUilo D( REí(R[HC� 

P.Ulk ARCHM) -: \Us•r> kal,oroz Do,;\to¡, R R_[tl!PADAS ANALIY.IS_REVf.d•g 

CWl100 PW. U APll�N CU CUENlE 
OtOC-O P.W. LA u>!!(l84C(lN m. cuont 
E\UTIC<I PW. LA �OH m. CLJOO[ 
04fTt{l PARA LA AP!l(i81((,H Cil CUOíl( 

cvrTlXl PA.AA U .t.oRWie� t-0.. QJ[Hl( 
Wli'C'OPW.1.AUIRC6,l,C()lrl[{LCI.JOO[ 

REV. HOMBRE 

USUARIO �olvorez 

o 

-�

DC-10\l < k 

.,,...·201' ,, 

OCT.-201l ,. 

AG0-201] K k 
..U...-101) 0.1 

M...-101] K. k 
ftCHil "'°'· 

10l·U 
ll 

HIW1C16H De CAUDAl 02.004IT-OJ504 Ai. INCUSO 
Dl!L HElO.ADO- ESTÁTICO 200,itOOl·ME-004 ·" 
IAl101 ,, � 101-t4 

Cl!Xf
�;j"1

101·1\J
:,o,

C1/COWVJIQl·I 

� Cl@P'M/UJIOH6 

o" -lAl101 " 

C
��;j

l0

1-l'tJ�101 
101-11 

� ���l[XAUOl_·lt 

C�
:;�

U01•21Ef.:_f _101•21 

Tl3 
�lOl_·ll _ 

cf'RESVNA 
'-Wl01 

_ Jl _(:l/lN7/)CAJ_t0l:_2l 

CVX:,Pl-2/WIOH;tjt Cl/COM/ICAJ101•24 
M1l ,.,.,n, 

< k u 

<k u 

PROYECTISTA 

REVISION 

JEFE DISCIPLINA 

JEFE INGENIERIA 

a.A 

NOMBRE 

K. ALVAR[Z 

K. ALVAREZ 
-
1t RO�[RO 

K k u GRTE. PROYECTO 

<k u CLIENTE CUENTE 

.... kR ESCALA: S [ 

< k u � PVm. 

ICV. J.OISC. J. IHC. G. PJIOY. CUCNt( B072-105 

FIRMA ;:[CHA 

DIC.-201) 

01c.-:01J 
DIC.-:OtJ 

D�.-:01J 
D!C.-�1)1J 
DIC.-2013 

� 

G H 

�� 

PS!Ot'ECTI) 
PLANTA DE FLOCULANTE PARA RELAVES 

INGENIERIA DE DETALLES 
ZONA DE ESPESADOR DE RELAVES 

¡,rr,ffl'& DEL TABLERO DE CONTROL 0200-UPC-0003 

MODULO DE ENTRADAS ANÁLOGAS 

,r PI.ANO cuoot tJ.WJJ. 't P(V 

P03-P025-0200-07-54-0001 , 01" 

EST[ PLANO NO ES VALIDO A IIENOS QUE LA ULTil!A Rf�SION ESTE rnw,IJA A I.WIO 
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u, 
....
1 ooo

!:2 
� 

2 
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A a 

� Pl3-P015-0l00-07-45-00CJ UST, OC 5'.Ñlill 
PO,-F015-0100-07-45-000I LGT, OC EWPOS DE �STRUIIDITAColl< f COtlTROL 
POJ-F02S-D200-0ó-45-0001 us1, OE l:>uPOS El.tt!RICOS 

No, PUNO REf. NOMBRE PLANO DE REfERENCIA 
RUTA: ... ARCHIVO · C Ums kot.orez Oesklop lEV O R_SAUOAS .\NALOGAS_REVO.d•g 

t:l 
ª 

e o 

NI 

1AO'J8��º' 
e c11,,.\'Jt=•= 

�.Q1501-_C0_NTROL_DE_�- UJEA DEL.200PK00j-ME-001 

I.A0\01 

X>IOl 

"iA0101 

16 C1/ANA1.GCOWXAO101-16 
>,0101 

C11XC-1124VOC 
LH 

C1/XC-2/DCNEVT 
Mf1 

EWTOO PU\ LA APROBACON on CU[HT[ 
D&1100 PAR, tJ. APROBN:CH on ruoor 
OtlOCi PAR.t. LA AFl!OB,t,C� DEL CUOO[ 
000) PAA.t. LA APROB,t,C(lff OCL CUENTI 
EWTO:> PIJU. LA APR®.CCH Ofl CUOOE 
(WTD) PAR.t. LA APl!OIIAC� OCL ClJDíl[ 

REV. NOMBRE 

OIC-:!1'>13 ' ,. 
�--201] '·,. 
OCT.-201J ,. ,. 
AW.-201l ,,.

.M..-201] 0.1. 

.M..-201� '·,.

HCHA PROY. 

C1f01.11WXAO101-1 

C1/OUT1/XA0101-3 

C1101JT3/XA0101•7 

',. ,., 

•• ,., 

',. ,., 

',. " 

"'· ... 

'. " 
'"'· J.OISC. J. ING. G. PROV. CU{tn[ 

001•)1 

V.01U1 

"· 
""" 

l(A0101 

PROYECTISTA 

NOMBRE 
r.. ALVAREZ 

REVISION t. ALVARE, 
JEFE DISCIPLINA -
JEFE INGENIERIA A ROMERO 
GRTE. PROYECTO -
CLIENTE CUENTE 
ESC.i.LA: SI[ 
C PIJHO 

B072-107 
:: USUARIO : kol'fcr-:z 

rnau. íECHA 
OIC.-2013 
OIC.-2013 
OIC.-2013 
OIC.-2013 
OIC.-2013 
DIC.-2013 

Cl@ 

G H 

,)'<, 

Jli::mECTCI: 
PLANTA DE FLOCULANTE PARA RELAVES 

INGENIERIA DE DETALLES 
ZONA DE ESPESADOR DE RELAVES 

fflo DEL TABLERO DE CONTROL 0200-UPC-0003 
MODULO DE SALIDAS ANÁLOGAS 

Pl Pl>J.0 CU[NT(; WOIA t-: REY. 
P03-P025-0200-07-54-0001 a DE" 

E9E PL'-NO NO ES VALIDO A �ENOS QUE LA Ul TIMA REVlSION ESTE ílRIIADA A MANO 
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C> N u, 
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C> N 
C> 
C> 
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C> 
-..J 
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u, 
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1 
C> 
C> 
C> 

�ó

2 

3 

4 
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A B e D E 

CN1 CN2 CN3 

G 11 

120 VAC 

1---'-----CJ 

120 VK:, 

1---'---'---Cl 

120 VAC 

N 1 � L 1.6 N � L 1.6 N 1 <J L 1.6 
Cl/XC-1/CNl-Al Cl/XC-1/CN2-Al 

� 

1 Cl/XC-l/CN3-Al 

3 XDllOl-3/CNl-11 _ 
r 

Cl/XC-2/0ll·A2 4 XDl101-5/CN2-11 _ Cl/XC-2/CN2-A2 5 XDl101-7/CN3-11 _ lf 2 1 Cl/XC-2/CN3-A2 
XDl101 

- i!; 1--'---'---Cl N 1.6 XDl101 - i!; 1------CJ N 1.6 XDl101 - � >------<) N 1.6 

IN 1 7._ IN 2 IN 3 

XDl10MJCNH4 < , XDl10l•�CN2·11 
, 

, 0 
XD110l·B/CN3·14

� XD-1/CNl-Min XD-3/CN2-Mln 
r= 

XD-4/CN3-Min 

1 - 1 - 1 
1 3 _J :: 4 

l::l :;: � XO l::l � XD l::l :;: � XD 

�1 l....!__ !
� 

f j 
� l....!__ I!

.J,.. � XD-2/CNl-C .J,.. � .J,.. � 
1 .._ 2 

.._ CN2< ,._ 
� o XD � o � o 

ELECTRODO BAJO BAJO 
�----� 

ELECTRODO BAJO 
.__, ____ ....___. 

1 Á ELECTRODO AL TO 

1 POJ-�7-◄�0003 LISIA DE � 
POJ-P025--0200--07·◄�1 LISIA DE EQl.f'OS DE NSIRLIIOOlalH Y CllHl1!0l 
POJ-P025--0200--06-◄�0001 LISIA DE EQl.f'OS El1t1liDlS 

No. P1.\NO RIT. NOIIBRC PUHO DE RITTRDICII. 
Rt/JA: .. :: >llO!IIO : C: U..,, kalvorez Deslctop REV O ILCOITTROI. DE Nl'/ELREVO.dwg 

ELECTRODO COMUN 

1 
IIEV. 

DmlOPIN.IA"""8l<IOHDO.Cl.OII[ 
Dml0-IA"""8l<IOHD0.Cl.OII[ 
Dml0-IA"""8l<IOHD0.Cl.OII[ 
Dml0-IA"""8l<IOHDO.Cl.OII[ 
Dml0-IA"""8l<IOHD0.Cl.OII[ 
DmlOPIN.IA"""8l<IOH 00.Cl.OII[ 

N0\1811[ 

:: USUARIO : kalvorez 

tl:.-ZOU Lk Lk 

I0'.-201J Lk Lk 

OCT.-201J Lk Lk 

.ta>.-2013 L< Lk 

rlL-201l 0.1. u 

.U..-2013 Lk Lk 

ftCH.\ Pto'I. lt'I. 

<R 

<R 

kR 

<R 

il 

<R 

J. DOC. u,,. G. PIOY, ClDT[ 

NOMBRE 

PROYECTISTA K. ILVAP.fl. 
REVISION K. ILVAP.fl. 
JEFE DISCIPLINA • 
JEFE INGENIERIi\ A. ROMERO 
GRTE. PROYECTO -
CUENTE CUENTE 
ESCALA: S 
w PIN<> 

8072-108 

n .... FICHA 
DC.-2013 
DIC.-2013 
DC.-2013
DC.-2013 
DC.-2013
DC.-2013 

PLANTA DE FLOCULANTE PARA RELAVES 
INGENIERIA DE DETALLES 

ZONA DE ESPESADOR DE RELAVES 

flt'lffl'6 DEL TABLERO DE CONTROL 0200-UPC-0003 
CONTROL DE NIVEL 

H' PUM) a.D1t: lAMJM, ,,. RE.V. 

P03-P025-0200-07-54-0001 , 11E" 
ES1t: PIÁNO NO ES VALIDO 11 �ENOS QUE LA ULTI� REVISION ES1t: ílRIWll A LIANO 
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XA1 
e:, DESDE 

EE 
N Allmentad6n de red establlizada { } u, HACIAC81 
1 1 120VAC / 10 / 60Hz 

e:, 
N 
e:, 
e:, 

1 
e:, 
__, 
1 

u, � 
1 

e:, 
e:, 

XAP1 

2 
DESDE PSl 

cfE=J HACIA LA AUMENTAOÓN 
DE PANELVIEW Y SWITCH 

XAP2 
3 DESDE PS2 

cfE=J HACIA SEÑALES 
DE CAMPO 

4 
XAV 

T1 j EtP VÁLVULA 
l SOLENOIDE 

< 

� 
z 

o 

i;: 
� XC z s
o 

J 83=1 '-' 
CB7 

1 
HACIA EL 

CIRCUITO DE "' CONTROL 

¡;¡ 

[\lfltOO PW U �PROBAOON OCL CLIEHTE OC-2O\l '' ' ' 
� l1l 

EWTIOO PARJ. U. I.PfroB,l,(X)N OCL CU(lfil NCN-2O13 '' '' 
;!¡ ElCTllO PAJV lA IJ'ROB,l,C,ólrl OELCUOOE OCT.-2J\J ' ' ' ' 

llt � EUlTDJ PW lA AJIROBA,C� CCL Cuoot AC0-2O1l ' . ' . � EWTCIO PJ.RJ. L4 IJIROIWX>M 00. CUCNT( AIL-2O1J 0.1 "'· 
EWIIOO PW lAAPROSAIXIN 00. Ct.l)lTE JUL-201J ' . ''
(IITO'JPW.lAAPROBACl!INOEl(t.(KT[ ABll:.-201) ' . ,_. 

Ho. F"I.ANO R(f. NOMBiE PlANO !E REFEREHC1' REV. HOMBRE FICHA PROY, '"'· 
RUTA: ARCH�O · C: Users\kolvo,e¡ Oesklop\REVf\ P_BORNERAS_REVF.dwº :: USUARIO · kalvortz 
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jCB9 
l 

CBlO { 

CBll { 

CB12 { 

NOMBRE 

PROYECTISTA K. AlV'REZ 
" REVISION K. AlV\R[Z 
" JEFE DISCIPLINA -
" JEFE INGENIERIA A. RO�ERO 
" GRTE. PROYECTO -
a CLIENTE CLIENTE 
a ESCALA: S t 
" ll PUNí: 

J.DJSC. J. IHG. G. PROY. CUOfü 8072 -

XZP106 

EtP 

XZP107 

ffi='1

XZP108 

83=1 

XZP109 

83=1 

FIRMA HCHA 

DL-2013 
DIC -2013 
01' -2013 
º"" -2013 
DI• -2013 
o,c.-2013

c::J<> 

109 

G 11 

.:r 

HACIA EL 
SERVOMOTOR 

0200-ZC/ZT-02506 

HACIA EL 
SERVOMOTOR 

020D·ZC/ZT-02507 

HACIA EL 
SERVOMOTOR 

0200·ZC/ZT·02508 

HACIA EL 
SERVOMOTOR 

0200-ZC/ZT-02509 

Frot'ECTO 

PLANTA DE FLOCULANTE PARA RELAVES 

INGENIERIA DE DETALLES 

ZOl�A DE ESPESADOR DE RELAVES 

CONT[l¡J[O 
PLANO DE TABLERO DE CONTROL 

BORNERAS 

ll' PlAHO Cl(W[. L>J,l..\,1,,/( 

P03-P025-0200-07-54-0001 100(16 

'"' 

ESTE PLANO 110 ES VALIDO A UENO': O�E LA Ul11Lt,1 REVISIOII ESTE ílRll'DA ; IA.'NO 
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NOT,-\, 

B e 

XDl100 

RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

CABLES VIENEN � _ __. INTERIOR GABINETE 
DE CAMPO DE CO�OL 

D 

Start/Stop del Motor { 200PK001•PU-001M 

Start Stop del Motor { 200PK001·FE·OOJM 

Start/Stop del Motor f 
200PK001·AG·004M '\ 

Start/Stop del Motor { 200PK001·AG·005M 

Start/Stop del Motor ( 
200PK001·PU·006M 1 

Start/Stop del Motor ( 
200PK001·PU·007M '\ 

Start/Stop del Motor { 
200PKOO 1 ·PU·OOSM 

Start/Stop del Motor J
200PK001·PU·009M 

Open/Oose Villvula on-olT J
0200·LV·02501 (•) \ 

Open/Clase Villvula Solenoide , 
0200·LV·02502 (•) 0

1 

l. LOS CABLES DE CONTROL QUE \IENEN DE CAMPO Y ENTRE TABLEROS SON

DEL TJPO XLPE PVC CON AISLAMIENTO DE 600V Y 9o•c, CALIBRE, 14A\/G.

t3 00100 PARA lJ. APROEW.C,,N DEL Ci.OITT OIC-201J K A K A ·�

! 
00100 PARA lJ. APllaW:� on a.(1tT[ N0.'.-2Oll K A ' . .. 

o.unoo PARA ll �ION DEL Cll•nr OCT-Z')IJ K A K A .. 

00DO PARA lJ. A.PROBA,(� 0U CL(llft AC0.-201J KA K A A.R 

(MfllllO PARA l> APJllBAlOO OCL CL!.tnE .uL-Z'01J O.T ,A ••-

D4mDO PARA L,I APffCSl((lff Dfi Ct..(l(T[ JJL.-201J KA ,A ,._,_ 

XC1 

F G 

l(.OO100 
Cl/XCl·l/XDOlOO·l Cl/XCl·l/XDOl00-1 1_ PLC-MÓDULO DE Cl/XC1·2/XD0100·2 Cl/XC1·2/XD0100·2 J SALIDA D15CRETA 

Cl/XC2•1/XD01D0·3 
} PLC·MÓDULO DE Cl/XC2·2/XD0100·4 SALIDA DISCRETA 

C1/XC3· l/XD0100·5 Cl XC3·1/XD0100·5 1 PLC·MÓDULO DE Cl/XC3·2/XD0100·6 Cl/XC3·2/XD0100·6 f SALIDA DISCRETA 

Cl/XC4·1/XD0100·7 Cl/XC4·1/XD0100·7 } PLC·MÓDULO DE 
Cl/XC4·2/XD0100·8 Cl/XC4·2/XD0100·8 SALIDA DISCRETA 

Cl/XC5·2/XD0100·10 Cl/XC5·2/XD01D0·10 lO [ SALIDA DISCRETA 
Cl/XC5·1/XD0100-9 

1 

Cl/XC5·1/XD0100·9 
�

) PLC·MÓDULO DE 

Cl/XC6·1/XD0100·11 1 PLC·MÓDULO DE 
C1/XC6·2/XD0100·12 f SALIDA DISCRETA 

Cl/XC7·1/XD0100·13 1 PLC·MÓDULO DE 
C1/XC7·2/XD0100·14 f SALIDA DISCRETA 

C1/XC8· 1/XD0100·15 C1/XC8·1/XD01D0·15 } PLC·MÓDULO DE 
Cl/XC8·2/l(D_0100· 16 Cl/XC8·2/XD0100·16 SALIDA DISCRETA 

H 

1 

__o2n01vn2s01-c1 ,-------------[1_ PLC·MÓDULO DE 
�J SALIDA DISCRETA 

02001 V02502.C1 

INTERIOR GABINETE 
DE FUERZA 

(•) CABLES VIENEN 
DE CAMPO 

•-• 

NO�SFI( 
PROYECTISTA K. AI.VAREZ 
REVISION K. ALVAREZ 
JEíE DISCIPLINA 
JEíE INGENIERIA A. RO�ERO 
GRTE. PROYECTO • 
CLIENTE CLIENTE 
ESCALA: S E 
W Pl.00 

�1- RESERVA 
'-----{]D--J 

(2I}--)RESERVA 
[fil---[ 

BE:===} RESERVA 

INTERIOR GABINETE 
DE CO�OL 

ílRM.l ftCHA 
o,c.-:OI' 
01c.-:01J 
DIC.-201� 
OIC.-:01'. 
01c.-:01: 
OIC.-:01'. 

El@ 

PRO'l'tCTO 
PLANTA DE FLOCULANTE PARA RELAVES 

INGENIERIA DE DETALLES 
ZONA DE ESPESADOR DE RELAVES 

COIITTh'"PLANO DE CONEXIONADO-BORNERAS 
ENTRADAS Y SALIDAS EMBEDIDAS EN EL PLC 

ll PI.ANO CUEHTE Wli"' /oi l![V 
No. PLANO REF. tlOMBR( PUHO 0( R(rERrNCIA REY. HOM9R( "''" PROY. ""· J.OISC. J. UKi. G. PROT. cuonc 8072 - 111 P03-P025-0200-07-54-0001 11 DE 16 

RUlk ARCHr/0 , C, U,ers kolvorez 0.:;J.lop REY O R_BORNERAS-EtiTRAOAS Y SAUDAS_REVO.dwg e: USUIRIO kolvarez ESf[ PWIO NO ES WUOO A �[NOS QUE LA ULílW, REVIS!CN ESTE ílRMAIJA A ll,INQ 
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::.:=:�::f::: {{ o=::1 �
•lcl6ndo nl\lol ..,..., TolV• Otl paU.,, 21lPKD01...-1 

B.ECTilOOOS-HUYBAJODB. POUSOL(•) � elld6n da n,ve1 muy � en Segllndo CXIIT'plrtimlento del PolllOI 

VIENE DESDE EL SENSOR DE N1VB. POR 
{ 

O 
ElECIRODOS - BAl0 oa PO LISOL (•) 

edk:t6n do nlvel bojo en Segundo comptrt!a,fento del Poltsol 

O:ZOOLSHP25P3:0I � ���g; �C:�� ���{�R { 
�-Mat_ld_6n_•_•_•Jv_•_I ,_ 111>_en_s_a;_..,_0o_co_m_pe_rt1_�_,en_11>_del_ Pollsol 

VIENE DESDE EL SENSOR DE PRESIÓN BAJA { 
O 

EN INGRESO DE AGUA DE\. POUSOL (•) 
Ddccdón de presión bija en Ingreso do ag1.a e Pollsol 

XC1 
{--c:LJ

C Coeftrmodón on-off • Motor de Bomba Vertical 
KHl 

�
e ·dltudón 200Pk001-PIJ.001M 

XC2 

{--c:LJ
C CCl\ftnnad6n del Nndonamlento del motor de la 

KAJ-NA 
�

e bo"ba vart:k:ol preparadon 200PK001-PU-002M 

XC3 

.... {

GMl { 

.... {

GM5 { 

""' {
GM7 

F 

XíDl102. 

G 

:aua del motor200PICDCfleff-0 
por sobrecarp. 

Falla� momr 200PK001-AG-004M 
por 50bnarpa 

Falla del motor 200PIC001-AG-OOSM 
por sobrearga 

Falla del motor 200PK001.p\J-0()6M 
por sobrearga 

Falla del motar 200PK001-PO-OCJ7H 
por sobrecarga 

XC3 

1 KM 2  {==ffi��::::::::::�:���':�::::::! BB=C.nftrmad6n on-ow - Motor Tomll� AUmen- 200PKOOITHllM { 
Falla def motor 200PK001-f'U-009H 

por sobrearga XC4 

KMl {==83�:��;:::::::! ¡�:�: ... ;:�::::::! rn3=
eonnrmad6n on-ott - Moro, Agitado< N"l 2DOPK001-.. 

XC5 

KM< { ==83�
""

�
"°"

�:!:
"""'-'

:
""'

:�:
=

:::
w.

�
"'°
:�

loZ
�.:

"'-'
""'�::

uu
::

=
:::00:= COnftrrnad

ón on-oW - Moto, Aglt>do, N"2 200PK001-AG-OOSM 

{
�C1/XC6::3/XDI101·21 IC11XC6·3/X:PJ1D1·21IT!J-Canftnnodón en-off' • Motor Bomba Doslnc:adol'3 

KHS 
�

Cl/Xc:6::"IXDllOl·l2 CJ/XCH/XPJ101·22 []r) ZDOPlaJOl-PU-006M 

XC7 
KMO {==ffi�:��=:::::� ���::�:::::� BB= Conftrmadó

n on
��=

bo 

-ftc,do,a 

xcs 

KM' {==83�"":g"": ... ,.,.,3:""::w::"":�!w.lZ�""�""';m�"'"�::Ull:::=�! BE= 
eonnrmadón ••��bo Oo�ftcadora 

XC9 
1 

KM8 {==83�::!::::::�s z::!::::::� BB=
Conftrrnadón ••,-:.;.,�oa Oo�cadO<a 

XC1 

1 ou {===EE��::::�::::�:::::�:::::::00= Fal� dr< moto, 200PK001�1H oo, sob..a,vo 

XC2 

KA◄-'-C {===EE���=:::::;: 1 �:::::�:::::;! BB= Fel� dr< moto, 200PK001-Pl>002M por-.C.,oa 

INTERIOR GABINETE 
DE FUERZA 

(•) CABLES VIENEN 
DECAMPO 

� - __., INTERIOR GABINETE 
DE CONTROL 

GHll { --

VIE/aE DESDE lA VÁLVUIA f 
0200·LV·02501 (") 1 

0200LV02501-Cl 

s���:Cs, c::fE �:�;�:��:::!:::¡ �;g.�:t;�;;��:�� t
DESDE a 

SELECTOR S3 

DESDE El 
SELECTOR SS 

DESDE El 
SELECTOR 57 

eonnrmadón Ap erb.lra de v,1vu1a 
0200-LV..02501 

eonnrmadón Cierre d e  Vjtvuwi 
0200-LV--02501 

�ntlrmadón loal del 52 �I motor 
200PK00 I-N-001H 

Confirmación IOCAI del S4 del motor 
2DOPK001-PU-002M 

ConflrTMdón local del S6 del motor 
200PIC001·FE-OOJM 

Conftrmacldn loc:el del 58 del motor 
200F'mJI-AG-004M 

XS10 

� s��=�. t=B3�:�;:::��:::�:�c:�::::!��:::!:!s BE= Conflnn•':6=:�,�·eJmolo< 

DESDE El 
SELECTOR SU 

XS12 Conflnnadón local del S12 del motor 
200PKOOH'U<l<l6M 

, se��iin c__ffi��-���:¡�;-_;;�:�;:4:!��::�!:;! t
Conftnnadón loail del S14 del motor 

200PIC001 �7M 

INTERIOR GABINETE 
DE FUERZA 

INTERIOR GABINETE 
DE CONTROL 

11 

�·· 

N□T ,;, (*) CABLES VIENEN 
DE CAMPO 1 Los Ce.bles de Control que vienen de co.ripo y entre to.bleros son 

del t,po XLPE/P\ C con oislo.riiento de 600V , 90'C, Ce.libre, 14A\.JG. 

Ho. PLANO REf. IIO•BRE PlAIIO DE REFERENCIA REV, 

EUITOO P..UU. LA .IJ'ROB.loCON m OJOOE 
[MIT((I P..UU. tAJ..PRCl8,l,Ct,N m ClJ[HT[ 
ooco PAPA 1J. APR06'-C(+1 r-n cuom: 
OOIOO PJRJ. lA APfiOB,l,C(,N 00.. CU[NT[ 
(.rJt,O PAPA lA APROS,,Cl'.)N vEl CUENl[ 
ouroo PARA. LA APROB,1,COM m

. 
C'UOOE 

NOMBRE 

DIC..-2013 
00/-201.l 

CCl-2013 
A00.-2'01J 
M.-201J 
JJL-201-' 

í!CHA 

< A ,. A 
'' < A 
k A ,. ' 
►A KA 

O.T. <A 
KA KA 

PROY. REV, J.DISC. 

""''"
"'" 

J. ING. C. PROY. CU(NlE 

NOMBR[ 
PROYECTISTA K. ALVI.REZ 
REVISION K. ALVI.REZ 

JEFE DISCIPLINA -
JEFE INGENIERIA A. ROMERO 
GRTE. PROYECTO -
CLIENTE CLIENTE 
ESCALA: S E 

I{ Pl.N-10 
8072 - 111 

ílRMA íECHA. 
OIC,-2013 
OIC.-2013 

DIC.-2013 
DIC.-2013 
OIC.-2013 

o,c.-2013 
El@ 

PROYfCTO: 
PLANTA OE FLOCULANTE PARA RELAVES 

INGENIERIA OE DETALLES 
ZONA DE ESPESADOR DE RELAVES 

COO!""'f'LANO DE CONEXIONADO-BORNERAS 
BORNERAS - ENTRADAS DIGITALES 

I( PL»tl CUE�1E. l,UIJ� ll liEV. 
P03-P025-0200-07-54-0001 12"" ' 

RUTA: I.RCHWO . C: Users koi,oréZ ,Desllop R R_BORNERAS_ENTRADAS OIGílALES_REVf d-.g :: USUARIO ; kclvorez ES1E PL'NO NO ES VALIDO A MENOS 0,'E LA ULTl<IA RE'l;S10N ESTE FlRUADA A MANO 
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oNu, 
1 
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o 
....., 
1 

u, 
.... 
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o 
o 
o 
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'º 
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� 5 
5 

g 

o z 

A 

DESDE B. 
SE\.ECTDR S15 

CESOEB. 
SELECTOR Sl 7 

DESDE El 
SB.ECTOR S1 

DESDE B. 
SELECTOR 53 

DESDE EL 
SELECTOR SS 

oesoea 
SELECTOR S7 

DESDE B. 
SElECTOR S9 

DESDE El 
SELECTOR 511 

DESDE EL 
SELECTORSlJ 

DESDE B. 
SElECTOR S15 

DESDE B. 
SELECTOR S17 

MCPI 

C82 

MCP2 

MCP3 

MCP4 

N□Te1: 

8 e D 

XS16 
eonn""ad6n 1-... su 

1 

XDl103 
------,-cffi� � �:::::=::�!:! �:::�::::��: EB= del moto, 200PklXK•Pl>OO!M 

XS18 
eonnrmod6n local del S18 L{Ij 2::::::�::�!;! 12:�::::�::�!;! [±t= del moto,20CJPKOO•N-009H 

XS2 
Conftrmad6n Autan6Uc.a del S2 

del motor200Pt:l0l·PIJ,OOIM 

Conftrmadón Autotl.6tlca del � 
del motor 200Plalll-PU-002"' 

XS6 

1 
c:fE �:��:!��::�::�. 2:::::�::�:�. ffi== 

Conftrmadón AutoNtka del 56 

10 
del motor 200PKIOl·FE--003M 

xss 

3 

_!_ 

Conftrmadón AutoNtlca del S8 
del motor 200P�g)l.AG,004M 

Conftnmdón AutorMtlc::a del S12 
de:lmotor200Ptlml·PIJ-<XJ6M 

XS14 
eonnrmaclón Automiuca del SI◄ c:H3 �:::::!��::�:::!¡ �::::;��::�:::!BE= dd m°"" -..0!_,_7M 

XS 16 
COntlnnadón AUtom6Uca dd S16 

del motor 2:00PKOOl·PU-ooBH 

Conflrmad6n Autom.Auca del 518 
del motor 100Pk00t-PU-009H 

�:��:���:::::! 1 �:�2::!��::�:::: 00= ����:�'7-"���
eJ 

INTERIOR GABINETE 
DE AJERZA 

..._ _ _.. 

Energllbdo la a11mentadón del 
motor 200PK001•PU·002M 

Ene,vlzado la allmentad6n del 
motor 200PK001·FE�JM 

Enet;luldo la allmentadón dd 
motor 200PK001·AG-OOCM 

Ener;llbdo la allmentocl6n del 
motor 200PK001·AG·OOSM 

INTERIOR GABINETE 

DE CONTROL 

1 Los Cobles ele Control que v,enen ele co.r,po y entre to.bleros son 
del tipo XLPE/PVC con oislo.r,iento de 600V , 90

º

C, Ce.libre: 14A\JG. 

1 

!fo. PLANO REí. IIOWBRE PLJ.110 0( REFERENCIA REY. 

DITiliO PW. LA �ON C{L cuonr 
tlillll(o P/JU. LA APRC'lB,lf.t,N m ruonr 
EltllTIOO PAflA LA .l?ROB,l,r.(+i t{t CUOlT[ 
(t.lfTIOO PAP.A LA .tPRQBA,C(.N C.U Cuoot 
(úl'IIOO PAP.A LA ,I.PliOB,l,Cót,I tn CUOOE 
EWTlüO P.W, lA .t.PfiOBACOti [-ü CUOO[ 

NOMBRE 

cwc.-20O 
NOl-10U 
OC1-101J 

AC0.-2(1\J 
AIL-2ú1J 

AIL-201.J 
"'"' 

'. 

'' 

'' 

.. 

0.1 
<A 
PROY. 

Rl�k ARCH�O : C:\Users\lol,o<ez 1C,sklop REV O R_BORN[PAS_[IITRAOAS OIGITAL[S_R[VO d,g ·: USl lARlO : kolvorez 

,..
'. 

' .

<A 
<A 
<A 
REV, J.DISC. 

MCPS 

MCP6 

MCP7 

MCP8 

DESDE fL 
SELECTOR 51 

DESDE EL 
SELECTOR 53 

DESDE EL 
SELECTOR SS 

DESDE !!L 
SELECTOR 57 

DESDE EL 
SELECTOR S9 

DESDE EL 
SELECTOR 511 

DESDE EL 
SELECTOR S13 

XC& 
-1 

XC7 

q±J ....... �:
...,,,

�::
"'""

�:
"""'

:::�: 1,....2:�

""L.Cá

�:�

,.,.,,.

�::

=

:-; 
XCB 

G 

Energizado la an�dón dei 
motor 200PIC001•PU-006M 

Ll.J-- E�lzado la aUmentadón dd [3_J--motor 200PK001-?U-001M 

7 
8 

Ene,oludo la anmentadón deJ 

motor 200PK001•PU•008M 

Energizado la allmentadón del 
motor 200PK001·PU-009M 

XS1 

1 

••""'• de Effl<'ll••da del moto, c:fE �:::::::::;2:�:::!��:::�o 5B= 200PKOOI-P\J-OOIM 

XS3 

XS7 

3 
l 

Parada de Eme.rgenda del motor 
200PK001•P\H)()2M 

Parada de Emergencia del m
o
tor 

200PK001·FE-003M 

Parada de Emergencia del motor 

ZOOPKOO 2 ·AG·004M 

XS9
J-'lll!:ii:.lLX121ll!±:.lL.f-��� Parada de EmerQenda del motar c:fE ��!::!��::::! 1�:�:::!��::::: BE= 200PKOOI-AG-OOSM 

XS11 

�:00:= 
••••da de Eme,genda del moto, c:fE �:�::::;��:::::�f :�:::;��::: �� 200PKOOl·PIJ-006M 

Parada de Emergetlda del motor 
200PK001·PV-007M 

H 

• 

XS15 
f 

se�J'R
E
�IS----¡=-EE.....; ! �:�2:;:!��::::��:��:i!��::::�00= ...... ,��i.7.'?-��� 

m
oto

, 

DESDE EL 
SELECTOR 517 

u 

u 

. ' 

., ... 
. ,. 

J. lllG. G. l'ROY. CUENTC 

XS17 
-3-

Parada de Emervenda del motor 
200PK001·PU·009H 

RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

INTERIOR GABINETE ..._ - _.. 
DE FUERZA 

INTERIOR GABINETE 
DE CONTROL 

NOMBRE 
PROYECTISTA K. ALVAR[Z 
REVISION K. ALVAR[Z 
JErE DISCIPLINA -
JErE INGENIERIA A. ROMERO 
GRTE. PROYECTO -
CLIENTE CUENTE 
ESCALA: S E 
"P\,\NO 

8072 - 111 

rlRMA FECHA 
01r..-201J 
DIC.-201J 
OIC.-201J 
DIC.-2013 
DIC.-201J 
OIC.-2013 

Ce]<> 

PROYECTO: 

PLANTA DE FLOCULANTE PARA RELAVES 
INGENIERIA DE DETALLES 

ZONA DE ESPESADOR DE RELAVES 

COt/l(N'"pLANO DE CONEXIONADO-BORNERAS 
BORNERAS - ENTRADAS DIGITALES 

ll FWIO CUENlt. LAIL"' W 
P03-P025-0200-07-54-0001 """ 

SEV � 

[Sl[ PL<Nll NO ES VALIDO A MENOS OL•E LA ULTIMA RE'IISION ESTE ílRUAl)A A IV.NO 
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1 -oo ,..., u, 
1 o,...,o o 1 o
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ci 

�!f

1 

VIENE DESDE DEL SENSOR DE NIVEL 0200·LT·02501 DEL 
TANQUE DE ALMACENAMIENTO DE AGUA 200PKOOJ.11<·00l 

VIENE DESDE FUENTE DE AUMENTACIÓN PS2·N (•) 

VIENE DESDE EL SENSOR DE FLUJO 0200·FIT·02501 

VIENE DESDE FUENTE DE AUMENTACIÓN PS2-N (•) 

VIENE DESDE EL SENSOR DE FLWO 0200·FIT-02502 

VIENE DESDE FUENTE DE AUMENTACIÓN PS2·N (•) 

VIENE DESDE EL SENSOR DE FLWO 0200-FIT -02503 

VIENE DESDE FUENTE DE AUMENTACIÓN PS2·N (•) 

VIENE DESDE EL SENSOR DE FLUJO 0200-FIT-02504 

VIENE DESDE FUENTE DE AUMENTACIÓN PS2·N (') 

CABLES VIENEN 

{ 
0200LT02_5_0.·CI 

e -

XAl101 

Medición de nivel 0200·LT·02501 de Tanque de 
Alma.,.,nomlento de Agua 200PKOOI-Tl<·002 

1----------COM

Medición de caudal 0200-FIT·02501 el lngn,so 
del Mezciador EstAtlco 200PKOOl·ME-001 

t----------COM 

Medición de caudal 0200·FIT·02502 al Ingreso 
del Mezciador EstAtlco 200PKOOl·ME-002 

1----------COM

Medición de caudal 0200·FIT·02503 al Ingreso 
del Mezciador Estático 200PKOOl·ME-003 

t----------COM 

Medición de caudal 0200·FIT-02504 al Ingreso 
del Mezciador Estático 200PKOOl·ME-o04 

f----------COM 

RESERVA 

¡,---------- COM 

RESERVA 

f----------COM 

RESERVA 

COM 

DE CAMPO � _ � INTERIOR GABINETE

NOTA, 

INTERIOR GABINETE DE CONTROL
DE CONTROL(*)

l. Los Ce.bles de lnstruMentoclón que vienen de co.Mpo son del tipo
PL TC, Ce.ble Belden de 1 por 300V, Calibre, 16A\./G,

lll'll)l)PW.IA,_Dll.c:UJffl: 

1
llllD)PW.IA,_Dll.c:UJffl: 

llllD) -1A - DIJ. c:wm: 

DffllOPAAALAN'IDW:tMDEla.EHTE 

Elltm PAA\ LA� DO. Cll)ff[ 

llllD)-1All'll0IIO<:IINDll.c:UJffl: 

llffll)PW.1All'll0IIO<:IIND11.c:wm: 

No, PUNO IJ[f, IIOMBII[ PWO DE IJ[f[ROOA REV. NOIIBII[ 

OIC.-20\J l< 

IOl.-2013 l< 

OCT.-2013 l< 

Nl),-2013 u 

..U...-ZOIJ 0.T, 

JIA..-2013 l< 

ABR.- 2013 � ..
fm<A PIO'(, 

Rl/T.1: .. : ARCliMl : C: Usm lcalYarei Oesktop R..BORNERAS-AN.11.0GAS_ll!:IF .dwg :: USU.IRX) : lcalvcrez 

l< 

l< 

l< 

u 

u 

l< 

l< 

llV, 

E 

VIENE DESDE LA VÁLVULA POSICIONADORA 
0200·FV·02501 

VIENE DESDE LA VÁLVULA POSICIONAOORA 
0200·FV·02502 

VIENE DESDE LA VÁLVULA POSICIONAOORA 
0200·FV·02503 

VIENE DESDE LA VÁLVULA POSICIONADORA 
0200·FV·02504 

{
_!)200FV025 

{ 
0200F\1025 

{ 
0200FV025 

{ 
0200FV02S, 

G .H 

XAO101 

Control de Flujo de la Válvula Posldonadora 0200-FV-02501 

COM 
Control de Flujo de la Válvula Posldonadora 0200-FV-02502 

COM 
Control de Flujo de la Válvula Posldonadora 0200-FV-02S03 

COM 
Control de Flujo de la Válvula Posldonadora 0200-FV-02504 

COM 
RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

CABLES VIENEN � _ � INTERIOR GABINETE
DE CAMPO DE CONTROL

<R 

<R 

<R 

u 

u 

<R 

<R 

Ul!C, J, IC. Q. PIO'r. aJOOt 

HOMBRE: 

PROYECTISTA K. IJ.VAAD. 
REVISION K, IJ.VAAD. 
JEFE DISCIPLINA -
JEFE INGENIERIA A ROLIERO 
GRTE, PROYECTO 
CUENTE CUENTE 
ESCALA: S 
w PWI> 

8072 - 114 

now. '1:CHA 

OIC.-2013 

OIC.-2013 

0IC.-2013 

OIC.-2013 

DIC.-2013 

OIC.-2013 

-

PLANTA DE FLOCULANTE PARA RELAVES 
INGENIERIA DE DETALLES 

ZONA DE ESPESADOR DE RELAVES 

�LANO DE CONEXIONADO-BORNERAS 
ORNERAS DE ENTRADAS Y SALIDAS ANALOGA 
H'PLN«>ClDnE: UM>M.W REY. 

P03-P025-0200-07-54-0001 11 DE" 

ESTE 1'1.ANO NO ES VAIJDO A = QUE LA ULTIIIA REl'ISION ESTE F1RIWl,\ A 11\NO 
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� 

[\IITt(l PW. lA �OH OHCUJ/TE 

[.Mrt[() P.W LA � OO. CUOO[ 

[MI'!'(.() PAJI.A 1A APP.C6\CóN DEL CI.D(T[ 

Oflll-0 PAAALA� 00.CUDITT: 

Dimoo PAR>. u AP!!08ACl)N oa. CLOOE 

Dlflt-0 P/tM lA �DI OEl. Cl.01[ 

r..llTl[()PW.lAAPROBtiCtlNDElCI.DfT[ 

No. PUNO RU. NOMBRE PUHO ú[ REí[R[NCU R(V. NOI.IBR[ 

RllT< .:: ARCHNO C: Users kalvorez Desktop\Pf.V O R-��POSICION INT[P.NA Y [XT[,NA_RE.VO.dwg ·: USUARIO : >.ol,ore, 

o 

o 

O,C-11)\J K.k �4. . ,. 

Ni>I.-LUU , .. '·. • p_ 

ocr-�u ,.. <. k '< 

.f(.0-�0ll IU. ,,. u 

.U..-201.3 O.T. ,,. •• 

JUL-1013 <k <k < R. 

ABR-201J c. u. k. k '. 

fICHA Pl!OY. R[V. J.OISC, J. INC. C. PROY. CUCNTI 

o 

C· 

NOMBRE f'IRMA 

PROYECTISTA K. All'AREZ 
REVISION K. AlVAREZ 
JEFE DISCIPLINA -
JEFE INGENIERIA A. ROMERO 
GRTE. PROYECTO 
CLIENTE CU[Nl[ 
ESCALA: S/l 
U'PLJ.NO: 

8072-115 

G 

,_,._ 
"-NfTACln..oa.u.NTI: PANI� 

-

FECHA PilOr[CT(> 

H 

o 

11 

e, 

OIC.-2013 PLANTA DE FLOCULANTE P6-RA RELAVES 

o,c.-,013 INGENIERIA DE DETALLES 
OIC.-1013 ZONA DE ESPESADOR DE RELAVES 
OIC.-2013 
OIC.-2013 ill'Jí\cyo DEL TABLERO DE CONTROL D200-UPC-0D03 
OIC.-2013 

C]@J 
DISPOSICION INTERNA Y EXTERNA 

t(P!A'()CL(IITE. """. Rl'I 

P03-P025-0200-07-54-0001 150E15 

[SI[ PLANO NO [S VALIDO A ll[NCS OU[ lA ULTIW R[VISION ESTE ílRIIADA A i!AtlO 
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1 

A B 

fTEM TAG 

1 0200-UPC-0003 

2 ce, 

3 Ce2 

4 CB3 

5 CB4 

8 ces 

7 ces 

8 Ce7 

9 CBB 

10 ces 

11 ce10 

12 ce,, 

13 ce12 

14 PS1 

15 PS2 

16 REL1 

17 T1 

18 SW1 

19 PLC 

20 PLC 

21 PLC 

22 PLC 

23 PLC 

24 PLC 

25 PLC 

26 

27 XDl100@10◄ 

28 XD0100 

29 

30 CN1@3 

31 PV 

32 S1 

33 

34 

35 

38 

e 

LISTA IE MAlBUALES 

DESCRIPCION 

GABINETE UURAL 800x1200t300rnm, NEMA◄ 

INTERRUPlOR AIJTDW. neo, 2 POLOS, 30 A 

INTERRUPlOR AIJTOW. TlCO, 2 POLOS, 10 A 

INTERRUPlOR AUTOIM TICO, 2 POLOS. 4 A 

INTERRUPlOR AIJTOW. neo, 2 POLOS, 4 A 

INTERRUPTOR AIJTOMA neo, 2 POLOS, 10 A 

INTERRUPTOR AUTOW.TICD, 2 POLOS, 2 A 

INTERRUPTOR ALJTOMA neo, 2 POLOS, 10 A 

INTERRUPTOR AIJTOMA neo, 2 POLOS, 2 A 

INTERRUPTOR AIJTOW. neo, 2 POLOS, 2 A 

INTERRUPTOR ALJTOMA neo, 2 POLOS, 2 A 

INTERRUPlOR ALJTOMAnco, 2 POLOS, 2 A 

INTERRUPTOR AlJTOW.nCD, 2 POLOS, 2 A 

FlJENTcDEAUMENTACION 120VAC/24 VOC/ 3A 

FlJENTcOEALIMENTACIÓN l20VAC/24 VOC/3A 

REU ENCAPSULADO BPINES, 10A BOBINA DE 120VAC, DPDT 
:OE 1.cuv"�A2AvU1,,,,WV"-"'"""'""""'"'� .... ..-.. 

SWITCH SPIDER◄TXIIFX • SM EEC 
'"'"""...........,.,.,.,._. ,1�_,__...,,1.:i,.,,.,.,,-u=,i1o;. 

ne AUMENTACION l20/24ll VAr. 
PROCESADOR· 14K BASE MEMORY 

SERIAI.PORT 1 

MOOULO DE COMUNICACIÓN PRDFIBUS DPVI 

IOOULO DE 8 ENTRADAS ANALOGAS 

MODULO DE 8 SALIDAS ANAJ.0GAS 

MOOULO DE 16 ENTRADAS DIGITALES 

TOPE DE BORNES 

BORNES PORTAFlJSISLES 

�ORNES RELE 

BORNES DE 2.6 mm2 

�DLAl)()R DE NIVEL POR ELECTRODOS 120 VAC 

PANELVlEW CDMPONENT 10" COLOR TFT DISPI.AY CON TOUCH 
$CREEN, 24 VDC. 

f'EU ENCAPSULADO BPINES, IOA BOBINA DE 120VAC, DPDT 

� RANURADO DE ◄O JC 80 mm 

�CADDR DE BORNES 

f<IELDIN 
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=• 
SlOT : 02 
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L---------- CANAi. 3 
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GRTE. PROYECTO -
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PLANTA DE FLOCULANTE PARA RELAVES

INGENIERIA DE DETALLES 

ZONA DE ESPESADOR DE RELAVES 
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DIAGRAMA DE LAZO 
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E063-101 

S.A. 

GABINETE DE CONTROL DE PLANTA DE FLOCULANTE PARA RELAVES 

CONTROLADOR: 1764-24AWA - 12 ENTRADAS Y 12 SALIDAS 

PROCESADOR: 1764 • LRP 

MODULO O: ENTRADAS DIGITALES - Dl-000 

R B s D 1/0 CH-IO BORNERA 

1 1 o E Dl-1-1 o IN0 DCCOM 1 

1 1 o E DI-1-2 1 IN 1 DCCOM 1 

1 1 o E DI-1-3 2 IN 2 DCCOM 1 

1 1 o E DI-1-4 3 IN3 DCCOM 1 

1 1 o E DI-1-S 4 IN4 DCCOM 1 

1 1 o E DI-1-6 5 IN 5 DCCOM 1 

1 1 o E DI-1-7 6 IN 6 DCCOM 1 

1 1 o E DI-1-8 7 IN7 DCCOM 1 

1 1 o E DI-1-9 8 INB DCCOM 2 

1 1 o E Dl-1-10 9 IN9 DCCOM 2 

1 1 o E Dl-1-11 10 IN 10 DCCOM 2 

1 1 o E DI-1-12 11 IN 11 DCCOM 2 

MODULO O: SALIDAS DIGITALES· DO-000 

R B s D 1/0 CH-IO BORNERA 

1 1 o E DO-1-1 o OUT 0 DCCOM 1 

1 1 o E DO-1-2 1 OUTl DCCOM 1 

1 1 o E DO-1-3 2 OUT2 DCCOM 1 

1 1 o E DO-1-4 3 OUT3 DCCOM 1 

1 1 o E DO-1-5 4 OUT4 DCCOM 1 

1 1 o E DO-1-6 5 OUTS DCCOM 1 

1 1 o E DO-1-7 6 OUT 6 DCCOM 1 
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RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

TAG 

RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

RESERVA 

PLANTA DE FLOCULANTE PARA RELAVES 

MOLIENDA 
ALPAMARCA 

��::;�!��,.:..�A 

�.":'.·.::.-
LISTA DE SEÑALES 

DESCRIPCIÓN SERVICIO P&ID 

RESERVA RESERVA B011-101 

RESERVA RESERVA B011-101 

RESERVA RESERVA B011-101 

RESERVA RESERVA B011-101 

RESERVA RESERVA B011-101 

RESERVA RESERVA B011-101 

RESERVA RESERVA B011-101 

RESERVA RESERVA B011-101 

RESERVA RESERVA B011-101 

RESERVA RESERVA B011-101 

RESERVA RESERVA B011-101 

RESERVA RESERVA B011-101 

DESCRIPCIÓN SERVICIO P&ID 

RESERVA Start / Stop del Motor 200PK001-PU-001M B011-101 

RESERVA Start / Stop del Motor 200PK001-FE-003M B011-101 

RESERVA Start / Stop del Motor 200PK001-AG-004M B011-101 

RESERVA Start / Stop del Motor 200PK001-AG-00SM B011-101 

RESERVA Start / Stop del Motor 200PK001-PU-006M B011-101 

RESERVA Start / Stop del Motor 200PK001-PU-007M B011-101 

RESERVA Start / Stop del Motor 200PK001-PU-008M B011-101 



DYNAFLUXs.t 
E063-101 

R B s o 1/0 CH-I0 BORNERA TAG 

1 1 o E 00-1-8 7 OUT 7 DCCOM 1 RESERVA 

1 1 o E 00-1-9 8 OUT 8 DCCOM 2 RESERVA 

1 1 o E 00-1-10 9 OUT 9 DCCOM 2 RESERVA 

1 1 o E 00-1-11 10 OUT lO DCCOM 2 RESERVA 

1 1 o E 00-1-12 11 OUT ll DCCOM 2 RESERVA 

MODUL0 0.1: COMUNICACIÓN - 1761-NET-ENI ETHERNET 

MODULO 1: COMUNICACIÓN - MV169-PDPMV1 PROFIBUS DPVl MASTER 

MODULO 2: ENTRADAS DIGITALES 1769 IA16 - Dl-001 

R B s o 1/0 CH-I0 BORNERA TAG 

1 1 2 E 01-2-1 o IN O DCCOM 1 LSL-102 

1 1 2 E 01-2-2 1 IN 1 DCCOM 1 LSLL-103 

1 1 2 E 01-2-3 2 IN 2 DCCOM 1 LSL-103 

1 1 2 E 01-2-4 3 IN 3 DCCOM 1 LSH-103 

1 1 2 E 0I-2-S 4 IN 4 OCCOM 1 PSL-101 

1 1 2 E 01-2-6 5 IN S DCCOM 1 NOS-101 

1 1 2 E 01-2-7 6 IN 6 DCCOM 1 NOS-102 

1 1 2 E 01-2-8 7 IN 7 DCCOM 1 NOS-103 

1 1 2 E 01-2-9 8 IN 8 OCCOM 2 NOS-104 

1 1 2 E 01-2-10 9 IN 9 DCCOM 2 NOS-105 

1 1 2 E 01-2-11 10 IN 10 DCCOM 2 NOS-106 

1 1 2 E 01-2-12 11 IN 11 DCCOM 2 NOS-107 

1 1 2 E 01-2-13 12 IN 12 OCCOM 2 NOS-108 

1 1 2 E 01-2-14 13 IN 13 DCCOM 2 NOS-109 

1 1 2 E 01-2-15 14 IN 14 DCCOM 2 NCS-101 

1 1 2 E 01-2-16 15 IN 15 DCCOM 2 NCS-102 

PLANTA DE FLOCULANTE PARA RELAVES 

MOLIENDA 
ALPAMARCA 
¡:,��

J.

��-� <,,�.�.-
LISTA DE SEÑALES 

DESCRIPCIÓN SERVICIO P&ID 

RESERVA Start / Stop del Motor 200PK001-PU-009M BOll-101 

RESERVA Open/Close Válvula Electroneumática on-off 0200-LV-02501 BOll-101 

RESERVA Open/Close Válvula Solenoide 0200-LV-02502 BOll-101 

RESERVA RESERVA BOll-101 

RESERVA RESERVA BOll-101 

DESCRIPCIÓN SERVICIO P&ID 

Interruptor de Nivel Bajo Medición de nivel bajo en Tolva del pollsoi 200PK001-BN-001 BOll-101 

Interruptor de Nivel muy Bajo Medición de nivel muy bajo en Segundo compartimiento del Polisoi BOll-101 

Interruptor de Nivel Bajo Medición de nivel bajo en Segundo compartimiento del Polisol BOll-101 

Interruptor de Nivel Alto Medición de nivel alto en Segundo compartimiento del Polisol BOll-101 

Interruptor de Presión Baja Detección de presión baja en Ingreso de agua a Polisol BOll-101 

Swich normalmente abierto Confirmación on-off - Motor de Bomba Vertical Post-dilución 200PK001-PU-001M BOll-101 

Switch normalmente abierto Confirmación on-off - Motor de Bomba Vertical Preparación 200PK001-PU-002M BOll-101 

Switch normalmente abierto Confirmación on-off - Motor Tornillo Alimentador 200PK001-FE-003M BOll-101 

Switch normalmente abierto Confirmación on-off - Motor Agitador N"l 200PK001-AG-004M BOll-101 

Switch normalmente abierto Confirmación on-off - Motor Agitador Nº2 200PK001-AG-OOSM BOll-101 

Switch normalmente abierto Confirmación on-off - Motor Bomba Dosificadora 200PK001-PU-006M BOll-101 

Switch normalmente abierto Confirmación on-off - Motor Bomba Dosificadora 200PK001-PU-007M BOll-101 

Switch normalmente abierto Confirmación on-off - Motor Bomba Dosificadora 200PK001-PU-008M BOll-101 

Switch normalmente abierto Confirmación on-off - Motor Bomba Dosificadora 200PK001-PU-009M BOll-101 

Switch normalmente cerrado Falla del motor 200PK001-PU-001M por sobrecarga BOll-101 

Switch normalmente cerrado Falla del motor 200PK001-PU-002M por sobrecarga BOll-101 



DYNAFLUXs, 
E063-101 

MOD ULO 3: ENTRADAS DI GI TALES 1769 IA16 • Dl-002 

R B s D 1/0 CH- 10 B O RNERA 

1 1 3 E Dl-3-1 o INO DCCOMl 

1 1 3 E D1·3-2 1 IN 1 DCCOM 1 

1 1 3 E D1-3·3 2 IN2 DCCOM 1 

1 1 3 E D1-3-4 3 IN3 DCCOMl 

1 1 3 E Di-3-5 4 IN4 DCCOMl 

1 1 3 E 01-3-6 5 INS DCCOM 1 

1 1 3 E D1-3-7 6 IN6 OCCOM 1 

1 1 3 E D1-3-8 7 IN7 DCCOM 1 

1 1 3 E 01-3-9 8 INS OCCOM 2 

1 1 3 E D1-3-10 9 IN9 OCCOM2 

1 1 3 E 01-3-11 10 IN 10 DCCOM2 

1 1 3 E D1-3-12 11 IN 11 OCCOM2 

1 1 3 E 01-3-13 12 IN 12 OCCOM 2 

1 1 3 E 01-3-14 13 IN 13 OCCOM 2 

1 1 3 E D1-3-15 14 IN 14 OCCOM 2 

1 1 3 E D1-3-16 15 IN 15 DCCOM2 

MOD ULO 4: ENT RADAS DI GITALES 1769 IA16 · D l-003 

R B s D 1/0 CH-IO B O RNERA 

1 1 4 E 01-4-1 o INO OCCOM 1 

1 1 4 E D1-4-2 1 IN 1 DCCOM 1 

1 1 4 E D1-4-3 2 IN 2 DCCOM 1 

1 1 4 E 01-4-4 3 IN3 OCCOM 1 

1 1 4 E 01-4-5 4 IN4 OCCOM 1 

1 1 4 E 01-4-6 5 INS OCCOM 2 

1 1 4 E D1-4-7 6 IN6 DCCOM 3 

TAG 

NCS-103 

NCS-104 

NCS-105 

NCS-106 

NCS-107 

NCS-108 

NCS-109 

ZS0-101 

ZS C-101 

MS-101 

MS-103 

MS-105 

MS-107 

MS-109 

MS-111 

MS-113 

TAG 

MS-115 

MS-117 

AS-101 

AS-103 

AS-105 

AS-107 

AS-109 

PLANTA DE FLOCULANTE PARA RELAVES 

MOLIENDA 
ALPANJARCA 
;��:i�!��'Tt <.�_:-:-:.-

LISTA DE SEÑALES 

DES CRIPCIÓN SERVICI O P&ID 

Switch normalmente cerrado Falla del motor 200PK001-FE-003M por sobrecarga B011-101 

Switch normalmente cerrado Falla del motor 200PK001-AG·004M por sobrecarga B011-101 

Switch normalmente cerrado Falla del motor 200PK001-AG-OO SM por sobrecarga B011-101 

Switch normalmente cerrado Falla del motor 200PK001-PU-006M por sobrecarga B011-101 

Switch normalmente cerrado Falla del motor 200PK001-PU-007M por sobrecarga B011-101 

Switch normalmente cerrado Falla del motor 200PK001-PU-OOBM por sobrecarga B011-101 

Switch normalmente cerrado Falla del motor 200PK001-PU-009M por sobrecarga B011-101 

Switch de posición abierto Confirmación Apertura de V álvula 0200-LV02501 B011-101 

Switch de posición cerrado Confirmación Cierre de V álvula 0200- LV02501 B011-101 

Switch normalmente abierto Confirmación Local del S2 del motor 200PK001-PU-001M B011-101 

Switch normalmente abierto Confirmación Local del S4 del motor 200PK001-PU-002M B011-101 

Switch normalmente abierto Confirmación Local del S6 del motor 200PK001-FE-003M B011-101 

Switch normalmente abierto Confirmación Local del SS del motor 200PK001-AG-004M B011-101 

Switch normalmente abierto Confirmación Local del SlO del motor 200PK001-AG-005M B011-101 

Switch normalmente abierto Confirmación Local del S12 del motor 200PK001-PU-006M B011-101 

Switch normalmente abierto Confirmación Local del S14 del motor 200PK001-PU-007M B011-101 

DES CRIPCI ÓN SERVICIO P&IO 

Switch normalmente abierto Confirmación Manual del S16 del motor 200PK001-PU-008M B011-101 

Switch normalmente abierto Confirmación Manual del S18 del motor 200PK001-PU-009M B011-101 

Switch normalmente abierto Confirmación Automática del S2 del motor 200PK001-PU-001M B011-101 

Switch normalmente abierto Confirmación Automática del S4 del motor 200PK001-PU-002M B011-101 

Switch normalmente abierto Confirmación Automática del S6 del motor 200PK001-FE-003M B011-101 

Switch normalmente abierto Confirmación Automática del SB del motor 200PK001-AG-004M B011-101 

Switch normalmente abierto Confirmación Automática del SlO del motor 200PK001-AG-OOSM B011-101 



DYNAFLUX Sl
E063-101 

-

-

R B s D 1/0 CH-I0 BORNERA 

1 1 4 E Dl-4-8 7 IN 7 OCCOM 1 

1 1 4 E 01-4-9 8 INS OCCOM 2 

1 1 4 E 01-4-10 9 IN 9 OCCOM 2 

1 1 4 E 01-4-11 10 IN 10 OCCOM 2 

1 1 4 E 01-4-12 11 IN 11 OCCOM 2 

1 1 4 E 01-4-13 12 IN 12 OCCOM 2 

1 1 4 E 01-4-14 13 IN 13 OCCOM 2 

1 1 4 E 01-4-15 14 IN 14 OCCOM 2 

1 ·1 4 E 01-4-16 15 IN 15 OCCOM 2 

MODULO 5: ENTRADAS DIGITALES 1769 IA16 - 01-004 

R B s O 1/0 CH-I0 BORNERA 

1 1 3 E 01-5-1 o IN O OCCOM 1 

1 1 3 E DI-5-2 1 IN 1 OCCOM 1 

1 1 3 E DI-5-3 2 IN 2 OCCOM 1 

1 1 3 E 01-5-4 3 IN 3 DCCOM 1 

1 1 3 E 01-5-5 4 IN 4 DCCOM 1 

1 1 3 E 01-5-6 5 IN S OCCOM 1 

1 1 3 E 01-5-7 6 IN 6 OCCOM 1 

1 1 3 E DI-5-8 7 IN 7 OCCOM 1 

1 1 3 E 01-5-9 8 INS OCCOM 2 

1 1 3 E DI-5-10 9 IN 9 DCCOM 2 

1 1 3 E OI-S-11 10 IN 10 DCCOM 2 

1 1 3 E 01-5-12 11 IN 11 DCCOM 2 

1 1 3 E 01-5-13 12 IN 12 OCCOM 2 

1 1 3 E DI-5-14 13 IN 13 OCCOM 2 

1 1 3 E 01-5-15 14 IN 14 OCCOM 2 

1 1 3 E 01-5-16 15 IN 15 OCCOM 2 

TAG 

AS-111 

AS-113 

AS-115 

AS-117 

ENE-101 

ENE-102 

ENE-103 

ENE-104 

ENE-105 

TAG 

ENE-106 

ENE-107 

ENE-108 

ENE-109 

PE-101 

PE-102 

PE-103 

PE-104 

PE-105 

PE-106 

PE-107 

PE-108 

PE-109 

Reserva 

Reserva 

Reserva 

PLANTA DE FLOCULANTE PARA RELAVES 

MOLIENDA ALPAMARCA 
C:01.1,.,U,IAIIJ:>tl:ftA _/'1'"--.... ...._ 

LISTA DE SEÑALES 

DESCRIPCIÓN 

Switch normalmente abierto 

Switch normalmente abierto 

Switch normalmente abierto 

Switch normalmente abierto 

Switch normalmente abierto 

Switch normalmente abierto 

Switch normalmente abierto 

Switch normalmente abierto 

Switch normalmente abierto 

DESCRIPCIÓN 

Switch normalmente abierto 

Switch normalmente abierto 

Switch normalmente abierto 

Switch normalmente abierto 

Switch normalmente abierto 

Switch normalmente abierto 

Switch normalmente abierto 

Switch de posición abierto 

Switch de posición cerrado 

Switch normalmente abierto 

Switch normalmente abierto 

Switch normalmente abierto 

Switch normalmente abierto 

Reserva 

Reserva 

Reserva 

l/loU�"'"''="•:;..r..c: vc,,_c;.,..., 

SERVICIO P&IO 

Confirmación Automática del S12 del motor 200PK001-PU-006M B011-101 

Confirmación Automática del S14 del motor 200PK001-PU-007M B011-101 

Confirmación Automática del S16 del motor 200PK001-PU-008M 8011-101 

Confirmación Automática del S18 del motor 200PK001-PU-009M 8011-101 

Energizado la almentación del motor 200PK001-PU-001M 8011-101 

Energizado la almentación del motor 200PK001-PU-002M B011-101 

Energizado la almentaclón del motor 200PK001-FE-003M 8011-101 

Energizado la almentaclón del motor 200PK001-AG-004M 8011-101 

Energizado la almentaclón del motor 200PK001-AG-OOSM 8011-101 

SERVICIO P&IO 

Energizado la almentaclón del 200PK001-PU-006M B011-101 

Energizado la almentaclón del motor 200PK001-PU-007M B011-101 

Energizado la almentaclón del motor 200PK001-PU-008M B011-101 

Energizado la almentaclón del motor 200PK001-PU-009M B011-101 

Parada de Emergencia del motor 200PK001-PU-001M B011-101 

Parada de Emergencia del motor 200PK001-PU-002M B011-101 

Parada de Emergencia del motor 200PK001-FE-003M B011-101 

Parada de Emergencia del motor 200PK001-AG-004M B011-101 

Parada de Emergencia del motor 200PK001-AG-005M B011-101 

Parada de Emergencia del motor 200PK001-PU-006M B011-101 

Parada de Emergencia del motor 200PK001-PU-007M B011-101 

Parada de Emergencia del motor 200PK001-PU-008M B011-101 

Parada de Emergencia del motor 200PK001-PU-009M B011-101 

Reserva B011-101 

Reserva B011-101 

Reserva B011-101 



DYNAFLUX SJ.
E063-101 

MODULO 6: ENTRADAS ANALOGAS 1769 IFB - Al-001 

R 8 s D 1/0 CH-IO BORNERA 

1 1 5 E Al-5-1 o I In O+ ANLGCOM 

1 1 5 E Al-5-2 1 I In 1 + ANLGCOM 

1 1 5 E Ai-5-3 2 l ln 2 +  ANLGCOM

1 1 5 E Al-5-4 3 1 in 3 + ANLGCOM 

1 1 5 E Ai-5-5 4 l in 4 +  ANLGCOM

1 1 5 E Al-5-6 5 l ln 5 + ANLGCOM

1 1 5 E Al-5-7 6 l ln 6 +  ANLGCOM

1 1 5 E Al-5-8 7 I In 7 +  ANLG COM 

TAG 

LIT-101 

FIT-101 

FIT-102 

FIT-103 

FIT-104 

Reserva 

Reserva 

Reserva 

MODULO 7: SALIDAS ANALOGAS 1769 OF8 C- AO-001 

R B 

1 1 

1 1 

1 1 

1 1 

1 1 

1 1 

1 1 

1 1 

R: 

B: 

S: 

s D 1/0 

6 E AO-6-1 

6 E AO-6-2 

6 E AO-6-3 

6 E AO-6-4 

6 E AO-6-5 

6 E AO-6-6 

6 E AO-6-7 

6 E AO-6-8 

RACK 

BACKPLANE 

SLOT 

CH-I0 BORNERA TAG 

o 1 out O+ ANLGCOM 07-FV-101

1 1 out l+ ANLGCOM 07-FV-102

2 1 out 2+ ANLGCOM 07-FV-103

3 1 out 3+ ANLGCOM 07-FV-104

4 1 out 4+ ANLGCOM Reserva 

5 1 out 5+ ANLGCOM Reserva 

6 l out 6+ ANLGCOM Reserva 

7 l out 7+ ANLGCOM Reserva 

CH: 

D: 

E: 

PLANTA DE FLOCULANTE PARA RELAVES 

MOLIENDA 
ALPAMARCA 

Á�:::�:�;;'1,� �r-��-
LISTA DE SEÑALES 

DESCRIPCIÓN 

Transmisor/Indicador de Nivel 

Transmisor/Indicador de Caudal 

Transmisor/Indicador de Caudal 

Transmisor/Indicador de Caudal 

Transmisor/Indicador de Caudal 

Reserva 

Reserva 

Reserva 

DESCRIPCIÓN 

Poslclonador Electroneumático 

Poslcionador Electroneumátlco 

Poslclonador Electroneumátlco 

Poslcionador Electroneumático 

Reserva 

Reserva 

Reserva 

Reserva 

CHANEL 

DISPOSITIVO 

ESCLAVO 

SERVICIO 

Medición de nivel de Tanque de Almacenamiento de Agua 200PK001-TK-003 

Medición de caudal al Ingreso del Mezclador Estático 200PK001-ME-001 

Medición de caudal al ingreso del Mezclador Estático 200PK001-ME-002 

Medición de caudal al ingreso del Mezclador Estático 200PK001-ME-003 

Medición de caudal al ingreso del Mezclador Estático 200PK001-ME-004 

Reserva 

Reserva 

Reserva 

SERVICIO 

Control de Flujo - Ingreso de agua a la entrada del mezclador estatico 200PK001-ME-001 

Control de Flujo - Ingreso de agua a la entrada del mezclador estatlco 200PK001-ME-002 

Control de Flujo - Ingreso de agua a la entrada del mezclador estatico 200PK001-ME-003 

Control de Flujo - ingreso de agua a la entrada del mezclador estatico 200PK001-ME-004 

Reserva 

Reserva 

Reserva 

Reserva 

P&IO 

8011-101 

B011-101 

B011-101 

B011-101 

B011-101 

NINGUNO 

NINGUNO 

NINGUNO 

P&ID 

B011-101 

B011-101 

B011-101 

B011-101 

NINGUNO 

NINGUNO 

NINGUNO 

NINGUNO 



APÉNDICE D-2 

LISTA DE PROTECCIONES INTERNAS 



ITEM 

1 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

10 

11 

12 

13 

14 

15 

16 

17 

18 

19 

20 

21 

22 

23 

24 

25 

26 

27 

DESCRIPCIÓN 

Sobrecarga del motor PU-OOl M 
-·-

Parada de emergencia del motor 
PU-OOIM 

Falla al parar el motor PU-001M 

Falla al arrancar el motor PU-
001M 

Sobrecarga del motor PU-002M 

Parada de emergencia del motor
PU-002M 

Falla al parar el motor PU-002M 

Falla al arrancar el motor PU-
002M 

Sobrecarga del motor FE-003M 

Parada de emergencia del motor
FE-003M 

Falla al parar el motor FE-003M 

Falla al arrancar el motor FE-
003M 

Sobrecarga del motor AG-004M 

Parada de emergencia del motor
AG-004M 

Falla al parar el motor AG-004M 

Falla al arrancar el motor AG-
004M 

Sobrecarga del motor AG-005M 

Parada de emergencia del motor
AG-005M 

Falla al parar el motor AG-005M 

Falla al arrancar el motor AG-
005M 

Sobrecarga del motor PU-006M 

Parada de emergencia del motor
PU-006M 

Falla al parar el motor PU-006M 

Falla al arrancar el motor PU-
006M 

Sobrecarga del motor PU-007M 

Parada de emergencia del motor
PU-007M 

Falla al parar el motor PU-007M 

TAG VALORES 

Ml Ol _sobrecarga Único 
--

MIOI_emergencia Único 

M101 _falla_parar Programado 

MI O L falla arrancar Programado 

M 102 _ sobrecarga Unico 

M 102 _ emergencia Único 

M102_falla_parar Programado 
-

M 1 02 falla arrancar Programado 

Ml 03 _sobrecarga Unico 

M 103 _ emergencia Único 

Ml 03_falla_parar Programado 

M103 falla arrancar Programado 

M104_sobrecarga Unico 

M 1 04 _ emergencia Único 

MI 04_falla_parar Programado 

M 1 04 falla arrancar Programado 

M105_sobrecarga Unico 1 

M 105 _ emergencia Único 

MI 05 _falla_parar Programado 

M 105 falla arrancar Programado 
-

M 106 _ sobrecarga Único 

M 106 _ emergencia Único 

M 106 _ falla _parar Programado 

M106 falla arrancar Programado 

Ml 07 _sobrecarga Único 

M 107 _ emergencia Único 
¡ 

M107 _falla_parar Programado 
J 



28 

29 

30 

31 

32 

33 

34 

35 

36 

37 

38 

Falla al arrancar el motor PU-
007M 

Sobrecarga del motor PU-008M 

Parada de emergencia del motor 
PU-008M 

Falla al parar el motor PU-008M 

Falla al arrancar el motor PU-
008M 

Sobrecarga del motor PU-009M 

Parada de emergencia del motor 
PU-009M 

Falla al parar el motor PU-009M 

Falla al arrancar el motor PU-
009M 

Falla al cerrar válvula L V-02501 

Falla al abrir válvula L V-02501 

M 107 _falla_ arrancar Programado 

M 108 _ sobrecarga Único 

M 108 _ emergencia Único 

Ml08_falla_parar Programado 

M 108 _falla_ arrancar Programado 

M109_sobrecarga Único 

M 109 _ emergencia Único 

Ml 09 _falla_parar Programado 

Ml 09 falla arrancar Programado 

LV 1 O 1 falla cerrar Programado 

LV101 falla abrir Programado 
- -
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Your Feedback Please 

We always want you to feel that you made the right decision to use our products. lf you have suggestions, comments, 
compliments or complaints about our products, documentation, or support, please write or call us. 

How to Contact Us 
ProSoft Technology 
5201 Truxtun Ave., 3rd Floor 
Bakersfield, CA 93309 
+ 1 (661) 716-5100
+ 1 (661) 716-5101 (Fax)
www.prosoft-technology.com
support@prosoft-technology.com

Copyright© 2011 ProSoft Technology, lnc., all rights reserved. 

PS69-DPM User Manual 

May 10, 2011 

ProSoft Technology ®, ProLinx ®, inRAx ®, ProTalk ®, and Radiolinx ® are Registered Trademarks of ProSoft
Technology, lnc. Ali other brand or product names are or may be trademarks of, and are used to identify products 
and services of, their respective owners. 

ProSoft Technology® Product Documentation 
In an effort to conserve paper, ProSoft Technology no longer includes printed manuals with our product shipments. 
User Manuals, Datasheets, Sample Ladder Files, and Configuration Files are provided on the enclosed CD-ROM, 
and are available at no charge from our web site: www.prosoft-technology.com 

Throughout this manual, you will see references to other product names such as: 

• RIF 1769-DPM
• SYCON.net

These product names (RIF 1769, SYCON.net) are legacy versions, �nd are mentioned for 
backward compatibility with existing implementations. These products are now supported and 
maintained by ProSoft Technology. 

The ProSoft and legacy versions of these products may not be interchangeable. 
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l 2.1 Scanner (PROFIBUS-DP-Master) 

2. 1. 1 RIF 1769-DPM Compatibility

Conflguratlon and 
Diagnostlc Interface 

Mlnl-Otll female 
connector 8 pin 

PROABUS Interface 
O Sub femare connector 9 pin 

Shlokl Con nector 

You can easily convert an existing RIF 1769-DPM project in PROSOFT.fdt 
without modifying module configuration or ladder logic. 

Use this procedure if you are 

• Replacing an existing RIF1769-DPM module with a new PS69-DPM module

or

• Adding a PS69-DPM module to an existing RIF 1769-DPM project.

The configuration and ladder logic from your RIF 1769-DPM project will be fully 
compatible with the new PS69-DPM module. 

lm.portant: This procedure converts your Sycon.net SPJ files. SPJ files that are opened and 
_converted in PROSOFT.fdt can no longer be edited in Sycon.net. Take care to save copies of your 
Sycon.net project files. 
lmportant: SYCON.net and PROSOFT.fdt share components. The two applications cannot coexist 
on the same PC. 
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2 Configure the PROFIBUS Network 

In This Chapter 

❖ Scanner (PROFIBUS-DP-Master) ......................................................... 38 

❖ PROSOFT.fdt (SYCON.net) .................................................................. 41 

❖ RSLogix5000 (version 15 or lower) ....................................................... 55 

•:• RSLogix 500 .......................................................................................... 59 

•:• Back Up the Project. .............................................................................. 62 

The following sections describe the individual steps for configuration and start-up 
of the PS69-DPM module. lnstall the PROFIBUS Master module into a free slot 
in the Compactlogix or Micrologix1500 controller. The information for installation 
of communication modules in Compactlogix or Micrologix1500 systems can be 
found in the section lnstallation and Wiring or in the Rockwell installation manual 
for the 1769 system. 

The configuration and parameterization of the module is carried out in three 
steps 
• Configuration of the module in a Compactlogix / Micrologix1500 project of

the RSLogix5000 / RSLogix500 programming tool.
• Parameterization and configuration of the PROFIBUS Master with the

PROSOFT.fdt (SYCON.net) configuration tool.
• Creating the data objects and the ladder diagram in RSLogix5000 /

RSLogix500.
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First, back up your SYCON.net files 
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1 Open your project (*.spj file) in SYCON.net, and then save it to your "My 
Documents" folder. 

2 From SYCON.net use the "Save As" option and enter a meaningful file name. 
SYCON.net will create a subfolder with the filename you entered. In that 
subfolder, SYCON.net will also create an XML file containing additional 
configuration information. 

a In Windows Explorer, open your My Documents folder, and locate the 
subfolder created by SYCON.net. Make a note of the filename and 
location. 

b Open that folder and any subfolders, and locate the SYCON_net.XML file. 
The file will located in a subfolder with a naming pattern similar to "_S129" 

For example, if you saved your project as "MyProject", you will find a 
folder named "MyProject" in your My Documents folder. In the "MyProject" 
folder, you will find another subfolder, named similar to "_S129". Make a 
note of the filename and location. 

3 Glose SYCON.net. 
4 Create backup copies of your existing SYCON.net project files and related 

*.GS* files. 
5 Uninstall SYCON.net software and make sure all folders are deleted. 

Next, open and convert your SYCON.net files in PROSOFT.fdt 

1 lnstall PROSOFT.fdt, if you have not already done so. 
2 Start PROSOFT.fdt, and wait while it searches your computer for GSD files. 

The GSD files will appear in the device catalog, in the right pane of the 
PROSOFT.fdt window. 
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3 Open each project file (SPJ file) that you saved from SYCON.net. 
PROSOFT.fdt will prompt you to convert the project. 

PI\OSOFT.fdl , "' 

? 
Thls project musl belooovertecl lo Iba currerit prbject 
fomat Afiar It has bel!n converted1 yoO will o:ol be 
al:ile to ecliHt\ls proj13ót'ío prel(J.oüs vetai.on. 

Ooovett and open ih s¡profecl? 

Yes 

4 Save and download the project to the module. 
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The following section will detail the basics of using the configuration and 
diagnostic software PROSOFT.fdt (SYCON.net) to configure the PROFIBUS-DP 
Master module and Slave 1/0 system. 

2.2. 1 General 

The PROFIBUS-DP system is configured by using the configuration and 
diagnostic tool PROSOFT.fdt (SYCON.net). The configuration is downloaded to 
the module and stored into the Flash memory of the Master module by using the 
download function of PROSOFT.fdt (SYCON.net). Downloading of the 
configuration is done vía the diagnostic interface. Connect the diagnostic 
interface to a serial interface of the PC. Start PROSOFT.fdt (SYCON.net) from 
the installation folder. Follow the basic steps to create a PROFIBUS 
configuration. A comprehensive explanation for all configuration steps can be 
found in the Online help in the Help > Topics __ . menu. 

2.2.2 Create a New Project 

Create a new PROFIBUS project. Select the menu File> New ... in the 
PROSOFT.fdt (SYCON.net). The following appears: 

":(rRoson.fdt - [Unhtl1�l.-spJJ 
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Then, in PROSOFT.fdt (SYCON.net), click and hold the left mouse button and 
drag the PS69-DPM device from the device catalog area to either the Network 
View bus or the netProject screen, add the device to the project by releasing the 
left button when the "+" sign appears. Your screen should show the following: 

"{'.rRoson.fdt - {Unbtledl.�pJ) l!!f�EJ 

PS69-0PM[PS69-0PM]< 1 >( # l) 

[I] 

The Master is now ready far configuration. 
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2.2.3 Configuration of the PS69-DPM Master 
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Double click on the Master that appears in the Network View or the netProject 
window. In the navigation area on the left side of the Configuration dialog box, 
select Bus Parameters. 

Serial Driver 

Devtce Assignment 

Firmware Dowrload 

Configuration 

� i•ffi#iEUll4§§ 
Address Table 

StationTable 

11894 !Sit 

-

,'' 'i-,��3 
ms 

10 

Select the Baud Rate and Station Address far your Master. The rest of the 
settings do not need adjustment and should be automatically calculate when 
changing the Baud Rate setting. The default settings cover the most of cases. 

Under sorne circumstances it might be necessary to adjust these values. lf these 
settings need to be changed, please refer to the Operating lnstruction Manual far 
"DTM far PROFIBUS Master Devices" far the meaning of these values and 
proper settings. 
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Address Table 

Select Address Table in the navigation area. The dialog will appear as shown in 
the following illustration. 

'1'jconftgu��tion-PS69-DPM[PS69-DPM]<l>(#l) 
--

- - · - - -- - -�-- - - - �fü!E] 

PS69-DPS 
PS69-DPS 

Bus Parameters PS69-DPS 
MttM@fltl PS69-DPS 
station Table PS69-0PS 

20 word input fW 
20 word input IW 
20 word input rw
20 W01d input fW 
20 wo,d input rw 160 

., 

40 
80 

120 
160 

The Address Table describes the Slaves configured and their dual port memory 
offsets for input and output data. You do not have to change anything in this 
setup screen as long as the Enable Auto Addressing checkbox is checked. lf 
unchecked, you can change the offsets manually. 
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Station Table 

Configure the PROFIBUS Network 
User Manual 

Note: The following illustration shows how to change the bus address for a Slave. This dialog box 
is Ule only place that allows you to change the slave address. 

Bus Parameters 

Address Table 

statlon Table 

Complete the process click the OK or Apply button and clase the dialog box. 
The Master settings are now complete. 

Note: The slave offset addresses shown here are not the same you will find in the PLC memory. 
You have to add 44 words the Input address (to allow space for the Status lnformation area) and 8 
words to the Output address (to allow space for the Command lnformation area). See 10 Arrays 
Overview for details. 
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2.2.4 Configuration of PROFIBUS 5/aves 

Add a Slave to a proiect 

In the PROSOFT.fdt (SYCON.net) project screen, click and hold the left mouse 
button and drag a Slave device from the device catalog area to either the 
Network View bus or the netProject screen, add the device to the Master by 
releasing the left button when the + sign appears. Your screen should show the 
following: 

1 

¡,.. e ProSoftTe<mdogy.Inc. 
B C:)Mo,te, 

-......-
-----------� i I PS69-0PM 

, B0Slav• 

PS�9-0PM[PS69-0PM) < 1 >( � 1) 

PS69-0PS[PS69-0PS) <2 > 

� 

, .;. Jli"O-POPCPsiave 
't°MVH6-l'O!'S 

1t:::= 
:::-"'ºfru, 51,v, 

1':M'!:l!t 
CcJ Scmedo, -Gri,H 
CIT-

Add a Slave to PROSOFT.fdt (SYCON.net) Device Catalog 

... 

lf the PROFIBUS Slave is not listed in the Device Catalog it has. to be added to 
PROSOFT.fdt (SYCON.net). To add a slave to PROSOFT.fdt (SYCON.net) 
depends on the configuration method of the slave, which is either the new 
FDT/DTM technology or typically by the PROFIBUS GSD file. The user will use 
the GSD file most of the time. 

Slave with DTM Technology 

lf the slave is to be configured by DTM technology then install the DTM software 
on your PC that was delivered with the slave. Then reload the Device Catalog in 
PROSOFT.fdt (SYCON.net) 

Page 46 of 148 ProSoft Technology, lnc. 
May 10, 2011 



PS69-DPM ♦ Compactlogix or Micrologix Platform 
PROFIBUS DPV1 Master 

Configure the PROFIBUS Network 
User Manual 

Slave with GSD File (Typical lnstall) 

• lf you have a GSD file far your slave then perform the fallowing steps:
• Clase any open PROSOFT.fdt (SYCON.net) application.
• Copy the GSD file manually into the falder:

o far PROSOFT.fdt
\Prograrn Files\ProSoft Technology\PROSOFTnet\PBGenericSlaveDTM\GSD 

o far SYCON.net
\Prograrn Files\Hilscher GrnbH\SYCONnet\PBGenericSlaveDTM\GSD for SYCON.net 

Reload Device Catalog 

• Start PROSOFT.fdt (SYCON.net) application.
• Create a new empty project without any device by using the Menu item

File>New
• Open the PROSOFT.fdt (SYCON.net) Device Catalog with the menu ítem

Networl<>Device Catalog ...
• Click the Reload button.

Now the new slave device is available in the Device Catalog list.

Slave Settinqs 

Double click on the slave that has been added. A dialog box similar to the one 
show below appears. 

'1jC011í1gur<1lron - PS69 OPS[PS69 OPS]<2> !l(¡)'E'J 

lnsert or append appropriate data modules from the list of available modules into 
the list of configured modules. 
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Slave Settings Parameter Tab 

Select Parameters in the navigation area. The dialog should appear as shown in 
the figure below. 

"1jconligurat1on - PS69-DPS[PS69-DPS)<2> s� EJ 

'J?- 10 Dcvtce: PS69-0PS 

¼ndor: ProSoft eQII\Ology, !ne. 
Oey�!D1 

\f'eodor!D: 

�ymodt!: JHexadeamal 

1� 1 Cain) 

Verify or change the parameters as required. These parameters are vendar and 
device specific. 
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Slave Groups 
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Select Groups in the navigation area. The dialog should appear as shown in the 
figure below. 

(�Configuration- PS69·DPS[PS69·DPS)<2> l!l!l�EJ 

(J';I 10 Oevke: PS69-0PS 
.J!!1.. Vendor: ProSoft Technology, !ne. 

Modules 

Parameters 
.... tnl!! 

Ex�ns1ons 

DPVI 

De,ia, Descnpbon 

Device 

GSD 

r Group l 

r Group 2 

r Group3 

r GrouP4 

r Group 5 

r Group6 

r Group7 

r Groupa 

Oevke!D: 2426 
Vendar ID: 

-�•;,/¡.,,, :, .. ,. ¡yo,, "''••r-'''•·•· o 
1,1¡: ,.ff.'{',t'.: - •• • • 

0K Appl\• Help 

A Slave can be assigned to be member of one or more groups. The group 
membership functions as a filter for the Sync and Freeze commands. The Global 
Control telegram (containing Sync and Freeze commands) is sent as a broadcast 
telegram that allow slaves synchronizing their input and output data. Only the 
Slaves assigned to groups react on Sync and Freeze commands. 
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Select Extensions in the navigation area to view and change additional slave 
settings. 

,, 

' 

tl� 

Al 

Make the appropriate settings for your application. Complete the process and 
click the OK or Apply button to close the dialog box. Repeat the above process 
for every Slave in your system. Save the project with File> Save As ...

2.2.5 Project Download 

lmportant: Before you download the project, you must change the processor to PROG mode. You 
cannot download the project to the PS69-DPM module while the processor is in RUN mode". 

Once saved your project is now ready to be downloaded to the Module. Connect 
the serial port of your PC to the Diagnostic port on the front of the Master module 
using supplied interface cable (CABLE-SRV-MD8). Follow the steps below to 
download your project. 
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Step1: Device Assignment 
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In the PROSOFT.fdt (SYCON.net) project screen, double-click on the Master you 
have added in either the Network View bus or the netProject screen, the Master 
should be highlighted with a Blue box. In the navigation area on the left of the 
Configuration dialog box, select Device Assignment. 

Bus Parameters 

Adcress Table 

Station Table 
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lf the master is connected to a COM port on the PC, it will sean automatically for 
available COM ports. Select the COM port to associate with the PS69-DPM 

Driver 

@IMQMI 
Device Assignment 

Firmware Download 

Conflguration 
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Click the Sean button to retrieve a list of available devices and drivers, and then 
select the PS69-DPM from the list. 

,'11configurat1on - PS69-DPM[PS69·DPM)<1>(#1)-� � 
- -

l!llilEi 

lQ'Qe\lfce: PS�9� 
�l!tldor; l'toSoft t«haofQiiy Inc: 

Bus Parameters 

Address Table 

Statlon Table 

s'cllO praoress: 6/61Davlces (ClJ'l'.ent ile'llcer ·) 

Step2: Connect to Master 

In the PROSOFT.fdt (SYCON.net) project screen, click on the Master you have 
added in either the Network View bus or the netProject screen, the Master should 
be highlighted with a blue box. Using the menu ítem Device>Connect or right 
click on the Master in either Network View bus or the netProject screen selecting 
Connect to establish a connection to the Master. 

lmportant: lt is not possible at this time to upload the project from the PS69-DPM. You must 
create the project as described in Create a New Project (page 41 ), and then download it to the 
module. 
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In the project screen, using the menu item Device>Download or right Click on 
the Master in either Network View bus or the netProject screen selecting 
Download to begin the download process. The following dialog box will appear. 

netProject • PS69-DPM[PS69-DPl.l]<1-•(/11 )-----

? 

11 'f.es I! fio 

This dialog box is a warning regarding a possible interruption of the bus 
communication during the download. Click Yes to begin the download. The 
download progress dialog box will appear. 

nctProjccl 

Device: PS69-0PM[PS69-0PM}<1>(1i1) 

DOW'\load n.mi,g. .. 

'fil :i: complete 
------------ --

Step 4 - Set Processor to Run Mode 

After the download has been completed, all required steps configuring the Master 
module have been done. 
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2.3 RSLogix5000 (version 15 or lower) 

The section below contains instructions for configuring the PS69-DPM module in 
a Compactlogix system using RSLogix5000 version 15 or lower. 

Note: The simplest way to startup the module in an RSLogix5000 project is to use the example 
project provided on the CD-ROM.· lh this example project, the slot number in the configuration 
dialog of.the module may have to be changed tQ match the users system. 

2.3. 1 Module Selection 

Create a new project in RSLogix5000 using a Compactlogix controller. Then the 
first step is to select the module and add it to your project. Right click on the 1/0 
Configuration CompactBus Local of the controller project. Select New Module as 
shown below. 
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8 el! Controller Compact 
� Controller Tags 
r;¡¡¡ ControDer Fault 1-mdler 
al Power-1.Jp Handler 

6:ilTasks 
' B Mai-lT...k 

G¡, Mainl'rograrn 
G::l lklschedtJed Programs 

E§ Motlon Groups 
w)Ungr�Axes 

G:i3 Trends 
6il Data Types 

User-Oeflned 
stmgs 
Predellned 

Qi � 
B el! 1/0 Corligu-ation 

l'iJ New Module ... 

j, Cut Ctd+:1 

� ,:opy •:�rl+•: 

@ P.:,-;.ti= ü1l+1/ 

De!et1:- Del 

úoss Reference ctrl+E 

Propertles 
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2.3.2 Module Properties 1 

The communications parameters far the module should be set as shown in the 
dialog below. 

Module Propcrties · Local:1 (1769-MODULE 1. 1) (gJ 

Type: 

Parent: 

1769-MODULE Generic 176S Module 
Local 

Conneciion Paraineters----� 

Descrigtion: 

Jnput 

A=mbly 
lnstance: 

¡w¡--
"-1 Oytput ¡wa-
V : _¡;ooíogurotion: � 

Size: 
1248 ::8 (16-bit) 

124a ::8 (16-bit) 

� (16-bit) 

Commf�m�.-,□-ato--1-NT _____ ..=.J-,• 

SIQt: 11"""":B 

Cancel I Bacl I Ne><t > 11 Fmh » f Help 1 

Determine a name and enter a short description of the module. Select the slot 
number in which the module is installed in the controller. Select Data - INT as the 
Comm_Format. Set the connection parameters as they are shown in the dialog. 

Connection Parameter Assembly lnstance Size (in Words) 

Input 101 44 + X (X= O ... 204) 

Output 100 8 + Y (Y = O ... 240) 

Configuration 102 O 

X= Number of Words configured far the Master module (PROFIBUS input data); input size can be 
in the range between 44 and 248 words 
Y= Number of Words configured far the Master module (PROFIBUS output data); output size can 
be in the range between 8 and 248 words 

• Input Size: The input size must be at least 88 Bytes (44 Words). lt must be
large enough to accommodate the status information required by the module,
which is 88 Bytes (44 Words) and the number of PROFIBUS input data. You
can increase the size of this area using the size of each Input module
connected. The Input image starts with byte 88.

• Output Size: The output size must be at least 16 Bytes (8 Words). lt must be
large enough to accommodate the command information required by the
module, which is 16 bytes (8 Words), and the number of PROFIBUS output
data. You can increase the size of this area using the size of each Output
module connected. The Output image starts with byte 16.

Note: lf the parameters do not correspond to the template values, then the controller cannot 
establish a communication relationship with the module. 

Select Next >> far the next configuration dialog. 
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2.3.3 Module Properties 2 

The Requested Packet lnterval RPI is shown in the following dialog box. Within 
this time interval, the 1/0 data between module and controller are exchanged. 

lt is not possible to change the RPI in this dialog separately for each module. The 
RPI can be changed in the properties dialog of the 

"CompactBus Local" for all 1/0 modules. Values in 1.0 ms steps are possible. 
The PROFIBUS module supports all possible RPI values. 

Module Properties · Locdl:1 (1769-MODULE 1 .1) 
-

� 

fiequested Packet lnterval (RP1� 1 2 o::fj ms 

r{�M@ej 

Cancel 1 < Beck I Nc·-1 11 Fonísh » 

End the configuration of the module with Finish>>.

Help 
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2.4 RSLogix 500 

The sections below contain instructions for configuring the PS69-DPM module in 
a Micrologix1500 system using RSLogix500. 

2.4. 1 Module Selection 

Create a new project in RSLogix500 using a Micrologix1500 controller. Then the 
first step is to select the module and add it to your project. Right click on the 1/0 
configuration of the controller project. Select Open as shown below. 

$ Controller 
1 1 i Controller Properties 
I ' () Pfocessor Status 

' () Function Files 

1 \ J!J U·iiMMti 
: hE Channe!Conf,gu•w�.1111+,•-·1 

El CJ Program Files ! 
BI SYS o. 
fil! SYS1 -

: 1 // LAD2-
CJ Dala Files 
CJ Dala Logg11g 

1 RCP Configuralion Files 
1 €J Force Files 
' GJ Custom Data IAonlors 
; /iil Cuslom Graph,eal lloniors 
I· /iil Re�• ldonlors 
1 E:J Trends 

O Dalabase 

The following dialog box appears for the selection of the new Module. 

2 

3 

5 
6 
7 

10 

11 

12 

'\ 

::· 

,, 

On the left side of the dialog set the focus to the slot number where the module is 
installed. Set the focus to "Other - Requires 1/0 Card Type ID" from the 
available module types and then double click on it. 
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2.4.2 Expansion General Configuration 

The communications parameters for the module should be set as shown in the 
dialog below. 

Expansion General Configuration Value 

Vendar 283 

Product Type 12 

Product Code 3 

Series/Majar Rev/Minor Rev A 

lnputWords 44 + X (X= O ... 204) 

Output Words 8 + Y (Y = O ... 240) 

Extra Data Lenglh o 

X = Number of Words configured far the Master module (PROFIBUS input data); input size can be in the range between 
44 and 248 words 
Y = Number of Words configured far the Master module (PROFIBUS output data); output size can be in the range 
between 8 and 248 words 

• Vendor ID/ Product Type / Product Code for the PS69-DPM module are as
shown below:

o Vendar ID: 283
o Product Code: 12
o Product Code: 3

• Input Words: The input size must be at least 88 Bytes (44 Words). lt must be
large enough to accommodate the status information required by the module,
which is 88 Bytes (44 Words) plus the number of PROFIBUS input data. You
can increase the size of this area using the size of each Input module
connected. The Input image starts with byte 88.

• Output Word: The output size must be at least 16 Bytes (8 Words). lt must be
large enough to accommodate the command information required by the
module, which is 16 bytes (8 Words), and the number of PROFIBUS output
data. You can increase the size of this area using the size of each Output
module connected. The Output area image with byte 16.

• Configuration Size: The size far the configuration array must be always O.

Note: lf the parameters do not correspond to the template values, then the controller cannot build 
up communication with the module. 

Click OK to end the 1/0 configuration of the module. 
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No generic extra data is necessary for the PS69-DPM module. The configuration 
is carried out with the configuration tool PROSOFT.fdt (SYCON.net) which is 
described in the section below. 
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J 2.6 Back Up the Project 
In this step, you will create a backup copy of your project and configuration files. 
The backup procedure saves your data for reuse on another machine, or allows 
you to restare your data in the event of a system failure. The configuration data 
will be saved in an .XML file called PROSOFT.fdt.xml file. This file will reside in a 
sub-folder in the same directory where the PROSOFT.spjfile is stored. The sub
folder name will be the same as the .spj file name 
To save your configuration files 

1 Save your PROSOFT.fdt configuration, showing your Master and all slaves 
using the SAVE As option and call the file PS69_DPM_My_Backup. 

2 Go to the folder where the main file, PS69_DPM_My_Backup.spj, is located 
and look for a folder with the name PS69_DPM_My_Backup. 

3 Look in any sub-folder of that folder for a file named PROSOFT. fdt.xml. 
Make a note of the sub-folder name. lt will be _S129, or another similar 
name. 

lf you have followed the previous steps in order, your PS69 module is now 
configured with the settings for your PROFIBUS Master and Slaves. 
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❖ 10 Communication and 10 Memory Map ............................................... 64 

❖ Adjust the Input and 0utput Arra y Sizes (0ptional) ............................... 79 
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13,1 10 Communication and 10 Memory Map 

This section contains the 1/0 memory mapping far the PS69-DPM module. The 
1/0 area will be used far communicating status and command information as well 
as cyclic 1/0. 

3.1.1 10 Arrays Overview 

Input Arrav 

Below is a summary of the register layout of the input area of the PR0FIBUS
Master module. The offset values are defined as byte. 
Offset 

o 

2 

3 

4 

5 

610 7 

8 

8 

8 

8 

8 

8 

8 

8 

9 

10 

11 

12 to 13 

14 to 15 

16 to 23 

24 to 39 

40 to 55 

56 to 71 

72 

73 

74 

75 

76 

77 

78 to 79 

80 

81 

82 

83 

84 
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Register Type 

Device Status Register 

Device Status Register 

Device Status Register 

Device Status Register 

Fiílllware Revision 

Firmware Revision 

Reserved 

Global State Field 

Global State Field 

Global State Field 

Global State Field 

Global State Field 

Global State Field 

Global State Field 

Global State Field 

Global State Field 

Global State Field 

Global State Field 

Global State Field 

Global State Field 

Global State Field 

Global State Field 

Global State Field 

Global State Field 

Slave Diagnostic Field 

Slave Diagnostic Field 

Slave Diagnostic Field 

Slave Diagnostic Field 

Slave Diagnostic Field 

Slave Diagnostic Field 

Slave Diagnostic Field 

DPV1 Alarm lndication 

DPV1 Alarm lndication 

DPV1 Alarm lndication 

DPV1 Alaílll lndication 

DPV1 Alarm lndication 

Name 

Status Bits 

Handshake Acknowledge Bits 

Reserved 

Reserved 

Minor Version 

Major Version 

Reserved 

Ctrl 

Aclr 

Nexc 

Fat 

Eve 

NRdy 

Tout 

Reserved 

DPM State 

Err rem adr 

Err event 

Bus err cnt 

Time out cnt 

Reserved[8) 

SI cfg[128) 

SI state[ 128) 

SI diag[128) 

Slave Address 

Slave Diag Failure 

Station Status 1 

Station Status 2 

Station Status 3 

Master Address 

ldent Number 

Alarm Status 

Rem Add 

Alarm Cnt 

Slot Number 

Seq Nr 
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Offset Register Type 

85 DPV1 Alarm lndication 

86 DPV1 Alarm lndication 

87 DPV1 Alarm lndication 

88 to495 PROFIBUS Input Area 

Output Arrav 

Name 

Alarm Type 

Alarm Spec 

Reserved 

lnputs (408 Bytes) 

Communication 
User Manual 

Below is a summary of the register layout of the output area of the PROFIBUS 
Master module. The offset values are defined as byte. 

Offset Register Type Name 

o Device Command Register Command Bits 

Device Command Register Handshake Request Bits 

2 Device Command Register Reserved 

3 Device Command Register Reserved 

4 Slave Diag Slave Address 

5 Slave Diag Function 

6 Slave Diag Reserved 

7 Slave Oiag Reserved 

8 Global Control Command Slave_ Address 

9 Global Control Command Control _Command 

10 Global Control Command Group_Select 

11 Global Control Command Reserved 

12 Reserved Register Reserved 

13 Reserved Register Reserved 

14 Reserved Register Reserved 

15 Reserved Register Reserved 

16 to 495 PROFIBUS Output area Outputs (480 Bytes) 

3.1.2 Input Array 

Device Status Registers 

The PS69-DPM module uses the first 4 bytes of the CPUs input area to transfer 
Device Status Register information. The Device State Register contains 
information indicating the modules communication status and command status. 
The CPUs input area mapping of this information is shown below. 

Byte Offset Structure Member 

o MSB 

HSA 

2 Reserved 

3 Reserved 
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Data Type Description 

SINT Module Status Bit 

SINT Handshake Acknowledge Bits 

INT Reserved 

INT Reserved 
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MSB := Module Status Bits

Bit Offset Structure Member Data Type Description 

o Reserved BOOL Reserved 

1 Reserved BOOL Reserved 

2 Reserved BOOL Reserved 

3 Reserved BOOL Reserved 

4 Reserved BOOL Reserved 

5 COM BOOL Communication 

6 RUN BOOL Run 

7 RDY BOOL Ready 

■ RDY (Ready)
When this bit is set, the module is operational. The RDY bit should always be
set by the module. lf this bit is not set a system error has occurred and the
communication between controller and module is not possible.

• RUN (Run)
When the RUN bit is set, the module is ready far communication. Otherwise
an initialization error or incorrect parameterization has occurred. Further
diagnostic is carried out with the PROSOFT.fdt (SYCON.net) configuration
tool.

• COM (Communication)
When this bit is set, the communication is started and the module is engaged
in cyclic data exchange with at least one of the connected Slaves.

HSA := Handshake Acknowledge Bits 

Bit Offset Structure Member Data Type Description 

o HsAck0 BOOL SlvDiagCnf ,Slave Diag Confirmation 

HsAck1 BOOL GlbCtrCnf, Global Control Confirmation 

2 HsAck2 BOOL Reserved 

3 HsAck3 BOOL Reserved 

4 HsAck4 BOOL Reserved 

5 HsAck5 BOOL Reserved 

6 HsAck6 BOOL Reserved 

7 HsAck7 BOOL Reserved 

The handshake acknowledge bits provide an indication to the user application if a 
command has been processed. Every handshake acknowledge bit has a 
corresponding handshake request bit. A command can be triggered by setting 
the corresponding handshake request bit in the device command register of the 
output array. lf the handshake acknowledge bit is equal to the corresponding 
handshake request bit the command has completed and the user program can 
begin the next command. lf unequal, the command is still being processed. 
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HsAckO := SlvDiagCnf 
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This bit indicates the processing of a SlaveDiag request. lf this bit is equal to 
SlvDiagReq in the Command register the command has been processed. lf 
unequal, the command is still in progress. 

HsAck1 := GlbCtrlCnf 

This bit indicates the processing of a Global Control request. lf this bit is equal to 
GlbCtrlReq in the Command register the command has been processed. lf 
unequal, the command is still in progress. 

HsAck2 .. 7 := Reserved 

Reseved for future use. 

Firmware Revision 

This data field, which is part of the input image of the Compactlogix PROFIBUS 
Master module, contains the current firmware revision. The Minor revision 
indication will be in the low byte and the Major revision will be in the high byte. 
The Firmware Field is placed in the Input area as shown in the following table. 

Byte Offset Structure Member Data Type Description 

4 FwMinor SINT Firmware Minar Revision 

5 FwMajor SINT Firmware Majar Revision 

6 to 7 Reserved INT Reserved 

Example: 

lf FwMajor = 1 O and FwMinor = 1 then the firmware revision is 10.1. 

Due to a different interna! firmware numbering scheme than Major/Minor version 
the following scheme is used to utilize this information to support requirements 
for a major revision/minor revision. Details are provided in the following table. 
Because the first release of the modules interna! firmware will start with at least 
V01.000 the first firmware version in Major Minor scheme will be at least 10.00. 

FW Revision FWMajor FWMinor 

V01.000 10 00 

V01.001 10 01 

Global State Field 

The 64 byte Global State Field is available to the user program via the input area 
of the master module. This field contains status information of the PROFIBUS
DP system. lt always begins at byte offset 8 of the input area. The input area 
mapping of the Global State Field is shown in the following table. 

Byte Offset Structure member 

8 Global_bits 
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Data Type 

BOOL 

Signification 

GLOBAL-BITS 

Explanation 

Global error bits, for a detailed 
description of each bit and its 
meaning see table below 
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Byte Offset Structure member Data Type Signification Explanation 

9 DPM_State SINT PROFIBUS-DP Main state of the PROFIBUS-DP 
Master State Master system 

00hex: OFFLINE 

40hex: STOP 

80hex: CLEAR 

C0hex: OPERATE 

10 Err_rem_adr SINT Error Source O ... 125 Error detected with a 
Slave device 

255 Error with Master. 

11 Err_event SINT Error Event Error number, use the Err_rem_adr 
value to detennine if the error 
occurred with a connected slave or 
the Master itself. See error 
numbers in table below. 

12 to 13 Bus_err_cnt INT Bus Error Counter Number of majar bus errors. 

14 to 15 Time_out_cnt INT Time Out Counter Number of bus time outs. 

16 to 23 Reserved[8] SINT(8) Reserved Reserved 8 Bytes 

24 to 39 Sl_cfg[128] BOOL(128) Slave Configuration lf the Sl_cfg bit of the 
Bit Array corresponding slave is logical "1" 

the slave is configured in the 
master, and serviced in its states. 
"O" the slave is not configured in 
the master 

4010 55 Sl_state[128] BOOL(128) Slave State Bit lf the Sl_state bit of the 
Array corresponding slave station is 

logical "1 • the slave and the master 
are exchanging their 1/0 data. "O" 
the slave and the master are not 
exchanging their 1/0 data. The 
values in variable Sl_state are only 
valid, if the master runs the main 
state OPERATE 

56 to 71 Sl_diag[128] BOOL(128) Slave Diagnostic Bit lf the Sl_diag bit of the 
Array corresponding slave station is 

logical "111 latest received slave 
diagnostic data are available in the 
interna! diagnostic buffer. This data 
can be read by the user with a 
message. "O" since the last 
diagnostic buffer read access of 
the HOST, no values were change 
in this buffer 

GLOBAL-BITS 

Bit Offset MemberName Data Type Signification Meaning if Bit is set 

o Ctr1 BOOL CONTROL-ERROR Parameterization error 

Aclr BOOL AUTO-CLEAR- Module stopped communication 

ERROR with all slaves and reached the 
auto-clear-end state. 
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Bit Offset MemberName Data Type Signification Meaning if Bit is set 

2 Nexc BOOL NON-EXCHANGE- At least one slave has not reached 
ERROR the data exchange state and no 

process data will be exchanged. 

3 Fat BOOL FATAL-ERROR Because of majar bus error, no 
further bus communication is 
possible. 

4 Eve BOOL EVENT-ERROR The module has detected bus short 
circuits. The number of detected 
events is contained in the 
Bus_error_cnt variable. This bit is 
set when the first event was 
detected and will remain set. 

5 NRdy BOOL HOST-NOT- lndicates if the Application program 
READY- has set its state to operative or no!. 
NOTIFICATION lf this bit is set the Application 

program is not ready to 
communicate 

6 Tout BOOL TIMEOUT-ERROR The module has detected an 
overstepped timeout supervision 
value because of rejected 
PROFIBUS telegrams. lt is an 
indication for bus short circuits 
while the master interrupts the 
communication. The number of 
detected timeouts is available in 
the Time_out_cnt variable. This bit 
will be set when the first timeout is 
detected and will remain set. 

7 Reserved1 BOOL Reserved Reserved 

ERROR-EVENT Codes for an Err_Rem_adr of 255 

Code lndication 

o No errors 

50 USR_INTF-Task Not Found 

51 No Global Data 

52 FDL-Task Not Found 

53 PLC-Task Not Found 

54 Non Existing Master Parameters 

55 Faulty Parameter Value in the 
Master Parameters 

56 Non Existing Slave Parameters 

57 Faulty Parameter Value in a Slave 
Parameters 
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Source Corrective Action 

None None. 

Master Firmware is invalid. Module must be 
updated .• 

Master Firmware is invalid. Module must be 
updated. 

Master Firmware is invalid. Module must be 
updated. 

Master Firmware is invalid. Module must be 
updated. 

Master Execute download of configuration 
database again. 

Configuration Firmware is invalid. Module must be 
updated. 

Configuration Execute download of configuration 
database again. 

Configuration Check GSD file for possible incorrect slave 
parameterization values. 
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Code lndication Source Corrective Action 

58 Duplicate Slave Address Configuration Check configured slave addresses in 
project. 

59 Projected Send Process Data Offset Configuration Check slave configuration in active project. 
Address of a Slave is Outside the 
Limits of O to 255 

60 Projected Receive Process Data Configuration Check slave configuration in active project. 
Offset Address of a Slave is Outside 
the Limits of O to 255 

61 Data-Areas of Slaves are 
Over1apping in the Send Process 

Configuration Check slave configuration in active project. 

Data 

62 Data-Areas of Slaves are Configuration Check slave configuration in active project. 
Over1apping in the Receive Process 
Data 

63 Unknown Process Data Handshake Master Problem with master's startup parameters. 

64 Free RAM Exceeded Master Master has a hardware issue. 

65 Faulty Slave Parameter Datase! Configuration Check GSD file for possible incorrect slave 
parameterization dataseis. 

202 No Memory Segment Available Master Master has a hardware issue. 

212 Faulty Reading of a □alabase Configuration Execute download of configuralion 
database again. 

213 Structure Used by the Operating Master Master has a hardware issue. 
System is Faulty 

220 Software Watchdog Error Host Firmware watchdog has an error. 

221 No Data Acknowledge in Process Host Firmware is having trouble with Host 
Data Handshake acknowledgement. 

222 Master in Auto_Clear Slave Device The auto_clear mode was activated, 
because one slave is missing during 
runtime. 

225 No Furlher Segments Master Contact hotline 

ERROR_EVENT Codes for an Err_Rem_ Adr of not equal to 255 

Code 

2 

3 

9 

17 

18 

21 
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lndication 

Slave Station Reports Data 
Overflow 

Request Function of Master is not 
Supported in the Slave 

No Answer, Although the Slave 
must Respond with Data 

No Response from the Slave 

Master not in Logical Token Ring 

Faulty Parameter in Request 

Source Corrective Action· 

Master Telegram Check length of configured slave parameter 
or configuration data. 

Master Telegram Check if slave is PROFIBUS-DP norm 
compatible. 

Slave Check configuration data of !he slave and 
compare it with lhe physical 1/0 data 
length. 

Slave Check bus cable, and bus address of slave. 

Master Check FDL-Address of master or highest-
station-address of other master systems. 
Examine bus cabling for bus short circuits. 

Master Telegram Master has a firmware issue. 
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Slave Diaqnostics Field 
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The Slave Diagnostics array is an array of 8 bytes which includes slave 
diagnostic information based on the settings used to execute this command. The 
definition of this array and its indications are shown in the Following table. 

Note: The same Slave Diagnostic function can also be executed by CIP message functionality 
described later in this manual. Sorne types of the Compactlogix controller family do not support 
messaging. This method below can be used for controllers that only support 1/0 or 1/0 and CIP 
messaging. The slave diagnostic via 1/0 has the limitation that it cannot show extended diagnostic 
information, if a slave supports this. lt can only give the mandatory diagnostic information of a 
slave. Extended diagnostic information can be received with the CIP message functionality only. 

Byte Offset Structure member Data Type Description 

72 Slave Address SINT Address of Slave with the Diagnostic request 

73 Slave Diag Failure SINT See Definition Below 

74 Station Status_ 1 SINT See Definition Below 

75 Station Status_2 SINT See Definition Below 

76 Station Status_3 SINT See Definition Below 

77 Master Address SINT This byte contains the master address of the PROFIBUS-
DP master which has done the parameterization of the 
slave. lf a slave is no! parameterized !he value is 255 

78 to 79 ldent Number INT PROFIBUS ldent number from Slave in which the 
diagnostic request was made 

Slave Diag Failure 

This byte reflects the status of the DDLM_DIAG request. See table below for 
possible error codes. 

Error Code Significance Error source Help 

o Service could be executed No error 
without an error 

17 No response from the station SLAVE Check network wiring, check bus address of 
slave or baud rate support 

18 Master not into the logical 
token ring 

161 Remole Address in request 
service out of range 

Station Status_ 1 

Network in general 

APPLICA-TION 

Check master DP-Address or highest-station
address of the Master. Examine bus wiring for 
bus short circuits 

Check address parameter in diag request 

This status byte will be zero indicating that the slave device has no errors. The 
non-zero values which are errors are defined in the following table. 

Bit Offset MemberName 

o Sta_Non_Exist 

Sta No! Ready 

2 Cfg Fault 
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Data Type 

BOOL 

BOOL 

BOOL 

Meaning if Bit is set 

No response from slave device. The stalion is non 
existen! 

Slave no! ready 

Slave has incorrect parameterization 
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Bit Offset MemberName 

3 Ext_Diag 

4 Not_Supp 

5 lnv_Slv_Res 

6 Pnn_Fault 

7 Master_Lock 

Station Status_2 

Bit Offset MemberName 

o Pnn_Req 

Stat_Diag 

2 Slave_Device 

3 WD_On 

4 Freeze_Mode 

5 Sync_Mode 

6 Reserved 

7 Deactivated 

Station Status_3 

Bit Offset MemberName 

0 .. 6 Reserved0 .. 6 

7 ExtDiagOverflow 

DPV1 Alarm lndication 

Data Type 

BOOL 

BOOL 

BOOL 

BOOL 

BOOL 

Data Type 

BOOL 

BOOL 

BOOL 

BOOL 

BOOL 

BOOL 

BOOL 

BOOL 

Data Type 

BOOL 

BOOL 

PS69-DPM ♦ Compactlogix or Micrologix Platform 
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Meaning if Bit is set 

The extended diagnostics area is used 

Unknown command is detected by the slave 

lnvalid slave response 

Last parameterization telegram was faulty 

Slave is controlled by anolher master 

Meaning if Bit is set 

Slave must be parameterized 

This bit remains active until ali diagnostic data has been 
retrieved from the slave 

This bit is always set by the Slave 

Slave watchdog is activated 

Freeze command active 

Sync command active 

Reserved 

Slave not active 

Meaning if Bit is set 

Reserved 

Slave has a large amount of diagnostic data and cannot 
send it ali 

The DPV1 alarm indication register is mapped to 8 bytes of the input area. These 
registers provide incoming alarm indication data required to respond to a DPV1 
alarm created and sent by a Slave device. The definition of registers contained 
within the Alarm lndication is detailed in the following table. 

Byte Offset MemberName Data Type Descriptlon 

80 Alann Status SINT Status of Alann Pending 

81 AlannCnt SINT Alann Counter 

82 Rern_Add SINT Address of Slave with Alann ( O to 126) 

83 Slot Nurnber SINT Slot Nurnber (O to 254) 

84 Seq_Nr SINT Sequence Nurnber (O to 31) 

85 Alann Type SINT Alann Type (1 to 6, 32 to 126) 

86 Alann Spec SINT Alann Specification (O to 7) 

87 Reserved SINT Reserved 

Alarm_Status 

Bit Offset MemberName Data Type Description 

o Alannlnd BOOL Alann lndication 
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Bit Offset MemberName Data Type Description 

Reserved BOOL Reserved 

2 Reserved BOOL Reserved 

3 Reserved BOOL Reserved 

4 Reserved BOOL Reserved 

5 Reserved BOOL Reserved 

6 Reserved BOOL Reserved 

7 AlarmOverrun BOOL Alarm Overrun 
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The alarm indication registers start with the byte "Alarm_Status". This byte is a 
collection of bits to indicate alarm status. Bit DO (Alarmlnd) is set to "1" to 
indicate to the user application that an alarm request has been received by the 
module. The specifics of the alarm request will be present in the remaining alarm 
indication fields, which contain the slave station address "Rem_Add", the slot 
number "Slot_Number", and so on. according to the PROFIBUS specification. lf 
an alarm is indicated, the user application has to decide what to do with its 
application specific reaction. 

The application has to respond to the alarm with a CIP message, which is 
described later in this manual. With its response, the application confirms to the 
slave that the alarm was received. When the user application responds to the 
alarm using a CIP message Bit O will be set to "O" indicating that the alarm has 
been acknowledged and is no longer pending. The alarm information Rem_Adr, 
Slot_Number, and so on. is not cleared. lt can happen that a second or more 
alarms are pending. In this case bit DO will not be reset to "O" when the 
application has responded to one alarm. Only the alarm information Rem_Add, 
Slot_Number and so on. will be update in the case of multiple alarms pending. 

To handle this situation the application has to look also to the variable 
"AlarmCnt". This counter will be incremented every time a new alarm is pending. 

NOTE: lt is possible to receive several alarms from one or more slaves. The master module has a 
buffer for only 32 alarms. The application has to respond as fast as possible to alarms. lf the 
interna! alarm buffer runs over, further alarms are lost. This situation is indicated by the 
"Alarm_Status" bit 07 "AlarmOverrun". lf an alarm was loss, this bit is set to "1". lt will be cleared 
only if the bus communication is stopped for example if the controller goes to stop or the 
ápplication stops the bus communication by the NRDY bit in the command register. 

PROFIBUS Input Data 

The remainder of the input area is used far PROFIBUS input data from 
connected Slaves. The input information is transferred from the module to the 
controller. Input data from the PROFIBUS system always starts at the 88th Byte 
(based on start index O) in the input region. Thus, the module has a maximum of 
408 bytes input data (496 byte input region - 88 byte status). The input data of 
the Slaves are linear corresponding to the 1/0 Mapping assigned by 
PROSOFT.fdt (SYCON.net). PROSOFT.fdt (SYCON.net) is capable of 
configuring more than 408 Bytes of input data. Should the input data of the 
system exceed 408 bytes, only the first 408 bytes of the input data will be 
transferred to the controller. 
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The Device Command register is transferred from the controller to the module via 
the output region. The Command register always lies in the first 4 bytes of the 
output region. The following tables describe the mapping for the Device 
Command Register. 

Byte Offset Structure Member Data Type Description 

o MCB SINT Module Command Bits 

HSR SINT Handshake Request Bits 

2 Reserved INT Reserved 

3 Reserved INT Reserved 

MCB := Module Command Bits 

Bit Offset Structure Member Data Type Descrlption 

o Reserved BOOL Reserved 

1 Reserved BOOL Reserved 

2 Reserved BOOL Reserved 

3 Reserved BOOL Reserved 

4 Reserved BOOL Reserved 

5 NRDY BOOL Application Not Ready 

6 INIT BOOL lnit 

7 RST BOOL Reset 

NRDY := Not Ready 

With this bit, the user program can start or stop communication with the 
PROFIBUS system. When this bit is set, the communication between the master 
module and all Slave devices is stopped. AII slaves go to fail safe mode and the 
Master goes to Stop mode. This control bit allows the user program to make a 
controlled start of the communication with the PROFIBUS syste�. 

INIT := lnit 

This function is not implemented. 

RST := Reset 

The user program can use this bit to execute a Reset (Cold Start) of the module. 

:Attention: Using the Reset command will cause an interrupUon in bus communication. AII 
oonnected slaves go to fail safe mode. 
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HSR := Handshake Request Bits 

Bit Offset Structure Member Data Type 

o HsReq0 BOOL 

HsReq1 BOOL 

2 HsReq2 BOOL 

3 HsReq3 BOOL 

4 HsReq4 BOOL 

5 HsReq5 BOOL 

Description 

SlvDiagReq, Slave Diag Request 

GlbCtrReq, Global Control Request 

Reserved 

Reserved 

Reserved 

Reserved 

6 HsReq6 BOOL Reserved 

7 HsReq7 BOOL Reserved 

Communication 
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With the handshake request bits the user application can trigger different 
functions supported by the master module. Every handshake request bit (HsReq) 
has a corresponding handshake acknowledge bit (HsAck) in the Device Status 
Register in the input array (page 65). lf the module set an HsReq bit unequal to 
the corresponding HsAck bit, the module will execute the command. lf the 
module sets the corresponding HsAck bit equal to the HsReq bit then the module 
has executed the command and the application can execute another command. 

Note: The user application can only initiate a new command as long as the HsReq bit and the 
HsAck bit are equal. 

HsReqO := Slave Diag Request 

The user program can use this bit to execute a Slave Diagnostic request. This bit 
is used with the SlvDiagCnf bit in the Handshake Acknowledge bits to determine 
if the command has been processed. Refer to Device Status Registers for more 
details (page 117). 

HsReq1 := Global Control Request 

The user program can use this bit to execute a Global Control command. This bit 
is used with the GlbCtrCnf bit to determine if the command has been processed. 
See section on Device Status Registers for more details (J:>age 117). 

HsReq0 .. 7 := Reserved 

Reserved for future use. 

Slave Diaqnostic Request Reqister 

The Slave Diagnostic Request register in combination with the handshake 
request bits is used to provide the user program with an easy method to execute 
a diagnostic request to a specified slave in the system. 

The slave diagnostic command can be executed by using the corresponding 
handshake request bit HsReq0 in the Device Command Register (page 74). The 
result of the slave diagnostic command can be read in the Slave Diagnostic field 
of the input array. 
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Byte Offset Structure Member Data Type Description 

4 SLA SINT Slave Address 

5 FNC SINT Function 

6 Reserved SINT Reserved 

7 Reserved SINT Reserved 

SLA := Slave Address 

Address of the slave of which the diagnostic data are requested. 

FNC := Function 

lf FNC is O, the diagnostic data are requested from interna! buffer of the Master. 
This is the recommended method, because the master has always the most 
recent diagnostic data in its interna! buffer from the Slave. 

lf FNC is 1 the diagnostic data are requested directly from the si ave itself. This is 
not the preferred method because, this method causes additional bus loading 
and will influence the bus cycle time. 

Note: The same Slave Diagnostic function can also be executed by CIP message functionality 
·ctescribed later in this manual. Sorne types of the Compactlogix controller family do not sl.Jpport
messaging. This method can be used for controllers that only support 1/0 or 1/0 and CIP

_ messaging. The slave diagnostic via 1/0 has the limitation that it cannot show extended diagnostic 
information if a slave supports this. lt can only give the mandatory diagnostic information of a slave. 
Extended diagnostic information can be received with the CIP message functionality. 

Global Control Arrav 

The Global Control array is a field of 4 bytes following the Device Command 
Register. The Global Control request makes it possible, to send commands to 
one or several DP slaves. A DP slave accepts a control command only from the 
DP master that has parameterized it. This request makes it possible to do Sync 
and Freeze functions. 

Nqte: The same Global Control function can be also executed by CIP message functionality 
deseribed later in this manual. Sorne types of the Compactlogix controller family do not support 
messaging. This method is used only for controllers that support 1/0 not messaging. 

Byte Offset Structure Member Data Type Description 

SLA SINT Slave Address 

ce SINT Funclion 

GS SINT Reserved 

Reserved SINT Reserved 

SLA := Slave Address 

The parameter SLA allows the user to set the address of the Slave in which the 
Global Control command is to be sent. The value of 127 is a special global 
broadcast address. When this address is selected, all Slaves are affected by this 
command at the same time. 
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CC := Control Command 
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The parameter CC determines the function that is to be executed when using the 
Global Control Command. 

Bit Offset Structure Member Data Type Description 

o Reserved BOOL Reserved 

Clear_data BOOL Clear output data 

2 UnFreeze BOOL Unfreeze input data 

3 Freeze BOOL Freeze input data 

4 Unsync BOOL Neutralize the sync command or unsync 

5 Sync BOOL Freeze output data, until sync command is neutralized 

6 Reserved BOOL Reserved 

7 Reserved BOOL Reserved 

Combination of the Unsync/Sync and Unfreeze/Freeze bits: 

Bit 2 or4 Bit 3 or 5 Meaning 

o o No function 

o Function (sync or freeze) is active 

o Function (unsync or unfreeze) is active 

Function (unsync or unfreeze) is active 

GS := Group_Select 

The parameter GS allows the user program to select which of the 8 possible 
slave groups is addressed by this service. This command is activated in the 
Slave when the ANO linkage between its interna! Group_ldent and the desired 
Group_Select logic result is a "1 ". The Group_ldent parameter is configured by 
the Master during the startup phase. lf the Group_ldent parameter is set to a 
value of "O", the Slave does not carry out a group evaluation (ANO linkage) with 
the received command. 

The global control command is processed by using the two handshake bits 
GlbCtrlReq in the Oevice Command register and GlbCtrCnf in the Oevice Status 
register. The command is sent on every High to Low and low to High transition 
of the GlbCtrlReq bit. lf both bits are equal a command can be sent. To send a 
command setup the Global_Control_array with the desired command. Set the 
bits GlbCtrlReq and GlbCtrlCnf to unequal by transition of the GlbCtrlReq bit. lf 
the GlbCtrlCnf was set equal to the GlbCtrlReq bit the command was sent. The 
truth table below provides an explanation of this process. 

GlbCtrlReq GlbCtrlCnf 

o o 

o 

o 

o o 
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Meaning 

No Control Command is active. Next command can be send. 

Control command in progress. 

No Control Command is active. Next command can be send 

Control command in progress. 

Process repeats 
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The remainder of the output area is used far PROFIBUS output data far 
connected Slaves. The output information is transferred from the controller to the 
module. Output data from the PROFIBUS system always starts at the 16th byte 
(based on Start lndex O) in the output region. 

Thus, the module has a maximum of 480 bytes output data that it can use far 
Slave devices. The output data of the Slaves are arranged in this area according 
to the 1/0 mapping table assigned by PROSOFT.fdt (SYCON.net). PROSOFT.fdt 
(SYCON.net) is able to configure more than 480 bytes of output data. Should the 
output data be greater, the controller will only use the first 480 bytes. 

a�e 78 of 148 ProSoft Technology, lnc. 
May 1 O, 2011 



PS69-DPM ♦ Compactlogix or Micrologix Platform 
PROFIBUS DPV1 Master 

3.2 Adjust the Input and Output Array Sizes (Optional) 

The module interna! database is divided into two user-configurable areas: 

• Read Data
• Write Data

Communication 
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The Read Data area is moved from the module to the processor, while the Write 
Data area is moved from the processor to the module. You can configure the 
start register and size of each area. The size of each area you configure must 
match the Add-On instruction controller tag array sizes for the READDATA and 
WRITEDATA arrays. 

The PS69-DPM sample program is configured for 600 registers of READDATA 
and 600 registers of WRITEDATA, which is sufficient for most applications. This 
topic describes how to configure user data for applications requiring more than 
600 registers of ReadData and WriteData. 

lmportant: Because the module pages data in blocks of 40 registers at a time, you must configure 
your user data in multiples of 40 registers. 
Caution: When you change the array size, RSLogix may reset the PDPMV1 tag values to zero. To 
avoid data loss, be sure to save your settings before continuing. 

1 In the CONTROLLER ORGANIZATI0N window, expand the DATA TYPES and 
USER-DEFINED folders, and then double-click PDPMV1DATA. This action 
opens an edit window for the PDPMV1 DATA data type. 

B OataTypos 

E::I User-Oefined 1 MCMRBlodcStats 

r,DROndConlrol 

MCf,RCONTROl l iM•MS 
MCMU:ventCmd 

�f 

MCMRPortS!al!I 

l�
llJ

S

2 In the edit window, change the value of the READDATA array from INT[600] to 
INT[1000] as shown, and then click APPLY. 

WriteOota 

Note: lf RSLogix resets your data values, refer to the backup copy of your program to re-enter your 
configuration parameters. 
lmportant: When you change the ReadData and WriteData array sizes in RSLogix, you must also 
change the Read Register Count and Write Register Count values in ProSoft Configuration Builder. 
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3 In ProSoft Configuration Builder, navigate to the BACKPLANE CONFIGURATION

tag, and double click to open an edit window. Change the READ REGISTER 

CouNT value to match the value you entered in RSLogix for the ReadData 
data type. 

Edil - Backpl<1ne Configuration � 

Module Name 
Error/Status Block Pointer 
Read Re ister Start 

Write Register Start 
Write Register Count 
Backplane Fail Count 
Initialize Output Data

MVI56-MCMR 
·l 
1000 

• 
o 
600 
10 
No 

J1000 

Commeot: 

Definition' 

,Be$_et T11� 1 

OK 1. 

4 Save and download the sample program to the processor. 

�I
Reset,'!,11 1 

Qr¡cel 1 

To modify the WRITEDATA array, follow the steps in this topic, but substitute 
WRITEDATA for ReadData throughout. Also, make sure that the READDATA and 
WRITEDATA arrays do not overlap in the module memory. For example, if your 
application requires 2000 words of WriteData starting at register O, then your 
READ REGISTER START parameter must be set to a value of 2000 or greater in 
ProSoft Configuration Builder. 
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3.3 CIP Messaging 
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PROFIBUS-DP supports acyclic services through messages. These PROFIBUS
DP services are supported by the RSLogix5000 programming tool by means of 
CIP messages using the "MSG" instruction. The outline and usage of these 
commands for the PROFIBUS-DP Master are contained with in this section. 

Note: Up to time of release of the PS69-DPM module not all of the Micrologix1500 controller 
support CIP mes!?aging or CIP rnes�aging for generic Compact 1/0 modules. That's why CIP 
messaging, which means PROFIBÜS DPV1 services, are not yet supported with a Micrologix1500 
System and a PS69-DPM module. 

3.3. 1 Using the MSG lnstruction in RSLogix 5000 

CIP messages are possible by the use of the "MSG" function block in 
RSLogix5000. The MSG function block can be found under lnput/Output 
lnstructions within the RSLogix lnstruction Set. The MSG instruction 
asynchronously reads or writes a block of data to another module on a network. 
The following is an example of how this instruction is assembled using the acyclic 
PROFIBUS-DP service DDLM_Slave_Diag command. 

Step1: Create New Controller Tag 

Double click on the Controller Tags tree selection under Controller 
Compactlogix. The Controller Tags dialog box will appear. Select the Edit Tags 
tab. Add a new tag called SlaveDiagMsg and make its Type equal to MESSAGE. 

Step2: lnsert the "MSG" instruction 

From the language element tool bar in RSLogix select the lnput/Output tab and 
click on the "MSG" button. The instruction will be inserted into your ladder logic 
as shown in the figure below. 

:::::: ,,,..,. H ... 
Select the "?" and enter the MESSAGE type created SlaveDiagMsg as shown 
below. 

ProSoft Technology, lnc. 
May 10, 2011 

ve ,ag 
1,1.,.._ 

T ¡,pe· OP Gone,ic 
Meuage Control SlaveDiagMsg � 
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Step3: Message Configuration 

Select the button D and open the Message Configuration dialog box. The 
configuration dialog will allow the user to input the appropriate information 
needed to execute the SlaveDiagMsg. The entries should be as follows. 

Message Configuration . SlaveDiagMsg [81 
Conliguration I Cornmunication I T ag 1 

1 . 
S eivice l Custom 
T.l!l)e: 

_:] �ource Element 

S ource L.11ngth: 
E�ce � {Hex) Q=: � {Hex: Qestination 

lnstance: ¡,- At�e:ro- {Hex: 

Enable Warung Done 

@ EIT01Code: Extended Err01 Code: 
ErrorPath: 
Enor Tel<t 

OK Cancel 

¡s1aveDiagReq � 

� (Bytes) 

¡s1aveDiagCnf � 
Ne� Tag. .. 1 

Donelength: O 

r TimedDul:I' 

. e-�-.> Help 

Note: You must create two user defined data types to send and receive the infonnation for this 
command message. In this example SlaveDiagReq and SlaveDiagCnf were created to hold the 
command specific infonnation. 

Message Configuration . SlaveDiagMsg [8} 
Corf1gUJa!ion Comroonicalion I T ag 1 

eat11: lui j!rowse ... 1 

DPM 

1, -,�-: .,, ., __ ,:_,·, .. ,,'.,-.-,-------·-�--
�---7 r- r.f r 1.Jl::---i- :. JI·•°; 1 ...:J f�,. _!,,"¡ '1 ,· 1 l.,..,l f'.1 :::::::J ' l 

• 1 

L
�lF�_'1r

' 2•"1'v•l.ir•I 1(1 :d [1.-,•1i�1Jh ·r!.J,_·j- � ¡(l,:f .. ,¡¡j 
' ¡,,_,_. 

__J - ··------~----- -----------·· · · --·--

r Cgnneded P' 1:6 ·I,,:- t, .. 1.;�11 .i-· ♦ 

E nable W aiting Done 

Extended Err01 Code: 

Error T eld: 

OK 

Done Length: O 

r TinedOut"' 

Help 
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The path in the dialog above must point to the 1769-Module. Use the Browse

button to select the path. 

Mcssage Coníiguralion . SlaveDiagMsg � 

Configuration l Communlcation T ag 1 

t!ame: il3f\Mjfflffl!tffl 

Tag Type: Base 

Slave Diag 
Message 

Data!l'pe: IMESSAGE 

t'.) Enable e Enable Waai,g @ Stait 

Error Code: Extended Error Code: 
Error Palh: 
Error Tel11: 

J OK 

Step4: Add Logic to Execute MSG lnstruction 

"i 

... , 

® Done Done Lenglh: O 

r TinedOul!ll! 

Help 

With the MSG instruction now configured you can add the required logic needed 
to execute the instruction. The example below shows the MSG instruction used 
in the example logic in RIF _ 1769_DPM_Messaging_L32E.ACD. 

DoDDLMSlaveDiag 

Slave Diag Slave Slate 
DpmlnputAn!IY.GlobStateFoeld.Sl_diagf2) DpmlnputAn,iy.GlobStateFoeld.Sl_state{2) 

Slave Diag 
M.,..age 

.------111S,1.r------, 

DoDDLMSlaveDiag 

3.3.2 Supported PROFIBUS-DP Messages 

The section shall define the message functions supported by the Compactlogix 
Master module. Below is a summary of the functions that are supported. 

Service 

DDLM_Slave_Diag 

DDLM_Global_Control 

DDLM_Set_Parameter 

MSAC1_Read 
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Cmd Code Group 

66 DDLM 

70 DDLM 

74 DDLM 

17 DPV1 

Description 

Reading out lhe diagnostic infonTlalion from a DP Slave 

Sending a command to one ar severa! DP Slaves 

Sending parameter data to a specific DP Slave during its 
run time 

With this service, a read request for a particular data 
block is sen! to a DPV1 Slave. This service works Slot-
and lndex-referenced. 
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1 

Service Cmd Code 

MSAC1_Write 17 

MSAL 1 M_Alarrn_Res 18 

Group 

DPV1 

DPV1 

Description 

With this service, a write request is transferred to a DPV1 
Slave, to write a particular data block in the DPV1 Slave. 
This service works Slot- and lndex- referenced. 

This service provides the means to acknowledge a DPV1 
Alann indication sent to the Master by a Slave. 

" Note: The sample program "RIF _ 1796_DPM_messaging_L32E.ACD" has an example for each of 
these services. 

3.3.3 Standard Messaging 

This section contains the description of each Standard Message "DDLM" 
supported by the PROFIBUS Master module. 

DDLM Slave Diag 

The DDLM_SLAVE_Diag request is used to query the status of a PROFIBUS 
Slave by using its address on the bus. This request can be used to determine the 
general health of the slave device. The MSG instruction Request /Confirmation 
format is as follows. 
DDLM_SLAVE_DIAG_REQUEST 

Parameter Data Type 

Reserved1 INT 

Reserved2 INT 

Reserved3 INT 

Command SINT 

Reserved4 SINT 

DeviceAdr SINT 

DataArea SINT 

DataAdr INT 

Dataldx SINT 

DataCnt SINT 

DataType SINT 

Function SINT 

Value Description 

o Reserved 

o Reserved 

o Reserved 

66 Command for the DDLM_Slave_Diag service 

o Reserved 

0 .. 125 Address of the PROFIBUS SI ave 

Reserved 

Reserved 

Reserved 

Reserved 

Reserved 

1,3 1 Read the diagnoslic inforrnalion from the interna! buffer of 
the Master 

3 Read the diagnostic infonnation direcUy from the Slave 

DDLM_SLAVE_DIAG_CONFIRM 

Name Data Type Value Description 

Reserved1 INT o Reserved 

Reserved2 INT o Reserved 

Answer SINT 66 Answer DDLM_Slave_Diag 

Failure SINT e Error, Status (see following section) 

Reserved3 INT o Reserved 

DeviceAdr SINT O .. 125 Slave Address 
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Name Data Type Value 

DataArea SINT o 

DataAdr INT o 

Dataldx SINT o 

DataCnt SINT 6+x 

DataType SINT o 

Function SINT 1,3 

StationState_ 1 SINT S1 

StationState_2 SINT S2 

StationState_3 SINT S3 

MasterAddress SINT MA 

ldentNumber INT ID 

Reserved4 INT o 

ExtDiag[0 .. 99] SINT EX 

MA := Master Address 

Description 

Reserved 

Reserved 

Reserved 

Length of the diagnostic structure 

(starting with StationState 1) 

Reserved 

Read function 

Station status_ 1 

Station status_2 

Station status_3 

Master address 

ldent Number 

Reserved 

Extended Diagnostic 

Communication 
User Manual 

This byte contains the address of the Master that has configured the Slave. 

ID := ldent Number 

In this word the Slave answers with its ldent Number. 

EX:= Extended Diagnostic 

EX is an extended diagnostic buffer. Valid values can be found in the manual of 
the corresponding Slave or can be found in the PROFIBUS specification. 

51 := Station Status_ 1 

This status byte will be zero indicating that the slave device has no errors. The 
non-zero values which are errors are defined in the following table. 

Bit Offset MemberName 

o Sta_Non_Exist 

1 Sta_Not_Ready 

2 Cfg_Fault 

3 Ext_Diag 

4 Not_Supp 

5 lnv Slv Res 

6 Prm Fault 

7 Master Lock 

52 := Station Status_2 

Bit Offset MemberName 

o Prm Req 
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Data Type 

BOOL 

BOOL 

BOOL 

BOOL 

BOOL 

BOOL 

BOOL 

BOOL 

Data Type 

BOOL 

Meaning if Bit is set 

No response from slave device. The station is non 
existen! 

Slave not ready 

Slave has incorrect parameterization 

The extended diagnostics area is used 

Unknown command is detected by the slave 

lnvalid slave response 

Las! parameterization telegram was faulty 

Slave is controlled by another master 

Meaning if Bit is set 

Slave must be parameterized 
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Bit Offset MemberName 

Stat_Diag 

2 Slave_Device 

3 WD_On 

4 Freeze_Mode 

5 Sync_Mode 

6 Reserved 

7 Deactivated 

S3 := Station_status_3 

Bit Offset Member Name 

O .. 6 Reserved0 .. 6 

7 ExtDiagOverflow 

Data Type 

BOOL 

BOOL 

BOOL 

BOOL 

BOOL 

BOOL 

BOOL 

Data Type 

BOOL 

BOOL 

Meaning if Bit is set 

This bit remains active until ali diagnostic data has been 
retrieved from the slave 

This bit is always set by the Slave 

Slave watchdog is activated 

Freeze command active 

Sync command active 

Reserved 

Slave not active 

Meaning if Bit is set 

Reserved 

Slave has a large amount of diagnostic data and cannot 
send it ali 

The CIP MSG setup of this request is as follows. 

Para meter Value 

Message Type CIP Generic 

Service Type Custom 

Service Code 64 hex 

Class 65 hex 

lnstance 

Attribute o 
Source Element SlaveDiagReq 

Destination SlaveDiagCnf 

Source Length 16 

DDLM Global Control 

Remarks 

Service Code "Bridge Message
º 

CIP Object "CIP _MSG_BRIDGE" 

Reference to a Tag of type DDLM_SLAVE_DIAGNOSTIC_REQUEST 

Reference to a Tag oftype DDLM_SLAVE_DIAG_CONFIRM 

Corresponds to the size of the DDLM_SLAVE_DIAGNOSTIC_REQUEST 
structure 

The DDLM_Global_Control request makes it possible, to send commands to one 
or several DP Slaves. A PROFIBUS-DP Slave accepts a control command only 
from the DP master. This request makes it possible to do Sync and Freeze 
functions. The MSG instruction Request / Confirmation format is as follows. 

DDLM_GLOBAL_CONTROL_REQUEST 

Parameter Data Type Value Description 

Reserved1 INT o Reserved 

Reserved2 INT o Reserved 

Reserved3 INT o Reserved 

Command SINT 70 Command for the DDLM_Global_Control service 

Reserved4 SINT o Reserved 

DeviceAdr SINT SLA Address of the PROFIBUS Slave 

Conrol-Command SINT ce Control_Command 
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Parameter Data Type Value 

GroupSelect SINT GS 

SLA := Slave Address 

Description 

Group Select 

Communication 
User Manual 

The parameter SLA allows the user to set the address of the Slave in which the 
Global Control command is to be sent. The value of 127 is a special global 
broadcast address. When this address is selected, all Slaves are affected by this 
command at the same time. 

CC := Control Command 

The parameter CC determines the function that is to be executed when using the 
Global Control Command. 

Bit Offset Structure Member Data Type Description 

o Reserved BOOL Reserved 

1 Clear_data BOOL Clear Output Data 

2 UnFreeze BOOL Unfreeze Input Data 

3 Freeze BOOL Freeze Input Data 

4 Unsync BOOL Neutralize Sync Command or Unsync 

5 Sync BOOL Freeze Output Data, Until Sync Command is Neutralized 

6 Reserved BOOL Reserved 

7 Reserved BOOL Reserved 

Combination of the Unsync/Sync and Unfreeze/Freeze bits 

Bit 2 or4 Bit 3 or 5 Meaning 

o o No function 

o Function (Sync or Freeze) is Active 

1 o Function (Unsync or Unfreeze) is Active 

1 Function (Unsync or Unfreeze) is Active 

GS := Group_Select 

The parameter GS allows the user program to select wtíich of the 8 possible 
slave groups is addressed by this service. This command is activated in the 
Slave when the ANO linkage between its interna! Group_ldent and the desired 
Group_Select logic result in a "1 ". The Group_ldent parameter is configured by 
the Master during the startup phase. lf the Group_ldent parameter is set to a 
value of "O", the Slave does not carry out a group evaluation (ANO linkage) with 
the received command. 

DDLM_ GLOBAL_CONTROL_CONFIRM 

Parameter Data Type 

Reserved1 INT 

Reserved2 INT 

Answer SINT 

Failure SINT 

Reserved3 INT 

ProSoft Technology, lnc. 
May 1 O, 2011 

Value 

o 

o 

70 

o 

o 

Description 

Reserved 

Reserved 

Answer DDLM_ Global_ Control 

Error, status 

Reserved 
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Parameter Data Type Value Description 

DeviceAdr SINT 0 .. 127 Slave Address 

The CIP parameterization of this MSG request is as follows. 

Parameter Value 

Message Type CIP Generic 

Service Type Custom 

Service Code 64 hex 

Class 65 hex 

lnstance 

Attribute o 

Source Element GlbCtrlReq 

Destination GlbCtrlCnf 

Source Length 12 

DDLM Set Parameter 

Remarks 

Service Code "Bridge Message" 

CIP Object "CIP _MSG_BRIDGE" 

Reference to a Tag of type DDLM_GLOBAL_CONTROL_REQUEST 

Reference to a Tag of type DDLM_GLOBAL_CONTROL_CONFIRM 

Corresponds to the size of the DDLM_GLOBAL_CONTROL_REQUEST 
structure 

The DDLM_Set_Parameter request is used to manually send new Slave 
parameters. This service is only applicable for Slave devices which are 
configured within the PROSOFT.fdt (SYCON.net) project. This service activates 
the DP-Norm primitive DDLM_Set_Parameter in order to send parameters to a 
specific Slave during the run time. The Master creates the parameters that are to 
be sent to the Slave in such a way that it adds 7 bytes to the USR_PRM_DATA 
of the DDLM_Set_Parameter service. These 7 bytes contain standard 
parameters of a Slave (ldent_Number, Watchdog_Factor, Group_ldent, and so 
on). The parameters come from the interna! configuration of the Master through 
the PROSOFT.fdt (SYCON.net) configuration. The user program with this service 
has no influence on these 7 bytes. The MSG instruction Request /Confirmation 
format is as follows. 

DDLM_SET_PARAMETER_REQUEST 

Parameter Data Type Value Description 

Reserved1 INT o Reserved 

Reserved2 INT o Reserved 

Reserved3 INT o Reserved 

Command SINT 74 Command for the DDLM_Set_Parameter service 

Reserved4 SINT o Reserved 

UsrPrm[0) SINT 0 .. 125 Address of the PROFIBUS Slave 

UsrPrm[1 .. 233) SINT n Slave parameter data, Slave specific 

Note: The byte array UsrPrm[234] can be made smaller if needed. This saves memory. The value 
234 is the maxímum number of parameters in bytes that can be transferred with the service. 

DDLM_SET _PARAMETER_ CONFIRM 

Parameter Data Type Value Description 

Reserved1 INT o Reserved 
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Parameter Data Type Value 

Reserved2 INT o 

Answer SINT 74 

Failure SINT e 

Reserved3 INT o 

Description 

Reserved 

Answer DDLM Set Parameter 

Error, Status (see following section) 

Reserved 

Communication 
User Manual 

DeviceAdr SINT 0 .. 125 Slave Address 

CIP Messaging Parameters for DDLM_SET _Parameter 

Parameter Value 

Message Type CIP Generic 

Service Type Custom 

Service Code 0x64 

Class 0x65 

lnstance 1 

Attribute o 

Source Element SetPrmReq 

Destination SetPrmCnf 

Source Length 9+x 

(X= 0 .. 233) 

3.3.4 DPV1 Messaging 

Remarks 

Service Code "Bridge Message" 

CIP Object "CIP _MSG_BRIDGE" 

Reference to a T ag of type 
DDLM_SET_PARAMETER_REQUEST 

Reference to a T ag of type 
DDLM_SET _PARAMETER_CONFIRM 

9 = Constant part of the 
DDLM_SET _PARAMETER_REQUEST service 

x = No. of parameters to be written 

This sections describes DPV1 messaging functions supported by the PROFIBUS 
Master module. 

A TTENTION: Do not configure DPV1 services, if your controller does not allow CIP messaging. 

MSAC1 Read 

The MSAC1_Read request is used by the master to perform a DPV1 read 
request to a slave device. The MSG instruction Request/Confirmation format is 
as follows. 

MSAC1_READ_REQUEST 

Parameter Data Type 

Reserved1 INT 

Reserved2 INT 

Reserved3 INT 

Command SINT 

Reserved4 SINT 

DeviceAdr SINT 

DataArea SINT 
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Value Description 

o Reserved 

o Reserved 

o Reserved 

17 Command far the MSAC1 _Read and MSAC1_Write 
service 

o Reserved 

o .. 125 Address of the PROFIBUS Slave 

o Reserved 
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Para meter Data Type Value Description 

DataAdr INT O .. 254 Slot Number 

Dataldx SINT o .. 254 lndex 

DataCnt SINT 1 .. 240 Length of the data block to be read 

DataType SINT o Reservad 

Function SINT 1 MSAC1_Read 

MSAC1_READ_CONFIRM 

Name Data Type Value Description 

Reserved1 INT o Reservad 

Reserved2 INT o Reserved 

Answer SINT 17 Answer MSAC1_Read 

Failure SINT E Error, status (see following Section) 

Reserved3 INT o Reserved 

DeciceAdr SINT O .. 125 Address of the Slave 

DataArea SINT o Reservad 

DataAdr INT O .. 254 Slot Number 

Dataldx SINT o .. 254 lndex 

DataCnt SINT X Length of the received data block 

= 1 .. 240 

DataType SINT o Reserved 

Function SINT MSAC1_Read 

if ,Failure' = CON_AD 

Data[0) SINT Error_Code_ 1 

Data[1) SINT Error_Code_2 

if ,Failure' = O 

Data[0 .. x-1) SINT Data to be received from the Slave 

CIP Message Parameters for MSAC1_Read 

Parameter 

Message Type 

Service Type 

Service Code 

Class 

lnstance 

Attribute 

Source Element 

Destination 

Source Length 

Value 

CIP Generic 

Custom 

64 hex 

65 hex 

o 

ReadReq 

ReadCnf 

16 

Remarks 

Service Code "Bridge Message" 

CIP Object "CIP _MSG_BRIDGE' 

Reference to a T ag of type 

MSAC1_READ_REQUEST 

Reference to a T ag of type 

MSAC1_READ_CONFIRM 

Corresponds to the size of the MSAC1_READ_REQUEST structure 
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MSAC1 Write 
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The MSAC1_Write request is used by the master to perform a DPV1 write to a 
slave device. The MSG instruction Request /Confirmation format is as follows. 

MSAC1_WRITE_REQUEST 

Parameter Data Type Value 

Reserved1 INT o 

Reserved2 INT o 

Reserved3 SINT o 

Command SINT 17 

Reserved4 INT o 

DeviceAdr SINT O .. 125 

DataArea SINT o 

DataAdr INT O .. 254 

Dataldx SINT O .. 254 

Cnt SINT X =1 .. 240 

DataType SINT o 

Function SINT 2 

Data[0 .. x-1] SINT 

MSAC1_WRITE_ CONFIRM 

Parameter Data Type Value 

Reserved1 INT o 

Reserved2 INT o 

Answer SINT 17 

Failure SINT E 

Reserved3 INT o 

DeviceAdr SINT o .. 125 

DataArea SINT o 

DataAdr INT O .. 254 

Dataldx SINT o .. 254

DataCnt SINT 1 .. 240 

Function SINT 2 

lf ,Failure' == CON AD 

ErrorCode1 SINT 

ErrorCode1 SINT 

CIP Message Parameters for MSAC1_Write 

Parameter Value 

Message Type CIP Generic 

Service Type Custom 

Service Code 64 hex 
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Description 

Reserved 

Reserved 

Reserved 

Command for Service MSAC1_Write 

Reserved 

Address of the PROFIBUS Slave 

Reserved 

Slot Number 

lndex 

Length of the Data block to be written 

Reserved 

MSAC1_Write 

Data to be written 

Meaning 

Reserved 

Reserved 

Answer MSAC1 Write 

Error, status (see following section) 

Reserved 

Slave address 

Reserved 

SlotNumber 

lndex 

Le�gth of the data block that was written 

MSAC1 Write 

Error Code 1 

Error_Code_2 

Remarks 

Service Code "Bridge Message• 
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Parameter 

Class 

lnstance 

Attribute 

Source Element 

Destination 

Source Length 

Value 

65 hex 

o 

WriteReq 

WriteCnf 

16 + X 

(X = 1 .. 240) 

MSAL 1 M Alarm Res 

Remarks 

PS69-DPM ♦ Compactlogix or Micrologix Platform 
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CIP Object "CIP _MSG BRIDGE"" 

Reference to a Tag of type MSAC1 _ WRITE_REQUEST 

Reference to a T ag of type 

MSAC1_WRITE_CONFIRM 

16 = Constant part of the service MSAC1_WRITE_REQUEST 

x = Number of data to be transferred 

The MSAL 1 M_Alarm_Res request is used by the master to send a DPV1 Alarm 
response to a slave device. The message acknowledges the alarm when the 
appropriate indication appears in the DPV1 Alarm indication (page 72) area. The 
information mapped to this area must be used in the DPV1 Alarm Response 
message in arder to process the alarm properly. The mapping of this information 
shall be as follows. 

MSAL1M_ALARM_RES_REQUEST 

Parameter Data Type Value Description 

Reserved1 INT o Reserved 

Reserved2 INT o Reserved 

Reserved3 INT o Reserved 

Command SINT 18 Command for Service MSAL 1 M_Alarrn_Res 

Reserved4 SINT o Reserved 

DeviceAdr SINT o .. 125 Address of the PROFIBUS Slave from DPV1 Alarm lndication 
Register. 

SlotNum SINT o .. 254 Slot Number from DPV1 Alarrn lndication Register. 

SeqNum SINT o .. 31 Sequence Number from DPV1 Alarrn lndication Register. 

AlarrnType SINT 1 to 6,32 to Alarrn Type from DPV1 Alarrn lndic¡:ition Register. 
126 

AlarrnSpec SINT 0 .. 7 Alarrn Spec from DPV1 Alarrn lndication Register. 

Reserved5 SINT o Reserved 

MSAL 1 M_ALARM_RES_CONFIRM 

Parameter Data Type Value Meaning 

Reserved1 INT o Reserved 

Reserved2 INT o Reserved 

Answer SINT 18 Answer MSAL 1 M_Alarrn_Res 

Failure SINT E Error, status (see following section) 

Reserved3 INT o Reserved 

DeviceAdr SINT 0 .. 125 Address of the PROFIBUS SI ave from DPV1 Alarrn lndication 
Register. 

SlotNum SINT o .. 254 Slot Number from DPV1 Alarrn lndication Register. 
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SeqNum SINT o .. 31 Sequence Number from DPV1 Alarm lndication Register. 

AlarmType SINT 1 to 6,32 to Alarm Type from DPV1 Alarm lndication Register. 
126 

AlarmSpec SINT 0 .. 7 Alarm Spec from DPV1 Alarm lndication Register. 

Reserved5 SINT o Reserved 

CIP Message for MSAL 1 M_Alarm_Res 

Parameter Value Remarks 

Message Type CIP Generic 

Service Type Custom 

Service Code 64 hex Service Code "Bridge Message" 

Class 65 hex CIP Object "CIP _MSG_BRIDGE"" 

lnstance 

Attribute o 

Source Element AlarmReq Reference to a Tag of type MSAL 1 M_ALARM_RES_REQUEST 

Destination AlarmCnf Reference to a T ag of type 

MSAL 1 M_ALARM _RES_CONFIRM 

Source Length 14 14 is constan! for the Source Length of the MSAL 1 M_Alarm_Res 

3.3.5 Messaging Error Codes 

This section includes all errors codes and conditions that can occur when using 
the CIP messaging commands outlined in the previous sections. 

Your application should be constructed in a manner in which it catches the two 
possible error cases listed below: 
• CIP Message instruction failed itself
• The requested command returns an error in its request confirmation

Only if both possibilities are without any error has the requested command been 
successful. 

CIP Messaging General 

Applicable are the generally known error cedes for CIP Messages such as 
"Service Not Supported". In this case, the parameters of the CIP Message must 
be checked (Service Code, Class, lnstance .. ). AII CIP error codes that are 
returned by the module and their cause are described in the following table. 

Note: Sorne CIP error codes are public and can be generated also by the Controller. Make sure 
the error was not generated by the controller. 

CIP Extended 
Status Status 

02 hex 00CA hex 
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Meaning Cause Help 

Resources System has no segments left to 
unavailable execute the command 

Out of segments 
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CIP Extended Meaning Cause Help 
Status Status 

02 hex 03E8 hex Resources System has no CIP Check !he number of parallel CIP 
unavailable communication buffer left to messages send to the module. 

Out of CIP com buffer execute the command The module can process 5 CIP 
messages in parallel. Note that 
RSLinx can already consume 2 of 
this CIP com buffers if the online 
browser is active. 

02 hex 0519 hex Resources System has no command buffer Call support 
unavailable left to execute !he command 

Out of command 
buffer 

08 hex 0000 hex Service not supported The service code of lhe Check parameter of the CIP 
requested object is not Message 
supported 

14 hex 0000 hex Attribute not The attribute of the requested Check parameter of the CIP 
supported object is not supported Message 

13 hex 0000 hex lnsufficient data Too little data was transferred Check lhe "Source Length" 
with the CIP Message parameter in the parameter dialog 

of lhe CIP Message and check 
!he consistency of all lenglh
parameter wilhin !he requested
command.

15 hex 0000 hex Configuration data Too much data transferred with Check if the overall length of the 
size too large !he CIP Message requested command send with 

lhe CIP message and the 
consistency of all lenglh 
para meter within the requested 
command is corree!. 

16 hex 0000 hex Object not supported The requested object does not 
exist wilhin the module. 

FE hex 0000 hex Message Timeout No answer message was 
received. 

FF hex 0514 hex General Error Call support 

Non specified error 
occurred 

FF hex 0517 hex General Error The value in Req.Command is The value Req.Command must 

Unknown command unknown be initialized 

DDLM Slave Diag 

Failure Significance Error source Help 

o Service could be executed without
an error

17 No response from !he station DEVICE Check network wiring, check bus address of 
slave ar baud rate support 

18 Master not into !he logical token ring Network in general Check master DP-Address ar highest-station-
address of the Master. Examine bus wiring 
far bus short circuits 

161 Remole Address in request service HOST Check parameter in request message 
out of range 
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The DDLM_Global_Control command initiates a multicast command on the 
PROFIBUS network to ali configured slaves. Therefore, this command is always 
assumed to be successfully executed and no error will be placed in Cnf.Failure of 
the answer message. 

Failure 

o 

Significance 

Service was executed without an 
error 

Error source 

DDLM Set Parameter 

Failure 

O= 
CON_OK 

2= 
CON_RR 

3= 
CON_RS 

17 = 
CON_NA 

Significance 

Service was executed without an 
error 

Resource unavailable 

Error source 

Slave 

Requested function of Master is not Slave 
activated within lhe Slave 

No response of the station Slave 

Help 

Help 

Slave has no buffer space left far the 
requested service 

Remate SAP is not activated 

Check network wiring, check bus address of 
Slave or baud rate support 

18 = 
CON_DS 

Master not into the logical token ring Network in general Check master DP address or highest-station
address of other Masters. Examine bus wiring 
far bus short circuits. 

54 = 
CON_AD 

Negative response received, access Slave access denied 
denied 

MSAC1 Read and MSAC1 Write 

Failure Significance Error source Help 

0=CON_OK Service was executed without an 
error 

2 = CON_RR Resource unavailable Slave 

3 = CON_RS Requested function of master is not Slave 
activated within the slave 

9 = CON_NR No answer-data, although the slave Slave 
has to response with data 

17 = CON_NA No response of the station SI ave 

18 = CON_DS 

25 = CON_NP 

Master not into the logical token ring Network in 
general 

No plausible reaction of remate 
partner 

Slave 

54 = CON_AD Negative response received, access Slave 
denied 
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Slave has no buffer space left far the 
requested service 

Slave is J1ot activated in its DPV1 support 

Slave has not sent any data back 

Check network wiring, check bus address of 
Slave or baud rate support 

Check Master DP address or highest-station
address of other Masters. Examine bus wiring 
to bus short circuits 

Slave does not confarrn to DPV1 norrn 

Access denied to requested data. Check 
Error_Code_ 1 and Error_Code_2 in response 
message to get further error infarrnation 
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Failure 

81 hex = 
REJ_SE 

82 hex = 
REJ_ABORT 

83 hex = 
REJ_PS 

84 hex = 
REJ_LE 

Significance Error source 

DEVICE is about to stop the DPV1- HOST, 
communication or the DPV1 is not in configuration 
OPEN state 

DEVICE has stopped the DPV1 Slave 
communication automatically 

A previous service is still in process HOST 

The length indicator msg.data_cnt HOST 
exceeds maximum configured size 

85 hex = REJ_IV Wrong parameter in request HOST 

9a hex = 
REJ_COM 

Unknown msg.b command 

MSAL 1 M Alarm Res 

Failure Significance 

86 hex = REJ_INT The alarm handler is not 
initialized 

87 hex = REJ_SRT The alarm handler is currently 
stopped 

88 hex = REJ_ENA The alarm that shall be 
acknowledged is not enabled in 
slave parameter data 

89 hex = REJ_NPD The alarm lhat shall be 
acknowledge is not pending on 
a MSAL 1_Alarm_Res 

9a hex = REJ_COM Unknown msg.b command 
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HOST 

Error source 

DEVICE 

DEVICE 

HOST 

HOST 

HOST 

Help 

DPV1 communications must be configured to 
be activated by the DEVICE 

A previously addressed Slave has responded 
with non conform parameters 

Wait for the outstanding answer first. Parallel 
services are not allowed 

Reduce length of message or enlarge 
maximum buffer size in PROSOFT.fdt 
(SYCON.net) or in SLAVE data set 

Check msg.function or msg.device_adr 
parameter of requested message 

Corree! the requested msg.b parameter of 
message 

Help 

No DPV1 capable device configured within the 
card 

No DPV1 capable slave device is in process 
data exchange with the DEVICE. Check if 
network is running 

Enable lhe corresponding alarm in slave 
configuration data set 

Check the parameter Alarm_ Type and 
Seq_Nr. Both must be equal to the 
MSAL 1_Alarm_ind parameter 

Corree! the requested msg.b parameter of 
message 
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This ladder logic program is a basic examp le for the setup of the PROFIBUS-DP 
Master communications modu le "PS69-DPM" in RSLogix5000. This example can 
be used to start a project when using a CPU 1769-L32E. Basic PROFIBUS 1/0
data exchange, Diagnostic requests, and Global Contro l are shown. Detai ls on 
the Subroutines created and the User Defined Data Types are as fol lows. 
• MainRoutine: The MainRoutine ca lls a l i of the fo llowing routines based on

conditions like doing a diagnostic request or a G lobal Contro l command. This
routine also contains a simp le 1/0 transfer function block.

• IO_Global_Control: The IO_Global_Contro l routine serves as an examp le of
how the user can execute a Globa l Control to issue a Sync or Freeze to a
slave module group. This routine is executed based on the state of the
DolOG lobCtrl tag. The command, Group, and Slave address data must be
filled in before using the command.

• IO_Slave_Diag: The IO_Slave_Diag routine shows an examp le of send a
Slave diagnostics request. The routine is cal led automatical ly by the logic
found in the MainRoutine or can be executed manua lly by toggling the
Do lOSlaveDiag bit.

• SR_Copy_lnput: The SR_Copy_lnput routine on every sean updates the
DpmlnputArray structure with the Input Data of the module.

• SR_Copy_Output: The SR_Copy_Output routine on every sean updates the
DpmOutputArray structure with the Output Data of the modu le.

Numerous user defined data types have been created to make it easier to 
address different elements of the Input and Output array of the module. The two 
main structures are DpmlnputArray and DpmOutputArray. Their definitions and 
the structures included in each are shown in RSLogix5000 User Defined Data 
Types (page 117). 
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4.2 Compactlogix Messaging Example 

This ladder logic program is a CIP messaging example for the setup of the 
PROFIBUS-DP master communications module "PS69-DPM" in RSLogix5000. 
This example can be used to start a project when using a CPU 1769-L32, which 
supports CIP messaging. Basic PROFIBUS 1/0 data exchange and all 
messaging function examples are shown. Details on the subroutines created and 
the User Defined Data Types are as follows. 
• 

• 

• 

• 

• 

• 

• 

• 

• 

MainRoutine: The MainRoutine calls all of the following routines based on 
conditions like doing a diagnostic request or a Global Control command. This 
routine also contains a simple 1/0 transfer function block. 
AlarmHandler: This routine shows an example on how to handle unsolicited 
DPV1 alarms from a Slave. The user must modify this routine to the DPV1 
slave or slaves used in the application. 
lnit_AlarmResMsg: The AlarmHandler routine is used to trigger this routine . 
When the alarm event has occurred, this routine will format and send the 
response to a DPV1 Alarm from a Slave. 
lnit_GlobalControlMsg: This routine serves as an example of how the user 
can execute a Global Control command used to issue a Sync or Freeze to a 
slave module group. This routine will execute based on the state of the 
DoDDLMGlbCtrl tag. The command, Group, and Slave address data must be 
filled in before using the command. 
lnit_GlobalVariables: lnitializes the Slave address used by severa! other 
routines. Make changes as needed to support the Slave address for your 
application. 
lnit_ReadReqMsg: This routine is used to form the DPV1 read request CIP 
message. The routine is triggered by using the DoDPV1 ReadReq tag. Once 
triggered a MSAC1_Read_req command is sent to the Slave requesting a 
block of data. The return data from this command shall appear as 
MSAC1_READ_CONFIRM user defined tag. The user should make changes 
to this routine as needed for his application. 
lnit_SetParameterMsg: The lnit_SetParameterMsg routine shows a simple 
example of using CIP messaging to send user parameter data to a Slave. To 
trigger this routine the DoDDLMSetPrm tag is used. Changes in this routine 
should be made to fit the users particular Slave. See the Slaves user manual 
for the user settable values. 
lnit_SlaveDiagMsg: This routine shows an example of sending a Slave 
diagnostics request using CIP messaging. The routine is called automatically 
by the logic found in the MainRoutine or can be executed manually by 
toggling the DoDDLMSlaveDiag bit. The response data from this message is 
contained in DDLM_SLAVE_DIAGNOSTIC_CONFRIM user defined data 
type. 
lnit_WriteReqMsg: This routine is used to form the DPV1 write request CIP 
message. The routine is triggered by using the DoDPV1 WriteReq tag. Once 
triggered a MSAC1_Write_req command is sent to the Slave containing a 
block of data. The return data from this command shall appear as 
MSAC1_WRITE_CONFIRM user defined tag. The user should make 
changes to this routine as needed for his application. 
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• SR_Copy_lnput: The SR_Copy_lnput routine on every sean updates the
DpmlnputArray strueture with the Input Data of the module.

• SR_Copy_Output: The SR_Copy_Output routine on every sean updates the
DpmOutputArray strueture with the Output Data of the module.

• SR_Main_lnit: lnitializes several variables used by different routines.

Numerous user defined data types have been ereated to make it easier to 
address different elements of the Input and Output array of the module. The two 
main struetures are DpmlnputArray and DpmOutputArray. Their definitions and 
the struetures included in eaeh are shown in RSLogix5000 User Defined Data 
Types (page 117). 
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5 Diagnostics and Troubleshooting 

In This Chapter 

❖ Diagnostic Interface ............................................................................. 102 

❖ Hardware Diagnostics (LEO) ............................................................... 103 

❖ PROSOFT.fdt (SYCON.net) Diagnostics ............................................. 105 

•!• Troubleshooting ................................................................................... 108 

This section describes the possible diagnostics and troubleshooting procedures 
for the PS69-DPM Master module. 
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Non isolated RS-232C interface to connect with the COM port at the PC. The 
ProSoft part number for the diagnostic cable is CABLE-SRV-MD8. 

Connection with Mini DIN 8 pin 
female connector 

2 

3 

4 

5 

8 

PS69 

RXD 

TXO 

OTR 

GNO 

RTS 

CTS 

' , 
' , 

Mini DIN mala conneclOr B pin 
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Signal 

RXD 

TXD 

GND 

DTR 

RTS 

CTS 

Meaning 

Receive Data 

Send Data 

Signal Ground 

Data Terminal Ready 

Ready to Send 

Clear to Send 

PC 

2 
Shleld at connector casing 

TXO 

OTR 

GND 

DSR 

CTS 

OSub female conneclOf 9 pin 
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5.2 Hardware Diagnostics (LEO) 

The following section contains a description of the LEO and their meaning for 
both the CPU module and the PS69-OPM module. 

5.2. 1 CompactLogix 

The following table shows the possible LEO indications of the CompactLogix 
CPU. 

lndicator Color/Status 

RUN Off 

Green 

FORCE Off 

Amber 

Amber Flashing 

OK Off 

Green 

Red flashing 

Red 

1/0 Off 

Green 

Green flashing 

Red flashing 

Description 

No task(s) running; controller in Program mode 

One or more tasks are running; controller is in the Run mode 

No forces enabled 

Forces enabled 

One or more input or output addresses have been torced to an On or Off state, 
but the forces have not been enabled. 

No power applied 

Controller OK 

Recoverable controller fault 

Non-recovera ble controller fault: 

Cycle power. The OK LEO should change to flashing red. 

lf LEO remains solid red, replace the controller. 

No activity; no 1/0 or communications configured 

Communicating to all devices 

One or more devices not responding 

Not communicating to any devices 

controller faulted 

5.2.2 MicroLogix 1500 

To identify problems via possible LEO indications of a MicroLogix1500 controller 
refer to the MicroLogix1500 User Manuals section "Troubleshooting Your 
System". Here you will find a detailed description of fault indications and possible 
reasons. 

5.2.3 PS69 LEDs 

The LEOs as shown on the front panel will be used to indicate status information 
of the PS69-OPM Master module. Each LEO has a specific function during Aun, 
configuration download, and error indications. The following table shows the 
reaction of each during these states for Master and Slave. 

LED Color 

SYS Yellow 

Yellow 

Yellow 
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State Description 

Flashing cyclic at 
1Hz 

Oevice is in boot loader mode and is waiting for firmware 
download. 

Flashing cyclic at Firmware download is in progress. 
5Hz 

Flashing irregular (*) Hardware or runtime error detected. 

Page 103 of 148 



Diagnostics and Troubleshooting 
User Manual 

LEO Color 

Green 

Green 

Green 

Off 

COM Green 

Green 

Red 

Off 

State 

Static On 

PS69-DPM ♦ Compactlogix or Micrologix Platform 
PROFIBUS DPV1 Master 

Description 

Communication is running. The device has established at 
leas! one configured fieldbus connection. 

Flashing cyclic al No error in configuration found, communication is stopped. 
5Hz 

Flashing irregular (*) Power Up: Configuration missing or faulty, device needs 
commissioning. 

Off 

On 

Runtime: Host Watchdog timeout 

Device has no power supply or hardware defect. 

Device is holding the PROFIBUS token and is able to transmit 
telegrams. 

Flashing acyclic (tt) Device is sharing lhe PROFIBUS token with other master 
devices in the PROFIBUS network. 

On Device has found a communication problem to al leas! one 
PROFIBUS-DP slave device or has detected a short circuit. 

Off Device is not configured or has not received the Token 
perrnission on the PROFIBUS network. 

(*) 3 times fast at 5 Hz, 8 times between 0,5Hz and 1 Hz 

(tt) between 0,5Hz and 100Hz 
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PROSOFT.fdt (SYCON.net) provides Master or individual Slave diagnostics, as 
described in the following sections. 

5.3. 1 Master Diagnostics 

PROSOFT.fdt (SYCON.net) allows you to monitor the operating conditions of the 
PROFIBUS Master via the serial port. To use this diagnostic functionality open 
your project in PROSOFT.fdt (SYCON.net). In the PROSOFT.fdt (SYCON.net) 
project screen, right click on the Master in either the Network View bus or the 
netProject screen. From the context menu, select Connect. The text above the 
Master should be highlighted in Green. Double click on the Master in either the 
Network View bus or the netProject screen. The following diagnostic dialogs 
should appear. 

_110idgnostic · PS69 DPM[PS69 llPM]�l >(/tl l G]f6"1� 
10 Devfce; PS69-0PM Devfce!D: 
Yendor: ProSoft Tei:hnoiooY, lnc. Vendo( ID: 

0x069E 
373 

Diagnosis 
Firmware Diagnosis 

IBi&W 
statlon Dlagnosts 

Extended Diagnosis 
PLC - variables 
USR_INTF • Convnon variables 
USR_INTF • Rlrl"lilg state 
USR_INTF • Global state field 
USR_INTF • COOVTUlCatlon error 
USR_JNTF. Parameter set ist 
USR_INTF • Last downl.parameter 
USR_INTF • Dlsconnect report 
USRJNTF - � report 
FOi. - Convnon variables 
FOi. • Bus par ameters 
FOi. - DD1.M requests d.1 
FOi. - DD1.M requests d.2 
FOL • FOi. requests 
FOL • FMA requests 
FOL - Data exchanc;ie retry 
FOi. • DP: actlvated slave 
FOL • OPYI requests 
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Operate 

MasterStatus,,...,�.,..,,,,,,,,,,.,,-="""""���=�-���'7"""::'...:c..._ 

Tineool 

MoCfe4f 

BusMoniomg 

Event 

S.holt Cicuit 'Couoter: 

T ransnmions Rejected ÜJ(n: 

o 

o 

C.....cel Help 
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Select Station Diagnosis in the Navigation area to view status far each station 
connected to the PS69-DPM Master . 

.1J Oiagnoslic · PS69-0PM(PS69-0PM]•1 >(//1) G]@J[Rj 
I.O Oevice: PS69,0PM Device ID: 0x069E •❖•
Yendor: ProSoll:Tetht)ology, lnc. Vender ID: 373 • ••

Na'@OOOI'\ ase" 

Diagnosis 
Firmware Diagnosis 
Bus Diagnosis o 

@M@iMllMI 10 

Extended Diagnosis 
20 

PLC • variables 
USR_INTF - Common variables 30 

USRJNTF - Rt.mino state 40 

USR_INTF - Global state fleld 
USR_INTF - Communlcation error 

50 

USR_INTF - Paraineter set list 60 

USR_INTF • Last downl.parameter 70 

USR_INTF - Oisconnect report 
USRJNTF • Oiaor,ostic report 
FDl - Corrvnon variables 
FDl - Bus parameters 
FDl - OOLM requests d.1 
FDl - DDLM requests d. 2 
FDl • FOi. requests 
FDl - f!o1A requests 

1 
FDl - Data exchangé retry 

0 Diagno,,¡s 0 Notfotí'ld ■ Error FOi. - OP: activated slave 
FOi. - DPVI requests 

Statiooaddreis: Err01 event: N'o enor 

� .. 1
1

, Cáncel t. Help 

Using the Master Diagnostic Dialog the user can determine the current running 
state of the Master. Far further definition of each ítem in this Diagnostic Dialog, 
refer to the Help within PROSOFT.fdt (SYCON.net) and the Operating lnstruction 
Manual far ProSoft DTM for PROFIBUS Master Devices.
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PROSOFT.fdt (SYCON.net) provides a way to monitor the operating conditions 
of each individual PROFIBUS Slave via the serial port. To use this diagnostic 
functionality open your project in PROSOFT.fdt (SYCON.net). In the 
PROSOFT.fdt (SYCON.net) project screen, right click on the Slave you have 
added in either the Network View bus or the netProject screen. From the pop up 
menu, select Connect. The text above the Slave should be highlighted in Green. 
Double click on the Slave in either the Network View bus or the netProject 
screen. The following diagnostic dialog should appear. 

-�Diagnostic · PS69 llPS(PS69 DPS]<J, GJ[g)@ 
10 Devfcel PS69-0PS 

Vender: ProSoft Techriolog)', i'nc. 

illvalid slave respoose 

Fulctloo not SlJPPO{ted 

Extended<ia¡J10Slics 

Con(lg(xatlonfaut 

Stl!tiai not re,,dy 

Statlon not exlste!Jt 

Assigned Master l\ddress: 

Oevlce1D: 

Vendot ID, 

2426 •♦:♦• 
•
•
• 

Devfce nternal ldent Nunber: Ox97/I 

Using the Slave Diagnostic Dialog the user can determine the current running 
state of the Slave as well as extended diagnostics data. ,For further definition of 
each ítem in this Diagnostic Dialog, refer to the Help within PROSOFT.fdt 
(SYCON.net) and the Operating lnstruction Manual for Generic DTM for 
PROFIBUS-DP Slave Devices. 
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1 a�4 Troubleshooting 

Troubleshooting the system is done by examining the LEDs on the front panel of 
the CPU and the LEDs on the front of the module. The following sections contain 
sorne troubleshooting ideas. 

5.4. 1 CompactLogix 110 LED 

Communication between the module and controller is displayed via the 1/0 LEO 
of the Controller. The proper communication state is reached, if the 1/0 LEO of 
the CompactLogix Controller is static green. lf this LEO is flashing or off, no 
communication between controller and card has been established. 

5.4.2 MicroLogix1500 Fault LED 

The faultless communication state is reached, if the Fault LEO of the MicroLogix 
Controller is in off state. 

lf there is a problem with the expansion module the Fault LEO is flashing red. 
Then go online with your RSLogixSOO project and open up the processor status 
dialog and check the error tab for the fault reason. 

5.4.3 SYS and COM Status LEDs 

This PS69-DPM module has two bicolor status LEDs. They inform the user about 
the communication state of the module. The SYS LEO shows the common 
system status of the card. lt can be yellow or green. The COM LEO displays the 
status of the PROFIBUS communication. lt can flash green or red. The meaning 
of the LEDs is described in the booklet that carne with the System Software CD 
and in CompactLogix 1/0 LEO (page 108). 

lf the SYS LEO is salid green and the COM-LED static green, the card is in cyclic 
data exchange with the connected Slaves and the communication is running with 
out fault. 

5.4.4 Error Sources and Reasons 

This chapter describes typical problems, error sources and questions that come 
up while commissioning the PROFIBUS-DP master module PS69-DPM. The 
following table summarizes the typical error sources and gives a hint of possible 
reasons far the problem. 

Behavior 

Compactlogix 

1/0 LEO is Green 
flashing 

IPage 1 08 of 148 

Significance 

No communication with the 
PS69 module (or other 
modules) 

Typical Reason 

Modules slot number in 
RSLogix program does not 
match with the physical slot of 
the module 

Configured Input/ Output size 
is wrong 

Help 

Check modules slot number in 
RSLogix project 

Compare configured Input/ 
Output size with required 
values 
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Behavior Significan ce 

Micrologix No communication with the 

Fault LED is flashing PS69 module (or other

Red modules)

PS69-DPM Configuration missing or faulty 

C0M LED is off 
SYS LED Flashing 
irregular green 

PS69-DPM Application is not ready 

C0M LED is static 
green and SYS LED 
flashing cyclic fast 
green 

PS69-DPM At least one slave is not in 

C0M LED is static data exchange 

red and SYS LED 
static green 

PS69-DPM No communication to any 

C0M LED is static slave 

red and SYS LED 
flashing cyclic fast 
green 

Slave input data can Input array mismatch 
not be found in 
RSLogix program 

0utputs are not 0utput array mismatch 
transferred to slave 
although 
PR0FIBUS is 
running 
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Typical Reason 

Modules slot number in 
RSLogix program does not 
match with the physical slot of 
the module 

Configured Vendar ID/ Module 
ID / Input/ 0utput / 
Configuration array size is 
wrong 

No configuration stored 

PLC is not in RUN Mode. 

PLC application has set the 
NRDY bit. 

PLC has no 1/0 communication 
with the module 

Master configuration does not 
match with physical bus 
configuration 

Configured slave is not 
connected with PR0FIBUS or 
has a problem 

PR0FIBUS cable not 
connected 

No slaves connected 

PLC is not in RUN mode 

Configured input size in 
RSLogix too small 

Configured input address table 
in PR0S0FT.fdt (SYC0N.net) 
does not match with PLC 
program 

Configured output size in 
RSLogix too small 

Configured output address 
table in PR0S0FT.fdt 
(SYC0N.net) does not match 
with PLC program 

Diagnostics and Troubleshooting 
User Manual 

Help 

Check modules slot number in 
RSLogix project 

Compare configured Input/ 
0utput size / Vendar ID 
/Module ID with required values 

Download a Configuration to 
the card with PR0S0FT.fdt 
(SYC0N.net) 

Bring PLC into RUN Mode. 

Check that the PLC application 
has deleted the NRDY bit. 

Check PLC's 1/0 LED 

Check PR0FIBUS 
configuration, slave addresses 
and so on. 

Use PR0S0FT.fdt 
(SYC0N.net) diagnostic to find 
the wrong slave 

PR0FIBUS wiring 

Check if slaves are connected 

Check if PR0FIBUS 
configuration matches with 
physical configuration 

Bring PLC into in RUN mode 

Check if the configured input 
size in RSLogix covers the 
mandatory size of 88 byte 
status data plus the in 
PR0S0FT.fdt (SYC0N.net) 
configured PR0FIBUS input 
array 

Check if configured Input 
address table in PR0S0FT.fdt 
(SYC0N.net) matches with 
PLC program 

Check if the configured output 
size in RSLogix covers the 
mandatory size of 16 byte 
status data plus the in 
PR0S0FT.fdt (SYC0N.net) 
configured PR0FIBUS output 
array 

Check if configured 0utput 
address table in PR0S0FT.fdt 
(SYC0N.net) matches with 
PLC program 
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Behavior Significance 

The serial device COM port not available 
assignment dialog in 
PROSOFT.fdt 
(SYCON.net) shows 
error - 20 to the 
wished serial COM 
port 

The serial device 
assignment dialog in 
PROSOFT.fdt 
(SYCON.net) shows 
error - 51 to the 
wished serial COM 
port 

PROSOFT.fdt 
(SYCON.net) 
configuration 
download results in 
error 100 

5.4.5 Cable 

Module does not answer to 
PROSOFT.fdt (SYCON.net) 
request 

Download not allowed 

PS69-DPM ♦ Compactlogix or Micrologix Platform 
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Typical Reason 

COM port is physically not 
available or used by another 
application 

Help 

Check if the wished COM port 
is available and not used by 
another application 

Diagnostic cable not connected Check if the module and the PC 
are wired correctly with the 
diagnostic cable 

Configuration download is not Bring PLC into STOP mode 
allowed while PLC is in RUN

mode 

• Check that the cable is wired correctly (page 126).
• Check to confirm that the bus termination resistors are switched on at the

beginning and the end of the cable and switched off at all other connectors in
between.
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6.4 Constructing a Bus Cable for PROFIBUS DP 

The bus cable for connecting PROFIBUS DP devices must be constructed by the 
user. A special PROFIBUS cable (twisted pair) is required here. This standard 
cable is available from various manufacturers and is a Belden part number 
3079A. 

lf you plan to construct your own bus cable, the following part numbers are 
provided for your convenience. 
• PROFIBUS connector: Siemens part number 6ES7972-0BA40-0XA0
• PROFIBUS cable: Belden part number 3079A.

To construct the cable, proceed as follows:

1 Cut the cable to the required length. 
2 Prepare the cable ends as shown in the illustration (dimensions in mm): 

J PVC Jacket 
S Braided shielding 

3 Remove the PVC jacket J to the indicated length. 
4 Wrap the provided copper shielding F around the shield braiding S: 

s 

J PVC jacket 
S Braided shielding 
F Copper foil shielding 
Additional foil can be obtained from 3M. 

5 Plug the leads of the corresponding cable(s) into the terminals as shown: 

º Green leads in terminal A 
o Red lead in terminal B

Note: Do not tighten the corresponding screws yet. 
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Connection terminal assignment on the PROFIBUS DP: 

A lncoming cable 
B Outgoing cable 
C Connection terminals (only once (B,A)) 
O Cable cleat for reliving tension 
E Bus connector screws 

6 Attach the cables with the provided cable cleat to create a robust shielded 
connection and to relieve any tension as shown: 

e 

J s 

J PVC Jacket 
S Braided shielding with foil shielding 
e Cable cleat 

• Note: Half of the cable jacket must lie under the cable cleat!

Pay attention to the cable cleat installation instructions.

7 Fasten the individual wires of the PROFIBUS cable to the terminals 
8 Glose the connector housing. 

• Note: The shielding of both cables is connected intemally with the metal housing of the
connector.
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9 Complete the Central Shielding Measures (below) and grounding operations 
for the shielding befare you connect the cable connector to the module. 

10 Plug the PROFIBUS DP connector into the module and secure it with the 
screws. 

Bus Begin and Bus End 

The PROFIBUS connector with termination is required at the beginning and the 
end of the bus. These connectors emulate the line impedance. 

lt is recommended that at least one connector with diagnostics interface is used. 
Wiring diagram for a PROFIBUS DP cable 

gn 

gn gn 

rd rd 

startofbus Node Node Endofbus 

Grounding and Shielding for Systems with Equipotential Bonding 

Each cable shield should be galvanically grounded with the earth using FE/PE 
grounding clamps immediately after the cable has been connected to the cabinet. 
This example indicates the shielding connection from the PROFIBUS cable to the 
FE/PE raíl. 

PftOflBUSCllblo 

or 

FE 

........ 

clamp pn,vldes coolac:t 

wllh 1h11 cable 

, Note: An equalization current can flow across a shield connected at both ends because of 
fluctuations in ground potential. To prevent this, it is imp�rative that there is potential equalization 
between all the attached installation components and devices. 
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This example indicates the system components and devices in a system with 
equipotential bonding. 

Substatlon •1 • Substation •n• 

'\ I 

G) FE/PErall 

G) PROFIBUS DP cable 

@ equipOtentlal bondin:}I minal 
conductor� 16 mm 

Grounding and Shielding for Systems without Equipotential Bonding 

Note: Grounding and shielding is to be carried out the same as for systems with equipotential 
bonding. 

lf this is not possible because of system or construction specific reasons 
however, use distributed ground with a capacitive coupling of high frequency 
interference signals. 

This representation shows distributed grounding with capacitive coupling. 

Substatlon•1• Substatlon•n• 

G) FE/PEraH 

0 PROFIBUS DP cable 

G) capadtive by-pass tennlnal 
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Profibus Adapter 

Series A FRN l .xxx-3.xxx 

Series B FRN 3.xxx and later 
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Chapter 2 

lnstalling the Adapter 

This chapter provides instructions for installing the adapter in a 

PowerFlex 40, PowerFlex 40P or PowerFlex 400 drive. This adapter can 

also be installed in a DSI External Comrns Kit. In this case, refer to the 

22-XCOMM-DC-BASE Installation Instructions (publication

22COMM-IN001) supplied with the kit.

Topic Page 

Pre12aring fQr a□ lnstallatiQ□
' 

2.:1 

Qgmmissigoiog tbe Ma12ter 2:1. 

Qonnectiog the Adapter to the Orive 2:5 

Qgnnecting the Ma12ter tQ the Netwgrk 2:8 

IerminatiQ□ 2-11

Ap12l�ing egwer 2.:11 

Preparing for an lnstallation 

Before installing the adapter, verify that you have all required 

equipment. See Chapter 1, Required Equipment. 

Commissioning ttie Adapter 

To commission the adapter, you must et a unique node addre s and 

check the data rate that i u ed by the network. (Refer to the Glossary for 

details about node addresses.) 

Important: New settings are recognized only when power is applied to 

the adapter. If you change a setting, cycle power. 

ATTENTION: Risk of equipment damage exists. The Profibus 

adapter contains ESD (Electrostatic Discharge) sensitive parts that can 

be damaged if you do not follow ESD control procedures. Static control 

precautions are required when handling the adapter. If you are 

unfamiliar with static control procedures, refer to Guarding Against 

Electrostatic Damage, Publication 8000-4.5.2. 
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Figure 2.2 Node Address Switch Settings (UP = OPEN = 1 = Off) 

Switch Setting Node 
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2. Verify the Network Baud rate, which is set by the network master

and depends on cable length (see Glossary).

The 22-COMM-P adapter uses the Auto-Baud function, which

enables the adapter to recognize the present baud rate and

automatically sets itself to the transmission rate used by the master.

Toe adapter supports the following data rates: 9.6 Kbps, 19.2 Kbps,

45.45 Kbps, 93.75 Kbps, 187.5 Kbp , 500 Kbps, 1.5 Mbps, 3 Mbps,

6 Mbps, and 12 Mbps. After detecting the correct baud rate, the baud

rate that was found is rnonitored continuously.

3. Set the byte SWAP Jumper 13, which determines the Intel or

Motorola (position SWAP) data forrnat, depending on the

corresponding PLC. (see Figure 2.1)

4. Verify the adapter Mode Jumper 12 is in "lX" for Single rnode

operation or in "5X" for Multi Orive rnode operation (see Figure 2.1

and setting descriptions below). For complete details on Multi-Drive

mode operation, see Chapter 7, Using Multi-Drive Mode.

J2 Jumper Setting 

Figure 2.1 Position A 
(or jumper missing) 

Figure 2.1 Position B 

Description 

Sets the adapter for Single mode of operation (default setting) 
using a single drive connection. 

lmportant: In this mode, connections to multiple drives must 
be removed since all powered and connected hosts will 
respond to any message sent by the adapter. 

Sets the adapter for Multi-Drive mode of operation using up to 
5 different drives. OSI peripherals do not operate with the 
adapter in this mode. 
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"Connecting the Adapter to the Orive 

PowerFlex 40/40P Frames B and C, and PowerFlex 400 Frame C 

l. Remove power from the drive, and remove the drive cover.

2. Use static control precautions.

3. Mount the adapter on the required special drive cover (ordered

separately; see Figure 2.3 for part numbers).

Frame B: Do not use the adapter screw; snap the adapter in place. 

- Frame C: Use the adapter screw to secure the adapter to the cover.

Important: To properly ground the adapter in Frame B drives, install 

the special drive cover onto the drive using both cover 

fasteners. To ground the adapter in Frame C drives, 

tighten the adapter's lower left screw (Figure 2.3). In 

either case, tighten the screw(s) to the recornmended 

torque (0.9 N•m/8.0 lb•in) to properly ground the adapter. 

Figure 2.3 Mounting and Grounding the Adapter - PowerFlex 40/40P Frames B 
and e, and PowerFlex 400 Frame e 

00000 

0
ººº

PowerFlex 40 Orive (Frame C 
shown with cover removed) 

0.9 N•m 
(8.0 lb•in) 

Adapter Mounted on Back of 
Required Special Orive Cover 

(Frame C cover shown) 

PowerFlex 40/40P Frame B - Part No. 22B-CCB 
PowerFlex 40/40P Fr,ame C - Part No. 22B-CCC 

PowerFlex 400 Frame C - Part No. 22C-CCC 

o 

[J 

o 

Ground for Frame C Orives 

NOTE: For Frame B drives, the lower left adapter screw does 
not ground the adapter. To ground the adapter, install the 
special drive cover onto the drive using both cover fasteners. 
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4. Connect the Interna! Interface cable to the DSI port on the drive and

then to the mating DSI connector on the adapter.

Figure 2.4 Connecting OSI Ports with Interna! Interface Cable

00000 

0
ººº

PowerFlex 40 Orive (Frame C 
shown with cover removed) 

ltem 

o 

o 

o 

e 
' e Q Q 
ic 

' 

@ �(Q) 

Description 

OSI Connector 

15.24 cm (6 in.) Interna! Interface cable 

Profibus cable 

Retaining screws 

22-COMM-P
Adapter

Back of 
Required 
Special Orive 
Cover 
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PowerFlex 400 Frames D, E, and F 

l. Remove power from the drive, and open the drive cover.

2. Use static control precautions.

3. With the adapter board right side up, remove its mounting screw

from the lower left hole. Save the screw for mounting in Step 6.

4. Connect the Interna! Interface cable to the DSI port on the drive (see

Figure 2.5).

5. With the adapter board oriented bottom side up, route the Interna}

Interface cable under the adapter, and then to the mating DSI

connector on the adapter.

6. Install the adapter, bottom side up, to the right side of the display

board by snapping it into place. Then insert the adapter mounting

screw into the lower left hole on the board.

lmportant: Tighten the mounting screw in the adapter's lower left

hole to the recornmended torque (0.9 N•m/8.0 lb•in) to 

ground the adapter to the drive. 

Figure 2.5 Mounting and Connecting the Adapter - PowerFlex 400 Frames D, E, and 
F 

0======== 

o o 

o o 

Adapter lnstallation 
(Side View) 

Bottom of 
Adapter Board 

LEDs 

Interna! Interface 
Ribbon Cable 

PowerFlex 400 
(Frame D shown 
with cover removed) 

Connector 
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OSI Externa! Comms Kit 22-XCOMM-DC-BASE 

When connecting the adapter to a DSI Extemal Comms Kit, use either 

an RS-485-rated cable with two connectors (from AK-U0-RJ45-TB2P 

kit) or an 8-conductor cable such as a standard ethemet patch cord or a 

22-RJ45CBL-C20 cable.

Figure 2.6 Single Mode Example - With Adapter in OSI Externa! Comms Kit 

1 up to 4 drives per node 1 
Profibus 

:-- -
PowerFlex 4-Class Orive 

�
-:::t 
=:t 

. . 

NOTE: A terminating resistor is not 
required far this end of the wiring. 
The resistor is built into the circuitry 
of the OSI Externa! Comms Kit. 

...,.. _______

AK-U0-RJ45-TB2P 
Kit Connector 

Connecting the Adapter to the Network 

AK-U0-RJ45-TB2P 
Kit Connector with 

Terminating Resistor 
Lc;.J 

ATTENTION: Risk of injury or death exists. The PowerFlex drive 

may contain high voltages that can cause injury or death. Remove ali 

power from the PowerFlex drive, and then verify power has been 

removed before installing or rernoving an adapter. 

l. Remove power from the drive.

2. Use static control precautions.

3. Remove the drive cover

4. Connect a Pro:fibus connector to the cable. (See Figure 2.7 and

Figure 2,8). Only use cable that conforms to Profibus cable

standards. Belden #3079A Profibus cable or equivalent is

recommended.

[Note: Pro:fibus connectors are available from a variety of source

and in various sizes. As such, there may be mechanical limitation

that prohibit the use of sorne connectors. ERNI Profibus vertical

(Node Part # 103658 and Termination Part # 103659), or Phoenix
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Subcon Plus MI (Part # 2761826) are recommended for use with 

PowerFlex 40, PowerFlex 40P, and PowerFlex 400 drives.] 

Figure 2.7 Connecting to the Cable 

ERNI Connector Phoenix Subcon Plus M1 Connector 

Figure 2.8 Network Wiring Diagram 

1 1 

t 
Figure 2.9 22-COMM-P DB-9 Pin Layout 

Terminal Signal Function 

Housing Shield 

1 and 2 Not connected 

3 8-LINE Positive RxD/TxD, according to RS485 specification 

4 RTS 

5 GND BUS lsolated GND from bus 

6 +5V BUS lsolated +SV from bus 

7 and 9 Not connected 

8 A-UNE Negative RxD/TxD according to RS485 specification 

5. Connect the Profibus cable to the network, secure it with the two

retaining screws on the connector, and route it through the bottom of

the PowerFlex drive (see Figure 2.8.)

Notes: a) The screws on sorne connectors tie the Profibu cable

ground/shield to the metal of the socket. In sorne cases, 

Profibus will not operate correctly without this connector. 

b) Keep wiring away from high noise sources such as motor

cables.
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6. Depending on the switching frequency of the drive, it is optional to

use the ferrite cable clamp around the communication cables next to

the D-Sub connector, to reduce high frequency emission. See

Figure 2.1 O.

Figure 2.1 O Optional Clamp-On Ferrite Cable Clamp

lnstall ferrite core within 1 O cm 
(4 in.) of Profibus connector. 

To meet the requirements ofEN5501 l Class A or B, the conditions listed 

below must be satisfied. 

Switchinj Frequency EN55011 EN55011 Class B 
of Power lex Orive Class A 
4 kHz 

6 kHz No ferrite 
Use one ferrite (Ferrishield part no. Hl28B2039 or 

8 kHz required 
Fair-Rite part no. 0443164151) 

16 kHz Use three clip ferrites TDK, type ZCAT 3035-1330 

Notes: 1) For the conclitions to satisfy the essential requirements for 

CE compliance on PowerFlex drives, see the drive U ser 

Manual. 

2) In applications where first environment, unrestricted

clistribution is requested (EN55011 group 1, class B), the

installation requires a shielded enclosure: See the PowerFlex

drive U er Manual.
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The first and last node on the Profibus network needs to be 

terminated by using a Profibus connector with terminating resistors 

(see Figure 2.11). 

Sorne connector manufacturers offer standard terrninating connectors, 
uch as the yellow ERNI Pro:fibus termination vertical connector (Part # 

103659). Standard Profibus node connectors, such as the Phoenix 
Subcon Plus Ml (Part #2761826), can be configured as a terminating 
connector by adding resistors 

Figure 2.11 Connection for Terminating Resistors 

RxD/TxD-N 8 

RxD/TxD-P 3 

Vcc 6 

..... ', 

1 ' 

.... ¡•' 

/77 

A 

B 

.. -.... 

1 ' 

.... ¡ .. ' 

/77 

8 

3 

GND s-------------' 
.___ __ _.__ ..... 

Applying Power 

RxD/TxD-N 

RxD/TxD-P 

ATTENTION: Risk of equipment damage, injury, or death exists. 
Unpredictable operation may occur if you fail to verify that parameter 
settings and switch settings are compatible with your application. 
Verify that etting are compatible with your application before 
applying power to the drive. 

l. Install the required special cover on the drive. The status indicators
can be viewed on the front of the drive after power has been applied.

2. Ensure that the adapter will have a unique address on the network. If
a new address is needed, reset its switches (see Commissioning the
Adapter in this chapter).

3. Apply power to the drive. The adapter receives its power from the
connected drive and network. When you apply power to the adapter
and network for the first time, the status indicators should be green
after an initialization. If the status indicators go red, there is a
problem. Refer to Chapter 8, Troubleshooting.

4. Apply power to the master device and other devices on the network.



Chapter 4 

Configuring the Profibus Scanner 

Profibus scanners are available frorn several manufacturers, including 

SST. This chapter provides in tructions on how to utilize the SST 

Profibus configuration oftware tool to: 

• In tall the 22-COMM-P GSD file in the software tool library
• Configure the SST-PFB-SLC Profibus Scanner.

Topic Page 

Example Network 

SST Profibus Configuration Software Tool 

lnstalling 22-COMM-P GSD File in Software Jool Library 

Configuring the SST-PFB-SLC Profibus Scanner 

Example Network_ · · 

In this example, we will be configuring two PowerFlex 40 drives, to be 

Station 1 and Station 2 on a Profibus network. This will be the 

configuration used throughout the manual. Apart from the node address 

and scanner mapping, they will have identical configurations. This 

chapter describes the steps to configure a simple network like the 

network in Figure 4.1. 
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Configuring the Profibus Scanner 

Figure 4.1 Example Profibus Network 

SYS LED 

Config Port 

Front Label 

Station O 
Profibus Port 

i=i 
odobo 
0ººº 

PowerFlex 40 
Station 1 

i=i 
od'obo 
0ººº 

l 
-

o 

j 

-o -•o 

Pow.:�� 

PowerFlex 40 
Station 2 

SST Profibus Configuration Software Tool 

SST Profibus scanners come with a software tool for configuring the 

scanner (see Figure 4.2). 

Figure 4.2 SST Profibus Configuration Software Tool 

Device 
Library 

Window 

Online 
Browse 
Window 

Network 
Configuration 
Window 
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lnstalliñg ,22-COMM-P GSD File in Software Tool Library 

GSD files are used by software tools to configure the network, i.e. to 

map and define the I/0 in a Profibus scanner. A GSD file is required for 

each type of adapter on the network. For example: Toe 22-COMM-P 

GSD file is "A_B_07FF.gsd" and a copy of the file is provided on a 

floppy disk with each 22-COMM-P. The file can also be downloaded 

from the Internet by going to: www.ab.com/support/abdrives/webupdate 

and also www.profibus.com. 

Follow the steps outlined below only when a new GSD file needs to be 

added to the SST Pro:fibus Configuration Software Tool. Typically, this is 

only done once, after the software tool is initially installed or if 

configuring a 22-COMM-P on the network for the very first time with 

this software tool. 

l. Toe software tool comes with standard data files as shown in

Figure 4.3. Additional data files, such as the 22-COMM-P GSD file,

will need to be added to configure the 22-COMM-P in the scanner.

Figure 4.3 Standard Data Files 

SST 
¡ .... 5136-PFB-104 MASTER [Rev 1.3) 
i · - 5136-PFB-ISA MASTER [Rev 1 .4] 
! ·• 5136-PFB-PO MASTER [Rev 1.3)
¡ ..... 5136-PFB-PCM MASTER [Rev 1, 7) 
: llf 5136-PFB-VME MASTER [Rev 1.4) 
¡ ..... SST-PFB-CLX MASTER [Rev 1.1) 
!· 0 SST-PFB-PLC5 MASTER [Rev 1.5) 
¡ ... llf SST -PFB-REL MASTER [Rev 1, 5) 

¡ L ... ffl SST-PFB-SLC MASTER [Rev 1,5) 
IB· ucs

Él· Slaves 
Allen-Br adley 
SST 

2. Click on the "New Device" icon

software library tool.

to add GSD files to the 

3. An "Add Profibus devices" Applet window will appear (Figure 4.4).

Prompts for the location of the Profibus data files to be added to the

library will foUow.
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4. 

Figure 4.4 Add Profibus Devices Applet Window 

Rile name� 

F:iles ofl!¡,pe: PROFIBUS Data Files ('.gs?) 

Find the directory location of the data file(s) you wish to add 

(typically, the source location is a floppy disk in drive A:). 

"A_B_07FF.g d" is the GSD file for the 22-COMM-P as shown in 

Figure 4.5 . 

Figure 4.5 Adding the GSD File for the Adapter 

0ateit p, PROFIBUS Data Files ('.gs?) _ __ ____ · ·· -

5. Select "A_B_07FF.gsd" for the 22-COMM-P and click Open.
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6. Click on the ( +) sign of the Slaves folder as shown in Figure 4.6.

Figure 4.6 Masters/Slaves Library Window 

Masters 
SST 

¡-.. ,-.J 5136-PFB-104 MASTER [Rev 1.3) 
j····• 5136-PFB-ISA MASTER [Rev 1.4) 
\ ..... 5136-PFB-PO MASTER [Rev 1.3) 
¡ ...... 5136-PFB-PCM MASTER [Rev 1.7] 
!···•-- 5136-PFB-VME MASTER [Rev 1.4)
j ···fim SST-PFB-CLX MASTER [Rev 1.1]
¡ .... 9 SST-PFB-PLC5 MASTER [Rev 1. 5) 
¡ ...• SST-PFB-REL MASTER [Rev 1,5) 
L.. ffl SST ·PFB·SLC MASTER [Rev 1. 5) 

1±1· ucs 

$·· Slaves 
¡ �- Allen,,"·

,,,,

Br
,,,,,

ad
=

le
:':-:y,=�== 

\ ! '-� _, M 
\ f±J·· SST 
L.,-¡ 5136-PBMS 

·\ 

., 

The software tool will automatically create an Allen-Bradley sub-folder 

(in the Slaves folder) if it does not already exist. Toe 22-COMM-P is 

now shown in the library and the software tool is now ready to configure 

a 22-COMM-P on a Profibus network. 

Configuring the SST-PFB-SLC Profibus Scanner 

The following steps are performed to configure the SST-PFB-SLC 

scanner using the SST Profibus Configuration Software Tool. In our 

example, the Pro:fibus network will consist of a SLC master and two 

PowerFlex 40 drives working in Single Orive niode. The configuration 

example is: 

• Orive O: Ctrl/Stat & Ref/Fdbk enabled

Parameter Access enabled

• Orive 1: Ctrl/Stat & Ref/Fdbk enabled

Parameter Access enabled

The SLC processor must be in Program mode to configure the scanner. 

l. Click on the ( +) sign of the Masters folder in the Library window to

open the SST sub-folder. Available Profibus OP masters are

displayed in this sub-folder.

2. Click on the ( +) sign of the Slaves folder in the Library window and

the Allen-Bradley sub-folder to display the available Profibus OP

slaves or the 22-COMM-P slave. Refer to Figure 4.6.
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3. Double-click the SST-PFB-SLC MASTER in the Masters folder in

the Library window to add the scanner to the network.

4. A user-defined Name and Description can be given to the scanner.

In our example, the scanner will be S.tation O on the network, as

shown in Figure 4.7.

Figure 4.7 SST-PFB-SLC Master (General) Dialog Box

.@,estufplftm: 

[tali'on: o 

5. Click on the Parameters tab to view the Sean Cycle Times. In our

example, use the default settings as shown in Figure 4.8.

Figure 4.8 Sean Cycle Times Dialog Box

SST - SST-PFB-SLC MASTER JR1 

DOM Polt 

T.11píeal; 340.3 p.s 

Mlroriiumi 1.::2==� , -c1 ºº p.s

g 1(i)ms 

lil�uroes•==!!!�:!!!::::!I 

lllsed: o 

Availaolei TI 8382 

Connection and Baud Rate settings configure how the software tool 

will communicate with the CONFIG RS232 port on the scanner. 

6. Click on the COM Port tab.

7. Accept the settings in our example (COMl on the PC@ 115200 bps

baud rate), as shown in Figure 4.9.
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Figure 4.9 COM Port Default Settings 

SST - SST-PFB-SLC MASTER E; 

-ª.aud Hale: q 152001:¡ps 

l'ilelp 

8. The canner will appear in the network window as shown in
Figure 4.10. Double-click on the scanner in the network window.

Figure 4.1 O Scanner Network Window

1 
g .. �.:

□FIBUS_DP
(000) (Disconnected] SST __ PFB_SLC_MASTER (")

9. Double-click on the 22-COMM-P li ted in the AJlen-Bradley
22-COMM-P library folder. A user-de:fined Na.me and Description

can be given to this 22-COMM-P.

In our example, this device will be Station 1 on the network. Other 
tation may be chosen by using the arrow to di play a drop-down 

list in the Station window. 

Figure 4.11 Allen-Bradley Library Dialog Box 

Allen-Brndley 22-COMM-P '•.r,

Fnenama: 

Name: -J■tlilli

Desc¡_¡iption; 

Stél!ion: 

[ OK 

Logic Command/Status, Reference/Feedback and Parameter Access 
(Parameter Data) modules are added using the Modules tab. 
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10. Click on the Modules tab. Click Add to view the choice of modules.

Figure 4.12 Available Modules: Ctrl/Stat & Ref/Fdbk Window 

Add Modules . . , ;; .. 

A'lclllable Mocl.ules; 

Ctrl/St ;t:\F:o:-t/Fb Drvü 14E:•1tE-, 1 
Qrl/Stat8cRef/Fb Drv0-1 (4B ytes) 
Ctrl/Stat8cRef/Fb Drv0·2(4Bytes) 
Ctrl/Stat8cRef/Fb Drv0-3(4Bytes) 
Ctrl/Stat8cRef/Fd Drv0·4(4Bytes) 
Parameter Access (8Bytes) 

lop:ut: 

In our example, Station 1 will be controlled using Logic Command/ 

Status and Reference/Feedback. Toe Parameter Access will also be 

used. Because the Mode Jurnper J2 on the Adapter is set to "lX" for 

Single Drive (default) and Parameter 11- [DSI 1/0 Cfg] is set to 

Orive O, Logic command/Reference u e 4 bytes and Logic Status/ 

Feedback u es 4 bytes. 

Table 4.A lnput/Output Size Configurations 

Input Output Logic Cmd/ Reference/ Parameter 1 
Size Size Status Feedback [Mode] 

4 4 t/ t/ Single Orv 

8 8 t/ t/ 

12 12 t/ t/ 

16 16 t/ t/ 
Multiple Orv 

20 20 t/ t/ 

Parameter 11 
[OSI 1/0 Cf g] 

Orive O 

Orives 0 ... 1 

Orives 0 ... 2 

Orives 0 ... 3 

Orives 0 .. .4 

11. Select Drive O "Ctrl/Stat & Ref/Fdbk (2+2bytes)" from the "Available

Modules" list as shown in Figure 4.12. Click OK. The Drive O "Ctrl/

Stat & Ref/Fdbk" (2+2 bytes) module has now been added.

Figure 4.13 Modules: Orive O Viewing Window 

Allen fltadley 72-COMM-P ,,'· 
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12. Click Add to continue adding modules. Select "Parameter Access"
and click OK.

Figure 4.14 Add Modules: Parameter Access Selection Window 

Ctrl/Stat&Ref/Fb Drvü (4Bytes) 
Ctrl/Stat&Ref/Fb Drv0·1(4Bytes) 
Ctrl/Stat&Ref/Fb Drv0·2(4Bytes) 
Ctrl/Stat&Ref/Fb Drv0·3(4Bytes) 
Ctrl/Stat&Ref/Fd Drv0·4 4B tes 

8 Outp t 8 Count 

13. Toe "Para.meter Access" module has now been added as shown in

Figure 4.15.

Figure 4.15 Modules: Parameter Access Viewing Window

Allen-Bradley 22-COMM-P j; 

Parameter Access (88 ... 

14. Click on the SLC Address tab as shown in Figure 4. 16. Settings can
be chosen to map Station modules to SLC addresses. In our example
Ml /MO files are used for Input / Output.

Note that the Reference/Feedback Orive O (Ctrl/Stat & Ref/Fdbk) 
tarts at word O. 
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Figure 4.16 SLC Address: M1/M0 (Ctrl/Stat & Ref/Fdbk) 

Allen-Bradley _22-COMM-P . . "}� 

(001] ln0ut8bytes ("Parameter Acc

15. Pararneter Access starts at word 2 in the Ml/MO files. Note that

Pararneter Access utilizes 4 word . Click OK when finished.

Figure 4.17 SLC Address: M1/M0 (Parameter Access)

Allen-Bradley 22-COMM-P ·\:: 

Con{igµred O.ata Aleas: 

HOOOl ln0ut4bvtes l'OrVStat8Jlef/F1 

1 

1 

___ j 

- liligh Byte

16. Station 1 is now displayed in the network window.

Figure 4.18 Station 1 Network Window

B-� PROFIBUS_DP
Él·fDI [000) [Disconnected] SST_PFB_SLC_MASTER (**) 

IBM [001 J _.:::_,:,:,r•u.,_p ,: 1', 

Station 1 is configured as follows: 

Module M1/M0 Offset 

Ctrl/Stat & Ref Fdbk Orive O o 

Parameter Access 2 

Note that Station 1 occupies 6 words. 



Configuring the Profibus Scanner 4-11

17. The same step for configuring Station 1 will be used for configuring

Station 2. See previou tep (starting at step 9, Page 4-7) for

Configuring the SST-PFB-SLC Profibus Scanner-Station 2 (see

Figure 4.19).

Figure 4.19 Station 2 Network Window

8-� PROFIBUS_op'
EHffl [000] [Disconnected] SST _PFB_SLC_MASTER (''"") 

$:.t [001) _22_COMM_p (>l<>I<) 
[oo.:.J _.::.::_.:,:,r,u.1_P_1 , • • ·, 

Station 2 is configured as follows: 

Module M1/MO Offset 

Ctrl/Stat & Ref Fdbk Orive O 6 

Parameter Access 8 

Note that Station 2 occupie 6 word . 

18. U e the null modem cable that carne with the scanner to connect

COMl on the PC and the CONFIG RS232 port on the scanner.

Note: Toe proce sor needs to be in program mode before

proceeding.

19. Right-click on the scanner in the network window and select

"Connect". Toen right-click again on the canner in the network

window and elect "Load Configuration". If a minimum cycle time

attention window pops up, click OK to continue. After the

configuration has been loaded into the scanner, "Configured

Program" will be displayed in the me age window (see

Figure 4.20).

Figure 4.20 Network Window Scanner Selection

El·!m PROFIBUS DP
ÉJ {ffl 1 

ti].. 
ff}·· 
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20. Click File and Save As from the tool bar, as a unique File Name. The
configuration of the scanner is now complete. Note that cycling
power to the scanner is recomrnended (see Figure 4.21).

Figure 4.21 Save As Dialog Window

Save As 
. 

·,·!,' 

Sa in: Pbc 

22-COMM-P _1Node-Multi Drive.pbc
22-COMM-P _2Node-Single Drive.pbc

File narne: l?2-COMM·P --��cid;�ingle Drive.pbc . 

Save as type: i SST Profibus_C_onfig Files (".pbc) 

Summary of the example scanner configuration: 

Module MO / M1 Addressing 

Station 1 Station 2 

Logic Command / Status o 6 

Reference / Feedback 1 7 

Parameter Access 2 8 



Chapter 7 

Using Multi-Drive Mode 

This chapter provides information to explain how to use Multi-Drive 

mode. 

Topic Page 

Single MQde versus Multi-Drive Mode 7-1

Additional lnfQrmatiQ□ 1::.5 

S�stem Wiri□g 1::.5 

Understªnding the ILQ lmage 1::1 

Configuring the RS-485 (OSI) �etwork 1:.8 

Multi-Drive Mode Parameter Data 7-10

ATTENTION: Hazard of injury or equipment damage exists. Toe 

examples in this publication are intended solely for purposes of 

example. There are many variables and requirements with any 

application. Rockwell Automation does not assurne responsibility or 

liability (to include intellectual property liability) for actual use of the 

examples shown in this publication. 

Single Mode versus Multi-Drive Mode 

Toe DSI interface provide a meaos to connect up to five drives on one 

node daisy-chained over the RS-485 interface. Two adapter operating 

modes, Single or Multi-Drive, are possible. 

Single mode is a typical network installation, where a single Profibus 

node consists of a single drive with a 22-COMM-P adapter (Figure 7.1). 

In tbis mode, the adapter can talk to one host, and the host can support 

one additional extemal peripheral (HIM or 22-SCM-232 or 1203-USB) 

over DSI. 
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Figure 7.1 Single Mode Example - With Adapter in Orive 

1 1 drive per node 

Profibus 

PowerFlex 40/40P/400 
Orive with 22-COMM-P 

PowerFlex 40/40P/400 
Orive with 22-COMM-P 

PowerFlex 40/40P/400 
Orive with 22-COMM-P 

When the adapter cannot be installed in the drive (for example, a 

PowerFlex 4 or PowerFlex 4M drive) but operated in Single mode, the 

adapter can be installed in a DSI Extemal Comms Kit (Figure 7.2). 

Figure 7.2 Single Mode Example-With Adapter in DSI Externa! Comms Kit 

1 up to 4 drives per node 1 
Profibus 

. PowerFlex 4-Class Orive 
•.. -

-::z 
::z 

/ RS-485 • �\...,._ _ _.... 

NOTE: A terminating resistor is not AK-U0-RJ4S-TB2P AK-U0-RJ45-TB2P required for this end of the wiring. Kit Connector Kit Connector with The resistor is built into the circuitry 
of the OSI Externa! Comms Kit. Terminat�Resistor

Figure 7 .3 shows that the Single operating mode provides the possibility 

of connecting one additional external peripheral. 

Figure 7.3 DSI Peripheral Devices for Single Operating Mode Connection 

Single Mode 
(up to 1 other D51 peripheral allowed)

HIM 

22-SCM-232

or

1203-USB 
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Multi-Orive mode is an altemative to the typical network installation, 

where a single Profibus node can consist of one to :ti.ve drives. In 

Figure 7.4, the 22-COMM-P adapter is intemally mounted in a 

PowerFlex 40, PowerFlex 40P or PowerFlex 400 drive, and the 

remaining PowerFlex 4-Class drives are daisy-chained from the RS-485 

port on the first drive. 

Figure 7.4 Multi-Drive Mode Example - With Adapter in Orive 

1 up to 5 drives per node 1 

·1�1 1 st Orive I r-----1 
PowerFlex 40/ - -: 
40P/400 Orive , 

,-�-

� -/-

- - 1 

Profibus 

Up to 4 Additional 
PowerFlex 4-Class Orives 

f.j 
fü 

"-"'.I 

f.j 
-::t 
::: 

.......,.,.1 
. 

1��6, 
fü 

-A 
. . 

AK-UO-RJ45-TB2P RS-485 
\ Kit Connector with '-------�""!!!!!..,..lllllliili---..,..---.... 

Terminating Resistor AK-UO-RJ45-TB2P AK-UO-RJ45-TB2P 
� Kit Connectors Kit Connector with 

Terminating Resistor
� 

In this case, the unit will not operate with OSI peripheral devices such as 

the HIM or the 22-SCM-232 or 1203-USB and the application of any 

other peripheral will be prohibited. 

In Figure 7.5, the 22-COMM-P adapter is remotely mounted in a OSI 

Externa! Comms Kit (22-XCOMM-OC-BASE), and all PowerFlex 

4-Class drives are daisy-chained from it.

Figure 7.5 Multi-Drive Mode Example - With Adapter in DSI Externa! Comms Kit 

1 up to 5 drives per node 1 
Profibus 

l�I
Adapter fü 

Up to5 
PowerFlex 4 -Class Orives 

1��6, li�61 
fü fü 

f.j f.j 
-::: 
::: 

...__-�-,.;,;,...;.���¡..,.a;a---a..-... \ 
NOTE: A terminating resistor is not AK-UO-RJ45-TB2P 
required for this end of the wiring. Kit Connector with 
T he resistor is built into the circuitry Terminating Resistor 
of the OSI Externa! Comms Kit. � 
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Benefits of Multi-Drive mode include: 

• Lower hardware costs. Only one adapter is needed for up to five

drive . Any PowerFlex 4-Class drive can be daisy-chained.

• Reduces the network node count. For example, in Single mode 30

drive would consume 30 nodes. In Multi-Drive mode, 30 drives can

be connected in 6 nodes.

• Provides a convenient way to put more than one PowerFlex 4-Clas

drive on the network using only one adapter (PowerFlex 4 and

PowerFlex 4M drives do not have an intemal communications

adapter lot).

• Controller can independently control, monitor, and read/write

pararneters for ali five drives.

Trade-offs of Multi-Drive mode include: 

• When a PowerFlex 40/40P/400 drive with an intemal-mounted

adapter is powered down, communications with the daisy-chained

drives is disrupted and the drives will take the appropriate

communications loss action set in each drive. However,

communications will not be disrupted when the adapter is used in a

DSI Extemal Comms Kit and a daisy-chained drive is powered

down.

• Communications throughput to the daisy-chained drives will be

lower than if each drive wa a separate node on the network (Single

mode). This is because the adapter must take the network data for the

other drives and sequentially send the respective data to each drive

over RS-485. The maximum additional throughput time for Logic

Command/Reference to be tran rnitted and received by each drive in

Multi-Drive mode i

Additional Maximum 
Adapter Mounted In ... Orives per Node Throughput Time vs. 

Single Mode 

1 drive O milliseconds 

2 drives +24 milliseconds
PowerFlex 40/40P/400 Orive 

3 drives +48 milliseconds
or OSI Externa! Comms Kit 

4 drives +72 milliseconds

5 drives +96 milliseconds

• Since the RS-485 ports are used for daisy-chaining the drives, there

is no connection for a peripheral device such as a HIM. The

AK-U0-RJ45-SC1 DSI Splitter cable cannot be used to add a second

connection for a peripheral device.
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• When the adapter-mounted in a PowerFlex 40/40P/400 drive or a

OSI Externa! Comms Kit- is powered up, all configured

dai y-chained drives must be present before an I/0 connection is

allowed on the network (that is, before the drives can be controlled).

If the adapter PORT indicator is steady green, the adapter is properly

communicating with all drives on the Multi-Orive node. If the PORT

indicator is steady red, one or more of the drives on the RS-485

network is not communicating.

• When the PowerFlex 40/40P/400 drive with the intemal-mounted

adapter i powered down, communication with the daisy-chained

drive is di rupted and the drives will take their respective Comm

Loss Action . When the adapter is used in a OSI Externa! Comms

Kit (22-XCOMM-OC-BASE), communication will not be di rupted

when a dai y-chained drive is powered down.

• When any of the daisy-chained drives is powered down, the

respective Input Image (Logic Status and Feedback) sent to the

scanner will be zeros, and the PORT and MOO indicators on the

adapter will altemately flash red. The I/0 connection will not be

dropped until the last drive is disconnected or powered down.

Important: Status information from the scanner will not indicate

there is a fault at the node, and the I/0 connection will 

not be dropped. If your application requires an action to 

be taken when OSI communication is lost with one or 

more drives, monitor adapter Parameter 12 - [DSI 1/0 

Act] to verify that the adapter is communicating with 

all connected drive . 

,System Wiring 

The AK-U0-RJ45-TB2P kit contains 6 two-position terminal block 

connectors (Figure 7 .6) which can be used to conveniently daisy-chain 

the PowerFlex 4-Class drives. Two terminating resistors are also 

included with the AK-U0-RJ45-TB2P kit. 

Figure 7.6 AK-U0-RJ45-TB2P Terminal Block Connector 
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Figure 7.7 and Figure 7.8 show wiring diagrams for using 

AK-U0-RJ45-TB2P terminal block connectors and terminating resistors. 

Figure 7.7 Connector Wiring Diagram - With Adapter in Orive 

To Orive O 
(PowerFlex 40/40P/400 drive with 

installed 22-COMM-P adapter) 

120 Ohm, 
¼ Watt 

Terminating 
Resistor 

To To 
Orive 1 Orive 2 

To 
Orive 3 

To 
Orive 4 

120 Ohm, 
¼ Watt 
Terminating 
Resistor 

Figure 7.8 Connector Wiring Diagram - With Adapter in DSI Externa! Comms Kit 

To OSI Externa! Comms Kit 
(with installed 22-COMM-P adapter) 

To To To To To 
Orive O Orive 1 Orive 2 Orive 3 Orive 4 

NOTE: A terminating resistor is not 
required for this end of the wiring. 
The resistor is built into the circuitry 
of the OSI Externa! Comms Kit. 

120 Ohm, 
¼ Watt 
Terminating 
Resistor 

NOTE: When connecting the drives in a Multi-Orive con:figuration, the 

order in which the drives are connected does not matter. That is, Orive O 

can be any of the drives, and Orive O does not have to be the drive in 

which the adapter is installed (or the drive to which the DSI Externa! 

Comms Kit is plugged into ). 



The I/O image table will vary ba ed on the configuration of the adapter 

Mode Jumper (J2) and adapter Parameter 11 - [DSI 1/0 Cfg]. The 

irnage table always u es consecutive words starting at word O. 

Figure 7,9 illu trate an example of an I/O image (16-bit words) for the 

adapter operated in Multi-Drive mode. 

Figure 7.9 Multi-Drive Example of 1/0 lmage 

Profibus 

Cantroller Scanner Adapter 

�ord and 1/0 

O Logic Command 
1 Reference 

2 Logic Command 
3 Reference 

Output 4 Logic Command 
lmage 5 Reference 
(Write) 

6 Logic Command 
7 Reference 

8 Logic Command 
9 Reference 

O Logic Status 
1 Feedback 

2 Logic Status 
3 Feedback 

Input 4 Logic Status 
lmage 5 Feedback 
(Read) 

6 Logic Status 
7 Feedback 

8 Logic Status 
9 Feedback 

1 Message Message 
Handler Buffer 

DSI 

1PFr �OJass mrJve Q 

lPF 4-0lass Orive 0-2 

PF .A�Ola�s Driive 0-3 
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6. Set the following adapter Multi-Orive parameters:

Adapter Parameter Value 

11 • [DSI 1/0 Cfg] O = Orive O connected 
1 = Orives 0 ... 1 connected 
2 = Orives 0 ... 2 connected 
3 = Orives O ... 3 connected 
4 = Orives O .. .4 connected 

17 - [Drv O Addr) (1l Equal to Orive O [Comm Node Address] Parameter 
18- [Drv 1 Addr) (1l Equal to Orive 1 [Comm Node Address] Parameter 
19 · [Drv 2 Addr] (1l Equal to Orive 2 [Comm Node Address] Parameter 
20 - [Drv 3 Addr] (1 l Equal to Orive 3 [Comm Node Address] Parameter 
21 • [Drv 4 Addr) (1 l Equal to Orive 4 [Comm Node Address] Parameter 

(1) The settings for these parameters must match the [Comm Node Addr] parameter values for the
respective drives. The (Comm Node Addr] parameter is A 104 for PowerFlex 4, PowerFlex 40,
and PowerFlex 40P drives, parameter C303 for PowerFlex 4M drives, and parameter C104 for
PowerFlex 400 drives.

Important: To set adapter parameters, you must use OriveExplorer 

oftware, OriveExecutive software or an optional, 

extemal PowerFlex 4-Class HIM (22-HIM-A3 or 

22-HIM-C2S).

7. Set the following parameters in daisy-chained Orives 1 .. .4 to these

values:

PowerFlex 4-Class Orive Parameter 

Number Name Value 

4/40/40P 4M 400 

P36 P106 P36 [Start Source] 5 (Comm Port) 
P38 P108 P38 [Speed Reference] 5 (Comm Port) 
A103 C302 C103 [Comm Data Rate] 4 (19.2K) 
A104 C303 C104 [Comm Node Addr] 1. .. 247 (must be unique)
A107 C306 C102 [Comm Format] O (RTU 8-N-1) 

8. Set the adapter Mode Jumper J2 to the "5x" (Multi-Orive) position.

9. Reconnect daisy-chained Orives 1 .. .4 to the RS-485 network.

10. Power cycle ALL drive on the node to apply new setting . NOTE:

When the adapter is installed in a OSI Extemal Cornm Kit, you

must also power cycle the Comms Kit, which will reset the adapter.

The adapter PORT indicator should now be steady green, indicating 

successfull configuration of the daisy-chained Multi-Orive node. 
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Toe following table shows example settings for all five drives on the 
node: 

PowerFlex 4-Class Orive Parameter Parameter Value 

Number Name Orive Orive Orive Orive Orive 

4/40/40P 4M 400 
o 1 2 3 4 

P36 P106 P36 [Start Source] 5 5 5 5 5 
P38 P108 P38 [Speed Reference] 5 5 5 5 5 
A103 C302 C103 [Comm Data Rate] (1) 4 4 4 4 4 
A104 C303 C104 [Comm Node Addr] (1H2l 1 2 3 4 5 
A105 C304 C105 [Comm Loss Action] o o o o o 

A106 C305 C106 [Comm Loss Time] 5 5 5 5 5 
Ai07 C306 C102 [Comm Format] (1l o o o o o 

(1) The drive must be power cycled far a change to this parameter to take effect.
(2) The settings far these parameters must match the respective parameter settings in the adapter

(Parameter 17 - [Drv O Addr through Parameter 21 - [Drv 4 Addr]).

Important: Parameter A105 - [Comm Loss Action] in the drives that 
are daisy chained is also used in Multi-Drive mode. If the 
RS-485 daisy-chain cable is di connected or broken, the 
disconnected drives will imrnediately take the 
corresponding Comm Loss Actions. Drive parameter Al06 
- [Comm Loss Time] is not used in Multi-Drive mode. Por a
network disruption, adapter Parameters 09 - [Comm Flt

Action] and 10 - [Id.le Flt Action] determine the action
taken for ALL of the drives on the Multi-Drive node.

Multi-Drive Mode Parameter Data 

Parameter addressing for Parameter Data in Multi-Drive mode is similar 
to that in Single mode. 

Toe parameter numbers (PNU) range from 1 to 2047. The parameter 
numbers 1 ... 1023 are used to access the drive or adapter parameters, 
while parameter numbers 1024 ... 2047 are used for accessing the adapter 
fault codes, events and diagnostic items. 

Por details to access the drive parameters when the adapter i operated in 
of Multi-Drive mode, see Parameter Message Request on page 6-4. 



Using Multi-Drive Mode 7-11

Example: Toe parameter messaging accesses the drive Parameter 39 -

[Accel Time] for Drive O to Drive 4 in Multi-Drive mode. 

Accessing Parameter 39 - [Accel Time] 

Module IND (O - 2 bits) PNU 

Orive O Single Orive 000 39 

Orive 0-1 Multi Orive 001 39 

Orive 0-2 Multi Orive 010 39 

Orive 0-3 Multi Orive O 1 1 39 

Orive 0-4 Multi Orive 1 O O 39 
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Adapter Parameters 

Appendix B provides information about the adapter parameters. 

Topic Page 

About Parameter Numbers 

Parameter List 

About Parameter Numbers 

The pararneters in the adapter are numbered consecutively. However, 

depending on which configuration tool you use, they may have different 

numbers. 

Configuration Tool 

• HIM
• DriveExplorer
• DriveTools SP

Parameter List 

Numbering Scheme 

The adapter parameters begin with parameter 1. For 
example, Parameter 04 - [P-DP Addr Actual] is 
parameter 04 as indicated by this manual. 

Parameter 

No. Name and Description Details 

01 [Mode] Default: N/A 

Displays the Single or Multi-Drive operating mode Values: O = Single Drv 

selected with the jumper J2 on the adapter. 1 = Multiple Drv 
Type: Read Only 

02 Reserved -

03 Reserved -

04 [P-DP Addr Actual] Default: N/A 

Profibus Node Address actually used by the Mínimum: o 

adapter. Maximum: 127 
Type: Read Only 
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Parameter 
No. Name and Description Details 
05 [P-DP Rate Actual] Default: N/A 

PROFIBUS actual operating data rate. Values: O= 9.6 Kbps 
1 = 19.2 Kbps 

NOTE: The value of this parameter will show 2 = 45.45 Kbps 
9 (12 Mbps) when not yet communicating to the 3 = 93. 75 Kbps 
scanner. This parameter will update when 4 = 187.5 Kbps 
communication is established. 5 = 500 Kbps 

6 = 1.5 Mbps 
7 = 3 Mbps 
8 = 6 Mbps 
9=12Mbps 
10 = Off-line 

Type: Read Only 

06 Reserved -

07 Reserved -

08 [Reset Module] Default: O= Ready 
No action if set to "Ready." Resets the adapter if Values O= Ready 
set to "Reset Module." Restores the adapter to its 1 = Reset Module 
factory default settings if set to "Set Defaults." This 2 = Set Defaults 
parameter is a command. lt will be reset to "O = Type: Read/Write 

Ready'' after the command has been performed. Reset Required: No 

& ATTENTION: Risk of injury or equipment damage exists. 11 the adaptar is 
transmitting 1/0 that controls the drive, the drive may fault when you reset the 
adapter. Determine how your drive will respond before resetting a connected 
adapter. 

09 [Comm Flt Action] Default: O= Fault 
Sets the action that the adapter and drive take if Values: O= Fault 
the adapter detects that Profibus communications 1 = Stop 
have been disrupted. This setting is effective only 2 = Zero Data 
if 1/0 that controls the drive is transmitted through 3 = Hold Last 
the adapter. When communication is ·4 = Send Flt Cfg

re-established, the drive will automatically receive 5 = Fault&ClrCmd (1l
commands over the network again. Type: Read/Write

Reset Required: No 

(l) This setting is available only with adapter
firmware revision 3.xxx or later.

& ATTENTION: Risk of injury or equipment damage exists. Parameter 09- [Comm
Flt Action] lets you determine the action of the adapter and connected drive if 
the 1/0 communications are disrupted. By default, this parameter faults the drive. 
You may configure this parameter so that the drive continues to run, however, 
precautions should be taken to ensure that the setting of this parameter does not 
create a risk of injury or equipment damage. When commissioning the drive, 
verify that your system responds correctly to various situations (for example, a 
disconnected cable). 
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Para meter 
No. Name and Description Details 
10 [ldle Flt Action] Oefault: O= Fault 

Sets the action that the adapter and drive take if Values: O= Fault 
the adapter detects that the controller is in 1 = Stop 
program mode or faulted. This setting is effective 2 = Zero Data 
only if 1/0 that controls the drive is transmitted 3 = Hold Last 
through the adapter. When the controller is put 4 = Send Flt Cfg 
back in Run mode, the drive will automatically 5 = Fault&ClrCmd (1l
receive commands over the network again. Type: Read/Write 

Reset Required: No 

(1) This setting is available only with adapter
firmware revision 3.xxx or later.

&
ATTENTION: Risk of injury or equipment damage exists. Parameter 1 O- [ldle 
Flt Action] lets you determine the action of the adapter and connected drive 
when the controller is idle. By default, this parameter faults the drive. You may 
configure this parameter so that the drive continues to run, however, precautions 
should be taken to ensure that the setting of this parameter does not create a 
risk of injury or equipment damage. When commissioning the drive, verify that 
your system responds correctly to various situations (for example, a controller in 
idle state). 

11 [OSI 1/0 Cfg] Default: o 

Sets the configuration of the Orives that are active Values: O= Orive O 
in the Multi-Orive mode. ldentifies the connections 1 = Orives 0-1 
that would be attempted on a reset or power cycle. 2 = Orives 0-2 

3 = Orives 0-3 
4 = Orives 0-4 

Type: Read/Write 
Reset Required: Yes 

12 [OSI 1/0 Act] Oefault: N/A 
Displays the Orives that are active in the Bit Values: O= Orive O 
Multi-Orive mode. 1 = Orives 0-1 

2 = Orives 0-2 
3 = Orives 0-3 
4 = Orives 0-4 

Type: Read Only 
13 [Flt Cfg Logic] Default: 0000 0000 0000 0000 

Sets the Logic Command data that is sent to the Mínimum: 0000 0000 0000 0000 
drive if any of the following is true: Maximum: 1111 1111 1111 1111 

Type: Read/Write 
Parameter 09 - [Comm Flt Action] is set to Reset Required: No 
Send Flt Cfg and communications are 
disrupted. 

• Parameter 1 O - [ldle Fault Action] is set to
Send Flt Cfg and the scanner is put into
Program mode.

The bit definitions will depend on the product to 
which the adaptar is connected. 
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Parameter 

No. Name and Description 

14 [Flt Cf g Ref] 

Sets the Reference data that is sent to the drive if 
any of the following is true: 

• Parameter 09- [Comm Flt Action] is set to
Send Flt Cfg and communications are
disrupted.

• Parameter 10- [ldle Flt Action] is set to
Send Flt Cfg and the scanner is put into
Program mode.

15 Reserved 

16 Reserved 

17 [Drv O Addr] 
18 [Drv 1 Addr] 
19 [Drv 2 Addr] 
20 [Drv 3 Addr] 
21 [Drv 4 Addr] 

Sets the corresponding node addresses of the 
daisy-chained drives when the adapter Mode 
Jumper (J2) is set for Multi-Drive operation. 

lmportant: The settings for these parameters 
must match the drive Parameter A 104 - [Comm 
Node Addr] settings in the respective drives. Each 
setting must also be unique (no duplicate node 
address). 

24 [P-DP State] 

Displays the state of the Profibus controller. 

O = Not connected to the network. 
1 = On network and not scanning or not connected 

to the network 
2 = Online/running 
3 = Error in configuration 

Details 

Default: o 

Minimum: o 

Maximum: 4000 
Type: Read/Write 
Reset Required: No 

lmportant: lf the drive uses a 16-bit 
Reference, the most significant word of this 
value must be set to zero (O) ora fault will

occur. 

-

-

Default: 1 
Default: 2 
Default: 3 
Default: 4 
Default: 5 
Minimum: 1 
Maximum: 127 
Type: Read/Write 
Reset Required: Yes 

Default: N/A 
Values: 0=WAIT_PRM 

1 = WAIT_CFG 
2 = DATA_EX 
3= ERROR 

Type: Read Only 



Adapter Parameters B-5

Para meter 

No. Name and Description Details 

25 [DSI Loss Act1on] 

Sets the action that the adapter will take for the 
Logic Status and Feedback words when the 
adapter detects that OSI communication with the 
drive has been lost. 

(2) This parameter is available only with adapter firmware
revision 4.001 or later, and only applies when the
adapter is operated in Single mode. When operated in
Multi-Drive mode, the Logic Status and Feedback
words are zeroed for any drive that loses OSI
communication.

Oefault. 
· Values:

Type: 
Reset Required: 

O - Hold Sts/Fbk 
O = Hold Sts/Fbk 
1 = Zero Sts/Fbk 
Read/Write 
No 

ATTENTION: Risk of injury or equipment damage exists. Parameter 25 - [OSI 
Loss Action] lets you determine the action of the adapter when OSI 
communication with the drive has been lost. By default, this parameter maintains 
the Logic Status and Feedback word values sent to the controller at the timeDSI 
communication was lost (that is, hold last state). Alternatively, you can set this 
parameter so that the Logic Status and Feedback word values are zeroed after a 
OSI communication loss. Whether the drive faults or takes a different action is 
determined by the setting of the following drive parameter: 

Orive Parameter Number/Name 

PowerFlex 4, 40, and 40P A105- [Comm Loss Action) 

PowerFlex 4M C304 - [Comm Loss Action] 

PowerFlex 400 C105 - [Comm Loss Action] 

Precautions should be taken to ensure that the setting of adapter Parameter 25

and drive parameter A 105, C304 or C105 does not create a risk of injury or 
equipment damage. When commissioning the drive, verify that your system 
responds correctly to various situations (for example, a faulty drive OSI cable or 
excessive electrical noise interference). 



Logic Bits 

15 14 13 

X X 

X 

Appendix C 

PowerFlex 4-Class Orives Logic 
Command/Status Words 

Appendix C presents the definition of the Logic Command and Logic 

Status words that are used for sorne products that can be connected to the 

adapter. lf you do not see the Logic Command/Logic Status for the 

product that you are using, refer to your product's documentation. 

Logic Command Word 

12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 o Command Description 

X Stop o= Not Stop 
1 = Stop 

X Startl1l O= Not Start 
1 = Start 

X Jog O= Not Jog 
1 = Jog 

X Clear Faults O = Not Clear Faults 
1 = Clear Faults 

X X Direction 00 = No Command 
01 = Forward Command 
1 O = Reverse Command 
11 = Hold Direction Control 

X 
(2) 

X 
(2) 

X X Accel Rate (3) 00 = No Command 
01 = Accel Rate 1 Command 
1 ó = Accel Rate 2 Command 
11 = Hold Accel Rate 

X X Decel Rate (3) 00 = No Command 
01 = Decel Rate 1 Command 
1 O = Decel Rate 2 Command 
11 = Hold Decel Rate 

X Referenije 000 = No Command 
Select (3 001 = Freq Source (Speed Ref. par.) 

010 = Freq Source ¡1nt. Freq par.)
011 = Freq Source Comm) 
100 = Preset Freq O 
101 = Preset Freq 1 
11 O = Preset Freq 2 
111 = Preset Freq 3 

(2) 

(1) A ·o= Not Stop" condition (logic O) mustfirst be present before a "1 = Start" condition will start the drive. The Start command acts as
a momentary Start command. A "1 • will start the drive, but returning to "O" will.no1 stop the drive.

(2) Depending on the PowerFlex 4-Class drive, the functions for bits 6, 7, and 15 change. Refer to Appendix C in the PowerFlex 4, 
PowerFlex 4M, PowerFlex 40 or PowerFlex 40P drive User Manual, or Appendix E for the PowerFlex 400 drive bit functions.

(J) The functions for these bits are the same for ali PowerFlex 4-Class drives-including the PowerFlex 40P when it is used in the
"Velocity" mode. When using the PowerFlex 40P in the "Position• mode, the bit functions are difieren!. For details, see Appendix C in
the PowerFlex 40P User Manual.
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Logic Statu�s Word 

Logic Bits 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 o 

X 

X 

X 

X 

X 

X 

X 

X 

X 

X 

X 

X 

X 

X 

X 

X 

Status 

Ready 

Active 

Command 
Direction 
Actual 
Direction 
Accel 

Decel 

Alarm 

Fault 

At Speed 

Main Freq (l) 

Operation 
( l Command 1 

Parameters (l) 

Digital wrut 1
Status 1 

Digital wrut 2
Status 1 

Digital WPM\ 3Status 1 

Digital Wr�\ 4Status 1 2 

Description 

O= Not Ready 
1 = Ready 
O= Not Active 
1 = Active 
O= Reverse 
1 = Forward 
O= Reverse 
1 = Forward 
O = Not Accelerating 
1 = Accelerating 
O = Not Decelerating 
1 = Decelerating 
0= No Alarm 
1 = Alarm 
O= No Fault 
1 = Fault 
O = Not At Reference 
1 = At Reference 
O = Not Controlled By Comm 
1 = Controlled By Comm 
O = Not Controlled By Comm 
1 = Controlled By Comm 
o = Not Locked
1 = Locked 

(l l Toe functions for these bits are the same for all PowerFlex 4-Class drives-lncluding the PowerFlex 40P when lt is u sed in the 
"Velocity" mode. When uslng the PowerFlex 40P in the "Position" mode, the bit functions are different. For details, see Appendix
C in the PowerFlex 40P User Manual.

(2) This status is available for only PowerFlex 40 drives wilh firmware revision 2.xx (or later). For PowerFlex 4 and PowerFlex 4M 
drives, these bits are not used.



APÉNDICE E-3 

SERVO 



SERVOMANDOS ELÉCTRICOS 

LINEALES Y PROPORCIONALES 

PARA BOMBAS DOSIFICADORAS 

Preparado 

Rev. 

ATENCIÓN: Maquinaria industrtal no destinada a la utilización, 
por parte de operadores no profesionales. 
Estas_i�struccion�_E:5Já� ?�stinad

_
as a pe�onal especializado.

_ 

r1PoZC--ZP 

llT 4267 Rev. 1 ! Idioma es ! 1 • Emisión 18.06.09 

E.SERRAINO I Controlado V.D'ADDIO I Sust. el 

Descripción Controlado Fecha 

Rev. Actualizados: 3.9; 4.6.6 ; 5 ; 5. 1 . 5.8.4 . 9 V.O. 20.01.10 

MANUAL DE FUNCIONAMIENTO 
.-.•. -•• .. -•Y.TIº',-• 

il�lf! 
IM:fhHI 

-----------------------------
--

--·-· ----· 



Servomandos electñcos serle Z Manual de funcionamiento 

SUMARIO lfi#JU·)I 
1. PREMISA ...................................................................................................................................................... 3 

1.1 ÁREA bE APLICACIÓN DE LOS SERVOMANDOS ............................................................................................ 3 
2. ADVERTENCIAS SOBRE LA SEGURIDAD ......... : ...................................................................................... 3 

2.1 SIMBOLOS Y CONSEJOS EN ESTAS INSTRUCCIONES .................................................................................. 4 
2.2 PELIGRO .............................................................................................................................................................. 4 

3. DESCRIPCIÓN ............................................................................................................................................. 4 
3.1 PLACA DE IDENTIFICACIÓN DE LA MÁQUINA ................................................................................................. 4 
3.2 SIGLA DE IDENTIFICACIÓN ............................................................................................................................... 5 
3.3 PRINCIPIO DE FUNCIONAMIENTO .................................................................................................................... 5 
3.4 SEÑAL DE ACCIONAMIENTO ............................................................................................................................. 6 
3.5 VELOCIDAD Y ARRANQUE HORA ..................................................................................................................... 6 
3.6 SEf\lALIZACIONES A DISTANCIA ........................................................................................................................ 6 
3.7 SISTEMA DE SEGURIDAD DE BLOQUEO MECÁNICO ..................................................................................... 6 
3.8 SELECTOR EXTERNO "AUT-MAN" .......................................................... .......................................................... 6 
3.9 REGULACIÓN MANUAL DE EMERGENCIA ....................................................................................................... 7 
3.1 O DATOS TÉCNICOS POTENCIÓMETRO (Pos. 282) ........................................................................................... 7 
3.11 DATOS TÉCNICOS RESISTENCIA ANTI-CONDENSACIÓN (Pos. 306) ............................................................ 7 

4. SERVOMANDOS ZC (mando serial RS-485) - [Ref. OBL: R8J .................................................................. 7 
4.1 CONTROL DE LA CARRERA. .............................................................................................................................. 8 
4.2 CONTROL EN CAPACIDAD ................................................................................................................................. 8 
4.3 PARCIALIZADOR DE CAUDAL TRIMMER Q.MÁX.) ........................................................................................... 8 
4.4 EJEMPLO DE UTILIZACIÓN Y ESTABLECIMIENTO DEL PARCIALIZADOR DE CAUDAL. .............................. 8 
4.5 INDICADOR LUMINOSO (LEO) DE SEÑALIZACIÓN .......................................................................................... 8 
4.6 PROTOCOLO DE COMUNICACIÓN RS-485 ...................................................................... : ............................... 8 

4.6.1 Fonnato de los mensajes .................................................................................................................. :······ ............................ 9 
4.6.2 Mensajes de solicitud emitidos por el "Master" (ej. PC o PLC) . . . . ................ ... ..... ........ ..... , ............. ... .............. . . .... 9 

4.6.3 Mensaíes de respuesta emitidos por el regulador de posición ............................................................................................ 9 
4.6.4 Tabla de los parámetros ........................................................... -.......................................................................................... 9 
4.6.5 Procedimientos de acceso con contraseñas ............................................................................... · ....................................... 1 O 
4.6.6 Definición de los mandos operativos (parámetro 19) ......................................................................................................... 1 O 

4.7 SERVOMANDO ZC: PROCEDIMIENTO DE CALIBRACIÓN DE INSTALACIÓN .............................................. 11 
5. SERVOMANDOS ZP (mando PROFIBUS DP-V0) • [Ref. OBL: R12] ...................................................... 11 

5.1 CONTROL DE LA CARRERA ............................................................................................................................. 11 
5.2 CONTROL EN CAUDAL. .................................................................................................................................... 12 
5.3 EL PROFIBUS: CONCEPTOS GENERALES .................................................................................................... 12 
5.4 INSTALACIÓN DE LOS DISPOSITIVOS ....................................................................... .' ................................... 12 
5.5 LONGITUD DE LOS CABLES ............................................................................................................................ 12 
5.6 EL FICHERO GSD: INTEGRACIÓN DE LOS DISPOSITIVOS .......................................................................... 13 
5.7 TECLA "RES" Y LEO DE SEfJALIZACIÓN ......................................................................................................... 13 
5.8 PROTOCOLO DE COMUNICACIÓN PROFIBUS·DP-V0 ............. : .................................................................... 13 

5.8.1 Módulo "A• (5 IN, 5 OUl) ................................................................................................................................................... 13 
5.8.2 Módulo "B" (14 IN, 14 OUT) ............................................................................................................................................... 14 
5.8.3 Tabla de los parámetros ..................................................................................................................................................... 15 
5.8.4 Definición de los mandos operativos (sigla COS) .............................................................................................................. 15 

5.9 SERVOMANDO ZP: PROCEDIMIENTO DE CALIBRACIÓN DE INSTALACIÓN .............................................. 15 
6. ALMACENAMIENTO Y DESPLAZAMIENTO ............................................................................................ 16 
7. PUESTA EN FUNCIONAMIENTO ...................... -...................... -............................................................. 16 

7.1 COMPROBACIONES INICIALES ....................................................................................................................... 16 
7.2 CONEXIONES ELÉCTRICA Y PUESTA EN MARCHA ...................................................................................... 16 
7.3 CONDICIONES DE FUNCIONAMIENTO ........................................................................................................... 17 
7.4 CONDICIONES ANÓMALAS .............................................................................................................................. 17 

8. MANTENIMIENTO .................................. , ... , ................................................................................................ 17 

8.1 CONSULTA DE LA DOCUMENTACIÓN TÉCNICA ............................................................................................ 17 
8.2 PRECAUCIONES OPERATIVAS ....................................................................................................................... 18 
8.3 OPERACIONES PERIÓDICAS .......................................................................................................................... 18 

8.3.1 Control del regular funcionamiento .................................................................................................................................... 18 
8.3.2 Control de las conexiones eléctricas .......................... , ....................................................................................................... 18 
8.3.3 limpieza general y superficial ............................................................................................................................................ 18 
8.3.4 Control det barnizado {si está previsto) ........................... : .................................................................................................. 18 

8.4 DESMONTAJE, SUSTITUCIÓN Y NUEVO MONTAJE ...................................................................................... 19 

Página 2 Copyright©� OBL Bombas dosificadoras - Todos los derechos reservados Fichero : UT-4267 - Rev. 1 



Servomandos elédricos serie Z Manual de funcionamiento 

8.4.1 Desconexión de las conexiones eléctricas ......................................................................................................................... 19 
8.4.2 Partes de repuesto ............................................................................................................................................................. 19 
8.4.3 Modificaciones y fabricación de repuestos sin aprobación ................................................................................................ 19 
8.4.4 Nuevo montaje del servomando ......................................................................................................................................... 19 
8.4.5 Sustitución del fusible ......................................................................................................................................................... 19 
8.4.6 Sustitución del regulador de posición ................................................................................................................................. 19 
8.4. 7 Cualificación del personal - Servicio de Asistencia ............................ ................................................................................ 19 
8.4.8 Desconexión de la Instalación y envio a OBL para mantenimiento ................................................................................... 19 

9. DISPOSICIONES PARA LA ENTREGA DE MERCANCÍA A OBL ............................................................ 20 
9.1 

9.2 

9.3 

CÓMO DEBE ACTUAR EL REMITENTE ........................................................................................................... 20 
LIMPIEZA DE LA MAQUINARIA. ........................................................................................................................ 20 
ENTREGA RECHAZADA AL REMITENTE ......................................................................................................... 20 

10. 

11. 

12. 

ANEXOS ·•••••••••••••••••• .. ············••••· .. ••••·•••••·•••• .. •·•·••••············•·······•·• .............................................................. 20 
SECCIONES DE LOS SERVOMANDOS .............................................................................................. 21 
DECLARACIÓN DE CONFORMIDAD CE ............................................................................................ 21 

1. PREMISA
El objetivo de estas instrucciones es el de Indicar todas las informaciones consideradas necesarias para conocer y facilitar. lo más posible, 
las operaciones de pu�sta en funcionamiento, uso y mantenimiento de los servomandos eléctricos serie z.

Las máquinas a las que se refieren las siguientes "instrucciones" están destinadas a funcionar en áreas industriales y, por lo tanto. 
no pueden ser tratadas como productos para la venta al detalle (de consumo). Así pues, las informaciones contenidas aquí, deben ser 
utilizadas sólo por personal cualificado. Éstas deben ser Integradas por las disposiciones legislativas y por las Normas Técnicas
vigentes y no sustituyen ninguna norma de instalación y eventuales prescripciones adicionales, incluso si no 'son legislativas,.emitldas 
para fines de seguridad. 
Máquinas en ejecución especial o con variantes constructivas pueden diferir en los detalles. respecto a las descritas. 
En caso de dificultad, ponerse en contacto con el Servicio de Asistencia de OBL especificando las informaciones siguientes, que pueden 
hallarse en la placa dalos del servomando eléctrico y de la bomba dosificadora en la que está montado (ver "Placa datos de identificaciónl: 

- el tipo de bomba dosificadora en la que está instalado (código completo) 
- el tipo de servomando eléctrico (código completo) 
- el número de matrícula de la bomba o del servomando 
• el número de pedido OBL (como alternativa al número de matricula) 

OBL se resel'V9 el derectlo de modificar, en cualquier momento, las características de los propios productos para aplicar las últi,nas 
innovaciones tecnológicas. Las informaciones contenidas en este documento son, por lo tanto, susceptibles de modificación sin previo 
aviso. Este documento es propiedad de OBL y no puede ser modificado. reproducido o copiado (enteramente o en parte) sin aulorización 
escrita 

1.1 ÁREA DE APLICACIÓN DE LOS SERVOMANDOS 

La gama de temperatura ambiente "Ta" de proyecto de dichos equipos puede ser: 

-s•c :S Ta :S +40ºC (Humedad RH 65°/,): Estándar para todos los tipos de seivomandos SIN resistencia antl•condensación 
-2o•c :S Ta S +65ºC (Humedad RH 100%): Bajo petición y adecuada para servomandos CON resistencia anti•condensaclón
Todos los servomandos eléctricos OBL son adecuados para alimentación a 50 Hz o 60 Hz.

¡ATENC1ÓN: Los servomandos eléctricos serle Z no son adecuados para utilización en áreas potencialmente explosivas! 

2. 

tl.QIA: Estas instrucciones deben cumplirse además de las actvertenclas indicadas en el manual de funcionamiento es• 
tándar de la bomba dosificadora. 

ADVERTENCIAS SOBRE LA SEGURIDAD 

& Estudiar con atención estas Instrucciones antes del arranque de la bomba en la que está instalado el servomando. No 
respetar consejos sobre ta seguridad pude dañar ta maquinaria o su funcionamiento. 
Para una correcta gestión y mantenimiento. seguir, esaupulosamente estas informaciones. Es esencial que sean leidas por el instalador 
y por el personal responsable del mantenimiento. Asimismo, deberían conservarse cerca de la maquina, en un lugar protegido y seco y, 

de todos modos, estar facll y rápidamente disponible para cualquier futura consulta. 
• Placa de la maquinaria 
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• Adhesivos de adertcncia e informaciones de funcionamiento 

2.1 SIMBOLOS Y CONSEJOS EN ESTAS INSTRUCCIONES 

.&. Este símbolo evidencia informaciones importantes para prevenir averías y/o daños al equipo o al personal. 

& Este símbolo indica el peligro por la presencia de energía eléctrica . 

.A.. Este símbolo señala el peligro de que puede surgir una explosión. 

f!P.!1112.2 PELIGRO 
liiill Los servomandos electncos son máquinas que presentan partes peligrosas. Por lo tanlo: 

un uso inadecuado o la manipulación, 
la extracción de las protecciones y la desconexión de los dispositivos de protección, 
la falta de inspecciones y mantenimientos, puede causar graves daños a personas o cosas. 

Concrelamenle, el personal debe ser informado del peligro derivado de: 

& • partes bajo tensión 

El responsable de la seguridad debe asegurarse y garantizar que la máquina sea puesta en funcionamiento, inspeccionada, bajo 
mantenimiento y reparada exclusivamente por personal cualificado. que, por lo tanto, deberá poseer: 

especifica formación técnica y experiencia 
· conocimiento de las normas técnicas y de las leyes aplicables 

conocimiento de las prescripciones generales de seguridad, nacionales, locales y de la instalación 
capacidad de reconocer y evitar todo posible peligro. 

La falla de respeto de estas indicaciones, la negligencia y un mal o inadecuado uso de la máquina por parte de personal no cualiíicado y 
no autorizado, puede provocar ñesgos a personas o cosas y ser causa de anulación de la garantía por parte de OBL. 

&. Sí dichas maquinarias se usan de modo inadecuado o se manipulan, su seguridad puede ve�.e c�mprometida. 

Los servomandos OBL deben ser utilizados sólo si resultan en condiciones técnicas perfectas. teniendo en cuenta, también, los aspectos 
relativos a la seguridad y el peligro. Del cumplimiento de todo lo descrito depende su regular funcionamiento, la duración y la economía 
de funcionamiento. Se declina toda responsabifidad por lodo lo referente a accidentes a personas o daños materiales derivados del uso 
inadecuado de nuestras maquinarias. 

3. DESCRJPCIÓN

los servomandos eléctricos serie Z se suministran siempre instaladas en las bambas dosificadoras OBL, puesta que están proyectados 
expresamente para el mando y el accionamiento de su sistema de regulación. El suministro SÓLO del ·servomando se produce, 
exdusiwmente, "por recambio". 

3.1 PLACA PE IDENTIFICACIÓN PE LA MÁQUINA 
Cada servomando lleva una placa de identificación. A continuación se representa un ejemplo y su posición: 

1 

3 

5 

7 

La placa de iden/1ficación del seNOmando 

1 =: Sigla de identificación del servomando 
3 = Número de matricula del servomando 
6 = Potencia del motor (Watt) 
7 = Grado de protección eléctrico 

2 

4 

6 

8 

Dónde se encuentra la placa en el seNomando 

2 = Número pedido OBL (Confirmación de pedido) 
4 = Señal de accionamiento 
6 = Tensión de alimentación (Voltios) 
8 = Frecuencia de aUmentación Hertzlos 

Página 4 Copyright©.· OBL Bombas dosificadoras - Todos los derechos reservados Fichero: UT-4267 - Rev. 1 



e 

p 

t- ::  � 
��� 
o:: � oo..,; -
5 :, �w � Q.
_J 

1 

1= 115V 

2: 230V 

z 

c3 
� 

:E 

1 
- r--

o 
z 

ti �::¡-
3�Q. 

<o
wc3o 

o O o_ 

;5 1/) o
<( '-

z 
o.:

o:: �
et 
(O 

�TA 
M2 

V2 

X2 TB 

M4 

V4 

us 
V) 

TC >- o 
<t � o: � 

2 IIl W o ª-O 22 o l! 

$� ::¡-

0':J 5 �
ID - -6 

ü U) <( <t � w i z z� -z o:: 
ww 0

o:: w � o< TO 
z .. t- o - ,o 

C/) z ü (!) o:: ü ¡ 
fil o � 

w I.IJ 
R1S < " 

� o:: o: !o:: 2 '- u o:: ID 
1- < R25 
z u 

�TE 
u 

e( € 

ltener informaciones más completas y detalladas acerca de las características de cada uno de los reguladores de posición. 
10s consultar las correspondientes especificaciones técnicas y los esquemas electrices adjuntos a este manual de funcionamiento. 

mal bajo petición para servomando tipo ZC. Con serie para servomando tipo ZP. 
3da también en la etiqueta del regulador. 

IMPORTANTE: En caso de sustitución del regulador (o Intercambio entre dos servomandos) comprobar la correcta co

ndencla entre la calibración del regulador (ver etiqueta) y el tipo de servomando eléctrico (ver placa datos). 

PRINCf PIQ PE FUNCIONAMIENTO 

vomandos eléctricos Serie Z son de tipo lineal y proporcional, con grado de protección IP66; dicho grado de protección se obtiene 
a la utlli2ación de O-Rlngs. Están enteramente proyectados por OBL y equipan a las bombas dosificadoras de producción propia. 
:ión indicativa se adjunta a este manual de funcionamiento. 
variación de la señal de mando. la varilla de regulación (Pos. 291) entra o sale del cuerpo del servomando. modificando la cilindrada 
Jmba y, por lo tanto, su caudal por hora. 
,iempre dotados de lectura analógica porcentual, referida al caudal de la bomba/ carrera de regulación (escala 0-100).

e, siempre están provistos de regulación manual de emergencia mediante una perilla. 
lador de posición Incorporado (Pos. 295), desarrollado con tecnología por microprocesador, acciona la rotación en un sentido o en 
del motor monofásico bidireccional (Pos. 283), acoplado al reductor de engranajes (Pos. 281) en el que está integrado. tambien, el 
ómetro (Pos. 282) mullí-giro de precisión (10 kOhm). 
lel reductor mueve el sistema tomillo-tuerca (Pos. 290) obligando a la vanlla de regulación con anti-vuelta (Pos. 291 y Pos. 297) a 
3rse en sentido axial. El sistema está engrasado de por vida; su movimiento es efectuado electrónicamente por el potenciómetro 
82). 
!tlción es posible Instalar una resistencia anti-condensación (Pos. 306).

os servomandos serie Z pueden funcionar, indiferentemente, con bomba parada o en movimiento. El microprocesador protege el
3 de regulación de accidentales sobrecargas y, asimismo, transmite a distancia una sef\al de alarma.
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:&. ATENCIÓN: En los servomandos ZC si el dlpswltch Interno (del regulador de posición) está establecido en "ACCIONA
MIENTO MANUAL'' (ver esquema de conexión) el selector externo "AUT-MAN" está lnhabllltado. 

3.9 REGULACIÓN MANUAL DE EM§RGENCIA 

Permite variar la posición de la regulación en caso de avería eléctrica o falla de la señal de mando. 

Es posible el accionamiento incluso con bomba parada SÓLO SI la tubería de alimentación NO RESULTA a presión y/o interceptada. 
Para mantener activas las comunicaciones, ANTES de obrar en la perilla de regulación, predisponer el actuador del siguiente modo: 

Con regulador de posición Tipo C: Disponer el selector externo en "MAN", o bien, el dipswitch del regulador como se indica a 

continuación: 
Nota: ■ indica la tecla. De este modo, durante la regulación manual están activas las funciones siguientes: P!P.!111 
Señal de respuesta 4-20 mA, Señal de alarma general, Alimentación resistencia anti-condensación (si presente). lilill 

Con regulador de posición Tlpo P: Disponer el selector externo en "MAN". Durante la regulación manual. la comunicación PROFIBUS pem1anece acüva. 

& Quitando alimentación SÓLO regulación manual. ATENCIÓN: en dicho caso, cuando retorna la alimentación, el servo
mando se situará, automáticamente, en función del valor de la seftal de mando que recibe. 

Durante el funcionamiento en automático , la perilla está "Normalmente desconectada·. Para su utilización antes debe presionarse hasta 

el fondo y girarla como se indica a continuación. 

1 PRESIONAR hasta el fondo la 

• perilla para ·activarla. 

NOTA: Si la per/1/a no está presionada, 

vue/Ve a la condición "Normal

mente desactivada•. 

2. 

¡Maniobrar lentamente la perilla do regulación (máx. 20 Nm) y sin aceleraciones Improvisas! 

3.10 DATOS TÉCNICOS POTENCIÓMETRO lPos, 2821 

Tipo: 
Modelo: 

Campo: 

Linealidad: 
carrera: 

Henpot Mexico 9010 
7286 

O+ 10.000 Ohm 

+/-0,25 % 

10 vueltas (+10• -Oº) 

CURSOR 

R-16 

22 

3.11 DATOS TÉCNICOS RESISTENCIA ANTt-CONDENSACfÓN lPos, 306) 

Tipo: 
Modelo: 

Proveedor: 

Resistencia aislamiento: 
Tensión de alimentación: 

Resistencia: 

Potencia nominal: 

Código OBL: 

Arcol - HS Serisi 
DALE RH10 

Distrelec 
10.000 MOhm mín. 
230 Vaprox. 

4.700 Ohm 

11W / 230 V aprox. 

KME28 

115 Vaprox. 
2.200 Ohm 

10W / 115 V aprox. 
KME30 

4. SERVOMANDOS ZC (mando serial RS--485) � (Ref, OBL: R8l

cw 

ccw 

IMLE(; 

Girar la perilla para 
regular. 

Las bombas dotadas de servomandos ZC, mediante las normales ser1ales de accionamiento utilizadas, tradicionalmente, en los instrumentos 
eléctricos industriales (ver ·señales de accionamlento1, actúan normalmente en el campo en modalidad ·control de la carrera". 
Pueden, asimismo. utilizando exclusivamente el protocolo de comunicación serial RS-485, obrar en modalidad ·control en caudal". 
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En caso que el usuario desee obrar en modalidad "control en caudal", eslá obligado a realizar la calibración (ver "Servomando zc
procedimiento de calibración de instalación"), o bien, a registrar los datos del boletln de pruebas suministrado con la bomba. 

4.1 CONTROL DE LA CARRERA 

En la comunicación la unidad de medida y la señal de regulación (a la que corresponde la carrera de regulación en porcenlaje 0-100). 
El servomando situa la carrera de regulación en proporción al valor de ta señal de mando recibido. 

4.2 CONTROL EN CAPACIDAD 

m Durante la comunicación entre el controlador central y el servomando la unidad de medida y el caudal horario (expresado normalmente 
en litros/hora). El controlador comunica al servomando. que se sitúe de modo que la bomba suminislre el valor de caudal requerido (antes 
de obrar en dicha modalidad. el usuario debe haber realizado la calibración de instalación de la unidad servomando + bomba). 
El servomando responde a las solicitudes de un Master externo. 

4.3 PABCIAUZAPOR PE CAUDAL TRIMMER a.MÁX,l 

� � □ En los servomandos ZC el regulador de posición aloja el trimmer del Parcializador de caudal (Q.máx) que permite reducir 

\@; el caudal máximo de la bomba (con señal de mando a 20 mA) hasta el 50% del valor de place. 
50X toox 

4.4 EJEMPLO DE UTILIZACIÓN Y ESTABLECIMIENTO DEL PARCIAUZADOR DE CAUDAL 

Bomba con caudal máximo de placa de 1201/h a 20 mA. Para el proceso, en realidad, necesitan, sólo, 84I/h a 20 mA, que en porcentaje, 
corresponden al 70% del valor de placa de la bomba. Actuar como se indica seguidamente: 

- Transmitir una señal de accionamiento igual a 20 mA. El servomando se sitúa al 100% 
Extraer la tapa del tablero de bornes (Pos. 279). Girar el trimmer O.ax. hasta situar al 70% el indicador de posición 
Volver a montar la tapa. El servomando está ahora listo para funcionar de modo que con señal de mando �e 20 mA, el caudal máx. 
de la bomba esté al 70% de su caudal de placa. 

Los valores del indicador de posición se refieren siempre al caudal máx. de placa de la bomba. 
Los valores de la señal de respuesta se refieren siempre al establecimiento del trimmer O.max. 

Establecimiento del Valor de la Señal de Indicador de i Caudal bomba de Valor de la Señal 
Trimmer Q.max. Accionamiento Posición ! dosificación de Respuesta 

100% ZOmA (100%) 100% ! 120 I/h 20 mA (100%) 

70% 20mA (100%) 70% ¡ 84 I/h 15,2 mA (70%) 

50º/o 20mA (100%) 50% ¡ 601/h 12 mA (50%) 

4.5 INDICADOR LUMINOSO tLED) DE SEÑALIZACIÓN 

La condición de funcionamiento de los servomandos ZC es señalada por un LEO (rojo) situado en el regulador de posición. 
Extraer la tapa del tablero de bornes (Pos. 279) para ver el LEO del regulador de posición. 
La tabla siguiente permite la interpretación de las posibles señalizaciones. 

Estado LEO Significado ! Motivo - Cuas

Intermitente Funcionamiento OK ¡ Condición nonnal 
LENTO (1Hz) ¡ 
lntennilente Alarma general ¡ Potenciómetro desconectado o 
RÁPIDO (5Hz) (NO hay alanna en el borne 12 para el relé R1 externo) ¡ lnlerrumpido 

Apagado Alarma general i Servomando apagado o Fusible 
(Contacto de alarma del borne 12 para el relé R1 externo) ¡ interrumpido 

Encendido fijo durante 30 Alarma general Motor interrumpido o Impedimento 
segs., entonces intermitente Sistema de seguridad desde bloque mecánico ACTIVO mecánico a la colocación 
(1 Hz) durante 10 Gegundos (Contacto de alarma del borne 12 para el relé R1 externo) 

·--- ---· -·
i Selector externo en posición "MAN" Encendido fijo Alarma general 

(Contacto de alanna en el borne 12 para el relé R1 ! o Dipswitch intemo en posición 
externo) i "MANUAL" 

Encendido fijo Alarma general ! Señal de mando ausente o Fuera de
(Contacto de alarma del borne 12 para el relé R1 externo) . range: s 3.2mA o bien � 20.8mA (11 

& (1) 1ATENCIÓN: Una seflal de mando superior a 30 mA puede causar graves dailos al regulador de poslclónl 

4.6 PROTOCOLO PE COMUNICACIÓN RS-485 

El protocolo de comunicación serial RS-485 es el siguiente. 
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4.6.1 Fonnsto de los mensajes 

Checksum +1 Dirección Parámetro Byte 3 Byt'e 2 

Los mensajes tienen una longitud fija; el significado de cada byte es el siguiente: 

1) Chccksum +1 Suma de los bytes del mensaje + 1. 

Manual de funcionamiento 

Byte 1 Byte O Checksum +1 

2) Adres: Especifica a qué nodo (de 1 a 31) está dirigido el mensaje. La dirección OxOO e la dirección jolly para el cambio del 

baud rate. El bit más pesado de la dirección, especifica el tipo de mensaje (Escritura = 1; Lectura = O). 

3) Parámetro Número del parametro en hexadecimal. 

4) 

5) 

Byte 

C hecksum +1 

Bytes del valor del parámetro. Los parametros de 8 bytes son transmitidos como dos parámetros de 4 bytes. 

Suma de los bytes del mensaje +1, negada. 

4.6.2 Mensajes de solicitud emitidos por el "Master" (ej. PC o PLC} 

Está previsto de un buffer de recepción en el instrumento de 256 bytes. Es aconsejable, de lodos modos, esperar la respuesta del 

instrumento antes de efectuar una nueva solicitud. 

Parámetro Byte3 Byte 2 Byte 1 Byte O Función 

Número del OxOO OxOO Primer byte del Segundo byte del Escritura de un 
parámetro valor por escribir valor por escribir parametro de 2 bytes 

(más pesado) (más ligero) 

Número del Primer byte del valor Segundo byte del Tercer byte del valor Cuarto byte del Escritura de un 
parámetro por escribir (más valor por escribir por escribir valor por escribir parámetro de 4 bytes 

pesado) (más ligero) 

Número del OxOO OxOO OxOO OxOO Lectura de un parámetro 
parámetro de 2 o 4 bytes 

4.6.3 Mensajes de respuesta emitidos por el regulador de posición 

- Ninguna respuesta (time-out 100 ms): 
- Ninguna respuesta (lime-out 100 ms): 
- Respuesta con el valor •o• (encendido-cerrado) 
- Respuesta con el valor ·1 •· (No admitido) 
- Respuesta con el valor ·2• (OK): 

Parámetro 

Número del 
parámetro 

Número del 
parametro 

Número del 
parámetro 

Byte3 

OK 

Pñmer byte del 

valor del parámetro 

requerido (más 

pesado) 

Primer byte 
del valor del 
parámetro 
requerido (más 
pesado) 

Byte2 

OxOO 

Segundo byte 
del valor del 
parámetro 
requerido (mas 
ligero) 

Segundo byte 
del valor del 
parámetro 
requerido 

4.6.4 Tabla de /os parámetros 

Par Slgla DESCRIPCIÓN 

o COD Código acceso cliente 
·o• = anula solicitud código 

l TAGl Sigla de Instalación 

2 TAG2 Sigla de instalación 

3 OBL Denominación fabricante 

4 MOD Número modelo 

5 SERl Número serle equipo 

6 SER2 Número serie equipo 

7 FIRM Versión firmware 

8 NS Nodo instrumento - de 1 a 31 

9 BRC Baud Rate de comunicación 

10 VPA Valor Posición Alta 

11 VPB Valor Posición Ba/a 

El checksum del mensaje recibido es erróneo 

Mensa/e de modificación del baud rate 

Falta apertura con contraseiia 

Operación no permitida 

Operación realizada correctamente 

Byte 1 

OxOO 

Primer byte 
del valor del 
paramelro de 
estado (más 
pesado) 

Tercer byte 
del valor del 
parámetro 
requerido 

Tipo 

w 

Byte O 

OxOO 

Segundo byte 
del valor del 
parámetro de 
estado (más 
ligero) 

Cuarto byte del 
valor del parámetro· 
requeñdo (mas 
ligero) 

Byto Campo 

4 O-

Función 

Confirma la correcta ejecución 
del mensaje de escritura 

Lectura de un parámetro de 2 
bytes. :. · 

Da el valor del parámetro 
requerido y comunica el valor del 
parámetro de estado. 

Lectura de un paremetro de 4 
bytes. 
Da el valor del parámetro 
requerido. 

Default U.M Formato 

o n. Binario 
4.294.967.295 

R/W 4 -- o texto ASO 

R/W 4 --- o texto ASO 

R/W 4 -- OBL texto ASO 

R/W 4 --- o texto ASO 

R/W 4 -- o texto ASCI 

R/W 4 -- o texto ASO 

R/W 4 --- o texto ASO 

R/W 1 1 + 31 1 n. Binario 

R/W 1 2,4 +9,6 9600 código Binario 

R/W 2 0-1000 1000 %•10 Binario 

R/W 2 0-1000 200 %•10 Binario 
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Par Sigla DESCRIPCIÓN 

12 PPA Caudal bomba alto 

13 PPB Caudal bomba bajo 

14 PIP Caudal instantáneo bomba 

15 SPS Set- point Caudal desde serial 

16 VPM Valor posición motor 

17 vsc. Valor Señal Accionamiento 

18 QMAX Relación "Fondo escala / Caudal bomba" 

19 cos Mandos Operativos Servomotor 
Valor 1 = Inicio calibración 
Valor 2 = Fin calibración 
Valor 3 = Mando de Hardware (%) 
Valor4 = Mando de serial (1111) 
Valor 5 = Control posición (%) 
Valor 6 = Control caudal (1/h) 
Valor 7 = Cierre acceso 
Valor 8 = Resel 

20 FSFl Fondo escala señal en Frecuencia 1 (0-2 Hz) 

21 FSF2 Fondo escala serial en Frecuencia 1 (0-30 Hz) 

22 STATO Estado instrumento 
Bit O= Mard,a motor en "Aumenta" 
Bit 1 = Marcha motor en "Disminuye· 
Bit 2 = Mando de Hardware (O) 1 de Serial (1) 

Bit 3 = Control posición % (O) / caudal 1/h (1) 
Bil 4 = Alarma averia (1) 
Bil 5 = Acceso cliente cerrado (O)/ abierto (1) 
Bit 6 = Acceso fábrica cerrado (O) / abierto (1) 
Bit 7 = Funcionamiento nonnal (O)/ calibración (1) 

23 FSP Fondo Escala Caudal señales mando y respuesta 

24 FMPT Frecuencia Motor Bomba en Calibración 

25 FMPE Frecuencia Motor Bomba en Funcionamiento 

4.6.5 Procedimientos de acceso con contraseñas 

Tipo Byte 

R/W 2 

R/W 2 

R 2 

R/W 2 

R 2 

R 2 

R 2 

w 1 

R/W 2 

R/W 2 

R 1 

R/W 2 

R/W 2 

R/W 2 

Campo Default U.M Formato 

0-65535 100 I/h*lO Binario 
0-65535 20 I/h*l0 Binario 

0-65535 n/a 1/h*l0 Binario 

O -65535 o 1/h'"l0 Binario 
O+ 1000 n/a %*10 Binario 
O+ 1000 n/a %*10 Binario 

500 + 1000 1000 %*10 Binario 

0000 + FFFF n/a Binario 
o 

o 

o 

o 

o 

o 

o 

o 

Indefinido 20 Hz*lO Binario 
Indefinido 300 Hz*l0 Binario 

0000 + FFFF n/a Binario 
n/a 
n/a 
o 

o 

n/a 
1 
o 

o 

O - 65535 1000 1/h*lO Binario 

o- 200 so Hz Binario 
o- 200 so Hz Binario 

El acceso a la escritura de los parámetros puede ser protegido con una contraseña numérica programable de 1 a 4.294.967.295. 
Estableciendo el valor O se eiccluye la solicitud de contraseña y el acceso está siempre abierto. Es posible acceder siempre a todos los 
parámetros en sólo lectura. Los parámetros de 3 a 7 están siempre protegidos, incluso cuando se excluye la solicitud de contraseña. 
Frente a la solicitud de esaitura con acceso cerrado, el instrumento responde con el valor ·o• (acceso cerrado). 

a) Para abrir el acceso
Escribir la contraseña en el parámetro o; el instrumento compara con el valor de contraseña memorizado y: 

- si OK, abre el acceso. escribe 1 en el bit 5 de par 22 y responde con el valor ·r (acceso abierto). 
- si no OK, et bit 5 de par 22 pennanece a O y responde con el valor •o• (acceso cerrado). 

Si se olvida la contraseña, contactar con la Asistencia OBL. El equipo se suministra con solicitud de contraseña excluida. 
b) Para cambiar contrasefla 

Tras haber abierto el acceso, escribir la nueva contraseña. 
c) Para cerrar el accC!So 

El acceso se cierra automáticamente, 3 minutos después de la última comunicación. Para cierre inmediato, enviar valor •r (parámetro 19). 

4.6.6 Definición de los mandos operativos (parámetro 19) 

Valor 1 • Inicio calibración 

Valor 2 - Fin callbraclón 

El sistema pasa. automáticamente, a ºMando de Señal" con ·control posición %" sin necesidad de 
otros mandos y predispone paro la aceptación de los parametros de cálculo caudal al termino de la 
calibración. 

El sistema modifica automáticamente el valor del Bit 7, parámetro 22 (ESTADO) 
Cuando el instrumento no está en condiciones de calibración, ignora los datos de los parámetros VPA, 
VPB. PPA. PPB y FMPT que llegan a la puerta de comunicación. 
El sistema vuelve, automáticamente, al tipo de control anterior sin necesidad de enviar un segundo 
mando (valor 3 si es necesaño). Acepta los nuevos valores de los parámetros de cálculo de la 
capacidad PIP (PPA, PPB, VPA, VPB, FMPT). 

Página 10 Copyright © - OBL Bombas dosificadoras - Todos los derechos reservados Fichero : UT-4267 - Rev. 1 



Servomandos eléctricos serie Z Manual de funclonamienlo 

Valor 3 • Mando de Hardware El sistema controla el servomando sobre la base de la señal de mando de entrada (mA / V / Hz). 
El tipo de control (% o 1n,¡ es definido por los mandos valor 5 y 6. 

Valor 4 • Mando de serial El sistema controla el servomando sobre la base del valor de set point de caudal (SPS) establecido 
en el parámetro 15. 

Valor 5 • Control posición % Dispone el sistema a la regulación de la carrera en% (método tradicional) con mando de hardware 
seleccionndo. La señal de mando en entrada (en %), multiplicado para el valor de Qmax 
establecido (en %), representa el valor requerido de posición del servomotor (en%). 

Valor 6 • Control caudal 1/h Regulación del caudal en 1/h con mando de hardware seleccionado. La señal de mando en entrada 
representa el caudal de O al valor de fondo escala del parámetro 23. 

Valor 7 • Cierre acceso 
Valor 8 • Reset 

Cierra el acceso a la escritura parámetros. 
Reinicializa el programa. 

4.7 SERVOMANDO ZC: PROCEDIMIENTO DE CALIBRACIÓN DE INSTALACJÓN 

La calibración de instalación permite alinear las prestaciones efectivas de la bomba a las reales condiciones de la instalación en la que está 
instalada (características del fluido, dimensiones y desarrollo de las tuberías, contrapresión efectiva, etc.). 

NOTA: La calibración de instalación puede ser realizada EXCLUSIVAMENTE mediante la linea serial RS�S. 

ATENCIÓN: En los casos de alimentación mediante inverter, la prueba de caudal debe realizarse manteniendo constante 
el valor de la frecuencia de alimentación del motor bomba. 

Enviar el mando de inicio callbraclón (escribir et valor 1 en el parámetro COS) 

1) calibración valor alto

Enviar el valor SPS igual al 100% de la carrera de regulación 

Esperar a que el servomando se estabilice en la posición 

Leer el valor preciso de posición en el parámetro VPM y registrarlo en el parámetro VPA 

Detectar et valor de caudal efectivo de la bomba (en 1/h) y registrarlo en el parámetro PPA

2) calibración valor bajo

Enviar un valor SPS de regulación correspondiente al 20·30% del caudal máximo efedivo de la bomba (si está disponible, 

comprobar los datos en el boletín de pruebas efectivo de la bomba) 

5. 

Esperar a que el servomando se estabilice en la posición 

Leer el valor preciso de posición en el parámetro VPM y registrarlo en el parámetro VPB 

Detectar el valor de caudal efectivo de la bomba (en 1/h) y registrarlo en el parámetro PPB 

3) Conclusión de tas operaciones 

Escribir el valor de frecuencia de alimentación del motor bomba (FMPT} 

Enviar el mando de fin calibración (escribir el valor 2 en et parámetro COS) 

SERVOMANDOS ZP (mando PROFIBUS DP-V0l - [Ref. OBL: R12] 

Los servomandos ZP utilizan el protocolo PROFIBUS-DP-V0 que ofrece una alta velocidad de transmisión e intercambio de datos a coste 
contenido. 
Las bombas dotadas de servomandos ZP pueden obrar en modalidad ·control de la carrera", o bien, •control en caudal" (según los datos 
establecidos en los parámetros VPA, VPB, PPA, PPB). 
Se calibran en fábrica con los valores predefinidos que corresponden a la modalidad ·control de la carrera•; de 0% a 100% de la carrera 
con Set-poln (SPS) de O a 1000. 
En caso que el usuario desee obrar en modalidad "control en caudar está obligado a efectuar la calibración (ver ·servomando ZP. 
procedimiento de calibración de instalación") o bien. a registrar (en los parámetros VPA, VPB. PPA, PPB) los datos del boletín de pruebas 
suministrado con la bomba. 

&. ATENCIÓN: Todos los servomandos ZP sufren la prueba final en modalidad "control de la carrera". No se registra ningún
establecimiento para el "control en caudal". 

5.1 CONTROL DE LA CARRERA 

Durante la comunicación entre el controlador central y el servomando la unidad de medida es la carrera de regulación (expresada en 
porcentaje de 0-100). El controlador comunica al servomando que coloque la carrera de regulación al valor porcentual requerido. 
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s.2 CONTROL EN CAUDAL 

Durante la comunicación entre el controlador central y el servomando la unidad do medida es el caudal horario (expresado, normalmente, 
en litros por hora). El conlrolador comunica al servomando que se coloque de modo que la bomba suministre el valor de caudal requerido 
(antes de obrar en dicha modalidad, el usuario debe haber realizado la calibración de instalación de la unidad de servomando + bomba). 

5.3 EL PROFIBUS: CONCEPTOS GENERALES 

PROFIBUS® es un bus de campo abierto, utilizado para una amplia serie de aplicaciones de control y diagnóstico en el ámbito de 
instalación y en la building automalion. rD Con los protocolos PROFIBUS, equipos (seguidamente "dispositivos") de productores distintos, pueden intercambiarse informaciones 
acerca de la misma línea de comunicación (seguidamente "bus") mediante una puerta señal nipida, sin tener que efectuar especiales 
adaptaciones de interfaz. 
El método de transmisión dalos adoptado por el PROFIBUS-DP esta basado sobre la probada tecnología RS485, que utiliza como medio 
de conexión un cable de cobre con dos hilos, retorcido y blindado. 
El protocolo de comunicación PROFIBUS-DP (Decenlralised Peripherals) permite una alta velocidad de intercambio de los dalos y es 
utilizado, comúnmente, por dispositivos complejos con alimentación externa. 
Un controlador central o "master" (por ejemplo, un PLC o PC) utlliZa el protocolo PROFIBUS-DP como rápida conexión con los dispositivos 
descentralizados en el campo (slave), tales como, por ejemplo. servomandos, bombas, analizadores para redes PROFIBUS. 
El master recibe y lee cíclicamente las informaciones transmitidas por los si aves en un orden definido y recurrente. 
Cuando se configura la estructura del bus, el usuario asigna una dirección comprendida entre O y 125 a cada slave y define, además. cuál 
de ést?S incluir o excluir del ciclo de adquisición datos. 
Las funciones de comunicación están determinadas por el nivel de prestaciones del DP-V0. Con DP-V0 se enliende el intercambio simple. 
rápido y cíclico de datos de proceso entre el master y las periféricas slave asignadas. 
La estructura del bus permite a,iadir y extraer equipos o Iniciar el sistema ·step by step", sin implicar a los otros dispositivos. Significa que 
sucesivas ampliaciones de la estructura del bus no influyen, en modo alguno, a los dispositivos ya en función. 
En la lecnologia del protocolo PROFIBUS-DP están disponibles velocidades de transmisión datos, comprendidas entre 9,6 kbiVseg. y 12 
Mbit/seg. 
Cuando se inicia el sistema, se selecciona una sola velocidad de transmisión datos. valida para todos los disposilivos presentes en la 
estructura del bus. 
El protocolo PROFIBUS no sólo ofrece infom1aciones completas sobre el proceso. sino que permite también acceder a la configuración y 
a las condiciones operativas y de mantenimiento de cada uno y de los distinlos dispositivos del campo. 
El protocolo PROFIBUS ofrece el fichero GSD para la integración de sistemas abiertos, permitiendo configurar comunicaciones cíclicas 
con los distintos dispositivos slave y, asimismo, ahorrar durante la proyección del sistema de control. Cada opción describe una función 
soportada por el dispositivo (o por los dispositivos) al que se refiere el fichero. 
Mediante palabras clave, el instrumento de configuración lee el ID del dispositivo. los parámetros que pueden modificarse, el tipo de datos 
correspondiente y los valores limite pemlltidos por el fichero GSD para la configuración del dispositivo. 
Algunas palabras clave son obligatorias. por ejemplo, "Nombre_proveedor''; otras son opcionales, por ejemplo, "Modo_sinc_soponado". 
Para otras informaciones sobre el PROFIBUS consultar la página web ww.v.profibus.com. 

5.4 INSTALACIÓN PE LOS PISPQSITIYQS 

Cuando se realiza una estructura bus ('lineaj es posible conectar hasta 32 disposilivos (master o slave) para crear un "segmento". 
Cada extremidad de un segmento debe terminar con un resistor bus a divo. Ambos terminadores deben ser siempre alimentados para 
garantizar un funcionamiento sin problemas. 
Es posible ulilizar hasta tres amplificadores de la línea bus (repelidores) y ampliar así la red a un total de cuatro segmentos, para instalar 
hasta un máximo de 125 dispositivos en el sistema. 

5.5 LONGITUD DE LOS CABLES 

La longitud máxima del cable de un segmento está determinada por la velocidad de transmisión (ver labia siguiente). Es posible aumentar 
la longitud especificada, utilizando repetidores, incluso si se aconseja no utilizar mlis de tres repetidores en serie. 

Velocidad de transmisión Longitud máxima segmento Longitud máxima red completa 
(bit/ seg.) {m) (m) 

9,6 K + 93,75 K 1200 4800 

187,5 K 1000 4000 

SOOK 400 1600 

1,5 K 200 800 

3M..-l2M 100 400 
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6.6 EL FICHERO GSD: INTEGRACIÓN DE LOS DISPOSITIVOS 

Para integrar los servomandos ZP en la estructura del bus, se utiliza un fichero GSD definido (fchero OBL0A39.GSD) conforme con los 
estándar del consorcio PROFIBUS, asignado e identificado unívocamente. 
El fichero GSO (Generic Staüon Oescription) es un fichero de texto ASCII que permite al Instrumento configurador de la línea de 
comunicación PROFlBUS, añadir el servomando en la estructura del bus y utilizar, automáticamente. las Informaciones relativas al mismo. 
Dicho fichero describe, de modo claro y exhaustivo, el servomando en un formato bien definido. Lista sus propiedades, las específicas y 
sus capacidades de comunicación y, además, Informaciones adicionales como. por ejemplo, los valores diagnósticos. 

,& El fichero GSO (OBL0A39.GSD) se suministra, siempre, Junto a los servomandos ZP y, asimismo, puede descargarse de 
la pagina OBL Para infonnaclones, di

�
glrse al de

�
artamento comercial o contactar con el Servicio Asistencia OBL. 

• 
5.7 TECLA "RES" Y LED PE SENAUZACION 

Como previsto por los requisitos PROFIBUS, el regulador de posición de los servomandos ZP aloja: 
La tecla "Res": Que restablece la posibilidad de cambiar dirección al servomando 
Los leds de señalización: Que indican la condición de funcionamiento del servornando 

Para acceder y consultar, extraer la tapa del tablero de bornes (Pos .. 279). 
Para la interpretación de las posibles señalizaciones, consultar el esquema de conexión o la especificación 1écnica del regulador de 
posición Tipo P anexos a este manual de funcionamiento. 
Informaciones detalladas en "PROFIBUS Profile Guidelines: Part 3 Diagnosis and Alarms" o en la página www.profibus.com. 

5.8 PROTOCOLO DE COMUNICACIÓN PROFIBUS-DP-V0 

El protocolo de comunicación es el estándar PROFIBUS-OP-V0, constituido por dos módulos de comunicación como sigue: 

5.8.1 Módulo "A"(SIN, 50UTJ 

S BYTES ENT RADA (leidos por el master): 

o 1 2 

PIPH PfPL VPMH 

= Caudal Instantáneo bomba (en litros/hora) - byte alto 
= Caudal instantáneo bomba (en litros/hora) - byte bajo 

3 

VPML 

PIPH 
PIPL 
VPMH 
VPML 
ESTADO 

= Valor posición motor en milésimas (max. = 1000 = 100%) - byte alto 
= Valor posición motor en mlléslmas (máx. = 1000 = 100%) - byte bajo 
= Byte de estado 

Descripción byte de Estado: 

Motl 
MotR 
X 
X 

Ali 
Cal 
Auto 

Bit o 1 2 

Motl MotR X 

= Motor en movimiento hacia el máximo 
= Motor en movimiento hacia el mínimo 
= No utilizado 
= No utilizado 
= Alarma averiada 
= Fase calibración activa 
= Control en automático 

3 

X 

s BYTES SALIDA (escritos por el master en el equipo): 

SPSH 

SPSL 

COSH 

o 1 2 

SPSH SPSL COSH 

= Set poinl de caudal bomba (en litros/hora) - byte alto 
= Set polnt de caudal bomba (en lilros/hora) - byte bajo 
= Mandos servomotor - byte alto (no utilizado) 

4 

AII 

3 

COSL 

4 

ESTADO 

s 6 

X Qll 

4 

FREQES 
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COSH 

FREQES 

Desclipción COSL: 
Bit O 

Bit 1 

Bit 2 

= Mandos servomotor - byte bajo (usado) 
= Frecuencia alimentación bomba en funcionamiento 

= No utilizado 
= Reset parametros y tarjeta
= Reset tarjeta 

5.8.2 Módulo "B" (14 IN, 14 OUT} 

19!!11 E s  el segundo de los dos módulos de comunicación; constituido como se indica seguidamente: 

... 14 BYTES ENTRADA (leídos por el master): 

PIPH 

PIPL 

VPMH 

VPML 

ESTADO 

VPAH 

VPAL 

VPBH 

VPBL 

PPAH 

PPAL 

PPBH 

PPBL 

FREQCAL 

o 

PIPH 

7 

VPBH 

1 

PIPL 

= Como Módulo "A" 
,. Como Módulo "A" 
= Como Módulo "A" 
= Como Módulo "A" 
= Como Módulo "A" 

2 

VPMH 

3 4 

VPML ESTADO 

= Valor posición alta de calibración (en milésimas) - byte alto 
= Valor posición alta de calibración (en milésimas) - byte bajo 

8 9 10 11 

VPBL PPAH PPAL PPBH 

= Valor posición baja de calibración (en milésimas) - byte alto 
= Valor posición baja de calibración (en milésimas) - byte bajo 
= Valor cadual alto de calibración - byte alto 
= Valor caudal alto de calibración - byte bajo 
= Valor caudal bajo de caílbración - byte alto 
= Valor caudal bajo de calibración - byte bajo 
= Frecuencia de alimentación bomba en calibración 

14 BYTES SALIDA (escritos por el master en el equipo)):

SPSH
SPSL 

COSH 

COSL 

FREQES 

VPAH 
VPAL 

Descripción COSL: 
B it O 
Bit 1 
Bít2 

VPBH 

VPBL 

o 

SPSH 

7 

VPBH 

1 

SPSL 

= Como Módulo "A" 
= Como Módulo -A" 

2 3 

COSH COSL 

= Mandos servomotor- byte alto (no ulifizado) 
= Mandos servomotor - byte bajo (utilizado) 

4 

FREQES 

= Frecuencia alimentación bomba en funcionamiento 
= Valor posición alta de calibración (en milésimas) - byte alto 
= Valor posición alta de calibración (en milésimas) - byte bajo 

= Calibración activa 
= Reset parámelros y tarjeta 
= Reset tarjela 

8 9 

VPBL PPAH 

10 11 

PPAL PPBH 

= Valor posición baja de calibración (en milesimas) - byte alto 
= Valor posición baja de calibración (en milésimas) - byte bajo 

5 

VPAH 

12 

PPBL 

5 

VPAH 

12 

PPBL 
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6 

VPAL 

13_ 

FREQCAL 
•. 

6 

VPAL 

13 

FREQCAL 
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"' Valor caudal alto de calibración • byte alto 

= Valor caudal alto de calibración - byte bajo 
= Valor caudal bajo de calibración • byte alto 

= Valor caudal bajo de calibración• byte bajo 

PPAH 
PPAL 
PPBH 
PPBL 
FREQCAL = Frecuencia de alimentación bomba en calibración 

5.8.3 Tabla de los parámetros 

Sigla DESCRIPCIÓN MÓDULO 

SPS Set-point Caudal de Serial A+B 
cos Mandos Operativos Servomotor A+B 

Bit O = Calibración (sólo configuración) 

Bit 1 = Reset Parámetros y Tarjeta 

Bit 2 = Reset Tarjeta 

FMPE Frecuencia Motor Bomba en Funcionamiento A+B 
PIP caudal Instantáneo Bomba A+B 

VPM Valor Posición Motor A+B 

STATO Estado instrumento A+B 
Bit O= Marcha motor en "Aumenta• (1) 
Bit 1: Marcha motor en "Disminuye" (1) 
Bit 2 = No utilizado 
Bit 3 = No utilizado 
Bit 4 =·Alarma avería (1) 
Bit 5 : No utilizado 
Bit 6 = Funcionamiento (O)/ Calibración (1) 
Bit 7 : Manual (O) / Automático (1) 

VPA Valor Posición Alta B 

VPB Valor Posición Baja B 

PPA Caudal Bomba Alto B 

PPB Caudal Bomba Bajo B 

FMPT Frecuencia Motor Bomba en Calibración B 

5.8.4 Definición de los mandos operativos (sigla COS) 

Tipo Byte 

w 2 
w 2 

w 1 

R 2 
R 2 

R 1 

R/W 2 

R/W 2 

R/W 2 

R/W 2 

R/W 1 

Campo Default U.M. Formato 

O - 65535 o 1/s Binario 

0000 + FFFF n/a Binario 
o 

o 

O+ 2000 500 Hz*10 Binario 

o- 65535 n/a 1/h Binario 
o+ 1000 n/a %*10 Binario 

00+ FF nfa Binario 
n/a 
n/a 
n/a 
n/a 
n/a 
n/a 
n/a 
n/a . 

0-1000 1000 %*10 Binario 

0-1000 200 %•10 ·Binario 

O - 65535 1000 1/h -Binario 

O· 65535 200 1/h Binario 

O+ 2000 500 Hz*lO .Binario 

Bit O • Callbraclón Para entrar en la configuración de calibración, situar a 1 el bit o del parámetro COS. El sistema modifica, 

automáticamente, el bit 6 del parámetro ESTADO. El mando modifica el modo de funcionamiento pasando 

de "Control de caudal" a •control de la posición motor" y predispone para la aceptación de los parámetros de 

cálc:ulo caudal a la recepción del mando de fin calibración. 

Cuando el instrumento no está en condiciones de calibración, ignora los dalos de los parámetros VPA, VPB, 

PPA, PPB y FMPT que llegan a la puerta de comunicación. 

Efectuar la calibración siguiendo el procedimiento descrito en "Servomando ZP: procedimiento de 

calibración de Instalación". 
Escribir los nuevos valores en los parámetros VPA. VPB, PPA, PP8 y FMPT. Salir de la configuración de 

calibración, poniendo a O el bit del parámetro COS. 
Bit 1 - Reset parámetros El mando provoca la recarga de los parámetros predefinidos guardados en nash y el reset de la tarjeta. 

y Tarjeta Cuando se suelta el bit (es decir, cuando vuelve a situarse a cero) el mando se activa. 
Bit 2 • Res et Tarjeta El mando provoca el reset del microprocesador de la tarjeta. Cuando se suelta el bit (es decir, cuando vuelve 

a situarse a cero) el mando se activa. 

5.9 SERVOMANDO ZP: PROCEDIMIENTO DE CALIBRACIÓN DE INSTALACIÓN 

La calibración de Instalación permite alinear las prestaciones efectivas de la bomba a las reales condiciones de la instalación en la que ésta 

está instalada (características del fluido. dimensiones y desarrollo de las tuberías. contrapresión efectiva, etc.) . 

.&, ATENCIÓN: En los casos de allmentaclón mediante lnverter, la prueba de caudal debe realizarse manteniendo constante 

el valor de la frecuencia de alimentación del motor bomba. 

- Activar el bit inicio calibración (poner a 1 el bit O en el parámetro COS) 

1) Calibración valor alto
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6. 

Enviar el valor SPS igual al 100% de la carrera de regulación 
Esperar a que el servomando se estabilice en la posición 
Leer el valor preciso de posición al parámetro VPM y regularlo en el parámetro VPA 
Detectar el valor de caudal efectivo de la bomba (en 1/h) y registrarlo en el parámetro PPA 

2) Calibración valor bajo 
Enviar un valor SPS de regulación correspondiente al 20-30% del caudal máximo efectivo de la bomba (si está disponible, 
comprobar los datos en el boletín de pruebas efectivo de la bomba) 
Leer el valor preciso de posición en el parámetro VPM y registrarlo en el parámetro VPB
Detectar el valor de caudal efectivo de la bomba (en 1/h) y registrarlo en el parámetro PPB 

3) Conclusión de las operaciones 
Escribir el valor de frecuencia de alimentación del motor bomba (FMPT) 
Enviar el mando de fin calibración (resetear el bit O en el parámetro COS) 

ALMACENAMIENTO Y DESPLAZAMIENTO 

Si no utilizan inmediatamente las bombas con servomando eléctrico serle Z deben ser almacenadas con cublenas adecuadas en ambiente 
templado, seco, limpio, privado de vibraciones y protegido de la intemperie. Proteger de la humedad del terreno disponiendo la unidad en 
estanlerias o pallets de madera. Si la temperatura es inferior a O •e asegurarse de que la misma no sea inferior a -20 ºC. 
Antes de ser puestas en funcionamiento, disponerlas bombas en ambiente templado para estabilizarlas a la temperatura de funcionamiento. 
en el caso de almacenamiento en condiciones extremas, ejemplo, en climas subtropicales o desérticos. adoptar medidas de protección 
adicionales. 
Elevar.el servomando eléclrlco y la relativa bomba. fijando los ganchos o los cables a la bomba y no al servomando. 
En caso que se prevea un largo periodo de almacenamiento (más de 6 meses), es necesario seguir las precauciones siguientes: 

Antes del almacenamiento: proteger las superficies no barnizadas con anti-corrosivos de larga duración 
Comprobar las condiciones cada 6 meses aproximadamente. A la primera señal de corrosión limpiar y aplicar, nuevamente, los 
productos anti-corrosivos. 

Señalar, previamente, especlalos condiciones de almacenamiento con el fin de prever un adecuado ��balaje. 

7. PUESTA EN FUNCIONAMIENTO

7.1 COMPROBACIONES INICIALES 

.&. Intervenciones en los circuitos o equipos eléctricos deben ser efectuados sólo por electricistas especializados o, bajo su
supervisión, por personal oportunamente instruido y de acuerdo con las normas eléctricas aplicables. 

& Asegurarse de que la tensión do la red de allmentaclón corresponda a la Indicada en la placa datos del sorvomando. 
Conectar los cables de la señal de mando, respetando la polaridad correcta (+ y -). 

& ATENCIÓN: La lectura de las resistencias en entrada DEBE SER EFECTUADA con servomand� alimentado. 

7.2 CONEXIONES ELÉCTRICA Y PUESTA EN MARCHA 

La uUlizadón de los servomandos eléctricos Serie Z se traduce, esencialmente, en la conexión de los cables de alimentación y de la señal 
de mando a los bornes del regulador de posición. Para realizar, correctamente, las conexiones eléctricas, proceder tal y como se indica 
seguidamente: 

a) Extraer la tapa del tablero de bornes (Pos. 279) 
b) Instalar sujeta-cables adecuados para la conexión de los cables. Separar la señal de mando de la alimentación 
e) Blindar los cables de la señal de mando y de respuesta. Para la versión PROFIBUS utilizar sujeta-cables adecuados que garantizan 

la toma de tierra de la malla de blindado del cable. 
d) Seguir, atentamente, todo lo indicado en los siguientes Esquemas de conexión: 

Regulador de posición Tipo e UT2962 - última edición (ver anexo) 
Regulador de posición Tipo P UTJ678 - últlma edición (ver anexo) 

& ATENCIÓN: Para los servomandos 2P ol Instalador debe garantizar la toma do tierra de la malla de blindado del cable 
PROFIBUS, utilizando sujeta-cables con láminas de toma de tierra o de tipo equivalente. 

--:!:-- liQIA; Conectar SIEMPRE por lo monos una toma de tierra. Están disponibles 2 bornes, uno INTERNO on el regulador de 
posición y uno EXTERNO en el cárter del servomando. 

Página 16 Copyright© - OBL Bombas dosificadoras • Todos los derechos reservados Fichero: UT-4267 - Rev. 1 



Seivomandos eléctricos serie Z Manual de funcionamiento 

& & El grado de protección IP66 puede estar garantizado sólo por el uso de suJeta-cables adecuados enroscados co
rrectamente. Cerrar con adecuados tapones las entradas de los cables no utilizados. 

Asegurarse de que el servomando sea adecuado al funcionamiento en las reales condiciones de funcionamiento, controlando lo 
siguiente: 
Limpiar y aplicar una ligera capa de grasa privada de ácidos (ej. vaselina) en las superficies de contacto de la tapa del tablero de 
bornes (Pos. 279) y controlar que la junta esté en buenas condiciones 

• Volver a montar la tapa del tablero de bornes (Pos. 279) y enroscar bien los sujeta-cables para garantizar el correclo grado de 
protección 

7.3 CONDJCIONES DE FUNCJONAMJENJO
•Asegurarse de que el servomando sea adecuado al funcionamiento en las condiciones reales de funcionamiento, controlando lo siguiente: 

a} la temperatura ambiente: comprobar que la real temperatura ambiente sea congruente con las características del servomando 
b} esté protegido de agentes tales como: arena. sustancias corrosivas. polvos y/o fibras, agua, esfuerzos mecánicos y vibraciones 
c) esté protegido mecánicamente: Instalación en el interior, o bien, al aire libre, teniendo en cuenta los efectos dañinos de la 

intemperie, la influencia combinada de temperatura y humedad y la formación de condensación 
d) la instalación y el funcionamiento del servomando deben producirse sólo en las condiciones definidas originalmente 

& Condiciones de funcionamiento distintas de las normales deben definirse siempre en el pedido para evitar que el equipo 
funcione en condiciones que puedan perjudicar el correcto funcionamiento y la seguridad. 

7.4 CONDICIONES ANÓMALAS 

& & El servomando debe utilizarse exclusivamente para las condiciones de funcionamiento definidas en el pedido. En 
caso que presente características anómalas de funcionamiento (excesiva temperatura superficial, fuertes ruidos y/o vibraciones) 
advertir, rápidamente, al personal responsable del mantenimiento. 

A & NO SE RESPONDE DE DAÑOS PROVOCADOS POR DEGENERACIÓN DE FUNCIONAMIENTOS ANÓ:AL

0

0S NO 
RESUELTOS RÁPIDAMENTE O NO SEÑALADOS A. OBL. 

8. MANTENIMIENTO

cada servomando OBL es un producto fiable. de calidad y sometido a atenta prueba final. En caso de mal funcionamiento, no obstante se 
haya instalado y obre segün las instrucciones operativas, no improvisar, sino contactar con el Servicio Asistencia OBL. 

& fil Las presentes sugerencias de mantenimiento no se entienden para reparaciones "por ti mismo". Para la ejecu
ción de dichos trabajos, se requiere un conocimiento técnico especializado, las operaciones deben ser realizadas por·personal 
cualificado. 
Los trabajos en el servomando deben efectuarse bajo autorización del responsable de la seguridad, tras haber comprobado que: 

a) esté seccionada la línea de alimentación y no haya ninguna parte bajo tensión, incluidos los eventuales auxiliares 
b) se haya exduido el peligro de reinicio accidental 
c) se haya descontaminado adecuadamente, en caso que actúe en ambiente expuesto a productos químicos agresivos 

Dado que dicho equipo constituye un producto destinado a ser utilizado en áreas induslrlales, medidas de protecciones adicionales 
deben ser adoptadas y garantizadas por el responsable de la Instalación, en caso que necesiten condiciones de protección más 
restrictivas. 

&. &_ Cualquier Intervención en el servomando debe realizarse con la máquina parada y desconectada de la red eléctri
ca de alimentación (incluidos los circuitos auxiliares). El mantenimiento en el tiempo de las características originales debe ser 
asegurado por un programa do Inspección y mantenimiento eficiente, puesto a punto y gestionado por técnicos cualificados, que 
tenga en cuenta el servicio y las reales condiciones ambientales en las que ó&te obra. 

8.1 CONSULTA PE LA DOCUMENTACIÓN TÉCNICA 

Realizar las operaciones respetando, escrupulosamente las normas contra accidentes y las advertencias sobre la seguridad. 
Antes de Iniciar el trabajo, es oportuno consultar nuevamente este manual de uso y mantenimiento, Identificar el exacto dibujo de sección 
relativo al servomando en uso (ver "Secciones servomandos"), dotarse con todos los Instrumentos y herramientas necesarios para cumplir 
la intervención. 

Fichero: UT-4267 - Rev. 1 Copyright©• OBL Bombas dosificadoras - Todos los derechos reservados Página 17 



Servomandos eléctricos serie Z Manual de funcionemlenlo 

.M.QIA. Cuando et servomando ha sido desmontado, a la espera de que vuela a ser montado, es necesario proteger los varios componentes 
(concretamente los Internos al mecanismo prestando mayor atención para las superficies de trabajo de las juntas de estanqueidad) para 
evitar daños provocados por oxidación o choques accidentales. 

� El montaje no correcto de elementos de estanqueidad o de los cojinetes, puede adelantar el deterioro de los mismos y 
dar lugar a funcionamientos anómalos y/o fenómenos de sobrecalentamiento. 

8.2 PRECAUCIONES OPERATIVAS 

El mecanismo del servomando no requiere lubricación y mantenimiento puesto que está engrasado de por vida. El microprocesador 
P.!P.!1111 protege el sistema de regulación de accidentales sobrecargas y, ademas. mediante los contactos del tablero de bornes, transmite a 
liiill distancia una se1ial de alarma. Todo el servomando está, además, protegido por un fusible que puede sustituirse fácilmente, presente en 

el regulador de posición. 
La "puesta a punto• de la mecánica del servomando con la de la bomba dosificadora en la que está instalado, es realizada por OBL durante 
la fase de prueba final, antes de la expedición. 

& .& No desmontar, manipular o actuar directamente en los componentes Internos de los servomandos. ¡Dicha acción
anu la la garantía! 

Sincronizar entre si el motor (Pos. 283), la varilla de regulación (Pos. 291), la tuerca (Pos. 290), el reductor de engranajes (Pos. 281) y 
el potenciómetro (Pos. 282) es una operación compleja y delicada. Requiere particular atención, experiencia y la ayuda de un equipo 
especifico para comprobar el correcto montaje. 
En caso que el servomando presente una anomalía NO ACTUAR directamente en dichos componentes o peor todavía, manipularlos. 
Actuar, exclusivamente, en el regulador de posición (Pos. 295) siguiendo, escrupulosamente, todo lo indicado en el follo de búsqueda 
averlas adjunto a este manual de funcionamiento. El Servicio de Asistencia OBL esta disponible para infomiaciones o adaraciones. 

8.3 OPERACIONES PERIÓDICAS 

Como regla general, tras el primer arranque, se recomiendan conlroles iniciales frecuentes para definir, p�ácticamente, el programa de 
mantenimiento y determinar la periodicidad efectiva de las inspecciones generales y del mantenimiento programado. 
En caso que se detecten anomalías. es responsabilidad del usuario, tener en cuenta la eventualidad de adelantar una intervención de 
mantenimiento. 

8.3.1 Control del regular funcionamiento 

En ocasión de las Inspecciones periódicas, comprobar lo siguiente: 
que el servomando funcione regularmente sin ruidos o vibraciones anómalas 
que las protecciones CE (contra accidentes) estén siempre montadas 
no existan pérdidas de aceite lubricante 

,& Cada anomalía o irregularidad detectada durante los controles, deberá ser ellminada rápidamente. 

8.3.2 Control de las conexiones eléctricas 

Los cables de alimentación, de accionamiento y de tierra, no deben presentar señales de deterioro, las conexiones deben estar bien 
apretadas. 

8.3.3 Limpieza general y superficial 

Es conveniente efectuar, periódicamente, las operaciones siguientes: 
a) impedir/eliminar depósitos superficiales de material que puedan generar Incrustaciones 
b) extraer presencias accidentales de producto corrosivo de la superficie externo 

El funcionamiento en ambiente expuesto e productos químicos agresivos puede exponer el equipo a íenómenos de corrosión y riesgo de 
desgas1e rápido de los elementos de estanqueidad. Comprobar periódicamente: 

e) que las tapas de protección estén siempre montadas 
d) que las ventanas de maniobra resulten siempre bien cerradas 

8.3.4 Control del barnizado (si está previsto) 

Bajo petición, el servomando puede ser barnizado, nom,almente, en caso que se deba obrar en ambientes con presencia de agentes 
agresivos o corrosivos. Conlrolar, periódicamente, que el barnizado no presente señales de deterioro que pudiesen perjudicar el grado de 
protección del equipo. Volver a barnizar la misma cada vez que se presente la necesidad. 
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AUIIENTAZIONE SUMlCOl,W¡DO � A.C. (-+1� -mt) 115V A.C. (+1o,i -16'1) 
AUMENf'ACitóN �R'IOMAfflJO l50/6DHz - 1PH, �/60Hz - 1PH. 
M0TORE 8tDIRE2l0NAI.E 4 POLI 0,012 kW 0,012 kW 
,VOTOII Gl(IIRECC/01/Al 4 POLOS 
CON0EI-IS-.TORE 1,5 µ.f 6,3 µ.F 
CONDENSADOR 
FUSlBIU: (IEC257 VOEDB20) 2A-250V (5"20) 2A-25rNJ><20) 
f.vs!SLE SLOW BLOW SLOW BL 
POTENZIOIIETRO 1 O GIRI, 1 O kOhm MOD. 7280 M0D. 7286 
PDTENC!Ó.\tETRO ,ovttEl1A.S. 1011."0H,W 1-IEUPOT MEXIC0 HEUPOT MEXICO 
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