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Objetivos

|Descripci(’)n del sistemay sus componentes

Protocolo de comunicacion Hart

Desarrollo del proyecto

Analisis de resultados

|Conc|usiones y recomendaciones




OBJETIVOS

Investigar las caracteristicas y funcionamiento de los posicionadores
electroneumaticos para controlar la posicion del vastago de una valvula proporcional

Conocer la utilizacion, configuracion y programacion de equipos gue trabajan con
tecnologia HART

Realizar pruebas con el modulo didactico existente en el laboratorio para el
control de nivel de agua.

Implementar el posicionador electro neumatico inteligente DVC6200 en la valvula
proporcional del médulo didactico de control de nivel de agua.
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OBJETIVOS

Integrar el posicionador electroneumatico a una red industrial
HART para el diagndstico de la valvula proporcional.

Realizar el control automatico de la variable nivel.

Analizar las ventajas y desventajas de utilizar un posicionador
para el control automatico de la variable nivel.

Dotar de un manual de funcionamiento del posicionador electro
neumatico DVC6200
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Diagrama de blogues del sistema
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TRANSMISOR DE NIVEL TIPO RADAR

El Transmisor de radar de la serie 5400 de Rosemount es un transmisor de nivel

constante inteligente de dos lineas para una amplia gama de condiciones de
proceso y aplicaciones. Las caracteristicas incluyen:

» Alta frecuencia (26 GHz)

» El haz estrecho: aberturas pequeias y conicas altas,
siendo mas facil evitar reflexiones no deseadas de

obstdculos mecanicos, como agitadores y bobinas
calefactoras.

» Antena coOnica resistente a la acumulacion de material
y a la condensacion.

Rosemount 5402
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Principio de funcionamiento

Se instala en la

parte superior del 9

deposito :g

—] %

7 ©

Procesamiento Emite pulsos de — 1§ R =
informacion microondas ©
S

<

Parte de la

» Pulso alcanza la : Altura [ . _ J
energlia se o ] _

refieia superficie Nivel | o [Deposﬁo} == | Distancia
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VALVULA DE CONTROL

N
(—J— Servomotor

Valvula de control:
Valvula accionada
capaz de modular el

flujo
Mueclle
, )
Vistago 1 “indicador Actuador: Proporciona goune.lrjﬁ%msgnsttéelgi
de posicion fuerza y movimiento J p
5 partes de la valvula
H_ - Tapa

- Obturador

~—— Asiento

Brnida

Actuador neumatico:

Actuador accionado por
la sefal neumatica por
lo general de 3 -15 psi
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Little Scotty 24000 con actuador Baumann 32

w752

24000 Little Scotty Control Valve with
Baumann 32 Actuator

Rango
Nominal de
Presion

Modelo de la | Modelo del

valvula actuador

Aire para

32-24588
Cerrar

Carrera Empaquetamiento | Diametro del
Orificio

0,75 1n PTFE 20,6 mm

Area Efectiva del
diafragma

3 -13 Psi 32 in°

Tipo de
obturador

Asiento
metalico
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POSICIONADOR

DEFINICION

4 )

Es un instrumento neumatico del tipo de equilibrio
de fuerzas.

\. J

4 _ _ N [ - )
La fuerza ejercida por un || se equilibra contra la fuerza
resorte de margen, | | con gue actua un diafragma
comprimido por una leva | | alimentado

unida al vastago de la || neumaticamente por un rele

valvula, piloto.
N AN

AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA




PRINCIPIO DE FUNCIONAMIENTO

INPUT SIGNAL

4-20 mA
+
HART
) PRINTED VALVE TRAVEL FEEDBACK
WIRING BOARD
DRIVE
SIGNAL

TERMINAL BOX

. AUXILIARY + OUTPUT A
TERMINALS Y 3"—[ é } =
P
CONVERTER :’g&‘vmm
] SUPPLY PRESSURE
I
—O—pe—— plg

VENT I: VALVE AND ACTUATOR
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PROTOCOLO HART
4 N

HIGHWAY ADDRESSABLE REMOTE TRANSDUCER

l.lnl)'l'/\ 1980 unn-rf\ N1993
2 'm ' N VY Fafr<Nea B U U
/

COMMUNICATION PROTOCOL COMMUNICATION FOUNDATION

» Es un protocolo de comunicacion disefiado para aplicaciones de medicion y
control de procesos industriales.

» Se llama un protocolo hibrido porque combina comunicacion analogica y
digital.

» La habilidad de llevar esta informacion digital agregada es la base de los
beneficios clave de Hart
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MODULACION FSK

FREQUENCY SHIFT KEYING (FSK)

MODULACION POR DESPLAZAMIENTO DE FRECUENCIA (MDF)

20 mA - i E
‘ | 1 Sidhal | Se realiza modulando la
| frecuencia de una senal
' sinodal con amplitud
constante 1
P > 1200 Hz — 1
o > 2200 Hz — 0
| ! — Analog
i Signal
4 mA - ! ‘

> Time @ESPE
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Control System or Other Host
Application

Comunicacién analogica + digital

: f ) HART < — Handheld Terminal
Interface |"'|Ihl|"|l JI."'I,.U D
HART —

.—E'—m . 4-20mA /__ )

Comunicacion

I'. Input/Output (1/0)
remota + " ; 5 el
diagnostico .
/f--

Field Devices

» Dispositivo de campo.
» Maestro primario: un PLC, o un sistema de control basado en un PC
» Maestro secundario: un comunicador portatil
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» Comunicacion en modo “Burst”

@O



VENTAJAS

.‘ ‘ C_Onfigyracic')n o reconfiguracion del
Jlllllll% dispositivo

l Diagnostico del dispositivo

ldentificacion y correccidon de problemas
del dispositivo

Lectura de valores de medicion adicionales
suministrados por el dispositivo

Z Estado de operacion y bienestar del
4 | dispositivo




MODEM HART

El modem Hart ofrece la
Interfaz fisica entre los
dispositivos Hart y una PC
Windows con comunicacion
serie, con un diseno
robusto, Ideal para el
personal en contacto con
los dispositivos Hart en un
entorno industrial.

LOOF
PCAVWER
SUPPLY

YW

2500

COMPUTER
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SERVIDORES HART

» HART SERVER

El servidor HART es un software de Windows
gue actua como la interfaz de comunicacion
(OPC) entre el software del sistema y la red fisica
subyacente, se utiliza so6lo para configurar y
administrar los componentes fisicos que
componen una jerarquia del servidor HART

TNl HART Server

U
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» PACTware (Process Automation Configuration Tool)

4 N

Estandar FDT
(Field Device
Tools)

p

o

Controlar
cualquier

dispositivo de

campo

¥

CTwoa~

p

! 4

——BA
=

Programa
Marco

~

Modulos de
software DTM
(Device Type

Manager)

~
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BASES DE DATOS HART

Process
Connections

PV

PV Damping

PV Upper Sensor Limit

PV Lowsar Sensor Limt

Range
Calculcation

Percent Range

4-20mA
Connection

Loop Current

PV Upper Rangs

PV Lower Range

PV Minimum Span

sV

SV Unlts

TV Units

Qv Units

Device
Information

Device Code

Manufacturer Code

Masa3ge

Descriptor

Device
Status

Device Malfunciion

More Status Avallable

Configuration Changad

PV Out of Limits

NonPY Out of Limits

Loop Current Fixed

Loop Current Saturated
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Implementacion - Conexion de la red Hart

Sistema implementado

Conﬁguradorl 43 A ; '" Ordenador
de Campo = T
W = b} Configurador
de campo
Valvula o /A - : Posicionador i i L\
_\ L.r_.rJ
/ : 4to 20 mA l > Posicionador
PLC
Hart [ Valvula
“ electroneumatica
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CONFIGURACION TRANSMISOR DE NIVEL

‘Propiedades del dispositivo

‘ ‘Propiedades del deposito

» Tag
» Descripcion
> Informacién General

» (Fabricante/ID/Modelo/#Serie)

» Unidades de medicion (Nivel,
volumen, temperatura, distancia)

» Geometry

» Tank type

» Tank Bottom Type
» Tank Height

» (Still pipe measurement)

8 S

B [ 1 | /o l'

| [ | ' \
o | i | [ '|
[ [ I| | | || |
| I|| I| I|| [ \ ||I |I /
I| || I| | I| |I [ /
|II I' “l\\_j_ e _LI___llj__ - || L

Plano Domo Plano Esférico

inclinado
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CONFIGURACION TRANSMISOR DE NIVEL

Condiciones del deposito (2) ‘ ‘L-Type

» Cambios rapidos (40 mm/s) » Directa
» Superficie turbulenta » Indirecta
» Espuma » Raiz cuadrada directa

» Productos solidos
» Rango dieléctrico del producto n
» Conversion a volumen

Ecos Falsos

» Registrar
» Eliminar




Asistente de Configuracion

Parametros
Unidades de presion _
_ Psi
(Pressure Units)
Tipo de Relé
AoC
(Relay Type)
Modo de Control Travel
(Control Mode) Control
Fabricante del Actuador
Baumann

Configuracion y Calibracion del
conjunto Valvula - Actuador

Autocalibraci

7

Y on

(Actuator Menufacturer) _ y
) » Configuracion * Prueba de

Modelo del actuador Air to extend |n|C|aI . Busca |OS respuesta escalén y

(Actuator Model) (Fail Open) puntos calcula el conjunto

- extremos altos de valores para el
Tamafio del Actuador - y bajos ajuste de cada
(Actuator Size) L Asistente de |RE ' ) ganancia del DVC
¢ Tiene presente un Amplificador conflguracmn
de la sefial de control neumatica \ \/
0

(Volume Boster ) o un Escape rapido

de aire (Quick Release)?

@ ESPE
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Configuracion Manual

Vélvulay TRAVEL
Instrumento RANCE ————\N\—"———"—"———————
Actuador HIGH | ZPC = OPEN |
J | ZPC = CLOSED |
| N | |
J | |
| :
Rango de . Condicion de cero =
entrada espezli?ijga%?ones energia. = | |
analdgica Sz % | I
) 2 ' I
I | |
| E SHAPE OF THESE LINE I
I DEPENDS ON THE INPUT |
o _ | CHARACTERISTICS LINEAR| |
Entrada inferior Entrada superior Companenies ERA‘:;‘EEEL | of _ CHARACTERISTICSHOWN _
del rango: del rango:
2 2 Internos LOW | |
4mA 20mA | |
| |
| ANALOG INPUT |
INPUTRANGE MAOR%OF4-20mA  |NPUTRANGE
LOW HIGH
. . | Diametro del Empuije hacia NOTE:
Tipo de asiento: SR abajo para: ZPC = ZERO POWER CONDITION

Metdlico .
0.813in Cerrar
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Sintonia del desplazamiento

Las configuraciones posibles
para esta valvula son C, E, H
y autosintonia, se realizaron
pruebas con cada una para
determinar la mas adecuada C
para este proceso, para lo
cual se aplicaron escalones
de corriente y se reqistro el H 8.4 4.2 31
tiempo gue tarda en
estabilizarse.

Tipo de Ganancia Ganancia de Ganancia

configuracion proporcional velocidad MLFB

44 3.0 35

E 5c 3.0 35

X 8.6 3.3 30
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Asoclar Tags

IFllllll |

s

LT
[—

av

|l
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h

PYUInits PY¥%Range LoopZurrent

Yisible Ikems
Find Indicator

Make Twpe Def,

Hide Indicakor
iZhange to Conkraol
iZhange to Constant
Description and Tip. ..

Murmeric Palette
Create

Data Dperations
Advanced

Yiew As Icon

fdapt To Source
Representation

Properkies

4

v v v v

FOBL |

P Numeric Properties: PV

Appearance Data Type Display Farmak

Documentation | Data Binding | Security

EBrowse... |

Data Binding Selection

DakaSocket

Unbound
Shared Yariable Engine (MI-PSF)
o Data =

binding conkrals,

Mational Instruments recommends that wou use daka binding through the share
Wariahle Engine. Fefer to the LabWIEMW Help For more information about daka

Browse.,, |«

[

ok ] [ Cancel ] [ Help ]
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Asoclar Tags

Hart Server S7200 OPC Server

Select URL (%) I select URL X

[
—
s
[

~a
=
.
i1

[
(]
e

| HartServer . HartOpc
| Mational Instruments, LookoutOPCServer | Lancel |
| Mational Instruments, MIOPC Servers

| Mational Instruments, OPCDemo

| Mational Instruments. Yariable Engine

| RSLinx OPC Server

| RSLinx Remote OPC Server -

artServer, HartOpc
=[] HARTServer b | Cancel |

= nivel
=[] POSICIONADOR
w CarmmFailure
i} . .
,.'f" ConfigurationChanged

',].'P Descripkar

£ =3 B B e B R B R B R R R R

',’3"' DeviceCode 3 57200, 0PC5erver
"'E"' Mairal zlfoimcFan — | SWTDﬂlhD:{.TGPSEFVEF.HS
{_ l 3 ] Cackem E
Browsze host: Refresh Browze haost: | Refreszh
LIRL: LRL:
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MODELAMIENTO DEL SISTEMA

B Figure 1 ol eS| [P Figure 2 - - - - E=SNEER
Eile Edit View Insert Tools Desktop Window Help ] File Edit ¥ Insert Tools Desktop Window  Help o
ﬂ_ﬁilﬂﬁé [:3 f\-@@@ﬁ'@) DIE EE h:ljnﬂé [:3 *:\_—_\_@@'Qdfv@) DIE‘ EE
ENTRADA SALIDA
20 — 65 -
18 60 -
16 M
50 -
— 14 —
< —_
E E 451
% 12 s
= = o
E = 40
L) 10+ — 1
35+
gl
30
I
25
1
4 | | | | | | | I 2[] 1 1 1 1 | | | |
0 200 400 600 a00 1000 1200 1400 1600 0 200 400 600 a00 1000 1200 1400 1600
Tiempo [500 ms] Tiempo [500 ms]
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HERRAMIENTA IDENT DE MATLAB
=)

.
B System Identification Tool - Untitled .. ..

E=NESET)

-
n Import Data

File QOptions Window Help
. . Data Format for Signals
|'|'I'|'|:l|:||"t daia Ty THNIUT L TIRPERE ——— - "
. Operations : Time-Domain Signals - |
1| .
Data Board ||| « ereprocess .
Il 1_ ' Workspace Variable
ImpoLrt: ma
_— Crtpoat: cm
Working Data
; " Data Information
Estimate — v i Data name: mydata
Diada Views Estimate —= Starting time 1
Linear parametric models...
Model ~ - o E Sampling intetval:
Process models... utput ransient reso Nonlinear ARX Riing 1
Monlinear models. .. Aodel - o R [ Kore ]
Spectral models. . — SHG Frequency res| Hamm-YViene
Correlation models...
LErgs and poks
Quick start Iydat: :| : pavs | mport | [ Reset |
S bo = Valdation [ ©ose oo oelect check boxes (I | — ]
clect check boxes i " "%I i
: The character is not a vaid hotkey o display odel plots i
 display data plots
9
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MODELOS NO LINEALES

,
4\ Nonlinear Models

Configure | Estimate

Model name: nlan3d &

Model type: | Nonlinear ARX -

Inputz (U]

Monlinear Block e

A Regreszors redicte
utputs () { ]—.
— | W, 3 I, Linear Block Dutputs ()
Regressors| Model Properties

Monlinearity: ITFEE Partition i‘v [/] Include linear block
|
Properties of

Tree Partition
Sigmoid Network i
Meural Metwork
(") Enter: | Custom MNetwork
Mone

Advanced... J

Mumber of u

@ Select aut

ESPE
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MODELOS ESTIMADOS

i - . el Output: - — =
B System Identification Too B Mode! Output: y1 R =g

File Options  Style  Channel Help

File  Options  Window

Measured and simulated model output

Import data r 70 | T | T T T
’ Best Fits
1 nlarx1: 77.57
%-I 50 | niand: 63.67
nlar3: 62.48
mydata nlarz: 56.88

50

40 5

30

Data Yiews
20 .
|:| Time: plot
|:| Data spectra 10 I | I | I | | |
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 1800
|:| Freguency function Time
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CONTROLES CONVENCIONALES

 Relacion lineal continua
* Inconveniente: Offset

* Permite incrementar la ganancia
 Inconveniente: Tiempo optimo

 Corrige offset
 [nconveniente: Saturacion Integral

« Suma las acciones P+|+D




ASISTENTE PID

Asistente de operacionas PID (Configuracian PID para 0) M

— i

-

. =)

Asistente de operacionas PID (Configuracion PID para 0)

— i

Escalar consigna del lazo

Indique como se debe escalar la consigna del lazo. Esta consigna es un parametro gue se debe
transferr a la subnuting que generara el asistente.

o]

60.0

Indique &l limite inferior de la consigna del lazo:

Indique &l limite superor de la consigna del laza:

Parametros del lazo

Tiempa de accion integral 330 min.
Tiempo de accion dervativa 0.01 min.

(Ganancia 13-

Tiempo de muestreo 10 seq.

Cancelar

<firas | Siguiente: |

Opciones de la entrada del lazo

Indique cdmo se debe escalar la varable del proceso del lazo (V). Esta vanable es un pa@metro
gue se debe transferr a |a subnitina que generara el asistente.

Variable del proceso Consigna del lazo
6400 — 200

l60.0

Escalamiento

Limite inferior |

Unipalar

W

Limite superior | 32000

Opciones de |a salida del lazo

Indique como se debe escalar [a salida del lazo. Esta salida es un pa@metro que se debe transferr
& la subnutina que generara el asistente.

Tipo de salida Escalamierto
|;’-‘-na||fugica j |L|ni|:u:||ar J Limite irferiar 6400
v Ltilizar offset de 20% Limite superior 32000
<ftras | Siguiente:: | Cancelar

ESPPE
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CONTROL DIFUSO

La Idgica difusa es un método de toma de decisiones basado en reglas
utilizado para expertos y sistemas de control de procesos.

Si el usuario puede
describir una estrategia
de control cualitativo
puede utilizar la logica
difusa para crear un
controlador difuso.

Input
Data 1

Input
Data 2

Input
Data n

—

{

Fuzzification

Rule Base
IF ... AND ... THEN ...
IF ... AND ... THEN ...
IF ... AND ... THEN ...

IF ... AND ... THEN ...

— AR

Output
Data

Implementation of a
Linguistic Control Strategy

Defuzzification

AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA
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Control Difuso en Labview

{3 Untitied - 5 ; lE-I-ﬂg 3 Fuzybrcelts ww%@
|

| File Operate Help I File QOperate Help |
| |
Variables | Rules | Test System | Variables | Rules | Test System |
Rules
Input variables Input variable membership functions =
1- 2. IF 'Error' IS 'E2' THEM 'Corriente’ IS '585°
i femetyl 3.IF 'Error' IS 'E3' THEN 'Corriente' IS 'S6°
08 4.1F 'Error' IS 'E4' THEM 'Corriente’ IS '55'
E 5.IF 'Error' IS 'E15' THEM 'Corriente’ IS ‘54"
E‘ 06 6. IF 'Error' I3 'E16' THEN 'Corriente’ 15 '53"
4 7.1F 'Error' IS 'E17' THEN 'Corriente’ I5 '52'
-E 04 @ TC 'Cerne' TC 'C1Q' TLICK] ' arricnts' TC €1
g ’ Defuzzification method
0.2 Center of Area |Z|
~ o- Antecedents IF THEN
1 1
-10 8 6 -4 -2 0 2 4 6 8 10 Error |Z| = El |E|. |Z|| |Corriente |Z|| = |%5
Range
COutput variables Output variable membership functions
oy 1+ Empty)
.08
2
206
i
B
e 04
w
=
02
e 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
-10 -8 -6 -4 -2 1] 2 4 6 g 10 Antecedent connective Degree of support Censequent implication
Range AND [=] [1ooc0 [Minimum  [+]
Close | [ Help [ Close | [ Hep

ESPPE

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
INNOVACION PARA LA EXCELENCIA




DIAGNOSTICO

Diagnadstico

En linea

Graficas en tiempo
real de la variables
Hart

Fuera de linea

Firma de la valvula

Diagndéstico Manual

. I

Registro grafico del
estado del conjunto
valvula-actuador

Escalones de
porcentaje de
desplazamiento del

vastago de la valvula
L |
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REGISTRO DE DATOS

Add Data i i
| e e
o g'"l'_ﬁ\pplicatian ﬂf‘_, i i
o Run ¥
o~ :
o- E — Y i Macro
EE_ = H_Ig}_":" E_ai &= [ i| T r Argl
B 2 g2
- o v Arg3
RN, Open T Open ' Argd
{|Bodk | | 15 hestoomm . Argh
5 | ' Arg6
2’&;3@:@5’2 P : Arg?
r Argl
Strip the VI's path twice and append , Argd
the name of the workbook to resclve : Arall
the full path to the workbook. Argll
] rg
DatosMivel.xls ' Argl2
[DatosNivelxds!MacroMivel| . :rgﬁ
] rg
. Arglh
v Argli
v Argl7
, Argl&
v Argl?
. Arg2l
v Arg2l
v Arg22
. Arg23
v Arg2d
r Arg25h
r Arg2h
v Arg27
. Arg2s
v Arg29
v Arg30
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ANALISIS DE RESULTADOS




PRUEBA DE SINTONIZACION DEL POSICIONADOR

* Los escalones de corriente fueron equivalentes a cambios de porcentaje de
desplazamiento de 50% a 25%, de 25% a 75%, de 75% a 38%, de 38% a 88%,
de 88% a 13% y de 13% a 32%.

Configuraciéon "X"

Desplazamiento %

15:63:17 15:54:00 15:54:43 15:55:26 15:56:10 15:56:53 15:57:36
Tiempo [h:min:s]

—SP —Desplaz
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RESULTADO DE SINTONIZACION

Tiempo de Estabilidad de control por desplazamiento

Wm50-25 W25-75 W/5-38 M38-88 M383-13 W13-32

Tipo de control




Modelo matematico de la estacion de nivel

70

60

a0

40

30

20

y(t) + aly(t| — 1) + -+ anay(t — na) = blu(t — nk) + -+ bnbu(t —Nny, — N + 1) + et

Measured and simulated model output

o

0

200

400

600

a00

1000 1200 1400 1600

1800

yt: Salida en tiempo t

na: Numero de polos.

nb: Numero de ceros + 1
nk: Tiempo muerto en el
sistema.

A(q)y(t) = B(g)u(t—nk) + e(t)

na M Ny*Ny A(Q)
nb M Ny*Nu B(q)
nk M Ny*Nu ceros del polinomio B.
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VALIDACION DEL MODELO MATEMATIC

SIMULACION
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PROPORCIONAL
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PROPORCIONAL DERIVATIVO
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Proporcional Integral
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PSC_PI_C2
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100 100
2 2
2 £
§ 50 Z 50
£ e
E "j‘M e _r.,wUM nc-. _—r—————k . X -—-—V

0 0
9:33:07 9:40:19 9:47:31 9:54:43 10:01:55 10:09:07 10:16:19 14:29:46 14:36:58 14:44:10 14:51:22 14:58:34 15:05:46
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Proporcional Integral Derivativo
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Logica Difusa
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. TIEMPO DE ESTABILDAD
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mempoPICO
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%SOBREIMPULSO
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Corriente y presion tomados con PACTWARE

20
15
PV [mA] 10 = [ R
m_ 5 WAV WMV ait mhmvrgm‘amhmwm e L”&WWW‘\WMWW
—TV [psi] Y A C O T P PV Y
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Corriente y presion tomados con Hart Server

20
T ] T
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AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA

‘S



Diagnostico — Firma de la va

vula

Software Labview

Comunicador 475
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Diagnostico — Firma de la valvula

Presion de entrada vs. Tiempo

% de Desplazamiento vs. Tiempo
% Punto de consignavs. Tiempo
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Diagnéstico — Firmade lavalvula

Software Labview Comunicador 475
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Diagnostico — Firma de la valvula

% de Desplazamiento vs. Tiempo

Presion de entrada vs. Tiempo _ _
% Punto de consignavs. Tiempo
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Diagnostico — Fuera de linea manual

100-
Se realizaron pruebas con el :z ' ‘
diagndstico fuera de linea manual, [
aplicando al posicionador escalones i \.
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CONCLUSIONES

» El controlador inteligente de la valvula o posicionador evita que el control sea
erratico y lo vuelve estable al compensar las fuerzas de desequilibrio que actuan
sobre la valvula, mejorando el control de la variable nivel en este caso.

» La implementacion del posicionador mejord sustancialmente la estabilidad de la
valvula y la estabilidad del sistema pero en menor grado, por lo que se concluye
gue se incrementa la vida util del elemento de control final.

» El posicionador permite realizar una configuracion y calibracion en menor
tiempo ya que no es necesario retirar la valvula del sistema al utilizar un
configurador de campo gue posee un asistente que guia paso a paso al
personal.
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CONCLUSIONES

» El protocolo Hart integra una senal digital sobre la senal de control de 4 a 20
MA que comunica instrumentos convencionales e inteligentes sin necesidad de
modificar el diseno del sistema.

» El protocolo Hart define variables universales que los distintos dispositivos Hart
poseen, lo que hace posible acceder a informacion general del dispositivo asi
como informacion especifica de su funcionamiento.
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CONCLUSIONES

» El modem Hart permite integrar un ordenador a una red industrial lo que facilita
el almacenamiento y procesamiento de informacion como atributos generales de
fabrica y variables Hart.

» El sistema posee un modelo matematico no lineal por lo que el control de la
variable nivel mejord al utilizar un algoritmo de control automatico con légica
difusa.

» Pactware y Hart Server permiten monitorear el funcionamiento de la valvula en
linea, ademas tienen la opcion de llevar un registro de esta informacion, con la
diferencia que Hart Server sirve de interfaz con el entorno Labview.
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CONCLUSIONES

» El software Labview mejora la presentacion de la informacion del lazo control,
asi como datos Hart en una Interfaz Humano Maqguina que incluyen graficas e

Indicadores que son intuitivos para el usuario.

» La firma de la valvula es un metodo de diagnostico muy completo, ya que
permite comprobar detalladamente el estado del conjunto valvula actuador,
dando a conocer un conjunto de parametros como: friccidon, presion de
transicion, presion inicial para apertura y cierre, desplazamiento del vastago,

rango de presion del actuador de la valvula, etc.
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RECOMENDACIONES

» Antes de realizar cualquier pruebas verificar el correcto accionamiento de los
dispositivos dentro de su rango de trabajo.

» El suministro de presion del posicionador debe ser mayor a (5 PSIg) y no debe
sobrepasar (145 PSIg) o la presion maxima del actuador o el que sea el menor.

» Verificar que la posicion del dip switch del posicionador sea la correspondiente
para el tipo de comunicacion que se va a realizar (punto-punto o multipunto).

» Comprobar que el instrumento este en modo servicio después de realizar la
configuracion o calibracion de un instrumento Hart.
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RECOMENDACIONES

» El voltaje minimo en los terminales del instrumento debe ser 9.5 VCD para
control analdgico y 10 VCD para una comunicacion Hart, con una corriente
minima de 4mA.

» Recuerde que el microprocesador reinicia con 3.5 mA.

» No sobrepasar el voltaje maximo 30 VCD que soporta el posicionador.
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