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Abschnitt 1: EinfGhrung

1.1 Gegenstand der Betriebsanleitung

Diese Betriebsanleitung enthalt die technischen Daten sowie Informationen zu Installation,
Grundeinstellung und Konfiguration, Wartung und Fehlersuche fur den Fisher FIELDVUE 4400
Stellungsruckmelder.

Diese Anleitung beschreibt die Einrichtung und Kalibrierung des Gerats Uber das lokale
Bedieninterface oder einen Handkommunikator von Emerson (z. B. AMS Trex Gerate-
Kommunikator).

FIELDVUE 4400 Stellungsriickmelder diirfen nur von Personen eingebaut, bedient
@ oder gewartet werden, die in Bezug auf die Installation, Bedienung und Wartung
von Ventilen, Antrieben und Zubehoér umfassend geschult wurden und darin
qualifiziert sind. Zur Vermeidung von Personen- und Sachschéden ist es erforderlich,
diese Betriebsanleitung griindlich zu lesen. Alle Anweisungen, insbesondere Sicherheits-
vorkehrungen und Warnhinweise, sind strikt zu befolgen. Wenn Sie zu den hier enthaltenen
Anweisungen Fragen haben, an Ihr Emerson Vertriebsbiiro wenden, ehe Sie fortfahren.

Abbildung 1. FIELDVUE 4400 digitaler Stellungsriickmelder

X1858-1

Den Code scannen oder darauf klicken, um Informationen
zu Installationsdokumenten und Kundendienst zu erhalten.



https://www.emerson.com/en-us/contact-us?r=500&p=1
https://www.emerson.com/documents/automation/fisher-fieldvue-4400-l2t-installation-documents-field-support-en-9250282.pdf
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1.2 Beschreibung

Der FIELDVUE 4400 Messumformer erfasst die Position von Dreh- oder Hubventilen, Entliftungen,
Dampfern und anderen Geraten. Er liefert ein prazises 4-20 mA-Rickmeldesignal, das die Position
des Gerdts mit Digitalfunktionalitat iber HART® Kommunikation angibt und so Benachrichtigungen
und Warnmeldungen/Alarme fur Prozessvariablen ermoglicht. Durch das gestdngelose
RuckflUhrsystem der Positionserkennung wird ein direkter Kontakt mit dem Gberwachten Gerat

(z. B. Ventil, Regler, Fillstandsmessgerat, Luftklappe oder Ahnliches) vermieden.

1.3 Technische Daten

Die technischen Daten flr den FIELDVUE 4400 sind in Tabelle 1 aufgefthrt.

Dieses Produkt ist furr einen bestimmten Strombereich, Temperaturbereich und andere
Anwendungsparameter vorgesehen. Die Anwendung unter anderen Strom-, Temperatur-
und Einsatzbedingungen kann zu Verletzungen, Sachschaden oder einem Funktionsfehler
des Produkts fiihren.

1.4 Schulungsprogramme

Emerson Educational Services
Telefon: +1-800-338-8158

E-Mail: education@emerson.com
emerson.com/mytraining
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Tabelle 2. Technische Daten

Eingangssignalquelle
Hall-Sensor und Magnetsystem

Ausgangssignal des Messumformers

Analog

4 bis 20 mA DC

Hohe Sattigung: 20,5 mA

Niedrige Sattigung: 3,8 mA

Hochalarm @: > 21,0 mA

Tiefalarm @: < 3,6 mA

Digital

HART 1200 Baud mit Frequenzumschaltung
(Frequency Shift Keyed, FSK)

HART-Version 7

Zur Ermoglichung von Kommunikation mussen
die HART Impedanzanforderungen erfullt

sein. Die Gesamt-Shuntimpedanz an den
Master-Gerateanschlissen (aul3er Master- und
Messumformerimpedanz) muss zwischen 230
und 600 Ohm betragen.

HART Empfangsimpedanz:
Rx: 28,06 kOhm
Cx: 5,84 nF

Max. Ausgangsstrom
max. 30 mA DC

Empfohlene Stromversorgung

24 bis 30 Volt DC; 25 mA
Das Instrument verfligt Uber Verpolungsschutz.

Eine Mindest-Konformitatsspannung von 17,75 VDC
(aufgrund der HART Impedanzanforderung) ist
erforderlich, um die HART Kommunikation zu
gewahrleisten.

Reproduzierbarkeit
Elektromagnetische Vertraglichkeit

Integraler Endschalter

Zwei isolierte Festkorperschalter, konfigurierbar
Uber den eingestellten Stellweg oder durch einen
Geratealarm ausgeldst

Geodffnet: 0 mA (nominal)

Geschlossen: biszu 1 A

Versorgungsspannung: 8 bis 30 VDC

Auslésepunkte Hubbegrenzer

Zwei

Referenzgenauigkeit

+1 % des Ausgangsbereichs. Beinhaltet kombinierte
Effekte von Hysterese, Linearitat und Totzone

Endschalter: 2 % des Hubbereichs
Sensoraktualisierungsrate
100 ms /10 Hz

+0,25 % der Messspanne

ErfUllt EN61326-1:2013

Das Verhalten ist dargestellt in Tabelle 2 und
EN61326-3-2:2008

Das Verhalten ist dargestellt in Tabelle 3

Allgemeine elektrische Sicherheit -

Umgebungsbedingungen
Verwendung: Innen- und AuBenbereich
Hohe: bis zu 2 000 m

Temperatur: -40 bis +80 °C/-40 bis 176 °F
Relative Luftfeuchtigkeit: 9,2 bis 90 %

Schwankungen der Versorgungsspannung: n. z.,
nicht ans Netz angeschlossen

Transiente Uberspannung: Kategorie I
Verschmutzungsgrad: 4
Nassbereiche: Ja

Betriebstemperaturbereiche®?

-40 bis 80 °C/-40 bis 176 °F

Das Instrument kann am Antrieb von Hub- oder
Drehventilen montiert oder fir andere Anwendungen
verwendet werden. Siehe Produktdatenblatt
D104740X012 fur die Abmessungen von 4400
Ruckmeldeeinheit und Magnetarray.

Antriebskompatibilitat

Spindelhub (Gleitspindel linear)
Lineare Antriebe mit Nennhub zwischen 6,35 mm
(0,25 Zoll) und 606 mm (23,375 Zoll)

Wellendrehung (90°-Schwenkantriebe)
Drehantriebe mit Nenndrehwinkel zwischen 45°
und 180°®

- Fortsetzung ndchste Seite -


https://www.emerson.com/documents/automation/product-bulletin-fisher-fieldvue-4400-digital-position-monitor-magnet-array-dimensions-en-9980226.pdf
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Tabelle 1. Technische Daten (Fortsetzung)

Zulassungen fiir explosionsgefahrdete

Einstufung sicherheitsbezogenes System

Bereiche

cCSAus - druckfeste Kapselung (Ex d), Ex-Schutz, SIL2-fahig

ClassIDiv. 1, Class I Div. 2 (Kanada und USA) Siehe Sicherheitshandbuch fiir den Fisher FIELDVUE
ATEX - druckfeste Kapselung 4400 digitalen Stellungsrtickmelder, D104753X012

IECEx - druckfeste Kapselung

Zulassungen fir explosionsgefahrdete

Bereiche - AUSSTEHEND Ungefahres Gewicht

cCSAuUs - eigensicher, Staub Ex-Schutz Messumformer ohne Montagehalterung:
1,8 kg /4 Ibs.

ATEX - eigensicher, Typ n, Staub durch Eigensicherheit
oder Gehduse

IECEx - eigensicher, Typ n, Staub durch Eigensicherheit
oder Gehduse

Elektronikgehause Werkstoffe

cCSAus - Typ 4X, IP66 Gehaduse, Modulsockel und Anschlussgehduse:

ATEX - IP66 Aluminiumlggierung A03600 mit geringem
Kupferanteil

IECEx - IP66

Elastomere: Fluorsilikon

Befestigungsteile: Aluminium-, Edelstahl- und
Stahlkonstruktion

Rohrstopfen: Stahl mit NCF-Beschichtung

HINWEIS: Spezielle Instrumentenbegriffe sind in der ANSI/ISA-Norm 51.1, Process Instrument Terminology,
definiert.

1. In einer bestimmten Konfiguration ist jeweils nur ein Hoch-/Tiefalarm verftigbar. Alarme sind NAMUR
NE43-konform.

2. Die in dieser Anleitung angegebenen Temperaturgrenzwerte durfen nicht Gberschritten werden. Alle gultigen
Normen und gesetzlichen Vorschriften missen eingehalten werden.

3. Fur Drehantriebe mit einem Nennhub von 180 Grad ist ein spezieller Montagesatz erforderlich. Informationen
zur Verflgbarkeit des Satzes erhalten Sie von Ihrem Emerson Vertriebsburo.



https://www.emerson.com/documents/automation/im-supplement-safety-manual-for-fieldvue-4400-digital-position-transmitter-en-10135182.pdf
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Tabelle 3. Zusammenfassung der EMV-Ergebnisse — Stérfestigkeit gemafl EN61326-1

Anschluss Symptom Grundnorm Teststufe Testergebnisse"®

Gehduse Elektrostatische [EC 61000-4-2 |4 kV Kontakt A
Entladung (ESD) 8 kV Luft
Abgestrahltes elek- | IEC 61000-4-3 |80 bis 1 000 MHz bei 10 V/m A
tromagnetisches mit 1 kHz AM bei 80 %
Feld 1400 bis 6 000 MHz bei 3 V/m

mit 1 kHz AM bei 80 %

Magnetfeld mit [EC 61000-4-8 |30 A/m bei 50 und 60 Hz A
Strahlungsleistungs-
frequenz

E/A-Signal/ | Burst [EC61000-4-4 |1 kV A

Regelung Spannungsstol IEC 61000-4-5 |1 KV (jeweils nur Leitung gegen Erde) B
Leitungsgefuhrte IEC 61000-4-6 150 kHz bis 80 MHz bei 3 Veff A
HF

Schutzerde |Burst IEC 61000-4-4 |2 kV A
Spannungsstol3 IEC61000-4-5 |2 kV (nur Leitung gegen Erde) B
Leitungsgefuhrte IEC 61000-4-6 150 kHz bis 80 MHz bei 3 Veff A
HF

1. A = keine Beeintrachtigung wahrend des Tests.
B = zeitweilige Beeintrachtigung wahrend des Tests, jedoch selbsttatige Wiederherstellung des Verhaltens.
Spezifikationsgrenze = +/- 1 % des Messbereichs.

2. HART Kommunikation wurde als ,fur den Prozess nicht relevant” erachtet und wird vorwiegend fur Konfigurations-,
Kalibrierungs- und Diagnosezwecke eingesetzt.

Tabelle 2. Zusammenfassung der EMV-Ergebnisse — Stérfestigkeit gemanR EN61326-3-2

Anschluss Symptom Grundnorm Teststufe Testergebnisse"®
Gehause Elektrostatische [EC 61000-4-2 6 kV Kontakt A
Entladung (ESD) 8 kV Luft
Abgestrahltes [EC 61000-4-3 80 bis 1 000 MHz bei 10 V/m A
elektromagneti- mit 1 kHz AM bei 80 %
sches Feld 1400 bis 2 000 MHz bei 10 V/m
mit 1 kHz AM bei 80 %
2 000 bis 2 700 MHz bei 3 V/m
mit 1 kHz AM bei 80 %
Magnetfeld mit [EC 61000-4-8 100 A/m bei 50 und 60 Hz A
Strahlungsleistungs-
frequenz
E/A-Signal/  |Burst IEC 61000-4-4 1kV A
Regelung Spannungsstol  |IEC 61000-4-5 1 kV (jeweils nur Leitung gegen Erde) FS
Leitungsgefihrte |IEC 61000-4-6 10 kHz bis 80 MHz bei 3 Veff A
HF
Schutzerde |Burst IEC 61000-4-4 2 kv A
Spannungsstol IEC 61000-4-5 1 kV (nur Leitung gegen Erde) A
Leitungsgefuhrte |IEC 61000-4-6 10 kHz bis 80 MHz bei 10 Veff A
HF
1. A = keine Beeintrachtigung wahrend des Tests.
B = zeitweilige Beeintrachtigung wahrend des Tests, jedoch selbsttatige Wiederherstellung des Verhaltens.
FS = ,FAIL SAFE" (ausfallsicher).
Spezifikationsgrenze = +/- 1 % des Messbereichs.
2. HART Kommunikation wurde als ,fur den Prozess nicht relevant” erachtet und wird vorwiegend fur Konfigurations-,
Kalibrierungs- und Diagnosezwecke eingesetzt.




4400 Messumformer Betriebsanleitung

April 2024

D104738X0DE

Abschnitt 2: Sicherheit

HINWEIS

Physische Sicherheit ist ein wichtiger Bestandteil jedes Sicherheitsprogramms und von
grundlegender Bedeutung fiir den Schutz Ihres Systems. Nicht autorisiertes Personal
kann maglicherweise erhebliche Schaden und/oder Fehlkonfigurationen an den Geraten
des Endbenutzers verursachen. Dies kann vorsatzlich oder unbeabsichtigt geschehen
und muss durch Beschrankung des Zugangs fiir unbefugte Personen in Ihrer Einrichtung
verhindert werden.

Der 4400 Messumformer verfugt Uber verschiedene Funktionen zum Schutz vor
unbeabsichtigten Konfigurationsanderungen:

—  System speichert Konfigurations- und Protokolldaten
—  4400-signierte Firmware
—  Konfigurationssperrschalter

— Kann nicht direkt mit einem Netzwerk verbunden werden und hat keinen Zugriff
auf das Internet

Ungeschitzt ist ein Gerat vor Ort fur einen physischen Angriff anfallig. Deshalb mussen die
Sicherheitsverfahren die Risikominderung durch physische Sicherheitskontrollen umfassen.

Die folgenden Ein- und Ausgange des 4400 Messumformers sind nicht geschutzt und nicht
verschlusselt:

—  AO - Positionsrickmeldung
— DO - zwei Festkdrper-Stellungsendschalter
—  HART - fur digitale Kommunikation

—  Drucktaste ,Zero" (Nullpunkt), Drucktaste ,Span” (Messspanne) und LED-Anzeige -
fur lokale Kalibrierung

Der Konfigurationssperrschalter, der sich unter der Abdeckung des Anschlussklemmenraums
befindet, verhindert Konfigurations- und Kalibrierungsanderungen Uber alle Schnittstellen
hinweg. Weitere Informationen zum Sperrschalter sind im Abschnitt ,Kalibrieren und
Konfigurieren des Stellungsrtickmelders"” (Seite 18) zu finden.

Der 4400 verfugt Uber optionale Anwendungen fur die Konfiguration und Datenanzeige.
Wenn solche Anwendungen verwendet werden, mussen sie auf Gerdten ausgefuUhrt werden,
die gemal den lokalen Sicherheitsrichtlinien konfiguriert sind.

Das Gerat wurde unter Verwendung sicherer Codierungsprinzipen und -verfahren entwickelt,
einschliel3lich Bedrohungsmodellen und sicherheitsspezifischen Tests. Es verflgt Uber
mehrere Schnittstellen fur die Konfiguration, von denen jede eine Option zum Deaktivieren
von Schreiboptionen aufweist.

Es gibt mehrere Moglichkeiten, das Gerat zu konfigurieren, z. B.:

—  Die Drucktaste ,Zero” (Nullpunkt) und die Drucktaste ,Span” (Messspanne), die sich
unter der Abdeckung befinden.

— Die Feldgerateintegration (Field Device Integration, FDI) oder die Geratebeschreibung
(Device Description, DD) in Verbindung mit Asset-Manager-Software wie AMS Device
Manager oder einem Feldkommunikator wie Emerson Trex.
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Bewahrte Verfahren flr den Betrieb des Produkts:

—  Sicherstellen, dass das Betriebspersonal bezuglich der Sicherheitsrichtlinien vor Ort
und des sicheren Betriebs des 4400 geschult ist.

—  Eswird empfohlen, den Konfigurationssperrschalter nach Abschluss der Konfiguration
in die aktivierte Position zu stellen.

— Das Geratin einer kontrollierten und gesicherten Umgebung betreiben.

—  Den 4400 und den FDI/DD-Hosts in einer kontrollierten und sicheren
Netzwerkumgebung betreiben.

—  Den FDI/DD-Host so konfigurieren, dass Benutzer den geringsten
Berechtigungszugriff auf den 4400 erhalten und nur diejenigen Personen Zugriff
erhalten, die diesen fur die Ausflihrung ihrer Arbeit bendtigen.

—  Sicherheitspatches und Updates unmittelbar nach deren Veroffentlichung anwenden.

HINWEIS

Ihr Emerson Vertriebsburo kann Sie auf dem Laufenden halten und Ihnen Zugriff auf
Sicherheitspatches und Updates gewahren.

Sicherheitsvorfalle und potenzielle Produktrisiken melden an:
https://go.emersonautomation.com/reportvulnerability_en
Bewahrte Verfahren zur Passwortverwaltung:

—  Passworter fur FDI/DD-Hostbenutzer gemal3 der Sicherheitsrichtlinie vor Ort
verwalten.

Richtlinien zur Entsorgung von Produkten

Bei der Entsorgung des Produkts sind die folgenden Aspekte zu berucksichtigen:

Ermitteln, ob das Produkt in einem anderen Teil des Prozesses oder zu Test- oder
Schulungszwecken wiederverwendet werden kann.

Identifizieren, welche Daten auf dem Gerdt gespeichert sind, und Loschen der Daten mit den
neuesten fur Ihre Branche empfohlenen Methoden. So kénnen Sie die Werkseinstellungen
des Gerats wiederherstellen:

1. Die Option Restore Configuration Defaults on Power Cycle (Standardeinstellungen der
Konfiguration beim Einschaltvorgang wiederherstellen) auf Reset Configuration (Konfiguration
zurticksetzen) setzen.

2. Die Variableneinstellung durch Klicken auf ,Send” (Senden) speichern.
Reset Device (Gerdit zurlicksetzen) wahlen.

4. BeiVerwendung eines FDI/DD-Hosts ca. 30 Sekunden warten, bis Protokolle, Variablen,
Zykluszahler und Konfigurationsanderungsalarm aktualisiert wurden. Die LED-Anzeige
unter der Abdeckung schaltet sich wahrend des Zurlcksetzens aus und leuchtet wieder
grun, wenn das Zurucksetzen abgeschlossen ist.

Wenn das Produkt nicht wiederverwendet wird, die ortlichen Entsorgungsrichtlinien befolgen.


https://www.emerson.com/en-us/contact-us
https://go.emersonautomation.com/reportvulnerability_en
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Abschnitt 3: Installation
A WARNHINWES

Personen- und Sachschdden durch plétzliches Freisetzen von Prozessdruck oder durch

berstende Teile vermeiden. Vor der Durchfiihrung von Installationsverfahren wie folgt

vorgehen:

 Stets Schutzkleidung, Handschuhe und Augenschutz tragen.

* Den Antrieb nicht vom Ventil trennen, solange das Ventil noch mit Druck beaufschlagt ist.

 Alle Leitungen fur Druckluft, Strom und Steuersignale vom Antrieb trennen.
Sicherstellen, dass der Antrieb das Ventil nicht plétzlich 6ffnen oder schlieBen kann.

* Bypass-Ventile verwenden oder den Prozess vollsténdig abstellen, um das Ventil vom
Prozessdruck zu trennen. Den Prozessdruck auf beiden Seiten des Ventils entlasten.

* Anhand geeigneter Verriegelungen und Sperren sicherstellen, dass die oben getroffenen
MaBnahmen wahrend der Arbeit am Gerat wirksam bleiben.

* Mit dem Verfahrens- oder Sicherheitsingenieur priifen, ob zum Schutz gegen
Prozessmedien weitere MaBnahmen erforderlich sind.

* Den pneumatischen Stelldruck des Antriebs entlasten und die Federvorspannung
am Antrieb 16sen, damit der Antrieb keine Kraft auf die Ventilspindel ausiiben kann.
Dies ermoglicht das sichere Entfernen des Spindelschlosses.

3.1 Allgemeine Montagerichtlinien

Bei Bestellung des Stellungsrickmelders als Teil einer Stellventilbaugruppe wird der
Stellungsruckmelder im Werk am Antrieb montiert und kalibriert. Bei Erwerb eines separaten
Stellungsruckmelders wird ein Montagesatz bendtigt. Die folgenden Verfahren sind nur allgemeine
Richtlinien. Detaillierte Informationen zum Anbau des Stellungsrickmelders an einen bestimmten
Antriebstyp sind in der dem Montagesatz beiliegenden Anleitung zu finden. Abbildung 2 zeigt die
moglichen Montagevarianten.

Abbildung 2. Montagevarianten

DREHANTRIEB, NAMUR, M6

LINEARANTRIEB, M8
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HINWEIS

Der Magnetwerkstoff wurde speziell dafiir ausgewahlt, ein langfristig stabiles Magnetfeld
beizubehalten. Die Magneteinheit muss jedoch, wie andere Magneten auch, sorgfiltig
gehandhabt werden. Ein anderer leistungsstarker Magnet, der in die Nahe (naher

als 25 mm) der Magneteinheit gebracht wird, kann diese dauerhaft beschadigen.

Zu den potenziellen magnetischen Stérquellen gehdren u. a. Transformatoren,
Gleichstrommotoren, Stapelmagnete.

Verwendung von Hochleistungsmagneten mit dem 4400

* Schraubendreher mit magnetischer Spitze: Schraubendreher mit magnetischer Spitze
kénnen fiir Arbeiten am 4400 Stellungsriickmelder verwendet werden. Diese sollten
jedoch wahrend des Betriebs nicht in direkte Nahe der Magneteinheit (an der Rickseite
des Gerats) gebracht werden. AuBerdem sollten sie nicht im Anschlussgehause des 4400
verwendet werden, da sie ein Flackern der LED oder eine Verdnderung der LED-Farbe
verursachen kénnen.

* Magnetgurte fir Einstellgerate: Diese leistungsstarken Magnete werden als
Halterung fur 4-20 mA-Einstellgerate verwendet. Normalerweise werden
diese Einstellgerate nicht verwendet, wahrend ein Gerat den Prozess regelt.
Leistungsstarke Magnete miissen mindestens 15 cm (6 Zoll) vom 4400
entfernt gehalten werden.

HINWEIS

Allgemein gilt, dass mindestens 50 % des verfligbaren Stellwegs der Magneteinheit flr die
Messung des vollen Hubs verwendet werden sollten. Die Leistungsfahigkeit sinkt mit abnehmender
Ausnutzung des zur Verfigung stehenden Bereichs. Der verfigbare Stellweg einer linearen
Magneteinheit ist mit Pfeilen auf der Magneteinheit angegeben. Dies bedeutet, dass der
Hall-Sensor (der Mittelpunkt des Kanals an der Ruckseite des 4400 Gehauses) wahrend des
gesamten Ventilhubs innerhalb dieses Bereichs bleiben muss. Die linearen Magneteinheiten sind
symmetrisch. Es spielt keine Rolle, welches Ende nach oben zeigt. Die Magneteinheit wird in den
Bedienerinterface-Tools evtl. auch als Magnetsystem bezeichnet.

Abbildung 3. Montageteile fiir lineare Hubantriebe mit bis zu 210 mm (8,25 Zoll) Hub

ANTRIEB

MONTAGEHALTERUNG

RUCKFUHRHALTERUNG
UND MAGNETEINHEIT

STELLUNGSRUCKMELDER
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3.2 Montage an linearen Hubantrieben

Halterungsmontierte Antriebe
Bis zu 210 mm / 8,25 Zoll Hub (Abbildung 3)

Vor der Montage sicherstellen, dass der lineare Hub groRer als die Halfte des fur den Ruckfuhrsatz
empfohlenen Werts flr den Hub, jedoch nicht gréRer als dieser ist.

1. Das Stellventil vom Druck in der Prozessleitung trennen und den Druck auf beiden Seiten
des Ventilkorpers entlasten. Alle Druckleitungen zum Pneumatikantrieb absperren und den
Druck am Antrieb vollstandig entlasten. Mithilfe geeigneter Verriegelungen und Sperren
sicherstellen, dass die oben getroffenen Malinahmen wahrend der Arbeit an dem Gerat
wirksam bleiben.

2. Die Montagehalterung am Antrieb befestigen.

3. Die Teile des RuckfUhrsystems und die Magneteinheit lose am Spindelschloss des Ventils
anbringen. Die Befestigungselemente erst festziehen, wenn die Magneteinheit gemal3 den
Schritten 4 und 5 zentriert und ausgerichtet wurde.

HINWEIS

Keine Magneteinheit installieren, die kirzer ist als der tatsachliche Hub des Antriebs. Wenn sich die
Magneteinheit aus dem markierten Bereich im RuckfUhrschlitz des Stellungsrickmelder-Gehduses
herausbewegt, geht die Ruckmeldung verloren.

Abbildung 4. Ausrichtung der Magnetbaugruppe, in Sicherheitsstellung geschlossen
4

AUSRICHTSCHABLONE

AUFNAHMESPALT

ABLESEMARKE

W9718

10
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Abbildung 5. Ausrichtung der Magnetbaugruppe, in Sicherheitsstellung geéffnet

AUSRICHTSCHABLONE

AUFNAHMESPALT

ABLESEMARKE

W9719

4. Magneteinheit im Abstand von 5,7 mm (0,22 Zoll) vom Gehduseboden im Aufnahmespalt
zentrieren. Gemessen wird der Abstand von der Mitte der Befestigungsbohrungen der
Magneteinheit bis zum Gehaduseboden (siehe Abbildung 4).

5. Die Magneteinheit wie in Abbildung 5 dargestellt ausrichten.
6.  Die Befestigungselemente festziehen.

HINWEIS

Mit einem flachen SechskantschlUssel die Befestigungselemente der Magneteinheit auf ein
Drehmoment von 2,37 Nm/ 21Ibf-Zoll bei 4 mm-Schrauben bzw. 5,08 Nm/ 45Ibf-Zoll bei 5 mm-
Schrauben anziehen. Fur zusatzliche Sicherheit kann, insbesondere bei Anwendungen mit
Vibrationen, ein blaues Gewindesicherungsmittel (mittlerer Festigkeit) an Befestigungselementen
verwendet werden.

7. Den Stellungsrickmelder mit den Befestigungsschrauben an der Montagehalterung
anbringen. Fur lineare Antriebe kénnen die Befestigungsbohrungen je nach Erfordernis
verwendet werden.

8. Nach der Montage des Instruments das Verfahren zur Kalibrierung der lokalen Schnittstelle
durchfuhren, wie im Abschnitt ,Kalibrieren und Konfigurieren des Stellungsrickmelders”
beschrieben.

11
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9.  Die Position der Magneteinheit Uber den gesamten Stellweg Uberprufen, bevor das Gerat
in Betrieb genommen wird.

HINWEIS
Die Magneteinheit muss sich Uber den gesamten Hub frei im RuckfUhrschlitz des 4400 bewegen
konnen.

Antriebe mit mehr als 210 mm (8,25 Zoll) Hub (Abbildung 6)

1. Das Stellventil vom Druck in der Prozessleitung trennen und den Druck auf beiden Seiten
des Ventilkorpers entlasten. Alle Druckleitungen zum Pneumatikantrieb absperren und den
Druck am Antrieb vollstandig entlasten. Mithilfe geeigneter Verriegelungen und Sperren
sicherstellen, dass die oben getroffenen Malinahmen wahrend der Arbeit an dem Gerat

wirksam bleiben.

Abbildung 6. Montage an (linearen) Hubantrieben mit mehr als 210 mm (8,25 Zoll) Hub

ANTRIEB

SPINDELSCHLOSS MONTAGEADAPTER

MONTAGESATZ FUR
LANGHUBANTRIEBE
(4400 NICHT
ABGEBILDET)

KURVENSCHEIBE

W9709

12
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Abbildung 7. Rollenarm-Variationen fir (lineare) Hubantriebe mit mehr als 210 mm

E1229

(8,25 Zoll) Hub

KURVENSCHEIBE

POSITIONSMARKIERUNG
FUR KURVENSCHEIBE/ROLLE

ROLLENARM

1
ROLLENARM

ANTRIEB IST VOLL AUSGEFAHREN 1543

Die Kurvenscheibe gemal3 der Beschreibung in der dem Montagesatz beiliegenden Anleitung
am Spindelschloss installieren.

Den Montageadapter am Antrieb befestigen.

Den Stellungsrickmelder und den Montagesatz am Montageadapter anbringen. Die Rolle
am RackfUhrarm des Stellungsrickmelders berthrt nach dem Anbau die Kurvenscheibe
des Antriebs.

3.3 90°-Schwenkantriebe

Der 4400 kann an alle Antriebe mit NAMUR-Schnittstelle sowie alle anderen 90°-Dreh- oder
Schwenkantriebe angebaut werden. Es ist eine Montagehalterung mit zugehorigen Montageteilen
erforderlich. Siehe Abbildung 8.

Vor der Montage Uberprufen, ob der Drehwinkel zwischen 45° und 90° liegt.

1.

Das Stellventil vom Druck in der Prozessleitung trennen und den Druck auf beiden Seiten
des Ventilkorpers entlasten. Alle Druckleitungen zum Pneumatikantrieb absperren und den
Druck am Antrieb vollstandig entlasten. Mithilfe geeigneter Verriegelungen und Sperren
sicherstellen, dass die oben getroffenen Malinahmen wahrend der Arbeit an dem Gerat
wirksam bleiben.

2. Die Magneteinheit an der Antriebswelle befestigen. In der Mitte des Stellwegs mussen
die Abflachungen an der Magneteinheit etwa parallel zum Kanal an der GehauserUckseite
des 4400 verlaufen (siehe Abbildung 8).

HINWEIS

Befindet sich der Antrieb am Hubgrenzwert, muss die Magneteinheit unabhangig von der Ausrichtung
des Stellungsrtckmelders immer im Winkel von 45° stehen.




4400 Messumformer
April 2024

Betriebsanleitung
D104738X0DE

Abbildung 8. Ausrichtung der Magneteinheit

MONTAGEHALTERUNG

ABSPERRVENTIL
W8836-1A
W8836-1B
ANMERKUNGEN:

AUSRICHTUNG IN DER MITTE DES

AUSRICHTUNG AN EINEM
ENDPUNKT DES STELLWEGS

STELLWEGS (ABFLACHUNGEN
PARALLEL ZUMGEHAUSEKANAL

DES 4400)
X’

MONTAGE-
HALTERUNG

STELLVENTIL

AUSRICHTUNG AM
ANDEREN ENDPUNKT
DES STELLWEGS

1. FALLS DER ANTRIEB GANZ NACH RECHTS ODER IM UHRZEIGERSINN GEDREHT WURDE, DIE MAGNETEINHEIT
SO BEFESTIGEN, DASS SIE ZUR OBEREN ECKE DES GERATS ZEIGT.

2. FALLS DER ANTRIEBS GANZ NACH LINKS ODER GEGEN DEN UHRZEIGERSINN GEDREHT WURDE,
DIE MAGNETEINHEIT SO BEFESTIGEN, DASS SIE ZUR OBEREN LINKEN ECKE DES GERATS ZFIGT.

3. Die Montagehalterung am Antrieb befestigen.

4. Den Stellungsriuckmelder mit den vier Befestigungsschrauben an der Montagehalterung

anbringen.

5. Die Installation auf ausreichendes Spiel zwischen der Magneteinheit und dem RUckfuhrschlitz

Uberprufen.

6.  Nach der Montage des Instruments das Verfahren zur Kalibrierung der lokalen Schnittstelle
durchfuhren, wie im Abschnitt zur LUI-Kalibrierung beschrieben.

7. Uberpriifen, ob die Magneteinheit tiber den gesamten Drehbereich zentriert ist.

14
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3.4 Elektrische Anschlisse

Stellungsrtckmelder oder Binarschalter

Der Stellungsrickmelder-Schaltkreis wird ahnlich wie ein Zwei-Leiter-Messumformer vom
Leitsystem-Eingangskanal mit Spannung versorgt.

Der Binarschalter ist ein Halbleiterschaltkreis (max. 1 Ampere), der basierend auf einem
benutzerdefinierbaren Schaltpunkt 6ffnet und schlief3t. Der Schaltpunkt kann basierend auf dem
Hub des Ventils innerhalb des eingestellten Stellwegs eingerichtet werden. Der Schalterausgang
funktioniert nur, wenn der Stellungsrickmelder mit Spannung versorgt wird. Bei Stromausfall ist
der Schalter immer geoffnet. Der Ausgangskreis ist sowohl im Stellungsrtickmelder- als auch im
Schalterbetrieb vom Stellungsreglerkreis galvanisch getrennt, d. h. fur die beiden Schaltkreise sind
verschiedene Bezugspotentiale erlaubt.

Die folgenden Schritte befolgen, um Feldverdrahtung an den 4400 Messumformer anzuschlieBen.

Kabel und/oder Kabelverschraubungen verwenden, die gemaR den Einsatzbedingungen
(z. B. Explosionsschutz, Gehduseschutzart und Temperatur) ausgelegt sind, um Personen-
und Sachschéden durch Feuer oder Explosion zu vermeiden.

Die Verkabelung muss der jeweiligen Ex-Zulassung gemaR den lokalen, regionalen
und nationalen Vorschriften entsprechen.

Die Nichtbeachtung von lokalen, regionalen und nationalen Vorschriften kann
zu Personen- und Sachschaden durch Feuer oder Explosion fiihren.

Zur Vermeidung von Verletzungen durch Stromschlag darf die auf dem Typenschild
angegebene Eingangsspannung nicht tiberschritten werden. Bei Abweichungen
zwischen den angegebenen Spannungen die niedrigere der angegebenen maximalen
Eingangsspannungen verwenden.

Werden elektrische Anschliisse in einer moglicherweise explosionsgefahrdeten

oder als explosionsgefahrdet eingestuften Umgebung vorgenommen, kann dies zu
Personen- und Sachschaden durch Feuer oder Explosion fiihren. Vor Beginn der Arbeiten
sicherstellen, dass die Ex-Klassifizierung und die Umgebungsbedingungen das sichere
Entfernen des Deckels des Klemmengehauses zulassen.

HINWEIS

Im 4400 Anschlussgehduse durfen keine magnetischen Schraubendreher verwendet werden,
da sie ein Flackern der LED oder eine Veranderung der LED-Farbe verursachen kénnen.

HINWEIS

Bei Verwendung von Endschaltern sind Widersténde erforderlich. Wenn der erforderliche
Endschalterwiderstand nicht korrekt installiert wird (siehe Abbildung 10), kann dies
zu einer permanenten Beschadigung des 4400 Messumformers fuhren.
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1. Den Deckel des Anschlussgehauses abnehmen.

2. Die Verkabelung durch das Kabelschutzrohr in das Anschlussgehause fuhren
(siehe Abbildung 9).

HINWEIS

Das Kabelschutzrohr gemald den geltenden 6rtlichen und nationalen Vorschriften fur die
Elektroinstallation installieren.

3. Die Plusader vom Eingangskanal des Leitsystems an den Anschluss ,LOOP +" anschlieen
(siehe Verdrahtungsschema in Abbildung 10).

4. Die Minusader vom Eingangskanal des Leitsystems an den Anschluss ,LOOP” anschliel3en
(siehe Abbildung 10).

5. Einen 250-Ohm-Widerstand am Anschluss ,LOOP -" installieren, damit die korrekte Impedanz
fur die HART Kommunikation geliefert wird.

6.  Den Deckel des Anschlussgehauses wieder anbringen und von Hand festziehen.

Abbildung 9. Messumformer ohne Deckel

SCHALTERANSCHLUSS
LED-ANZEIGE

4 BIS 20 mA MIT
HART ANSCHLUSS DRUCKTASTE ,ZERO"

(NULLPUNKT)

DRUCKTASTE ,SPAN"

GO0 (MESSSPANNE)
®)
Wi SW2 2ero/®) FEHLERSCHALTER
2 FUR ,HI* (HOCH) /
SPAN'\Z

,LO" (NIEDRIG)

5 LOoP

ANSCHLUSS FUR
KABELSCHUTZROHR

ANSCHLUSS FUR
KABELSCHUTZROHR

KONFIGURATIONS-
SPERRSCHALTER
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Abbildung 10. Verdrahtungsschema

FELDVERDRAHTUNG DES POSITIONSSCHALTERS 3)

GERAT MITT

HOHEM POSI- A'AYA% @
TIONSSCHAL-
TER-AUSGANG
(KONTAKT-

SCHLUSS)

Wv SW2

LED-
ANZEIGE

GERAT MIT
NIEDRIGEM
POSITIONS-
SCHALTER-
AUSGANG (KON-
[TAKTSCHLUSS) MESSUMFORMER-FELDVERDRAHTUNG ;
—_— LOOP +/#/ #
SPANNUNGS- 4 -
VERSOR-
GUNG!" '

ERDE

GERATMIT 4 | I 'VWLOOP -
4BIS 20 MA-DC-
250-OHM-

SIGNALEMPFANG
WIDERSTAND

[
(3)
()
g
L

ERDUNGSANSCHLUSS

ANMERKUNGEN:

1.

DAS EMPFANGSGERAT KANN EIN ANALOGER STROMEINGANG ZUM PROZESSLEITSYSTEM, EINE PLC-STEUERUNG
ODER EIN ANZEIGEGERAT SEIN. DAS ANZEIGEGERAT KANN EIN VOLTMETER UBER EINEM 250-OHM-WIDERSTAND
ODER EIN AMPEREMETER SEIN.

KONFIGURIERBARER SCHALTER. STANDARDEINSTELLUNG: IM NORMALBETRIEB WERDEN SW1 UND SW2 MIT
SPANNUNG VERSORGT. SW1 UND SW2 SIND VOM ANWENDER KONFIGURIERBAR ALS SCHLIESSER (NO) ODER
OFFNER (NC). BEIDE SCHALTER WERDEN STANDARDMASSIG ALS ,SCHLIESSER, DEAKTIVIERT" GELIEFERT. EIN
AUSGELOSTER (ODER ALARM-) ZUSTAND TRITT AUF, WENN DER/DIE SCHALTER STROMLOS IST/SIND, WOBEI
DER GEMEINSAME (C) ANSCHLUSS MIT DEM ANSCHLUSS DES OFFNERS (NC) VERBUNDEN WIRD.

* WENN DER SCHALTER ALS SCHLIESSER DEFINIERT IST, VERANLASST DER SCHALTER DEN STROMFLUSS,
SOBALD DER SCHALTER BETATIGT WIRD (OBER- ODER UNTERGRENZE GILT). IM NULLSPANNUNGSZUSTAND
FLIESST KEIN STROM DURCH DEN SCHALTER.

* WENN DER SCHALTER ALS OFFNER DEFINIERT IST, VERANLASST DER SCHALTER NORMALERWEISE EINEN
STROMFLUSS. DER SCHALTER STOPPT DEN STROM, SOBALD ER BETATIGT WIRD (OBERER ODER UNTERER
GRENZWERT GILT). IM NULLSPANNUNGSZUSTAND FLIESST KEIN STROM DURCH DEN SCHALTER.

3. WIDERSTANDSANFORDERUNGEN: NOMINAL 1 KOHM EMPFOHLEN.
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3.5 Den Stellungsruckmelder kalibrieren
und konfigurieren

1. Die neueste Version der Kommunikationssoftware auf dem Bedieninterface-Tool installieren.

HINWEIS

Kann FDI-Paket oder DD beinhalten. An Ihr zustandiges Emerson Vertriebsbiro wenden,
um sicherzustellen, dass Sie die neueste Softwareversion geladen haben oder um zu erfahren,
wo Sie die erforderlichen Dateien finden konnen.

2. Falls noch nicht geschehen, das auf Seite 15 unter ,Elektrische Anschlisse” beschriebene
Verfahren durchfihren.

3.  Die Abdeckung entfernen, um den Stellungsriickmelder mit Spannung zu versorgen.
4. Sicherstellen, dass die LED durchgehend grun leuchtet, bevor das Instrument kalibriert wird.

HINWEIS

Wenn die LED nicht grin leuchtet, die Position der Magneteinheit Uberprufen und diese bei Bedarf
anpassen. Sicherstellen, dass das Instrument in Betrieb ist. Wenn das Kalibrierverfahren nach einer
fehlgeschlagenen Kalibrierung durchgefuhrt wird, blinkt die LED rot. Die Spannung fur das Gerat
aus- und wieder einschalten, bevor eine weitere Kalibrierung durchgefuhrt wird.

5. Mit dem Kalibrierverfahren auf der nachsten Seite fortfahren.

HINWEIS
Die TALK-Anschlusse befinden sich unter dem Messumformerdeckel.

HINWEIS

Zur Durchfuhrung von Kalibrier- und/oder Konfigurationsverfahren muss sich der
Konfigurationsschalter (siehe Abbildung 9) in der ungeschutzten Position (f) und das Instrument
im Zustand In Service (In Betrieb) befinden.

Nach Abschluss der Kalibrierung und Konfiguration den Schalter fur die Konfigurationssperre
auf die geschiitzte Position () setzen, um Anderungen an der Konfiguration und Kalibrierung
des Gerats zu verhindern.

Calibrate (Kalibrieren)

HINWEIS

Bei Zugriff auf die Drucktasten und Anschlisse sind entsprechende SchutzmaBnahmen
gegen elektrostatische Entladung zu ergreifen. Andernfalls kann die Funktion des Geréts
gestort werden.

Das lokale Bedieninterface dient hauptsachlich zur Kalibrierung. Eine LED auf dem lokalen
Bedieninterface liefert jedoch zudem Informationen zum Status des Gerats sowie der
angeschlossenen Gerate bzw. des Ventils.

Grun: normal, keine Probleme

Grun blinkend: zeigt an, dass ein Alarm aktiv ist

Durchgehend rot:  Fehler - Gerat austauschen, nur 2 Sekunden durchgehend rot wahrend
der Kalibrierung

Rot blinkend: Funktionsprufung, Kalibrierungsfehler, Kalibrierung wird durchgefthrt
und oder aul3er Betrieb. 18
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HINWEIS

Die Abdeckung muss abgenommen werden, damit die LED auf dem lokalen Bedieninterface
sichtbar wird und Sie auf die Tasten flr Nullpunkt und Messbereich zugreifen kénnen.
Sicherstellen, dass die LED durchgehend griin leuchtet, bevor das Instrument kalibriert
wird. Wenn die LED nicht durchgehend griin leuchtet, die Position der Magneteinheit
Uberprufen und diese bei Bedarf anpassen, bis die LED durchgehend grun leuchtet. Wenn das
Kalibrierverfahren nach einer fehlgeschlagenen Kalibrierung durchgefuhrt wird, blinkt die LED
rot. Die Spannung fir das Gerat aus- und wieder einschalten, bevor eine weitere Kalibrierung
durchgefuhrt wird.

Ein Emerson Handkommunikator bietet Zugriff auf Kalibrierungs- und Einrichtungsinformationen
sowie auf verschiedene Service-Tools.

HINWEIS

Das Ventil muss sich von der Gedffnet- in die Geschlossen-Stellung oder umgekehrt bewegen,
damit der Stellungsrtickmelder kalibriert werden kann. Die Tasten ,Zero” (Nullpunkt) und ,Span”
(Messspanne) sowie die LED-Anzeige (siehe Abbildung 9) werden bei der Kalibrierung verwendet.
Beide 3 bis 8 Sekunden lang drucken, bis die LED rot blinkt (siehe Abschnitt ,Kalibrierung” unten).
Wenn versucht wird, das Gerat ohne Ventilbewegung zu kalibrieren, wird die Aktion verworfen
und der Betrieb des Gerdts wird unverandert fortgesetzt. Die Kalibrierfunktion des lokalen
Bedieninterface kann aus Sicherheitsgrinden vom HART Master gesperrt sein.

Kalibrierung Uber LUI

1. Sicherstellen, dass das Instrument in Betrieb ist.
2. Sicherstellen, dass sich der Antrieb oder ein anderes Gerat an einem Ende des Hubs befindet.

3.  Die Tasten ,Zero” (Nullpunkt) und ,Span” (Messspanne) 3 bis 8 Sekunden lang gedruckt halten
und dann loslassen. Sobald die Tasten losgelassen werden, blinkt die LED rot.

4. In die Nullstellung bewegen und die Taste ,Zero” (Nullpunkt) dricken und dann wieder
loslassen. Die rote LED leuchtet 2 Sekunden lang durchgehend und blinkt dann wieder.

5. Den Antrieb oder ein anderes Gerat an das andere Ende des Hubs bewegen und die Taste
,Span” (Messspanne) driicken und wieder loslassen. Die rote LED leuchtet 2 Sekunden lang
durchgehend und blinkt dann wieder.

6.  Die Kalibrierung ist abgeschlossen, wenn die LED durchgehend grun leuchtet.

Mit einem Emerson Handkommunikator

1. Mithilfe von TREX oder einem anderen Handkommunikator eine Verbindung mit dem Gerat
herstellen.

2. Das Gerat 6ffnen und zu ,Process Variables” (Prozessvariablen) navigieren, um das Gerat
auller Betrieb zu nehmen.

3. Wenn es auBBer Betrieb ist, zu ,Configure” (Konfigurieren) > ,Guided Setup” (Geflhrte
Einrichtung) navigieren.

4. Mit der Kalibrierung beginnen und die Anweisungen befolgen, um zur Nullstellung
zu wechseln und diese zu wahlen. Die rote LED leuchtet 2 Sekunden lang durchgehend
und blinkt dann wieder. Sie werden dann angewiesen, den Nullpunkt erneut einzustellen
oder zur Einstellung der Messspanne auf ,Next" (Weiter) zu dricken.

5. Den Antrieb oder ein anderes Gerat an das andere Ende des Hubs bewegen und ,Span”
(Messspanne) wahlen. Die rote LED leuchtet 2 Sekunden lang durchgehend. Das Handgerat
fordert Sie dazu auf, die Einstellung erneut festzulegen oder fortzufahren.

6.  Den Eingabeaufforderungen folgen, um die Kalibrierungsdetails anzugeben.
7. Die Kalibrierung ist abgeschlossen, wenn die LED durchgehend gruin leuchtet.

8. Das Instrument wieder in Betrieb nehmen.
19
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HINWEIS

Die LED blinkt rot, wenn die Kalibrierung nicht erfolgreich war. Wenn die Kalibrierung nicht
abgeschlossen werden konnte, die Montage Uberprufen und sicherstellen, dass mindestens 50 %
des Stellweges der Magneteinheit verwendet werden.

Im Falle einer nicht erfolgreichen Kalibrierung wird das Gerat auf die vorherige Kalibrierung
zuruckgesetzt.

HINWEIS

Die Endschalter erfordern keine unabhangige Kalibrierung. Sie werden im Rahmen der Kalibrierung
von Nullpunkt und Messspanne kalibriert.

3.6 Konfiguration

Intelligente (Smart) Instrumente gelten als universell nutzbar. Sie kdnnen mit der Stellarmatur
eines beliebigen Herstellers verwendet werden. Die standardmaRige Werkskonfiguration von
Universalinstrumenten passt jedoch moglicherweise nicht zur Anwendung. Daher muss es moglich
sein, die Geratekonfiguration zu andern, falls erforderlich.

Dieser Abschnitt beschreibt die erweiterten Funktionen und Parameter des 4400 Messumformers,
auf die mit einem Handkommunikator zugegriffen werden kann. Informationen zur MenUstruktur
sind in den Abbildungen 11, 12, 13 und 14 zu finden.

HINWEIS

Verschiedene MenUpunkte/Parameter innerhalb der Menustruktur werden auf den folgenden
Seiten alphabetisch und mit Definitionen aufgelistet.

Abbildung 11. Overview (Ubersicht)

gverview
(Ubersicht)

Overview (Ubersicht)
Status

Device (Gerat)
Mode (Modus)

Primary Purpose Variables (Primérvariablen)

PV: Percent of Span (PV: Prozent der Messspanne)
Temperature: Instrument Temperature
(Temperatur: Temperatur des Gerats)

Limit Switch Status: Switch State
(Endschalterstatus: Schalterstatus)

Loop Current (Schleifenstrom)

Short Cuts (Tastenkombinationen)

Device Information (Gerateinformationen)
Calibration (Kalibrierung)
Primary Purpose Variables (Primarvariablen)
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Calibrate Time Delay (Zeitverzégerung fiir Kalibrierung)

Der 4400 erfasst den ersten Endpunkt und speichert diesen fur unbegrenzte Zeit, bis der zweite
Punkt erfasst wird. Diese Funktion wird verwendet, um die Basiszeit flr gedffnete/geschlossene
Diagnosen/Alarme bereitzustellen.

Close State Dwell Time (Verweilzeit im Geschlossen-Zustand) ist die Dauer in Sekunden,
die der Messumformer im Geschlossen-Zustand verbleibt.

Cycle Counter (Zykluszéahler)

Die Fahigkeit des Instruments, die Anzahl der Hubrichtungsanderungen zu erfassen. Die
Richtungsanderung muss nach Uberschreiten der Totzone erfolgen, um als Zyklus gezahlt werden
zu kénnen.

Deadband (Limit Switch) (Totzone [Endschalter])
Der Unterschied zwischen dem Ausldse- und Ricksetzpunkt eines Relais, eingestellt in Prozent (%).

Descriptor (Beschreibung)

Eine Beschreibung der Anwendung mit bis zu 16 Zeichen Lange eingeben. Die Beschreibung
bietet eine langere benutzerdefinierte elektronische Kennzeichnung, die eine genauere
Instrumentenidentifikation erlaubt, als dies Uber ,Tag" (Kennzeichnung) moglich ist.

Device (Gerat) enthalt wichtige Informationen Uber das angeschlossene Instrument, wie
Geratetyp, Firmware- und Hardwareversion, Funktionsoptionen und HART ID-Kennung.

Dynamic Variables (Dynamische Variablen):

Input Voltage (Eingangsspannung)

Instrument Temperature (Instrumententemperatur)
Cycle Counter (Zykluszahler)

Switch One State (Zustand von Schalter 1)

Switch Two State (Zustand von Schalter 2)

Last Time Closed (Zuletzt geschlossen)

Last Time Open (Zuletzt gedffnet)

Closed State Dwell Time (Verweilzeit im Geschlossen-Zustand)
Open State Dwell Time (Verweilzeit im Geoffnet-Zustand)
Percent of Span (Prozent der Messspanne)

Travel Accumulator (Hubakkumulator)

Instrument Date (Instrumentendatum)

Ermoglicht das Einstellen der Instrumentenuhr zur Verwendung beim Stempeln protokollierter
Ereignisse. Die Reihenfolge von Jahr, Monat und Tag hangt von der Einstellung des Betriebssystems
ab. Beispiel: Das Datum im Format MM/TT/JJJJ eingeben, wobei MM den Monat in zwei Ziffern
angibt (1 bis 12), TT den Tag in zwei Ziffern angibt (1 bis 31) und JJJ) das Jahr in vier Ziffern angibt
(1980 bis 2040).

Instrument Time (Instrumentenzeit)

Ermaoglicht das Einstellen der Zeit. Die Instrumentenuhr verwendet ein 24-Stunden-Format. Die
Zeit im Format HH:MM:SS eingeben, wobei HH die Stunde in zwei Ziffern angibt (00 bis 23), MM

die Minuten in zwei Ziffern angibt (00 bis 59) und SS die Sekunden in zwei Ziffern angibt (00 bis 59).

Wenn Alarme im Alarmdatensatz gespeichert werden, werden auch Datum und Uhrzeit (die von
der Instrumentenuhr abgerufen wurden) im Datensatz gespeichert.

Instrument Serial Number (Instrumentenseriennummer)
Die bis zu 12 Zeichen lange Seriennummer gemal3 Typenschild des Instruments eingeben.
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Abbildung 12. Configure (Konfigurieren)

Configure
(Konfigurieren)

Guided Setup
(Gefiihrte Einrichtung)

Initial Setup (Grundeinstellung)
Calibrate (Kalibrieren)

Calibrate Time Delay
(Zeitverzégerung fir Kalibrierung)

Calibration Status
(Kalibrierstatus)

Calibration Date
(Kalibrierdatum)

Hours (Stunden)

Minutes (Minuten)

Person

Location (Lage)

Manual Setup
(Manuelle Einrichtung)

Instrument

Instrument Clock (Instrumentenuhr)
Instrument Date (Instrumentendatum)
Instrument Time (Instrumentenzeit)

Device Information (Gerateinformationen)
Tag (Kennzeichnung)
Long Tag (Lange Kennzeichnung)
Descriptor (Beschreibung)
Date (Datum)
Message (Nachricht)
Instrument Serial Number
(Instrumentenseriennummer)
Sensor Serial Number (Seriennummer des
Sensors)

Instrument Temperature
(Instrumententemperatur)
Units (Einheiten)
Instrument
Temperature (Temperatur)
Instrument Temperature Lower Limit (Unterer
Grenzwert der Instrumententemperatur)
Instrument Temperature Upper Limit (Oberer
Grenzwert der Instrumententemperatur)

Limit Switch (Endschalter)

Limit Switch Setup (Einrichtung des Endschalters)
Limit Switch One (Endschalter 1)
Limit Switch Two (Endschalter 2)
Normal Position (Normalposition)
Action (Aktion)
Trigger Point (Auslésepunkt)

| Deadband (Totzone)

Limit Switch Status: Switch State
Endschalterstatus: Schalterstatus)

PV

PV High and Low Points for
Open/Close States (Hoch- und Niedrig-Punkte
der PV flr Geoffnet/Geschlossen-Zustand)

Direct or Reverse Action (Direkte oder
umgekehrte Aktion)

PV Lower Alert Point (Tiefalarm-Punkt der PV)
PV High Alert Point (Hochalarm-Punkt der PV)
PV Damping (PV-Dampfung)

Input Filter (Eingangsfilter)

|

Alert Setup
(Alarmeinstellungen)

Siehe Abbildung 13

/ Mapping (Zuordnung)

Dynamic Variables (Dynamische
Variablen)
Primary Variable (Primdrvariable)

Tertiary Variable (Tertiarvariable)

Secondary Variable (Sekundarvariable)

Quaternary Variable (Quartdrvariable)

HART

Communication Settings

(Kommunikationseinstellungen)
Polling Address (Abfrageadresse)
Loop Current Mode
(Schleifenstrommodus)
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Alert Setup
(Alarmeinstellungen)

Siehe Abschnitt ,Alarmeinrichtung” auf Seite 28

Calibration (Kalibrierung)

Calibration Progress (Kalibrierung wird
durchgefuhrt)
Calibration Failed (Kalibrierung fehlgeschlagen)

Cycle Counter (Zykluszéhler)

Cycle Counter Alert (Zykluszahleralarm)
Alert Trigger (Alarmausléser)

Travel Accumulator Alert
(Hubakkumulatoralarm)

Alert Trigger (Alarmausldser)

PV

Opening Stroking Time Deviation (Abweichung der
Offnungs-Stellzeit)
Time Open Threshold (Schwellenwert fiir Zeit gedffnet)

Closing Stroke Time Deviation (Abweichung der
SchlieBhubzeit)
Time Close Threshold (Schwellenwert fiir SchlieBzeit)

PV Low Alert (PV-Tiefalarm)
PV Low Alert Point (Tiefalarm-Punkt der PV)

PV High Alert (PV-Hochalarm)
PV High Alert Point (Hochalarm-Punkt der PV)

Non-PV Out of Limits (Nebenvariable |
aulerhalb der Grenzen)

| PV Out Limit (PV auRerhalb der Grenzen) |

Logs (Protokolle)

Event Log Full (Ereignisprotokoll voll)
Stroke Time Log Full (Hubzeitprotokoll voll)
Alert Record Full (Alarmdatensatz voll)
Alert Record Not Empty (Alarmdatensatz
nicht leer)

I

Abbildung 13. Configure: Alert Setup (Konfigurieren: Alarmeinrichtung)

Temperature (Temperatur)

nstrument Temperature Low (Instrumententemperatur niedrig)
nstrument Temperature High (Instrumententemperatur hoch)

nstrument Temperature Sensor Alert (Sensoralarm zu

I
I
I
Instrumententemperatur)

Sensors (Sensoren)

Hall Sensor Alert (Hall-Sensoralarm)
Hall Diagnostics (Hall-Diagnose)
Reference Voltage Alert (Referenzspannungs-Alarm)

LOOE Readback Alert (Stromschleifen-
Rucklesealarm)

Loop Readback Time (Stromschleifen-Ricklesezeit)

Analog Output Fixed (Analogausgang
unveranderlich)

Analog Output Saturated (Analogausgang gesattigt)

Memory (Speicher)

Program Memory Alert (Programmspeicheralarm)
RAM Error (RAM-Fehler)

Noncritical NVM Error (Nicht-kritischer NVM-Fehler)
Critical NVM Error (Kritischer NVM-Fehler)

Instrument

Watchdog Reset (Watchdog wird zurtickgesetzt)
Program Flow Error (Programmflussfehler)

Out Service (AulRer Betrieb)

Electronics Error (Elektronikfehler)

Device Malfunction (Funktionsstérung des Gerats)
Configuration Changed (Konfiguration gedndert)
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Abbildung 14. Service Tools (Service-Tools)

Service Tools
(Service-Tools)

Active Alerts Variables Trends Maintenance
(Aktive Alarme) (Variablen) (Wartung)

Siehe Abbildung 15
Mapped Variables (Zugeordnete Variablen)

Primary Variable
Primary Variable (Primérvariable) (Primélyvariable) Simulate
Percent of Span (Prozent der Messspanne) (Simulieren)

| Secondary Variable (Sekunddarvariable) I Secondary Variable

(Sekundarvariable)

| Tertiary Variable (Tertidrvariable) ]

| Quaternary Variable (Quartarvariable) |

Quaternary Variable

Overview (Ubersicht) (Quartarvariable)

Instrument Clock (Instrumentenuhr)
Instrument Date (Instrumentendatum)
Instrument Time (Instrumentenzeit)

Temperature (Temperatur)

Analog Readings (Analoge Messwerte) Loop Current (Schleifenstrom)

Input Voltage (Eingangsspannung)
Loop Current (Schleifenstrom)

Switch (Schalter)
Last Time Open (Zuletzt gedffnet)
Open State Dwell Time (Verweilzeit im Gedffnet-
Zustand)
Last Time Closed (Zuletzt geschlossen)
Closed State Dwell Time (Verweilzeit im
Geschlossen-Zustand)

Temperature Extremes (Temperaturextreme)

Minimum Recorded Temperature (Aufgezeichnete
Tiefsttemperatur)

Maximum Recorded Temperature (Aufgezeichnete
Hochsttemperatur)
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Abbildung 15. Service Tools: Maintenance (Service-Tools: Wartung)

Maintenance (Wartung)

Locate Device: Locate Device

(Gerat lokalisieren: Gerat lokalisieren)

Calibration (Kalibrierung)

Calibrate: (Kalibrieren:)
Calibrate Time Delay
(Zeitverzogerung fur Kalibrierung)
Calibration Status (Kalibrierstatus)
Calibration Date (Kalibrierdatum)
Hours (Stunden)
Minutes (Minuten)
Person
Location (Lage)

Event Log (Ereignisprotokoll)

Event (Ereignis)
Erase Event Log (Ereignisprotokoll
|6schen)
Read Event Log (Ereignisprotokoll lesen)

Event Data (Ereignisdaten)
Event Index (Ereignisindex)
Event Date (Ereignisdatum)
Event Time (Ereigniszeit)
Event Source (Ereignisquelle)
Event Type (Ereignistyp)

| Calibration Method (Kalibrierverfahren) |

| Zero Hall Count (Hall-Anzahl Null) |

| Hall Count (Hall-Anzahl) |

Alert Log (Alarmprotokoll)

Alert (Alarm)
Erase Alert Log (Alarmprotokoll [8schen)
Read Alert Log (Alarmprotokoll lesen)

Alert Data (Alarmdaten)
Alert Index (Alarmindex)
Alert Date (Alarmdatum)
Alert Time (Alarmzeit)
Device Status (Geratestatus)
Device Specific Status 1
(Geratespezifischer Status 1)
Device Specific Status 2
(Geratespezifischer Status 2)
Device Specific Status 3
(Geratespezifischer Status 3)
Device Specific Status 4
(Geratespezifischer Status 4)

Time Open Log (Protokoll fiir Zeit ge6ffnet)

Time Open (Zeit gedffnet)
Erase Time Open Log (Protokoll fur Zeit gedffnet I6schen)
Read Time Open Log (Protokoll fir Zeit gedffnet lesen)

Time Open Data (Daten fur Zeit gedffnet)
Time Open Index (Index fur Zeit gedffnet)
Open Date (Datum gedffnet)

Open Time (Zeit gedffnet)
Stroke Time (Hubzeit)

Time Close Log (Protokoll fiir Zeit geschlossen)

Time Close (Zeit geschlossen)
Erase Time Close Log (Protokoll fir Zeit geschlossen Iéschen)
Read Time Close Log (Protokoll flr Zeit geschlossen lesen)

Time Close Data (Daten zu Zeit geschlossen)
Time Close Index (Index fir Zeit geschlossen)
Close Date (Datum geschlossen)

Close Time (Zeit geschlossen)
Stroke Time (Hubzeit)

Reset (Zuriicksetzen)

Power Cycle Device: Reset Device (Gerat aus- und einschalten: ‘
Gerat zurlcksetzen)

Safety Reset Device: Safety Reset Device (Sicherheitsriicksetzung des Gerdts:
Sicherheitsriicksetzung des Geréts)

Restore Configuration Defaults on Power Cycle (Standardeinstellungen
der Konfiguration beim Einschaltvorgang wiederherstellen)

Restore Configuration Defaults (Standardeinstellungen der
Konfiguration wiederherstellen)

Don't Reset Configuration (Konfiguration nicht zurticksetzen)

Reset Configuration Change Alert (Alarm fiir Konfigurationsanderung
zuriicksetzen)
Configuration Change Counter
: Reset Configuration Change Alert (Zahler fiir Konfigurationsanderungen:
Alarm fur Konfigurationsanderung zurticksetzen)

Reset Cycle Count (Zykluszahlung zuriicksetzen)
Cycle Counter
: Reset Cycle Counter (Zykluszahler: Zykluszéhler zurlcksetzen)

Trip Recovery Mode (Modus fur Wiederherstellung nach Ausldsung)
Manual (Handbetrieb)
Auto (Automatisch)
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Limit Switch One (Endschalter 1)

Limit Switch Two (Endschalter 2)

Folgende Werte einstellen: ,Normal Position” (Normalposition) als ,Open” (Gedffnet) oder ,Close”
(Geschlossen), ,Action” (Aktion) als ,Deactivate” (Deaktivieren), ,Trip Above” (Auslésen Uber)

oder ,Trip Below" (Auslosen unter), ,Tripper Point” (Auslosepunkt) als Gerateposition, bei der ein
Zustandswechsel des Schalters gewunscht wird, und ,Deadband” (Totzone) als Prozent (%) des
eingestellten Hubs um den Auslésepunkt herum, bei dem der Schalter den Zustand nicht andert
(die Standardeinstellung betragt 1 %).

Sollte die Spannungsversorgung des 4400 unterbrochen werden, wechselt der Schalter in den
Betriebszustand ,Open” (Geodffnet). Nach einem Stromausfall schalten die Schalter standardmalig
in den Betriebszustand ,Open” (Geoffnet). Die Standardeinstellung ist normalerweise gedffnet
,Normally Open” (SchlieRer).

HINWEIS
Bei SIL-Anwendungen muss der Endschalter als ,Normally Closed” (Offner) konfiguriert sein.

Loop Current (Schleifenstrom) bezieht sich auf den Ausgangsstrom des Instruments in Hohe von
4,0 mA bis 20,0 mA fur den Normalbetrieb basierend auf der Array-Position und Kalibrierung. Die
Alarmzustandsausgange fur ,High” (Hoch) (21,5 mA) und ,,Low” (Niedrig) (3,6 mA) werden angezeigt,
wenn der Stellwegsensor des Gerats auf3erhalb des zuldssigen Bereichs liegt. Die Alarmpunkte fur
,High” (Hoch) oder ,Low" (Niedrig) sind konfigurierbare Parameter.

Long Tag (Lange Kennzeichnung) ist ein Kennzeichnungsname mit einer Lange von bis
zu 32 Zeichen, mit dem das Instrument von anderen Instrumenten unterschieden werden kann.

Mapping (Zuordnung)

Ermdglicht die Konfiguration der dynamischen Variablen. Die Sekundar-, Tertiar- und
Quartarvariablen kénnen in beliebiger Reihenfolge Uber das Dropdown-Menu der verfliigbaren
Variablen zugeordnet werden (siehe ,Dynamische Variablen” weiter oben).

Message (Nachricht)

Sie kdnnen eine beliebige Nachricht mit bis zu 32 Zeichen eingeben. Das Feld ,Message” (Nachricht)
bietet die genaueste benutzerdefinierte Moglichkeit zur Identifizierung einzelner Instrumente

in einer Umgebung mit mehreren Geraten.

Mode (Modus)

JInstrument Mode"” (Instrumentenmodus) ermaglicht es dem Benutzer, das Gerat fur die
Betriebsfunktion in Betrieb zu nehmen oder fur Installations- und Wartungsaufgaben
auler Betrieb zu nehmen.

~Open State Dwell Time” (Verweilzeit im Geéffnet-Zustand) ist die Dauer in Sekunden,
die der Messumformer im Geoffnet-Zustand verbleibt.

Polling Address (Abfrageadresse) wird vom Host verwendet, um ein Feldgerat am
kabelgebundenen Wartungsanschluss zu identifizieren. Sie ist fur das Wireless-Netzwerk ohne
Bedeutung und kann nur am Wartungsanschluss bearbeitet werden. Der Standardwert ist O,
der adressierbare Bereich ist 0 bis 63.

Primary Variables (Primarvariablen)
PV, SV, TV und QV sind wahlbare Variablen, die in HART vom Gerat Ubertragen werden.
PV (Primadrvariable) ist als ,Percent (%) of Span” (Prozent [%] der Messspanne) festgelegt und
kann nicht geandert werden. Die Variablen SV (Sekundarvariable), TV (Tertiarvariable) und
QV (Quartarvariable) sind aus den verfugbaren dynamischen Variablen wahlbar (siehe Seite 26).
Die werkseitigen Standardeinstellungen lauten wie folgt:
PV: Percent of Span (PV: Prozent der Messspanne) - gesperrt, kann nicht geandert werden
SV: Temperature (SV: Temperatur) - interne Temperatur des Instruments in Grad, wahlbar
als °F oder °C
TV: Limit Switch 1 Status (TV: Status von Endschalter 1) - aktueller Status von Schalter 1
QV: Limit Switch 2 Status (QV: Status von Endschalter 2) - aktueller Status von Schalter 2
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Reset (Zuriicksetzen)
Power Cycle Device (Gerat ein- und ausschalten) setzt das Gerat zurtick und hat die gleiche
Auswirkung wie ein Stromausfall am Instrument. Diese Option sollte nur verwendet werden,
wenn das Instrument nicht mehr reagiert.

Safety Reset Device (Sicherheitsriicksetzung des Geréts) stellt den Schleifenstrom wieder
her, wenn alle sicherheitskritischen Alarme behoben wurden.

Restore Configuration Defaults on Power Cycle (Standardeinstellungen der
Konfiguration beim Einschaltvorgang wiederherstellen) stellt, falls aktiviert, die
werkseitigen Standardeinstellungen wieder her, wenn das Gerat aus- und wieder eingeschaltet
wird. Dies sollte als letztes Mittel verwendet werden, da alle Einstellungen, einschlie8lich

der Kalibrierung, zurtickgesetzt werden.

Reset Configuration Change Alert (Alarm fiir Konfigurationsdnderung zuriicksetzen)
I6scht den Alarm fur Konfigurationsanderungen.

Reset Cycle Count (Zykluszahlung zuriicksetzen) setzt den Zykluszahlerwert auf Null.

Der Trip Recovery Mode (Modus fiir Wiederherstellung nach Auslésung) bestimmt die
Aktion, mit der das Gerat aus dem sicheren Zustand genommen werden kann.

HINWEIS

Wenn der 4400 Stellungsrickmelder in SIS-Anwendungen verwendet wird, muss der ,Trip Recovery
Mode" (Modus fur Wiederherstellung nach Auslosung) auf ,Manual” (Handbetrieb) eingestellt sein.

Wenn der 4400 Stellungsrickmelder nicht in SIS-Anwendungen verwendet wird, sollte der ,Trip
Recovery Mode" (Modus fur Wiederherstellung nach Auslésung) auf ,Auto” (Automatisch) eingestellt
werden. Wenn das Gerat auf ,Manual” (Handbetrieb) eingestellt ist und ein Alarm ausgeldst wird,
weil der Sensor aul3erhalb des Bereichs liegt, wird das Gerat gesperrt und bleibt gesperrt, bis es
per DD zuruckgesetzt oder aus- und wieder eingeschaltet wird.

Sensor Serial Number (Seriennummer des Sensors)
Die bis zu 12 Zeichen lange Seriennummer gemal3 Typenschild des Sensors eingeben.

Simulate (Simulieren)
Bietet eine Aktivierungs-/Deaktivierungsfunktion zur Simulation von Alarmen. Jeder Alarm kann
simuliert und angezeigt werden.

Status

Instrumentenalarme erkennen bei Aktivierung viele, moglicherweise wichtige Betriebs- und
Leistungsprobleme. Wenn derzeit keine Alarme aktiv sind, wird der Status auf einem griinen
Hintergrund als ,GOOD" (GUT) angezeigt. Wenn der Status ,BAD" (SCHLECHT) ist, wird er auf

einem roten Hintergrund angezeigt. AuBerdem kann das MenUelement erweitert werden, um eine
Liste der aktiven Alarme zusammen mit deren PlantWeb Alarmkategorien, einer Beschreibung,
empfohlenen MaBnahmen und, falls zutreffend, hilfreichen Verfahren zur Fehlersuche, Bildern oder
Variablenwerten anzuzeigen.

Last Close Time (Zuletzt geschlossen) ist die Zeit in Sekunden, die vergangen ist, seit die Position
vom Geo6ffnet- in den Geschlossen-Zustand gewechselt hat.

Last Open Time (Zuletzt geéffnet) ist die Zeit in Sekunden, die vergangen ist, seit die Position
vom Geschlossen- in den Geoffnet-Zustand gewechselt hat.

HINWEIS

Der Standardwert fur den Status ,Closed” (Geschlossen) ist 10 % der Messspanne. Der
Standardwert fur den Status ,Open” (Geo6ffnet) ist 90 % der Messspanne.
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Tag (Kennzeichnung)

Die Kennzeichnung fur das Gerat eingeben (bis zu 8 Zeichen). Die Kennzeichnung ist die
einfachste Moglichkeit, einzelne Instrumente in einer Umgebung mit mehreren Instrumenten
zu unterscheiden. Mithilfe der Kennzeichnung kénnen Instrumente elektronisch entsprechend
den Anforderungen Ihrer Anwendung gekennzeichnet werden.

Trends
Trenddiagramme fur Primar-, Sekundar-, Tertiar- und Quartarvariablen sowie fir
Instrumententemperatur und Schleifenstrom.

Alert Setup (Alarmeinstellungen)

Alarme erkennen bei Aktivierung viele, moglicherweise wichtige Betriebs- und Leistungsprobleme.
Um diese Alarme anzuzeigen, muss der entsprechende Statusbildschirm auf einem Hostsystem
geoffnet werden.

Vom Anwender konfigurierte Alarme sind in vier Kategorien gemals NAMUR NE 107 gruppiert:

Failure (Fehler): Das Ausgangssignal des Messumformers ist aufgrund einer Fehlfunktion
des Feldgerats oder seiner Sensoren ungultig.

Function Check (Funktionspriifung): Das Ausgangssignal ist vortbergehend aufgrund
laufender Arbeiten am Gerat ungultig (z. B. blockiert).

Maintenance Required (Wartung erforderlich): Obwohl das Ausgangssignal gultig ist,
wird eine Funktion aufgrund der Betriebsbedingungen bald eingeschrankt.

Out of Specification (AuBerhalb der Spezifikation): Das Gerat wird aulBerhalb seines
spezifizierten Bereichs betrieben oder eine interne Diagnose zeigt Abweichungen von
Messwerten oder eingestellten Werten aufgrund von internen Problemen mit den Gerate-
oder Prozesseigenschaften an.

HINWEIS
Verschiedene Alarme sind unten alphabetisch mit Definitionen aufgelistet.

Analog Output Fixed (Analogausgang unveranderlich) zeigt an, dass sich der Ausgang
im Konstantstrommodus befindet und nicht dem Prozess folgt.

Analog Output Saturated (Analogausgang gesattigt) zeigt an, dass der Analogausgang
bei 3,6 mA oder 21,5 mA gesattigt ist.

Closing Stroke Time Deviation (Abweichung der SchlieBhubzeit) wird aktiviert, wenn die
Zeit, die bendtigt wird, bis das Ventil vom Gedffnet- in den Geschlossen-Zustand bewegt wird,
den definierten Schwellenwert fur ,Time Open Threshold” (Schwellenwert fur Zeit gedffnet)
Uberschreitet. Diese Option ist standardmafig deaktiviert.

Critical NVM Error (Kritischer NVM-Fehler) zeigt an, dass Konfigurationsdaten, die sich
auf sicherheitskritische Parameter im Speicher auswirken, beschadigt sind.

Cycle Counter Alert (Zykluszéhleralarm) wird gesetzt, wenn der Wert den eingestellten Wert flr
JAlert Trigger” (Alarmausloser) (ausgedruckt in Prozent [%]) Uberschreitet. Zum Ldschen des Alarms
den Wert fur ,Cycle Counter” (Zykluszahler) so einstellen, dass er unter dem Auslésepunkt liegt.

Hall Diagnostic (Hall-Diagnose) zeigt an, dass die interne Hall-Diagnose einen maglichen Fehler
im Hall-Schaltkreis aufweist.

Hall Sensor Alert (Hall-Sensoralarm) zeigt an, dass sich der Messwert des Hall-Sensors seit zehn
aufeinanderfolgenden Proben nicht gedndert hat oder gegen einen der fest codierten Grenzwerte
verstolt.
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Instrument Temperature High (Instrumententemperatur hoch) wird aktiviert, wenn die
Temperatur hoher ist als der unter ,Instrument Temperature Upper Limit” (Oberer Grenzwert
der Instrumententemperatur) angegebene Wert.

Instrument Temperature Low (Instrumententemperatur niedrig) wird aktiviert, wenn die
Temperatur niedriger ist als der unter ,Instrument Temperature Lower Limit" (Unterer Grenzwert
der Instrumententemperatur) angegebene Wert.

Instrument Temperature Sensor Alert (Sensoralarm zu Instrumententemperatur) wird
aktiviert, wenn der Messwert des Temperaturfuhlers auBerhalb des Funktionsspektrums liegt.

Noncritical NVM Error (Nicht-kritischer NVM-Fehler) zeigt an, dass nicht-kritische
Konfigurationsdaten im Speicher beschadigt sind.

Non-PV Out Limit (Nebenvariable auBerhalb der Grenzen) zeigt an, dass der auf die Nicht-
Primarvariable angewendete Prozess auerhalb des Arbeitsbereichs des Feldgerdts liegt.

Opening Stroke Time Deviation (Abweichung der Offnungs-Stellzeit) wird aktiviert, wenn
die Zeit, die bendtigt wird, bis das Ventil vom Geschlossen- in den Gedffnet-Zustand bewegt
wird, den definierten Schwellenwert fur ,Time Open Threshold” (Schwellenwert fur Zeit gedffnet)
Uberschreitet. Diese Option ist standardmallig deaktiviert.

Out Service (AuBBer Betrieb) zeigt an, dass das Gerdt auBer Betrieb ist, was zudem durch ein rotes
blinkendes Licht angezeigt wird.

HINWEIS

Die Abdeckung muss abgenommen werden, damit die LED auf dem lokalen Bedieninterface
sichtbar wird.

Program Flow Error (Programmflussfehler) zeigt an, dass das Instrument nicht die erwartete
Reihe von Berechnungen durchfuhrt.

Program Memory Alert (Programmspeicheralarm) wird aktiviert, wenn ein unbehobener
Flash- oder NVM-Fehler vorliegt.

PV High Alert (PV-Hochalarm) zeigt an, dass die Priméarvariable gegen den benutzerdefinierten
Wert fUr ,PV High Alert Point (Hochalarm-Punkt der PV)" (ausgedrUckt in Prozent [%]) verstolt.

PV Low Alert (PV-Tiefalarm) zeigt an, dass die Primdrvariable gegen den benutzerdefinierten
Wert fur ,PV Low Alert Point (Tiefalarm-Punkt der PV)" (ausgedrtckt in Prozent [%]) verstolt.

PV Out Limit (PV auBerhalb der Grenzen) zeigt an, dass der auf die Primarvariable angewendete
Prozess aul3erhalb des Arbeitsbereichs des Feldgerats liegt.

RAM Error (RAM-Fehler) zeigt einen Fehler im RAM-Test an.

Reference Voltage Failure (Referenzspannungsfehler) wird aktiviert, wenn ein mit der
internen Spannungsreferenz assoziierter Fehler auftritt. Wenn dieser Alarm aktiv ist, die
Leiterplattenbaugruppe austauschen.

Travel Accumulator Alert (Hubakkumulatoralarm) wird aktiviert, wenn der
Hubakkumulatorwert den Wert fur ,Travel Accumulator Alert Point” (Hubakkumulator-Alarmpunkt)
Uberschreitet. Er wird geldscht, nachdem Sie ,Travel Accumulator” (Hubakkumulator) auf einen Wert
zurtickgesetzt haben, der unter dem Alarmpunkt liegt.

Watchdog Reset (Watchdog wird zuriickgesetzt) zeigt an, dass beim Watchdog-Timer eine
ZeitUberschreitung auftrat, was einen Hardware-Reset ausgeldst hat.



4400 Messumformer Betriebsanleitung
April 2024 D104738X0DE

Abschnitt 4. Maintenance (Wartung)

Der 4400 digitale Stellungsriickmelder enthélt keine reparierbaren oder austauschbaren Teile,
mit Ausnahme der Ruckmeldeeinheit/Magneteinheit. Wenn ein Ersatz-Messumformer 4400
bendtigt wird, Ihr Emerson Vertriebsburo kontaktieren. Siehe hierzu die Informationen unter
,Ersatzteilsatze”, die auch RuckfUhreinheiten-Satze enthalten.

4.1 Austausch der magnetischen
Ruckfuhreinheit

Der Werkstoff der Magneteinheit wurde speziell daflr ausgewahlt, ein langfristig stabiles
Magnetfeld beizubehalten. Magnetische Rickmeldebaugruppen mussen im Allgemeinen nur
ausgetauscht werden, wenn der 4400 Messumformer an einem anderen Antriebstyp montiert
werden soll. Die nachstehenden Anweisungen befolgen, um die Magneteinheit zu entfernen
und auszutauschen.

Siehe WARNHINWEIS am Beginn des Abschnitts , Installation”.

Zum Abbau der Magneteinheit von der Antriebsspindel die folgenden grundlegenden Schritte
durchfihren:

1. Den 4400 vom Antrieb abbauen.
2. Die Schrauben entfernen, mit denen die Magneteinheit am Verbindungsarm befestigt ist.

3. Die neue Magneteinheit gemald dem entsprechenden Montageverfahren installieren
(siehe Montagerichtlinien und Vorgehensweisen fur die Montage auf Seite 8).

Nach der Montage des Gerdts das Klaibrierverfahren durchfUhren, bevor das Gerat wieder
in Betrieb genommen wird.

Austausch des Gerats

Um ein Instrument, das zuvor an einem Stellventil montiert war, durch einen neuen 4400
Messumformer zu ersetzen, das entsprechende Montageverfahren im Abschnitt ,Installation”
befolgen. Nach der Montage des Gerats das Klaibrierverfahren durchfihren, das im Abschnitt
,Kalibrieren und Konfigurieren des Stellungsruckmelders” beschrieben wird, bevor das Gerat
wieder in Betrieb genommen wird.
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Abschnitt 5: Bestellung von

Ersatzteilen

Der 4400 digitale Stellungsrtckmelder enthalt keine reparierbaren oder austauschbaren Teile,
mit Ausnahme der Ruckmeldeeinheit/Magneteinheit. Wenn ein Ersatz-Messumformer 4400
benotigt wird, Ihr Emerson Vertriebsburo kontaktieren. Siehe hierzu die Informationen unter
,Ersatzteilsatze”, die auch Ruckfuhreinheiten-Satze enthalten.

Nur Original-Ersatzteile von Fisher verwenden. Nicht von Emerson gelieferte Bauteile
diirfen unter keinen Umstéanden in Fisher Instrumenten verwendet werden, weil dadurch
jeglicher Gewdhrleistungsanspruch erléschen und das Betriebsverhalten des Instruments
beeintrachtigt werden kann sowie Personen- und Sachschaden verursacht werden

kénnen.

5.1 Ersatzteilsatze

Satz

Beschreibung

Ruckfuhreinheiten-Satz

Gleitspindel (linear)

[Der Satz enthalt die RickfUhreinheit und 2
Innensechskantschrauben, 2 flache Unterlegscheiben, 2 externe
Sicherungszahnscheiben (nur bei RuckfUhreinheiten-Satz aus
Aluminium).

Der Satz fur 210 mm / 8-1/4 Zoll enthalt die RuckflUhreinheit und
4 Innensechskantschrauben, 4 flache Unterlegscheiben, 4 externe
Sicherungszahnscheiben (nur bei RuckfUhreinheiten-Satz aus
Aluminium) und einen Einschub.] Satze aus Edelstahl sind nur zur
Verwendung mit Montagesatzen aus Edelstahl geeignet.

7 mm/1/4 Zoll
Aluminium
Edelstahl

19 mm / 3/4-Zoll
Aluminium
Edelstahl

25mm/ 1 Zoll
Aluminium
Edelstahl

38 mm/ 1-1/2 Zoll
Aluminium
Edelstahl

50 mm /2 Zoll
Aluminium
Edelstahl

110 mm / 4-1/8 Zoll
Aluminium
Edelstahl

210 mm / 8-1/4 Zoll
Aluminium
Edelstahl

Teilenummer

GG20240X012
GE65853X082

GG20240X022
GE65853X012

GG20240X032
GE65853X022

GG20240X042
GE65853X032

GG20240X052
GE65853X042

GG20240X082
GE65853X062

GG20243X012
GE65853X072
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Satz

Beschreibung
Ruckfuhreinheiten-Satz (Fortsetzung)

Drehend

[Der Satz enthalt die RuckfUhreinheit, eine Zeigerbaugruppe,
eine Skala fur die Stellweganzeige und 2 M3-Flachkopf-
Maschinenschrauben.]

Sdtze aus Edelstahl sind nur zur Verwendung mit Montagesatzen
aus Edelstahl geeignet.

Aluminium

Edelstahl

Drehend mit Kupplung

[Der Satz enthalt die RuckfUhreinheit und eine NAMUR-Kupplung.]
Aluminium
Edelstahl

Teilenummer

GG10562X012
GG10562X022

GE71982X012
GE71982X022







ﬁUnkedln,com/groups/3941 826 ﬁ Facebook.com/FisherValves
Q Fishercom Twitter.com/FisherValves

D104738X0DE © 2023, 2024 Fisher Controls International LLC. Alle Rechte vorbehalten.

Weder Emerson noch jegliches seiner Konzernunternehmen iibernimmt die Verantwortung fiur Auswahl, Einsatz oder Wartung eines
Produktes. Die Verantwortung beziiglich der richtigen Auswahl, Verwendung und Wartung der Produkte liegt allein beim Kaufer
und Endanwender.

Fisher und FIELDVUE sind Marken im Besitz eines der Unternehmen der Geschaftseinheit Emerson der Emerson Electric Co. Emerson und das
Emerson Logo sind Marken und Dienstleistungsmarken der Emerson Electric Co. Alle anderen Marken sind Eigentum ihrer jeweiligen Besitzer.

Der Inhalt dieser Veroffentlichung dient ausschlieflich zu Informationszwecken. Obgleich der Inhalt mit groBter Sorgfalt erstellt wurde, um die
Richtigkeit der Angaben zu gewahrleisten, lassen sich aus dieser Veroffentlichung hinsichtlich der beschriebenen Produkte oder Leistungen sowie
zu ihrer Anwendungen bzw. Eignung weder implizit noch explizit irgendwelche Garantie- oder Gewahrleistungsanspruche ableiten. Der Verkauf
unterliegt unseren allgemeinen Geschaftsbedingungen, die auf Anfrage zur Verfligung gestellt werden. Wir behalten uns vor, unsere Produkte in
Design und Funktionalitat jederzeit und ohne Vorankindigung zu verandern oder zu verbessern.
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