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PROLOGO

El drea de la Instrumentaciéon se divide en tres grandes ramas: Instrumentacién
Industrial, Instrumentacién Médico-Cientifico e Instrumentacién Aerospacial En esia

tesis se hace referencia a la instrumentacién para control de procesos industriales.

Esta tesis fue pensada con la intencidn de presentar un panorama de la tecnologia del
Fieldbus de la FOUNDATION™ (Fieldbus o bus de campo de la Fundacién) y sus

caracteristicas, asi como los cambios que se esperan en el drea de control de procesos
industriales.

El Fieldbus de la FOUNDATION™ es la promesa del sustituto del lazo tradicional
de 4-20 mA por un bus de campo digital, comdn para dispositivos de diferentes

proveedores y con la singnlaridad de conferir capacidades de control a los dispositivos
inteligentes de campo.

El microprocesador, tradicionalmente se relacionaba con instrumentos de tablero o de
cuarto de control, trabajando bajo condiciones ambientales muy controladas. Pero
actualmente el microprocesador ha emigrado a los dispositivos de campo. A la

instrumentaciéon de campo que irabaja basandose en microprocesador se les llama
mstrumentacion "inteligente”.

En el capitulo 4 se hace referencia a la instrumentacién inteligente con capacidad de
comunicacién por medio de senal analégica de 4-20 mA y por sefial digital con

protocolo HART (Hiway Addressable Remote Transducer) o protocolo propietario.

Los transmisores fueron los primeros dispositivos inteligentes de campo y el

capitulo 4 habla de algunos transmisores inteligentes sin FOUNDATION Fieldbus. El

modelo para los transmisores inteligentes con capacidad de Fieldbus es un modelo
diferente.
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En el capitulo 6 se mencionan las caracteristicas, las funciones y los accesorios para

conectar un transmisor con FOUNDATION Fieldbus a la red.

Se incluyen especificaciones y datos técnicos del transmisor inteligente de presion
diferencial {Smart Transmitter Mod. STD 120) y del comunicador inteligente de campo

(SFC: Smart Field Comunicator) marca Honeywell, en el Apéndice 1.

Se incluyen especificaciones y datos técnicos de transmisores inieligentes de presion

diferencial con FOUNDATION Fieldbus (Smart Transmitter Mod. STD) marca
Honeywell, en el Apéndice 2.
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CAPITULO 1

SINTESIS

Fundamentos
Controlador
Set-Point  + Ecuacién de ElementoFinal Planta o PV
“"Q:’ Control ® de control Proceso

Elemento de
Medicién

Figura 3.1 Componentes de un lazo de control

Los componentes de un lazo de control son:

El proceso, el elemento de medicién, ¢l controlador y el elemento final de control.



La instrumentacion para la medicién y control de los procesos industriales ha ido
evolucionando, desde la instrumentacién neumdtica con sefial estdndar de transmisién de

3-15 psi a la instrumentacién electrénica con sefiales de 4-20 mA CD.

Instrumentacion inteligente

El término "inteligente" se aplica a los dispositivos de campo (transmisores y
valvulas) basados en microprocesadores y que poseen capacidades adicionales a las

capacidades de los dispositivos con electrénica analdgica convencional.

Todos estos dispositivos operan sobre el sistema estdndar de dos hilos (para
suministro y sefial de salida) y transmiten una sefial de salida proporcional a la variable

medida. La sefial es analdgica de 4-20 mA CD, mas la sefial digital que puede ser
opcional.

En el caso de seleccionar la salida digital se puede seleccionar el protocolo de
comunicacion HART (Hiway Addressable Remote Transducer) o el protocolo
propictario, para aplicacion exclusiva con los instrumentos receptores del mismo

proveedor. {Nota: no en todos los modelos estd disponible la opcién del protocolo
HART).

El formato de transmision analdgica o digital se selecciona cominmente por medio
de dispositivos portatiles de comunicacién con teclas dedicadas, los cuales se pueden

conectar en paralelo en cualquier punto del cableado entre ¢l transmisor y el receptor.

Por medio de los dispositivos portatiles de comunicacion también estan accesibles las

funciones de configuracién, operacion y diagndstico para mantenimiento.
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FOUNDATION Fieldbus

El Fieldbus es un término que se usa para describir una red de comunicaciones
digitales que serd usada en la medicién y control de procesos industriales para

reerpplazar la sefnial analdgica existente de 4-20 mA.

La red es bidireccional, multicaidas ("multidrop™), utilizada para enlazar dispositivos
digitales de campo (transmisores, actuadores, sensores) y sistemas de automatizacion

(Sistemas de Control Distribuido: DCS y Controladores Légicos Programables: PLCs).

Existen varios buses de campo o Fieldbuses, nos enfocamos al FOUNDATION
Fieldbus (Ficldbus de la FOUNDATION), el cual habilita funciones bésicas de control
en los dispositivos de campo, ademds de manejo de datos del dispositivo y su aplicacién

y puede ser utilizado en instalaciones con seguridad intrinseca en localizaciones
peligrosas.

El Fieldbus permite mezclar productos y sistemas de diferentes proveedores. que

manejen este mismo protocolo, sin perder la funcionalidad del sistema. Esta

caracteristica hace a 10s sisternas abiertos e interoperables.

La FOUNDATION del Fieldbus y el Comité de normas ISA (Instrument Society of

America: Sociedad de Instrumentistas de América) / IEC (International Electrotechnical

Commision: Comisién Electrotécnica Internacional) trabajan en conjunto para

especificar la tecnologia para la implementacién del bus de campo o Fieldbus.

Con la tecnologia del Fieldbus los controladores de procesos y los sisiemas de

automatizacidn serdn fisicamente mas sencillos.
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CAPITULO 2

INTRODUCCION

2.1 Objetivos de la tesis

o Presentar las capacidades, beneficios, tecnologia y avances del lazo de
comunicacién entre dispositivos de control inteligente, Ilamado Fieldbus, que

reemplazari el estdndar de 4-20 mA.

Proporcionar informacién de especificaciones, datos €cmicos, capacidades y
ventajas de la instrumentacién inteligente y sobre algunos proveedores de  este
equipo, que pueden servir como referencia para la seleccion del tipo de

mnstrumentacién de campo y del sistema de control industrial.

Documentar informacién general de aplicacidn de un transmisor inteligente con
FOUNDATION Fieldbus.
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2.2 Justificacion de la tesis

Todas las industrias estdn sujetas a presiones como: cumplir con los estdndares de

calidad, observar las regulaciones gubernamentales, conocer y superar a la competencia.

Las actuales necesidades de la industria requieren de optimar cada una de las etapas

del ciclo de automatizacién que son: planeacién, instalacién, operacién, mantenimiento y

soporte y evolucién.

El sistemma de instrumentacion y control de procesos es un factor clave parla lograr los

objetivos de toda industria: generar productos de buena calidad y a buenos precios.

Para hacer una selecciéon adecuada del sistema de control e mstrumentacion es muy
itil 1a informacién de los avances y expectativas en el desarrollo de los sistemas abiertos e

interoperables basados en la tecnologia del Fieldbus, asi como de los proveedores de este
tipo de Sistemas.

Se espera que la tecnologfa del Fieldbus mejore la calidad, reduzca los costos y

aumente la eficiencia. Esto se debe a que la informacién se transmitird digitalmente, lo

cual es mds preciso que transmitir sefial analdgica.

Los dispositivos de campo serdn dispositivos inieligentes que realizardn su propio
control, mantenimiento y diagnéstico. Podrdn realizar su propio reporte de fallas o

indicar si requiere cahbracién, incrementando asi, la eficiencia del sistema y reduciendo el

mantenimiento requerido.
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2.3 Limitaciones

Esta tesis no es un manual o un tratado de instrumentacién inteligente y Fieldbus. La

informacion incluida, no abarca toda la informacidn relacionada con el equipo inteligente

de campo ni las especificaciones del Fieldbus.

Por ejemplo, no estd incluido: cdmo determinar el rango de calibracidn del transmusor,
porque éste depende de la aplicacién; tampoco estn incluidos los pasos de configuracién

de los transmisores ni todos los componentes del Fieldbus.

No se presentan las caracteristicas de la otras opciones de bus de campo ©
"Fieldbuses" que se ofrecen en el mercado, se refiere Gnicamente al Fieldbus de la
FOUNDATION; y esto es debido a las compaiifas y las organizaciones que lo respaldan y

que tienen gran presencia en América.

Solamente se menciona el DDL (Device Description Language: Lenguaje de
Descripcién de Dispositivos) como la herramienta para la descripcion de dispositivos, sin

mencionar ni explicar la aplicacidn, los estatutos, etc., ya que este lenguaje es suficiente

para tema de otra tesis.
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2.4 Metodologia

e Contactar por medio del internet con la FOUNDATION Fieldbus para obtener

informacién completa de la tecnologia Fieldbus.

Contactar con diferentes proveedores de equipo de instrumentacién inteligenie para
solicitar informaci6én del equipo, asi como de sus avances en la estandarizacién de

sus equipos con el protocolo de comunicacién digital FOUNDATION Fieldbus.

e Investigar sobre el tema a través de articulos técnicos publicados en revistas del

4rea de instrumentacién y control.
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CAPITULO 3

FUNDAMENTOS

3.1 Componentes de un lazo de control.

Cuando en un proceso industrial se desea controlar a una variable utilizando un lazo

cerrado de control automdtico, la funcién de control implica que se realicen tres
funciones bésicas:

e (Obtener informacion.
e Tomar decisiones.

e Ejecutar acciones.

Las tres funciones antes mencionadas se realizan sobre el proceso. Por lo que para

realizar dichas funciones se requieren instrumentos o elementos de control.



Los cuatro componentes basicos de un sistema de control son:

Proceso.

Elemento de medicion,

Controlador.

Elemento final de control.

Controlador
Set-Point:  + Ecuacién de Elemento Final Planta o PV
B —®|  Control P de control [ Proceso

Elemento de
Medicién

Figura 3.1 Componentes de un lazo de control
3.1.1 Seccién del proceso

Proceso:

Es el equipo donde se desarrollan las funciones coleciivas en el cual va a ser

controlada la variable. E) equipo no incluye ningiin equipo de control.

Variable controlada:

También conocida coma variable de proceso o PV. Es lo que deseamos controlar

como temperatura, flujo, nivel, etc.

Medio controlado:

Es la energia o material del proceso en ¢l cual se controla una variable.
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Variable manipulada:

Es la variable que es ajustada para corregir ¢l error o desviaciéon. Por ejemplo, la
cantidad de gas a enviar al quemador.

Agente de control:

Es la energia 0 material del proceso del cual la variable manipulada es una condicién
caracteristica.

Perturbaciones:

Cualquier medio, que al afectar al proceso, modifique el valor de la variable

controlada. Por ejemplo: variacién brusca de la alimentacién de materia prima a un
horno.

3.1.2 Seccion del elemento de medicion

Elemento primario:

También llamado sensor. Es el que monitorea y mide la variable del proceso que se
desea controlar.

Transmisor;

Envia la informacion de la variable controlada (medida por el sensor) hacia ¢l

controlador o hacia otros instrumentos del lazo.

3.1.3 Seccion del controlador

Controlador:

Determina el grado de desviacién de la variable a controlar y cuantifica la magnitud

de la correccién necesaria para mantener a la variable en el valor fijado por el set-point.



Set-point:

También llamado referencia. Es el valor deseado de la variable controlada.

Error:

También llamado desviacién. Es la diferencia algebriica entre el set-point (SP) y el

valor actual de la variable controlada (PV). E = SP-PV

Senal de control:

También con conocida como salida de control. Es la sefial enviada por el controlador

hacia el elemento final de control para modificar su estado o posicién.

3.1.4 Seccion del elemento final de control

Elemente final de control:

Ejecuta la accion de ajustar la variable manipulada en el proceso, para que la variable
controlada regrese al valor fijado por el set-point.

3.2 Terminologia de instrumentos

Segin SAMA (Scientific Apparatus Makers Association), se expone a continuacion

la terminologia empleada en los instrumentos de control.

Rango:

Conjunto de valores de la variable medida que estin comprendidos dentro de los
limites superior e inferior de la capacidad del instrumento.

Por ejemplo: 100 - 300 °C. El valor superior del rango (Upper Range Limit: URL) es
300 °C y el valor inferior del rango (Lower Range Limit: LRL) es 100 °C.



Span:

Es la diferencia algebraica enire los valores superior e inferior del rango del
mstrumento.

Por ejemplo, el span del ejemplo anterior sera de 200 °C.

Precision:
Es la tolerancia de medida o de transmision del instrumento y define los limites de los

errores cometidos cuando el instrumento se emplea en condiciones nomales de servicio.

Hay varias formas de expresar la precision:

En porcentaje del span, que es la forma usual de expresar la precisiéon. Ejemplo:
Para un span de 200 °C, una lectura de 150 °C y una precision de + .5%, el valor
real de la temperatura estard comprendido entre 149 y 151 °C.

e Directamente en unidades de la vaniable medida. Ejemplo: precision de + 1 °C.

En porcentaje de la lectura efectuada. Ejemplo: para una lectura de 150 °C y una

precision de 1%, es decir: £ 1.5 °C.

En porcentaje del valor maximo del rango. Ejemplo: precision de £ 0.5% de 300
°Cesigualax 1.5 °C.

Zona muerta;

Es el campo de valores de la variable que no hace variar la indicacion o la senal de

salida del instrumento, es decir, que no produce respuesta.

Se especifica en porcentaje del span. Por ejemplo: si 1a zona muertaes de + 0.1% y

el span es de 200 °C, su valor serd £ 0.2 °C.

Sensibilidad:;

Es la razon entre el incremento de la lectura y el incremento de la variable que lo

ocasiona, después de haber alcanzado el estado de reposo.
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Se especifica en porcentaje del span. Por ejemplo: Si la sensibilidad es de + 0.05% y
el span es de 200 °C, su valor serd +0.1 °C.

Repetibilidad:
Es la capacidad de reproduccion de las posiciones de la pluma o del indice del

instrumento al medir repetidamente valores idénticos de la variable en las mismas

condiciones de servicio y en el mismo sentido de la variacién, recorriendo todo el rango.

Se considera, en general, su valor maximo y se especifica en porcentaje del span, un

valor representativo es de + 0.1%.

Histéresis:
Es la diferencia mdxima que se observa en los valores indicados por el indice o la

pluma del instrumento para un mismo valor cualquiera del rango, cuando la variable
recorre toda la escala en los dos sentidos.

Se especifica en porcentaje del span. Por ejemplo: si la histéresis es de * 0.3% y el

span es de 200 °C, su valor serd £ 0.6 °C.

Rango con elevacion de cero:

Es aquél en el que el valor cero de la variable medida es mayor que el valor inferior

del rango (o cero del instrumento). Por ejemplo: -5 a 15 °C.

Rango con supresion de cero:

Es aquél en el que el valor cero de la variable medida es menor que ¢l valor inferior

del rango (o cero del instrumento). Por ejemplo: 30 a 40 °C.

Elevacion de cero:

Es la cantidad con la que €l valor cero de la varable supera el valor inferior del rango

(o cero del instrumento). Puede expresarse en umidades de la variable medida o en
porcentaje del span.
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Supresion de cero:

Es la cantidad con la que el valor inferior del rango (o cero del instrumento) supera el

valor cero de la variable. Puede expresarse en unidades de la variable medida o en
porcentaje del span.

3.3 Evolucion de la Instrumentacion

(En base al libro Instrumentacidn Indusirial de Antomio Creus)

El desarrollo de los instrumentos se inicié con los manémetros, termOmetros y
vélyulas manuales Iocalmente montados.

La siguiente etapa fue la centralizacidn de las funciones de medida y de control mas

importantes, pertenecientes a una operacion del proceso, en un panel localmente
montado.

El desarrollo de los transmisores neumaticos c¢on sefial de transmisién de 3 a 15 psi
permiti6 la centralizacién en un cuarto de control.

Se utilizaron como receptores los instrumentos registradores controladores

neumdticos de caja grande que aparecieron hacia el afio 1940.

Debido al crecimiento de los procesos y al tamafo de los imnstrumentos

convencionales se desarrolld la instrumentacién neumadtica miniatura que aparecio en el
mercado hacia el afio 1947,

Alrededor de los afios 60°s aparecieron los instrumentos electrénicos miniatura, que

manejan sehales analégicas estdndar de 4-20 mA CD,

En los afios 1970’°s las computadoras digitales se usaron en conjunto con los sistemas

instalados para medicién y control analégico y l6gico.
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En los afios 1980’s aparecié en el mercado el Control Distribuido, en el que uno o
varios microprocesadores se¢ encuentran repartidos en diferentes puntos de la planta

donde estan conectados a las sehbales de proceso, correspondientes a una parte
homogénea de la planta.

Estos microprocesadores se distribuyen de forma arquitectdnica y estan conectados
entre $i a través de una via de comunicaciones, la cual los comunica con el centro de

control, desde donde se tiene acceso a todas las variables del proceso.

La ventaja fundamental del Control Distribuido es la mayor seguridad y economia de
funcionamiento, al ser los lazos de control de cada microprocesador de menor longitud,
(por estar situado en el centro Optimo de las variables del proceso captadas) y menos

vulnerables al ruido o a los dafios. L.a comunicacion era proveida a través de una red
propietaria.

También surgieron en esa &poca los transmisores inteligentes basados en

microprocesadores. Estos dispositivos inteligentes tenfan la ventaja de los bajos

consumos de potencia de 1os microprocesadores.

La mayoria de los proveedores de esta tecnologia desarrollaron buses de

comunicacion digitales propietarios para sus propios mercados, pero la necesidad de los

usuarios eran productos basados en estandares.

Desde 1980 se trabaja en el establecimiento de un enlace de comunicacién de dos

vias, multidrop (multicaidas) entre dispositivos de conirol digitales, que reemplazard el
estandar de 4-20 mA CD.
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INSTRUMENTACION
INTELIGENTE

4.1 Introduccion

El término "inteligente” se aplica a los dispositivos de campo (transmisores y védlvulas)
basados en mucroprocesadores y que ticnen la capacidad de andlisis de senal, auto-
diagn6stico y comunicacion digital. En otras palabras, poseen capacidades adicionales a

las capacidades de los dispositivos con electrénica analdgica convencional.

En forma desglosada, las capacidades adicionales de los transmisores inteligentes son:

* Comunicacidn digital bi-direccional.
e Rango de medicion més amplio.

e Menor span de medictdn (ejemplo: span de (-1 hasta 1-400 pulgadas de agua).



e Rango de calibracién configurable. Se teclea el valor superior del rango (Upper
Range Value: URYV) y el valor inferior del rango (Lower Range Value: LRV) con

las unidades de ingenieria seleccionadas.

No hay restriccién en la configuracidn de rangos con elevacion o supresién de
cero.

¢ Comunicacidn remota.

Seleccién del acondicionamiento de la salida: lineal o rafz cuadrada (para
aplicacién de medicién de flujo).

S1 se clige sefial de salida digital, se mejora la precision de la medicién ya que se
eliminan los errores de la conversién D/A (Digital/Analégica)) en el transmisor y
A/D (Analdgica/Digital) en el receptor.

Configurados como modo de salida, actian como una fuente de corriente con
salida ajustable de 4-20 mA para verificar la integridad del lazo.

Compensacién automitica de la medicién por variaciones de presion estética de la

linea y por temperatura ambiente.

Capacidad de auto-diagnéstico para detectar fallas en la operacion (del sensor o

de la electrénica) o en las comunicaciones.

Identificacidn del transmisor grabando su identificacion (tag).

Los transmisores multivariables miden en una sola unidad presién diferencial,
presién estdtica y temperatura del proceso y calcula el flujo masico.

Auto-calibracién del transrmsor de acuerdo a la presion aplicada que se identifica
como 0% y 100%.

Las capacidades adicionales de las vélvulas inteligentes son:

= Diagnésticos de proceso realizados con una PC o un DCS (Distributed Control
System: Sistema de Control Distribuido) conectados a través de su puerto serie,
e Histonal de datos para registro de condiciones del proceso que ayudan para

diagnosticar disturbios en ¢l proceso. También poseen totalizador de flujo.
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e Sensores en el cuerpo de la védlvula para medir las condiciones del proceso. como
presion, temperatura y flujo.

¢ Conexiones a interfaces de operador (PC, DCS 0 estacién manual) a través de

canales analdgicos de 4-20) mA. Se puede tener comunicacién digital a través de

puertos Modbus o Fieldbus.

Indicacion local de las variables sensadas, posicion de la vdlvula y flujo totalizado.

s Control PID. Puede usar vanables internas o externas.

Los primeros dispositivos inteligentes de campo que surgieron fueron los transmisores
de presion, debido a que con estos podemos medir directa o indirectamente variables

como presién de proceso, nivel, flujo, densidad, etc.

Posteriormente surgicron los transmisores inteligentes de temperatura, los de tipo

raultivariables (para la medicion de flujo mdsico) y las vélvulas inteligentes.

Todos estos dispositivos operan sobre el sistema estdndar de dos hilos (para
suministro y sefial de salida) y transmiten una sefial de salida proporcional a la variable

medida. La sefial puede ser analdgica de 4-20 mA CD o analégica mds digital.

En el caso de seleccionar la salida digital, se puede seleccionar el protocolo de
comumnicacién HART (Hiway Addressable Remote Transducer) o el protocolo
propietario para aplicacién exclusiva con los instrumentos receptores del mismo
proveedor. (Nota: no en todos los modelos esta disponible la opcidén del protocolo

HART, se deben revisar las opciones de salida para cada modelo).

El formato de transmisién analégica o digital se selecciona comunmente por medio de
dispositivos portdtiles de comunicacién con teclas dedicadas, los cuales se pueden

conectar en paralelo en cualquier punto del cableado entre el transmisor y el receptor.
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Por medio de los dispositivos portdtiles de comunicacion también estdn accesibles las

funciones de configuracidn, operacién y diagndstico para mantenimiento.

En un principio, los transmisores inteligentes con capacidad de comunicaciones

digitales utihzaban protocolos propietarios, por lo cual solamente se podia comunicar con
disposiiivos del mismo proveedor.

A finales de 1980 se introdujo el protocolo HART (Hiway Addressable Remote

Transducer) que proporciona una sefial digital que se superpone a la sefial analdgica de
4-20 mA.

4.2 Transmisor inteligente Honeywell

4.2.1 Introduccion

La familia de transmisores inteligentes (“Smart Transmitter’”) ST 3000 de Honeywell
consiste de una linca de modelos para aplicaciones industriales. Estos transmisores
basados en microprocesadores nuden flujo, presion y nivel de liquido y tienen

capacidades agregadas de ajuste y diagndstico remotos a través de un comunicador
portdiil SFC (“Smart Field Comunicator™).

Los transmisores inteligentes vienen en cinco tipos de modelos

* Transmisores de presion diferencial.

¢ De presién de proceso.

e De presién absoluta.

e De nivel de liquido con montaje en brida.

* De diafragma con sellos remotos.
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Todos estos modelos usan el mismo médulo de electrénica intercambiable y un chip

sensor de silicio sellado herméticamente en un cuerpo medidor soldado.

4.2.2 Cuerpo medidor (meter body) para presion diferencial

El fluido de proceso entra al transmisor a iravés de las conexiones de entrada de alta

presién (HP) y de baja presién (LP), pasa a través de las dos tomas de proceso, para ser
aplicado al transmisor de dos diafragmas.

108 diafragmas metdlicos flexibles, soldados a las placas posteriores tienen dos
funciones: una, sellar un pequefio volumen de¢ aceite silicn incompresible como fluido de

llenado; y dos, transferir la presidn a través del fluido de lienado al sensor.

En la figura 4.1 se muestra un transmisor de presidn diferencial con sus secciones.
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Figura 4.1 Transmisor de presién diferencial
Figura de la especificacion de Honeywell 34-ST-03-65

4.2.3 Circuito de medicion

El sensor es un chip sensor de silicio cementado a la placa postenor y herméticamente

sellado en el cuerpo medidor (figura 4.1), mide las tres variables: presion diferencial,

presién estdtica y temperatura.

El transmisor ST3000 es alimentado por una fuente de suministro de 11-42 VCD. El
sensor mide eléctricamente la variable de proceso (PV) que es la presién, la presion

estatica y la temperatura (ver figura 4.2).
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El microprocesador recibe estas tres entradas y calcula el valor de la variable de

proceso compensada, ya sea por el efecto de la presién estitica o de la temperatura.

Esta compensacién es hecha usando factores de caracterizacién almacenadas en una
memoria EEPROM. El microprocesador también corrige la sefial de salida de cualquier
no-linealidad y escala la sefial de salida a una sefal de 4-20 mA basada sobre un rango

seleccionado de valores.
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Figura 4.2 Circuito de medicién de transmisor inteligente Honeywell

Figura de la especificaciéon de Honeywell 34-ST-05-01
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La presion de proceso sobre la barrera del diafragma transfiere a través del fluido de
llenado al sensor. El voltaje de salida del circuito puente del sensor mide la presion
diferencial. El valor de la resistencia del circuito puente cambia en proporcién al cambio
de presion. El circuito puente se desbalancea y causa una caida de voltaje (Vdifi). La

salida del puente cambia en proporcién al cambio de resistencia.

Otro circuito puente de voltaje en el chip sensor mide la presidn estdtica aplicada al
sensor. El valor de la resistencia cambia en proporcion a los cambios de la presion

estatica, y una segunda caida de voltaje se desarrolla a través del circuito puente (Vdifz).

Una resistencia en un circuito divisor de voltaje mide temperatura. Conforme la
temperatura se incrementa, la resistencia s¢ incrementa, y el voltaje se decrementa. Un

amplificador invierte el voltaje para proporcionar un voltaje (Vres) que se incrementa

conforme la temperatura se mcrementa.

Un circuito de conversién en el cuerpo medidor -un multiplexor y un generador de

onda triangular- convierte estas tres sefiales analdgicas a una sefial modulada en ancho de

pulso.
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4.2.4 Microprocesador

El microprocesador en el transmisor (figura 4.2) instruye al multiplexor para
seleccignar uno de los tres voltajes. Un modulador sensor-a-pulso (SPM) convierte las
sefales analGgicas del sensor a sefiales moduladas en ancho de pulso. Circuitos en el SPM

comparan ¢l voltaje seleccionado con una onda triangular.

PROM
l
de SPM —p | Micro »| Convertidor » 4-20mACD
Procesador D/A _ (Analdgica)
T Entrada/Salida
Digital E
Acondicionamiento y Conversién

Compensacion

Figura 4.3 Microprocesador y Convertidor D/A
Figura de la especificacién de Honeywell 34-ST-25-01

Cada 183 ms el transmisor lee la sefial de presién diferencial, cuatro veces cada 1.83 s

lee la senal de presiOn estdtica y promedia las cuatro lecturas: y cuatro veces cada 18.3 s

lee la sefial de temperatura y promedia las cuatro lecturas.

La salida del generador de pulso es “on” (5§ VCD) cuando el voltaje seleccionado es

mayor que la onda triangular y es “off” (0 VCD) cuando es menor que la onda triangular.

Mids circuitos miden la duracion del pulso y periodo.
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El tiempo “on” mds el tiempo “off” forman la sefial digital de entrada al

microprocesador en ¢l cual ocurre lo siguiente:

1. Las tres seiiales de entrada de! sensor asi como el daio de caracierizacidn
almacenado en el EEPROM son usados para calcular el valor del proceso

compensado por la presidn estatica y la temperatura.

2. La sefal de salida es calculada y escalada para generar una seial de 4-20 mA

correspondiente al valor inferior y superior del rango.

La sefial digital de salida final es convertida a sefial de salida de corriente analggica de

4-20 mA. Este convertidor de sefal D/A hace al ST 3000 compatible con sistemas
estandar de 4-20 mA.

4.2.5 Comunicacion

El comunicador portitil de baterfas (SFC) proporciona la interface de comunicacién

con el transmisor ST 3000 (figura 4.3) a través de senales digitales serie sobre la linea de
4-20 mA.

Como se muestra en la figura 4.4, los dispositivos portatiles de comunicacion se
pueden conectar en paralelo en cualquier punto del cableado entre el transmisor y
receptor. Ya sea en la tablilla de terminales del transmasor, en la caja unién (Junction box)

del campo o en el panel de terminales del cuarto de control.
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Figura 4.4 Conexiones del comunicador de campo
Figura de la especificacién de Honeywell 34-ST-03-55
La operacion del lazo de comunicacion es el modo pregunta/respuesta.

E! microprocesador del transmisor recibe una sefial de comunicacion del SFC,

identifica la solicitud y envia un mensaje de respuesta.
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El medio de comunicacién es transmisién de corriente. El transmisor ST 3000 y el

comunicador (SFC) tienen drenado de corriente, salidas lmitadas en corriente y durante

la comunicacién el lazo de corriente varia entre 4 y 20 mA.

Un capacitor aisla el circuito de comunicacién de las lineas de la sefial de sahda.

Solamente el mensaje digital en pulsos pasa a través del capacitor a este circuito.

El comunicador envia un mensaje estoy listo (“get ready”) para iniciar la comunicacién
la cual es 4.5 ms “on” y 9 ms, "off”". El transmisor reconoce los pulsos y temporalmente

suspende la salida normal por la duracién de las comunicaciones.

La seial de salida presente del transmisor es almacenada en memoria, y el circuito de

comunicacién toma el control del circuito de salida del transmisor.

Cuando el comunicador estd “hablando”, el transmisor corta su corriente a menos de
4 mA para prevenir jalar excesiva corniente. La comunicacion inicial SFC- transmisor

dura 160 ms. El transmisor responde de 91 a 183 ms después del fin del mensaje del SFC.

El circuito de comunicacion ¢s desconectado del circuito de salida del transmisor, y
de 91 a 183 ms después de que la transmisién es completada, la sefal de salida regresa al

mismo nivel de la senal de salida de antes de la interrupcion de la comunicacion.

Estos mensajes estructurados del SFC son comandos programados los cuales inician

las ruunas de software pre-programado en la memona del microprocesador.

El transmisor siempre genera un reporte del status del transmisor de la rutina de auto-
diagndstico que estd constantemente corriendo en el transmisor. Esta informacién de

diagnéstico puede ser accesada y recibirse a través de comunicador manual (SFC),



4-13

4

] @‘Q 1 ReD

Must have at least 250 ohms +
between the SFC and the — 25V

= power supply. _

Figura 4.5 Lineas de sefial al transrisor

Figura de la especificacion de Honeywell 34-5T-03-55

En la figura 4.5 se muestra el comunicador de campo (SFC) conectado a las lineas de

sefial del transmisor.
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4.3 Transmisor Inteligente de presion diferencial modelo 3051C marca

Rosemount

4.3.1 Introduccion

El transmisor modelo 3051CD forma parte de la familia de transmisores inteligentes de

la marca Rosemount. Los transmisores inteligentes de la serie 3051C vienen en tres tipos
de modelos

e Transmisores de presién diferencial.
e De presion de proceso.

e De presién absoluia.

4.3.2 Modulo sensor (sensor module)

El sensor de esta familia de transmisores es del tipo capacitivo (figura 4.6) que

consiste en dos placas paralelas, las cuales varian su separacidn al aplicarles la presion.

Como la capacitancia es inversamente proporcional a la separacion de las placas y la

separacion es inversamente proporcional a la presion; por lo tanto. la capacitancia es

directamente proporcional a la presidn aplicada.

El sensor es aislado mecénica, electrémica y térmicamente del proceso y del medio
ambiente. Ademds tiene una medicién de temperatura para compensar por efectos
termales.

Durante el proceso de caracterizacion se producen datos que se almacenan para

obtener coeficientes de correccidn para asegurar la correccidn durante la operacidn.
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También se localiza en el sensor la electrnica que convierte las sefiales de entr ada de

capacitancia y temperatura directamente a un formato digital para ser procesado por el

médulo de la electrdnica.

Leadwires
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Figura 4.6 Sensor de presion tipo capacitivo

Figura del catdlogo 98 de Rosemount Inc.
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En la figura 4.8 se muestra el diagrama funcional de un transmisor de presién tipico
modelo 3051.

=
) Seasor Module Memory - Sensor Lincaroation Analog Signd
Temporawee * Corecion - Rerange Carmersior
| Sensor » Damping
b

Figura 4.8 Diagrama de bloques del transmisor con salida 4-20 mA

Figura del catdlogo 98 de Rosemount Inc.

4.3.3 Tarjeta de la electrénica (electronic board)

Esta tarjeta acepta la sefial de entrada digital. junto con los coeficientes de correccidn.

para corregir y incalizar la senal.

La seccién de salida convierte la sefial digital a sefal analégica y maneja la

comunicacién con el comunicador HART (Hiway Addressable Remote Transducer).
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4.3.3. Comunicacion

La comunicacién es via el protocolo HART. La comunicacién remota se lleva a cabo
superponiendo una sefial de alia frecuencia encima de la salida analdgica. De esta forma

se permiten simultdneamente la comunicacidn y la sefial de salida sin perder la integridad
del lazo.

Con el comunicador HART se accesa la lectura directa del sensor como una senal

digital, evitando el proceso de conversion D/A (Digital / Analégico).

4.3.4 Configuracién

El transmisor puede ser configurado con un comunicador HART. La configuracion

consiste de dos partes. La primera, es para fijar los pardmetros operacionales del
wansmisor, 1os cuales son:

Ajuste de cero y span.

Seiial de salida lineal o raiz cuadrada.

e Amortiguamiento (para el caso de fluidos ruidosos).

Seleccion de unidades de ingenieria.

La segunda parte, es la informacidn y descripeién fisica del transmisor. incluye:

e Tag.

e Descriptor de 8 caracteres alfanuméricos.
e Mensaje de 32 caracteres alfanuméricos.
¢ Fecha.

¢ Instalacién de indicador integral.

e Materiales
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En la figura 4.7 se muesira el diagrama de alambrado del transmisor con el receptor.

Slgnal Loop May be Grounded at any
Point or Lett Ungrounded

Figura 4.7 Diagrama de alambrado del lazo

Figura del catdlogo 98 de Rosemount Inc.

4.4 Valvula inteligente Valtek
4.4.1 Introduccion

El sistema intehgente Star Pack de Valtek incluye un controlador basado en
microprocesador y sensores de proceso montados en la vélvula de control El sisterna
proporciona mediciéon y control de un lazo de flujo. presién o temperatura. También

proporciona la adquisicidn de datos necesarios para diagnésticos de la valvula o del

proceso.
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Los sensores de flujo, presidn y temperatura y el microprocesador estdn montados
directamente sobre la vdlvula misma, por lo que la instalacién del 1lazo de control toial es
simplificada eliminando las tomas de linea separadas. La complejidad total y las fugas

potenciales en ¢l sistema de proceso se reducen considerablemente.

Este sisterna inteligente puede ser programado para operar como una véalvula de
control tipica (respondiendo a una sefial de 4-20 mA CD del controlador) o solamente

como comrolador o transmisor requiriendo de un suministro de potencia de 24 VCD y
un SuMinistro NEumatico.

En la configuracién de controlador unicamente, el sistema StarPac responde con
accion PID a una sefial analégica de control de 4-20 mA CD, a una sefal digital a través

del puerto de comunicaciones RS-485 o a un sei-point pre-programado que se mantiene

sin necesidad de comunicacién extema.

La comunicacién es hecha via una PC, la cual ¢s usada para configurar o para lectura

de diagndsticos y no se requiere durante la operacidn normal,

Con este sistema se mejoran los procedimientos de mantenimuento, por la facihdad
para registrar y reportar el desempefio de la vélvula y del proceso. Por ejemplo, la

caracteristica de la vélvula y del proceso (usando los sensores StarPac) puede ser

registrados por la PC al momento de la instalacién del software.

Posteriormente, usando esta informacidn, el software puede ayudar a determinar si la

vialvula 0 el equipo de proceso necesitan servicio, reduciendo los programas de
mantenimiento.
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4.4.2 Beneficios

Los costos de instalacidn se reducen hasta cinco veces, comparados con los
sistemas de control convencional.

Aumenta la seguridad. Las fallas del sistema, arranques y paros son manejadas ep
forma segura con las capacidades del sistema.

Con todas las funciones localizadas en un paquete, la complejidad del sistema

total de control es reducida. La deteccién y solucion del problema se realizan con
mas facilidad.

4.4.3 Caracteristicas

e Diagnosticos del proceso:

Genera una caracteristica inicial del proceso y se cataloga usando formato Lotus 1-
2-3 para identificar la caracteristica estandar del proceso, una bomba, un compresor
eic. para detectar una necesidad de servicio. Los diagndsticos del proceso se
pueden realizar con una PC conectada a la vdlvula via un puerto RS-485.

e Sefal analégica o digital:
Est4 disponible el control y la comunicacién en forma digital y analdgica a

estaciones locales, remotas o sistemas de control distribuido.

e Controlador PID:

El sistema inteligente esta equipado con un controlador PID auto-conterudo que
usa cualquiera de sus pardmetros intemos de proceso como variable de control.

e Diagngsticos de vélvula:
El paguete de mantenimiento determina la condicidn del empaque de la vélvula.

asiento, actuador y empaque en una breve interrupeion de la operacion.
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» Modo de falla miltiple:
La tecnologfa utilizada permite establecer modos de fallas multiples, incluyendo:
falla de suministro eléctrico, neurnatico, etc.
Por ejemplo, a una falla eléctrica, el sistema regresa la vilvala al modo de control
estandar 0 continiia operando con una bateria externa de respaldo opcional.

e Seguridad del proceso:
La localizacién de los sensores en la vélvula evita las tomas de linea excesivas.

e Sistema de doble operacion:
La vélvula puede ser operada en modo manual o automatico con un algoritmo de

transferencia que hace la transicion suave y estable.



4.4.4 Componentes del sistema inteligente StarPac

Los principales componentes del sistema son:

1. Cuerpo de la vélvula.

Actuador.

La electronica.
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Figura 4.9 Esquematico del Sistema Inteligente StarPac.
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Sensores de presion y temperatura

El sensor de temperatura es normalmente un termopar tipa K montado sobre el cuerpo
de la vdlvula. El termopar tipo K fue seleccionado por muchas razones, incluyendo
amplio rango, bajo consumo de potencia. Algunos RTD’s y otros upos de termopares

pueden ser més lineales y mas precisos sobre un rango estrécho que el sistema Starpac.

El método que el sistema StarPac usa para medir temperatura limita la precisién y la
velocidad mas que el tipo de sensor. Si s requiere de una medicién de temperatura mds

rdpida y segura, se debe usar un sensor y transmisor separados y alambrarlo al puerto de
entrada analdgica de la vélvula.

Normalmente el término sensor se aplica al transductor mismo. Pero para especificarlo
completamente el término sensor incluye el transductor y los herrajes que lo sostienen.

Hay diez diferentes herrajes y seis tipos de sensores de presién.

Alambrado y tierra

Todas las senales al StarPac deben ser en cables blindados. El blindaje debe ser
aterrizado solamente en un extremo del cable para proporcionar un lugar para que el
ruido eléctrico ambiental sea removido del cable. El cable a tierra se fija en ambos

extremos para proporcionar un camino continuo para conductividad eléctrica.

El suministro de 24 VCD debe ser por par torcido blindado con el alambre de blindaje

conectado solamente en la fuente. No debe ser conectado a tierra fisica.

Comunicaciones RS-485

El alambrado RS-485 requiere del uso de un par de cable torcido blindado, el cual se

aterriza solamente en la fuente (de preferencia con una impedancia de 120 ohms).
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CAPITULO 5

BUS DE CAMPO DE LA
FOUNDATION

5.1 Introduccion

S.1.1 Definicion

El Fieldbus es un término que se usa para describir una red de comunicaciones

digitales que serd usada en la medicién y control de procesos industriales para reemplazar
la senal analdgica existente de 4-20 mA.

La red es bi-direccional, multicaidas ("multidrop"), utilizada para enlazar dispositivos
digitales de campo (transmisores, actuadores, sensores) y sistemas de antomatizacion

(Sisternas de Control Distnbuido: DCS's y Controladores Légicos Programables: PLC's).

Existen varios buses de campo o Fieldbuses, vamos a hacer referencia al

FOUNDATION Fieldbus (Fieldbus de lJa FOUNDATION).
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El Feldbus de la FOUNDATION habilita funciones bdsicas de control en los
dispositivos de campo, ademas de manejo de datos del dispositivo y su aplicacién y puede

ser utilizado en instalaciones con segunidad intrinseca en localizaciones peligrosas.

El Fieldbus permite mezclar productos y sistemas de diferentes proveedores, que

manejen este mismo protocolo, sin perder la funcionahdad del sistema. Esta caracteristica

hace a los sistemas abiertos e interoperables.

Las ventajas de un sistema abierto e interoperable son:

Los dispositivos de diferenies proveedores puedan trabajar juntos en un sistema
climinando los protocolos propictarios y las mterfaces especiales o a la medida del

cliente (customizadas).

Se pueda sustituir un dispositivo de campo por uno similar de otro proveedor sin

limitar la funcionalidad o la integracién del sistema.

Se tenga la mfraestructura para soportar actualizacion de los dispositivos del
Fieldbus.

El protocolo y la implementacion de componentes no sean controlados por un solo
proveedor.

La Fieldbus FOUNDATION y el Comité de normas ISA (Instrument Society of
America: Sociedad de Instrumentistas de América) / IEC (International Electrotechnical

Commision: Comisién Electrotécnica Internacional) trabajan en conjunto en el desarrollo

de las reglas o normas que regirdn esta tecnologia.



3-3

5.1.2 Topologias de comunicacion

La topologia es la forma de la red, basada en la forma de los nodos y los elementos de

comunicacidn, asi como del tipo de conexiones.

Las topologias mas comunes son:

e Punto a punto (point to point) (ver figura 3.1 y figura 3.2).
e Bus (ver figura 3.2).

e Arbol (tree) (ver figura 3.2).
e "Daisy-Chain" (ver figura 3.2).

Alambrado Daisy-Chain:

En este esquema de alambrado, la ruta del cable es de dispositivo en dispositivo. El
cable es interconectado en la terminal de cada dispositivo de campo. (Esta instalacién

debe ser desenergizada para modificar o reemplazar €l dispositivo).

Bus con ramales:

En este esquema de alambrado, los dispositivos de campo son conectados a un bus por

un segmento de cable lamado "spur” o ramal. La longitud del ramal puede variar.

Arbol:
En este esquema de alambrado, los dispositivos de campo son conectados a un s6lo
segmento de Fieldbus, por medio de un cable ramal y a través de una caja union de

terminales o "junction box". Este esquema es practico si los dispositivos sobre el

segmento estdn bastante separados, pero en la musma drea de la "junction box".
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Fig. 5.1 Topologia de alambrado 4-20 mA (punto a punto)

Figura del catdlogo 98 de Rosemount inc.
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3.2 Historia del FOUNDATION Fieldbus

(De la revista Control de abril de 1997. Articulo: "Fieldbus: reaching the promised
land" de Paul Studebaker™)

"A mediados de los 80’s, con la meta de crear un estdndar internacional, se unieron Ia
ISA (Instrument Society of América), la IEC (International Electrotechnical Commission)
para formar el comité Fieldbus [EC/ISA SP50 (Standard Practices). Formaban el comité

300 personas de diferentes proveedores y usuarios.

El estdndar a desarrollar deberia integrar un gran rango de instrumentos de control,

proporcionar interfaces para operar varios dispositivos simultdneamente y establecer un

protocolo de comunicaciones que soporte todo esto.

En 1992, Fisher-Rosemount (entonces dos companias separadas), Yokogawa y

Siemens se separaron creando el ISP (Interoperable Sysiem Project) para formalizar su

propia especificacién.

La otra fraccién del SPS0, incluyendo Honeywell, Allen-Bradley, y otras compamas
formaron el WorldFIP ( Factory Information Protocol), division Norte Aménca, un

estdndar con metas casi idénticas al ISP (Interoperable System Project).

En 1993, ISP y WorldPIF se unieron para formar la Fieldbus FOUNDATION
(FUNDACION del Fieldbus) con base en Austin, Texas.

La especificacién unificada resultante, Fieldbus FOUNDATION, compite con el
Profibus de Europa como uno de los dos protocolos LAN (Local Area Network) con el

potencial para provocar un cambio radical en la arquitectura del control de procesos

industriales y en ¢l drea de manufactura.”
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El alcance principal del estdndar es la integracién entre los dispositivos de campo
(sensores, actuadores, transductores, controladores, etc.) y el sistema de control en los

procesos industriales por medio de comunicaciones accesibles y adecuadas.

En enero de 1996, FOUNDATION implementd exitosamente el Fieldbus en una

planta piloto en Chocolate Bayou en las afueras de Houston.

Esta prueba consistié en conectar un DCS (Distributed Control System) a un sistema
de bombeo de condensado utilizando nstrumentacidn inteligente de campo de diferentes

proveedores. En la figura 5.3 se muestra el P&ID (Diagrama de Proceso e

Instrumentacién) de esta planta piloto.

Los dispositivos de campo utibizados en la prueba fueron:

LT-104  Transmisor de nivel del proveedor A.

PT-101  Transmisor de presion del proveedor E.

FT-103  Transmisor de flujo del proveedor Rosemount.
TT-102  Transmisor de temperatura del proveedor Rosemount,
TT-208  Transmisor de temperatura del proveedor D.

FT-106  Transmisor de flujo del proveedor D.

FT-206  Transmisor de Flujo del proveedor B.

FT-207 Transmisor de flujo mdsico del proveedor Rosemoun.
CV-105  Valvula de control del proveedor Fisher.

CV-204  Vilvula de control del proveedor C.

Entre otras fechas claves en la historia del Fieldbus tenemos que:
En marzo de 1996 se libera la version de baja velocidad del Fieldbus (H1).
En marzo de 1996 se libera la versién de alta velocidad del Fieldbus (H2).

Actualmente la FOUNDATION sigue trabajando en la completa hberacion del
estdndar.
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Figura 5.3 P& ID de planta piloto en Chocolate Bayou

Figura del catdlogo 98 de Rosemount Inc.



5.3 Fieldbus FOUNDATION (La Fundacién del Fieldbus)

La Fieldbus FOUNDATION es una organizacién no lucrativa cuyo propésito es el de

desarrollar la norma para un bus de campo mundial, interoperable y sencillo, con
disponibilidad de diversos productos.

Cuenta con el soporte de compailias que tienen una gran presencia en la Industria de la
automatizacién y da la facilidad para que los usuarios escojan el mejor dispositivo de

campo para aplicarse con el mejor sistema de automatizacidn.

El propésito de la FOUNDATION de] Fieldbus es proporcionar una infragstructura

independiente que promueva y soporte la tecnologia Fieldbus a largo plazo.
Ademds de:

e Proporcionar educacién sobre el Fieldbus de 1a FOUNDATION.

e Proporcionar servicio de soporte técnico.

¢ Proporcionar capacidades de confirmacién de pruebas.
e Coordinar las exhibiciones y las pruebas de campo.

e Desarrollar perfiles y descripcion de dispositivos.

e Mantener la biblioteca de descripeién de dispositivos.

Los dispositivos que serdn soportados por el Fieldbus de la FOUNDATION:

- Transmisores - Controladores de proceso
- Vélvulas - PLC's

- Medidores de flujo - DCS's

- Coniroladores locales - Registradores de grifica
- Indicadores locales - Desplegados dedicados

- Dispositivos de mantenimiento - Dispositivos de archivo

- Motores y bombas - Analizadores
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3.4 Impacto del Fielbus

El impacto del Fieldbus se mamfiesta en:

e Funciones avanzadas agregadas a los instrumentos de campo,

¢ Vista m4s amplia para el operador.

e Permite la migracién de funciones al campo.

e Reduce los costos de instalacién y alambrado.
¢ Reduce el equipo de interface a la mitad o més.

Proporciona un incremento en el flujo de la informacidn para facilitar la

automatizacién de ingenieria, mantenimiento y funciones de soporte.

3.5 Beneficios del Fieldbus

Los beneficios del Fieldbus se podrdn observar en todas las etapas de la
automatizacién, como son:

1 2 3 4 5
Planeacion Instalacién y Operacion | Mantenimiento y | Evolucién
Arrangue Soporie

Tabla 5.1 Etapas de la Automatizacién

Los beneficios del Fieldbus se agrupan en tres categorias:

1. Menores costos iniciales.
2. Menores costos de mantenimiento.

3. Mejora el rendimiento del Sistema.



A continuacién se desglosan estos beneficios:

1.- Menores costos iniciales.

Estos beneficios son palpables en las etapas de Planeacién (Ingemseria), Instalacion

y Arranque y Operacién y son los siguientes:

s Puede operar en el cableado existente de 4-20 mA.
e La simplicidad del sistema requicre de menos dibujos.
Debido a que el Fieldbus es “multdrop” en lugar de punto a punto, hay una

reduccién en el alambrado, por lo que se reduce la instalacion del equipo de
campo.

e Laenergia en el lazo es para dispositivos maltiples.

El sistema de Fieldbus reguiere menos tiempo de instalacidn que el sistema
convencional, ademds que se requieren menos materiales.

¢ Reduce la probabilidad de cometer errores de cableado

Debido a la migracion del control al campo se reduce el DCS (Distributed
Control System), interfaces /O (input/output). gabinetes, terminales. etc.

La comunicacidn digital hace que la puesta en marcha del sisterna de control sea

en menor tiempo y los diagndsticos mds rapidos.

2.- Menores costos de Mantenimiento.

e Con ¢l sistema de Fieldbus los operadores pueden ver todos los dispositivos del
sistema y facilmente interpretar su interaccidn, de tal forma que se puede
detectar la falla en menos tiempo.

Adicionalmente, hay diagnésticos de falla en linea para cada uno de los
dispositivos del sistema y esto facilita el mantenimiento preventivo y la

calibracion.

* Se puede reconfigurar el dispositivo de campo desde 1a estacién del operador.
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3.- Mejora el rendimiento del Sistema.

¢ Hay mas flexibilidad en el disefio del bus del sistema.

Capacidades de control pueden residir en los instrumentos de campo, reduciendo
el tamaifio del Sistema de Control principal.

» Reduce el costo del Sistema y sus expansiones.

Se pueden comunicar directamente dos dispositivos de campo a través del
Sistema de Control.

Debido a que el Fieldbus es un protocolo puramente digital, se elimina la

conversién Digital/Anal6gica y Analégica/Digital que existe en los sistemas que
usan transmision de 4-20 mA.

5.6 Tecnologia del FOUNDATION Fieldbus (Fieldbus de
FOUNDATION)

la

El modelo OSI (Open System Interconnection: Interconexion de Sistemas Abiertos)

de 1la ISO (International Standard Organization: Organizacién de Estindares

Intermacionales) es la referencia oficial para comunicaciones. Es un modelo para

identificar y establecer la taxonomia de las diferentes funciones de los sistemas de
comunicacién.

Este modelo define siete capas de funciones en un sistema de comunicacién (tabla

5.2), pero dependiendo de la aplicacidn se pueden omitir algunas capas intermedias,
como se muestra en la tabla 5.3 de las capas del Fieldbus.



Aplicacién

Presentacion

Sesién

Transporte

Red

Enlace de Datos

Fisica

Tabla 5.2 Capas del modelo OSI

Capa 7
Capa 6
Capa 5
Capa 4
Capa 3
Capa 2
Capa l

Usuario

Aplicacién

No se usa

No se usa

No se usa

No se usa

Enlace de Datos

Fisica

Tabla 5.3 Capas del Fieldbus
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El estindar Fieldbus usa el marco de la OSI (Organizacién de Estandares

Internacionales) y el comité SP 50 (Standards and Practices) trabaja actualmente sobre

cuatro capas y en la Gerencia de Servicios de Redes y Gerencia de Sistemas.

En el Fieldbus se ha incluido una capa adicional a las capas del protocolo OS] oficial,
llamada la Capa de Usuario (User Layer: UL).

En la figura 5.4 se muestra el arreglo de capas para el Fieldbus.
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Figura. 5. 4 Arquitectura Del Fieldbus de Control
Figura del catdlogo 98 de Rosemount Inc.

e Capa |: Physical Layer: PL (Capa Fisica) estdndar ISA / TEC.
e (Capa 2: Data Link Layer: DLL (Capa de Enlace de Datos).
e Capa 3-6: No se usa.

e Capa 7: Aplication Layer: AL (Capa de Aplicacién).

e Capa 8: User Layer: UL (Capa del Usuario).

Esta arquitectura estd basada en la tecnologia ISA SP 50 e IEC 1158-2.
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Brevemente se menciona la funcion de cada una de las capas

o La Capa Fisica (Physical Layer: PL)
Define las caracteristicas fisicas de la interface al medio que interconecta los

dispositivos (niveles de voltaje, corrientes, dispositivos de conexidn, codificador,
decodificador, etc.).

¢ La Capa de Enlace de Datos (Data Link Layer: DLL)

Monitorea 1as comunicaciones que estdn teniendo lugar entre varios dispositivos y

deiecta errores.

e La Capa de Aplicacién (Aplication Layer: AL)
Formatea los datos en mensajes los cuales pueden ser correctamente entendidos por
todos los dispositivos conectados en la red (interface de aplicacién del usuoario) y

proporciona los servicios para control de procesos, suministrindolos a la capa del
usuario.

e [.a Capa del Usuario (User Layer: UL)

Conecta las dreas individuales de la planta y proporciona un ambiente para aplicacidn.
Con la utilizacién de bloques de funcién estdndar realiza procedimientos de control en

dispositivos de campo y en el Sisterna de Control.
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5.6.1 Capa 1: Capa Fisica (Phisical Layer: PL)

Codifica y decodifica el dato sobre el medio, como cable (cobre, coaxial, etc.) fibra
Optica o sefal de radio.

La Capa Fisica (PL) recibe el dato a ser transmitido de la Capa de Enlace de Datos

(Data Link Layer: DLL) y codifica la informacién binaria como una sefial eléctrica con
sus atributos y propiedades.

Las caracteristicas de la Capa Fisica son las siguientes:

« Reglas de topologia liberal.
« Proporciona tres velocidades de comunicacién de datos.

Define relaciones entre sumunistro, distancia y otros parametros del cable.
e Agrega/remueve dispositivos durante la operacion.

e Seifializacién diferencial sobre par torcido.

e Codificacién BiPhase-L Manchester.

e Inhibe Jabber.

« Conecta el bus con cualquier polaridad.

5.6.2 Capa 2: Capa de Enlace de Datos (Data Link Layer: DLL)

La Capa de Enlace de Datos define los servicios proporcionados a la Capa de
Aplicacion (Aplication Layer: AL) en la frontera entre la AL y el DLL.

La Capa de Enlace de Datos hace uso de los servicios que estin disponibles en la Capa
Fisica (PL).
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5.6.3 Capa 3: Capa de Aplicaciéon (Aplication Layer: AL)

La Capa de Aplicacién (AL) proporciona los servicios requeridos para soportar el

control de procesos y aplicaciones de automatizacién de la planta.

La Capa de Aplicacién (AL) proporciona los servicios requerides para soportar el
flujo vertical de datos a través de la arquitectura y soporte a través de otras aplicaciones

del cliente. Esto se maneja a través de capas de funciones especificas.

5.6.4 Capa 4: Capa de Usuario (User Layer: UL)

EL Fieldbus no es una red de comunicaciones convencional, pues tiene la capacidad
adicional de:

s Los Bloques de Funcién (Function Bloques).
» La tecnologia de Descripcién de Dispesitivos (Device Description: DD) y el uso
de DDL (Device Description Language).

¢ Perfiles de Dispositivos bien definidos.

La Capa de Usuario proporciona conectividad a dreas y sistemas individuales de las
plantas, direcciona una amplia variedad de aplicaciones en tiempo real, pero es disefiada

especificamente para soportar aplicaciones en control de procesos en lazo cerrado.

También define un método para programar la ejecucién de todos los bloques de
funciones basados en tiempo critico necesitado para cada bloque. El tiempo de ciclo de

cada blogue es determinado y establecido al tiempo de la configuracion de la base de

datos.
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5.6.4.1 Bloques de Funcion

Los Bloques de Funcién son software que proporciona una estructura general para
especificar diferentes funciones del dispositivo. Cada Bloque de Funcidn es capaz de
realizar una funcidn de control o algoritmo. Los Bloques pueden ser interconectados para

construir un lazo de proceso. La accidén de estos Bloques puede ser cambiada ajustando

la configuracién y los pardmetros de operacion.

Los usuarios pueden construir sus procedimientos para medicidon y control con
algoritmos pre-defimidos, con solo accesar la base de datos. Adicionalmente, si as{ lo

desea, el proveedor del equipo puede agregar Bloques de Funciones propietarias a los
algoritmos pre-definidos.

Los Bloques de Funcifn permiten la migracién de las estrategias de control a los
dispositivos de campo. Los dispositivos de campo pueden tener tantos Blogques de
Funcidn residentes en ellos como fueran necesarios. Los Bloques son procesados de

acuerdo a un programa definido por el usuano. El tamafio de los Bloques de Funcién es
de 32 palabras.

El documento técnico SP30 para esta capa define 32 algoritmos est4ndar y Bloques de
Funcién. El documento también incluye espacio para la adicién de nuevos Bloques para

cumplir con requerimientos de aplicaciones especiales.

La documentacidn de la Capa del Usuario también resalta los tipos y funciones de los
desplegados (displays) de interface humana. Describe los formatos de los desplegados
(displays) y como estos deben ser estructurados y actualizados.
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En la primer liberacidon de Bloques de Funcion, la Fieldbus FOUNDATION ha
especificado los bloques que se describen en la tabla 5.4:

Nombre Bloque de Funcion
DI Entrada digital
DO Sahda digital
Al Entrada anal6gica
AO Salida analdgica
PID Control proporcional, proporcional mds

integral, integral, proporcional mds integral

mas derivativo

PD Control proporcional, proporcional mas
derivativo

SS Selector de sefial

ML Estacidn de carga manual

BG Estacién de bias / ganancia

RA Estacidn de relacion

Tabla 5.4 Bloques de Funcién

En la figura 5.5 se muestra una aplicacién de los Bloques de Funcién en dispositivos
de campo. Se incluyen: un transmisor de flujo (FT), una vélvula, un control PID (FC) y
las conexiones de Fieldbus entre los dispositivos. En este ejemplo las estrategias de

control han emigrado al campo.
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El bloque AI 110 (Analog Input) representa a la variable flujo como la entrada
analégica, el bloque PID 110 como el control Proporcional-Integral-Derivativo residente
en Controlador de Flujo (FC) en la vdlvula inteligente y el bloque AO-110 (Analog
Oulput) es la salida analégica del controlador para determinar la posicion de la valvula.

PID 118
710

AT 110

e

Figura 5.5 Implementacién de Bloques de Funcién

Figura del catdlogo 98 de Rosemount Inc.

5.6.4.2 Descripcion de Dispositivos

"La Descripcion de Dispositivos (Device Description: DD) es basicamente el "dnver”
del dispositivo. Una analogia es el "driver” para la impresora, la cual no opera en la forma
apropiada a menos que se especifique el "driver" apropiado para la impresora.”

(Understanding Fieldbus del manual 98 de Rosemount Inc.)
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La Descripcidén de Dispositivos se escribe por los fabricanies usando DDL (Device
Description Language) que es un lenguaje de programacién desarrollado por Rosemount

Inc. La Descripciébn del Dispositivo incluye los procedimientos de operacién, la

descripcidn de la variable, etc.

5.6.4.3 Perfil del Dispositivo

El perfil del dispositivo de campo es especificado en un blogue llamado bloque
transductor, el cual puede dividirse en dos bloques separados: el bloque de medicién, el

cual es comin a todos los dispositivos con ese perfll y el bloque de tecnologia, donde los

pardmetros reflejan los diferentes tipos de sensores (e.g. T/C o RTD).

Para control de procesos, se han desarrollado perfiles para los siguientes dispositivos

que se conectan al Fieldbus H1 de baja velocidad:

¢  Presién (Manométrica, absoluta, diferencial para flujo y nivel).

e Temperatura (Termopar, RTD).

s Flujo (Presion diferencial, coriolis, Vortex, magnético, ultrasénico, turbina).
e Nivel (Presion diferencial, capacitancia, ultrasénica, radar, magnético).

e Valvula (Globo, solenoide, posicionador, convertidor, actuador eléctrico).

También se han planeado perfiles para los siguientes dispositivos que se conectan al
Fieldbus H2 de alta velocidad:

o Impulsores de velocidad variable (Motores eléctricos y para bombas).
¢ Automatizacién (Relevadores, conirol de movimiento).

e« Vibracién,

e Manejo de materiales.

» Robdtica.
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5.6.5 Gerencia de Servicios de Redes y Gerencia de Sistemas

Los Servicios Gerenciales de la red aglutina a todas las capas. Estos servicios facilitan
a las capas intercambiar datos con comunicaciones limpias. Proporciona los métodos para

la configuracion de las redes y responde a fallas de operacion de la red.

5.7 Versiones de Fieldbus

Existen dos versiones de Fieldbus, 1a versién de baja velocidad, denominada H1 y la
version de alta velocidad, denominada H2.

La versién de baja velocidad del Fieldbus, H1, se ha optimizado para aplicaciones de
control de procesos. La version de alta velocidad del Ficldbus, H2, esta disefiada para

recolectar datos y como columna vertebral de varios segmentos de Fieldbus.

Principales caracteristicas de las versiones de Fieldbus:

HI Fieldbus de baja velocidad

o 31.25 Kbps en cable de par torcido blindado calibre 18.

¢ Pueden comunicarse desde el mismo par de cables de 2-32 dispositivos. sin

seguridad intrinseca; bus no energizado.

Pueden comunicarse y energizarse por el bus de 2-12 dispositivos, sin seguridad
intrinseca.

Pueden energizarse desde el mismo par de cables de 2-6 dispositivos, con seguridad
intrinseca.
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¢ Longitud mixima de cable de par torcido: 1,900 metros con cable tipo A, par
torcido blindado calibre 18 AWG.

¢ Rango de tiempo de respuesta: de 32ius a 2.2 ms. Tiempo de respuesta tipico: lms.

H2 Fieldbus de alta velocidad

e 1.0 Mbps, 2.5 Mbps en cable de par torcido blindado y soportard 5 Mbps en cable
de fibra 6ptica, bus no energizado.

e 2-32 dispositivos, no energizados por €l bus.

s Redundancia.
e No segundad intrinseca.

750 metros de longitud méxima, a 1 Mbps y usando cable tipo A par torcido
blindado calibre 22 AWG.

e Rango de tiempo de respuesta a 1 Mbps: de lps a 70 us. Tiempo de respuesta
tipico: 32 |is.
o Rango de tiempo de respuesta: de 32 ps a 2.2 ms Tiempo de respuesta tipico: 1ms.

e 500 metros de longitud méxima, a 2.5 Mbps y usando cable tipo A par torcido
blindado calibre 22 AWG.
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Total of approximately 35,000 devices
{due to address limits)

Data Highway

Hm
T 1]

Figura 5.6 Capacidad de dispositivos en ¢l Fieldbus

Figura del catdlogo 98 de Rosemount Inc.
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CAPITULO 6

INFORMACION GENERAL DE
APLICACION DE TRANSMISOR CON
FOUNDATION FIELDBUS

6.1 Introduccion

El transmisor al que haremos referencia serd el transmisor de presién diferencial y
presién de proceso modelo ST-3000 FF Serie 100 con interface a FOUNDATION

Fieldbus, de la marca Honeywell, Aunque no hay gran diferencia en aplicacién de un
transmisor similar de otra marca.

El transmisor puede interoperar con cualquier dispositivo registrado por la
FOUNDATION en una red de Fieldbus con velocidad de 31.25 Kbit/s (versién HI1).

Posee blogues de funcién estdndar y bloques adicionados por el proveedor para mejorar
su operacién.
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El transmisor mide la presion y transmite una sefial de salida digital proporcional a la
variable, sobre un par de cables. La sefal de salida es en formato de protocolo digital

Fieldbus para comunicacién directa con sistemas de control.

La variable de proceso (PV) estd disponible para propésitos de monitoreo y control
(actualizacién de la PV: médxima de 8 veces / segundo). La temperatura del cuerpo

medidor estd disponible como variable secundaria para propdsitos de monitoreo

unicarnente, a través de la interface con el operador.

Este transmisor no tiene ajustes fisicos. Todos los ajustes se hacen a través de una PC

donde pueda correr el software de aplicacién de la configuracidn del Fieldbus.

6.1.1 Aplicacion del transmisor

La aplicacién del transmisor se configura usando un programa de software de
configuracién de Fieldbus. El software configurador permite al usuaric configurar los

bloques, cambiar los pardmetros de operacién y crear eslabonamientos entre bloques
para confeccionar la aplicacion,

Junto con el transmisor se incluye un diskette de Descripcién de Dispositivos y los
archivos de diccionario estdndar del transmisor. Estos archivos, usados en conjunto con
el software de configuracién de aplicacion del Fieldbus proporcionan una descripcion en

linea y los desplegados de la operacién del transmisor.
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6.2 Componentes para la instalacién

El transmisor contiene la electrénica que lo habilita para operar usando el protocolo
del FOUNDATION Fieldbus. Esta interface digital requiere de ciertos componentes para

proporcionar control y comunicacién de datos entre el campo y el cuatto de control.
Los componentes que se requieren para la instalacion son:

El dispositivo de campo (transmisor):

Mide la presién y transmite los datos del proceso a la estacién de operador o a una
computadora huésped o servidora.

Fuente de poder:

Proporciona el suministro de corriente directa a los dispositivos de campo. Para
instalaciones con seguridad intrinseca, las fuentes de poder deben ser las disenadas

especificamente para usarse con barreras de seguridad intrinseca.

Acondicionador de la fuente:

Actia como un filtro para prevenir que la fuente de poder de interfiera con las sefiales

del Fieldbus (acoplamiento de impedancias). Debe ser parte de la fuente de poder del
Feldbus.

Cable del Fieldbus:

Par torcido blindado usado para interconectar los dispositivos del Fieldbus.

Terminaciones de Fieldbus:

Un dispositivo de terminacién de sefal usado para prevenir senales reflejadas (ruido)

de comunicaciones distorsionadas del Fieldbus.



Barreras de seguridad intrinseca del Fieldbus:

Barreras de seguridad intrinseca requeridas para instalaciones en localizaciones
peligrosas.

Terminales del Fieldbus:

Temminales de cableado para una f4cil conexién de dispositivos, supresores de pico y
otros componentes de 1a red.

En la figura 6.1 y 6.2 se muestran componentes del Fieldbus

Estacion de

Operader o

Host

Computer

AF = Acondicionador
de Fuente
{F N T = Terminacién
Poder

i Cable Fieldbus - ®

Dispositivos de campo

Figura 6.1 Componentes de la red del Fieldbus
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100 Q [’W é; \rw‘ 100 O
1uF [ / 33— 1wF
Terminator / Terminator
- Isignal Boibe
Iati i
2} RRCEUTE maybe | | | ||
= ona 7
% Q 3¢
Ficldbus
Power Supply
Field Devices

Host Device

NOTE
Field dewces require 8-35 Y dc 91 rmiaal ponts

Figura 6.2 Diagrama de alambrado de Fieldbus versién H1 tipo bus con ramificaciones

Figura del catdlogo 98 de Rosemount Inc

6.3 Cables del transmisor

El transmisor estd disefiado para operar en una red de Fieldbus de dos hilos. Ningin
cable del Fieldbus puede aternzarse. El blindaje del cable del Fieldbus sélo debe ser

aterrizado en un seolo lugar, preferiblemente en el punto de tierra de la fuente de poder.

En la tabla 6.1 s¢ listan los tipos de cables de Ficldbus que se pueden utilizar. Se
prefiere usar el tipo A, después el tipo B, etc.
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Tipo Descripcion del Cable Calibre
Tipo A Par torcido blindado # 18 AWG (0.8 mm?)
Tipo B Multiniicleo torcido, con blindaje #22 AWG (0.32 mm®)
Tipo C Multindcleo torcido, sin blindaje #26 AWG (0.13 mm?®)
Tipo D Multinticleo, sin pares torcidos y # 18 AWG (1.25 mm”)
cubierta blindada

Tabla 6.1 Tipos de cables de Fieldbus

Una terminal externa de tierra, en la parte de afuera de la cubierta de la electrénica

proporciona supresion adicional de rudo, asi como proteccidn contra descargas
eléctricas y estaticas.

6.4 Funciones del transmisor

Todos los dispositivos del fieldbus contienen uno ¢ mis FBAP (Function Block
Application Process: Proceso de Aplicacidn de los Blogues de Funcién). El FBAP en el

transmisor es el software de aplicacién que define las caracteristicas particulares del
Lransmisor.

El FBAP comprende Bloques de Funcién, un Bloque Transductor y un Bloque de
Recurso, mds otras funciones las cuales soportan estos bloques. En la figura 6.3 se

muestra una vista general del FBAP del transmisor.
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Resource

-

Sensor

PEPORENE

F{oui| L

4

publish read subscr

read/write read/write read/write publsh

~ L

Communicalion Stack

Figura 6. 3 Vista general de los Bloques de Funcién

Figura de la especificacién de Honeywell 34-ST-03-72

El FBAP permite:

Conectar las entradas y salidas de los bloques de funcién de acuerdo a los
requerimientos del proceso.

Hacer cambios a los pardmetros de los bloques de funcién de acuerdo a los
requerimientos del proceso.
Hacer cambios a la programacion de ejecucion de los blogues de funcién.

e Escribir los cambios del FBAP en el dispositivo.

Los blogues Objeto son elementos que deciden el FBAP. Los bloques contiencn datos

(Objetos y pardmetros), como las entradas y salidas, procesamiento de senal y
conexiones a otras aplicaciones.
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El transmisor ST 3000 FF contiene los siguientes Blogues Objeto:

Bloque de Recurso.

Bloque Transductor.

Bloque de funcién Analog Input (Al: Entrada Analégica).

Bloque de funcién Controlador PID (Proporcional Integral Derivativo).

A continuacién se describe la operacién de cada block

6.4.1 Bloque de Recurso

Contiene los datos y pardmetros que describen las caracteristicas fisicas del
dispositivo (hardware) y soporta las aplicaciones de descarga de la aplicacién del

dispositivo. No realiza ninguna accidn, solo contiene parametros.

6.4.2 Bloque Transductor

Aisla (o desacopla) los Bloques de Funcidn de los dispositivos, cOmo sensores,
actuadores y switches. Es la interface con hardware del sensor y proporciona una

medicién directa de presion, o un valor calculado, al bloque de funcién Al (Analog
Input: Entrada Analégica).

En el ST 300 FF, el Bloque Transductor toma la sefial del sensor del software de

procesamiento de senal, realiza una linealizacién de dos puntos y ejecuta funciones

matemadticas adicionales. si se requiere (ver figura 6.4).
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Transducer Block Al Block
S Apply PRIMARY VALUE
Brefaue calibration status NL W
) OUT —>
LS | CALC_VAL ’,
| stalus ;
caiculation
7
LEVEL _COEF PRIMARY_VALUE_ ?1| XD _SCALE !
RANGE
SENSOR_TEMP_UNITS
SENSOR_TEMP AUX_VART
stalus stalus

Figura 6.4 Diagrama del bloque de funcién Transductor y Entrada Analégica

Figura de 1a especificacion de Honeywell 34-ST-03-72

El Bloque Transductor puede expresar la variable presién en la forma de un

polinomio de quinto orden, en donde el usuario debe dar los coeficientes, de acuerdo a la

forma del depdsito, si se desea, por ejemplo, calcular el volumen de un depdsito de
forma irregular.

6.4.3 Bloque de funcion Al (Analog Input: Entrada Analégica)

Realiza funciones de automatizacidén bdsica para el control automatico y operaciones
de procesamiento. Realiza escalamiento en unidades de ingenieria. raiz cuadrada, alarma
y publica la PV en el bus. Por ejemplo. la salida del bloque de funcién Al puede ser

eslabonada como una entrada al bloque de funcién de control PID del transmisor.
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Dos valores del Blogue Transductor se envian como entradas al bloque Al (ver figura
6.4). En el blogque Al se selecciona, como primera entrada, cualquiera de las dos

entradas provenientes del bloque transductor, de acuerdo al valor del pardmetro del canal
(channel).

Si el valor del pardmetro del canal es 1, se selecciona como primera entrada, el valor

primario de la variable. Si el valor del pardmetro del canal es 2, se selecciona como

primera entrada, ¢l valor calculado de la vanable.

La segunda entrada al bloque Al es del sensor de temperatura. La sefial de salida del
bloque Al se publica en la red de comunicaciones.

6.4.4 Bloque de funcién Controlador PID

Realiza algoritmo PID estindar o robusto, usado en lazo cerrado. El algoritmo de

control robusto usa los parametros estdndar del Fieldbus més parametros de extensién
para el control PID, definidos por Honeywell.

En el control PID robusto el algoritmo soporta, en forma adicional, un filtro de
retraso (lag filter) exponencial, configurable en segundos por el usuario, y aplicado al

valor de la salida calculada (salida primaria del bloque transductor).

En ¢l control PID estdndar la constante de tiempo del filtro de retraso es fija a 1/16 de
segundo.
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6.4.5 Descripcion del Dispositivo

Se utilizan descripciones y definiciones estdndar para describir el dispositivo de

campo. A estas descripciones estindar se les denomina la Descripcién del Dispositivo
(DD).

Una Descripcién de Dispositivo contiene informacidn acerca de los pardmetros y

operacién del Dispositivo como: cédigo, nombre, unidades de ingenieria, cémo mostrar
los pardmetros, mantenimiento, calibracién, etc.

6.5 Pasos de configuracion del transmisor

En forma resumida se mencionan los pasos para la configuracién del transmisor:

Paso Tarea

l Establezca comunicacién entre la interface del operador y el
dispositivo (ponga el transmisor "on-hne" en la red).

2 Haga chequeos iniciales en el nimero de senie del dispositivo
y el niimero de revision del firmware.

3 Usando una aplicacion de configuracién de Fieldbus, cree o
haga cambios a la configuracion del dispositivo.

4 Escriba los cambios de la configuracion del dispositivo al
dispositivo.

3 Grabe la configuracién del dispositivo al disco.

Tabla 6.2 Pasos para la configuracidn del transmasor
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CAPITULO 7

CONCLUSIONES Y
RECOMENDA CIONES

7.1 Conclusiones

Existen buses de campo anteriores a esta tecnologia del FOUNDATION Fieldbus:
HART (Hiway Addressable Remote Transducer) vy Profibus creados por compaiiias

independientes pero que no poseen todas las ventajas del FOUNDATION Fieldbus.

El cambio en la distribucién de las funciones de control dentro de la jerarquia de
control y la aplicacién con seguridad intrinseca en localizaciones peligrosas son dos de

los aspectos més relevantes del estdndar del Fieldbus.

Parte de la tecnologia aplicada en las normas del Fieldbus se basa en normas

internacionales anteriores y tecnologia comercial con modificaciones para poderla
aplicar en control de procesos y automatizacién.
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La tecnologia del FOUNDATION Fieldbus, a la fecha, no se ha liberado en su
totalidad, pero, debido al soporte de compaiifas que tienen una gran presencia en la

Industria, se espera que sea completamente liberada en poco tiempo.

En fecha reciente Rosemount ofrecié la tecnologia de su protocolo HART (Hiway

Addressable Remote Transducer) a la FOUNDATION para dar soporte al desarrollo del
Fieldbus.

Hay un grupo trabajando para asegurarse que todos los tipos de productos de
medicién incluyendo, analizadores, PLCs, interruptores, etc. sean considerados dentro

de la tecnologia del Fieldbus, no solamente los dispositivos inteligentes.

En la seccidn "Frecuently Asking Questions” del site de la Fieldbus Foundation,
menciona una lista de equipos de varios proveedores que han pasado las pruebas de

interoperabilidad y son dispositivos registrados por la FOUNDATION.

Estos equipos son:

Proveedor Modelo Descripcion

Fieldbus Inc UCR-501 Controlador

The Foxboro Company IASTP10 Transmisor de presién

Fuji Electric Co.,Ltd FX-Serie P Transmisor de presion
De fibra 6ptica

Fuji Electric Co.,Ltd FFX-Serie T Transmisor de temp.

National Insiruments AISDI Simulador Al

Rosemount Inc. 3244 Transmisor de temp.

Rosemount Inc. 3051 Transmisor de presién

Smar International Co. LD302 Transmisor de presién

Smar International Co. TT302

Transmisor de temp.
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Proveedor Modelo

Descripcion
Smar International Co. IF302 Conv. de 4-20 mA
A Fieldbus
Yokogagwa Electectric Corp. EJA Transmisor de presion
Yokogagwa Electectric Corp. EF Medidor de flujo

El siguiente proveedor también ofrece productos con Fieldbus:

( ref: htrp//www.honeywell. com/Pub/Journal de 1 de abril de 1997}

Honeywell Inc. ST-3000 Serie 100  Transmisor de presién
Honeywell Inc. STT-300 Transmisor de temp.
Honeywell Inc. Magnew Transmisor de presidn
Honeywell Inc. SGC-3000 Cromatdgrafo de gas
Inteligente
Honeywell Inc. SVI-3000 Interface de vdlvula
inteligente
Honeywell Inc. EET Kit de herramientas de
configuracién
Companias miembros de la Fieldbus FOUNDATION
(ref: Understanding Fieldbus de Rosemount Inc.)
ABB Lid. Allen-Bradley
Allen-Bradley Japan Al pret
Analog Devices Apparatebau Hundsbach
Bailey Controls Bailey Japan
Beamex Belden Wire & Cable
Bently Navada

Borst Automation
Bronkhorst High-Tech

Caltex Services

Bray International

Brooks Instrument


http://www.honeywell.com/Pub/Joumal

Chevron

digi table thielen

Druck

Eckardt

Endress + Hauser

Exxon

Fischer & Porter
Fisher-Rosemount Systems, Inc.
Fraunhofer Institute
Furon Company, Dekoron
GSC Precision Controls
Hitachi

Ifak

Johnson Controls

K K. Codix

Keystone Controls

Knick

KROHNE

Limitorque
Masoneilan-Dresser
Metiler - Toledo
Mitsubishi El ectric
Monsanto

Nagano Keiki Seisakusho
NEC

NEMA

Norsk Hydro

Pacific Avioni ¢s
POHTO

Presys Instr E Sistemas

R. Stahl Schaltgeraete

74

Danfoss

DKK

Dupont Engineering
EMCO

Enraf

FINT

Fisher Controls
Foxboro

Fuji Electric

Great Lakes Instruments
Hartmann & Braun
Honeywell

Instituto de Invest El ec
Johnson Yokogawa
K-Patents

Ki mray

Koso Service

Leeds & Northrup
Magnetrol

MTL

Micro Motion Inc.
Modicon

Motoyama

National Instruments
Neles - Jamesbury
Niigata Masoneilan
Ohkura ElectricOval
Pepperl + Fuchs
Politecnico di Torino-Dai
Procter & Gamble

Ramsey Technology



Rosemount Analytical Inc. Rosemount Inc.

Saab Tank Control SauControl
Servomex Shimadzu

SHIP STAR Siebe ECD

Sieger TPA Siemens A

Simrad Albatross SMAR

Softing SOR

Square D Stonel

TMG i-tec Tokyo Keiso

Toshiba Uticor Technology
Valmet Automation VALTEK International
VEGA Grieshaber Vinson Supply
Westlock Controls Yamatake-Honeywell

Yokogawa Electric
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7.2 Recomendaciones

A los usuarios finales de esta tecnologia se recomienda planear proyectos futuros con
productos de la FF. Estd disponible la informacién sobre el curso: "Como implementar

proyectos con Fieldbus" en: http//www.smar.com.br/.

También es adecuado capacitarse en las aplicaciones del Fieldbus, si se requiere

mayor informacién consultar el sitic de la Fieldbus FOUNDATION en el Internet (http:

/fwww fieldbus.org) y solicitar informacién de detalle.

Si se requiere de informacién detallada sobre el alambrado de dispositivos de
Fieldbus y construccién de redes de Fieldbus refiérase al documento de la Fieldbus

FOUNDATION AG-140 "Wiring and Installation 31.25 Kbit/s, Voltage Mode, Wire
Medium Application Guide.

Si se requiere de informaci6én detallada sobre conexién de dispositives de campo para

aplicaciones con Seguridad Intrinseca refiérase al documento de la Fieldbus

FOUNDATION AG-163, 31.25 Kbit/s Intrinsically Safe Systems Application Guide.

Para informacion detallada de FBAP (Function Block Application Process) refiérase a

los documentos FF-8%0 y FF-891 FOUNDATION Specification Function Block
Application Process Parts 1 and 2.


http://www.smar.com.br/
http://www.fieldbus.org
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APENDICE 1

ESPECIFICACIONES DE TRANSMISOR INTELIGENTE
DE PRESION DIFERENCIAL MODELO STD-120
Y COMUNICADOR INTELIGENTE DE CAMPO

MARCA HONEYWELL



Honeywell

ST 3000 Smant Transmitter 34ST'230§E
Series 100e Ditferentlal Pressure Models
STD110  OtoidinH0  Oto25mbar "
STD120  Dio400IHLO  Dtod D00 mbar Specitication and
STDI25 Ot 6inH:0 0o 1.500 mbar Maodel Selection
STDt20  Dto 100 psi 0 to 7,000 mbar Guide
STDI7T0 0 to2000 psi 0 1.240,000 mbar
fFunction
Honeywel's ST 2000 Series 100e

Diferental Pressure Transm ttars
bnng prove n*smast’ technology to
awide spectrum of pressyre
measu rment applicaions from
fumage combuston air flow
Hydrostate Tank Gauging. They
Tansmit an output signal
propartional © the maasured
vanablke in eitver 3n analog 4t 20
milliampere fomat or in & digiwl
DE proweol format for direct
digital imegatioh with our

TDC 3000%X comrol system.

You easily salectthe analbg or
dignal transmission format through
the Sman Field Communkator
{SFC®) which is the common
hand-held operator interface for
our8marting®™ Transmittars. All
configuraton, operation, and
communicatons functions are
underthe control of the ST 3000
Sman Trangmtter's micno-
processor and ane gecessible
through tha SFC.

Features

= Ghoice of linearor square mat
output conformmty is & simple
configuration selection.

.

Direct digrtal integration with
TDG 3000 system provides
local measurement accurRSy o
the system kvel without adding
typical A/D and D¥A converer
Ihaccyracies.

.

Unique pezoresistive sensor
automatcally compensates

PN Sman Field
“:@:‘,\ unicator
NG

Gan be odered
separately see
specification
348T7-03-55

input for temperature and static
pressur™

Figure 1—Sanes 100 Diferental Pressure Transmutters featume proven
“smart echnalogqy and come i several modals to maetvaning
apphcation needs

Nota: Especificaciones proporcionadas por la Compania Honeywell

Al-2



34510360
Page 2

+ Added “smart’ feamwres include
configuring lomer and upper
range values, ssmulating accurate
analog output, and selecting
preprogrfnmed engineerng units
fordsplay.

Sman transmittar capabilities with
local or renote i e rfacing maans
significast manpower efficency
improvements in commMissioning,
start-up, and ongoing
maim=nance functions.

.

Description

The ST 3000 trans mitwer can
eplace any 4 to 20 miliampere
outpuTtrRRSMIter In yse oday, and
operates over 3 Standandtwo-wire
system.

The maasuring means i a piezore-
sistive sensorwhch actually
contans three sensors m one. It
contings adifferemial pressure
Sensor, atemperature sensot, and
a static pressure sansor. Mcno-
processor-bhased electronics
pravide higherspan-wmdown =0,
impoved temperature and pressue
compensaton, and mproved
ascuracy.

Like other Smanline Transminters,
the ST 3000 features wmo-way
sommunication between the
operator and the ransmitter through
ourSFC._Youcan connect the SFG
anywhere hatyou can access the

wansmitter signal lines, and #
provides the capabilies of
ransmiter adjustments and
dizgnostics from remate locations,
such as the contol room.

The ransmitter's mater body and
electonics housing resist shock,
vibration, corroson, and moisture.
The electronics housing contains a
comparntment for the single-board
elecyonics, which is isolatad from
an inegral junction box. The single-
board alectronics is replateable and
imterchangeaable with amy other

ST 2000 Series 100e or Senes 900
model transmittar,

Snecifications
Operating Conditions — All HModeks
Parameted Reference Rated Conddion Opesative Limits Transporaton and
Condition Sorge
T F T ¥ T * T ¥
STDHO [: 281 | 782 | ~ASw85 | iSwiH | 0w I 40198 | A0w M| w15
STD12s | 2561 | 72 | 40w | 40wig5 | 4w | Wwids |-Bwids| -Fwas?
STD120, STD130, STD1 D | 251 | 72 -A) %0 ¢S 40185 | 40wk | 0% 200 |-Bwias| 67was?
STOMO f.2 | ™2 {15086 | $w19 W {0152 | D F0.| 0w 158
STDI2s | &a1 | T2 | -40w8 | Wniss | 40wss | -40w185 | -Bw125| 7w 57
STD120, STDI30, STDI170 | 2521 | 782 | 409125 | -0 357" | -40w125 | -804 257 | -0 125 | 67w 57
Humadity %RH 0o O 100 0t 100 0w 100
Owaspressure  STD110 psi R 0 o
has 0 e 305
Al Other Models pai 0 0W 20
b= 0 210 210
Static Pressure STD110 psi 0 . Q...
1] 2 0.7 45 -
Yacuum Regon - Minimam
Pressure
All Modals Excepr STD110
menlg absolute Atmospheric = 2 (short term ™"}
nh, 0 absolute Bxmospheric 13 1 {shortterm™)
Supphy Volage, Curems, Wolnge Rasge  10.8%0 42.4 Yok 2t tminabs
and Loed Ressistance CurestRasge 0% SnA
Load Resistance: O % 1440 ahen 5 {as shown in Raure 2)

*For CTFE fill fluiad, the RIng s ~15t0 110°C (50 230°F)
* Short tem esjuals 2 hours st 70 °C (158 F)
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34-ST03-60
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1440

B [ o i 1 ] = opaetn
A

NOTE: Ammimun of 250
Ohmo of bop resistance &
NECERAY W suppart
Bl — i e A comm unidions. Loop
resismancs agquls barnar
resistance puswire
resisrncs plus recthrer
resistance. Also vt

£ s, o i opssation is parmithed f
] - - notaninyinsically seie
irsstalkxtion.

Laap
Resisenge O T ——————
{abms)

SO ————

0 102 162820625 23 70 ed
Opeating VYaitage {Ydc] ant

Figure 2 - Supply voltage and loop resistanca chart
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Page$§
Performance Under Rated Conditions* - Model STD120 {0 to 400 inH;0)
Parame®er Descriprton
Upper Range Limit inH, 0 | 400(39.2"Fi4*C is stardh id refererce temperature for nHAO range.)
mbay | 1000
kinsnum Span mlt:.] 1 Note: Recommended mirimum span in square rootmode 1 20 inHO (S0 mbar)
mba |25
Tuwndown Batia 40010 1
Zeso Elevation and Suppression

Mo limit except minimum span within £100% URL. Spedfications yalid fom -5t +100%

URL.

fecuracy (Reference - Inciudes
combined effects of linearity,
hysteress, and repeatability)

¢ AccuRny incudss fesidual error
283 arerging suwetassve
reatings

In Amalog Mode 30.075% of calibrated span or upper ranga value (URY), whichever is

greater, temnnal based.
For URV below reference part (25 inHxO), sccurcy equals:

25 HELO &2 bt
+0.025+ 0.05 ( ’PU"“HQO) ANV

of 0,254+ 0.05 ( B % SR

In Digial Mode: 40.0625% of calibrated span or upper mnge value (URV), whichever 1s

greater, temningl tesed.
For URV balow reference poirt (25 inHz0), accuracy equals:

+0.0125 4+0.05 (—;—?ﬁ%ﬁ—o o $0.0125 +0.05 { —2 DR

o %san

Zero Tempesature Effect pes
28'C {(s0'F

Spanintar
In Aralog Mode +0.0825% of calibrated span.
For URY below reference pairt (S0 inH,Cj, effect equals

SeiE O 12§ mas
00125 +0.0% (smﬂ”ﬁgo or:00125 +0.05 SR nbar

In Digital Mode 0.05% of calibrted span.
For URV below referance pairt (S0 inH Q) effect equals:

~0.05 ( 50 il'lI;IzO RS mms
SPasINELO spanMtar

m:o.us( 0 % Span

n % sme

WMWSM.C
empesanre Effece per 28°
50'F

In fmlog Mode 20 .10% of calbrated span

For URV below reference paint (30 inHO), effect equals:
S0E,0 25 mtrs

+0.05+0.05 (_jz._m .5 ) O 0084005 (—————w —

In Digital Mode: +0.075% of calibrated span.

For URV below seference paimt (50 mH.O), efiect equals.

£0 @25+ 0.05 (g%% or gﬁiﬁ

# %span

20,025+ 0,05 ( n % spn

Ziem Static Pressure Effect pe
1000 psi {70 bar]

40.075% of calibrated span.
For URV below refersnce pairt (50 inH,0), effect equals:

nH,0
£0,0125 +0.0625 (ﬁ’ﬁﬂ—— 125 suts

an ':aHQO) 0x £0.0125 +0.0625 (m n

% span

Combined Zeyo and Span Statc
Lr,sstlmﬁfmpa 1000 psi (70
1

+0.15% of calibrw®ed span.
For URV below reference partt (50 inHOj, effect equals

20,0875 +0.0625 (gﬁ% o $0.0875 +0.0625 (31’—“'3‘;

in & span

Dxify

SRAMIRL
£0.0625% of URL per year.

*Performance specifications are based on reference carditens of 25°C (77°F), zero (0} static pressure, 100 55% RH, and 316

Stanless Steel barner diaphragm.
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34-ST-03-60
Paged
Performance Under Rated Conditions - General for all Models
Parameser Description
Duput fwo-wire) Aralog 4 th 20 mA or dgtal communications DE mode.
Supply Vokage Effect 0.005% span pel woit
Damping Time Constan Adustatle fiom 010 32 seconds dgtal damping.
CE Confoemity fEurgpe) 82/336/EEC, Electiomagnetic Compatibility (EMC) Directive,
Physical and Approval Bodies
Parameter Descripton
Barries Diaphiagms baerial
STD125, 8TD110 | 316L8S
STD120, STD130 | 316L SS, Haswllay C-276, Monal, Tartalum
STD1m | 316L 5SS, Hastlloy C-276
Process Head Maesial
STD125, 8TD110 | 31858, Carbon Steel (Tne-plated)
STD120, 8TD130 | 316 S5, Carbon Sted (Zinc-platad), Monel, Hastdloy C-276
STD170 | 316 88, Catbon St (Zine-plated), Hastelloy C-276
Head Gaskats Tefion, ¥iton
Meter Body Botting CGarbon Steel {Zine plated, swndand) or A265 SS {NACE) belts and 302/304 55 (NACE)
nws for heads and 316 SS (NACE) bolts for adaptets (standard option).
Mbunting Bracket Catbon Steel Zine-plated) o Swirlass Steal angle brcket or Cation Sted fatbracket
available [smndard opions).
Fifl Fluid Sllicone DC 200 dil or CTFE iChlorouifiuoroethylene). Note that Model STP1101s orly
Jvailable with slicome fill fuid.
Electronic Housing EpaxyPolyester tybrid paint Low Copper-Aluminum, Meets NEMA 4X twatertght) and
NEMA 7 {explosion proof).
Stindess stedl aptional.
Pracass Connections 1/4-inch NPT; 12inch NPT with adapter (standad optior); DIN {standard option).
Wring Accepts up 1 16 AWG (1.5 mm dameter.
kbunting Can be mouted in virtually any position wEing the standard mounting bracket Bracketis
designed t mount on 2-inch (5D mm) verical or horizontal pipe. See Figure 3.
Demensions SeeFigure 4.
et Weight 125 pounds (56 Kg
Approwal Bodies Appicved as explogion proof and ingrinsically safe for use in Class |, Disision 1, Groups
A, B, C, Dlocations, and nonincendve for Class |, Division 2, Groups A B, ¢, D
locatiere. Approved EExia IC T and EEx d IC T per CENELEC standards; and Ex N
I TS per BS 6941,
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Options

Mounting Br acket

The angle mounting bracket is
available in ether zinc-plated
carbon steel or stainless steel and
is sunable for horgontal or vernical
mounting on a2 ®wo inch (50

mil meter) pipe, as well 35 wall
mountng. An optional flat
mounting bracket is also avaiable
in carbon steel for mo nch (50
millimeter) pipe mou nung.

krdicating AMcter

Two miagral mewer options am
asailable. An analog meter (0 ption
ME) s zsailable with a dual O
10 square motand 0t 100%
finear scale The Smart Meter
lopton SM) prewides an LCD
display for bath analog and digital
output and can be configured ©
display pressure in selected
engineering Uniks.

Lrghining Protection

A warminal black with cireuttry that
pratects the ransmitter from
ranse Mt surges (nduced by
nearby lightning srikes &
arailable.

Taggihg (Option TG)

Al-7

Ordering Infonnation

Contast your neamst Honeywell

Up o 30 characters can be added  sales offce, or

onthe stainless steal nameptate
mounted on the transrmiter's
electonics housmg & no extra cost
Notethan a sepamte nameplate on
the mewer body containg the senal
number and body-elated daza A
stanless steel wmird on tag with
additional dsta of up 104 fines of 28
chamcters is also avalable. The
number of charatters fortagging
inclu des spaces.

Transmutey Canfiguration
(Cption TG}

The factory can configure the
Fansmmer inearsgquare ot
exracton, damping 1re, LRY,
URV and mede (analbogidigal) and
enter an (D tag of upto eight
characters and scrateh pad
information as spectied

Custom Calbration end iD it
Mem ory (Optien CC}

The fastary ean ¢alibrate any Rnge
within the scopz ofthe trRNSMiter's
=nge and emar an 1D vg of up 10
eight characters in the ransmitta's
memory.

Haon

eywell
Industrral Autornanon & Control
16404 N. Black Camyon Hghway

Phoenix, AZ 85023

In Canada:

Honeywell Limrad
155 Gordon Baker Rd
Willowdale, Onario
ni2H 3N7



Honeywell

SFC Smart Field Communicator

Model STS103

34-ST7-03-55
12/85

Page1oid
Specification

Description

The hand-held SFC Smart Field
Communicator i1s a battery-
powered device which establ shes
Seoure two-way communications
between Honeywell Smart
Transmitters and the user over the
eustng signal hnes.

The SFC |s extremely usetul for
smplifying maintenance by
providing access to the field
devices wnthout a tnp to the hidld

When the SFC 1s connected to
the transmitter signal lines at an
accessible {ocation anywhere from
the gontrol room to the
transmitter, the operator can send
data to and recene data from the
transmitter's microprocessor.

The SFC s In an impact resistant
housing and comes with test
leads a weather-proof camyng
case, a Ni-Cd rechargeable
battery pack and a battery
charger

Funection

Model STS103 commun cates
with the Honeywell Smartiine
preducts Including:

+ ST 3000 Pressure and
Ditferential Pressure
Transmtters

s §TT 3000 Temperature
Transmitters

s MagneW 3000 Magnetic
Flowmeters

+ SCM 3000 Smart Conolis
Mass Flowmeters

+ 8GC 3000 Gas Chromategraph

+« SMV 3000 Smart Multrvanable
Transmutters

+ SLT—Drexelbrock Level
Transmifter

The SFG has many functions It
can

Select the Communications
fdode - The transmitter can be

Figure 1—Mode! STS103 Smart Field Cornmunicator

configured to transmut its output 1IN
either an Analog (4 to 20 mA)
mode orin the Digital
Communications (DE) mede
Cenfigure - operal ng parameters
such as LRV, URV Damping, Fail-
safe mode, and Input actuation
type for the STT may be
programmed mto the transmitter
using the SFC.

Dizgnose - access the Smart
Trans-m tter's self-<lagnostic
capadihites to froubleshoot
suspected oper-ation or
communication problems

Check Cabbralion - The SFC
provides a simplified procedure for
checking calibratien of Smart
Transmitters, thus maintainng
excellent transmitter accuracy and
sigrmficantly reduced maintenance
requirements The accuracy of the
SFC’'s digital readout of the trans-
mitters output may be certhed

allowng the $TS103 to be used
as pan of caibrat en schemes
fo lowang 1SO 9000 procedures
Re-rangng of the transm ter 18
also possibie using the STS103
Dispfay - All contiguration
parameters as well as other data
such as PROMUsernal nurber,
tag name, sensor temperature
(ST), hvlo PV (STT), and scratch
pad memory ¢an be reagout on
e two line LCO display The
STS103 alsoe displays measured
process variables (pressure,
dfferential pressure, flow rate) in
seleciable engineenng units
Checkouf - By configunng the
tansmitter for the output mode
you can cormmand the smart
fransmitter to transimit a precise
s gnal, selectable from 0% to
100% full scale, to assst In
venfying oop operation, oop
calibration, or troublesheotng.

Nota: Especificaciones proporcionadas por la Compania Honeywell
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Specifications:

Al9

Operating Conditions

Operating Coadilions Transportation and Storage
Ambient Tem pergture T =10° to 50° =20° to 60°
F 14° io 122° -4° to 140°

Hum idity % 10% to 9% RH 5% to 95% R
Vibration

Maximum Accelemtion (G) | 02 06

Frequency (Hz) Oto 100 0t 100

Ampittude (mm peak to e  feeee-
peak)
Shock

Maximum Accelerstion (G) |5 15

Duration (ms) 50 11
Minimum Loed Resistance 250 Ohms
@ 2avac Supply Voltage
Performance
Safety Approvale R Irfrinsically Sase, Ciass |, 11, 1Il, Div 1, Groups A-G Quidoor

Nenimcendive, Class |, Div 2, Groups A-G Oupar

CE Cormormity, Europe

BORSGEEC the EMC Directive

Physical
Dimensions
Qverall 102 mm x 42 mm x 206 mm (4 . x 1.7in x8in)
Keyprad &Bmmx 1 mm(34x564mn)
Weighl 4720 g (1 1b)
LCD Dssplay 2 bnes x 1€ characters
Oisplay Character S x 7 cots with hre for cursor
Keyboard Type Tactile feedbatk embossed memtiane, 4 by 8 matnix, 32 Keys
Lead Conaecton Easy hook and al igator clps
Battery Charger
Input Power 108 - 120 Vec, 200 — 240 Vac, 5060 Hz
Output Power 7 Vo, 180 mA

Time to charge
Tiree betwese charges

16 hours minimum

24 hours mmimum, a colon*™ m the eighth character position indicates low

battery power
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ESPECIFICACIONES DE TRANSMISOR INTELIGENTE DE
PRESION DIFERENCIAL CON FOUNDATION FIELDBUS
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Honeywell

ST 3000 Fieldbus Transmitter REETILTR
Series 100 Models Page 1 of 8
Overview

Introduction

The ST 3000 Fieldbus Transmitter
is designed as an enhancerment to
smart or analog transmitters and
may use the exasting transmmer
signal lines for power and
communication for ease of fisld
upgrade In addition to features
currently offered with other srmart
transmitters the following key
features are now available with the
ST 3000 Feldbus transmtter
+ Desgned for ful compliance
with Fieldbus Foundation
specifications

+ Analog Input and PID Contro!
Function Blocks

« Custom polynomial for kevel
and flow linearization.

» "Electronic Nameplate® data
and download va the bus.

ST 3000 Fieldbus lransmitters
accurately measure ditfetential.
gauge. or absolute pressure A
plezoresistive sensor IS combined
with stale-of-the-art electronics 10
provile a digiial cutput signal
proporiional to the measured
variable.

A microprocessdr énhances
accuracy by compensating the
oulpul s gnal for the eftects of
ambient lemperature and slatc
pressure changes and for device
non-linearties Typical process
control appheations nclude
measuring the fluid flow rate
through a pipe, or measurning the
level of a hquid 1n a tank

Communicat on through a fieldbus
contiguration 1go provoes labot
saving capabilities such as remote
transmitier adjustments and
dighostics Using the 10!, an
operator can adjust and d splay
operaiing miormatlion, re-range the
itansmitter without applied
calibration pressures inftiate
diagnostic tests, and read the input
pressure and output signal al|
without leaving the control room

This, ceupled with the transmsttes’s
wide span adjustment, means that
the ST 3000 Fieldbus transmiter 1s
extremely adaptable to a variety of
applicauons, and 1 can easily be
adjusted to meel changing

requ rements.

Diferertia
Pressue
Trangmitter

Feldbus Configurator
Sottware on Your
Desxtop or Laptop
Personal Computer

Remote Draphragm

\ Seals “rangmtter

Absote
Pregsyre  I2
Transmitter

Figure 3 —Typical ST 3000 Fre dbus Transmitter Types and F eldbus Configurater
Industrial Automantion and Control, 15404 N. Black Canyon Highway, Phoemyx, AZ 85023

Nota: Especificaciones proporcionadas por la Compaiiia Honeywell
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The ST 3000 Fieldbus Family

As shown in Figures 1 and 2. the
ST 3000 Fieldbus family consists
of a full kne of pressure
transmitters.

| ST 3000 Fladdbus Transmitter I

Model selection 1s simplified
because the ST 2000 Figldbus
transmitter provides a versatile
range of span adjusiments as
listed in Table 1 which result n a
turndown ranc as h gh as 400 to {

And no matter what model or type
of ransmitter selected, the same
configuration teol communicates
with all of them

1n-Line Gauge
Prassure*
(58, Hasteloy)

* Thase models 250 avalabie with laproe daphrips séale.

Pemote Draphragm Seals

Stz F

Figure 2 8T 3000 Fieldbus Transmitier Family Tree

Table 1 —Summary ot ST 3000 Fieldbus Transmitter Famly Model Number Selections

Model Number Available Range Minimum Span Turndown Ratio
Differential Pressure Transmitter
STD 110 016 10 InH2Q (0 16 250 mbar) 04 InH20 (1 mbar) 25101
STD 120 ° Q10 400 10H20 (020 1000 mbar) 12O (2.5 mbar) 40010 1
STD130 0 1o 100 pst (0 1o 7 bar) 5 psi (0 35 bar) 20101
STD170 010 2009 psi (0 to 210 bar) 100 psi (7 ban 30to1
Gauge o5 Absolute Pressure Transmittes
STG18T 0t 300 psi (0 1021 bar) 15 psi (1 05 bar) 2010 1
STG14L, 8TG140° 0 e 500 pst (0 10 35 bar) 5 psi {0 35 bar) 100101
STG17L, STG170 010 2000 pst (0 to 210 bar) 100 psi (7 bar) 30101
STG18L, 5TGi8o 0 to 6000 pei (0 10 415 bar) 100 psi (7 bar) 6010 1
STA122 0 1o 780 MmHGA (0 1o 1040 rbarA) 10 mmrigA (13 mba: A) 7810 1
STAM0 0 10 500 psia (O to 36 barh) 5 psia (0 35 barA) 100101
Flange Mounted Diferential Pressure Transmittes
STF128 9 to 400 InHZ2O 0 to- 1000 mbar) 10 inH20 (25 mbar) 40101
ITF132 0 te 100 psi {0 o 7 bar) 5psi (035 bar} 20t01
STF18T 010 300 pst {0 to 21 bar) 15 psi (1 05 bar) 20to 1
Remote Seal Differential or Gauge Pressure Transmitter

STR12D 0t 400 nH2Q (0 10 1000 mbay) 10 1nH20 (25 mbar) 40101
STR-3D 0 te 100 psi (0 % 7 bar) 5ps {035 ba) 20101
STR140 010 500 psi (016 35 bas* 5ps (025 bar) 10001
STR17G 0 to 3000 psi (0 1o 210 bar) 100 psi (7 bar 30101

" These models currently avalable Consult Honevwell tepresentative 1or ava lability of other models
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Foundation Fieldbus Functions of the ST 3000 Fieldbus Trensmitier

The 8T 2000 Fieldbys transmiter
has been designad to fully comply
with Fieldbus Foundanion
specifications. As such, f comains
the sofwware arhitesture defined
n the specficatons The following
sectons describe the yanous
Fieldbus.specitic functions
availabie in he ST 3000 Fieldbus
transmitter.

Goade Dowplasd

The ST 3000 Fieldbus tansmitter
1s designed to support code
download over the tiedbus. This
allows the ugert aasiby update
the device software.

As shown n Fgure 3, te ST 2000
Fieldbus transm tier contains
folbwing bloc k obects

1 Resource block

1 Transslucer block

1 Analog Input (Al) functon block

1 Proporuonal integral Dernatve
{PID) Controller function bloeic

Resource

Sensor

—-91 chzrmnel value I:ﬁ

pubish

readiwrite readAwrie i

Communcaton Stack

24108

NOTE:. Rot all pammetass are shown

Fgure 3—ST3000 Feldbus Function Biock Applicaton Process (FBAP) Ovenview

Resource Bock

The resource block contains dxta
and paremeters elated 1 overal
operaion ¢f the device and the
Funcuon Block Applicaton Process
(FBAP) Parameters that esiden
the msourte biock describe the
hardware Spesific charsctenstics of
the devce and support dewce
applicaton download operations.

Tansducer Block

inthe ST 3000 Fieldbus transmittar,

the ransgucer block.

+  Takes sengor measurements
from the signal pocessng
softwane,

Performs a linearization,

+ Executes additonal math
functons, It selected.
SeaFgure 4

The transducer block has the abilty
0 put he measunsd pressyre value
through a fifth -ordar polynamial
equation, This processing enables
1t %o closely approximate the volume
of an imegulany shaped tank or
vessel, of to compahsate the flow
rate for vanatons m Reynolds
Number. The user must povide the
coefferms for this equation, asthe
dewvice has no knowledge of the
shape of the vassel or the type of
pnmary tow element being used.
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Transducer Block Al Block
Senso?rmm Apply PRIMARY_VAL UE]
calbration Status \ Algorehm [
Jaipsature ! CALC_ VAL |~}
i o
Lenvel Recfeans
polyhomal ' CHANNE L
caleuation
«h
LEVEL _COEF PRIMARY_VALUE_ { %D_SCALE I
RANGE
BENSOR_TEMP_UNITS }_—J
SENSOR_TEMP] AUX_ VAR
sBus statys
24 100
Figure 4 —Transducer and Analog Input Funttion Block Diagam
Table 2 —CHANNEL Pammetar Description
Arslog rgnn Slock CHAMNEL Vakie Selectd
The Analog Input {A) fuhction Parametes Value {from Transcuce: Binck a5 Inpar 1 Al Block]
biock takes the output signal ;
from the transducer block and 1 ﬁ&: ks ::AR‘Y ’U:;LLE wh": S s
makes it arailable o other S uEThent Rive o,
functon blocks as ts output For 2 Sslacts CALC_VAL which is 2 caleulated value and
example, the output of the Al erables the level caledaton
fupcton bloek pay be Linked as
an inputty the transmiter's PID .
Sontrol functon biock. Other Error - the Al block remains in (VS mode
Refeming w the biock diagramin  PK) Contral Funetios Block

Figure 4, wo values from the

transducer block are supphed as

inputstothe Al bhck:

1. PRIMARY_VALUE or
CALGC_VAL can be selectad

usmng the CHANNEL pammeter yses standard parametans which
asthe first input (See Table2) am dstmed i Fieldous Foundation
specicatons, The Robust
algomthm uses the standard
freldbus parameters plus

2 SENSOR_TEMP is suppled
as the second input to the Al
block

The A| block OUT parameter can

be shown on ap opuonal kbeal

meter deplay in selected
angme2ring unis.

The P|D Gonwpl function blotk
defined by Honeywell provides you
with the chaice of ether an [deal
{the defau k) or Robust PID comtrol

Honeywe(l-defined exea nsion
paratmeters for PID control. A
descnpiion of these parameners is
in Table 3.

aigonthra. The Ideal PID algomthm

Input 1 the PID biock 15
configurable Forexampie, any
walue which |5 broadeast on the
bus can be Imked as the mput ©
the PID.
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Fcldbuss Reviee Dessriptions
&0}

Standardized descriptons and
defintions are used w describe
fekd devices which promote the
interoperabiity of fialdbus devices
One of these standardzed "wolz’
is the Device Descripton (DD).

A typical DD contins informaton

about the device parameters and

opertion, such as:

= Amrbutes like ¢coding, name,
enginearing unpi,
writepmteston, kow to display
paramenters, etc.

»  Mainwenance, calibrton and
other nacessary oparation
information.

Swndard DD's for functon bipcls
andtransducer blocks are
maintained by the Fieldbus
Foundaton, Honeywel and other
manufagturens use these DD's to
desenbe the standard features of
therr fieldbus devices, aswell as
providing device-spacific
extensions that desc nbe custom
features uniguetothat parnicular
device.

Table 3 —Honeywell PID Paramatars

Descriptoo/Parametes Casvists

PID_FORM

Confguration parameter spedfes the ICE AL of ROBUST
PID equation ® ba used:

+ [DEAL PID idefault). Rorrimeractve forrmn of a twee
mode cormrol algonthm it provide s Proportional,
Imegrat and Denvatve contral action. Linear and none
finear g3im parameters are available.

« ROBUST PID The same as ideal PID. Additonaly,
the algorahm supponts a userconfigurable lag fiker
apphed to calcuated outpit walue. (See QUT_LAG
FRrmeter) Linear and nernvlinear galn parmerrs are
available.

ALGO_TYPE

Configuraton paramater spedties algorithm type which can
be AB, of C.

+  Type "A" equation where Proporiaral, Imegral and
Derivauve 3ct on ERROR.

»  Type "B equation where Proporicral and Integrl act
on ERROR and Deavanve acts an PV,

«  Type 'C eqution where vegrl 2ets on ERROR and
Proporticrs| and Derivatve acton Py,

OUT_LAG

Time: constant of snge expanertial lag filter apolied o the
OUT pararmeter (primafy outpu  Units (ih seconds) The
tirne cansar for ldezl PID lagfilteris fixed 2t 16 of 2
second and is net configurable.

GAIN_NL IN

Dimersionless g3ih factor  When te gain facwr is
muftplied by absohse salue of the erfor and 3dded to the
Inear GAIN, the result 1S3 QrIn fegpanse which is
proporional to the desaton.

GAIN_COMP

The composte Gain quant ty comprang both lineas and
ron-inear qain. Raad only parameter

ERROR_ABS

Absolute value of the difference betwssean SP and PV
Read onty patameter.

WSP

Working setpairt This is the setpart value after absdute
and Rt imits ave been applied  Dewaton ala ms are
computed on tis value  Read only parametar.
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Standard Features of the ST 3000 Transm itter

ST 3040 Fieldbus Options

The ST 3000 Fiefdbus transmitter
providesthese features and
beneins, just as the ST 3000 has
done since Honeywell mvemad
the smarttransmytar n 1883.

Slicon Sensor and Meter Body
The ST 2000 Fieldbus transmitter
uses the extemely reliable
pRzOresSve strain gauge sensor
as ysed inthe ST 3000. The
sensor & an electric wheatstone
bndge ¢iruit ion-implamad onto a
silicon ¢hip. The sensor is sealed
in the meter body from the
process by metal daphragms and
silicone fill fud. Ths integrated
sensor provides three signals
(process pressure, sensor
tempermwure, and S@lc pressure)
10 an interface ¢circuit. The three
signals are converedto digral
signals for inputto the
micoprocessor.

Eveny meter body is characterized
in the factony for the affects of
changing ¢ombmnatons of differen-
tial pressure, st3tic pressure and
tempe@mre. This informaton s
swredin 2 charactergaton PROM
(programmabile read orly
memory) located in the mater
body of the vansmiter, These
factors are ascessed by the mico
ProcessSorto compensate the
outpyt signal of the transmiger,
providing the yserwith a very
accutate output signal
independent of ¢ hanging process
condtons.

Improved Accwracy:

» Reduces mamwenance by
requinng femer recalbratons.

+ Elminates the need fora
special “high ace uracy”
transmiter

A Wigh Sgan Turndenern Rata:

+  Reduces spare pans myentony
by efiminating the need for a
number of diferent tansmreers
with inlermediate ranges

+ Provides mnge thanging fiexi-
bilty, reducing the ne2d 1o
feplage transmitters 1 accom-
modate variadons in process
operating conditions.

improved Temperarre and

Swtic Pressure Compensaton.

+ Improves te operating accu-
racy, repeatabilty, and stabiltty
ot the ransmmwer.

+ Reduces the maintenante
requinements associated nrth
recal ibrating the wansmitter
dunng changing temperature
and static pressure conditons

RqRosyucs,

+ Akers the operasor quickly of
any detectad diagnoste
conditions,

» Reduces maintenance ime
asgocated with startups and
troubleshooting.

Wne Proecisn:

» Gonsists of a jumper located
on the electronics boand which
the usercan set 1 allow read
and wre ccess, of rerd onhy
access w device configuration.

Remowe Adps wbikly.

+ Allows an operawr ta select
the span, zeno, dampmg, |inear
orsguare oot output, and
forward or everse astion
accurawely from the conwol
room;

» Reduces maintenance time
assocated with range change
or recalibrations,

*»  Alows an operatorto
communcate with a
transmiter in a hard-w-reach
lecanon, or in hazadous ares
wihaut entering the areas.

A wide vanety of optons are
avalable, nchluding:

Lighténg Protecfon - LP

A temunal block wrh circutry that
protects the u=ansritter ffom
tRnsent surges induced by
nearby bghting stakes.

Uounting Bracket - MB, SB, FB
Available in angle or flat syte
sutable ether for horzontal ar
verngal mounting on atao-inch
pipe or torwall moynting.

Indicating Meter-SM

A Smart Meter (S} option
povides an LCD display for digital
output and can be configured to
display 0 w 100% pressure in
selected engineering uns as well
as device SWtus messages

ST 3000 Fieldbus Operating
Power

The ST 3000 Fieldbus tRnSIREr
operates in the range of 9.5t 32
Vde @ 27 mA..
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Ondering fonm ation

Refert the ST 3000 wansmiter
specification shest document
numbers kswed here.

Deferenta) Prassure
34-ST-0360

Gavge /Absolute Pressume
34.ST-03 82

Flange Movsted Ligqux Level
34-8T7-0363

Remote Diaphragrn Soals
34.8T-08 64

High Temperatiie GP
34-ST-03-70

Figure 5 —ST 3000 Fieldbus
Transmmer Bage Gomponents.

Cantact ynur nearest Hoseywsll sates affics, or in

u.s. Asia
Honeywell Honeywell Asiz Pacfic Inc
| ndustrial Automaton & Gomrol Room 3213-3325
16404 N. Black Camyon Highway Sun Hung Kas Gentre
Phoenix, AZ 85023 No. 30 Harbour Road

1-800-288-7491 Wanc hay, Hong Kong
Ganada- 852 2629.8298
The Honeywell Center Ewope:
155 Gordon Baker Rd. Haneywell S A.
North Yok, Ontano Ayenue de Schipho! 3
M2H 37 1140 Bryssels, Belgum
180046 1-0013 32.2728.2111
Latin Amenca.
Honeywell Ine. Or, vist Honeywell on the Yorld
480 Sawgrasg Corporate Parmay Wide Web at
Sunrise, FL 33225 htp ommsws. h oneywedl com
954-845-2600
Blectronics Houshg
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CAN

CIM

D/A

DD

DDL

DDL

DLL

DDS

FBS

FBAP

L3-1

LISTA DE ABREVIATURAS

Anal6gica/Digital.

Aplication Layer (Capa de Aplicacion).

Amencan Wire Gauge (Calibre de Cable Amerncano).
Control Area Network (Red de Control de Area).

Computer  Integrated  Manufacturing  (Manufactura
Integrada por Computadora).

Digital/ Anal6gica.

Distributed Conirol System (Sistema de Control
Distribuido).

Device Description {Descripcidon de Dispositivo).

Device Description Language (Lenguaje de Descripcién de
Dispositivos.

Data Definition Language (Lenguaje de Definicién de
Datos).

Data Link Layer (Capa de Enlace de Datos).

Device Description Services (Servicio de Descripcion de
Dispositivos).

Functional Block Shell (Cubierta del Block de Funciones).

Function Block Application Process (Proceso de Aplicacion
de los Bloques de Funcitn).

Fieldbus FOUNDATION (FOUNDATION del Bus de
Campo).

Factory Information Protocol (Protocolo de Informacion
Industrial).
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ICT

IEC

IFC

ISA

o

ISO

ISP

LAN

MAP

MIS

MMS

OSI

PL

PLC

L3-2

File Transfer Protocol (Protocolo de Transferencia de
Archivos).

Hiway Addressable Remote Transducer (Transductor
Remoto Direccionado por Pista de Datos).

Integrated Control Technology (Tecnologia de Control
Integrado)

International Electrotechnical Commusion (Comisidn
Electrotécnica Internacional),

International Fieldbus Consortium (Consorcio Internacional
del Bus de Campo).

Instrument  Society of America (Sociedad de
Instrumentistas de América).

Input/Output (Entradas/Salidas).

International Standards Orgamization (Organizacién de
Estandares Iniernacionales).

Interoperable Systems Project (Proyecto de Sistemas
Interoperables).

Local Area Network (Red de Area Local).

Manufacturing Automation Protocol (Protocolo de
Automatizacidn para Manufactura).

Managment Information System (Sistema de Manejo de
Informacion).

Manufacturing Messaging Services (Servicios de Mensajes
en Manufactura).

Open System Interconnection (Interconexidn de Sistermnas
Abiertos).

Phisical Layer (Capa Fisica).

Programable Logic Controller (Controlador Ldégico
Programable).



Profibus

PS1

RTD

SLC
SP
STP
TC

TCPAP
TR
UTP
WG

WorldFIP

L33

Process field bus (Tecnologia o standard nacional alemana
del bus de campo).

Pound per Square Inch (libra por pulgada cuadrada).

Resistance  Temperature  Detector  (Detecior  de
Temperatura por Resistencia).

Single Loop Controller {Controlador de un solo lazo).
Standards and Practices (Estandares y Précticas).
Shielded Twisted Pair (Par Torcide Blindado).
Technical Commitee (Comité Técnico).

Transmision Control ProtocoVInternet Protocol (Protocolo
de Control de Transmisién/Protocolo de Interred).

Technical Report (Reporte Técnico).
Unshielded Twisted Pair (Par Torcido no Blindado).
Working Group (Grupo de Trabajo).

World Factory Instrumentation Protocol (Protocolo
mundial de Informacién Industrial).
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