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1 Einleitung

Diese Dokumentation ist eine Erganzung zur Technischen Dokumentation ,TORRIX". Sie
beschreibt die Kommunikation mit TORRIX unter Verwendung des HART-Protokolls.

Der magnetostriktive Fillstandsensor TORRIX unterstitzt in der HART-Variante die Revi-
sion 6 des HART-Protokolls. Dieses Dokument beschreibt alle geratespezifischen Eigen-
schaften des Sensors und Details der Protokoll-Implementierung. Hierdurch soll die
Anwendung des Sensors im Prozess und die Konfiguration mit Hilfe des HART-Protokolls
erleichtert werden.

Es wird davon ausgegangen, dass der Leser Erfahrungen mit dem HART-Protokoll und sei-
ner praktischen Anwendung hat.

Die Sicherheitshinweise in dieser Anleitung werden folgendermaBen gekennzeichnet:

& Wenn Sie diese Sicherheitshinweise nicht beachten, besteht Unfallgefahr oder
der Sensor kann beschddigt werden.

@ Niitzliche Hinweise in dieser Anleitung, die Sie beachten sollten, sind kursiv
dargestellt und werden durch das nebenstehende Symbol gekennzeichnet.

Seite 1/24 Einleitung
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2 Eigenschaften

Der hochgenaue und robuste Fillstandsensor TORRIX dient der kontinuierlichen Fillstand-
messung von flissigen Medien in Behaltern. Das angewandte Messverfahren nutzt den
physikalischen Effekt der Magnetostriktion aus und ist weitgehend unabhangig von der
Temperatur. Es findet besonders dort Anwendung, wo sehr exakte Fillstandmessungen er-
forderlich sind, wie z.B. in der chemischen Industrie.

Der Fillstandsensor gibt ein 4 ... 20 mA Messsignal ab. Er ist fur den Einsatz in unterschied-

lichen Behalterabmessungen in Langen ab 200 ... 6000 mm erhaltlich. Es gibt die folgen-
den Ausfihrungen:

e  Version zur Montage an einem Bypass mit Magnetschwimmer

o Version mit Flansch

e Version mit Verschraubung zur stufenlosen Positionierung des Fillstandsensors

Der Fullstandsensor mit Ex-Zulassung kann in explosionsgefahrdeten Bereichen installiert
werden, die elektrische Betriebsmittel der Kategorie 1 (Zone 0) oder Kategorie 1/2
(Zone 0/1) erfordern.

In der HART-Variante kann TORRIX mit zwei statt nur mit einem Schwimmer bestellt wer-
den. Mit einem TORRIX ist es dann maoglich, bis zu 4 unterschiedliche Prozesswerte zu
messen. In einem Tank mit 2 Flussigkeiten kann der Gesamtfullstand, die Trennschicht, die
Trennschichtdicke und die Temperatur tber das HART-Protokoll ausgelesen werden.

Eigenschaften Seite 2/24
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3 Gerateidentifikation

LEADYE" ~
g "' ) W VIRV

COMMUNICATION PROTOCOL

Abbildung 1: TORRIX Sensorkopf

Das Typenschild befindet sich am Sensorkopf.

Hersteller FAFNIR GmbH
HART Hersteller ID 198 (C6 Hex)
Modelbezeichnung TORRIX

HART Gerate Code 128 (80 Hex)

HART Gerate Version 4

HART Protokoll Version 6

Anzahl der Device-Variablen 1 bis 4
Ubertragungsverfahren FSK
Geratekategorie 2-Draht Transmitter

Tabelle 1: Gerateidentifikation

Seite 3/24 Gerateidentifikation
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4 Unterstiutzte HART-Kommandos

4.1 Universal Commands

Alle HART Rev. 6 Universal Commands werden unterstitzt.

CMD Id Funktion

0 Read Unique Identifier

1 Read Primary Variable

2 Read Loop Current And Percent Of Range

3 Read Dynamic Variables And Loop Current

6 Write Polling Address

7 Read Loop Configuration

8 Read Dynamic Variable Classification

9 Read Device Variable With Status

11 Read Unique Identifier Associated With Tag
12 Read Message

13 Read Tag, Descriptor, Date

14 Read Primary Variable Transducer Information
15 Read Device Information

16 Read Final Assembly Number

17 Write Message

18 Write Tag, Descriptor, Date

19 Write Final Assembly Number

20 Read Long Tag

21 Read Unique Identifier Associated With Long Tag
22 Write Long Tag

Kommando #3 (Read Dynamic Variables And Loop CUrrent)
Die Antwort auf das Kommando #3 enthalt immer 4 Dynamische-Variablen (PV,SV,TV,QV).

Kommando #18 (Write Tag, Descriptor, Date)

Wird mit dem Kommando #18 ein ungultiges Datum Ubertragen, so wird das Kommando
nicht ausgefihrt und der Fehler Code #9 (Invalid Date Code Detected) gesendet.

Kommando #14 (Read Primary Variable Transducer Information)

Die Transducer Serial Number welche in der Antwort auf das Kommando #14 enthalten ist
wird im Auslieferungszustand als 0 gemeldet.

Unterstitzte HART-Kommandos Seite 4/24
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4.2 Common Practice Commands

Die folgenden HART Rev. 6 Common Practice Commands werden unterstitzt.

CMD Id Funktion

Read Device Variables

Write Primary Variable Damping Value
Write Primary Variable Range Value

Set Primary Variable Upper Range Value
Set Primary Variable Lower Range Value
Reset Configuration Changed Flag
Enter/Exit Fixed Current Mode

Perform Self Test

Perform Device Reset

Write Primary Variable Units

Trim Loop Current Zero

Trim Loop Current Gain

Read Additional Device Status

Write Primary Variable Transducer Serial Number

Read Dynamic Variable Assignments
Write Dynamic Variable Assignments
Write Device Variable Units

Read Device Variable Information
Write Device Variable Damping Value
Write Number Of Response Preambles
Lock Device

Read Lock Device State

Kommando #42 (Perform Device Reset)

Nachdem das Kommando #42 verwendet wurde, um einen Reset auszufihren dauert es
ca. 2 Sekunden bis die Sonde auf das nachste Kommando reagieren kann.

Kommando #48 (Read Additional Device Status)

Die Antwort auf Kommando #48 besteht aus 8 Bytes. In Abschnitt 7.3 ist die genaue Be-
deutungen der in den Daten enthaltenen Statusinformationen beschrieben.

Seite 5/24
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4.2.1 Burst Mode
Der Burst Mode (das Aussenden von Daten ohne Anfrage) wird nicht unterstuitzt.

4.2.2 Reverse Mode

Der Sensor kann im Reverse Mode betrieben werden, der Gber den Analogausgang signa-
lisierte Strom steigt mit fallender Schwimmerposition. Um dieses zu erreichen muss der
20 mA-Punkt (Upper Range Value) auf einen niedrigeren Wert als der 4 mA-Punkt (Lower
Range Value) gesetzt werden.

Der Reverse Mode kann aktiviert werden durch:

e  Command #35 (Write Primary Variable Range Value)
e  Command #36 (Set Primary Variable Upper Range Value)

e  Command #37 (Set Primary Variable Lower Range Value)

Unterstitzte HART-Kommandos Seite 6/24
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4.3 Geratespezifische Kommandos (Device Specific Commands)

Die folgenden geratespezifischen Kommandos werden unterstitzt.

CMD Id Function

200 Write Protection Mode

201 Read Protection Mode

202 Write Alarm Current

203 Read Alarm Current

204 Change Passcode

205 Write Device Variable Offset
206 Read Device Variable Offset

207 Read Diagnostics Data

208 Read Firmware Version

209 Write Device Variable Enable
210 Read Device Variable Enable
211 Restore Factory Defaults

Eine genaue Beschreibung der geratespezifischen Kommandos kann bei Bedarf angefor-

dert werden.

Seite 7/24
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5 Device-Variablen

5.1 Device-Variable 0, Fullstand, Schwimmer 1

Die Device-Variable 0 enthalt das Ergebnis der Fiillstandsmessung mit Schwimmer 1 (obe-
rer Schwimmer). Der gemessene Fillstand entspricht dem Gesamtfiillstand.

Zusammenfassung der Eigenschaften der Device-Variablen 0:

Device-Variable 0 - Fiillstand, Schwimmer 1

Nummer 0

Funktion Fullstand, Schwimmer 1

physikalische GroBe Lange

Einheiten mm, cm, m, inch, feet *
* fir weitere Informationen siehe Kapitel 12.1.1. Umrechnung von Langeneinheiten

5.2 Device-Variable 1, Fullstand, Schwimmer 2

Die Device-Variable 1 enthalt das Ergebnis der Fillstandsmessung mit Schwimmer 2 (unte-
rer Schwimmer). Der gemessene Fillstand entspricht der Trennschicht.

Zusammenfassung der Eigenschaften der Device-Variablen 1:

Device-Variable 1 - Fiillstand, Schwimmer 2

Nummer 1

Funktion Fullstand, Schwimmer 2

physikalische GroBe Lange

Einheiten mm, cm, m, inch, feet *
* fr weitere Informationen siehe Kapitel 12.1.1. Umrechnung von Langeneinheiten

&~ TORRIX ist nicht immer mit einem Schwimmer 2 ausgestattet. Ist der Schwim-
mer 2 nicht vorhanden, so werden die Messwerte fiir die Device-Variable 1 auf
“Not A Number” gesetzt.

5.3 Device Variable 2, Temperatur

Die Device Variable 2 enthalt das Ergebnis der Temperaturmessung. Der Temperatursensor
befindet sich im Sondenrohr.

Device-Variablen Seite 8/24
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Zusammenfassung der Eigenschaften der Device-Variablen 2:

Device-Variable 2 - Temperatur

Nummer 2

Funktion Temperatur

physikalische GroBe Temperatur

Einheiten °C, °F

Geratefamilie ohne

* fir weitere Informationen siehe Kapitel 12.1.2. Umrechnung von Temperatureinheiten

C&™  TORRIX ist nicht immer mit der Temperaturmessung ausgestattet. Ist die Tem-
peraturmessung nicht vorhanden, so werden die Messwerte fiir die Device Va-
riable 2 auf ,Not-A-Number” gesetzt.

5.4 Device-Variable 3, Trennschichtdicke
Die Device-Variable 3 enthalt das Ergebnis der Trennschichtdickenmessung. Die Trenn-
schichtdicke ist das Ergebnis folgender Berechnung:

Trennschichtdicke = Fullstand Schwimmer 1 (oberer Schwimmer) — Fillstand Schwimmer 2
(unterer Schwimmer)

Zusammenfassung der Eigenschaften der Device-Variablen 3:

Device-Variable 3 - Schichtdicke

Nummer 3

Funktion Trennschichtdicke

physikalische GroBe Lange

Einheiten mm, cm, m, inch, feet *

* fir weitere Informationen siehe Kapitel 12.1.1. Umrechnung von Langeneinheiten

C&™  TORRIX ist nicht immer mit einem Schwimmer 2 ausgestattet. Ist der Schwim-
mer 2 nicht vorhanden, so werden die Messwerte flir die Device-Variable 3 auf
“Not A Number” gesetzt.

Seite 9/24 Device-Variablen
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6 Dynamische-Variablen (Dynamic Variables)

Der Sensor unterstitzt 4 Dynamische-Variablen (PV, SV, TV and QV), welche den Device-
Variablen beliebig zugeordnet werden kdnnen.

6.1 Zuordnung der Dynamischen-Variablen

Das Kommando #50 (Read Dynamic Variable Assignments) kann verwendet werden, um
festzustellen welche Dynamische-Variable momentan welcher Device-Variable zugeordnet
ist. Um Veranderungen an der Zuordnung der Dynamischen-Variablen vorzunehmen wird
das Kommando #51 (Write Dynamic Variable Assignments) verwendet.

Die Zuordnung der Dynamischen-Variablen in der Grundeinstellung ist im Kapitel 13.2.2
Anfangswerte von Dynamischen-Variablen dargestellt.

Dynamische-Variablen (Dynamic Variables) Seite 10/24
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7 Status Informationen

7.1 Field Device Status
Non-Primary Variable Out Of Limits (Bit 1)

Das Non-Primary Variable Out Of Limits Bit wird immer dann gesetzt, wenn der Wert der
Secondary Variable (SV), der Tertiary Variable (TV) oder der Quaternary Variable (QV) die
Grenzwerte des zugeordneten Sensors Uiberschreitet.

More Status Available (Bit 4)

Das More Status Available Bit ist immer dann gesetzt wenn auch das Device Malfunction
Bit gesetzt ist.

Device Malfunction (Bit 7)

Das Device Malfunction Bit wird immer dann gesetzt wenn der Selbst-Test ein ernsthaftes
Problem entdeckt hat. In diesem Fall wird zusatzlich das entsprechende Additional Device
Status Bit gesetzt.

7.2 Extended Device Status

Maintenance Required (0x01)

Der Extended Device Status Maintenance Required wird nicht genutzt.

Device Variable Alert (0x02)

Device Variable Alert wird signalisiert wenn eine der folgenden Bedingungen zutrifft:
e  Primary Variable Out Of Limits

e Non-Primary Variable Out Of Limits
o Process Data Status *) einer Device-Variablen ist nicht im Status GOOD
. Limit Status *) einer Device-Variablen ist nicht im Status NOT_LIMITED

*) Process Data Status und Limit Status sind im Device Variable Status enthalten.

7.3 Additional Device Status

Der Sensor unterstiitzt das Kommando #48 (Additional Device Status). Die Antwort auf das
Kommando #48 enthalt 8 Daten-Bytes mit den Informationen tber den Device Specific
Status, Extendet Device Status und Device Operating Mode.

Seite 11/24 Status Informationen
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7.4 Device Specific Status Bits
Ubersicht, Device Specific Status Bits

Byte Bit |Funktion Fehlerklasse

0 0 HART-Parameter Error Error

1 Sensor-Parameter Error | Error

2 Measurement Error Error
3 Error Counter Error Error
4 Low Voltage Error Error

5 Not used *)

6 Not used *)

7 Not used *)
*) ungenutzte Device Specific Status Bits werden auf Null gesetzt.

HART-Parameter Error (Bit 0)

Im Selbst-Test wurde festgestellt, dass die HART-Parameter illegal verandert wurden.

Sensor-Parameter Error (Bit 1)

Im Selbst-Test wurde festgestellt, dass die Sensor-Parameter illegal verandert wurden.

Measurement Error (Bit 2)

Im Selbst-Test wurde festgestellt, dass keine Messungen maglich sind.

Error Counter Error (Bit 3)

Im Selbst-Test wurde festgestellt, dass wahrend der Messungen zu viele Fehler auftreten.

Low Voltage Error (Bit 4)

Im Selbst-Test wurde festgestellt, dass die Versorgungsspannung zu niedrig ist. Der Ana-
logausgang wurde auf 3,6 mA gesetzt (unabhangig davon welcher Stromwert flr das Sig-
nalisieren von Fehlern konfiguriert wurde).

Status Informationen Seite 12/24
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8 Analogausgang

TORRIX verfligt Uber einen Analogausgang welcher gleichzeitig zur Einspeisung der Ver-
sorgungsspannung dient. Der Anschluss erfolgt Giber den M12-Stecker im Sensorkopf.

Der Analogausgang ist mit der Primary Variable verknipft. In der Grundkonfiguration re-
prasentiert der Analogausgang den mit dem Schwimmer 1 gemessenen Gesamtfillstand,
skaliert entsprechend der gesetzten Messbereichsspanne (4 und 20 mA-Punkt). Es ist auch
moglich, die Temperatur und bei einem Sensor mit 2 Schwimmern die Trennschicht oder
Trennschichtdicke iber den Analogausgang auszugeben.

Der Analogausgang unterstltzt eine HART Rev. 6 Kommunikation. Die Empfangsimpedanz
von TORRIX lasst sich durch folgende Werte fiir den Eingangswiderstand und die Ein-
gangskapazitat charakterisieren:

* Rx=100kQ
e (x=22nF

Spezifikation des Analogausgangs:

% vom Messbereich Wert

linearer Strombereich | minimaler Wert -1.25 % 3,8 mA

maximaler Wert 103,125 % 20,5 mA
Strom im Fehlerfall unterer Wert -25% 3,6 mA

oberer Wert 109,375 % 21,5 mA
maximaler Strom 109,375 % 21,5 mA
Strom im Multi-Drop Betrieb 4 mA
minimale Versorgungsspannung an den Klemmen 8V

Linearer Strombereich

Der Analogausgang verfligt zur Messwertausgabe Uber einen linearen Strombereich von
3,8 mA bis 20,5 mA. Sobald der Messwert der Primary Variable skaliert entsprechend der
gesetzten Messbereichsspanne (4 und 20 mA-Punkt) niedriger als 3,8 mA oder hoher als
20,5 mA ist geht der Analogausgang in Sattigung und reprasentiert nicht mehr den aktuel-
len Messwert.

Strom im Fehlerfall

Die Signalisierung von Geratefehlern erfolgt entsprechend NAMUR NE 43. Der Strom im
Fehlerfall kann auf 3,6 mA oder 21,5 mA eingestellt werden. Hierflr ist das Kommando
#202 (Write Alarm Current) zu verwenden. In der Grundkonfiguration sind 21,5 mA einge-
stellt. Hat der Sensor festgestellt, dass die Versorgungsspannung zu niedrig ist wird dieses
durch einen Strom von 3,6 mA signalisiert.

Seite 13/24 Analogausgang
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Maximaler Strom

Die maximale Stromaufnahme des Sensors betragt 21,5 mA und signalisiert einen Gera-
tefehler.

Stromaufnahme im Multi-Drop Betrieb

Um einen Multi-Drop Betrieb (Betrieb mehrerer parallel geschalteter, HART-Sensoren) zu
ermoglichen kann die Signalisierung des Messwertes tGber den Analogausgang deaktiviert
werden. In diesem Fall ist die Stromaufnahme des Sensors auf 4 mA fixiert und folgt nicht
mehr dem Messwert. Zum Deaktivieren der Signalisierung ist das Kommando #6 (Write
Polling Address) zu verwenden.

Minimale Versorgungsspannung an den Klemmen

Um einen korrekten Betrieb sicherzustellen benétigt der Sensor eine minimale Versor-
gungsspannung von 8 V.

9 Weitere Sensordaten
9.1 Power Up

Beim Aufstarten kopiert der Controller des Sensors alle im Flash-Speicher gesicherten Kon-
figurations-Daten zuriick ins RAM. Alle Konfigurations-Daten werden auf ihre Richtigkeit
Uberprift. Werden bei diesem Test keine Fehler festgestellt startet der Controller die Mes-
sungen. Wahrend dieser Zeit ist der Analogausgang auf 4 mA fixiert.

Ist es dem Sensor méglich korrekte Messungen auszufiihren werden die Device Variablen
und der Wert fiir Percent Of Range mit den entsprechenden Werten geladen. Der Ana-
logausgang wird auf den Messwert der Primary Variable (in der Grundkonfiguration Fll-
stand von Schwimmer 1) skaliert entsprechend der gesetzten Messbereichsspanne (4 und
20 mA-Punkt) gesetzt.

Wenn Messungen bedingt durch einen Geratefehler nicht moglich sind werden die Werte
der Device Variablen und der Wert fiir Percent Of Range auf "Not A Number” gesetzt. Der
Analogausgang signalisiert den Fehler durch Ausgabe des konfigurierten Fehlerstroms (in

der Grundkonfiguration 21,5 mA).
Eine HART-Kommunikation ist ca. 2 Sekunden nach dem Aufstarten des Sensors mdglich.
Folgende Funktionen werden beim Aufstarten des Sensors und nach dem Empfang des
Kommandos #42 (Perform Device Reset) beendet:

*  Fixed Current Mode

e  Temporary Lock

Weitere Sensordaten Seite 14/24
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9.2 Device Reset

Nach dem Empfang des Kommandos #42 (Perform Device Reset) flihrt der Controller des
Sensors einen Software-Reset durch. Die Abldufe sind identisch mit denen beim normalen
Power-Up.

9.3 Selbst-Test

Der Sensor fiihrt im Betrieb standig einen Selbst-Test durch. Zusatzlich zu diesem kontinu-
ierlichen Selbst-Test kann durch Senden des Kommandos #41 (Perform Self Test) das so-
fortige Ausfiihren des Selbst-Tests erzwungen werden. Folgende Tests sind Bestandteil des
Selbst-Tests:

e  Test der Sensor-Parameter

e  Test der HART-Parameter

e  Test der Fullstandmessung

e  Test der Temperaturmessung
e  Haufigkeit von Messfehlern

e  Test der Versorgungsspannung

(&=  Nach dem Empfang des Kommandos #41 (Perform Self Test) kbnnen ohne Un-
terbrechung weitere Kommandos gesendet werden.

9.4 Messraten

Die folgende Tabelle zeigt die ungefahren Messraten.

Messung Fillhéhe, Schwimmer 1 ca. 50 / sec
Messung Fillhéhe, Schwimmer 2 ca. 50 / sec
Messung Trennschichtdicke ca. 50/ sec
Messung Temperatur ca. 50 / sec
Auffrischung Analogausgang ca. 50 / sec

9.5 Antwortzeiten

Die folgende Tabelle zeigt wie viel Zeit zwischen dem Empfang eines Kommandos und
dem Senden der Antwort vergeht.

Min. 10 msec

Typ. 20 msec

Max. 150 msec

Seite 15/24 Weitere Sensordaten
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9.6 Abspeichern von HART-Variablen

Alle HART-Variablen werden in einem Flash-Speicher gespeichert. Hierdurch wird sicherge-
stellt, dass diese Variablen auch bei ausgeschalteter Versorgungsspannung erhalten blei-
ben. Neue Daten werden ca. 10 Sekunden, nachdem das letzte Schreib-Kommando
verarbeitet wurde, in den Flash-Speicher kopiert. Wird der Sensor von der Spannungsver-
sorgung getrennt, bevor die Daten in den Flash-Speicher geschrieben wurden, gehen die
Daten verloren. Wahrend Daten in den Flash-Speicher geschrieben werden, wird der Strom
auf der 4...20 mA-Schnittstelle kurzzeitig auf 12 mA gesetzt und reprasentiert somit nicht
den Wert der zugeordneten Prozess-Variablen.

A Das Ausfiihren von Konfigurationsédnderungen kann lebensbedrohliche Situati-
onen verursachen wenn der Sensors zur gleichen Zeit zur Prozess-Steuerung
verwendet wird. Stellen Sie darum sicher, dass der Sensor nicht zur Prozess-
Steuerung verwendet wird, wihrend Anderungen an der Konfiguration vorge-
nommen werden.

9.7 Schreibschutz

Fir den Sensor kann ein Schreibschutz aktiviert werden. Hierzu muss das Kommando #200
(Write Protection Mode) verwendet werden. In der Grundkonfiguration ist der Schreib-
schutz nicht aktiv. Ob der Schreibschutz aktiviert ist oder nicht kann Gber das Kommando
#201 (Read Protection Mode) abgefragt werden.

& Bei aktiviertem Schreibschutz kénnen die Kommandos #40 (Enter/Exit Fixed
Current Mode), #41 (Perform Self Test) und #42 (Perform Device Reset) weiter-
hin genutzt werden.

9.8 Dampfung

Dampfungswerte konnen unter Verwendung des Kommandos #34 (Write Primary Variable
Damping Value) oder des Kommandos #55 (Write Device Variable Damping Value) gesetzt
werden. Weitere Informationen Giber mégliche Dampfungswerte sind im Kapitel 13.2 zu
finden.
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10 Was fur HART zu beachten ist
10.1 Kabel

Fur die Verdrahtung von HART-Netzwerken wird ein Kabel mit verdrillten Adernpaaren
und einer Gesamtabschirmung empfohlen.

Empfohlene Kabelquerschnitte:

<1500 m  AWG24 (0,2 mm?)

> 1500 m AWG20 (0,5 mm?)

Das Kabel sollte generell einen niedrigen Leitungswiderstand und eine niedrige Leitungs-
kapazitat besitzen.

Der Schirm des Kabels darf nur einseitig, am zentralen Erdungspunkt, angeschlossen wer-
den.

Bei bestehenden Installationen mit ungeschirmten und/oder nicht verdrillten Leitungen ist
im Einzelfall zu prifen, ob eine stérungsfreie HART-Kommunikation moéglich ist.

10.2 Weitere Gerate auf dem HART-Netzwerk

Es wird empfohlen in einem HART-Netzwerk nur HART-konforme Gerate einzusetzen. Alle
Gerate im HART-Netzwerk konnen die HART-Kommunikation negativ beeinflussen oder
vollkommen verhindern. Bei Geraten die nur fir die analoge Kommunikation (4 - 20 mA)
ausgelegt sind kann es vorkommen, dass die HART-Signale aufgrund ihrer héheren Fre-
quenz kurzgeschlossen werden.
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11 Konfiguration des Sensors mittels HART-Protokolls

Fur die Konfiguration von HART-Geraten stehen eine Vielzahl von Konfigurationstools zur
Verfligung. Diese bestehen entweder aus einer PC-Software und einem externen HART-
Modem oder sind als Handheld-Gerate, mit integriertem Modem, ausgefihrt.

Da es fur TORRIX keine eigene HART Device Description (DD) gibt muss bei der Auswahl
des Konfigurationstools darauf geachtet werden, dass es in der Lage ist auch mit Geraten
ohne eigene DD zu arbeiten. Vielfach besitzen die Konfigurationstools hierfir eine univer-
selle DD, die zur Kommunikation mit dem angeschlossenen Gerat nur die Universal Com-
mands und die Common Practice Commands nutzt.

Die im folgenden beschriebenen Konfigurationstools wurden in Verbindung mit TORRIX
getestet und kdnnen eingesetzt werden. Sie bieten die erforderliche Funktionalitat um die
meisten der mdglichen Konfigurationen am TORRIX vornehmen zu kdnnen.

11.1 FAFNIR HART-Setup

FAFNIR HART-Setup ist ein PC-Programm, welches von FAFNIR speziell fir die Konfigura-
tion von TORRIX Uber die HART-Schnittstelle entwickelt wurde. FAFNIR HART-Setup kann
kostenlos von der FAFNIR Internetseite www.fafnir.de heruntergeladen werden.

(&~ Es wird zusdtzlich ein HART-Modem bendtigt.
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11.1.1 Konfiguration mit FAFNIR HART-Setup
Fur die Konfiguration und Wartung des Sensors TORRIX kénnen die folgenden MenUs und

Funktionen genutzt werden.

—— Identification

— Analogue Output

—— Device Variables

—— Maintenance

—— Others

—— Diagnostics

Polling Address / Loop Current Mode
TAG / Descriptor / Date

Long TAG

Message

Final Assembly Number

PV Lower/Upper Range Value

PV Alarm Selection

Units

Offset

Maintenance

Damping

Mapping of the Dynamic Variables

Loop Test
D/A Trim

Write Protection / Passcode
Reset Configuration Changed Flag
Enable/Disable Device Variables

Restore Factory Defaults

Firmware Version

Diagnostics Data

Seite 19/24

Konfiguration des Sensors mittels HART-Protokolls



FAFNIR

11.2 Emerson 375 Field Communicator

Der Emerson 375 Field Communicator ist ein Handheld-Terminal, dass speziell fir den
rauen Feldeinsatz konzipiert wurde. Das HART-Modem ist in das Gerat integriert. Fir den
Betrieb an eigensicheren Stromkreisen sind spezielle Ausfihrungen verfligbar.

&= Im Emerson 375 Field Communicator muss die generic DD fiir HART Rev. 6
verfligbar sein, damit TORRIX konfiguriert werden kann. Die Zuordnung fiir
die Dynamischen Variablen kann mit diesem Tool nicht verdndert werden.

11.2.1 Konfiguration mit Emerson 375 Field Communicator

Nach dem Einschalten des Emerson 375 Field Communicators gelangt man in das Main-
MenU. Zum Aufbau der HART-Kommunikation muss nun das HART Application Men( ge-
startet werden. Da es fir den Fullstandsensor TORRIX keine eigene HART DD gibt erscheint
im Display des Emerson 375 Field Communicators folgender Text:

HART Application

Device Description not installed...The
Device Description for manufacturer 0xC6
model 0x80 dev rev 3 is not installed on the
System Card... See Programming Utility for
details on Device Description updates... Do
you wish to proceed in forward
compatibility mode?

Nach der Eingabe von YES (hierdurch wird das Laden der HART Rev. 6 generic DD gestar-
tet) gelangt man in das Online-MenU. Innerhalb des Online-Meniis kdnnen Konfigurati-
onsanderungen am TORRIX vorgenommen werden.

11.3 Smar CONF401

Smar CONF401 ist ein komfortables und bedienerfreundliches PC Programm zum Konfigu-
rieren von HART-fahigen Geraten. TORRIX wird automatisch erkannt und einige Men-
punkte werden geratespezifisch angepasst.

11.4 Siemens PDM

Siemens PDM ist ein Software-Paket mit dem die Projektierung, Parametrierung, Inbetrieb-
nahme und Wartung von HART-fahigen Geraten auf einem PC durchgefiihrt werden kann.
PDM bietet ein Standard HART Device Description File (DDL) fiir HART-Gerate ohne eigene
Device Description. Diese muss fiir TORRIX verwendet werden. Zu finden ist das DDL File
im PDM-Device Katalog als HART\Universal\Standard.

11.5 FDT/DTM basierte Konfigurationstools

Wenn FDT/DTM basierte Konfigurationstools (z.B. PACTware oder Smart Vision) zum Ein-
satz kommen muss ein Generic HART DTM verwendet werden, da es fiir TORRIX keinen
speziellen DTM gibt.
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12 Tabellen

12.1 Umrechnung von Einheiten

Da der Sensor fir jede der Device-Variablen mehrere Einheiten unterstiitzt missen je nach
verwendeter Einheit Umrechnungen erfolgen. Das nachste Kapitel zeigt unter Verwendung
welcher Formeln diese Umrechnungen durchgefiihrt werden.

12.1.1 Umrechnung von Langeneinheiten

Folgende Langeneinheiten werden unterstitzt: mm, cm, m, inch, feet.
Alle internen Langenberechnungen erfolgen in der Einheit mm.
Die Umrechnung zwischen Langeneinheiten erfolgt nach den folgenden Formeln:

Tmm =0,1Tcm Tcm =10 mm
Tmm = 0,001 m T m = 1000 mm
1T mm = 0,0393700787 inch 1inch = 25,4 mm
1T mm = 0,0032808399 feet 1 feet = 304,8 mm

12.1.2 Umrechnung von Temperatureinheiten

Folgende Temperatureinheiten werden unterstitzt: °C und °F.
Alle internen Temperaturberechnungen erfolgen in der Einheit °C.
Die Umrechnung zwischen den Temperatureinheiten erfolgt nach den folgenden Formeln:

°F=(°C*1,8) + 320 °C=(F-320)/18

12.2 Dampfungswerte

Ein empfangener Dampfungswert wird auf den nachst hoheren Dampfungswert gesetzt,
wenn er nicht mit einem der vorgegebenen Dampfungswerte tUbereinstimmt.

12.2.1 Dampfungswerte fiir Device Variable 0 und 1 (Schwimmer 1 und 2)
Fur Device Variable 0 und Device Variable 1 kann eine Dampfung eingestellt werden. Fol-
gende Dampfungswerte sind moglich:

Osec—0,5sec—1sec—-2sec—4sec—8sec— 16 sec— 32 sec— 64 sec

12.2.2 Dampfungswerte fiir Device Variable 3 (Trennschichtdicke)

Fur die Device Variable 3 kann die Dampfung nicht direkt gesetzt werden. Da die Trenn-
schichtdicke aus den Positionen der beiden Schwimmer berechnet wird wirken sich fir die
Schwimmer eingestellte Dampfungen auch auf die Trennschichtdicke aus.
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13.1 Anhang A, Zusammenfassung der Leistungsmerkmale

Die folgende Tabelle zeigt eine kurze Zusammenfassung der Leistungsmerkmale:

HART Protokoll Revision

6

Device Description (DD) verfiigbar

nein

Anzahl der Sensoren

bis zu 4 (intern)

Anzahl und Art der Datenschnittstellen

2,4 - 20 mA (analog) und HART FSK (digital)

Anzahl der Device-Variablen 4
Anzahl der Dynamic-Variablen 4
Freie Zuordnung der Dynamic-Variablen |ja
Anzahl der Common Practice Commands |22
Anzahl der Device Specific Commands 12
Zusatzliche Device Status Bits 5
Alternative Betriebsarten nein
Burst Mode nein
Schreibschutz ja

Anhange
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13.2 Anhang B, Anfangswerte von Variablen

Bei der Herstellung wird der Sensor mit Anfangswerten fir die verschiedenen HART-
Variablen vorgeladen.

13.2.1 Anfangswerte von HART-Variablen
HART-Variablen werden mit folgenden Anfangswerten vorgeladen:

Parameter Anfangswert
Polling Address 0
Number Of Request Preambles 5
Number Of Response Preambles 5
Configuration Change Counter 0
PV Upper Range Value Abhangig von der Sensorlange
PV Lower Range Value 50 mm
PV Damping 0
PV Engineering Units mm
Final Assembly Number 0
Sensor Serial Number 0
Tag "FAFNIR_"
Long Tag "FAFNIR_TORRIX
Descriptor “FAFNIR_TORRIX__"
Date 010100 (01.01.1900)
Message 32x7?
Primary Master Device Lock 0 (Lock nicht aktiv)
Secondary Master Device Lock 0 (Lock nicht aktiv)
Write Protection 0 (Schreibschutz deaktiviert)
Password 0 (0X0000)
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13.2.2 Anfangswerte von Dynamischen-Variablen
Die Dynamischen-Variablen sind folgenden Device-Variablen zugeordnet.

Dynamische Variable

Anfangswert

Primary Variable (PV)

Device Variable 0 (Fullstand, Schwimmer 1)

Secondary Variable (SV)

Device Variable 1 (Fullstand, Schwimmer 2) *

Tertiary Variable (TV)

Device Variable 2 (Temperatur) **

Quaternary Variable (QV)

Device Variable 3 (Trennschichtdicke) ***

* wenn Device Variable 1 vorhanden ist, sonst nicht belegt
d wenn Device Variable 2 vorhanden ist, sonst nicht belegt
ok wenn Device Variable 3 vorhanden ist, sonst nicht belegt

Anhange
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