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SYSTEMES DE COMMANDE DES PROCESSUS INDUSTRIELS -

Méthodes d’évaluation des performances des positionneurs
de vannes a sorties pneumatiques

1 Domaine d’application et objet

La présente Norme internationale spécifie les essais prévus pour déterminer les
performances statiques et dynamiques des positionneurs a simple ou a double effet. Ces
essais peuvent s’appliquer aux positionneurs qui recoivent des signaux d’entrée analogiques
normalisés (tels que spécifiés dans la CEl 60381 et la CElI 60382), et qui sont munis de
sorties pfleumatiques.

NOTE Pdur les positionneurs a signaux d’entrée a impulsions ou a entrées numériques, on peut-appliquer des
criteres anfalogues. Les méthodes décrites peuvent ne pas s'appliquer complétement aux ‘poSitionheurs avec
contrdleurd numériques ou positionneurs avec sorties a impulsions.

Les essafis peuvent étre menés soit sur un positionneur seul, indépendant’de tout aqtionneur,
soit sur un positionneur monté sur et connecté a un actionneur spécifiqgue comme| dans un
dispositifijcombiné. Le texte stipule dans quel cas on utilise une approche différente.

Les méthodes d’évaluation fournies par la présente norme sont prévues pour étre| utilisées
par les fabricants afin de déterminer les performances de<eurs produits, ainsi que par les
utilisateurs ou par des organismes d’essai indépendants) afin de vérifier les spécifications de
performahces fournies par les constructeurs.

Il convignt qu’une liaison étroite entre l'organiSme d’évaluation et le construdteur soit
maintende. Il y a lieu de tenir compte des spécifications du constructeur de l'instrumgnt quand
on décide du programme d’essai, et d'inviter le constructeur a commenter le prpgramme
d’essai gt ses résultats. Il convient d’intégrer les commentaires du constructeur ¢glans tout
rapport pfroduit par I'organisme chargé _des essais.

La présente norme a pour objet-de-fournir les définitions des éléments, des actions et des
caractéristiques des positionneurs, de spécifier des méthodes uniformes de mepure des
erreurs de performances ainsi que I'effet des grandeurs d’influence sur ces caractéristiques,
et de dégrire les méthodes de compte rendu et d’évaluation des données résultant de ces
mesures.

Les conglitions d'essai décrites dans la présente publication (par exemple la plage de
températures amhiantes ainsi que l'alimentation en énergie) se rapportent aux condjtions les
plus communes.d’utilisation. En conséquence, les valeurs spécifiées ici doivent étre| utilisées
qguand ni|l’'dtilisateur ni le fabricant n’en fournissent d’'autres. Si on utilise d’autres valeurs, il
convient lgue celles-ci soient déclarées. Qn admet guil convient d'appliguer les Qpér‘ifications

et les recommandations du constructeur pour l'installation et I'exploitation a toutes les étapes.

Les essais spécifiés dans la présente norme ne sont pas obligatoirement suffisants pour des
instruments spécialement étudiés pour des conditions de fonctionnement difficiles. Récipro-
guement, une série réduite d’essais peut suffire pour des instruments prévus pour fonctionner
dans une plage de conditions plus étroite.

Quand une évaluation compléte conforme a la présente norme n’est ni exigée ni possible, il
convient d’'effectuer les essais exigés et de rendre compte de leurs résultats conformément
au parties pertinentes de la présente norme. Dans ce cas, le compte rendu d’essais déclarera
gu’il ne couvre pas la totalité des essais spécifiés ici.
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INDUSTRIAL-PROCESS CONTROL SYSTEMS —

Methods of evaluating the performance of valve positioners
with pneumatic outputs

1 Scope and object

This International Standard specifies tests designed to determine the static and dynamic
performance of single-acting or double-acting positioners. The tests may be applied to
positioners which receive standard analogue input signals (as specified in IEC 60381 and
IEC 60382) and have a pneumatic output.

NOTE Fq
described

Testing 1
positione

clear where different approaches are required.

The methods of evaluation given in this standard are intended.for, " use by manufaq

determin
ments, tg

The clos
Note shd
programii
test prog
produceq

This stal
characte
influence
evaluatin

The test
and pow|
values s
user. If ¢
specifica

The tests

r positioners with pulsed or digital input signals, equivalent criteria may be applied.\Th
hay not fully apply to positioners with digital controllers or positioners with pulsed outputs.

hay be conducted either on a positioner alone, independently of anjactuato
r mounted and connected to a specific actuator, as a combined¢unit. The te

e the performance of their products, and by users, orfindependent testing ¢
verify manufacturers' performance specifications.

bSt liaison should be maintained between the_evaluating body and the man
uld be taken of the manufacturer's specifications for the instrument when
he is being decided, and the manufacturer should be invited to comment on

by the testing organization.

istics, to specify uniform methods of measuring performance errors and §
quantities on those characteristics, and to describe methods of repo
0 the results of the measurément data obtained.

conditions described in this publication (for example range of ambient tem
er supply) relate_to conditions which commonly arise in use. Consequd
pecified shall be/used where no other values are specified by the manufg
ther valuestare used, they should be stated. It is recognized that the manu
ions ang-instructions for installation and operation should apply during all st

specified in this standard are not necessarily sufficient for instruments sy

e methods

,orona
Xt makes

turers to
pstablish-

facturer.
the test
both the

ramme and the results. His comments enithe results should be included in any report

hdard is intended to provide “definitions of positioner elements, actigns, and

pffects of
ting and

beratures
ntly, the
cturer or
acturer's
eps.

ecifically

designed

for/unusually arduous conditions. Conversely, a reduced series of tests m

ay serve

adequately Tor instruments designed to perform within a more limited range of conditions.

When a full evaluation, in accordance with this standard, is not required or possible, those
tests which are required should be performed and the results reported in accordance with the
relevant parts of this standard. In such cases, the test report should state that it does not
cover the full number of tests specified herein.
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2 Références normatives

Les documents normatifs suivants contiennent des dispositions qui, par suite de la référence
qui y est faite, constituent des dispositions valables pour la CEl 61514. Pour les références
datées, les amendements ultérieurs ou les révisions de ces publications ne s’appliquent pas.
Toutefois, les parties prenantes aux accords fondés sur la CEl 61514 sont invitées a
rechercher la possibilité d'appliquer les éditions les plus récentes des documents normatifs
indiqués ci-apres. Pour les références non datées, la derniere édition du document normatif
en référence s’applique. Les membres de la CEl et de I'|SO possedent le registre des Normes
internationales en vigueur.

CEI 60050(161):1990, Vocabulaire Electrotechnique International (VEI) — Chapitre 161: Compati-
bilité éledtromagnetique

CEI 60068-2-1:1990, Essais d’environnement — Deuxieme partie: Essais. EssaiA:-Froid

CEIl 60068-2-2:1974, Essais d’environnement — Deuxiéme partie: Essais. \ESsai B| Chaleur
séche

CEI 60068-2-6:1995, Essais d’environnement — Deuxieme partie: Essais. Essai Fc: Vibrations
(sinusoidales)

CEI 60068-2-31:1969, Essais d’environnement — Deuxieme partie: Essais. Essai Ec:| Chute et
culbute, gssai destiné en premier lieu aux matériels

CEI 60068-2-56:1988, Essais d’environnement — Deuxiéme partie: Essais. Essai Cbl Chaleur
humide, gssai continu, recommandé principalement,pour les équipements

CEIl 603B1-1:1982, Signaux analogiques pour-'systemes de commande de progessus —
Premiérd partie: Signaux a courant continu

CEl 60382:1991, Signal analogique pnetmatique pour des systemes de conduite de
processuys

CEI 60529:1989, Degrés de protection procurés par les enveloppes (Code IP)
CEI 60902:1987, Mesure et conhmande dans les processus industriels — Termes et définitions

CEIl 61000-4-3:1995, Compatibilité électromagnétique (CEM) — Partie 4: Techniquegs d’essai
et de mdsure — Section-3+ Essai d'immunité aux champs électromagnétiques rayohnés aux
fréquencps radioélectriques

CEIl 61000-4-4:1995,” Compatibilité électromagnétique (CEM) — Partie 4: Techniquegs d’essai
et de mepure <= Section 4: Essais d'immunité aux transitoires électriques rapides en dalves

CEIl 6100044-5:1995, Compatibilité électromagnétique (CEM) — Partie 4: Techniqugs d’essai
et de mebure-=Section-5: Essai-dimmunité aux-ondes-de-choc

CEIl 61000-4-8:1993, Compatibilité électromagnétique (CEM) — Partie 4: Techniques d’essai
et de mesure — Section 8: Essai d'immunité au champ magnétique a la fréquence du réseau

CEI 61010-1:1990, Regles de sécurité pour appareils électriques de mesurage, de régulation
et de laboratoire — Premiére partie: Prescriptions générales

CEIl 61032:1997, Protection des personnes et des matériels par les enveloppes — Calibres
d'essai pour la vérification

CEI 61187:1993, Equipement de mesures électriques et électroniques — Documentation

CEl 61298-4:1995, Dispositifs de mesure et de commande de processus — Méthodes et
procédures générales d’évaluation des performances — Partie 4: Contenu du rapport
d’évaluation
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2 Normative references

The following normative documents contain provisions which, through reference in this text,
constitute provisions of IEC 61514. For dated references, subsequent amendments to, or
revisions of, any of these publications do not apply. However, parties to agreements based on
IEC 61514 are encouraged to investigate the possibility of applying the most recent editions
of the normative documents indicated below. For undated references, the latest edition of the
normative document referred to applies. Members of IEC and ISO maintain registers of

currently

valid International Standards.

IEC 60050(161):1990, International Electrotechnical Vocabulary (IEV) — Chapter 161: Electro-
magnetic_compatibility

IEC 6006
IEC 6006
IEC 6006

IEC 600
primarily

IEC 600¢
state, pri

IEC 603
signals

IEC 6038
IEC 6052
IEC 6090

IEC 6100
techniqu

IEC 6100
techniqu

IEC 6100

8-2-1:1990, Environmental testing — Part 2: Tests. Test A: Cold
8-2-2:1974, Environmental testing — Part 2: Tests. Test B: Dry heat
8-2-6:1995, Environmental testing — Part 2: Tests. Test Fc: Vibration (sinus

58-2-31:1969, Environmental testing — Part 2: Testssest Ec: Drop an
for equipment-type specimens

p3-2-56:1988, Environmental testing — Part 2: . dests. Test Cb: Damp hed
marily for equipment

B1-1:1982, Analogue signals for process, control systems — Part 1: Dired

2:1991, Analogue pneumatic signalfor process control systems
9:1989, Degree of protection’provided by enclosures (IP Code)
2:1987, Industrial-proce€ss measurement and control — Terms and definitions

0-4-3:1995, Electremagnetic compatibility (EMC) — Part 4: Testing and mea
ps — Section 3: Radiated, radio-frequency electromagnetic field immunity tes

0-4-4:1995, Electromagnetic compatibility (EMC) — Part 4: Testing and mea
s — Section 4: Electrical fast transient/burst immunity test

0-4:51995, Electromagnetic compatibility (EMC) — Part 4: Testing and mea

techniqu

bidal)

0 topple,

t, steady

t current

surement
[

surement

surement

ps.%~/Section 5: Surge immunity test

IEC 61000-4-8:1993,

techniques — Section 8: Power frequency magnetic field immunity test

Electromagnetic compatibility (EMC) — Part 4: Testing and measurement

IEC 61010-1:1990, Safety requirements for electrical equipment for measurement, control,
and laboratory use — Part 1: General requirements

IEC 61032:1997, Protection of persons and equipment by enclosures — Probes for verification

IEC 61187:1993, Electrical and electronic measuring equipment — Documentation

IEC 61298-4:1995, Process measurement and control devices — General methods and

procedur

es for evaluating performance — Part 4: Evaluation report content
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3 Définitions

Pour les besoins de la présente norme, les définitions de la CElI 60902 et de la
CEI 60050(161) s’appliquent, ainsi que les définitions suivantes.

3.1

positionneur

contr6leur de position connecté & la partie mobile d’'un élément de commande terminal ou a
un actionneur et qui ajuste automatiquement son signal de sortie Y destiné a la commande de
I'actionneur afin de maintenir le signal de position désiré X dans une position prédéterminée
fonction du signal d’entrée W

NOTE Dans la présente norme, seuls sont concernés les positionneurs & signaux de sorties Y pneumatiques. Le

signal d’enfrée W peut étre soit une pression d’air (positionneur pneumatique), soit une intensité ou, uUne tension
électrique (positionneur électro-pneumatique), soit une impulsion ou un signal numérique.

3.1.1
positionnjeur a simple effet
positionnfeur (voir figure 1a) ayant un seul signal de sortie Y qui agit sup une seul¢ face de
I'actionngur. La force de rappel de I'actionneur est généralement fournie par des resgorts

3.1.2
positionnfeur a double effet
positionneur (voir figure 1b) fournissant deux signaux de sortie’Yp et Ygr connectés pux deux
faces opposées du piston ou du diaphragme de I'actionnedr

Actionneur
— Signal de
sortie
Y
T~
Signal de =~ ——— Signal d'entrée W
déplacement %ionneur
N T~ onneur]
|~
Friction Alimentation
PS

IEC 340/2000

Figure 1a — Positionneur/actionneur & simple effet

Actionneur
/' Signal de /1
) sortie
Signal de Yp
_ sortie Yg
Signal de —~ - — 1 Signal d'entrée W
déplacement ﬁ' PosmonneurI
X -
. —
|:|Friction Alimentation
PS

IEC 341/2000
Figure 1b — Positionneur/actionneur a double effet

Figure 1 — Positionneur/actionneur a simple et & double effet
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3 Definitions

For the purpose of this standard, the definitions given in IEC 60902 and IEC 60050(161) shall
be applied, in addition to the following definitions.

3.1
positione

r

position controller connected to the moving part of a final control element or its actuator;
automatically adjusts its output signal Y to the actuator in order to maintain a desired travel
signal X that bears a predetermined relationship to the input signal W

NOTE In this standard, only positioners with pneumatic output signals Y are considered. The input signal W may
be an air pressure (pneumatic positioner), or an electric current or voltage (electro-pneumatic positioner), or a

pulse or di

3.1.1

single-ac
positione
The retu

3.1.2

double-a
positione
of the ac

ital signal.

ting positioner
r (see figure 1a) having one output signal Y which acts on one side of the
ning force for the actuator is usually provided by springs

cting positioner
r (see figure 1b) providing two output signals Yp and ¥g connected to oppo
uator diaphragm or piston

= Odtput
signal
Y

— |~
S~

Travel ~ —1 Input signal W
signal %itioner |

Friction Supply
PS

Figure 1a — Single-acting positioner/actuator

Actuator

IEC 340/2000

actuator.

site sides

Actuator
— /' Output /
signal
Output Yp
signal Yp
=~ .
Travel —~ < — | Input signal W
signal wmoner |
X | — -
|:| Friction Supply
Ps IEC 341/2000

Figure 1b — Double-acting positioner/actuator

Figure 1 — Single- and double-acting positioner/actuator
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3.2
signal d’entrée W
signal d’entrée de référence qui représente la position désirée de I'élément de commande

3.3

signal de position X

signal qui résulte du mouvement linéaire ou angulaire provoqué par le mouvement de
I'’élément de commande terminal ou par son actionneur

3.4
signal de sortie Y
pression d'air fournie a I'actionneur de I'élément de commande terminal

3.5
pression [d’alimentation  Pg

pression|d’air au connecteur d’alimentation du positionneur

3.6
action (fgnction)
une actign est croissante si le signal de sortie Y croit quand Jasvaleur du signal d’entrée W
croit. Une action est décroissante quand le signal de sortie™ Y décroit lorsque |le signal
d’entrée W croit

3.7
ajustement sur une plage réduite
réglage gpécial pour lequel on obtient la couverture de la course totale de l'aftionneur
en couvrant seulement une partie de la plage*dientrée (par exemple de 0 % a 50(% ou de
50 % a 1p0 %)

3.8
caractéristique de gain
rapport entre le signal de sortie Y.et.le signal d’entrée W pour une position donnée (position X
fixe) (parexemple soupape verrouillée); voir figure 2

Le gain irfcrémental AY/AW varie avec la pression et celle-ci doit donc étre mesurée et consignée.

3.9
facteur dp gain propgrtionnel (moyen)  Kp

gain sur |a plage,compléte de fonctionnement de I'actionneur. Le facteur de gain proportionnel
pour un positionnedr a simple effet peut étre déduit de la caractéristique de gain (figure 2a)

= AVmax

Kp

ALAL
=V mMax

ou AWnax représente la variation du signal en entrée W en pourcentage de la plage
nécessaire pour changer le signal de sortie dans la totalité de la plage (AYmax pour 100 %).
Dans ce cas AWpax (%) correspond a la bande proportionnelle X, (%). La plage AYpmax du
signal de sortie est considérée comme étant la plage nominale déclarée par le constructeur.

Pour un positionneur a double effet, le facteur de gain pour chaque sortie peut étre déduit
séparément (voir figure 2b):
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3.2
input signal W
reference input signal which represents the desired position of the associated control element

3.3

travel signal X

signal which results from the linear or angular travel caused by movement of the final control
element or its actuator

3.4
output signal Y
air pressure delivered to the actuator of the final control element

3.5
supply prlessure Pg

air pressure at the supply connector of the positioner

3.6

action
action is| direct when the output signal Y increases as the,  valte of the input gignal W
increase$. The action is reverse when the output signal Y decreases as the value of|the input
signal Wlincreases

3.7
split rangding
special gdjustment in which the full travel of theCactuator is achieved from only part of the
whole input range (for example 0 % to 50 % or 50 % to 100 %)

3.8
gain chafacteristic
relationship between input signal W-.and output signal Y with travel signal X kept consgtant (i.e.
locked stem); see figure 2

Incremerjtal gain AY/AW varies with pressure and the related pressure shall be stated.

3.9
proportiohal (average)\gain factor K,
gain over the fullktange of the actuator. The proportional gain factor for a single-acting
positionefr may_be-derived from the gain characteristic (figure 2a):

A Ymax

Ky =
AWmax

where AW ax is the change of input signal W as a percentage of span required to change the
output signal over the whole range (AYmax for 100 %). In this case AWax (%) corresponds to
the proportional band Xj (%). The output signal range AYpay is taken to be the nominal range
stated by the manufacturer.

For a double-acting positioner, a gain factor for each output may be derived separately (see
figure 2b):

- AYmax — AYmax

D — R —
P AVVDmax P AWRmax
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Le facteur de gain proportionnel K, pour un positionneur a double effet peut étre calculé
comme la somme de deux facteurs de gain individuels, soit

Kp = KpD + KpR
ou dérivé de la pression différentielle caractéristique (Yp — YR); voir figure 2b.

La pression d’équilibre Yg, est le point de rencontre des pressions caractéristiques directe Yp
et inverse Ygr. Cette valeur dépend en général de la pression d’alimentation appliquée au
positionneur.

P ="V Rmax N
100 % - v
100% |- —
Y e
Y
(YD - YR)
0 % owk - —
IEC 342/2000 IEC  343/2p00
Figure 2a — Positionneur a simple effet Figure.2b — Positionneur a double effet

Figure 2 — Caractéristiques de gain

3.10
bande prpportionnelle X,

la bande [proportionnelle X, est définie comme

100 %

Xp (%) =
p

3.11
facteur dg gain local K|

pente della carac¢téristique de gain pour une valeur spécifique d’entrée

3.12
caractéristigte-de-pesition
relation en boucle fermée entre un signal de position X et un signal d’entrée W pour un
ensemble positionneur/actionneur donné

La relation initialement prévue (attendue) entre le signal d’entrée W et le signal de position X
(par exemple linéaire ou a pourcentage constant) constitue la caractéristique idéale.

3.13

facteur de position U

rapport entre la course et la plage de variation de I'entrée correspondante. Ce rapport peut
étre réglable
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The proportional gain factor K, for a double-acting positioner may then be calculated as the
summation of the two individual gain factors, i.e.:

Kp = KpD + KpR

or derived from the differential pressure characteristic (Yp — YR); see figure 2b.

The balance pressure Yg is the cross-over point of the direct Yp and reverse Ygr charac-
teristics. Generally, this value depends on the supply pressure applied to the positioner.

Fi

3.10
proportio
the propq

3.11
local gait

slope of {

3.12

1UU 7

0%

IEC 342/2000
jure 2a — Single-acting positioner

hal band Xp
rtional band Xp is defined as

Xp (%) =

factor K;

travel ch

racteristic
closed-logmmmmm—w i ti i ]

signal X

Figure 2 — Gain ehdracteristic

he gain characteristic at a specific input value

100 % |-
YB
Y
(YD - YR)
0% -
IEC 343/2Q00

Figure 2b — Double-acting positioner

100 %

p

he travel

The intended relationship between input signal W and travel signal X (for example linear or
equal percentage) determines the ideal characteristic.

3.13

travel factor

U

ratio between the travel span and the corresponding input span. This may be adjustable.


https://iecnorm.com/api/?name=00e07ff9d81a37e39ede63136e3c6e87

3.14
erreur maximale mesurée

- 18 —

61514 © CEI:2000

la plus grande valeur positive ou négative de I'erreur calculée a partir de la moyenne des
valeurs obtenues pour chaque point de mesure lors de variations soit croissantes, soit

décroissantes

4 Conditions générales pour les essais

4.1 Conditions pour les essais d’environnement

Les essais doivent étre conduits dans les conditions ambiantes telles que recommandées ci-apres:

Tableau 1 — Conditions d’environnement

Conditions atmosphériques Température Humidité relative Pression.atmosphgrique
des essais
°C % kPa
Atmosphere de référence 20 65 101,3
normaligée
Limites fecommandées 15425 453475 86 4 106
Mesureg de référence a: 20£2 65 %5 86 a4 106
232 50 £5 86 a 106

Les valejirs d’essai doivent étre ramenées aux conditions atmosphériques norma
référencg indiquées ci-dessus. Les conditions atmosphériques normalisées de référg
équivalentes aux conditions atmosphériques nogmales de fonctionnement identifiées

nément gar le constructeur.

isées de
nce sont
commu-

On admet qu’il puisse ne pas y avoir de“facteur de correction pour I'humidité. Quand les

mesures |effectuées a l'intérieur de la_plage recommandée de conditions ambianteg
pas satigfaisantes, et que les facteurs de correction pour ajuster les paramé

conditions atmosphériques normalisées sont inconnus, on peut recommencer les
(mesureq de références) dans les conditions indiquées dans la tableau 1, en a ou
dans d’alitres conditions d’exploitation de référence identifiées par le constructeur.

NOTE Ur équipement spécial peut étre nécessaire pour maintenir les conditions d’essai de base dans

spécifiées.

4.1.1 Ljmites reecommandées pour les conditions ambiantes lors des mesures d’ess

Champ é|ectromagnétique: consigner sa valeur si c’est nécessaire.

Taux makimal de variation de la température ambiante autorisé pendant les essais:

ne sont
tres aux
mesures
en b, ou

les limites

Qi

1 °C par

10 min, sans dépasser 3 °C/h.

4.2 Conditions d’alimentation

4.2.1 Valeurs de référence

Alimentation électrique: la valeur spécifiée par le constructeur.

Alimentation pneumatique: les valeurs spécifiées par le constructeur ou une pression
d’alimentation de 4,0 bar (400 kPa).
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3.14

maximum measured error

largest positive or negative value of error of the average up-scale or down-scale value at each
point of measurement

4 General conditions for tests

4.1 Environmental test conditions

The tests shall be performed under the ambient test conditions recommended below:

Tablet+—EnRvironmental-conditions
Atmogpheric test conditions Temperature Relative humidity Atmosphefic pregsure
°C % kPa

Standard reference 20 65 101,3
atmosphere
Recommended limits 15 to 25 45 to 75 86 to 106
Referge measurements a: 202 65+5 86 to 106

232 505 86 to 106

The test|values shall be corrected back to the standard reference atmosphere cdonditions
listed ablove. The standard reference atmosphere is' equivalent to the normal feference
operating conditions commonly identified by the manufacturer.

It is recdgnized that there may not be a factor to correct for humidity. When measpirements
within the recommended range of ambienttconditions are unsatisfactory, and the qorrection
factors t@ adjust parameters to the standard atmosphere are unknown, repeat measjurements
(referee measurements) may be condueted under the conditions listed in table 1, 4 or b, or
other ref¢rence operating conditions identified by the manufacturer.

NOTE Special equipment may be required to maintain the basic test conditions within the limits speciffed.
4.1.1 Recommended limits-of ambient conditions for test measurements

Electrompgnetic field: value to be stated, if relevant.

Maximunp rate of/chrange of ambient temperature permissible during any test: 1 °C ip 10 min,
but not njore than 3 °C/h.

4.2 Supply’conditions

4.2.1 Reference values

Electrical supply: the values specified by the manufacturer.

Pneumatic supply: the values specified by the manufacturer, or a supply pressure of 4,0 bar
(400 kPa).
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Les tolérances données ci-dessous s’appliquent,
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umidité de I'air d’alimentation:

bntenu en graisses et en poussiéeres
graisses:

poussiéres:
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lipement d’essai

+3 %.
température ambiante 2 °C.

point de rosée, au moins 10 °C
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moins de 10-6 en{poids;

absence de particules de diameétre
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vent étre

Avant de procéder aux essais, un délai approprié tel que spécifié par le constructeur doit étre
respecté apres la mise sous tension, afin de permettre une stabilisation du positionneur et/ou
de I'équipement d’'essai associé. En I'absence de spécifications du constructeur, on doit
attendre au moins 15 min (30 min dans le cas ou l'alimentation est électrique).

Avant d’enregistrer les observations, I'appareil essayé doit effectuer au moins trois traversées

dans cha

gue sens de la totalité de la plage.
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4.2.2 Tolerances

The tolerances given below apply, unless closer tolerances are agreed between user and
manufacturer.

a) Electrical supply

— Rated voltage: +1 %.
— Rated frequency: +1 %.
— Harmonic distortion (a.c. supply): less than 5 %.
— Ripple (d.c. supply): less than 0,1 %.
b) Pneumatie-stppty
— Rpted pressure: +3 %;
—  Sppply air temperature: ambient temperature +2 °C.
—  Spupply air humidity: dew-point at least 10 °C_,below devjce body
temperature.

— Q|il and dust content

* | oil: less than 10-6 by weight;
e [dust: absence of particles greater than 3 pm in
diameter.

5 General testing procedures

5.1 Test equipment

the devide under test, the accuracy rating-of the reference measuring means may b¢ ignored
in calcul@tions, but shall be reported.«WWhen the accuracy rating of the reference measuring
means id one-third or less, but greater than one-tenth of that of the device under|test, the
accuracy|rating of the reference meéasuring means shall be stated in the report.

When thi accuracy rating of the reference_mgasuring means is one-tenth or less than that of

5.2 Tes$t methods

Specific fest methods ahd)test configurations are described separately in clause 6.

5.3 Testing preeadtions

Unless affecting the influence condition being tested, the following conditions shall apply.

An adequate time, as specified by the manufacturer, shaltbe attowed after switciing on the
power supply in order to allow stabilization of the positioner and/or associated test equipment.
In the absence of a manufacturer specification, a period of at least 15 min shall be allowed (at
least 30 min for electrical supplies).

Prior to recording observations, the device under test shall be exercised by three or more full
range traverses in each direction.
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Il convient que I'ensemble des points de mesure servant & déterminer les caractéristiques
appropriées soit réparti sur la totalité de la plage. Il convient que cet ensemble contienne des
points (environ 10 %) proches des limites inférieures et supérieures de la plage; qu'il
comporte au moins six points de mesure, et plus de préférence; que le nombre et
I'’emplacement de ces points soient cohérents avec le degré de précision demandé et la
caractéristique en cours d’évaluation; et que chaque point de mesure puisse étre atteint sans
avoir a forcer le signal d’entrée (sortir de sa plage).

Pour chaque point de mesure, les résultats ne doivent étre pris gu'apres stabilisation de
I'appareil & sa valeur d’équilibre apparent.

Il est interdit de soumettre I'appareil essayé a des chocs et vibrations, sauf quand c’est
imposé pfar ressar.

Il convient que les carters du positionneur soient en place lors des essais.

Il convient que tous les dispositifs de blocage mécaniques soient réglésyde facon f ne pas
interférerf avec les mesures.

Tous les|essais doivent étre menés avec l'appareil dans une position de montage qgréée et
qui doit 8tre signalée dans le rapport.

Il convient que les caractéristiques et les données qui dependent de la valeur de la|pression
(par exemple la consommation d’air, le débit, etc.) saient mesurées aux valeurs minjmales et
maximalgs de la plage spécifiée de la pression d’'alimgntation.

Les posjtionneurs équipés de cames doivent étre essayés avec des caracteristiques
d’entrée/position normalement linéaires.

5.4 Digpositions de base pour les essais

Les dispgsitions de base pour les.€Ssais sont telles que le montrent les figures 3a et|3b.

5.4.1 Plositionneur essayé indépendamment d’'un actionneur

Les essajs effectués sur-ur’positionneur indépendamment d’un actionneur sont conduits avec
la sortie|Y du positionne€ur connectée a une charge passive (quelquefois appelé |fonction-
nement gn «boucle-guverte»).

Sauf acg¢ord~Contraire, un volume de 1 000 cm3 doit étre connecté a la sdtie. Les
performarces du positionneur ne sont alors pas affectées par celles de I'actionneur.

Ceci est la seule méthode d'essai qui fournisse des données relatives au positionneur
indépendantes d’'un actionneur; elle peut servir a la comparaison entre deux positionneurs, ou
a vérifier les spécifications fournies par le constructeur du positionneur.

Le réglage de la position peut étre fait manuellement ou a I'aide d'un actionneur commandé
manuellement.

Le signal d’entrée W peut étre réglé manuellement pour obtenir le rééquilibrage exigé du
signal de sortie Y. On peut aussi mettre en place une boucle de contre-réaction entre le
signal de sortie Y et le signal d’entrée W si on désire un rééquilibrage automatique.
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The measurement points used to determine the relevant performance characteristic should be
distributed over the range. They should include points at or near (within 10 %) the lower- and
upper-range values. There should be at least six measurement points, and preferably more.
The number and location of these measurement points should be consistent with the degree
of precision required and the characteristic being evaluated. Each measurement point should
be reached avoiding any overshoot of the input signal.

At each point being observed, the recording shall be made after the device becomes
stabilized at its apparent steady-state value.

Tapping or vibrating the device under test is not allowed unless the performance
characteristic under study requires such action.

All testing should be conducted with positioner covers in place.

Any meghanical stops should be adjusted so that they do not inteifere |with the
measurefnents.

All tests ghall be conducted with the device in an agreed mounting(position(s), which shall be
stated in|the report.

Charactefristics and data which are dependent on the supply pressure value (for example air
consumption, flow capacity, etc.) should be measured at#ninimum and maximum valdes of the
specified|supply pressure range.

Positiondrs fitted with a cam shall be tested with input/travel characteristics which are
normally [linear.

5.4 Bagic test arrangement

The basi¢ test arrangements are shawnvin figures 3a and 3b.

5.4.1 Plositioner tested independently of an actuator

Tests cafried out on a positioner, tested independently of an actuator, are conducted with the
output Y|of the positioner~eonnected only to a dummy load (sometimes referred to as "open-
loop" opgration).

Unless otherwisg_agreed, a 1 000 cm?® volume shall be connected to the output. In this way,
the perfoymance of the positioner is not affected by the performance of the actuator.

This is the—erly—testmethod—which—provides—positionerdata—trdependent—efan—actdator, and
may be useful in comparing the performance of one positioner with another, or in checking a
manufacturer's specification for a positioner.

The travel adjustment can be made manually or by using an actuator (manually controlled).

The input signal W can be manually adjusted to obtain the required re-balance of output
signal Y, or a loop between output signal Y and input signal W can be arranged if desired, i.e.
automatic re-balance.
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Figure 3 — Dispesitions de base pour les essais

NOTE 1 HRour les positionneurs munis d'une régulation intégrale (par exemple une commande de typg Pl), il est
nécessaire|d’utiliser une boucle de\rééquilibrage automatique pour réaliser des mesures stables. Dang ce cas, la
sortie Y dy positionneur est connectée a l'entrée (+) du dispositif pneumatique de rééquilibrage (pfr exemple
le relais additionneur ou le centrdleur Pl), dont la sortie est reliée a I'entrée W du positionneur. Dan$ le cas ou
I'entrée W pst un signal électrique, il faut qu'un convertisseur pression/électricité soit inséré dans le circpit aprés le

dispositif dp rééquilibrage. Les dispositions pour cet essai supplémentaire sont données dans la figure 3b.
NOTE 2 [lle signal d’entrée W peut étre une pression ou un signal électrique. Le signal de sortie| Y est une

pression. Ua procédure normale d’'essai sera d’affecter au signal d’entrée X la position désirée puis f’ajuster le
signal d’enfrée W defacon a équilibrer une variation du signal de sortie Y.

5.4.2 Plositionneur essayé avec un actionneur

Les essais réalisés en liaison avec un actionneur sont menés avec le positionneur monté et
connecté a un actionneur en un ensemble complet positionneur/actionneur.

Le positionneur peut étre connecté a un actionneur quelconque du commerce avec lequel il
est compatible. Le choix de I'actionneur est fait par I'utilisateur ou le fabricant. Le résultat des
essais peut, en général, étre influencé par les performances de l'actionneur servant aux
essais. Il convient donc d’inclure les informations décrivant I'actionneur (par exemple le
frottement, l'inertie, le type de matériau d'emballage) dans le rapport d’essai (voir article 8).

NOTE 1 Le signal d'entrée W peut étre une pression ou un signal électrique. Des moyens permettant de mesurer
avec précision la position X sont nécessaires. Les procédures normales d’essai consisteront a donner des valeurs
choisies au signal d’entrée W et a lire ensuite la valeur correspondante du signal de position X.

NOTE 2 Comme les signaux de pression de sortie Y (ou Yp et Yr pour un positionneur a double action) sont

appliqués a I'actionneur (opération appelée parfois «en boucle fermée») et qu’ils n’interviennent que comme des
signaux internes, ils n'ont besoin d’étre mesurés que lorsqu’on le réclame expressément.
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Figure 3 —Basic test arrangement

NOTE 1 With positioners possessing an-additional integral mode (i.e. Pl control action) it is necessary to use an
automatic fe-balance loop to achieve~stable measurements. In this case, the output Y of the p¢sitioner is
connected [to the input (+) of the pneumatic rebalance device (for example summing relay or Pl controller), whose
output is fed back to the input W of the positioner. In cases where the input W is an electricgl signal, a
pressure/electrical convertor mustibe included in the circuit, after the re-balance device. The arrangement for this
additional test is shown in figure_3b.

NOTE 2 The input signalhW-Can be a pressure or an electrical signal. The output signal Y is a prgssure. The
normal tesy procedure will-be to set the travel input signal X to some desired position and then to adjupt the input
signal W syfficiently tohaltance a change in output signal Y.

5.4.2 Plositioner tested in conjunction with an actuator

Tests catried out in Pnnjlmnfinn with _an actuator are conducted on a pneifinnnr when it is

mounted on and connected to an actuator, as a complete positioner/actuator assembly.

The positioner may be fitted to any commercially available actuator with which it is
compatible. The selected actuator is the choice of the user or the manufacturer. Generally,
the results of tests may be affected by performance of the actuator used for the test.
Therefore, supporting information about the actuator used (such as friction, inertia, type of
packing material, etc.) should be included in the presentation of the test report (see clause 8).

NOTE 1 The input signal W can be a pressure or an electrical signal. Some means of accurately measuring the
travel X is necessary. The normal test procedure will be to set the input signal W to some desired value and then to
read the corresponding value of the travel signal X.

NOTE 2 Since the output pressure signals Y (or Yp and Yg for a double-acting positioner) are connected to the
actuator (sometimes referred to as "closed-loop" operation) and since their actual values are only an internal
signal, they need be measured only if specifically required.
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5.5 Réglage initial

Le positionneur doit étre réglé conformément aux recommandations du fabricant.

5.5.1 Positionneur essayé indépendamment d’'un actionneur

Quand le gain d’un positionneur peut étre modifié, il convient qu'il soit réglé a une valeur K, = 50 ou
dans la bande proportionnelle X, = 2 %. Si ces valeurs ne sont pas adéquates, on peut
utiliser d’autres valeurs recommandées par le fabricant.

On peut, quand c’est nécessaire, mesurer certaines caractéristiques et certaines données aux
valeurs minimales ou maximales de Kp ou Xp.

Régler lg course du positionneur et la plage des valeurs d’entrée comme requis. Quand on le
peut, il egt préférable de régler la course a 25 mm ou 90° pour un positionneur rotatif

La plage| de pressions de sortie pour un positionneur & simple effet va de»0,2 bar|a 1 bar.
Pour un positionneur a double action elle sera de £0,4 bar de la pression-~d‘équilibre| Yg, sauf

guand d’autres valeurs sont spécifiées par le constructeur.

Pour les [caractéristiques normales (pas de plage réduite) le poini-le” plus bas de la|plage de
valeurs gst déterminé pour une entrée de 0 % et une position @ 0% de la course, dt le point
le plus haut est déterminé pour une entrée a 100 % et une position a 100 % de la course.

5.5.2 Plositionneur essayé avec un actionneur

Avec ung seule plage (pas de plage réduite), le paint le plus bas de la plage est déterminé
pour unefentrée a 0 % et une position a 0 %, etle’point le plus haut est déterminé |pour une
entrée a {100 % et une position a 100 %.

Il convient que le gain du positionneur soit'rormalement réglé aussi haut que possible afin de
minimisef les déviations, mais on doit d~autre part garder un gain aussi bas que possible afin
d’éviter Ip pompage en boucle fermée~Si on essaie un positionneur avec un gain géfini, on
peut se dervir d’autres moyens d’amartissement pour éviter le pompage. Si le positiohneur est
doté de moyens de réglage supplémentaires (par exemple une commande a action intégrale),
il conviept de les ajuster comme le spécifie le constructeur. Il convient de consjgner les
valeurs de gain choisies, ainsi~que les autres réglages.

6 Procédures d’essai

6.1 Cafactéristique de gain

Régler ¢ signal d’entrée W du positionneur de fagon a obtenir un signal de sortie Yja 0 % de
sa plage ptistatre—~vartertentementte—sigratdrentréeW-eafinquete—sigratde—seorte-Y prenne
successivement les valeurs 20 %, 40 %, 60 %, 80 % et 100 % (ou d’autres incréments
suffisamment petits), et revenir a 0 %.

En chaque point, mesurer le signal d’entrée W et le signal de sortie Y. Tracer une courbe des
valeurs du signal Y en fonction des valeurs du signal W. La figure 2a montre une courbe typique.

A partir de la caractéristique de gain (voir figure 2), on peut mesurer la bande proportion-
nelle X, ou le gain K; et, si nécessaire, en déduire le facteur proportionnel de gain K; comme

guotient différentiel.
K| = d_Y
aw
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5.5 Initial setting-up

The positioner shall be adjusted in accordance with the manufacturer's instructions.

5.5.1 Positioner tested independently of an actuator

Where the gain of the positioner can be altered, it should be set at a value K, = 50 or at a
proportional band X, = 2 %. If this is not convenient, another value recommended by the

manufact

urer may be used.

If required, some characteristics and data may be measured at minimum or maximum Kp (X;)

values.

Adjust the travel span and input range as required. When a positioner can be set)fo

span of 2

The output pressure range for a single-acting positioner will be 0,2 bar t072 bar. For
acting positioner it will be +0,4 bar from the balance pressure Yg(~Other values

specified

With the
by 0 % ir
travel.

5.5.2 P

With a si
travel, ar

Normally
deviation
loop. If 4

used to avoid "hunting”. If the positioner provides additional adjustment means (for

integral
values of]

6 Test

6.1 Ga

Adjust th

5 mm or 90° for a rotary-actuating positioner, this is preferred.

by the manufacturer.

normal characteristics (i.e. without splitting) the lower range point is d¢
put and 0 % travel, the upper range point is detefmined by 100 % input af

ositioner tested in conjunction with an actuator

ngle range (i.e. not split) the lower range point is determined by 0 % input
d the upper range point is determinediby 100 % input and 100 % travel.

the gain of the positioner should be set as high as possible in order to min
s, but otherwise the gain shall be kept low enough to avoid "hunting" in th
positioner with a fixed.gain is under test, some other means of damping
ontrol action), this.should be adjusted as specified by the manufacturer)
the gain and/or other adjustment means should be reported.

procedures

n characteristic

e.positioner input signal W to bring the output signal Y to 0 % of its ran

I a travel

h double-

may be

termined
d 100 %

and 0 %

imize the
e closed
may be
example
The set

ge. Then

slowly v

Ty the mputsignat Wso that the output signat Y wilt SUCCTESSIVETY assumnie

alues of

20 %, 40 %, 60 %, 80 %, and 100 % (or other sufficiently small increments) and back to 0 %.

At each setting, measure the input signal W and the output signal Y. Plot the values of the
output signal Y against the input signal W. A typical plot is shown in figure 2a.

From the gain characteristic (see figure 2) can be measured the proportional band X, or gain
Kp, and if required the local gain factor K| may be derived as the differential quotient.
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Quand on peut régler le gain du positionneur, il convient de mesurer les valeurs minimales et
maximales de Kp (ou Xp) spécifiees par le fabricant.

Afin de vérifier si le gain du positionneur dépend de la pression d’alimentation, on doit
mesurer l'influence des variations de cette pression sur la valeur du gain.

Il convient de rendre compte de cette influence en mesurant le changement maximal du gain
pour une variation de 0,1 bar de la pression d’alimentation.

Lorsque la sortie d'un positionneur a simple effet peut étre choisie comme une fonction
croissante ou décroissante de I'entrée, le gain doit étre mesuré sur chaque option.

On peut| utiliser la méme procédure que celle qui est spécifiée ci-dessusS)pour les

positionneurs a double effet en tragant des courbes relatives a chaque sortie:\ka figure 2b
montre uhe courbe typique.

6.1.1 Plositionneur essayé indépendamment d'un actionneur

Régler 13 position X sur sa valeur moyenne (50 %) et bloquer cette position. Quand c’est
exigé, la|caractéristique de gain peut, de plus, étre mesurée pouUr la position X reglée sur
approximativement 10 % et 90 % de la course.

NOTE Pdur les positionneurs munis d’'un mode supplémentaire intégral (par exemple de type Pl), il convient que
I'action int4grale soit désactivée ou réglée au minimum.

6.1.2 Plositionneur essayé avec un actionneur

Régler I'gnsemble positionneur/actionneur comme-décrit en 5.5.

Vérifier la plage nominale de pression d€ I'actionneur, c’est-a-dire évaluer la plage de
variation|du signal de sortie Yy ax Nécessaire pour faire varier la position X de I'aftionneur

entre 0 % et 100 % de sa course (seulement dans le cas d’un positionneur a simple gffet).

Régler I signal d’entrée W de fagon a ce que la position X corresponde a la valeur|médiane
(c’est-a-dire 50 %) de la course-et verrouiller la tige de I'actionneur dans cette position.

NOTE Qupnd c’est exigé, la.caractéristique de gain peut, de plus, étre mesurée pour le signal de posifion X réglé
approximativement a 10 % et\90 % de la course.

Déconnefter la sortie:'Y (ou les sorties Yp et Yr pour les positionneurs a double ¢ffet) des
entrées fe l'actionneur, et condamner les sorties; la caractéristique de gain sera alors
mesurée|en bouele ouverte.

NOTE 1 Houf les'positionneurs munis d’'une commande intégrale (par exemple une commande Pl), il cpnvient que
I'action int4dgrale soit désactivée ou réglée au minimum.

NOTE 2 Pour les positionneurs a simple effet reliés a un actionneur a ressort de rappel, il convient que la plage
de pression nominale de I'actionneur soit utilisée comme AY,,, pour le calcul du facteur proportionnel de gain
(voir 3.9).

NOTE 3 Pour les positionneurs a double effet, il convient que la variation de pression +40 kPa a partir de
I’équilibre soit utilisée comme AY,,,, pour le calcul du facteur proportionnel de gain de chaque sortie (voir 3.9).

Quand un positionneur a simple effet comporte des options pour des fonctions croissante ou
décroissante du signal d’entrée, on doit mesurer le gain de chacune.
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Where the gain of the positioner can be adjusted, minimum and maximum K, (or X,) values
as specified by the manufacturer should be measured.

In order to check if the gain of the positioner is dependent on the supply pressure, the
influence of the supply pressure change on the gain value shall be measured.

The influence should be reported as the maximum change in gain per 0,1 bar change in
supply pressure.

When a single-acting positioner has options for direct and reverse action, the gain of each
shall be measured.

The same procedure as specified above may be used for a double-acting positioner,plotting a
separate|gain characteristic for each output. A typical plot is shown in figure 2b

6.1.1 Plositioner tested independently of an actuator

Adjust the travel X to its mid-range (50 %) and secure it in this position. If required) the gain
charactefistic may, in addition, be measured at travel X settings of approximately 10 % and
90 % of its range.

NOTE Fdqr positioners that include an additional integral mode (i.e. Pl control action), the integral agtion should
be switchedl off or set to minimum effect.

6.1.2 Plositioner tested in conjunction with an actuator
Set up thie positioner/actuator assembly as describedin 5.5.

Check the nominal pressure range of the actuator, i.e. read the output signal range Ymax
which is pecessary to drive the actuator from0 % to 100 % of its travel signal X (only with a
single-acting positioner).

Adjust tHe input signal W so that the-travel signal X corresponds to its mid-range value
(i.e. 50 %) and lock the actuator stem-in this position.

NOTE |If rpquired, the gain characteristic may, in addition, be measured at travel X settings of approxinpately 10 %
and 90 % df its range.

Disconngct the output Y- (or outputs Yp and Ygr in the case of a double-acting positioper) from
the actuator, and seahoff the outputs; the gain characteristic will be measured in |so-called

"open logp".

NOTE 1 With positioners possessing an additional integral mode (i.e. Pl control action), the integral agtion should
be switchegl off or set to its minimum effect.

NOTE 2 ithisingle-acting positioners in conjunction with a spring-returned actuator, the nominal pregsure range
of the actuator stoutdbe USEdas & ¥y 10T tTE Catcutation of the propoTtionat gaiTT factor (Tefer to- 397"

NOTE 3 With double-acting positioners, the output pressure change +40 kPa from the balance pressure Y should
be used as AY,,, for calculation of the proportional gain factor of each output (refer to 3.9).

When a single-acting positioner has options for direct and reverse action, the gain of each
shall be measured.
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6.2 Caractéristique de position

Pour évaluer I'inexactitude/ou la non-linéarité et la non-reproductibilité, le cycle de mesures
doit étre répété au moins trois fois.

Présenter les valeurs mesurées du signal d’entrée W et du signal de position X sous la forme
d’un tableau (voir tableau 2).

Si le positionneur a été congu pour fournir une caractéristique de position non linéaire, on peut le
montrer de fagon graphique en tracant la courbe du signal X en fonction du signal d’entrée W.

On peut aussi présenter les résultats sous la forme d’'une courbe d’erreur de la fagon
suivante:| pour chaque valeur mesurée du signal d’entrée W, calculer I'erreur du, _fignal de
position [ X comme étant la différence entre la valeur mesurée et la Vvaleur idéale
correspopdante. Cette erreur peut étre exprimée en termes de pourcentage~de la course
idéale. Tracer la courbe de I'erreur moyenne en fonction du signal d’entrée. W poJ? chaque
balayage| de sens croissant puis décroissant. La figure 4 montre une courbe\typique.

6.2.1 Plositionneur essayé indépendamment d’un actionneur

Régler I4 course et la plage d’entrée comme spécifié. Si possible; on réglera le pogitionneur
avec uneg| course de 25 mm ou une plage de rotation de 90° (cas'd’un actionneur rotatif).

Augmenter lentement le signal en entrée W de 0 % a 100 % de sa plage et revenir 4 0 % par
pas de 20 % ou moins, en s’arrétant aprés chaque. pas pour permettre au pogitionneur
d’atteindfe un état stable. Rééquilibrer alors le sighal de sortie Y a 50 % en réglant avec
attention|le signal de position X. On prendra sqin@’arriver toujours sur la position dféquilibre
avec le méme sens de variation. On notera “alors les valeurs correspondantes ¢u signal
d’entrée W et du signal de position X.

Pour un positionneur a double effet, rééquilibrer a chaque pas de mesure le signal|de sortie
jusqu’a de que les signaux de sortie. Yp et Yr soient approximativement égaux du que la

différence de pression (Yp — YR),S0it’a peu prés nulle.

6.2.2 Plositionneur essayé.avec un actionneur

Ajuster 13 course et la plage d’entrée en fonction des besoins.

Augmenter doucement le signal d’entrée W de 0 % a 100 % et revenir a 0 % par pag de 20 %
ou moing en siafrétant suffisamment aprés chaque variation pour permettre au pogitionneur
d’atteindfe un état stable. Noter a chaque fois les valeurs correspondantes du signal|d 'entrée
W et du gignal de position X.

6.3 Termes relatifs a la précision

6.3.1 Précision

L'inexactitude peut étre déduite des valeurs d’erreur au bout d’un certain nombre de cycles de
mesures (voir tableau 2) en retenant les erreurs les plus importantes des valeurs mesurées,

par exces et par défaut, par rapport a la valeur idéale (pour les balayages croissants et
décroissants de la plage, examinés séparément).

L'inexactitude doit étre exprimée en pourcentage de la course du positionneur.


https://iecnorm.com/api/?name=00e07ff9d81a37e39ede63136e3c6e87

61514 ©

IEC:2000 -31-

6.2 Travel characteristic

For assessment of non-conformity/non-linearity and non-repeatability, the measurement cycle
shall be made at least three times.

Present the measured values of input signal W and travel signal X in tabulated form (see

table 2).

If the positioner has been designed to give a non-linear travel characteristic, this can be

shown in

graphical form, showing travel signal X against input signal W.

The results may also be presented as an error plot, as follows: at each measured value of

input sig
value of
percenta
upscale 4

6.2.1 P

Adjust th
span of 2

Slowly in

hal W, calculate the error in travel signal X as the difference between the.n
signal X and its corresponding ideal value. This error may be expressed\in
je of ideal travel span. Plot the averaged error against the input sighal W
ind downscale traverse. A typical plot is shown in figure 4.

ositioner tested independently of an actuator

e travel span and input range as required. When a positioner can be set fo
5 mm, or 90° for a rotary actuator, this is preferred.

crease the input signal W from 0 % to 100 % and\back to 0 % in steps off

less, stopping after each step to allow the positioner to<attdin steady state. At each 3

balance
approach
the input

For a do
Yp and
zero.

6.2.2 P

Adjust th

Slowly in
less, sto
correspo

6.3 Ac(

the output signal Y to 50 % by carefullynadjusting the travel signal X
ing the final balance point from the same direction. Note the corresponding
signal W and the travel signal X at each.Stage.

Lible-acting positioner, at each stage*re-balance the output until both outpd
r are approximately equal or the difference in pressure (Yp — YR) is appr

ositioner tested in conjungtion with an actuator

b travel span and the.input range as required.

crease the input'signal W from 0 % to 100 % and back to 0 % in steps off
pping aftersseach step to allow the positioner to attain steady state.
hding values of input signal W and travel signal X at each stage.

uracyrelated terms

neasured
terms of
for both

I a travel

20 % or
tage, re-
, always
values of

t signals
DXimately

20 % or
Note the

6.3.1

I

dCCUTracy

Inaccuracy may be determined from the error values of a number of measurement cycles (see
table 2) by selecting the largest positive and negative error of any measured value from its
ideal value (from any upscale or downscale travel traverse, considered separately).

The inaccuracy shall be expressed as a percentage of ideal travel span.
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6.3.2 Erreur mesurée

On détermine l'erreur mesurée a partir de la valeur moyenne de l'erreur mesurée sur un
certain nombre de cycles de mesures.

C’est la plus grande valeur positive ou négative de I'erreur pour des variations croissantes et
décroissantes de la sortie, relevée sur les courbes moyennes (voir tableau 2 et figure 4).
L'erreur mesurée peut étre exprimée en termes de pourcentage de la course idéale.

6.3.3 Défaut de conformité ou défaut de linéarité (non-conformité/non-linéarité)

Les défauts de conformité ou de linéarité sont définies comme la différence positive ou négative
entre Un \.-uulbc IIIUyCIIIIC d,au IIIU;IIQ tIUIQ bG:GyGUCQ bUIII’J:CtO dC :Cl P:QUC (dClIIQ uhaiue SenS)
pour ung caractéristique donnée. Cela permet de s’affranchir des problémes .dhystérésis.
Le défauf de conformité est relatif, sauf déclaration contraire, au signal de position-

Comme un positionneur fonctionne habituellement aux points les plus bas.’et les plus hauts
de la colrse, il convient de considérer le défaut de conformité en extrémité ou |e défaut
de linéarité comme la plus grande différence entre la ligne correspondant a cq réglage
d’extremum et la courbe moyenne (voir figure 4).

La figurg 4 montre aussi comment déterminer, si nécessaire, le défaut de linéarité non
dépendant et le défaut de linéarité par rapport au zéro.

Le défauf de conformité ou de linéarité doit étre exprimé en pourcentage de la coursq idéale.

6.3.4 Hystérésis

L’hystérésis est déduit directement des valefirs d’erreur montrées au tableau 2. Il s'agit de la
différence entre des sorties consécutives,‘croissantes ou décroissantes pour tout|cycle de
mesure gimple.

La valeuf maximale observée suintous les cycles d'essai est consignée et elle est pxprimée
en pourgentage de la course“idéale. Si cela est exigé, l'erreur d'hystérésis peut étre
déterminge en soustrayant %la “valeur de la zone morte de la valeur corresponflante de
I'hystérégis pour un pointmmesuré donné; sa valeur maximale peut étre reportée en polircentage
de la coufse idéale.

6.3.5 Hrreur de_reproductibilité (non-reproductibilité)

L'erreur gle reproductibilité est habituellement représentée en pourcentage de la course idéale
et elle n'inelut-pas I'hystérésis.

On détecte un erreur de reproductibilité directement a partir du tableau 2. Observer la diffé-
rence maximale, en pourcentage de la course idéale, entre toutes les valeurs du signal de
position pour une méme valeur d’entrée simple en considérant séparément les courbes obtenues
sur des variations croissantes et décroissantes de la sortie. La valeur maximale obtenue pour
des valeurs croissantes et décroissantes est consignée comme erreur de reproductibilité.

Les données qui ont servi au calcul de la reproductibilité doivent étre consignées dans le
rapport d’essai.
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6.3.2 Measured error

The measured error may be determined from the averaged error values of a number of
measurement cycles.

It is the largest positive or negative error for both upscale or downscale averaged curves (see
table 2 and figure 4). The measured error may be expressed in terms of percentage of ideal
travel span.

6.3.3 Conformity error or linearity error (non-conformity/non-linearity)

Conformity error or linearity error is stated as the positive or negative deviation of a curve
which is verage-of-three ia mptete iim: ctfret ¢ fstic. This
can separate problems of hysteresis. Conformity error relates to the travel signgl, unless
otherwisg¢ stated.

oG O O O O v, ony O al v, C o

Since a positioner is usually adjusted at lower and upper range points,“"then the [terminal-
based cdnformity error or linearity error should be quoted, as the largest deviation| between
the termipal based straight line and the average curve (see figure 4).

In additign, figure 4 also shows how to determine the independent.linearity error and |the zero-
based linfearity error, if required.

The linearity error or conformity error shall be expresséd as a percentage of the idgal travel
span.

6.3.4 Hysteresis

Hysteres|s is determined directly from the deviation values shown in table 2, and| it is the
difference between consecutive upscale .and downscale outputs for any single tesf cycle at
the samdg test point.

The maximum value observed fromnall the test cycles is reported and shall be expregsed as a
per cent| of the ideal output sean. If required, hysteresis error may be determined by
subtracting the value of dead band from the corresponding value of hysteresis folf a given
measurefl point; its maximuim value may be reported in per cent of the ideal output sdan.

6.3.5 Repeatabilityserror (non-repeatability)

The repejatability\error is usually expressed as a percentage of the ideal travel span, pnd does
not inclugle hysteresis.

The repeatability errorts—determined L,“lct,t:y fromrtabte—2—Observethemaximtum—difference in
per cent of the ideal travel span between all values of travel for any single input value,
considering upscale and downscale curves separately. The maximum value from any upscale
or downscale value is reported as repeatability error.

The basis of the calculation of repeatability shall be stated.
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6.4.1 Zone morte — Influence de I'entrée

6.4.1.1 Positionneur essayé indépendamment d’'un actionneur

61514 © CEI:2000

Régler le signal de position X a environ 50 % de la course. Ajuster le signal d’entrée W a une
valeur pour laquelle le signal de sortie est sensiblement a 50 % de la plage. Faire varier
dans une direction le réglage du signal d’entrée W jusqu’'a ce qu’'on observe une variation
du signal de sortie Y. Noter la valeur Wj du signal. Ensuite, modifier le réglage du signal
d’entrée W dans la direction opposée jusqu’a ce que le signal de sortie Y varie dans la
direction opposée. Noter cette valeur du signal d’entrée comme W,. La différence entre les

deux signaux (W — W5) est enregistrée en tant que zone morte relative a I'entrée.

Ces mespres doivent étre effectuées trois fois; la zone morte est la valeur maximale

expriméeg en pourcentage de la plage.

Tableau 2 — Exemple caractéristique de table d’erreur

Hystérésis = 0,22 %
= erreur d' hystérésis + bande morte

Premier cycle Second cycle Troisiéme cycle Mog;glzg de moT;éilné
Erreur (en pourcentage de la plage idéalé)
e I R P 7 ) e
% % % % % % % % %

0 -0,04 -0,05 0,06 -0,05 -0,050
10 +0,05 +0,14 +0,04 +0,15 +0,05 +0,16 0,05 0,15 0,100
20 +0,23 +0,09 010 | 025 | 0175
30 +Ol,ll “+0,24 +0:09 +Ol,25 +0,10 “+O,I26 0,10 0,25 0,175
40 -0,04 +0413 -0,07 +0,1 -0,04 +0,17 -0,05 0,15 0,050
50 -0,16 -0,02 -0,16 +0,01 -0,13 +0,01 -0,15 0,00 -0,075
60 0,27 -0,12 -0,25 -0,10 -0,23 -0,08 -0,26 -0,10 -0,175
70: ‘® -0,17 -0,30 -0,16 -0,28 -0,12 “-0,30 -0,15 -0,225
80 -0,27 -0,17 -0,26 -0,15 -0,22 -0,13 -0,25 -0,15 -0,200
90 -0,16 -0,06 -0,15 -0,05 -0,14 -0,04 -0,15 -0,05 -0,100
100 +0,09 +0,11 +0,10 0,10 0,100

Non-reproductibilité = 0,05 %

Erreur mesurée maximale = -0,30 %

Inexactitude =-0,32 % + 0,26 %

obtenue,
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6.4 Dead band

6.4.1 Dead band — Input path

— 35 —

6.4.1.1 Positioner tested independently of an actuator

Set the travel signal X to approximately 50 % span. Adjust the input signal W to a value at
which the output signal Y is approximately 50 % span. Adjust the input signal W in one
direction until a change in output signal Y is observed. Note this input signal as Wj. Then
adjust the input signal W in the opposite direction until a change in output signal Y in the
opposite direction is observed. Note this input signal as W>. The difference between the two

input signals (W; — W5) noted is the input path dead band.

The measurement shall be made three times, and the dead band quoted as the |lnaximum
value, expressed in terms of percentage of input span.

Table 2 — Typical table of errors

Inaccuracy =-0,32 % + 0,26 %

Hysteresis = 0,22 %
= hysteresis error + dead band

First cycle Second cycle Third cycle Averagent Total
the cycles average
Error (in % of ideal span)
Up Down Up Down u Down u D
IirrllprL;l actual actual actual actual actEaI actudl averzge aveorv;ge Aveer:ﬁrge
span
% % % % % % % % %
0 -0,04 -0,05 0,06 -0,05 -0,050
10 +0,05 +0,14 +0,04 +0,15 |,.40,05 +0,16 0,05 0,15 0,100
20 +0,23 +0,09 010 | 025 | 0475
L 7Y 1] L 1]
30 +0,11 +0,24 +0,09 +0,25 +0,10 [f+0,26 0,10 0,25 0,175
40 -0,04 +0,13 0,07 +0,1 -0,04 +0,17 0,05 0,15 0,050
50 -0,16 -0.02 -0,16 +0,01 -0,13 +0,01 0,15 0,00 -0,075
60 -0,27 -0,12 -0,25 -0,10 -0,23 -0,08 0,26 -0,10 -0,175
70 " 0532 ) || -0,17 -0,30 -0,16 -0,28 -0,12 0,30 -0,15 -0,225
/'
80 -0,27 -0,17 0,26 0,15 -0,22 -0,13 0,25 -0,15 -0,200
100 +0,09 +0,11 +0,10 0,10 0,100
Non-repeatability = 0,05 %

Maximum measured error = -0,30 %
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Erreur moyenne, en pourcentage
de la course X

0,3
' I I e e
Moyenne sur variation décfoissante Non-linéarité; réference
indépendante = +0,18 %
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IEC $46/2000

Figure 4 = €ourbe typique d’erreurs

6.4.2 Zpone morte — Influence de,la position
6.4.2.1 |Positionneur essayeindépendamment d’'un actionneur

Régler le] signal de position X a environ 50 % de sa course. Régler le signal d’entrée| W a une
valeur pour laquelle.le 'signal de sortie prenne environ une valeur de 50 % de $a plage.
Modifier e réglagedde’la position X dans une direction jusqu’a ce qu’'on observe une|variation
du signa] de sartie Y. Enregistrer cette valeur de position X;. Modifier ensuite le réglage de
position X danshl'autre sens jusqu’a ce que le signal de sortie Y varie dans l'autre sens. Noter
cette valgur.X; de la position.

La différence (X1 — X») entre les deux valeurs de position est la zone morte relative a la position.

Effectuer ces mesures trois fois; la zone morte est la valeur maximale obtenue, exprimée en
pourcentage de la course.

6.4.2.2 Positionneur essayé avec un actionneur

La bande morte doit étre mesurée avec un signal de position X réglé a environ 50 % de la course.

NOTE Quand c’est nécessaire, la bande morte peut, en plus, étre mesurée pour des réglages de position de 10 %
et de 90 % de la plage.
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6.4.2

6.4.2.1

Average error, as a percentage
of travel signal X

0,3 I I
Downscale average @ Independent non-linearity = +0,18 %
@ Terminal based non-linearity = +0,28 %
0,2 Average
e — — i itv = + 0
4 A \ @ Zero based non-linearity = +2,1 %
/
7 \
\
0,1 - - -
k /| \ Terminal based straight line

Y i ©)) L\ | 7er0 based straight line

A
D — N — #
é / v \\ l/
\ > Independm L
\ straight line /
o1 7
Upscale gverage \¢
\ /
\ /
N /
0,p >
N~
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Per centinput signal Y

IEC

Figure 4, — Typical error plot

Dead band — Travel path

Positioner tested independently of an actuator

Travel signal X should ,be_set to approximately 50 % span. Adjust the input signg
value at which the output’ signal Y is approximately 50 % span. Adjust the travel si
one direg¢tion until asehtange in output signal Y is observed. Note this value of tray
Then adjust the travel signal X in the opposite direction until a change in output si
the opposite direction is observed. Note this value of travel as X».

46/2000

| Wto a
gnal X in
el as Xj.

pnal Y in

The diffefence between the two values of travel noted (X; — X>5) is the travel path de

d band.

The measurement should be made three times, and the dead band quoted as the maximum
value, expressed in terms of percentage of travel span.

6.4.2.2

Positioner tested in conjunction with an actuator

The dead band shall be measured at travel signal X setting of approximately 50 % of its

range.

NOTE

If required, the dead band may, in addition, be measured at travel settings of approximately 10 % and
90 % of its range.
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Procéder comme suit:

— augmenter lentement le signal d’'entrée W jusqu’a ce qu’'on constate une variation
détectable de la position. Enregistrer la valeur Wy du signal d’entrée;

— diminuer lentement la valeur du signal d’entrée W jusqu’a ce qu’on constate une variation
détectable de la position dans 'autre sens. Enregistrer la valeur W5 du signal d’entrée.

La différence (W1 — W>) entre ces deux valeurs du signal d’entrée, exprimée en termes de
pourcentage de la plage d’entrée, est la valeur de la bande morte.

Effectuer trois fois les mesures; la zone morte est la valeur maximale obtenue.

6.5 Données relatives au débit d’air
6.5.1 Caractéristique du débit d’air

La caracféristique du débit d'air est la relation entre le débit d’air fourni oti absorbé |en sortie
en fonctipn de I'entrée (voir figure 6).

La figure[5 montre 'organisation des essais.

6.5.1.1 |Positionneur essayé avec actionneur

La caractéristigue de débit d'air doit étre mesurée avec-la tige du positionneur bloquée a
environ 50 % de la course et avec la sortie Y décaonnectée de l'actionneur et sa valeur
maintenue constante (c’est-a-dire dans une configuration en boucle ouverte).

6.5.1.2 |Texte commun aux positionneurs essadyés avec ou sans actionneur

Il est en|général suffisant de mesurer la caractéristique de débit d’air pour une seyle valeur
de gain (se référer a 5.5) car un changement de gain n'affecte que la dynamique dé¢ I'entrée
et n’affedte pas la forme de la caractéristique ou les valeurs maximales de débit d’air

Il est en|général suffisant de tracer la courbe caractéristique du débit d’air pour yne seule
valeur recommandée de lay pression d’alimentation (voir 4.2.1). Il convient, quand c’est
nécessaife, de mesurer lesvaleurs maximales du débit d’air fourni ou absorbé aux pressions
minimales et maximales-d*alimentation (se référer a 5.3).

En plus fle l'installation normale d’essai, et comme le montre la figure 5, on doit mettre en
place de$ moyens de mesures de I'air entrant et sortant en sortie Y du positionneur.

S’assuref dquela disposition des canalisations n’affecte pas les résultats. Eviter en particulier
les grandesengueurs—outes—taibles—diametres—interiewrs—des—canalisatiohs—S assdrer aussi
qgue le débit du régulateur utilisé pour fournir la pression d’alimentation lors des essais est
supérieur au débit maximal fourni par le positionneur et spécifié par le constructeur.

Fermer les deux vannes Vj et V5. Ajuster la position X a mi-course (50 %) et la bloquer
dans cette position. Ajuster le signal d'entrée W jusqu'a ce que le signal de sortie Y
s’équilibre a 50 % de sa plage. Lire la valeur Wy d’équilibre. On peut, si nécessaire, répéter
I'essai pour les valeurs du signal de position de 10 % et de 90 %.
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as follows:

— slowly increase the input signal W until a detectable travel change is observed. Note this

input

signal value as W;

— slowly decrease the input signal W until a detectable travel change in the opposite
direction is observed. Note this input signal value as W5.

The difference between the two values of input signal i.e. (W; — W5), expressed in terms of
percentage of input span, is the dead band value.

The measurement should be made three times and the dead-band quoted as the maximum

value.

6.5 Air
6.5.1 A

The airfl
and the d

The test

6.5.1.1

The airfl
50 % of
off (i.e. in

6.5.1.2

Generally
to 5.5) s
characte

Generally

supply pf
should bg

In additid
line shall

low data
irflow characteristic

pw characteristic is the relationship between the delivered/exhausted outp
eviation of input (see figure 6).

hrrangement is shown in figure 5.

Positioner tested in conjunction with an actuator

bw characteristic shall be measured with the“dravel stem locked at appr
he travel span and with output signal Y disconnected from the actuator arn
open-loop configuration).

Common text for positioners tested i, conjunction with/independently of
an actuator

it is sufficient to measure the-airflow characteristic at only one value of g
nce a change of gain affects only the input scale and not the shap
istic or the maximum ajrflow values.

it is sufficient to«plet the airflow characteristic at only one recommended
essure (refer to@4.2.1). If required, the maximum delivered/exhausted airflo
e measured at maximum and minimum specified supply pressures (refer to 5

n to the-nérmal test set-up, means to feed and measure air into or out of t
be instalted, as shown in figure 5.

Ensure t

Ut airflow

bximately
d sealed

ain (refer
e of the

value of
w values
3).

ne output

hatvthe piping arrangement does not affect the results. In particular, a

oid long

lengths and narrow bore of pipes. Ensure also that the flow capacity of the supply pressure
regulator used in the test is larger than the maximum delivered flow of the positioner,

specified

by the manufacturer.

Close both valves V; and V5. Adjust the travel X to its mid-range (50 %) and secure it in this
position. Adjust the input signal W until the output signal Y is balanced to 50 % of its span.
Read the adjusted value of input signal as Wy. If required, the test can be repeated at travel

settings of 10 % and 90 %.
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Signal de )

déplacement Signal

X d'entrée
w

Positionneur | — ¢ Alimentation

Q1

Vi
- Signal de
O”féce {>T<} F sortie
Y
Débitmetre
v, Débitmetre /

F

—>

6.5.1.3
S’assure
Ouvrir pi

équilibre
Wi. Déte

Procéder

en évidence toute discontinuité de la reponse en fonction du signal d’entrée AW.

Le débit
rééquilib

Le fait d
petite et

Referme

6.5.1.4 1

Regulateur 1 | 0,
de pression

IEC ,847/2000

Figure 5 — Dispositions pour les mesures de la caractéristique du débit’d’air

Débit fourni Qg
gue la vanne V> est fermée.

ogressivement la vanne V; afin d’obtenir par~exemple un débit de 0,2 m°/h. Ré-
le signal de sortie Y a 50 % en réajustant le signal d’entrée W, puis lire sa valeur
rminer la variation du signal d’'entrée comme_€etant

AW (0,2 m3/h)= Wy — W
de la méme fagon en augmentant le débit jusqu’au maximum Qimax afin de mettre

maximal fourni Qimax'est le débit maximal auquel le signal de sortie Y peut étre
€ sur sa valeur précédente de 50 %.

accroitre le débit’au-dessus de cette valeur provoquera une valeur de so¢rtie plus
Nui ne pourrazpas étre rééquilibrée par un ajustement ultérieur du signal d’eptrée W.

la vanne\V;.

Débit-absorbé O,

S’assurer que la vanne Vq est fermée.

Ouvrir pr
positionn
variation

Le débit
étre rééq

ogressivement la vanne V, afin de fournir par exemple un débit de 0,2 m®h dans le
eur. Procéder de la méme maniére que dans 6.5.1.3 ci-dessus pour déterminer la
du signal d’entrée AW jusqu’au débit maximum Qzmax-

absorbé maximal Qymax €st le débit maximal pour lequel le signal de sortie Y peut
uilibré a sa valeur précédente de 50 %.

Le dépassement de cette valeur de débit provoquera un signal de sortie plus grand qui ne
pourra pas étre rééquilibré par des ajustements ultérieurs du signal d’entrée W.

Refermer la vanne V5.
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Travel Input
signal signal
X w
Positioner —~<  Supply
21 Q1

Vent Qutput
< |>-|-<I Fy signal
Y
Flowmeter
vy Flowmeter @

Fy

—>
Pressure Q,

regulator | |

Figure 5 — Test arrangement for measurement of airflow characteristic

IECt 847/2000

6.5.1.3 |Delivered flow Q1
Ensure that the valve V5 is closed.

Gradually open the valve Vj in order to get a delivered flow rate of, for example, 9,2 m3/h.
Re-balance the output signal Y to 50 % by re-adjusting<the”input signal W, and read|it as W;.
Determinfe the deviation of the input signal as

AW (0,2 m3/h)'= Wy — W

Proceed [n the same way with increasing.flow rates up to the maximum flow Qimax in order to
reveal arly discontinuity in the deviation(of the input signal AW.

The maximum delivered flow Qimaxis the maximum flow rate at which the output sighal Y can
be re-balpnced to its previous valde of 50 %.

Increasing flow rates overythis value will cause a lower output value which cannpt be re-
balanced| by further readjustment of input signal W.

Reclose the valve-\g:

6.5.1.4 |Exhausted flow Q>

Ensure that the valve V7 Is closed.

Gradually open valve V5, in order to feed an exhausted flow rate of, for example, 0,2 m3/h into
the positioner. Proceed in the same way as in 6.5.1.3 above to determine the deviation of the
input signal AW up to the maximum flow Qymax-

The maximum exhausted flow Qomax is the maximum flow rate at which the output signal Y
can be re-balanced to its previous value of 50 %.

Increasing flow rates over this value will cause a higher output value which cannot be re-
balanced by further readjustment of input signal W.

Reclose the valve V5.
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6.5.1.5 Présentation des données

Il convient que les données soient présentées comme le montre la figure 6.

De ce graphique on doit déduire ce qui suit:

débit

variation AWy sur débits fournis de 0,2 m3/h-et’de 0,4 m3/h;

débit

variafion AW, pour des débits absorbés de 0,2 m3/h et de 0,4 m3/h.

La disco
Exprimer

noter le débit d’air correspondant-(en fourniture ou absorption).

La valeu
101,3 kP

d’alimentation.

6.5.2

Pour la pfression d’alimentation en air, se référer a 4.2.1.

Qonsomumation d’air en régime permanent

A AW+
I
I
I
] Ql max
v 1
Débit absorbé Espace mort | 0,
- 00O N " " " " A 1 ;
bl I / 1
2 1 pepierournt
|
QZ malxI
I
AW-V

IEC 348/2000

Figure 6 — Caractéristique typique d’un débit«d'air

maximal fourni (Q1max);

absorbé maximum (Qomax);

ntinuité dans la caractéristique de débit s’appelle «espace mort du relais d
la profondeur de cette~discontinuité en pourcentage de la plage de I'entr

F du débit mesurée dans des conditions normales (température 0 °C et
) en Nm®h,_doit étre consignée ainsi que le gain et la valeur de la

P sortie».
ée W, et

pression
pression

Pour une position X réglée et bloquée a 50 %, ajuster le signal d’entrée W pour produire un
signal de sortie Y de 50 %. Mesurer le débit d’'air dans la conduite d’alimentation quand le
débit de sortie est nul (par exemple sortie condamnée et pression de sortie constante). Le
débit mesuré correspond a la consommation en régime permanent en milieu de plage.

Si nécessaire, on peut effectuer les mémes mesures pour les pressions d’alimentation
minimales et maximales (se référer a 5.3).

La valt3eur du débit doit étre rapportée aux conditions normalisées (température et pression)
en Nm~/h.
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6.5.1.5 Data presentation
The data should be plotted as shown in figure 6.
A AW+
|
|
|
| Ql max
Exhausted = — - i !
flow Dead space | Q
T A
0,
Delivered
QZ max: flow
1
N 4
IEC 348/2000
Figure 6 — Typical air flow characteristic
From the[graph, the following shall be determined:
— maximum delivered flow (Q1max);
— devialion AW, when delivering flow rates of 0,2>m3/h and 0,4 m3/h;
— maximum exhausted flow (Qomax);
— deviafion AW, when exhausting flow rateés of 0,2 m3/h and 0,4 m3/h;
A discontinuity in the flow characteristic”is termed "the output relay dead space”. D
the height of this discontinuity as.acper cent of input W span, and the correspondin
rate (delivered or exhausted).
The flow|rate values shall-be‘reported for normal conditions (temperature 0 °C and
101,3 kPp), in Nm3/h. Repert also the adjusted gain and supply pressure value.
6.5.2 Steady-state-air consumption
For air sypply-préssure, refer to 4.2.1.
With travielsX_set-and = out-signal W to produce an outpl
of 50 %. Measure the airflow in the supply line when there is no flow in the outp

signal Y
ut (i.e. a

sealed output and constant output pressure). The measured flow shall be reported as the mid-
range steady-state consumption.

If required, the same measurement may be performed at maximum and minimum supply
pressures (refer to 5.3).

The flow rate values shall be reported for standard conditions (temperature and pressure),

in Nm3/h
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6.6 Effets des grandeurs influentes

Pour chacun des essais de 6.6, il convient d'utiliser les procédures d'essai de référence
suivantes telles que décrites dans le paragraphe idoine.

a) Positionneur essayé indépendamment d’un actionneur

Pour une position X réglée et bloquée a 50 % de la course, ajuster le signal d’entrée W de
fagon & ce que le signal de sortie Y soit équilibré & 50 % de sa plage (pour un
positionneur a simple effet) ou que les sorties Yp et Ygr soit approximativement égales
(pour un positionneur a double effet). Mesurer le signal d’entrée W comme étant la valeur
de référence W;. On appelle cela la mesure de référence. Appliquer I'essai d’influence
approprié, et, quand c'est spécifié dans la description de I'essai, réajuster le signal
d’entrge—aWipourrééquitibrerte—stgmatde—sortreranouveara 50-%tde—saptapge. Noter
la vafiation du signal d’entrée W, — W, qui est nécessaire pour cela, et considérer que la
différence positive ou négative mesurée est la conséquence de la variatiomde la |grandeur
d’inflyence.

Si nécessaire, il convient de mesurer les conséquences des variations de la |grandeur

d’inflyence spécifiée pour des positions X, de 10 % et 90 % de fa course en utilisant la
méme procédure d’essai.

b) Positjonneur essayé avec un actionneur

Avan{ tout essai d’application des grandeurs influentes, dl, convient de réaliser les|mesures
de référence suivantes:

— mpintenir les conditions d’'essai et les précautions prises, comme décrit |[dans les
articles 4 et 5. Régler le positionneur/actionnguf'comme décrit en 5.5;

— varifier les caractéristiques spécifiques-{(par exemple zéro, course, etc.] comme
demandé dans la présente norme et enregistrer les valeurs correspondantes;

— ajpster le signal d’entrée W de telle facon que le signal de position X prenne|la valeur
refenue pour effectuer I'essai. Enfegistrer cette valeur de référence X,. Enregistrer

aussi W, comme valeur de référence de W.

Apres cefte mesure de référence; appliquer la quantité influente spécifique et enregistrer son
effet sur|la position X pendant I'essai. Penser a s’assurer que la valeur initiale W, du signal

d’entrée W reste constante«durant I'essai relatif a la grandeur influente.

En général, sauf spécification contraire pour un essai particulier, les conséquences des
variation$ des grandeurs influentes doivent étre considérées en fonction des varigtions du
signal de| position—X.\a partir de la valeur de référence X;.

Quand up €ssai sur une grandeur influente est terminé, il convient de vérifier a noyveau les
caractérigtigues du dispositif en essai (par exemple zéro, course, etc.) et de les comparer aux
valeurs initiales avant essai.

Si nécessaire, il convient de mesurer les conséquences des variations d'une grandeur
influente a 10 % et 90 % de la course en utilisant la méme procédure. De ces mesures on
peut déduire les effets des variations de la grandeur influente considérée sur le zéro et sur la
course (déplacement).

NOTE |l est recommandé de ne pas appliquer des cycles d’'entrées/sorties ou d’ajustements a I’ensemble
positionneur/actionneur pendant le déroulement de I'essai sur la grandeur influente (par exemple vérifier le zéro et
la course) car cela peut introduire des erreurs dans les résultats.
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6.6

Effects of influence quantities

For each test in 6.6 the following reference test procedures should be used, as directed in the
appropriate subclause.

a) Positioner tested independently of an actuator

With the travel X set and fixed at 50 % of its span, adjust the input signal W until the
output signal Y is balanced at 50 % span (for a single-acting positioner) or until both
outputs Yp and Ygr are approximately equal (for a double-acting positioner). Measure the
input signal W as reference value W,. This is called the "reference measurement”. Apply
the appropriate test influence, and when specified in the test description, re-adjust the
input signal to W, to re-balance the output signal Y again at 50 %. Note the change in

b)

After thid reference measurement, apply the specific influence quantity and record {
of itas c
the input signal W, remains constant-throughout the whole period of the influenceg

input
chang
The 4
requi
Posit

Prior
perfo

test.

Generally, unless otherwisétspecified for a particular test, the effect of the influence
shall be quoted as the change of travel signal X from the reference value X..

On completion of @h-"influence quantity test, the specific characteristics (for exam
span etc)) should be checked again and compared with their initial values before the

The effeqt.6f a specified influence should be measured at 10 % and 90 % of travel, if

USIn thn cama tact nrocadiira LCram thoca fwn maoacuramantc mavy, ha darivad thao
E—Sae—eStproceaure— T ro—HeSE—wo—hHEeaSure et sy B e—aerrveo—he

ch

adjust the input signal W until travel signal-X"takes the value chosen at whic

cqrresponding value of W as W,.

signal (W, — W) necessary for this, and state the maximum positve or
e as the effect of this influence.

ffect of the specified influence should be measured at 10 % and 90,% 0f tf
ed, using the same test procedure.
oner tested in conjunction with an actuator

to any test for influence quantity, the following referencé measurement {
med:

pintain the test conditions and precautions as descriped in clauses 4 and
E positioner/actuator as described in 5.5;

to be performed. Note this travel yalie as reference value X;. Note

hanges in travel signal X during’the test. Take care to ensure that the initia

negative

avel X, if

hould be

b. Set up

eck the specific characteristics (for example{zero, span, etc.) as directgd in the
appropriate subclause of this standard, and note.their values;

h the test
also the

he effect
value of
guantity

guantity

ple zero,
est.

required,

influence

on zero and span at corresponding values of the applied influence quantity.

NOTE

It is recommended not to apply any input/output cycles or adjustments to the positioner/actuator assembly

during the course of an influence quantity test (for example to check zero, span) since this may introduce errors
into the test results.
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6.6.1 Pression d’alimentation
6.6.1.1 Positionneur essayé indépendamment d’un actionneur

Apres avoir effectué les mesures dans les conditions de pression de référence telles que
spécifiées en 4.2.1, déterminer la valeur W, du signal d’entrée nécessaire pour rééquilibrer le
signal de sortie Y pour différentes valeurs de la pression d’alimentation, dans la plage
spécifiée par le constructeur, allant du minimum au maximum de pression par pas appropriés.

Consigner les résultats sous forme de variation maximale (W, — W,) de la grandeur d’entrée
nécessaire pour compenser une variation de 0,1 bar de la pression d’alimentation.

6.6.1.2 [PUStiOTEUT €SSAYE aveT UM aCtioTTeur

Apres avoir effectué les mesures dans les conditions de pression de référefice’ telles que
spécifiéep en 4.2.1, déterminer les variations du signal de position X autour. de la Yaleur de
référencg X; pour des variations de la pression d’alimentation spécifiée par‘le constructeur,

allant du|minimum au maximum par pas appropriés.

Consigngr les résultats des variations maximales du signal ,de_/position en tdrmes de
pourcentage de la course pour une variation de 0,1 bar de la pression d’alimentation.

6.6.2 Tlempérature ambiante

Voir CEI [60068-2-1 et CEl 60068-2-2.

NOTE Qufnd on prépare I'équipement pour cet essai, s’assurer que la mesure de la position (déplacement) X est
indépendante de la température ambiante de I'essai.

6.6.2.1 |Positionneur essayé indépendamment d’un actionneur

Apres ayoir effectué les mesures dans, les conditions de référence (& 20 °C), déterminer
guelle vgriation du signal d’entrée W, est nécessaire pour rééquilibrer le signal dg sortie Y
lorsqu’on applique une variation.de» 10 °C (positive ou négative) autour de la température
d’exploitation entre les minimum jet maximum spécifiés par le constructeur, ainsi gue pour
chacune |[des valeurs de températures ambiantes suivantes, si elles sont comprises entre ces
extremums:

+20 °C, +40.°C, +60 °C, +85 °C, +20 °C, 0 °C, -20 °C, —40 °C, +20 °C

NOTE D4gns le casd'un accord entre les parties intéressées, I'essai peut n’'étre effectué qu’aux températures
suivantes: 420 °C (refy)ytempérature minimale puis température maximale spécifiées pour I'exploitation; enfin|+20 °C.

On doit laisser I'équipement se stabiliser pour chaque mesure (a chaque température). On

doit vériflerrque cet équilibre est atteint en réalisant a chaque température un second cycle de

mesure, sans réajuster le positionneur entre les deux cycles.

Le résultat consigné est la variation maximale du signal W (en pourcentage de la plage d’entrée)
nécessaire pour compenser I'application d’'un incrément de 10 °C de la température ambiante.
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upply pressure

Positioner tested independently of an actuator

After the reference measurement at pressure reference value as specified in 4.2.1, determine
the input signal W, necessary to re-balance the output signal Y for changes in supply pressure
from the minimum to the maximum supply pressure specified by the manufacturer, in
appropriate steps.

The results should be reported as the maximum change (W, — W;) in input span per 0,1 bar
change in supply pressure.

6.6.1.2

After the
changes

the minin
steps.

The resu
span per

6.6.2 A

See IEC

NOTE In
applied tes

6.6.2.1

After the

balance
operating
minimum
temperat

NOTE If
specified 9
acceptable

Sufficien

Fositioner tested In conjunction with an actuator

reference measurement at pressure reference value as specified in 4,2)1, @
of travel signal X from the reference value X for changes in supplylpresy

hum to the maximum supply pressure specified by the manufactixer, in ap

Its should be reported as the maximum change in travel(as a percentage
0,1 bar change in supply pressure.

mbient temperature

60068-2-1 and IEC 60068-2-2.

preparing the equipment for this test, ensure that the”position of the travel X is not influen
ambient temperature.

Positioner tested independently of an actuator

reference measurement at 20~°C, determine the input signal W, necessg

he output signal Y when applying to the equipment under test a +10 °C g
temperature. This shalk\be done at the manufacturer's specified maxin
operating temperatures, and at each of the following values of

Lires, if they are included in this range:

+20 °C, +40°€/ +60 °C, +85 °C, +20 °C, 0 °C, -20 °C, -40 °C, +20 °C
perating temperature, maximum specified operating temperature, and +20 °C, may be su

time) shall be allowed for stabilization at each temperature. A second

agreed to by<%all‘interested parties, tests at only the following temperatures, +20 °C (ref.),

etermine
ure from

propriate

of travel

ced by the

iry to re-
hange in
hum and
ambient

minimum
ficient and

cycle of

measure

ments at each temperature shall be performed, without any adjustmer

t of the

positione

r between cycles.

Report the results as the maximum change in percentage input span per 10 °C change in
ambient temperature.
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6.6.2.2 Positionneur essayé avec un actionneur

Apres avoir effectué les mesures dans les conditions de référence (a 20 °C), et lorsqu'on
applique a I'équipement a l'essai un changement de 10 % de la température de fonction-
nement, déterminer les variations du signal de position X a partir de la valeur de référence X,
aux températures d’exploitation minimale et maximale spécifiées par le constructeur, ainsi
gu’a chacune des valeurs suivantes de la température ambiante, si celles-ci sont dans cette

plage:

+20 °C, +40 °C, +60 °C, +85 °C, +20 °C, 0 °C, -20 °C, -40 °C, +20 °C

NOTE Dans le cas d'un accord entre les parties intéressées, I'essai peut n'étre effectué qu’aux températures
suivantes: +20 °C (ref.), températures minimale et maximale spécifiées pour I'exploitation; +20 °C.

On doit Jaisser I'équipement se stabiliser pour chaque essai (a chaque tempérafure). On
vérifiera [que cet équilibre est atteint en réalisant a chaque température un second|cycle de
mesure, fans réajuster le positionneur entre les deux cycles.

Enregistrier les résultats comme étant la variation maximale, en pourcentage, de la dourse du
positionneur, pour un incrément de 10 °C de la température ambiante.

6.6.3 Humidité relative

Voir la CEI 60068-2-56.

Une pérflode d’'essai de deux jours est normalement suffisante pour cet essail Si une
période d’essai plus longue est exigée, il convient alors d’utiliser les durées spécifiees dans
la CEI 6J068-2-56.

Apres avpir effectué les mesures de références a 40 °C £ 2 °C et HR < 60 %, on doit garder
le positiojnneur au moins 48 h dans une piéce a la pression atmosphérique, a une température

de 40 °C|+ 2 °C et une humidité relative-de (93 *5) % HR.

6.6.3.1 |Positionneur essayé indépendamment d’'un actionneur

Pendant [a durée de cet &€ssai, on maintient constant le signal d’entrée W et on enrggistre en
continu l¢ signal de sortie)Y pour en repérer les variations significatives.

A la fin ge cettepériode, I'humidité doit étre ramenée en pas moins de 3 h a la yaleur de
référencg de moins de 60 % HR; aprés une stabilisation d’au moins 12 h, on doit mjesurer et
enregistrer, €n" pourcentage de la plage, les modifications a apporter a l'entfée pour
rééquilibfefde signal de sortie.

NOTE Bien qu'il ne soit pas facile de produire, durant cet essai, un phénoméne de condensation dans et sur le
positionneur, il convient cependant de le faire lorsque c’est exigé contractuellement.

Apres cet essai, on doit procéder a un examen visuel de I'’équipement pour détecter les effets
de I'accumulation de la condensation, la détérioration des composants, etc.

6.6.3.2 Positionneur essayé avec un actionneur

Pendant la durée de cet essai, on maintient constant le signal d’entrée W, et on enregistre en
continu le signal de position X pour en repérer les variations significatives.
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6.6.2.2 Positioner tested in conjunction with an actuator

After the reference measurement at 20 °C, and when applying to the equipment under test
a +10 % change in operating temperature, determine the changes in travel signal X from the
reference value X, at the manufacturer's specified maximum and minimum operating
temperatures, and at each of the following values of ambient temperatures, if they are
included in this range:

+20 °C, +40 °C, +60 °C, +85 °C, +20 °C, 0 °C, -20 °C, —40 °C, +20 °C

NOTE If agreed among all interested parties, tests at only the following temperatures, +20 °C (ref.), minimum
specified operating temperature, maximum specified operating temperature, and +20 °C may be sufficient and
acceptable.

Sufficient time shall be allowed for stabilization at each temperature. A second|cycle of
measureents at each temperature shall be performed, without any adjustment of the
positionelr between cycles.

Report the results as the maximum change in percentage travel spani\per 10 °C dhange in
ambient femperature.

6.6.3 Relative humidity

See |IEC 60068-2-56.

Normally|a test period of two days is sufficient for thistest. If a longer test period is|required,
the periofs specified in IEC 60068-2-56 should be used.

After the| reference measurement, at 40 °C £ 2°°C and RH < 60 %, the positionen shall be
maintaingd for a period of at least 48.k;in a chamber at atmospheric pressure, at a

temperatpre of 40 °C £ 2 °C and at relative humidity of 93 J_'g % RH.

6.6.3.1 |Positioner tested independently of an actuator

During the period of this testywith the input signhal W kept constant, record the output signal Y
continuolisly to identify any\significant changes.

At the end of the period, the humidity shall be reduced in not less than 3 h to th¢ original
referencg value of¢<60 % RH, and after stabilization for at least 12 h, the input change
necessaly to resbalance the output signal shall be measured and reported as a pgrcentage
of span.

NOTE C¢ndensation, in or on the positioner under test, cannot easily be produced but should bp arranged
if required.

After this test, a visual examination shall be conducted to assess the effects of accumulation
of condensation, deterioration of components, etc.

6.6.3.2 Positioner tested in conjunction with an actuator

During the period of this test, with the input signal W, kept constant, record the travel signal X
continuously to identify any significant changes.
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A la fin de cette période I'humidité doit étre réduite en pas moins de 3 h a la valeur de
référence de <60 % HR, et aprés une stabilisation d’au moins 12 h, on doit mesurer et
enregistrer, en pourcentage de la plage, les modifications de position.

NOTE Bien qu’il ne soit pas facile de produire, durant cet essai, un phénoméne de condensation dans et sur le
positionneur, il convient cependant de le faire lorsque c’est exigé contractuellement.

Apres cet essai, on doit procéder & un examen visuel de I'’équipement pour détecter les effets
de I'accumulation de la condensation, la détérioration des composants, etc.

6.6.4 Position de montage

6.6.4.1 Positionneur essayé indépendamment d’un actionneur

Apres avpir effectué les mesures dans les conditions de référence, déterminer les Wariations
du signal d’entrée W, nécessaires au rééquilibrage du signal de sortie Y quand_le\positionneur

est incliné de +10° a partir de toute position spécifiée par le constructeur.,.On”doit [effectuer
guatre mesures avec une inclinaison appliquée dans deux plans perpendiculaires.

Enregistrier la variation maximale (W, — W,) en pourcentage de la_plage d’entrée pour une
variation|de 10° de la position de montage.

positionneur, on doit effectuer I'essai avec linclinaiSon maximale spécifiéel par le

Quand IF conception du positionneur est incompatible ayve© une inclinaison de|+10° du
constructeur.

6.6.4.2 |Positionneur essayé avec un actionneur

Monter Ilensemble positionneur/actionneur sur‘un mécanisme qui va permettre de|l'incliner
de £10° & partir de toute position spécifiée pafle constructeur.

Apres leg mesures de référence, déterminer les variations du signal de position X a|partir de
la valeur|de référence X;, quand le positionneur est incliné de 10° par rapport a toutg position

spécifiée|par le constructeur. On_deit effectuer quatre mesures avec une inclinaison appliquée
dans deux plans perpendiculaires.

Enregistrer la variation maximale (X — X;) en pourcentage de la course pour une ifclinaison
de +10° dle la position de montage.

Quand lg conception-du positionneur est incompatible avec une inclinaison de 10° d¢ celui-ci,
on doit effectuerlessai avec l'inclinaison maximale spécifiée par le constructeur.

6.6.5 ({Jh0Cs mécaniques

Voir la CEI 60068-2-31.
Avant de procéder a cet essai, vérifier les valeurs basse et haute de la course.
La procédure de «chute sur une face» doit étre appliquée de la fagon suivante.

Le positionneur placé dans sa position normale d’exploitation sur une surface lisse, dure et
rigide en béton ou en acier est incliné autour d’'un bord de sa base jusqu’a ce que la distance
entre le bord opposé et la surface d’essai soit de 25 mm, 50 mm, ou 100 mm (valeurs
choisies par accord mutuel entre le fabricant et I'utilisateur), ou de facon a ce que I'angle de
la base avec la surface d’essai soit de 30° (on choisira les conditions qui sont les moins
difficiles). On laisse ensuite tomber librement I'’équipement sur la surface d’'essai.
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At the end of the period, the humidity shall be reduced in not less than 3 h to the original
reference value of <60 % RH, and after stabilization for at least 12 h, the change in travel
shall be measured and reported as a percentage of span.

NOTE Condensation, in or on the positioner under test, cannot easily be produced but should be arranged if
required.

After this test, a visual examination shall be conducted to assess the effects of accumulation
of condensation, deterioration of components, etc.

6.6.4 Mounting position

6.6.4.1 Positioner tested independently of an actuator

After the|reference measurement, determine the input signal W, necessary to re-balance the

output signal Y when the positioner is tilted by £10° from any single position specified by the
manufacfurer. Four measurements shall be made with the tilt appliedyin/two [ mutually
perpendigular planes.

Report the maximum change (W, — W,) as a percentage of input_span per 10° change in
mounting position.

Where alftilt of £10° is excessive due to the design of the positioner, the maximum inclination
specified| by the manufacturer shall be used.

6.6.4.2 |Positioner tested in conjunction with an actuator

Mount tHe positioner/actuator on a mechanism.\which will allow the assembly to [be tilted
by £10° from any single position specified by thecmanufacturer.

After the|reference measurement, determinethe changes in travel signal X from the feference
value X;| when the positioner is tiltedCby +10° from any single position specified by the

manufacfurer. Four measurementsishall be made with the tilt applied in two [ mutually
perpendigular planes.

Report the maximum changé\(X — X;) as a percentage of the travel span per 10° dhange in
mounting position.

Where altilt of 10° is-eXcessive due to the design of the positioner, the maximum inclination
specified| by the manufacturer shall be used.

6.6.5 Mechanical shock

See |IEC 66668-2-3%

Prior to this test, verify the settings of the lower and upper range points of the travel
characteristic.

The procedure of "dropping onto a face" shall be applied as follows.

The positioner, standing in its normal position of use, on a smooth, hard, rigid surface of
concrete or steel, is tilted about one bottom edge so that the distance between the opposite
edge and the test surface is 25 mm, 50 mm, or 100 mm (value chosen by agreement between
the manufacturer and user), or so that the angle made by the bottom and the test surface is
30°, whichever condition is the less severe. It is then allowed to fall freely onto the test
surface.
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Il convient de soumettre le positionneur a une chute sur chacun des quatre c6tés de la base.
Lorsque cet essai est achevé, on note les variations du zéro et de la course et on les
enregistre en pourcentage de la course.

Aprés cet essai, on doit examiner le positionneur pour en détecter les détériorations éventuelles.

Lorsque cet essai est achevé, monter le positionneur sur I'actionneur et noter ensuite tout
changement dans le zéro et la course mesuré en pourcentage de la course.

6.6.6 Vibration

Voir la CEI 60068-2-6.

Le positjonneur doit étre monté sur une installation similaire a I'accouplement |avec un
actionneyir, ou sur un cadre de montage rigide, conformément aux instructiéons’ du [fabricant
pour ung installation normale sur le corps d'une vanne, a l'aide des pattes de fixation et
autres dispositifs normalement fournis pour cet usage.

L'ensemble doit ensuite étre monté sur une table de vibration et soumis a des Yibrations
successiyement selon trois axes perpendiculaires, I'un d’eux étant vertical. La rigidité de la
table de yibration et du montage doivent étre tels que les vibrations doivent étre tranjsmises a
I'instrumént avec un minimum de pertes, de résonance ou,de-distorsion. L'accélérogmétre de
mesure doit étre monté a I'interface entre l'installation et les pattes de fixation.

L'essai gloit étre effectué sur un positionneur fon¢tionnant normalement. Avanf I'essai,
mesurer |e zéro et la course de la caractéristique de mouvement (voir 6.2).
Avant d'appliquer les vibrations, ajuster le signal d’entrée W de facon a ce que le pignal de
sortie Y $oit a peu prés a 50 % de sa plaged(pour un positionneur a simple effet) ou|de fagon
a ce que les deux signaux de sortie ‘Yp et Ygr soient sensiblement égaux [pour un
positionneur & double effet).

Pendant [’application des vibrations, tout changement du signal de sortie en fonctjon de la
fréquence doit étre enregistré.

Cet essal comporte trois phases distinctes.

a) Phase un: recherche initiale de la résonance

L'objet de cette’ phase est de rechercher tout changement de performance du pogitionneur
provoquéspar les vibrations, de déterminer les fréquences de résonance et de|recueillir
des infarmations nécessaires a la recherche finale de la résonance.

PendaniTes essais de vibrafions, on doit enregisirer [es fréequences provoquant
a) des modifications significatives du signal de sortie Y;
b) des résonances mécaniques.

Toutes les fréquences pour lesquelles le facteur de qualité Q est supérieur a 2 doivent
étre notées afin de les comparer avec celles qu’on trouvera lors de la recherche finale de
résonance spécifiée ci-dessous.

NOTE Le facteur Q est égal a I'amplitude a la résonance divisé par I'amplitude de la vibration excitatrice.

La variation de fréquence en fonction du temps doit étre continue et logarithmique de 5 Hz
a 500 Hz, la vitesse de variation étant voisine de 0,5 octave par minute. Il convient que
I'amplitude du déplacement et/ou I'accélération maximale a appliquer soient conformes au
tableau suivant.
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The positioner should be subjected to one drop about each of four bottom edges. On
completion of this test, note any changes in the zero and span of the travel characteristic, and
report them as a percentage of the travel span.

After this test, the positioner shall be inspected for damage.

On completion of this test, mount the positioner back onto the actuator, and then note any
changes in the zero and span of the travel characteristic, and report them as a percentage of
travel span.

6.6.6 Vibration

See IEC
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Tableau 3 — Niveaux des essais de vibrations

Essai (a) au-dessous de fc, Essai (b) au-dessus de fc,
avec une amplitude de déplacement avec une accélération maximale
maximale constante constante
3,5 mm 19 (9,8 m/s?)

NOTE La fréquence fc est le point d’intersection entre la courbe de déplacement a
amplitude constante et la courbe de déplacement & accélération constante; elle se
situe normalement autour de 9 Hz.

Pour de nombreuses applications, I'essai b) a accélération constante est suffisant.

b) Phase deux: Résistance du conditionnement
L'esspi décrit ci-dessus doit étre répété en faisant varier les fréquences sur teutg la plage
de frequence considérée a la vitesse de 1 octave par minute. Le nombre_fotal ge cycles
doit étre de 60, régulierement répartis dans trois directions perpendiculaires:
c) Phase trois: Recherche finale de la résonance
La recherche finale de la résonance doit étre effectuée de la) méme faconm que la
rechegrche initiale de résonance et avec les mémes caractéristigues de vibrations.
On doit enregistrer toute différence significative avec la recherche initiale.
d) Mesuyres finales
Les cpnditions mécaniques satisfaisantes du positionhetur doivent étre vérifiées g la fin de
I'essdi. Tout changement du zéro ou de la course ‘doit étre enregistré et rapporté (en
pourdentage de la course).
6.6.7 Champ magnétique a la fréquence du réSeau d’alimentation
Cet essa| n'est pas exigé pour les positionneurs a entrée pneumatique.
L'objet de cet essai est de déterminer les effets d’'un champ magnétique induit exténieur dd a
un courat alternatif sur la sortie du_positionneur.
L'essai dpit étre effectué conformément a la CEl 61000-4-8: le positionneur doit étre exposé a
un champ magnétique de 200' A/m (efficace) dirigé le long de son axe principal.
6.6.7.1 |Positionneur\essayé indépendamment d'un actionneur
Les mespres del reférence doivent étre effectuées sur un positionneur en état nprmal de
fonctionnement;“avec le mécanisme de positionnement verrouillé de fagon rigide ¢gans une
position gorrespondant a sensiblement 50 % de la course. Le signal d’entrée W dolt ensuite
étre ajust{éde facon a ce que le signal de sortie Y soit a environ 50 % de sa course. |Le signal
de sortie enregistré est la valeur de référence pour cet essai.
Pendant I'essai, il convient d'enregistrer toute modification du signal de sortie Y due a
I'application du champ magnétique.

Le résultat doit étre consigné sous la forme d’un pourcentage de la plage.

6.6.7.2

Positionneur essayé avec un actionneur

Les mesures de référence doivent étre effectuées sur un assemblage positionneur/actionneur
(voir 6.6) en état normal de fonctionnement. Il convient que le signal d’entrée W soit ajusté de
facon a ce que le signal de position X soit a peu prées a 50 % de la course. Le signal de
position enregistré est la valeur de référence X; pour cet essai.
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Table 3 — Vibration test levels

Run (a) below fc at constant peak Run (b) above fc at constant peak
displacement amplitude acceleration amplitude
3,5 mm 19 (9,8 m/s?)

NOTE The cross-over frequency fc between constant displacement amplitude and
constant acceleration is nominally about 9 Hz.

For many applications, run (b) at constant acceleration may be sufficient.

b) Second stage: endurance conditioning

The test described above shall be repeated by sweeping the frequency through the whole

frequency range being considered at a rate of one octave per minute. The totakn
sweep cycles shall be 60, evenly distributed in each of three mutually pérp
directions.

C) Third|stage: final resonance search
The flnal resonance search shall be made in the same way as the initial resonang
and with the same vibration characteristics.
Any significant differences from the initial resonance search shall be noted.

d) Finallmeasurements
The datisfactory mechanical condition of the positionér)shall be verified at the e
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During the test, any changes in the output signal Y due to the power-frequency magnetic field

should to

be recorded.

The results shall be reported as a percentage of the output span.

6.6.7.2

Positioner tested in conjunction with an actuator

The reference measurement shall be performed on a normally operating positioner/actuator
assembly (see 6.6). The input signal W should then be adjusted so that the travel signal X is
at approximately 50 % of its span. The recorded travel signal is then the reference value X;

for this test.
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Pendant I'essai, il convient que toute modification du signal de position due a I'application du
champ magnétique soit enregistrée.

Le résultat doit étre consigné sous la forme d’un pourcentage de la course.

6.6.8 Susceptibilité au champ électromagnétique rayonné

Cet essai n'est pas exigé pour les positionneurs a entrée pneumatique.

L'objet de cet essai est de déterminer les effets — sur la sortie du positionneur — des champs
électromagnétiques tels que ceux émis par les émetteurs radio portables ou tout autre
équipement émettant de facon continue des ondes électromagnétiques.

L'essai doit étre mené conformément a la CEl 61000-4-3: le positionneur doit&tre pxposé a
des champs électromagnétiques a fréquence radio de 10 V/m dans une’ gamme de
fréquences allant de 80 MHz & 1 GHz ou a toute valeur spécifiée par le constructeur.

6.6.8.1 |Positionneur essayé indépendamment d’'un actionneur

Les mespres de référence doivent étre effectuées sur un positionneur en état nprmal de
fonctionnement, avec le mécanisme de position verrouillé de facon rigide dans ung position
correspophdant a peu prés a 50 % de la course. Il convient-que le signal d’entrée W soit
ensuite gjusté de facon a ce que le signal de sortie Y soita‘peu prés a 50 % de sa plage. Le
signal de| sortie enregistré est la valeur de référence pody cét essai.

Pendant [’essai, il convient d'enregistrer toute variation du signal de sortie Y due ayx pertur-
bations dlectromagnétiques.

Le résultat doit étre consigné sous la forme(un pourcentage de la plage de sortie.

6.6.8.2 |Positionneur essayé avec un actionneur

Les meslires de référence doivent étre effectuées sur un assemblage positionneur/aftionneur
(voir 6.6) en état normal de fonctionnement. Le signal d’entrée W doit étre ajusté d¢ facon a
ce que lg signal de positien™X soit & peu prés a 50 % de la course. Le signal de sortie
enregistrg est la valeur de référence X; pour cet essai.
Pendant [I'essai, il cenvient d'enregistrer toute variation de position due aux perturbations
électromagnétiques;

Le résultat daityétre consigné sous la forme d’un pourcentage de la course.

6.6.9 Surtensions électriques transitoires rapides en salves

Cet essai n'est pas exigé pour les positionneurs a entrée pneumatique.

Cet essai doit étre mené conformément & la CEl 61000-4-4. Le positionneur doit étre soumis
a une tension de 2 kV créte (mode commun) ou a la tension spécifiée par le constructeur. Il
convient que le générateur de transitoires en salves soit couplé par capacité au signal
électrique d’entrée W.

Quand c’est approprié, on peut appliquer un essai similaire a l'alimentation en énergie
électrique du positionneur. Dans ce cas, il convient d'appliquer le niveau de sévérité le plus
immédiatement supérieur (a la valeur précédente).


https://iecnorm.com/api/?name=00e07ff9d81a37e39ede63136e3c6e87

61514 ©

IEC:2000 - 57 -

During the test, any changes in the travel signal due to the power-frequency magnetic field
should be recorded.

The results shall be reported as a percentage of travel span.

6.6.8 Radiated electromagnetic field interference

This test

is not required on positioners with pneumatic input.

The purpose of this test is to determine the effect on the output of the positioner of
electromagnetic fields, such as those radiated by portable radio transceivers "walkie-talkies"
or any other equipment that will radiate continuous wave electromagnetic energy.

The test

radiofreguency electromagnetic field of 10 V/m within a frequency range 80 MHz to

at a valu
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is not required on positioners with pneumatic input.

The test shall be performed according to IEC 61000-4-4: the positioner shall be exposed to a
test voltage of 2 kV peak (common mode) or at a value specified by the manufacturer. The
transient bursts should be coupled by a capacitive clamp to the electrical input signal W.

A similar test can be applied to the electrical power supply of a positioner, if relevant, in which

case the

next highest severity level should be applied.
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6.6.9.1 Positionneur essayé indépendamment d’'un actionneur

Les mesures de référence doivent étre effectuées sur un positionneur en état normal de
fonctionnement, avec le mécanisme de position verrouillé de fagon rigide dans une position
correspondant a peu prés a 50 % de la course. Il convient que le signal d’entrée W soit
ensuite ajusté de facon a ce que le signal de sortie Y soit & peu prés & 50 % de sa plage. Le
signal de sortie enregistré est la valeur de référence pour cet essai.

Pendant I'essai, il convient d'enregistrer toute variation du signal de sortie due a I'application
des surtensions en entrée.

Le résultat doit étre consigné sous la forme d’un pourcentage de la plage de sortie.

6.6.9.2 |Positionneur essayé avec un actionneur
Les meslires de référence doivent étre effectuées sur un assemblage positienneur/aftionneur
(voir 6.6)| en état normal de fonctionnement. Il convient que le signal d’entrée W soit pjusté de

facon a de que le signal de position X soit a peu prés a 50 % de la counse/ Le signal|de sortie
enregistrg est la valeur de référence X; pour cet essai.

Pendant |'essai, il convient d'enregistrer toute variation du signal*d’entrée due & la sprtension
sur I'entrge.

Le résultat (variation) doit étre consigné sous la forme_d'un”pourcentage de la course|.

6.6.10

mmunité contre les surtensions

Cet essgi n'est pas exigé pour des positionnéurs a entrée pneumatique, il ne sfapplique
gu’aux po¢sitionneurs dotés d’'une alimentatign*electrique ou d'entrées de signaux éle¢triques.

L'essai dpit étre mené conformément aux exigences de la CEI 61000-4-5, a la tensign d'essai
spécifiée| par le fabricant ou a +0,5°kV créte (alimentation c.c.), +2 kV créte asyma@trique et
+1 kV crte symétriqgue (entrées-\ électriques), 4 kV créte asymétrique et 2 kV créte

symétriquie (alimentation c.a.).

6.6.10.1 |Positionneur essayé indépendamment d’'un actionneur

Les mespres de référence doivent étre effectuées sur un positionneur en état nprmal de
fonctionnement, avec le mécanisme de position verrouillé de fagon rigide dans ung position
correspopdant a'‘peu pres a 50 % de la course. Le signal d’entrée W doit ensuite é{re ajusté
de facon|a ceque le signal de sortie Y soit a peu prés a 50 % de sa plage. Le signal|de sortie
enregistrg. eéstla valeur de référence pour cet essai.

Pendant I'essai, il convient d'enregistrer toute variation du signal de sortie Y due a des sur-
tensions répétées sur 'alimentation électrique.

Le résultat doit étre consigné sous la forme d’un pourcentage de la plage de sortie.

6.6.10.2 Positionneur essayé avec un actionneur

Les mesures de référence doivent étre effectuées sur un assemblage positionneur/actionneur
(voir 6.6) en état normal de fonctionnement. Il convient que le signal d’entrée W soit ajusté de
fagon a ce que le signal de position X soit & peu prés a 50 % de la course. Le signal de sortie
enregistré est la valeur de référence X; pour cet essai.


https://iecnorm.com/api/?name=00e07ff9d81a37e39ede63136e3c6e87

61514 © IEC:2000 - 59 -

6.6.9.1 Positioner tested independently of an actuator

The reference measurement shall be performed on a normally operating positioner, with the
travel lever mechanism rigidly locked in a position corresponding to approximately 50 % of
the travel span. The input signal W should then be adjusted so that the output signal Y is at
approximately 50 % of its span. The recorded output signal is then the reference value for
this test.

During the test, any changes in the output signal due to the transients on the input circuit
should be recorded.

The results shall be reported as a percentage of the output span.

6.6.9.2 |Positioner tested in conjunction with an actuator

The refefence measurement shall be performed on a normally operating positionef/actuator
assembly (see 6.6). The input signal W should then be adjusted so that the travel signal X is
at approximately 50 % of its span. The recorded travel signal is then the’reference| value X;

for this tgst.

During the test, any changes in the travel signal due to the¢ransients on the ingut circuit
should bé recorded.

The results shall be reported as a percentage of the travel Span.

6.6.10 Surge voltage immunity

This test|is not required on positioners with pneumatic input and applies only to po¢sitioners
with elecfrical power supplies or electrical sighal inputs.

The test ghall be performed in accordance with the requirements of IEC 61000-4-5, &t the test
voltage specified by the manufacturer_or at £0,5 kV peak (d.c. power), £2 kV peak asymmetric
and *1 kV peak symmetric (electrical inputs), +4 kV peak asymmetric and *2 |[kV peak
symmetric (a.c. power).

6.6.10.1 |Positioner testedindependently of an actuator

The refefence measutement shall be performed on a normally operating positioner) with the
travel leyer mechanism rigidly locked in a position corresponding to approximately| 50 % of
the trave| span. The input signal W should then be adjusted so that the output signal Y is at
approximately. 50 % of its span. The recorded output signal is then the reference |value for
this test.

During the test, any changes in the output signal Y due to repeated surge voltages on the
electrical power supply should be recorded.

The results shall be reported as a percentage of the output span.

6.6.10.2 Positioner tested in conjunction with an actuator

The reference measurement shall be performed on a normally operating positioner/actuator
assembly (see 6.6). The input signal W should then be adjusted so that the travel signal X is
at approximately 50 % of its span. The recorded travel signal is then the reference value X;

for this test.
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Pendant I'essai, il convient d'enregistrer toute variation du signal de sortie due a des sur-

tensions répétées sur I'alimentation électrique.

Le résultat doit étre consigné sous la forme d’un pourcentage de la course.

6.6.11 Interférences en mode différentiel (série)

Cet essai ne s’appliqgue pas aux positionneurs pneumatiques.

Cet essai sert a déterminer I'influence sur la sortie du positionneur d’un signal c.a. (signal en
mode série) a la fréquence du réseau superposée au signal d’entrée W en tension.

Cet essaj doit étre mené avec la tige de position verrouillée a peu pres a 50 % de|sa plage
avec le [signal d'entrée a 50 % et avec la sortie (déconnectée de l'actionneur|pour un
positionneur essayé avec un actionneur) bloquée avec une charge passive(c.est-p-dire en
boucle oliverte).

On supefpose la tension réseau a l'aide d’'un secondaire de transformateur shuntd§ par une
résistancie parallele de 10 Q maximum et connectée en série avec-le'signal d’entrég W (voir
figure 7)1l convient que la borne secondaire du transformateur et,de la résistance de charge

non diredtement reliée au positionneur soit raccordée a la terre

La tensign du primaire doit étre réglée de telle sorte qu'unevaleur de 1 V créte soit appliquée
a la résigtance de charge lorsqu’on n’alimente pas le pasjtieonneur (circuit ouvert). Le|position-
neur est pnsuite connecté au circuit, et les variations de la valeur moyenne du signal|de sortie
Y sont alprs mesurées. La phase de la tension doit‘étre réglée de fagcon a ce que la|variation
de la sortie soit maximale. La variation de la valeur moyenne du signal de sortie Y ¢st notée
si elle est inférieure a 0,5 % de la plage réelle.*Si la variation mesurée est supérieurg¢ a 0,5 %
de la plage, la tension de mode série est abaijssée en réduisant la tension primaire jusqu’a ce

qgue la variation du signal de sortie Y soit égale a 0,5 % de la plage.

La valeul correspondante de la tension‘de mode différentiel doit étre consignée.

Pour deg positionneurs avec entrée en courant, on applique au circuit d’entrée Uin signal

courant glternatif en mode série.égal & 10 % de la plage d’entrée.
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Figure 7 — Perturbations en mode série
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During the test, any changes in the travel signal due to repeated surge voltages on the

electrical

power supply should be recorded.

The results shall be reported as a percentage of the travel span.
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6.7 Valeur d’entrée hors plage nominale

Comme cet essai peut potentiellement endommager le positionneur essayé, il est préférable
de ne I'effectuer qu’a la fin de la séquence d’essais.

6.7.1 Positionneur essayé indépendamment d’un actionneur

Apres avoir effectué les mesures de référence, forcer le signal d’entrée W en lui donnant une
valeur de 150 % de la plage d’entrée (par exemple pour une plage allant de 0,2 bar a 1,0 bar,
régler & 1,4 bar) ou a d'autres valeurs spécifiées par le constructeur. Appliquer ce signal
pendant 1 min. Apres cela, ramener le signal d’entrée W a sa valeur de référence W;.

Au bout ge5Tmm, Tégjuster tesigmatdrentrée a Wi pour produire o sigrat desortiede 50 %,
et déterminer la variation (W, — W,) du signal d’entrée.

Il convient de consigner cette variation en pourcentage de la plage d’entrée.

6.7.2 Plositionneur essayé avec un actionneur

Apres avpir effectué les mesures de référence correspondant a lasposition X;, forcef pendant
1 min le [signal d’entrée W en lui donnant une valeur de 150. % de la plage d’entrée (par
exemple |pour une plage allant de 0,2 bar a 1,0 bar, régler,a-1,4 bar) ou a d’autrep valeurs
spécifiées par le constructeur. Aprés cela, ramener le¢signal d'entrée W a sa Valeur de
référencg W,.

Au bout dle 5 min, noter la position X; et détermineg|a variation (X, — X;) du signal de sortie.

Il convient de consigner cette variation en pourcentage de la course.

6.7.3 Tlexte commun aux positionneurStestés indépendamment ou avec un actionnpur

Pour un [positionneur sans zéro.dans la plage (par exemple plage d'entrée de (Q,2 bar a
1,0 bar dqu a 20 mA) l'essai doit_€tre répété avec un réglage au zéro réel (0 bar gu 0 mA).
Pour un positionneur avec une entrée électrique, appliquer une tension (24 V c.c. sapf accord
contraire) aux bornes d'entrée. Des essais équivalents doivent étre effectués sur des circuits
d'alimentjation électrique:

6.8 Décalages

Il convient de.mener cet essai en mesurant les variations qui surviennent en sortie Jorsqu’on
alimente |enénergie le positionneur.

6.8.1 Deécalage au démarrage

Avant de procéder a l'essai, le positionneur est soumis aux conditions d’environnement
ambiantes, ou a celles prescrites par le fabricant, pendant une durée d’au moins 12 h, mais
sans qu’il soit alimenté en énergie. Il est bon que la plage soit ajustée approximativement & la
moyenne entre valeurs minimale et maximale avec un point bas réglé approximativement au
milieu de sa plage de variations.
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6.7 Input over-range

Since this test is potentially damaging to the positioner under test, it should preferably be
performed as the last test.

6.7.1 Positioner tested independently of an actuator

After the reference measurement, over-range the input signal W with a value equal to 150 %
of input span (for example, for a range of 0,2 bar to 1,0 bar, apply 1,4 bar) or other values
specified by the manufacturer, for 1 min. Then return the input signal W to its reference
value W,.

After a fyrthrer 5T, Te=adjustthemput sigmatto Wi toproduce am output sigmatof 50 %, and
determing the change in the input signal (W, — W,).

The results should be stated as a percentage of the input span.

6.7.2 Plositioner tested in conjunction with an actuator

After the[reference measurement at travel value X; over-range thé/input signal W with a value

equal to 150 % of the input span (for example, for a range of 0,2 bar to 1,0 bar, apply 1,4 bar)
or other yalue specified by the manufacturer, for 1 min. Then‘return the input signa| W to its
referencg value W,.

After a further 5 min, read the travel signal as Xj,.ahd determine the change in the travel
signal (X| — X;).

Results dhould be stated as a percentage of-the travel span.

6.7.3 (Jommon text for positioners tested independently of an actuator/with
ah actuator

For a positioner with a suppressed zero range (for example, input range 0,2 bar to 1|0 bar, or
to 20 mA), the test shall be _repeated with a setting at actual zero (0 bar or 0 mA). For
positionefr with electrical jnput, apply a voltage (24 V d.c. unless otherwise agreed) to the
input terminals. Equivalent-tests shall be carried out on electrical supply circuits.

6.8 Drift

This test|shouldbe carried out by measurement of the changes which occur in the output after
energizing the-positioner.

6.8.1 Start-up drift

Prior to the test, the positioner is subjected to ambient environmental conditions or as advised
by the manufacturer, for a period of at least 12 h, but not energized. The span should be
adjusted to the approximate mean of the maximum and minimum span and with the lower
range value set approximately at the mid-point of its permissible range of adjustment.


https://iecnorm.com/api/?name=00e07ff9d81a37e39ede63136e3c6e87

- 64 — 61514 © CEI:2000

6.8.1.1 Positionneur essayé indépendamment d’'un actionneur

Sur une position bloquée a 90 % de la course avec un signal dentrée appliqué au
positionneur réglé a 90 % de sa plage, on alimente I'appareil et on surveille le signal de sortie
jusqu’a ce qu’'il se stabilise (pendant une durée maximale de 4 h). Il est recommandé
d'enregistrer les mesures obtenues ainsi que le retard au démarrage (temps nécessaire au
signal de sortie pour atteindre et rester dans les limites spécifiées par le constructeur).

La variation maximale du signal de sortie doit étre enregistrée en pourcentage de la plage
de sortie.

6.8.1.2 Positionneur essayé avec un actionneur

On applij]ue au positionneur un signal d’entrée réglé a 90 % de sa plage. On met.ep marche
le systéme, et on surveille le signal de position jusqu’a ce qu’il se stabiliseC(pendant une
durée maximale de 4 h). Il est recommandé d'enregistrer les mesures obtenues airsi que le
retard ay démarrage (le temps nécessaire au signal de position pour atteindre et rester dans
les limitep fixées par le constructeur).

La différgnce de position doit étre consignée (mesurée en pourcentage de la course)

6.8.2 Dérive along terme

Apres leg mesures de référence, le positionneur doit étre exploité pendant 30 jours ¢t, quand
c'est réalisable, on maintient un signal d’entrée stable:W; correspondant a 90 % de I3 plage.

Il conviept d'ajuster la plage de maniére approXimative pour des minima et deq maxima
moyens, [et la valeur minimale de la plage situéecapproximativement au milieu de la plage des
ajustemejnts possibles.

S’il n’est|pas facile de maintenir un signal d’entrée constant lors de I'essai, une entrge située
a 90 % de la plage doit étre appliquéé-au moins une fois par jour.

6.8.2.1 |Positionneur essayé indépendamment d’'un actionneur

Il convient de mesurer le signal d’entrée W, nécessaire au rééquilibrage du signal d¢ sortie Y
a 90 %,|de préférence_chaque jour ouvrable. On veillera a ce que les changements de
conditions d’environnement ambiant autres que le temps ne masquent pas les effets des
dérives § long terme:

La dérive allong terme est la variation finale du signal d’entrée (W, - W,) expfimée en
pourcentpgé-de la plage d’entrée a la fin de la période d’essai spécifiée.

6.8.2.2 Positionneur essayé avec un actionneur

Il convient de mesurer les variations du signal de position X a partir de la valeur de référence
(90 % de la plage), de préférence chaque jour ouvrable. Les variations de la position X
doivent étre corrigées par le calcul pour chaque petite variation de I'entrée. On veillera a ce
gue les variations dues aux conditions de I'environnement ambiant autres que le temps ne
masquent pas les effets de la dérive a long terme.

La dérive a long terme est la variation maximale des valeurs de position observées pendant la
période d’essai. Elle est exprimée en pourcentage de la course idéale pour une période de
temps déterminée.
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6.8.1.1 Positioner tested independently of an actuator

With the travel fixed at 90 % and with a 90 % input signal applied to the positioner, it
should be switched on and the output signal monitored until it stabilizes (for a maximum
period of 4 h). The measurements obtained should be recorded, and the start-up drift (time for
the output signal to reach and remain within the manufacturer's specified limits) reported.

The maximum change of the output signal shall be reported as a percentage of output span.

6.8.1.2 Positioner tested in conjunction with an actuator

With a 90 % mput srgnal applled to the posrtloner |t should be switched on and the travel
signal mes i obtained
should b¢ recorded and the start-up drift (time for the travel srgnal to reach and remain within
the mandfacturer's specified limits) reported.

The maximum change of the travel signal shall be reported as a percentage.of travel span.

6.8.2 Lpng-term drift

After the| reference measurement, the positioner shall be operated for 30 days and, where
practical | a steady input signhal W; corresponding to 90 % of span shall be maintained.

The span should be adjusted to the approximate meanlof“the maximum and minimpym span,
and the |[lower range value set approximately at thexmid-point of its permissible [range of
adjustmelnt.

If it is ngt practical to maintain a constant test input signal, an input corresponding to 90 %
span shall be applied at least once each day:

6.8.2.1 |Positioner tested independently’ of an actuator

The input signal W, necessary to-re=balance the output signal Y at 90 % should be njeasured,

preferably each working day.“Care should be taken that changes due to| ambient
environmental conditions, other than time, do not mask the effects of long-term drift.

Long-tertnh drift is the ‘eumulative change in the input signal (W, — W,;) expresged as a
percentage input span*measured at the end of the specified test period.

6.8.2.2 |Positioner tested in conjunction with an actuator

Changesjof‘travel X from the reference value (90 % of span) should be measured, greferably
each working day. Changes of travel X shall be correcied by calculation for any small
variation of input. Care should be taken that changes due to ambient environmental
conditions, other than time, do not mask the effects of long-term drift.

Long-term drift is the maximum change in the recorded travel value observed during the test
period. It is expressed as a percentage of ideal travel span for a specified time period.
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6.9 Essais de vieillissement accéléré

6.9.1 Positionneur essayé indépendamment d’'un actionneur

NOTE La procédure d’essai décrite ici ne concerne que les chaines mécaniques du positionneur. Pour un essai

plus réaliste de vieillissement, se référer a la partie suivante du présent paragraphe relative a une configuration
d’essai en boucle fermée (avec un actionneur) (voir 6.9.2).

Mesurer les positions extrémes de la caractéristique X (position) (voir 6.2) avant de procéder
a cet essai. Maintenir le signal d’entrée W a approximativement 50 % de la plage et faire
varier cycliguement la position X de fagon a faire évoluer le signal de sortie Y approxima-
tivement de 25 % et 75 % de sa plage. Les cycles ont une fréquence d’environ 0,5 Hz.

6 9 2 aitionnaliy Accav A avian 1in antioan Ay
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Effectuer] des variations cycliques sinusoidales du signal d’entrée W de tellexsorfe que la
position fle sortie X décrive une plage comprise entre approximativement 25/% et|75 % de
la coursd, a une fréquence d’environ 0,5 Hz.

6.9.3 Tlexte commun aux positionneurs essayés avec ou sans actionpeur

Apres avoir réalisé 10 000, 50 000 et 100 000 cycles, interrompfe les essais et njesurer a
nouveadu [les points les plus hauts et les plus bas de la plage caractéristique de positipns.

Tout dysfonctionnement pendant la période d’essais doit ‘étre consigné avec mention du
nombre de cycles effectués avant le dysfonctionnement:

Consignelr la variation maximale pour les points hauts et bas en pourcentage de la plage|d’entrée.

6.10 Réponse dynamique

Le facter dominant dans la réponse de la'plupart des positionneurs est la limitation du débit
d’air. De|ce fait, les essais de réponse dynamique effectués sur un positionneur se [imitent a
dupliquel les essais sur les caractéristiques de débit d’air. Cependant, lorsqu’un pogitionneur
est équigé d'un amortisseur mécanique destiné a éviter les instabilités (pompages),|un essai
de réponse indicielle peut s’avérer utile. Autrement, les essais de réponses dympamiques
sont surfout utiles pour tester les assemblages positionneur/actionneur, plutdt| que les
positionneurs seuls.

6.10.1 donsidérations,'générales

Le complortement dynamique de lI'assemblage positionneur/actionneur peut étre fortement
affecté par les\performances de l'actionneur (par exemple sa taille, sa surface jnominale
efficace, | son,“volume) couplé au positionneur en essai. C’est pourquoi il condient que
les informations _cancernant l'actionneur et sa r‘hargn (y r‘nmlnriq la_taille du tube figurent

dans le rapport d’essai (voir article 8).

Les résultats d'essais dynamiques ne sont valables que pour I'assemblage positionneur/
actionneur utilisé pour ces essais.

La réponse dynamique dépend fortement des non-linéarités telles que le frottement,
I’hystérésis, les limitations de vitesse et la saturation. Ces non-linéarités peuvent avoir un
effet important sur la réponse dynamique d’'un positionneur/actionneur, en particulier en
provoquant des variations significatives des performances mesurées en fonction de
modifications de la charge de l'actionneur ou de l'amplitude de la valeur d'entrée. Ces
changements ne provoquent pas seulement des distorsions du signal de position, mais aussi
des déphasages supplémentaires et des atténuations. Il est donc nécessaire de respecter les
exigences des essais aussi strictement que possible et de noter toute variation décelée. Ne
pas utiliser, pour linterprétation des résultats, de réponses non spécifiques telles que
«réponse plate» ou «bonne réponsex».
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