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有关本安装和操作说明书的附注 

安装与操作说明书就如何安全地安装和操作设备给出说明，用于操作 SAMSON 的相关设备。本说明书中显示的图片仅用于说明之目

的。实际产品会有所不同。 

 为安全且恰当地使用安装与操作说明书，请认真阅读并将其留存备用。 

 如有任何疑问，请联系 SAMSON 中国售后服务部（电话：010-67803011）。 

 

 

设备的安装和操作说明书等文件将随货发送，最新版可在网站 w w w .sam songroup .com  > Se rv ice  &  
Support  (服务与支持) > Dow n loads  (下载) > Docum en ta t ion  (文档)。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

标志词定义 
 
 

 危险  
如果未加以避免，可能会导致死亡或严重伤害的危险情
况。 
 
 

 警告  
如果未加以避免，可能会导致死亡或严重伤害的危险情
况。 
 

 

  
 

 注意  
设备损坏信息或出现故障 
 
 

 信息  
补充信息 
 
 

 提示  
建议操作 
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1. 安全说明及措施 
预期用途 

SAMSON 3731-3 型阀门定位器安装在气动控制阀上，用于将阀位分配给控制信号。该设备专为在精确定义的条件 (即工作压力、温

度)下工作而设计。因此，操作员须确保仅在工作条件与技术数据相对应的应用场合下使用定位器。如果操作员准备在非指定应用场

合或条件下使用定位器，请联系 SAMSON。 

如果因为将该设备用于预期用途以外的工况而造成损害，或者因为外力或任何其他外部因素造成损坏，SAMSON 不承担任何责任。 

 有关限制和应用领域以及允许的用途的信息，请参考技术数据。 

合理可预见的误用 

3731-3 型定位器不适合 以下应用场合： 

– 超出选型时定义的规格以及技术数据限制之外的应用 

此外，以下行为不符合预期用途： 

– 使用非原装备件 

– 进行 SAMSON 未指定的维护活动 

操作人员的资质 

该定位器只能由熟悉产品、经过培训并且富有经验的人员安装、启动或操作。根据这些安装和操作说明，经过培训的人员是指，受过

专门培训、凭借自身的知识和经验及其对于适用标准的了解，能够判断分配给他们的工作并认识到潜在危险的人员。 

3731-3 型定位器的隔爆型号只能由经过专门培训或指导的人员或得到授权可在危险区域中隔爆设备上工作的人员操作。 
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个人防护装备 

直接操作定位器无需使用个人防护装备。安装或拆卸设备时，可能需要对控制阀进行操作。 

 请遵守阀门文档中规定的个人防护装备要求。 

 有关其他防护装备的详细信息，请与设备操作人员协商。 

修改和其他改造 

SAMSON 未授权允许对产品进行修改、改装或其他改造。进行这些工作的风险由用户自行承担，并且可能导致安全危险等。此外，

产品可能不再满足其预期使用要求。 

安全特性 

发生气源或电信号故障时，定位器会向执行机构排气，导致阀门移动至执行机构确定的故障-安全位置。 

对于残余危险的警告 

定位器会直接影响控制阀。采取适当的预防措施可预防工艺介质、信号压力或移动部件可能导致的任何危险。他们必须遵守安装和操

作说明中的所有危险声明、警告和注意事项，特别是在安装、启动和维护期间。 

如果由于气源压力水平在气动执行机构中生成不允许的移动或力，则必须使用适当的减压装置对其进行限制。 

运营方的责任 

运营方负责正确操作以及遵守安全规定。运营方有义务向操作人员提供这些安装和操作说明，并将正确的操作方法告诉他们。此外，

运营方必须确保操作人员和第三方人员不处在任何危险中。 

操作人员的职责 

操作人员必须阅读并理解这些安装和操作说明以及指定的危险声明、警告及注意事项。此外，操作人员必须熟悉适用的健康、安全和

事故预防规定并遵守。 
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隔爆设备的维护 

在合格的检查人员根据隔爆要求进行检查并发布检查证书或为设备提供合格标志后，方可将设备重新投入使用。如果厂家在重新投入

使用之前对设备进行了例行测试，则无需由合格的检查员再进行检查。通过在设备上粘贴合格标志，将例行测试通过与否的结果予以

记录。 

参考的标准、指令和规定 

具有 CE 标记的设备符合以下指令的要求： 

− 3731-3 型：2014/30/EU, 2011/65/EU 

− 3731-321 型：2014/30/EU, 2014/34/EU, 2011/65/EU 

具有 EAC 标记的设备符合 TR CU 020/2011 规定的要求。有关合规性申明及 EAC 证书，请见附录章节。 

参考文档 

除这些安装和操作说明外，有以下文档适用： 

– EXPERTplus 控制阀诊断操作说明  EB 8389 ZH 

– 装有定位器组件 (阀门、执行机构、阀门组件等) 的安装和操作说明。 

1.1 有关可能的严重人身伤害的说明 

 危险  

由于形成爆炸性环境而造成致命伤害的危险。 

在潜在爆炸性环境中对定位器进行不正确的安装、操作或维护可能会导致大气着火并导致死亡。 

 以下法规适用于在危险区域安装：EN 60079-14 (VDE 0165，第 1 部分)。 

 定位器的安装、操作及维护只能由经过专门培训或指导的人员或得到授权可在危险区域中隔爆设备上工作的人员操作。 

  

https://www.samsongroup.com/document/e83890en.pdf
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1.2 有关可能的人身伤害的说明 

 警告  

移动部件产生的人身伤害危险。 

定位器初始化期间或运行期间，阀门将贯穿整个行程范围。如果插入手或手指，可能会遭受伤害。 

 初始化期间，不得将手或手指插入阀门支架，也不得触摸任何移动部件。 

1.3 有关可能的财产损失的说明 

 注意  

因安装位置不正确，定位器有损坏风险。 

 请勿将定位器的背面朝上进行安装。 

 现场安装设备时，请勿密封或限制排气口。 

启动期间，操作顺序不当会导致功能损坏的风险。 

仅当严格遵循所述顺序执行安装与启动，定位器才能正常工作。 

 执行第 5章节中描述的安装与启动。 

电信号不正确会损坏定位器。 

为了使定位器正常工作，必须配备电流电源。 

 仅使用电流电源，切勿使用电压电源。 

不正确的端子分配会导致定位器损坏，进而引发功能故障。 

为确保定位器功能运转正常，请按规定要求进行端子分配。 

 根据规定的端子分配，将电气接线连接到定位器上。 
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存在因初始化尚未完成导致的故障。 

初始化会使定位器适应安装情况。初始化完成后，定位器即可使用。 

 首次启动时初始化定位器。 

 更改安装位置后，重新初始化定位器。 

存在因电焊设备接地不正确导致定位器损坏的风险。 

 请勿在定位器附近将电焊设备接地。 
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2. 设备上的标记 

2.1 阀铭牌 

 

 
    

 

1 气源压力 

2 保护类型 

3 可选项 

4 生产日期 

5 按 NAMUR 推荐的 NE 53 标准的代码 (内部规范) 

6 硬件版本 

7 软件版本 

8 材料编号 

9 序列号 

10 型号 

11 合规认证 (CE, EAC, UKCA 等) 

12 数据矩阵代码 

(电子铭牌) 

 

 

 

 
 

 信息  
阀铭牌布置可能因认证而有所不同。 
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2.2 型号代码 

定位器 3731-3 型 x x x x x x x 0 0 x 1 x 0 0 0 
带 LCD, 自整定, HART®通信             

隔爆保护             

ATEX 

II 2G Ex db IIC T6 Gb, II 2G Ex db eb IIC 2 1 T6 Gb 2 1           

II 2G Ex db [ia Ga] IIC T6 Gb  

II 2G Ex ia IIC T6 Ga 

II 2D Ex tb IIIC T80°C Db 

   

FM Class I, Zone 1, Group IIB+H2 T4...T6; 2 3           

Class I, Div. 1+2, Groups B, C, D T4...T6; 

Class II, Div. 1, Groups E, F, G 

   

CSA Class I, Zone 1, Group IIB+H2 T4...T6;  
Class I, Div. 1+2, Groups B, C, D T4...T6;  
Class II, Div. 1, Groups E, F, G 

            

EAC Ex 1Ex d IIC T6/T5/T4 Gb X 2 4           

1Ex d e IIC T6/T5/T4 Gb X Ex tb IIIC T 80 °C Db X    

JIS Ex d IIC T6 2 7           

可选项             

没有  0 0          

阀位变送器 0 1  

数字输入 0 3  

强制排气 0 5  

数字输出 (NAMUR/PLC) 0 6  

自诊断           

EXPERTplus 控制阀   4        

电气螺纹接口          

2x M20 x 1.5   1       

2x ½ NPT   2  

故障情形         

设定点低于 3.85 mA时紧急停运   1      
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定位器 3731-3 型 x x x x x x x 0 0 x 1 x    0    0 0 

隔爆保护认证        

CCC Ex Ex d IIC T4 ~ T6 Gb 2 1  1     

 Ex de IIC T4 ~ T6 Gb         

 Ex tD A21 IP66 T80°C         

IECEx Ex d IIC T6, T5, T4 Gb; 2 1  2     

 Ex d e IIC T6, T5, T4 Gb;         

 Ex tb IIIC T80°C Db IP66         

CCoE Ex d IIC T6         

EAC Ex 1Ex d IIC T6/T5/T4 Gb X 2 1  3     

 Ex tb IIIC T 80 °C Db X         

KCS Ex d IIC T6/T5/T4 2 1  5     

INMETRO Ex d IIC T6, T5, T4 Gb 2 1  6     

 Ex de IIC T6, T5, T4 Gb         

TR CMU 
1055 

Ex d IIC T6 2 1  7     

         

特殊应用       

没有     0    

特殊型    

没有 0 0 0 
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2.3 固件版本 

固件版本 

旧版 新版 

1.41 1.42 

执行冷启动后，故障-安全位置 AIR TO OPEN (气开，AtO) /AIR TO CLOSE (气关，AtC) 的分配不会重置为缺省设置。设置保持不

变。 

1.42 1.51 

所有 EXPERTplus 诊断功能均可用，无需在定位器中进行激活 ( EB 8389 ZH EXPERTplus 控制阀自诊断)。 
具有以下操作的可选数字输入： 

– 传输开关状态 

– 激活本地写保护 

– 在自动和手动模式之间切换 

– 各类诊断功能  EB 8389 ZH (EXPERTplus 控制阀自诊断) 

初始化期间不再自动设置压力范围 (代码 16)。 

1.51 1.52 

内部修订 

1.52 1.53 

内部修订 

1.53 1.60 

内部修订 

1.60 1.61 

– 阶跃响应缺省值按定位器序列调整。 

– 最优化以进行阶跃响应测试。 

– 尚未初始化的定位器带"超出规范" NAMUR 状态 (原"维护报警")。 

– 代码 4：300 mm 的设置已添加到销钉位置。 

  

https://www.samsongroup.com/document/e83890en.pdf
https://www.samsongroup.com/document/e83890en.pdf


设备上的标记 

 

EB 8387-3 ZH 15 
 

  



结构和工作原理 

 

16 EB 8387-3 ZH  
 

3. 结构和工作原理 
 见图 1 

电气阀门定位器安装于气动控制阀上，用于将阀位 (被调参

数 x) 分配给控制信号 (给定参数 w)。阀门定位器将输入控制

信号 (给定参数 w) 和控制阀位行程或旋转角 (被调参数 x) 反
馈量进行比较、处理，进而输出相应的气动控制信号 (输出

参数 y) 给气动执行机构。 

定位器由一个电动阀位传感器系统 (2)、一个带有下游气量

增压器 (7) 的模拟电气转换器 (6) 和包含微处理器的电子元

件 (5) 组成。 

当输入控制信号变化或有阀位偏差，则对气动执行机构加压

或泄压。若需要，可调整输出气量改善信号压力作用，还可

由软件设置输出信号压力限制值 1.4 bar、2.4 bar、3.7 
bar。带有固定设定值的气量定值器 (9) 可使一恒定气量排

空，用于阀门定位器壳内正压吹扫和优化气动放大器 (7) 输
出容量。由气源压力定值器 (8) 向电气转换器 (6) 的提供恒

定压力的气源，且不受外部气源压力变化影响。 

所有部件都装在隔爆外壳内。电气连接是建立在一个同样也

带隔爆保护的单独终端隔间。 

 
扩展 EXPERTplus 控制阀自诊断工具集成在定位器中，用于提供有

关定位器的信息，并生成诊断和状态信息，以便快速查明故障。 

定位器适用于以下类型的连接 (使用相应的附件)： 

– 直接连接至 SAMSON 

3277-5 型执行机构： 

 见第 5.3节 

– 直接连接至 SAMSON 

3277 型执行机构： 

 见第 5.4节 

– 根据以下标准连接至执行机构 

IEC 60534-6 (NAMUR)： 

 见第 5.5节 

– 装配连接至 3510 型微流量阀： 

 见第 5.6节 

– 根据 VDI/VDE 3845 连接至角行程执行机构： 

 见第 5.7节 
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1 控制阀 

2 阀位传感器 

3 PD 控制器 

4 A/D 转换器 

5 微处理器 

6 电气转换器 

7 气量增压器 

8 压力定值器 

9 气量定值器 

13 模拟阀位变送器 (可选) 

16 显示 

17 强排启动 (可选) 

19 D/A转换器 

20 串行接口 (SSP) 

21 HART®连接 

22 旋转按钮 

23 数字输出 (可选) 

图 1：3731-3 Ex d 隔爆型数字式电气阀门定位器电路图  
  

串行接口 

Ex d隔爆外壳 
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3.1 附加配件 

强制排气 

当没有工作电压施加到相应的终端时，电气转换器不被激

活。定位器不能再工作，控制阀移动到执行机构确定的故障

-安全位置 (SAFE) 位置，而不管设定点在哪里。 

数字接点 

定位器有三个内部数字信号，可以通过终端 A/B/C 进行分

析，其中两个信号用于阀门端部位置，一个信号用于集合错

误报警。按代码 25，将这些信号分配到 A/B/C 终端。 

阀位变送器 

阀位变送器 (13) 为两线制，它将阀位传感器信号作为由微

控制器处理的 4-20mA 信号发出。由于这个信号是独立于定

位器的输入信号 (最小电流 3.8 mA) 发出的，瞬时行程/旋转

角度实时可控。此外，阀位变送器可在 2.4 mA 或 21.6 mA 
的信号电流时标示定位器故障。 

数字输入 

定位器可以选择安装数字输入。通过更改边沿状态触发以下

操作： 

– 发送开关状态 [缺省] 

将记录数字输入的开关状态。 

 – 现场操作写保护  数字输入激活时，定位器的设置不能更

改。不支持通过代码 3 启用配置。 

– 在 AUTO/MAN 间切换 

定位器从自动模式 (AUTO) 切换为手动模式 (MAN)，或从手

动模式切换为自动模式。如果定位器处于故障-安全位置模式 
(SAFE)，则不会执行此功能。 

– 更多诊断功能见  EB 8389 ZH (EXPERTplus 控制阀自诊断) 

  

 信息  
可选的数字输入只能通过 TROVISVIEW 软件和 DD 参数 ( EB 
8389 ZH EXPERTplus 控制阀自诊断) 进行配置。缺省的开关状态
为开关断开。 
 

 
A-B 端的连接： 

用于直流电压信号的数字输入 

B-C 端的连接: 

用于外部接点的接点输入 

 

  

https://www.samsongroup.com/document/e83890en.pdf
https://www.samsongroup.com/document/e83890en.pdf
https://www.samsongroup.com/document/e83890en.pdf
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3.2 通信 

定位器配有用于通信的 HART®协议 (可寻址远程传感器数据

公路) 接口。对于 4 至 20 mA 设定点，数据以叠加频率 
(FSK=频移键控) 的形式在现有的信号回路上传输。可使用支

持HART®协议的手持式通信器或配有 FSK 调制解调器的计算

机建立通信并操作定位器。 

3.2.1 使用 TROVIS-VIEW 软件进行配置 
可使用 SAMSON 的 TROVIS-VIEW 软件配置定位器。为此，

定位器配有一个数字接口 (SSP)，用户可使用转接器电缆将

计算机的 RS-232 或 USB 端口连接至该接口。还可通过 
TROVIS-VIEW 软件轻松配置定位器并在线查看工艺参数。 

  
 

 

 信息  
TROVIS-VIEW 软件可从 SAMSON 网站免费下载： 
www.samsongroup.com > SERVICE & SUPPORT(服务与支

持) > Downloads(下载) > TROVIS-VIEW。 
 

  

  

https://www.samson.de/de/service-support/downloads/trovis-view/
https://www.samson.de/de/service-support/downloads/trovis-view/
https://www.samson.de/de/service-support/downloads/trovis-view/
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3.3 附件 

表 1：直接连接至 3277-5 型执行机构 (第 5.3节) 

安装附件 订货号 

标准版，适用于有效膜片面积 120 cm² 或更小的执行机构 1400-7452 

执行机构附件 订货号 

旧版切换版，适用于 3277-5xxxxxx.00 型执行机构 (旧) 1400-6819 

新版切换版，适用于 3277-5xxxxxx.01 型执行机构 (新) 1) 1400-6822 

新版连接板，适用于 3277-5xxxxxx.01 型执行机构 (新) 1)      G ⅛ 和 ⅛ NPT 1400-6823 

旧版连接板，适用于 3277-5xxxxxx.00 型执行机构 (旧)     G ⅛  1400-6820 

旧版连接板，适用于 3277-5xxxxxx.00 型执行机构 (旧)     ⅛ NPT 1400-6821 

定位器附件 订货号 

连接板 (6) G ¼ 1400-7461 

压力表托架 (7) 
G ¼ 1400-7458 

¼ NPT 1400-7459 

压力表安装套件 (8)，最高 6 bar (输出/气源) 
不锈钢/铜 1402-0938 

不锈钢/不锈钢 1402-0939 

1) 新的执行机构 (索引 01) 只能使用新的切换板和连接板。新旧板不可互换。 

 

表 2：直接连接至 3277 型执行机构 (第 5.4节) 

安装附件 订货号 

标准版，适用于有效膜片面积 175, 240, 350, 355, 700, 750 cm²的执行机构 1400-7453 

带密封件和螺钉的连接块 
G ¼ 1400-8819 

¼ NPT 1402-0901 

压力表安装套件，最高 6 bar (输出/气源) 
不锈钢/铜 1402-0938 

不锈钢/不锈钢 1402-0939 

带螺纹接头的管道 1) 订货号 

钢制执行机构 (有效膜片面积 175 cm²) 
G ¼/G ⅜ 1402-0970 

¼ NPT/⅜ NPT 1402-0976 

不锈钢执行机构 (有效膜片面积 175 cm²) 
G ¼/G ⅜ 1402-0971 

¼ NPT/⅜ NPT 1402-0978 

钢制执行机构 (有效膜片面积 240 cm²) 
G ¼/G ⅜ 1400-6444 

¼ NPT/⅜ NPT 1402-0911 

不锈钢执行机构 (有效膜片面积 240 cm²) 
G ¼/G ⅜ 1400-6445 

¼ NPT/⅜ NPT 1402-0912 

钢制执行机构 (有效膜片面积 350 cm²) 
G ¼/G ⅜ 1400-6446 

¼ NPT/⅜ NPT 1402-0913 
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不锈钢执行机构 (有效膜片面积 350 cm²) 
G ¼/G ⅜ 1400-6447 

¼ NPT/⅜ NPT  1402-0914 

钢制执行机构 (有效膜片面积 355 cm²) 
G ¼/G ⅜ 1402-0972 

¼ NPT/⅜ NPT  1402-0979 

不锈钢执行机构 (有效膜片面积 355 cm²) 
G ¼/G ⅜ 1402-0973 

¼ NPT/⅜ NPT  1402-0980 

钢制执行机构 (有效膜片面积 700 cm²) 
G ¼/G ⅜ 1400-6448 

¼ NPT/⅜ NPT  1402-0915 

不锈钢执行机构 (有效膜片面积 700 cm²) 
G ¼/G ⅜ 1400-6449 

¼ NPT/⅜ NPT  1402-0916 

钢制执行机构 (有效膜片面积 750 cm²) 
G ¼/G ⅜ 1402-0974 

¼ NPT/⅜ NPT  1402-0981 

不锈钢执行机构 (有效膜片面积 750 cm²) 
G ¼/G ⅜ 1402-0975 

¼ NPT/⅜ NPT  1402-0982 

1) 用于 "执行机构推杆缩回" 动作方向;  

带顶部膜片室空气吹扫; 

用于 "执行机构推杆伸出" 动作方向的弹簧腔空气吹扫 

表 3：根据 IEC 60534-6 1) 标准装配连接 (见第 5.5 节) 

行程(mm) 反馈杆 用于执行机构 订货号 

7.5 S 3271-5 型，60/120 cm²，位于 3510 型微流量阀上 1402-0478 

5 至 50 M1) 来自其他厂家的执行机构以及有效面积为 120 至 700 cm²的 3271 型执行机构 1400-7454 

14 至 100 L 来自其他厂家的执行机构以及 1000 和 1400-60 cm²的 3271 型执行机构 1400-7455 

30 或 60 L 

3271 型，1400-120 和 2800 cm²型号，行程长度 30/60 mm 1400-7466 

用于 Emerson和 Masoneilan直行程执行机构的安装托架 (此外，还需要一个符合 IEC 60534-6 标准

的安装套件，具体取决于行程)。见以上各行。 
1400-6771 

Valtek 25/50 型 1400-9554 

40 至 200 XL 来自其他厂家的执行机构以及 1400-120 和 2800 cm²、行程为 120 mm 的 3271 型执行机构 1400-7456 

附件 订货号 

连接板 G ¼ 1400-7461 

压力表托架 
G ¼ 1400-7458 

¼ NPT 1400-7459 

压力表安装套件，最高 6 bar (输出/气源) 
不锈钢/铜 1402-0938 

不锈钢/不锈钢 1402-0939 

1) M反馈杆安装于基础设备上 (包含在交货范围内) 
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表 4：连接至角行程执行机构 (第 5.7节) 

安装附件/附件 订货号 

根据 VDI/VDE 3845 标准连接 (2010 年 9 月版), 详情见第 3.7 节  

尺寸 AA1 至 AA4, 重型版 1400-9244 

尺寸 AA5, 重型 (如 Air Torque 10 000) 1400-9542 

托架表面对应于固定位置 2, 重型版 1400-9526 

连接至 160 cm²的 SAMSON 3278 型及 VETEC S160 型, R型 和 M型, 重型执行机构 1400-9245 

连接至 320 cm²的 SAMSON 3278 型和 VETEC S320 型, 重型执行机构 

1400-5891 
和 

1400-9526 

连接至 Camflex II 1400-9120 

附件 

连接板 G ¼接口 1400-7461 

压力表托架 
G ¼接口 1400-7458 

¼ NPT 接口 1400-7459 

压力表安装套件，最高 6 bar (输出/气源) 
不锈钢/铜 1402-0938 

不锈钢/不锈钢 1402-0939 

表 5：一般附件 

名称 订货号 

用于双作用执行机构的反向气动放大器 3710 型 

信号压力限制装置 (限位螺钉 (订货号 0390-1424) 和 黄铜限制 (订货号 0390-1423)) 1400-6964 

隔离式 USB 接口转接器 (SAMSON SSP 接口转 PC机 USB 端口), 包含 TROVIS-VIEW光盘 1400-9740 

表 6：电气连接附件 

安装附件 订货号 

塑料电缆密封头 M20x1.5, 黑色 (Ex e) 8808-0178 

密封丝堵, Ex de, 不锈钢 (CENELEC, CSA, GOST, IECEx认证) M20x1.5 8323-1203 

½ NPT 8323-1204 

无铠装电缆入口 (Ex e, Ex d, Ex tD A21) (CENELEC, IECEx认证) M20x1.5 8808-0200 

½ NPT 8808-2010 

减压螺接头/转接器; Ex II 2 G Ex e II, Ex d IIG, Ex II 2 D Ex 1D; 不锈钢 M20x1.5 至 ½ NPT 8808-2015 

减压螺接头/转接器; Ex d IC, Ex d IIC, Ex e IC, Ex e IIC; 黄铜 ½ NPT 至 M20x1.5 100079757 

  



结构和工作原理 

 

EB 8387-3 ZH 23 
 

3.4 行程表 

 

 信息  

M  反馈杆在供货范围内。 

用于按 IEC 60534-6 (NAMUR) 标准装配连接的 S, L , X L 杆可作为附件获得  (见 21 页表 3)。 

表 7：直接连结至 3277 型执行机构 (见第 5.4节) 

执行机构尺寸 

[cm²] 

额定行程 

[mm] 

定位器调节范围 1) 

行程[mm] 
对应反馈杆 分配销钉位置 

120 7.5 5.0 至 25.0 M 25 

120/175/240/350 15 7.0 至 35.0 M 35 

355/700/750 30 10.0 至 50.0 M 50 

表 8：按 IEC 60534-6 标准装配连接 (见第 5.5节) 

带 3271 型执行机构的 SAMSON 控制阀 
定位器调节范围 1) 

其他控制阀 
对应反馈杆 分配销钉位置 

执行机构尺寸 

[cm²] 

额定行程 

[mm] 

最小行程 

[mm] 

最大行程 

[mm] 

120 7.5 5.0 25.0 M 25 

120/175/240/350 15 
7.0 35.0 M 35 

355/700/750 7.5 

355/700/750 15 和 30 10.0 50.0 M 50 

1000/1400/2800 
30 14.0 70.0 L 70 

60 20.0 100.0 L 100 

1400/2800 120 40.0 200.0 XL 200 

见厂家规范 200 见厂家规范 300 

表 9：连接至角行程执行机构 (见第 5.7节) 

开启角 对应反馈杆 分配销钉位置 

24 至 100° M 90° 

1) 取值基于 NOM 初始化模式 
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3.5 技术数据 

表 10：3731-3 型数字式电气阀门定位器 

3731-3 型定位器 (检验证书的技术数据也适用于隔爆型设备) 

额定行程 可调 直接装配到 3277 型执行机构： 3.6 至 30 mm  

按 IEC 60534-6-1 标准装配连接： 3.6 至 300 mm 

装配到角行程执行机构： 24 至 100°开启角 

行程范围 可调 在已初始化的行程/旋转角度可调; 最大可调比为 1：5 

设定点 信号范围 4 至 20 mA · 两线制设备, 反向极性保护 · 最小量程 4 mA 

静态破坏极限 40 V · 内部电流极限 60 mA 

故障情形 3731-3xxxxxx000x1x00 型：0 mA 时紧急停运 

3731-3xxxxxx100x1x00 型：3.85 mA ±0.5 mA时紧急停运 

最小电流 显示为 3.6 mA  

20 mA, ≤9 V时荷载阻抗对应为 450 Ω  

气源  3731-321, 3731-327 型：1.4 至 7 bar (20 至 105 psi), 

3731-323 型：1.4 至 6 bar (20 至 90 psi) 

空气质量按 

ISO 8573-1 (2004 

版) 

最大颗粒尺寸和密度：4 级 · 含油量：3 级 

湿度及含水量：3 级 · 压力露点必须低于预期的最低环境温度 10K 

输出信号压力 0 bar, 高至气源压力 · 可通过软件限定为 1.4 bar/2.4 bar/3.7 bar ± 0.2 bar  

特性  线性(直行程)/等百分比/反向等百分比 

蝶阀, 偏芯旋转阀或圆缺式球阀：线性(直行程)/等百分比 
用户定义：通过操作软件调整和通信 

偏差 ≤1 % 

迟滞 ≤0.3 % 

精度 ≤0.1 % 

传输时间 泄压或加压，可通过软件分别调节至最高 240 秒 

作用方向 可逆 

耗气量 稳态 与气源无关, 约 < 110 ln/h 

输出气量 执行机构加压时 Δp = 6 bar 时：8.5 mn³/h · Δp = 1.4 bar 时：3.0 mn³/h · KV 最大(20 °C) = 0.09 

执行机构泄压时 Δp = 6 bar 时：14.0 mn³/h · Δp = 1.4 bar 时：4.5 mn³/h · KV 最大(20 °C) = 0.15 

允许环境温度 –40 至 +80 °C, 检验证书中的限值适用。 

允许存储温度 –60 至 +80 °C 
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影响 温度 ≤0.2 %/10 K 

气源 无 

振动 ≤0.25 % (按 IEC 770 标准，在最大 2000 Hz 和 4 g时) 

电磁兼容性 遵守 EN 61000-6-2, EN 61000-6-3, EN 61326-1 标准和 NAMUR推荐的 NE 21 规范要求 

电气连接 2 个螺纹连接 ½ NPT 或选择 M20x1.5 电缆密封接头 · 螺纹接头用于 2.5 mm² 截面的电线 

防护等级 IP 66/NEMA 4X 

在安全仪表系统(SIL)中的使用 按 IEC 61508 标准的要求，给出了作为安全仪表系统中一个部件的紧急排气先导阀的系统能力。 

可在遵守 IEC 61511 的要求以及 SIL 2(单装置/HFT=0)和 SIL 3(冗余配置/HFT=1)以下的安全仪表系统中

所需的硬件故障容许度的情况下使用。 

合规性认证 
·  

隔爆保护 

 见表 11 

通信 

本地通信 SAMSON SSP接口和串行接口转接器 

软件要求 (SSP) 带数据库模块 3731-3 的 TROVIS-VIEW 

HART®通信 HART®现场通信协议 

HART®频率范围内的阻抗：接收约 455 Ω, 发送约 185 Ω 

软件要求 (HART®) 手持式通信器 3731-3 型设备描述 

PC 机 按照规范 1.2 的 DTM文件, 适用于将设备集成到支持 FDT/DTM (如 PACTware) 的框架应用中; 可集成到

AMS™整套中 

材质 

外壳 压铸铝 EN AC-AlSi10Mg (Fe) (EN AC-43400) 按照 DIN 1706 标准, 铬酸盐钝化处理和粉末涂层 

外部部件 不锈钢 1.4301/1.4404(316L)/1.4310 

重量 约 2.5 kg 

可选数字输出 软件限位开关和缺省报警输出、电气隔离, 可选 NAMUR (EN 60947-5-6) 或 PLC 

信号状态 端子 B-C, 转换输出 AC/DC 

(PLC) 

端子 A-B 

导通/残余电压<1.7 V ≥2.2 mA 

不导通/高阻抗, I <100 µA ≤1.0 mA 
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工作电压 开关容量： 

40 V DC/28 V AC/0.3 A 
静态破坏极限： 

45 V DC/32 V AC/0.4 A 

仅用于连接到按照 EN 60947-5-6 标准的

NAMUR开关放大器 

可选数字输入 电气隔离, 可选用于检测外部施加的电压或操作外部浮空接点 · 根据需要配置的开关行为, 缺省设置 (见
下文) 

电压输入功能 

非精度极性, 施加 0 至 24 V DC 电压, 输入阻抗 6.5 kΩ 

静态破坏极限 40 V 

电压 >6 V：ON 切换状态 

<4 V：OFF 切换状态 

接点输入功能 

针对外部切换 (浮空接点) 

电气数据 接点打开时开环电压：最高 10 V · 脉冲直流电流达到 100 mA峰值 

接点 闭 ON 切换状态 

开 OFF 切换状态 

可选强制排气 电气隔离 

输入 0 至 40 V DC/0 至 28 V AC, 静态破坏极限 45 V DC/32 V AC, 输入阻抗≥7 kΩ 

信号 输入电压<3 V时故障-安全位置       

输入电压 >5.5 V时正常操作 

可选模拟阀位变送器 两线制变送器 

电源 11 至 35 V DC, 反向极性保护, 静态破坏极限 45 V DC 

输出信号 4 至 20 mA 

作用方向 可逆 

工作范围 行程范围的–1.25 至 103 %, 对应为 3.8 至 20.5 mA  

也可用于按照 NAMUR推荐的 NE 43 规范要求，超出 2.4 或 21.6 mA 时的错误报警指示 

特性 线性(直行程) 

迟滞和高频干扰 同阀门定位器 

其他影响 同阀门定位器 

错误报警 2.4 mA 或 21.6 mA以上实时电流触发 
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表 11：隔爆保护认证一览表 

型号 认证证书 保护类型/说明 

3
7

3
1

 

-3
21

 

 
EC 型检验证书 

证书号 PTB 11 ATEX 1014 X II 2G Ex db IIC T6 Gb, II 2G Ex db eb IIC T6 Gb  

II 2G Ex db [ia Ga] IIC T6 Gb 

II 2G Ex ia IIC T6 Ga 

II 2D Ex tb IIIC T80°C Db 
日期 2019-04-08 

-3
21

 

 认证 

证书号 RU C-DE. HA65.B.00510/20 1Ex d IIC T6/T5/T4 Gb X 

日期 2020-03-18 1Ex d e IIC T6/T5/T4 Gb X  

Ex tb IIIC T 80 °C Db X 有效期 2025-03-18 

CCC Ex 认证 

证书号 2020322307002427 Ex d IIC T4 ~ T6 Gb 

日期 2021-02-10 Ex de IIC T4 ~ T6 Gb 

有效期 2025-09-27 Ex tD A21 IP66 T80°C 

CCoE 认证 

证书号 A P HQ MH 104 6238 

Ex d IIC T6 日期 2018-07-01 

有效期 2023-12-31 

IECEx 认证 

证书号 IECEx PTB 11.0084X Ex d IIC T6, T5, T4 Gb  

Ex d e IIC T6, T5, T4 Gb  

Ex tb IIIC T80°C Db IP66 
日期 2011-09-14 

INMETRO 认证 

证书号  Ex db IIC T* Gb 

Ex db eb IIC T* Gb 

Ex db [ia Ga] IIC T6 Gb  

Ex ia IIC T6 Ga 

Ex tb IIIC T80 °C Db 

日期  

有效期  

KCS 认证 

证书号 13-KB4BO-0036 

Ex d IIC T6/T5/T4 日期 2013-01-31 

有效期 2023-01-31 

TR CMU 1055 认证 

证书号 ZETC/35/2021 II 2G Ex db IIC T6 Gb 

II 2G Ex db eb IIC T6 Gb 

II 2G Ex db [ia Ga] IIC T6 Gb  

II 2G Ex ia IIC T6 Ga 

II 2D Ex tb IIIC T80 °C Db IP66 

日期 2021-07-26 

有效期 2024-07-25 

-3
23

 

CSA 认证 

证书号 1709815 Class I, Zone 1, Group IIB+H2 T4...T6  

Class I, Div. 1+2, Groups B, C, D T4...T6  

Class II, Div. 1, Groups E, F, G 
日期 2005-10-04 

FM 认证 

证书号 3024956 Class I, Div. 1+2, Groups B, C, D 

日期 2006-01-30 
Class I, Zone 1, Groups IIB+H2 

Class I, Div. 1+2 Groups E, F, G; Class III 
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型号 认证证书 保护类型/说明 

3
7

3
1

 

-3
24

 

 认证 
证书号 

RU C-DE.  

HA65.B.00510/20 1Ex d IIC T6/T5/T4 Gb X  

Ex tb IIIC T 80 °C Db X 日期 2020-03-18 

有效期 2025-03-18 

-3
27

 

JIS 认证 

证书号 TC17747 

Ex d IIC T6 日期 2021-09-12 

有效期 2024-09-11 
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3.6 尺寸 (mm) 

 

根据 IEC 60534-6 (NAMUR) 标准 
装配连接 

 
  

输出 气源 
¼ NPT 

2 x 内螺纹  
½ NPT 或 M20x1.5 

压力表托架  
¼ NPT 或 G ¼ 

或连接板  
(仅适用 G ¼) 
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根据 VDI/VDE 3845 标准连接至角行程执行机构 

固定位置 1, 尺寸 AA1 至 AA4, 见第 3.7节 

 

3.7 固定位置按 VDI/VDE 3845 (2010 年 9 月版) 执行 

 

 

  

输出 Y1 
气源 (9) 输出 Y1 

输出 Y2 输出 Y2 3710 型反向气

动放大器 

M 最小 

固定位置 2 (托架表面) 

固定位置 1 (执行机构表面) 

执行机构 

尺寸 A B C Ød M 最小 D1) 

AA0 50 25 15 5.5 , 适用 M5 66 50 

AA1 80 30 20 5.5 , 适用 M5 96 50 

AA2 80 30 30 5.5 , 适用 M5 96 50 

AA3 130 30 30 5.5 , 适用 M5 146 50 

AA4 130 30 50 5.5 , 适用 M5 146 50 

AA5 200 50 80 6.5 , 适用 M6 220 50 
1) 按照 DIN EN ISO 5211标准，法兰型为 F05 
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4. 安装前的准备措施 
收货后，请按如下步骤操作： 

1. 检查交货范围。对照交付单说明，对比收到的货物。 

2. 检查装运情况，确定是否有运输损坏。任何运输损坏都

需报告。 

 

4.1 开箱 

 

4.3 存储 

  

 注意  

由于不当存放引起定位器损坏的风险。 

– 请遵守存放说明。 

– 避免长时间存放。 

− 如果发生存放条件不同的情况，请联系 SAMSON。 

 
存储说明 

– 避免定位器受到外部影响(例如冲击、震荡和振动)。 

– 请勿损坏防腐蚀外层(涂层)。 

– 避免定位器进入水分和灰尘。在潮湿的空间中，防止冷凝。

如果需要，请使用干燥剂或进行加热。 

– 遵循运输温度，这取决于允许的环境温度(见第 3.5节技术数

据)。 

– 使用封闭式外盖存放定位器。 

– 对气动和电气连接实施密封。 

 

 

 注意  

存在因异物进入导致定位器损坏的风险。 

安装与启动前不得拆除包装及保护膜/保护帽盖。 

 

1. 从定位器上拆下包装。 

2. 按照有效法规处理和废弃包装。 

4.2 运输 

– 避免定位器受到外部影响(例如冲击)。 

– 避免定位器进入水分和灰尘。 

– 遵循运输温度，这取决于允许的环境温度(见第 3.5节

技术数据)。 
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5. 安装与启动 
 

5.1 安装方向 

 

 注意  

存在因安装和启动顺序错误导致的故障风险。 

请遵守规定的安装顺序。 

  

 注意  

存在因安装位置不当而损坏定位器的风险。 

– 不能将定位器安装在设备前视方向的背侧。 

− 现场安装设备时，请勿密封或限制排气口。 
 顺序： 

1. 移除气动连接上的保护帽。 

2. 在阀门上安装定位器。 

 见后续第 5.3 节 

3. 接通气源。 

 见后续第 5.9 节 

4. 接通电源。 

 见后续第 5.11 节 

5. 进行设置。 

   见后续第 7 节 

 

 请遵守安装位置 (见图 3)。 

 现场安装设备时，请勿密封或限制排气口 (见图 2)。 

5.2 反馈杆和销钉位置 

可通过定位器背部的反馈杆和插于反馈杆内的销钉来调整定位

器，使其适配执行机构和额定行程。 

第 23 页中提供的行程表展示了定位器的最大调节范围。阀门可

实现的行程还受到所选故障-安全位置和所需的执行机构弹簧压缩

程度的限制。 

定位器标配 M 反馈杆 (销钉位置 35) (见图 4)。 

如需更换反馈杆，请按以下操作： 

 应尽量将新安装的反馈杆一次性移动到位，确保在两个方向

上能全范围自由活动，以使其与内部测量臂匹配。 

 

 注意  

压力过高会损坏定位器。 

对于膜片面积小于 240 cm²的执行机构，应安装信号限制装

置 (见表 5附件)。 
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图 2：排气口  
(定位器背部) 

图 3：允许的安装位置 

图 4：M 反馈杆 (销钉位置 35) 
 

  

排气口 
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5.3 3277-5 型执行机构 

 所需的安装件及其附件请参照第 20页上的表 1。 

有效膜片面积 120cm2的执行机构 

如果电磁阀或类似的阀门被附加安装到控制阀上，请遵守以

下与其他描述指令不同的指令： 

 切换板(9)于本处不可用。 

 信号压力必须从连接板上信号压力输出(附件, 订货号 
1400- 6820)发送至执行机构。 

 不要移除阀门定位器背后的螺旋丝堵(4)。 

根据所配置阀门定位器型号，信号压力可通过支架左侧或右

侧的内孔气路传送到膜片室。 

1. 参考图5选择符号，以匹配所需的故障-安全位置并对阀

门定位器进行连接安装： 

故障-安全动作位置： 

气动执行机构推杆伸出 = 故障关闭  

气动执行机构推杆缩回 = 故障打开 

阀门定位器连接： 

从切换板上看，左侧连接或右侧连接 

2. 将切换板(9)的标记与相应符号对准，并在将切换板装到

气动执行机构支架上。 

3. 如需要，将连接块(6)或压力表托架(7)(带压力表或所需

的 G ¼螺纹接口)安装到该阀门定位器上，从而确保这

两处密封件(6.1)的正确位置。 

 
4. 在阀门定位器背面取下排气孔的丝堵(4)，并密封定位器(或

压力表托架 (7)或连接块 (6))上信号压力输出 (38)处的堵头

(5)。 

5. 将连接夹具(3)装到气动执行机构推杆上，拧紧固定螺钉并确

保螺钉拧在杆的插槽内。 

6. 对准信号连接口处，安装带有开口的窄端的底板(10)(见图 5
的左侧)，并确认垫圈(14)已装好在气动执行机构支架上。 

7. 对于 15mm 行程的气动执行机构：保持连接销钉(2)连在阀

门定位器背面的反馈杆 M(1)上的销钉位置 35处(出厂状态)。 

对于 7.5mm 行程的气动执行机构：将连接销钉(2)从反馈杆

的销钉位置 35处取下，再连到销钉位置 25处并固定。 

8. 在阀门定位器的外壳插槽嵌入预制密封圈(15)，将四个固定

环压在外壳螺钉上，并将两个管件固定在外壳的插槽内。 

9. 将偏置弹簧(17)穿过反馈杆(1)下方的十字件，并将其推入外

壳的孔中。推入反馈杆(1)，直到其咬合到位为止。用三个紧

固螺钉将阀门定位器安装在底板(10)上。 
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图 5：3277-5 型执行机构 (有效膜片面积 120 cm²) 直接集成安装 

  

Vent opening 
执行机构推杆 

伸出 

 

底板开口 

气源 9 

符号 

 

左侧连接 右侧连接 

执行机构推杆 

缩回 

 

气路切换板 (9) 

标记 

 

左侧连接时 
信号压力输入 

1 反馈杆 
1.1 螺母 
1.2 弹簧垫片 
2 连接销钉 
3 连接夹具 
4 螺旋丝堵 
5 堵头 
6 连接块 G ¼ 
6.1 密封件 
7 压力表托架 
8 压力表安装套件 
9 用于气动执行机构的气路切换板 
10 底板 
10.1 密封件 
11 护盖 
11.1 排气丝堵 
14 垫圈 
15 预制密封圈 
17 偏置弹簧 (仅适用于直接集成安装) 

右侧连接时 
信号压力输入 

 

输出 38 
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确保连接销钉(2)搭在连接夹具(3)的上面。必须使反馈杆

(1)由弹簧力紧靠在连接夹具上。 

确保密封件(10.1)正确插入底板的孔位。 

10. 在支架另一侧装上护盖(11)。 

要使排气丝堵(11.1)朝向下方，以便控制阀安装后能容

许可能的冷凝水排出。 

5.4 3277 型执行机构 

 所需的安装件及其附件请参照第 20页上的表 2。 

有效膜片面积 175 至 750 cm²的执行机构 

阀门定位器可以装配到支架(图 6 所示)的左侧或右侧上，信

号压力经连接块(12)通到气动执行机构的膜片室。对于故障-
安全动作"执行机构推杆伸出"型的，由支架内部气路连接；

对于故障-安全动作"执行机构推杆缩回"型的，要用外接管

路连接。 

1. 将连接夹具(3)装到气动执行机构推杆上，拧紧固定螺钉

并确保螺钉拧在杆的插槽内。 

2. 对准信号连接口处，安装带有开口的底板(10)(见图 6 的

左侧)，并确认垫圈(14)已装好在气动执行机构支架上。 

3. 对于有效膜片面积 355, 700 或 750 cm²的执行机

构： 

  

将连接销钉(2)从阀门定位器背面反馈杆 M(1)的销钉位置 35
处取下，再连到销钉位置 50处并固定。 

对于有效膜片面积 175 至 350 cm²的 15mm 行程的执行

机构：连接销钉(2)维持在销钉位置 35(出厂状态)。 

4. 在阀门定位器的外壳插槽嵌入预制密封圈(15)，将四个固定

环压在外壳螺钉上，并将两个管件固定在外壳的插槽内。 

5. 将偏置弹簧(17)穿过反馈杆(1)下方的十字件，并将其推入外

壳的孔中。推入反馈杆(1)，直到其咬合到位为止。用三个固

定螺钉将阀门定位器安装在底板(10)上。确保连接销钉(2)搭
在连接夹具(3)的上面。必须使反馈杆(1)由弹簧力紧靠在连接

夹具上。 

6. 以垫圈(16)在连接块侧面的突出部做标记，确认所选的气动

执行机构故障-安全动作"执行机构推杆伸出"或"执行机构推

杆缩回"相应的符号是否已对准标记。若需要调整，则取下三

个固定螺钉和连接块的护盖，将垫圈(16)翻转 180°，然后再

把护盖复位。有关旧型号的连接板(见图6下部)，可通过改变

气路切换板(13)的位置使所选的执行机构故障-安全动作的符

号对准标记。 

7. 对于有效膜片面积 175 cm²的执行机构：将过滤器片自信号

压力输入端松开，并初步将限位螺钉(附件订货号：1400-
6964/订货号：0390-1424)拧入输入端，随后拧上过滤器

片。 
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图 6：3277 型执行机构 (有效膜片面积 175 至 750 cm²) 直接集成安装：信号压力连接图 

  

12.1 螺钉 
12.2 外接管路堵头或接头 
13 气路切换板 
14 垫圈 
15 预制密封圈 
16 垫圈 
17 偏置弹簧 (仅适用于直接集成安装) 

1 反馈杆 
1.1 螺母 
1.2 弹簧垫片 
2 连接销钉 
3 连接夹具 
10 底板 (G ¼) 
11 护盖 
11.1 排气丝堵 
12 连接块 

底板开口 

C 视图 

A 视图 

B 视图 

气源 
执行机构推杆 

缩回 伸出 

带气路切换板(13) 
的连接块(旧) 

执行机构推杆缩回 

 
执行机构推杆伸出 

 

气源 

SU
PPLY 
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8. 正对着阀门定位器和气动执行机构支架，安装连接板

(12)及其密封圈，用螺钉(12.1)拧紧固定。对于"执行机

构推杆缩回"型的气动执行机构，要拆下堵头(12.2)和装

上外接信号管。 

9. 在支架另一侧装上护盖(11)。 

要使排气丝堵(11.1)朝向背后，以便控制阀安装后能容

许可能的冷凝水排出。 

5.5 根据 IEC 60534-6 (NAMUR) 标
准装配连接 

 所需的安装件及其附件请参照第 21页上的表 3。 

使用 NAMUR 托架(10)将阀门定位器装配到气动控制阀

上。 

1. 对于有效膜片面积 175 cm²的执行机构：将过滤器片

自信号压力输入端松开，并初步将限位螺钉(附件订货

号：1400-6964/订货号：0390-1424)拧入输入端，随

后拧上过滤器片。 

2. 对于有效膜片面积 120 至 750 cm²的执行机构：将两

个螺拴(14)拧在阀杆接头(9)的托架(9.1)上，再在其上放

置连接板(3)并用螺钉(14.1)固定。 

 
对于有效膜片面积 2800 cm²和 1400 cm²、且行程为

120mm 的执行机构： 

– 对于行程等于或小于 60mm 的，是将长连接板(3.1)直接拧在

阀杆接头(9)上。 

– 对于行程超过 60mm 的，要先将托架(16)装上，然后再将连

接板(3)及螺拴(14)和螺钉(14.1)装上。 

3. 按下列步骤将 NAMUR 托架(10)装到气动控制阀上： 

– 若装到铸造支架的 NAMUR凸缘上，使用 M8螺钉(11)和齿型

垫片将托架直接拧紧在支架上。 

– 若装到杆型支架上，要使用两个 U 型螺拴(15)固定 NAMUR
托架(10)。要确认 NAMUR托架(10)的合适位置，即当气动控

制阀在中间行程时，能使连接板(3/3.1)的插槽处于 NAMUR
托架的中间。 

4. 将连接块(6)或压力表托架(7)(带压力表或所需的 G ¼螺纹接

口)安装到该阀门定位器上，从而确保这两处密封件(6.1)的正

确位置。 

5. 对于有效膜片面积小于 240 cm²的气动执行机构，应在该定

位器信号压力输出使用限位螺钉(附件订货号：1400-6964/
订货号：0390-1424)。 

6. 根据气动执行机构有效有效膜片面积和控制阀行程按照23页

的表选择所需的反馈杆(1)M、L 或 XL 及连接销钉位置。 

反馈杆 M，连接销钉位置 25 或 50： 
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图 7：根据 IEC 60534-6 (NAMUR) 标准装配连接 

  

1 反馈杆 
1.1 螺母 
1.2 弹簧垫片 

对于有效膜片面积小于 240 cm²的气

动执行机构，在输出(38)插入限位螺

钉 

安装托架用于 2800 cm² 及
行程≥60 mm的气动执行机

构 

反馈杆 XL或 L 
 

装配到杆型支架 
杆直径 20 至 35 mm  

装配到 NAMUR 
凸缘 

7 压力表托架 
8 压力表安装套件 
9 阀杆接头 
9.1 托架 
10 NAMUR 托架 
11 螺钉 
14 螺栓 
14.1 螺钉 
15 U 型螺栓 
16 托架 

2 连接销钉 
3 连接板 (随动) 
3.1 连接板 (随动) 
6 连接块 (仅适用 G ¼) 
6.1 密封件 
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– 自连接销钉位置 35 拆除连接销钉(2)，并将其固定至所

需孔位。 

反馈杆 L 或 XL： 

– 自阀门定位器传动轴松开出厂标准配置的反馈杆 M。 

– 将安装套件内提供的较长连接销钉(2)固定至所需反馈杆

(1)(如表所示)的对应销钉位置。 

– 将反馈杆 (1) 置于定位器传动轴上，并用弹簧垫片 (1.2) 
和螺母 (1.1) 固定。 

– 必须使反馈杆能在上下两个方向能全范围移动。 

7. 将阀门定位器放到 NAMUR 托架上，使连接销钉(2)插入

连接板(3/3.1)的插槽内，相应的调整反馈杆(1)。用三

个固定螺钉将阀门定位器拧紧在 NAMUR 托架(10)上。 

5.6 装配连接至 3510 型微流量阀 

 所需的安装件及其附件请参照第 21页上的表 3。 

使用托架将阀门定位器装配到控制阀支架上。 

1. 使用六角螺钉(12.1)，将行程指示表(附件)安装到阀支

架的外侧，从而确保该量表对准阀杆接头。 

2. 将托架(9.1)固定到阀杆接头上。 

 3. 将两个销钉(9.2)拧入阀杆接头(9)的托架(9.1)上，并将连接板

(3)放置在顶部，然后使用螺钉(9.3)进行固定。 

4. 将 M8 螺钉(11.1)直接拧入阀支架的孔中，从而将六角形螺杆

(11)固定到阀支架的外侧。 

5. 使用六角螺钉(10.1)、垫圈和齿形锁紧垫圈，将托架(10)固定

到六角形螺杆(11)上。 

6. 将连接板(6)或压力表托架(7)(带压力表或 G ¼ 螺纹接口)安装

到该阀门定位器上，从而确保这两处密封件(6.1)的正确位

置。 

7. 将限位螺钉(附件订货号：1400-6964/订货号：0390-1424)
旋入该阀门定位器信号压力输出(或压力表托架或连接板的输

出)。 

8. 从该阀门定位器传动轴上拧出包含连接销钉(2)的标准 M 反馈

杆(1)。 

9. 取下 S 反馈杆(1)，并将连接销钉(2)拧入销钉位 17 的孔中。 

10. 将 S 反馈杆放置在该阀门定位器传动轴上，并使用弹簧垫片

(1.2)和螺母(1.1)将其拧紧。尽量将反馈杆一次性移动到位，

使其能在两个方向全范围自由活动。 

11. 将阀门定位器放置在托架(10)上，于是，连接销钉可以滑入

连接销钉(3)的插槽中。并相应地调整反馈杆(1)。使用两个螺

钉，将该阀门定位器拧入托架(10)。 
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图 8：装配连接至 3510 型微流量阀 

  

将限位螺钉插入到输出 
(38)。 

1 反馈杆 
1.1 螺母 
1.2 弹簧垫片 
2 连接销钉 
3 连接板 (随动) 
6 连接块 
6.1 密封件 
7 压力表托架 
8 压力表安装套件 
9 阀杆接头 
9.1 托架 
9.2 螺栓 
9.3 螺钉 
10 托架 
10.1 螺钉 
11 六角钢条 
11.1 螺钉 
12.1 螺钉 
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5.7 装配连接至角行程执行机构 

 所需的安装件及其附件请参照第 22页上的表 4。 

两种装配套件都包含所有必需的装配零件。且必须从装配套

件中挑选执行机构的零件。准备执行机构，并安装执行机构

厂家提供的转接器(必要时)。 

1. 将外壳(10)安装到角行程执行机构上。如果是 VDI/VDE 
连接，将垫片(11)放置在下方(必要时)。 

2. 对于 SAMSON 3278 型 VETEC S160 型角行程执行

机构，将转接器 (5)拧入轴的自由端上，或将转接器

(5.1)放置在 VETEC R 执行机构的轴上。 

将转接器 (3)放置在 3278 型、VETEC S160 型和

VETEC R 型执行机构上。对于 VDI/VDE 型产品，该步

骤的实施取决于执行机构的规格。 

3. 将胶粘标签(4.3)粘贴到耦合机构上，于是，当阀门"打
开"时，可以在阀门外壳的窗口中看到该胶粘标签的黄

色部分。如需要，可附上带有说明符号的胶粘标签，并

将其粘贴在外壳上。 

4. 使用螺钉(4.1)和弹簧垫片(4.2)，将耦合轮(4)固定到执

行机构槽形轴或转接器(3)上。 

 
5. 从该阀门定位器的 M 反馈杆(1)上拧出标准的连接销钉(2)。

将装配套件中的连接销(Ø5 mm)安装到 90°的销位上。 

6. 将连接板(6)(用于所需的 G ¼ 连接螺纹)或压力表托架(7)(带
压力表)安装到该阀门定位器上，从而确保这两处密封件(6.1)
的正确位置。双作用的无弹性角行程执行机构需要在该阀门

定位器外壳的接口侧使用反向气动放大器(参考第 5.8节)。 

7. 对于有效膜片面积小于 300 cm³的执行机构，应在该阀门定

位器信号压力输出(或压力表托架或连接板的输出)使用限位

螺钉(订货号：1400-6964/订货号：0390-1424)。 

8. 将阀门定位器放置在外壳(10)上，并将其拧紧。在考虑执行

机构旋转方向的情况下，对反馈杆(1)进行调整，以便其可以

在正确的耦合轮插槽中和连接销钉进行对接(图 10)。 
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图 9：装配连接至角行程启动执行机构 

  

SAMSON 3278 型, 
VETEC S160, VETEC R 

1 反馈杆 
1.1 螺母 
1.2 弹簧垫片 
2 连接销钉 
3 转接器 
4 阀杆接头  
4.1 螺钉 
4.2 弹簧垫片 
4.3 胶粘标签 
5 执行机构轴或转接

器 
6 连接块 (仅适用 G 

¼) 
6.1 密封件 

7 压力表托架 
8 压力表安装套件 
10 转接器外壳 
10.1 螺钉 
11 垫片 
 

 
对于有效膜片面积<300 cm³的执行机构，在信号压力输出中使用限位螺钉 

按照 VDI/VDE 3845 (2010 年 9 月版) 装
配连接 
固定位置 1, 尺寸 AA1 至 AA4, 见第 3.7 节 
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图 10：旋转方向 
 

 

5.8 用于双作用执行机构的反向气动放大器 

针对双作用气动执行机构应用情况，要求阀门定位器必须装配反

向气动放大器。 
  

 提示  
我们推荐 SAMSON 3710型反向气动放大器(见安装与操作说明书 
 EB 8392 ZH)。 
 

 
如果使用不同的反向气动放大器(订货号 1079-1118 或 1079-
1119)，那么，请遵守第 5.8.1节所述的安装说明。 

以下情况适用于所有反向气动放大器： 

在反向气动放大器的输出 A1处提供该阀门定位器的信号压力。

在输出 A2处提供等于所需气源压力(Z)的反向压力(当将其添加到

输出 A1处的压力中时)。关系式 A1 + A2 = Z 适用。 

A1：将输出 A1连接到执行机构(当压力上升时，其可以打开阀

门)的信号压力接口中。 

A2：将输出A2连接到执行机构(当压力上升时，其可以关闭阀门)
的信号压力接口中。 

  

执行机构逆时针旋转 

执行机构顺时针旋转 
 

https://www.samsongroup.com/document/e83920en.pdf
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图 11：安装反向气动放大器 (1079-1118 或 1079-1119) 

  

从阀门定位器方向看的视图 

输出 38 气源 9 

至气动执行机构 
的控制信号 

1 反向气动放大器 
1.1 专用螺钉 
1.2 垫圈 
1.3 专用螺母 
1.4 橡胶圈 
1.5 堵头 
1.6 过滤器片 

气
源

  9
 

输
出

 3
8 
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5.8.1 反向气动放大器 (1079-1118 或 
1079- 1119) 

 不能将密封塞(1.5)从反向气动放大器上旋出。 

1. 在反向气动放大器附件中找出专用螺母(1.3)，将其拧入

连接块的开孔中。移除橡胶圈(1.4)。 

2. 把垫圈(1.2)嵌入反向气动放大器的插槽，将两个专用空

心螺钉(1.1)置入连接孔 A1和 Z中。 

3. 用两个专用螺钉(1.1)将反向气动放大器(1)拧紧固定。 

4. 使用螺钉刀(8mm 宽)将附带的过滤器片(1.6)拧入连接孔

A1和 Z中。 

 
安装压力表 

见图 11进行安装，将压力表托架装到 A1和 Z接口。 

压力表托架 G ¼接口 1400-7106 

 ¼ NPT 接口 1400-7107 

用于气源 Z和输出 A1的压力表在表 1至表 3.3中列出。 

 

 

 信息  

启动双作用执行机构后，第 7 节中所述的以下设置必须确
保： 

− 压力限制 (代码 16) = 'No' 

−  故障-安全位置 (代码 0) = 'AtO' (AIR TO OPEN 气开)  
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5.9 气动连接 

 

 危险  

存在因爆炸性环境的形成而导致致命伤害的风险。 

设备的操作人员必须确保工作介质不能形成爆炸性环境。 

 仅可使用不含在介质中出现可能形成爆炸性环境物质的

气体(如不使用易燃气体、氧气或富氧气体)。 

 
 

 警告  
 

连接信号压力后，存在因外露部件(定位器、执行机构或阀

门)可能的移动带来的伤害风险。 

 不要触摸或阻挡外露的移动部件。 
 

 注意  

气源连接不当会损坏定位器，进而导致功能故障。 

 将螺钉件自附件拧入连接板，压力表安装块或连接块。 

 
 

  
 

 注意  

存在因不遵守气源质量要求而引发的故障风险。 

 仅使用干燥、无油、无尘的气源。 

 阅读有关上游减压站的维护说明。 

 在连接和供气前，必须仔细清洗吹扫所有气源管路。 

5.10 气源连接 

 

 注意  

存在因安装和启动顺序错误导致的故障风险。 

请遵守规定的安装顺序。 

1. 拆除气动连接上的保护帽。 

2. 在阀门上安装定位器。 

3. 接通气源。 

4. 接通电源。 

5. 进行设置。 

带 ¼ NPT 螺纹接口的螺钉件可直接拧入定位器。如需 G ¼ 螺
纹接口，则螺钉件必须自附件拧入连接板 (6) 或压力表安装块或

连接块。 

可自定义使用金属管、铜管或塑料软管。 

 见第 5.9节说明。 
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5.10.1 信号压力连接 
信号压力连接取决于定位器在执行机构上的安装方式。 

3277 型执行机构 

 信号压力连接已固定。 

根据 IEC 60534-6 (NAMUR) 标准装配连接 

 对于"执行机构推杆缩回"故障-安全动作位置：信号压

力可接到气动执行机构膜片室顶部。 

 对于"执行机构推杆伸出"故障-安全动作位置：信号压

力可接到气动执行机构膜片室底部。 

安装连接至角行程气动执行机构 

 对于角行程气动执行机构，要按照厂家的规格来连接。 

5.10.2 信号压力读数 

 
5.10.3 气源压力 
最高输入压力 (气源压力) 为： 

– 3731-321/-327 型最高 7 bar 

– 3731-323 型最高 6 bar 

所需的气源压力取决于弹簧范围和气动执行机构的动作方向(故障

-安全位置)。 

弹簧范围被标注在铭牌上，弹簧范围或信号压力范围取决于气动

执行机构。动作方向用 FA 或 FE 表示，或用符号标注。 

气动执行机构推杆伸出 FA (AIR TO OPEN/气开) 

故障-关闭 (对于单座阀和角型阀)： 

 要求的气源压力 = 弹簧范围上限值 + 0.2 bar, 最小 1.4 bar。 

气动执行机构推杆缩回 FE (AIR TO CLOSE/气关) 

故障-打开 (对于单座阀和角型阀): 

为了紧密关闭控制阀，其最大信号压力pst最大可按下列公式估算： 

pst 最大 = F + d² · π · ∆p
4 · A

 [bar] 

d = 阀座直径[cm] 

∆p = 控制阀上的压差[bar] 

A = 气动执行机构有效膜片面积[cm²] 

F = 气动执行机构弹簧范围上限值[bar] 

 

 提示  
为了监视气源压力(SUPPLY)和信号压力(OUTPUT)，推荐安装

压力表(见第 3.3节中的附件)。 
 

 

安装压力表： 

 见第 5.5节和 图 7 
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若找不到数据规格，可按下式粗算： 

 需要的气源压力 = 弹簧范围上限值 + 1 bar 

5.10.4 输出信号压力 
阀门定位器输出端(Output 38)的信号压力是可以在代码 16
中限制到 1.4、2.4或 3.7 bar。 

缺省设置为不激活限制 [No]。 

5.11 电气连接 

 
 根据隔爆保护 Ex db 型，安装认证的丝堵密封住任何未使用

的电缆接入口。 

牢固地安装连接线，并尽可能确保其不受损坏。如果电缆接入口

温度超过 70 °C，可使用相应的耐高温连接电缆。 

将阀门定位器集成到现场等电位接合系统中。 

遵循隔爆保护 Ex e 型的连接(EN60079-7)： 

电缆和电缆接入口或丝堵必须根据隔爆保护 Ex e 型(ATEX)检验，

这些材料需要有特定的检验证书。 

设备使用环境温度低于–20 °C 必须设有金属电缆接入口。 

在多个电缆芯连接到同一终端的情况下，请确保每个电缆芯都被

充分夹住。 

如果在与电气设备有关的文件中没有明确规定且这两个电缆事先

用一个共同的夹套管固定时，两个不同截面的电缆只能连接到一

个终端。 

遵循隔爆保护 Ex i 型的连接(EN60079-11)： 

对于连接经严格认证的外部安全电路，可以在危险区域内打开阀

门定位器的终端隔室。 

 

 

 危险  

存在因爆炸性环境的形成而导致致命伤害的风险。 

 有关危险区域的装配和安装，请遵循使用国家的相关标
准。 

德国使用标准： 

EN 60079-14 (VDE 0165, 第 1 部分) 爆炸性环境-电气设
备的设计、选择和安装。 

 

 

遵循隔爆保护 Ex d 型的连接(EN 60079-1)： 

3731-321 型阀门定位器必须连接在合适的符合 EN60079 
-1(爆炸性气体环境电气装置第 1部分：隔爆附件"d")第 13.1
和 13.2 条要求的电缆密封接头或电缆管接系统上，这些材

料需有特殊的检验证书。不能使用简易型电缆密封接头或丝

堵。 
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只有在危险区域内打开终端隔室，才能将其连接到经过严格

认证的本质安全电路。 

 与非本质安全电路相连接的阀门定位器不再被允许作为

传统的安全设备使用。 

 电缆的额定功率、电缆接入口和丝堵必须与阀门定位器

的保护等级一致。 

电缆接入 

端室螺纹连接设计适用 M20x1.5 或½ NPT 的螺纹接口。 

电气接线的螺钉端设计适用 0.2 至 2.5mm2 截面电线，抗拉

紧至少 0.5Nm。 

设定点的导线必须连接到标记为"信号"的外壳终端，并且是

非精度极性。 

– 当设定值超过 22mA 时，显示器会显示 OVERLOAD (过
载)。 

– 设定点低于 3.8mA，定位器移动到故障 -安全位置 
(SAFE)。当设定值低于 3.7mA时，LOW(过低) 会以警告

的形式出现在显示器上。 

根据不同的版本，定位器配备有额外的数字输出、强制排气

功能、阀位变送器或数字输入。 

 

 阀位传感器是在两线制电路上运行的。通常的电源电压是 24V 
DC。考虑到电源导线的电阻，阀位变送器的电压最大可以在 11
到 35V DC 之间 (反向极性保护，见第 3.5节静态破坏极限)。 

  

 警告  

由于终端隔室没有严密密封，可能无法满足要求的保护等级。 

 只可使用密封电缆接入口和拧紧护盖的阀门定位器来操作。 

  
  

 警告  

护盖螺纹和/或连接螺纹损坏会造成隔爆损失。 

 当阀门定位器处于通电状态时，不要打开隔爆外壳。 

 请遵守隔爆规定。 
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5.11.1 电源连接 
1. 拧松护盖。 

2. 使用电缆密封接头或电缆管接系统将线缆穿过侧边电

缆，以进入到终端隔室。 

3. 如第 53页图 15所示的外壳端子接线图，将线缆连接至

终端。 

4. 检查 O 形圈是否破损，如有必要即进行更换。 

5. 把护盖尽可能拧紧。将其转回第一安全位置(插槽)。 

6. 拧下平头螺钉，锁上护盖。 

 

图 12：端子布置 (护盖未除) 
 

 
5.11.2 通信建立 
基于 HART®协议， 使用 FSK 调制解调器或手持通讯器在计算机和

定位器间进行通讯。 

Viator FSK 调制解调器 

RS-232  非隔爆 订货号 8812-0130 

USB 非隔爆 订货号 8812-0132 

如果控制器或控制站的负载阻抗过低，则必须在控制器和定位器

之间连接一个隔离放大器。 

使用 HART®协议，所有连接的控制室和现场设备都可以通过点对

点连接或标准 (多点) 总线单独寻址。 

点对点： 

总线地址/轮询地址必须始终设置为零 (0)。 

标准总线 (多点)： 

在标准总线 (多点) 模式，定位器跟踪模拟电流信号 (设定点) 的方

式与点对点通讯相同。例如，这种操作模式适用于定位器的分程

操作 (串联)。总线地址/轮询地址必须在 1 到 15 的范围内。 
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 信息  

当过程控制器/控制站输出不兼容 HART®时，可能会出现通
讯错误。 

为了匹配，Z 盒 (订货号 1170-2374) 可以安装在输出端和

通信接口之间。在 Z 盒，大约 330mV 的电压被释放 (相当

于 20mA 时 16.5 Ω)。另外，可以串联一个 250 Ω电阻，将

一个 22 μF 电容器并联到模拟输出。控制器输出的负载将随
之增加。 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

图 14：FSK 调制解调器连接 

  

图 13：调整输出信号 

控制器/控制站 

防爆隔离放大器 

手持通讯器或第二个 FSK 调制解调器 (防爆

保护) 

安全区域中的连接 手持通讯器或第二个 FSK 调制解调器 

4 至 20 mA 

危险区域 安全区域 
危险区域中的连接 

控制器/控制站 

控制器/控制站 

电气连接附件  

 见第 22 页表 6 。 
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图 15：电气连接 

  

信号：(极性非敏

感) 

带两线变送器电源单元的位置变送器 数字输出 PLC DC/AC 

数字输入  
电压输入 (极性非敏感) 

强制排气 

数字输出 
开关放大器 EN 60947-5-6 

数字输入 
用于外部接点的接点输入 

4...20 mA 
HART® 

可选： 
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6. 操作控制和读数显示 

 

图 16：3731-3 型定位器操作控制  

 

6.1 旋转按钮 

旋转按钮 ( ) 位于前保护盖的下方。 

可通过旋转按钮在现场操作定位器： 

旋转 ：选择代码和值。 

按下 ：确认设置。 

6.2 串行接口 

串行接口连接位于显示器盖的下方：在拧开显示器盖之前，

旋下螺钉并移动固定螺钉。 

  

 警告  

打开显示器盖会使隔爆保护不安全。 

 只能在不具有潜在爆炸性的大气环境中才能打开显示器盖。 

 
必须为定位器提供至少 4 mA 的电流。 

使用 TROVIS-VIEW 软件前，应将 SAMSON 定位器的本地 SSP 接

口通过转接器(见第 22 页表 5)连接至 PC 机的 RS-232 或 USB 端

口。 

  

保护盖 显示器 串行接口 

固定螺钉 

旋转按钮 
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6.3 读数 

特定代码、参数和功能分配的图标在显示器上指示如下 (见
图 17)。 

操作模式： 

– 手动模式 (见第 8.2.1 节)  

定位器遵循手动设定点 (代码 1)，而非 mA 信号。 

闪烁：定位器未初始化。仅可在手动设定点 (代码 1) 
上进行操作。 

– 自动模式 (见第 8.2.1节) 定位器处于闭环运行状态，并

遵循 mA 信号。 

– 故障-安全位置 (见第 8.2.2 节) 定位器为输出端通

风。阀门移至机械故障-安全位置。 

– 条形图 

在手动和自动模式下，条形图指示取决于符号 (+/–) 和
值的设定点偏差。设定点每偏差 1 %，就会显示一个条

形图。如果定位器尚未初始化 (将在显示器上闪烁 )，
条形图将以相对于中轴的角度指示反馈杆的位置。一个

条形图对应于大约 5°的旋转角度。如果超出了允许的旋

转角度，则第五个条形图会闪烁 (读数显示 > 30°)。必

须检查反馈杆和销钉的位置。 

 
– 状态信息 

：维护警报 

：要求维护/需要维护 

闪烁：超出标准 

这些图标表示发生了错误。可以为每个错误分配一个分类状

态。分类包括"无消息"，"需要维护"，"要求维护"和"维护报

警" (请见第 8.3节 EXPERTplus 控制阀自诊断)。 

– 启用配置 

该图标表示已启用代码列表 (见第 12.2节) 中标有星号 (*) 的
代码进行配置 (见第 8.1 节)。 
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读数及其含义： 
AUtO 自动  增加/增加 

CL 顺时针  增加/减少 

CCL 逆时针 
闪烁 紧急模式(见代码 62) 

Err 错误 
闪烁 定位器未初始化 

ESC 停止 
闪烁 阀门处于机械故障-安全位置 

H I ix高于 21.6 mA   

LO ix低于 2.4 mA   

LOW w 低于 3.7 mA   

MAN 手动设定   
MAX  最大范围   

No 不可用/未激活   

NOM 额定行程   

OVER LOAD  w > 22 mA   

RES 复位   

RUN 启动   

SAFE 故障-安全位置   

SUB  在线替换校验   

Tu nE 正在进行初始化   

Y ES 可用/激活   

Z P  零点校验   

t ESt inG 自检测   

t ESt  测试功能激活   
 

 

图 17：3731-3 型定位器的显示读数 

  

手动模式 

故障/错误 

限位开关 
警报 1 

闭环运行 

代码 

设定点偏差或反馈杆 
位置条形图 

故障-安全位置激活 启用配置 

凝聚态：要求维护/需要维护 

限位开关 
警报 2 

单位 
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6.4 HART®通信 

必须为定位器提供至少 3.8 mA 的电流。 

符合规范 1.2 的 DTM 文件 (设备类型管理器) 可用于通信。

例如，这允许设备在 PACTware 用户界面下运行。可通过 
DTM 和用户界面访问定位器的所有参数。 

 
6.4.1 动态 HART®变量 
HART®规范定义了四个动态变量，由值和工程单位组成。可以根

据需要将这些变量分配给设备参数。通用 HART®命令 3 可以从设

备中读取动态变量。该功能使得厂家特定的参数还可以通过通用

命令来传送。 

在 3731-3 型定位器中，动态变量可以由 DD 或在 TROVIS-VIEW 
[Settings > Operation unit] (设置 > 操作单位) 中分配，如第 58 页

表 12所示。 

 

 

 信息  
如果在定位器中启动了复杂的功能，需要较长的计算时间或

导致大量数据存储于定位器的易失性存储器中，则 DTM 文
件将发出"忙"的警报。此警报不是错误信息，可以直接确
认。 
 

 

写保护 

– HART®通讯的写访问权限可以通过代码 47 禁用。此功

能只能在定位器本地启用或禁用。缺省情况下，写访问

权限处于启用状态。 

– 可以通过 HART®通信锁定现场操作。选择代码 3 后，

显示器上的 'HART' 字样会闪烁。只能通过 HART®通信

禁用此锁定功能。缺省情况下，现场操作处于启用状

态。 
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表 12：动态 HART®变量分配 

变量 含义 单位 

设定点 % 

设定点取决于动作方向 % 

行程时间规定之后的设定点 % 

阀门位置 % 

设定点偏差 e % 

阀门绝对总行程 – 

数字输入状态 0 = 未激活 1 = 激活 

255 = –/– 
– 

内部电磁阀/强制通风状态 0 = 断电 

1 = 通电 

2 = 未安装 

– 

凝聚态 0 = 无消息 

1 = 需要维护 

2 = 要求维护 

3 = 维护警报 

4 = 超出标准 

7 = 功能检查 

– 

温度 °C 
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7. 操作定位器 
 

 注意  

存在因安装和启动顺序错误导致的故障风险。 

请遵守规定的安装顺序。 

1. 移除气动连接上的保护帽盖。 

2. 在阀门上安装定位器。 

3. 接通气源。 

4. 接通电源。 

5. 进行设置。 

连接电源后的读数： 

 

tEStinG 在显示器上运行后，当定位器未初始化时，错误报警图标出现，显示器上的  扳手图标和 手

形图标闪烁。该读数以度为单位表示反馈杆相对于中轴线的位置。 

定位器初始化后显示代码 0。定位器处于最后一个激活的操作模式。 

7.1 调整显示方向 

显示器目录能 180°旋转，以使得显示器读数能匹配执行机构安装状态。如果显示器数据出现颠倒，则按如下操作： 

1. 转动 ，直至代码 2 出现 

2. 按下 ，代码数字 2 闪烁。 

3. 转动 并选择所需读数方向。 

4. 按下 以确认。  

右侧气动连接的读数方向 

 

左侧气动连接的读数方向 
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7.2 限制信号压力 

如果最大执行机构力可能会损坏阀门，则必须限制信号压力。 

 请勿激活双作用执行机构的压力限制 (AIR TO OPEN (气开，AtO) 故障-安全位置)。缺省设置是 'No'。 

在限制信号压力之前，请在定位器上启用配置。 

启用配置： 

如果在 120 秒内未输入任何设置，则配置功能将再次锁定。 

1. 转动 ，直至代码 3 出现 (读数显示：

No)。 

2. 按下 ，代码数字 3 闪烁。 

3. 转动 ，直到出现 YES。 

4. 按下 以确认 (读数显示：  )。  

启用配置 

缺省：No 

限制信号压力： 

1. 转动 ，直至出现代码 16。 

2. 按下 ，代码数字 16 闪烁。 

3. 转动 ，直到出现所需的压力限值

(1.4/2.4/3.7 bar)。 

4. 按下 确认。  

压力限制 

缺省：No 
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7.3 检查定位器工作范围 

为了检查机械附件及其功能是否正常，应在 手动模式 (MAN) 下用手动设定点 w 在定位器的工作范围内移动阀门。 

选择手动模式 (MAN)： 

1. 转动  ，直至出现代码 0。 

2. 按下 ，代码数字 0 闪烁。 

3. 转动 ，直到出现 MAN。 

4. 按下 。定位器改为手动模式。  

操作模式  

缺省：MAN 

检查工作范围： 

1. 转动 ，直至出现代码 1。 

2. 按下 ，代码 1 和  图标闪烁。 

3. 转动 ，直到定位器中的压力增大并且控制

阀移至其终端位置，以便检查行程/角度。 

在定位器背面指示反馈杆的旋转角度。  

手动设定点 w (指示当前旋转角度) 

水平反馈杆 (中间位置) 等于 0°。 

为确保定位器正常工作，当阀门在工作范围内移动时，外侧的条形图不得闪烁。按下旋转按钮，退出手动模式。 

当显示的角度大于 30° 并且右或左外侧条形图闪烁时，表示超出允许的范围。定位器切换到故障-安全位置 (SAFE)。 

 取消故障-安全位置 (SAFE) (见第 8.2.2节)，请务必检查反馈杆和销钉位置 (见第 5节)。 
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 警告  

存在因阀门活动部件造成人身伤害的风险。如果将手或手指插入阀门，可能会损伤手或手指。 

 在操作过程中，不要将手或手指插入阀门支架，也不要触摸任何移动的阀门部件。 

 更换反馈杆或改变销钉位置之前，请断开气源和辅助电源。 

7.4 确定故障-安全位置 

定义阀门的故障安全位置 (0 %) 需考虑阀门类型和执行机构的动作方向。 

– AIR TO OPEN (气开，AtO) 设置： 

信号压力打开阀门，例如用于故障自动关闭阀。 

– AIR TO CLOSE (气关，AtC) 设置： 

信号压力关闭阀门，例如用于故障自动开启阀。 

 

 信息  

AIR TO OPEN (气开，AtO) 设置始终适用于双作用执行机构。 

 

1. 转动 ，直到代码 0 出现。 

2. 按下 。MAN 模式出现，且代码 0 闪烁。 

3. 转动 直到 Init 出现。按下 。 
 

初始化 

4. 转动 直到所需的故障-安全位置出现。 

5. 按下 进行确认。 

 

AIR TO OPEN 气开 

6. 转动 直到 ESC 出现。 

7. 按下 以退出输入或启动第 7.5节的初始化。 

 

AIR TO CLOSE 气关 
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校验目的：在成功完成初始化后，阀门关闭时定位器显示必须为 0％，阀门打开时定位器显示必须为 100％。如果不是这种情况，改

变滑动开关的位置并重新初始化定位器。 

7.5 初始化定位器 

 

 警告  

定位器、执行机构或阀门上外露的活动部件可造成受伤危险。 

 切勿触摸或阻挡外露的活动部件。 

 
 

 注意  

执行机构或阀门的运动会干扰生产过程。 

  生产过程中不要执行初始化。首先通过关闭截止阀隔离设备。 

 开始初始化之前，检查阀门的最大允许信号压力。在初始化期间，定位器给出的输出信号压力可达到最大气源压力。如有必

要，可连接上游减压阀来限制信号压力。 

 

 信息  

在将定位器安装到其它执行机构上或更改其安装位置前，将定位器复位为其缺省设置 (见第 7.7节)。 

在初始化期间，定位器可以最佳地适应控制阀所需的摩擦条件和信号压力。自动调整的类型和程度取决于所选的初始化模式： 

– 最大范围 (MAX) (标准范围) 

初始化模式，用于简单启动具有两个明确定义的机械终端位置的阀，例如三通阀 (见第 7.5.1 节)。 

– 标称范围 (NOM) 

所有单座直通阀的初始化模式 (见第 7.5.2节)。 

– 手动选择范围 (MAN) 

未知标称范围而需手动输入开位的单座直通阀的初始化模式 (见第 7.5.3节)。 
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– SUB – 在线替换校验 

该模式允许在设备运行时更换定位器，对设备造成的干扰最小 (见第 7.5.4 节)。 

 

 信息  

可按下旋转按钮取消正在进行中的初始化过程。StOP (停止)显示三秒钟，定位器改到故障安全位置 (SAFE)。再次通过代码 0 清除

故障安全位置 (见第 8.2.2 节)。 

 

初始化过程所需的时间取决于执行机构的传输时

间，这意味着初始化可能需要几分钟。 

 

交替显示读数：正在进行初始化 

初始化成功后，定位器将以闭环操作运行，显示 
 闭环操作图标。 

 

指示初始化进度 

(MAX, NOM, MAN 或 SUB 出现，取决于所

选的初始化模式) 

故障会导致该过程被取消。根据通过凝聚态对其

进行分类的方式显示初始化错误。请见第 8.3
节。 

 

初始化成功完成。定位器处于 %自动模式

( )。 

 
 

 信息  

当代码 48 - h0 = Y ES 时，初始化完成后，诊断自动开始绘制参考图 (驱动信号稳态 d1 和迟滞 d2)。这通过 t ESt  和 d1 或 d2 交

替显示来表示。显示器上的代码 48 - h1 和代码 81 指示参考图绘制过程中出现的错误。参考图对闭环操作没有任何影响。 
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7.5.1 MAX – 基于最大范围的初始化 
定位器确定关闭部件从 CLOSED (关闭) 位置到相反行程限位的行程/旋转角度，并将该行程/旋转角度作为 0 至 100％ 的工作范围。 

启用配置： 

如果在 120 秒内未输入任何设置，则配置功能将再次被锁定。 

1. 转动 ，直至出现代码 3 (读数显示：

No)。 

2. 按下 ，代码 3 闪烁。 

3. 转动 ，直到出现 YES。 

4. 按下 进行确认 (读数显示： )。  

启用配置 

缺省：No 

选择初始化模式： 

1. 转动 ，直至出现代码 6。 

2. 按下 ，代码数字 6 闪烁。 

3. 转动 ，直到出现 MAX。 

4. 按下 确认 MAX 初始化模式。  

初始化模式 

缺省：MAX 
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开始初始化: 

1. 转动 ，直到代码 0 出现。 

2. 按下 ，代码数字 0 闪烁。 

 

初始化 

3. 转动 直到 Init 出现。按下 。故障-安全位

置设置 AtO 或 AtC 出现。 

 

 

 

4. 按住 6 秒。进度条停止后，初始化启动。 

 

 

故障-安全位置读数 

 

显示进度条，直至初始化启动 

初始化后，用 ％ 显示标称行程/旋转角度。代码 5 (标称范围) 保持锁定。行程/角度范围起点 (代码 8) 和行程/角度范围终点 (代码 
9) 的参数也只能以 ％ 显示和修改。 

对于以 mm/°为单位的读数，请输入销钉位置 (代码 4)。 

输入稍钉位置： 

1. 转动 ，直至出现代码 4。 

2. 按下 ，代码 4 闪烁。 

3. 转动 选择反馈杆上的销钉位置 (见安装连接

中的相关部分)。 

4. 按下 确认。标称范围的读数以 mm/°表示。  

销钉位置  

缺省：No 

7.5.2 NOM – 基于标称范围的初始化 
校验的传感器可以非常精确地设置有效阀门行程。在初始化期间，定位器检查控制阀是否可以在指示的标称范围 (行程或角度) 内移动

而不会发生碰撞。如果是这种情况，采用指示的标称范围作为工作范围，并限制行程/角度范围起点 (代码 8) 和行程/角度范围终点 
(代码 9)。 
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 信息  

最大的可能行程必须始终大于输入的标称行程。如果不是这种情况，则会因为无法达到标称行程而自动取消初始化 (错误信息代码 
52)。 

启用配置： 

如果在 120 秒内未输入任何设置，则配置功能将再次锁定。 

1. 转动 ，直至出现代码 3 (读数显示：No)。 

2. 按下 ，代码 3 闪烁。 

3. 转动 ，直到出现 YES。 

4. 按下 确认 (读数显示： )。  

启用配置 

缺省：No 

输入销钉位置和标称范围： 

1. 转动 ，直至出现代码 4。 

2. 按下 ，代码 4 闪烁。 

3. 转动 选择反馈杆上的销钉位置 (见安装连接

中的相关部分)。 

4. 按下 确认。标称行程以 mm/°显示。  

销钉位置  

缺省：No 

5. 转动 ，直至出现代码 5。 

6. 按下 ，代码 5 闪烁。 

7. 转动 并设置阀门的标称范围。 

8. 按下 确认。  

标称范围 (在代码 4 = 'No' 时锁定) 
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选择初始化模式： 

1. 转动 ，直至出现代码 6。 

2. 按下 ，代码 6 闪烁。 

3. 转动 ，直到出现 NOM。 

4. 按下 确认 NOM 初始化模式。  

初始化模式 

缺省：MAX 

开始初始化： 

1. 转动 ，直至出现代码 0。 

2. 按下 ，代码 0 闪烁。 

 

初始化 

 

3. 转动 直到 Init 出现。按下 。故障-安全位

置设置 AtO 或 AtC 显示。 

 

 

 

4. 按住 6 秒。进度条停止后，初始化启动。 

 

故障-安全位置读数 

 

显示进度条，直至初始化启动 

 

 

 信息  

检查动作方向 (代码 7)，并在必要时进行更改。 

7.5.3 MAN – 基于手动选择开位范围的初始化 
在开始初始化之前，将控制阀手动移至 OPEN (开) 位置。一小步一小步顺时针转动旋转按钮。阀门必须在单调增加的信号压力下移动。

定位器从 OPEN (开) 和 CLOSED (关) 位置计算差动行程/角度将其作为工作范围，并限制下行程/角度范围值 (代码 8) 和上行程/角度

范围值 (代码 9)。 
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输入 OPEN (开) 位置： 

1. 转动 ，直至出现代码 0。 

2. 按下 ，代码 0 闪烁。 

3. 转动 ，直到出现 MAN。 

4. 按下 确认。 

  

5. 转动 ，直至出现代码 1。 

6. 按下 ，代码 1 闪烁。 

7. 转动 ，直至阀门达到其 OPEN (开) 位置。 

8. 按下 确认。  

手动设定点 (指示当前旋转角度) 

启用配置： 

如果在 120 秒内未输入任何设置，则配置功能再次锁定。 

1. 转动 ，直至出现代码 3 (读数显示：No)。 

2. 按下 ，代码 3 闪烁。 

3. 转动 ，直到出现 YES。 

4. 按下 确认 (读数显示： )。  

启用配置 

缺省：No 

输入稍钉位置： 

1. 转动 ，直至出现代码 4。 

2. 按下 ，代码 4 闪烁。 

3. 转动 选择反馈杆上的销钉位置 (见安装连接

中的相关部分)。 

4. 按下 确认。  

稍钉位置 

缺省：No 
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选择初始化模式： 

1. 转动 ，直至出现代码 6。 

2. 按下 ，代码 6 闪烁。 

3. 转动 ，直到出现 MAN。 

4. 按下 确认 MAN 初始化模式。  

初始化模式 

缺省：MAX 

开始初始化： 

1. 转动 ，直至出现代码 0。 

2. 按下 ，代码 0 闪烁。 

 

初始化 

 

3. 转动 直到 Init 出现。按下 。故障-安全位

置设置 AtO 或 AtC 显示。 

 

 

 

4. 按住 6 秒。进度条停止后，初始化启动。 

 

故障-安全位置读数 

 

显示进度条，直至初始化启动 

7.5.4 SUB – 在线替换校验 
一个完整的初始化过程需要几分钟，并且需要阀门在整个行程范围内移动几次。在 SUB 初始化模式下，控制参数是估算的，而不是由

初始化过程确定的。因此，不能期望很高的准确性。如果设备允许，应选择其它初始化模式。 

在线替换校验用于在生产过程中更换定位器。为此，通常将控制阀机械固定在某个位置或使用从外部施加到执行机构的压力信号以气

动的方式将控制阀固定在某个位置。 
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锁定位置可确保设备在该阀门位置继续运行。 

通过输入锁定位置 (代码 35) 、关闭方向 (代码 34) 、销钉位置 (代码 4) 、标称范围 (代码 5) 和动作方向 (代码 7)，定位器可以计算

出定位器配置。 

 如果替代定位器已经初始化，则在重新初始化定位器之前执行复位 (见第 7.7节)。 

启用配置： 

如果在 120 秒内未输入任何设置，则配置功能将再次被锁定。 

1. 转动 ，直至出现代码 3 (读数显示：No)。 

2. 按下 ，代码 3 闪烁。 

3. 转动 ，直到出现 YES 。 

4. 按下 确认 (读数显示： )。  

启用配置 

缺省：No 

输入销钉位置和标称范围： 

1. 转动 ，直至出现代码 4。 

2. 按下 ，代码 4 闪烁。 

3. 转动 选择反馈杆上的销钉位置 (见安装连接

中的相关部分)。 

4. 按下 确认。  

销钉位置 

缺省：No 

5. 转动 ，直至出现代码 5。 

6. 按下 ，代码 5 闪烁。 

7. 转动 并设置阀门的标称行程。 

8. 按下 确认。  

标称范围 

(在代码 4 = 'No' 时锁定) 
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选择初始化模式： 

1. 转动 ，直至出现代码 6。 

2. 按下 ，代码 6 闪烁。 

3. 转动 ，直到出现 SUB 。 

4. 按下  确认 SUB 初始化模式。  

初始化模式 

缺省：MAX 

输入动作方向： 

1. 转动 ，直至出现代码 7。 

2. 按下 ，代码 7 闪烁。 

3. 转动 ，选择动作方向 (/ )。 

4. 按下 确认。  

动作方向  

缺省： 

解除行程限位: 

1. 转动 ，直至出现代码 11。 

2. 按下 ，代码 11 闪烁。 

3. 转动 ，直到出现 No。 

4. 按下 确认。  

行程限位 

缺省：100.0 

更改压力限制和控制参数: 

请勿更改压力限制 (代码 16)。如果知道更换后的定位器的设置，则仅更改控制参数 KP (代码 17) 和 TV (代码 18)。 
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1. 转动 ，直到出现所需的代码 16/17/18。 

2. 按下 ，代码 16/17/18 闪烁。 

3. 转动 ，设置选择的控制参数。 

4. 按下 确认。  

压力限制 

缺省：No 

 

 

KP 等级 

缺省：7 

 

 

TV 等级 

缺省：2 

输入关闭方向和锁定位置： 

1. 转动 ，直至出现代码 34。 

2. 按下 ，代码 34 闪烁。 

3. 转动 并设置关闭方向 (CCL = 逆时针/CL = 
顺时针)。 

4. 按下 确认。 

5. 转动 ，直至出现代码 35。 

6. 按下 ，代码 35 闪烁。 

7. 转动 设置锁定位置，例如 5 mm (读取锁定

阀的行程指示器刻度或用尺子测量)。 

8. 按下 确认。 

 

关闭方向 (使阀门移动到 CLOSED 位置的旋

转方向) (在定位器显示器上查看) ；标准

CCL (逆时针) 

 

锁定位置 

缺省：0 
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开始初始化： 

1. 转动 ，直至出现代码 0。 

2. 按下 ，代码 0 闪烁。 

3. 转动 直到 Init 出现。按下 。故障-安全位

置设置 AtO 或 AtC 显示。  

初始化 

 

 

故障-安全位置读数 

4. 按住  6 秒。进度条停止后，初始化启动。 

定位器切换到 MAN 模式。显示锁定位置。 

 

显示进度条，直至初始化启动 

 

 

锁定位置 

如果初始化未完成，显示错误代码 76 (非紧急模式)，可能也会显示错误代码 57 (控制回路)。 

这些警报不会影响定位器的操作准备状态。 
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取消锁定位置并更改为自动模式 (AUTO)： 

为使定位器再次回到其设定点，必须取消锁定位置，并且必须将定位器设置为自动模式，步骤如下： 

1. 转动 ，直至出现代码 1。 

2. 按下 ，代码 1 和 图标闪烁。 

3. 转动 增加定位器压力，以使阀门稍微移动脱开锁定位置。 

4. 按下 取消机械锁定。 

5. 转动 ，直至出现代码 0。 

6. 按下 ，代码 0 闪烁。 

7. 转动 ，直到出现 AUtO。 

8. 按下 确认。定位器切换到自动模式。当前阀门位置以 ％ 表示。 

 如果定位器在自动模式下显示出振荡的趋势，则必须稍微修正参数 KP 和 TV 。按以下: 

– 设定 TV (代码 18) 为 4。 

– 如果定位器仍然振荡，则必须减小增益 KP (代码 17)，直到定位器表现出稳定的状态。 

零点校验 

最后，如果过程操作允许，则必须根据第 7.6节对零点进行校验。 
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7.6 零点校验 

如果阀门的关闭位置不一致，例如带有软阀座密封塞，则可能需要重新校验零点。 

 

 警告  

暴露在定位器、执行器或阀门上的活动部件有受伤的危险。 

 不要触摸或阻挡暴露的活动部件。 

 
 

 注意  

该过程受到执行机构或阀门运动的干扰。 

 在工艺运行过程中不要进行零点校验。首先通过关闭截止阀来隔离厂区。 

 

 

 信息  

定位器必须接通气源，再进行零点校验。 

启用配置： 

1. 转动 ，直至出现代码 3 (读数显示：No)。 

2. 按下 ，代码 3 闪烁。 

3. 转动 ，直到出现 YES。 

4. 按下 确认 (读数显示： )。 
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进行零点校验： 

1. 转动 ，直至出现代码 6。 

2. 按住 ，代码 6 闪烁。 

3. 转动 直到 ZP 出现。 

4. 按住 确认。 

5. 转动 ，直至出现代码 0。 

6. 按住 ，显示读数：MAN，代码 0 闪烁。 

7. 转动 直到 Init 出现。按下 。故障-安全位

置设置 AtO 或 AtC 显示。 

8. 按住  6 秒。 

零点校验启动。定位器将阀门移动到 CLOSED 
(关) 位置并重新校验内部电气零点。 

 

初始化模式 

缺省：MAX 

  

7.7 复位缺省设置 

本功能将所有启动参数以及诊断重置为工厂缺省设置(见第 12.2 节代码表)。 

启用配置： 

1. 转动 ，直至出现代码 3 (读数显示：No)。 

2. 按下 ，代码 3 闪烁。 

3. 转动 ，直至 YES 出现。 

4. 按下 确认 (读数显示： )。 
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重置启动参数： 

1. 转动 ，直至出现代码 36 (读数显示：••–
••–)。 

2. 按下 ，代码 36 闪烁。 

3. 转动 ，直至 Std 出现。 

4. 按下 确认。 
 

重置 

缺省：No 

所有启动参数和诊断都被重置为各自的缺省

值。   

 

 

 信息  

代码 36 - d iAG 只允许重置自诊断数据 (EXPERTplus) ( EB 8389 ZH)。 

  

https://www.samsongroup.com/document/e83890en.pdf
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8. 操作 
 

 警告  

暴露在定位器、执行器或阀门上的活动部件有受伤的危险。 

 不要触摸或阻挡暴露的活动部件。 

8.1 启用及选择参数 

所有代码及其含义和缺省设置在后附第 88页第 12.2节的代码表中列出。 

标有星号的代码必须先通过代码 3 启用，然后才能按如下所述配置相关参数。 

1. 转动 ，直至出现代码 3 (读数显示：No)。 

2. 按下 ，代码 3 闪烁。 

3. 转动 ，直到出现 YES 。 

4. 按下 确认 (读数显示： )。 

现在可以一个接一个地配置代码: 

 转动 选择所需的代码。 

 按下 激活所选代码。代码编号开始闪烁。 

 转动 选择设置。 

 按下 确认所选设置。 

 

代码 3： 

配置未启用 

 

配置已启用 

  

 
 

 信息  

如果在 120 秒内未输入任何设置，则启用的配置功能将失效，显示返回代码 0。 
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取消设置： 

要在确认之前取消数值 (通过按下 )，操作如下： 

1. 转动 ，直到出现 ESC 。 

2. 按下 确认。 

输入的数值没有被采用。  

取消读数显示 

 

8.2 操作模式 

8.2.1 自动 (AUTO) 和手动 (MAN) 模式 

初始化完成后，定位器处于自动模式 (AUTO, 读
数： )。 

 

自动模式 

切换至  手动模式 (MAN) 

1. 转动 ，直至出现代码 0。 

2. 按下 ，代码 0 闪烁，显示：AUtO。 

3. 转动 ，直到 MAN 出现。 

4. 按下 ，定位器改为手动模式。  

自动模式 

手动模式启动自动模式中使用的最后一个设定点，

确保无扰切换。当前位置以% 显示。 

 

手动模式 
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调整手动设定点 

1. 转动 ，直至出现代码 1。 

2. 按下 ，代码 1 闪烁。 

3. 转动 ，直至定位器内积累足够的压力，控制

阀将移动到所需的位置。 

 

 

 
 

 信息  

如果在 120 秒内未输入任何设置，定位器将自动返回代码 0，但仍会保持手动模式。 

切换至  自动模式 

1. 转动 ，直至出现代码 0。 

2. 按下 ，代码 0 闪烁。 

3. 转动 ，直到 AUtO 出现。 

4. 按下 。定位器切换为自动模式。 
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8.2.2 故障-安全位置 (SAFE) 
如果要将阀门移动到启动时确定的故障安全位置(见第 7.4节)，请按以下步骤操作： 

1. 转动 ，直至出现代码 0。 

2. 按下 ，代码 0 闪烁，显示：当前操作模式 
(AUtO 或 MAN)。 

3. 转动 ，直到 SAFE 出现。 

4. 按下 确认。读数 S 随后出现。 

阀门移动到故障-安全位置。如果定位器已经初始

化，则在显示器上显示当前阀门位置 (%)。 

 

 

退出故障-安全位置 

1. 转动 ，直至出现代码 0。 

2. 按下 ，代码 0 闪烁。 

3. 转动 并选择需要的操作模式 (AUtO 或 MAN)。 

4. 按下 确认。 

定位器切换为选择的操作模式。 
 

8.3 错误/故障 

所有状态和错误报警按照在阀门定位器内的状态分类。状态分类的缺省设置在代码表中列出。 

 

 信息  

状态分类的分配可以在 TROVIS-VIEW 软件和 DD 参数上更改 ( EB 8389 ZH)。 

为了更好的概述，将分类消息汇总为定位器的凝聚态。状态信息分为以下几类： 

  

https://www.samsongroup.com/document/e83890en.pdf
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– 维护报警 

由于定位器本身或某个外围设备功能故障或初始化尚未成功完成，定位器无法执行其控制任务。 

– 需要维护 

定位器仍执行其控制任务 (存在限制)。已确定存在维修需求或磨损程度高于平均值。磨损公差将很快耗尽，或以高于预期的速度

减小。有必要在中期内进行维护。 

– 要求维护 

定位器仍执行其控制任务 (存在限制)。已确定存在维修需求或磨损程度高于平均值。磨损公差将很快耗尽，或以高于预期的速度

减小。有必要在短期内进行维护。 

– 超出规范 

定位器的运行超出指定运行条件。 

 

 信息  

如果某一事件被分类为“无消息” ，则该事件不会对凝聚态造成任何影响。 

定位器上的凝聚态有以下图标： 

凝聚态读数 定位器显示内容 

维护报警 
 

功能检查 t ESt ing , tu nE 或 t ESt 文本 

需要维护/要求急需维护 
 

超出规范  闪烁 

如果定位器还没有初始化，维护报警图标 (  ) 将被激活，因为定位器无法与其设定点保持一致。 

如果存在错误报警，则可能从代码 49 开始显示错误源。本例中显示为 Err。 
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示例： 

 有关可能的原因和建议动作，请见代码列表 
(见第 12.2节) 。 

 

示例： 

销钉位置错误 

错误报警输出 

"维护报警"凝聚态会导致可选错误报警输出发生切换。 

– "功能检查"凝聚态也能够激活错误报警输出 (代码 32)。 

– "需要维护/要求维护"凝聚态和"超出规范"凝聚态也能够激活错误报警输出 (代码 33)。 

8.3.1 确认错误信息 

启用配置： 

1. 转动 ，直至显示代码 3 (读数显示：No)。 

2. 按下 ，代码 3 闪烁。 

3. 转动 ，直至显示 YES。 

4. 按下 确认 (读数显示： )。 

确认错误信息： 

1. 转动 ，直至显示所需的错误代码。 

2. 按下 确认错误信息。 
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9. 维护 
 

 信息  

定位器在出厂前由 SAMSON 检查完毕。 

– 如果未经 SAMSON 的售后服务部门事先同意而进行本说
明书中未提及的服务或维修工作，则产品保修将会失
效。 

− 只使用符合原始规格的 SAMSON 原装备件。 

 
9.1 设备返回准备 
有缺陷的定位器可以返回至 SAMSON 进行维修。 

按照以下步骤将设备返回至 SAMSON： 

1. 关闭控制阀。 

请参阅相关的阀门文件。 

2. 取下定位器 (见第 11.2 节)。 

3. 将定位器发送到最近的 SAMSON 子公司。SAMSON 子公司

信息在我们的网站上已列出：                                    
www.samsongroup.com > Contact (联系方式)。 定位器不需要任何维护。配有一个 100 µm 粒径尺寸的过滤

器片在气源和输出的气动连接中，需要时可进行删除和清

洁。任何上游供气减压站的维护说明都必须遵守。 

 

  

9.1 设备返回准备 

http://www.samsongroup.com/
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10. 故障 
设备故障在显示器上以错误代码示出。第 12.3节列出了可

能的错误信息和推荐的处置措施。  

错误代码显示于屏幕上，与凝聚态下设置的状态分类相对应 
(需要维护/要求急需维护： , 超出规范:  闪烁, 维护报

警： )。如果为错误代码分配的状态分类为"无消息"，则

该错误不会包含在凝聚态中。 

在缺省设置下，将为每个错误代码分配状态分类。错误代码

的状态分类也可以由操作员使用软件(如 TROVIS-VIEW)进行

更改。 

10.1 应急动作措施 

当气源发生故障时，定位器对执行机构进行排气，使阀门移

动到执行机构确定的故障-安全位置。 

工厂操作人员负责在工厂采取紧急行动。 

 

11. 停运与拆卸 
 

 危险  

存在隔爆失效导致的致命伤害的风险。 

当定位器盖一旦打开，隔爆报告即告失效。 

 以下法规适用于危险区域的安装：EN 60079-14 (VDE 0165, 
第 1部分)。 

 
 

 注意  

中断闭环控制会干扰该过程。 

 在过程运行期间不可安装或维修定位器，仅在通过关闭切断
阀来隔离设备之后再安装或维修。 

11.1 停运 

想要在拆卸定位器前将控制阀退出运行，请进行以下操作: 

1. 断开并锁定气源和信号压力。 

2. 打开定位器盖，断开控制信号的导线。 

11.2 拆卸定位器 

1. 从定位器断开控制信号的导线。 

 

 提示  

阀门或执行机构发生故障时的应急动作措施在相关的阀门和
执行机构文档中规定。 
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2. 断开气源管道和信号压力管道(使用连接块直接连接时

不需要)。 

3. 要拆卸定位器，请松开定位器上的三个紧固螺钉。 

11.3 废弃处置 

 
 

我们已在德国废弃电气设备登记册 (stiftung 
ear) 登记为电气和电子设备生产商。WEEE 
登记编号：DE 62194439 

 请遵守地方、国家以及国际有关垃圾管理条例。 

 请勿将组件、润滑剂和危险物质与您的日常生活垃圾混

在一起处置。 

 

 信息  

根据 PAS1049 的要求，我们可以为您提供保密护照。 
只需发电子邮件至 
aftersalesservice@samsongroup.com  
告知我方您公司的详细地址。 

 

 

 提示  

如有需要，我们可以委派服务商拆卸并回收产品。 
 

 

12. 附录 

12.1 售后服务 

如有关于售后服务或维修支持或当设备出现功能故障时，请联系

SAMSON 中国售后服务部：010-67803011。 

SAMSON AG 及其子公司地址 

SAMSON AG 公司及其全球销售网络的地址可以在我们的网站

(www.samsongroup.com) 或所有 SAMSON 产品目录中找到。 

规格要求 

请提交以下详情资料： 

− 订货号及订单中的料位编号 

− 型号、序列号、固件版本和设备版本 

  

mailto:aftersalesservice@samsongroup.com
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12.2 代码表 

代码号 参数 – 读数/值 [缺省设置] 描述 

进行配置前，标有星号 (*) 的代码必须启用代码 3。 

0 操作模式 

[MAN], AUtO, SAFE, ESC 

 
MAN 手动模式  

AUtO 自动模式  

SAFE 故障-安全位置  

ESC 停止 

在 MAN 和 AUtO 模式下，系统偏差以条形图的形式表示。 

如果定位器已初始化，读数表示阀位或旋转角度 (以百分比表示)。如果定位器未初始化，反馈

杆相对于纵轴的位置将以度(°)为单位显示。 

可从自动模式无缝切换到手动模式。故障-安全位置会显示 S 图标。 

 Init 

AtO/AtC 
Init 启动初始化 

确定故障-安全位置： 

AtO： AIR TO OPEN 气开 (信号压力打开阀门，例如故障关闭阀门) 

AtC： AIR TO CLOSE气关 (信号压力关闭阀门，例如对于故障开启阀门) 
 

1 手动设定点 w 

[标称范围的 [0] 到 100 % 

设置手动设定点 

如果定位器已初始化，当前行程/角度以百分比形式显示。如果定位器未初始化，反馈杆相对于

纵轴的位置将以度 (°) 为单位显示。 

注意：只有当代码 0 = MAN 时才可以选择此项 

2 读数方向  

[Normal](标称) 或上下颠倒 ESC 
显示画面的读数方向旋转 180°。 

3 启用配置 

[No], YES, ESC 
启用数据更改 (未操作旋转按钮达 120 秒，将自动停用)。标有星号 (*) 的代码仅供读取，不可覆

盖。 

如果通过 HART®通信锁定了现场操作，HART 将在显示画面上呈闪烁状态。 

同样，代码只能通过 SSP接口读取。 
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代码号 参数 – 读数/值 [缺省设置] 描述 

4* 销钉位置 

[No], 17, 25, 35, 50, 70, 

100, 200, 300 mm, 

90°(角行程执行机构), ESC 

如果在代码 4 中选择的销钉位置过小，

出于安全原因，定位器将切换到故障-安
全位置模式(SAFE)。 

连接销钉必须根据控制阀行程/开启角度安装在正确的位置。 

必须输入销钉位置以进行标称 (NOM) 或替代 (SUB) 初始化。 

销钉位置 标准 调节范围 

代码 4 代码 5 代码 5 

17 7.5 3.6 至 18.0 

25 7.5 5.0 至 25.0 

35 15.0 7.0 至 35.0 

50 30.0 10.0 至 50.0 

70 40.0 14.0 至 70.7 

100 60.0 20.0 至 100.0 

200 120.0 40.0 至 200.0 

90° 90.0 24.0 至 100.0 
 

5* 标称范围 

mm 或角度 °, ESC 
须输入控制阀行程/开启角度以进行标称 (NOM) 或替代(SUB) 初始化。 

可行的调整范围取决于代码 4 表中的销钉位置。 

代码 5 通常被锁定，直到代码 4 被设置为 No，也就是说，在一个稍钉位置被输入之后，就可以

配置代码 5。在初始化成功完成后指示初始化期间达到的最大行程/角度。 

6* 初始化模式 

[MAX], NOM, MAN, SUB, ZP, ESC 

 

MAX: 闭合件从 CLOSED (关) 位置到执行机构中完全相反位置的行程/角度。 

NOM: 闭合件从 CLOSED (关) 位置到指示的 OPEN (开) 位置测得的行程/角度。 

MAN: 手动选择范围 

SUB: 在线替换校验 (未初始化) 

ZP: 零点校验 
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代码号 参数 – 读数/值 [缺省设置] 描述 

7* 动作方向 (w/x)  

[], , ESC 

动作方向 (设定点 w 与行程/角度 x 的相对关系) (增大/增大或增大/减小) 
自适应： 

AIR TO OPEN 气开型：初始化完成后，动作方向保持增大/增大 ()。随着 mA设定点增大，

直通单座阀开启。 

AIR TO CLOSE气关型：初始化完成后，动作方向变为增大/减小()。随着 mA设定点增大，

直通单座阀闭合。 

8* 行程/角度起始范围 (x 范围下限)  

标称范围的 [0.0] 至 80.0 %, ESC  

如果已激活代码 4，则以 mm 或角度(°) 
为单位指定该值。 

标称或操作范围内的行程/角度范围下限 

操作范围是控制阀的实际行程/角度，受行程/角度范围下限 (代码 8) 和行程/角度范围上限 (代
码 9) 的限制。 

操作范围和标称范围通常是相同的。可通过 x 范围上下限将标称范围限制在操作范围内。如果

该值未显示，则必须输入该值。 
特性将相应调整。 

另请见代码 9 中的示例。 

9* 行程/角度最终范围 

(x 范围上限) 

标称范围的 20.0 至 [100.0 %], ESC  

如果已激活代码 4，则以 mm 或角度 ° 为
单位指定该值。 

标称或操作范围内的行程/角度范围上限。 
如果该值未显示，则必须输入该值。特性将相应调整。 
示例：操作范围被修改，例如限制口径过大的控制阀的范围。为实现该功能，设定点的整个范

围将转换为新的限值。 

显示 0 % 时，对应的是调整后的下限，100 % 对应调整后的上限。 

10* 行程/角度下限 

(x 下限) 

操作范围的 0.0 至 49.9 %, [No], ESC 

将行程/打开角度限制为输入的值 (下限)。 
特性不会相应调整。 

另请见代码 11 中的示例。 
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代码号 参数 – 读数/值 [缺省设置] 描述 

11* 行程/角度上限 

(x 上限) 

操作范围的 50.0 至 120.0 %, [100 %], 
No, ESC 

将行程/角度限制为输入的值 (上限)。 

当设置为'No'时，控制阀可在超过额度行程后开启，设定点在 0 % 至 100 % 范围之外。特性不

会相应调整。 
示例：在某些应用中，最好限制阀门行程，比如需要达到某一最小介质流量或不得达到最大流

量的情况。必须通过代码 10 调整下限，通过代码 11 调整上限。如果设置了紧密闭合功能，

该功能将优先于行程限制。 

12* 设定点范围起始值 

(w起始值) 

设定点范围的[0.0] 至 75.0 %, ESC 

设定点范围下限值必须小于范围上限值 (w 最终值) ，0 % = 4 mA. 

设定点范围是 w 最终值和 w 起始值的差值，必须为 Δw ≥ 25 % = 4 mA. 

当设定点范围为 0 至 100 % = 4 至 20 mA时，阀门必须在整个操作范围内移动 (行程/旋转角度

的 0 % 到 100 %)。 
在分程操作中，阀门以较小的设定点运行。控制单元的控制信号用于控制两个阀门，将其分

隔，例如，使得阀门在各自的输入信号的一半范围移动经过其整个行程/旋转角度范围 (例如第

一阀门设定为 0 % 至 50 % = 4 至 12 mA，第二阀门设定为 50 % 至 100 % = 12 至 20 mA)。 

13* 设定点范围, 上限值 (w最终值) 

设定点范围的 25.0 至 [100.0 %], ESC 

有效设定点范围上限值 (100 % = 20 mA)  
该值必须大于范围下限值。 

14* 设定点减小截止值 

0.0 至 49.9 %, [1.0 %], No, ESC 
如果设定点 w 达到导致阀门闭合的最终值的输入百分比，则执行机构立即排空气体 (AIR TO 
OPEN 气开型) 或充满气体 (AIR TO CLOSE气关型)。此动作总是导致阀门最大程度紧密关闭。 

代码 14/15 的优先级高于代码 8/9/10/11。 

代码 21/22 的优先级高于代码 14/15。 
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代码号 参数 – 读数/值 [缺省设置] 描述 

15* 设定点增大截止值 

50.0 至 100.0 %, ESC 
如果设定点 w 达到导致阀门开启的最终值的输入百分比，则执行机构立即充满气体 (AIR TO 
OPEN 气开型) 或排空气体 (AIR TO CLOSE气关型)。此操作总是导致阀门完全开启。信号压力

可能会限制为代码 16。 

代码 14/15 的优先级高于代码 8/9/10/11。 

代码 21/22 的优先级高于代码 14/15。 

示例：将三通阀的截止值设为 99 %。 

16* 压力限值 

[No], P 1.4/2.4/3.7, ESC 

可以分阶段限制执行机构的信号压力。在改变已设定的压力限位后，必须对执行机构进行一次

排气 (例如，通过代码 0 选择故障-安全位置 (SAFE))。 

注意：请勿激活双作用执行机构的压力限位 (带故障-安全位置 AIR TO OPEN"气开")。 

17* 比例作用系数 Kp (等级)  

0 至 17 [7], ESC 

更改 KP 和 TV 等级: 

在定位器初始化期间，KP 和 TV 的值为最优设置。如果定位器由于其他干扰导致超出允许范围，

则在初始化后可以相应地调整 KP 和 TV等级。增大 TV等级，直至达到所需的表现，或者在达到

最大值 4 时，可以逐渐减小 KP等级。 

更改 KP 等级会影响设定点偏差。 

18* 偏差动作时间 Tv (等级) 

1, [2], 3, 4, No, ESC 

见代码 17 

更改 TV等级不会影响系统偏差。 

19* 公差带 

操作范围的 0.1 至 10.0 %, [5.0 %], ESC 

用于错误监测。 

确定与操作范围相关的公差带。相关滞后时间 (30 秒) 是一个复位标准。 

如果在初始化期间确定的传输时间是 30 秒的 6 倍，则将采用 6 倍的传输时间作为延迟时间。 

  



附录 

 

EB 8387-3 ZH 93 
 

代码号 参数 – 读数/值 [缺省设置] 描述 

20* 阀门特性与选型 

[0] 至 9, ESC 

阀门特性与选型 

0 线性(直行程) 

1 等百分比 

2 反向等百分比 

3 SAMSON 蝶阀，线性(直行程) 

4 SAMSON 蝶阀，等百分比 

5 VETEC偏芯旋转阀，线性(直行程) 

6 VETEC偏芯旋转阀，等百分比 

7 圆缺球阀，线性(直行程) 

8 圆缺球阀，等百分比 

9 用户自定义 (通过操作员软件定义) 

注意：特性数据 (见第 12.4 节) 

21* OPEN 状态所需传输时间 (w 斜坡开启) 
[0] 至 240 秒, ESC 

阀门开启时，在操作范围内移动所需的时间。 

传输时间限制 (代码 21 和 22)：对于某些应用，建议限制执行机构的传输时间，以防其在运行

过程中过快接合。 

代码 21 的优先级高于代码 15。 

22* CLOSED 状态所需传输时间 (w 斜坡闭

合) 

[0] 至 240 秒, ESC 

阀门闭合时，在操作范围内移动所需的时间。 

代码 22 的优先级高于代码 14。 

23* 控制阀总行程 

[0] 至 99x107, RES, ESC 

从 9999 个行程循环起的指数读数 

控制阀循环总行程 

可通过选择 RES复位为 0。 

注意：每 1000 个完整的控制阀行程循环后，控制阀总行程都会保存在非易失性存储器中。 

24* 控制阀总行程限值 

1000 至 99x107, 

[1,000000], ESC 

从 9999 个行程循环起的指数读数 

控制阀总行程限值。如果超出限值，将显示错误信息和扳手图标。 

  



附录 

 

94 EB 8387-3 ZH  
 

代码号 参数 – 读数/值 [缺省设置] 描述 

25 数字输出 

[A1 -/- ], ESC 

无论定位器是否可选数字输出，该代码都将能在现场找到。但存在数字输出时，其转换行为将

被读取并设置。 

如果没有数字输出, '- - - -' 将在定位器上显示。 

数字接点 A1, A2 和错误报警输出将按如下在输出端配置： 
交替显示读数                  含义 

A1 -/-  A1 作为 NO接点功能使用 

A1  ----  A1 作为 NC接点功能使用 

A2  -/-  A2 作为 NO接点功能使用 

A2  ----  A2 作为 NC接点功能使用 

FAUL  FAUL  错误报警输出 (始终为 NC 接点) 
 

26* 限值 A1 

操作范围 0.0 至 100.0 %, [2.0 %], No, 
ESC 

将显示软件限位值 A1，或可根据操作范围进行更改。 

27* 限值 A2 

操作范围 0.0 至 100.0 %, [98.0 %], No, 
ESC 

将显示软件限位值 A2，或可根据操作范围进行更改。 

28* 报警测试 
读数方向： 

标准 旋转 

[No] [No] 

RUN 1 1 RUN 

RUN 2 2 RUN 

RUN 3 3 RUN 

ESC ESC 
 

测试软件限位开关报警 A1、A2 以及错误报警接点 A3。 
如果激活该测试，接点将切换五次。 

RUN 1/1 RUN：软件限位开关 A1 切换为 A1 

RUN 2/2 RUN：软件限位开关 A2 切换为 A2 

RUN 3/3 RUN：错误报警接点 A3 切换为 A3 
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代码号 参数 – 读数/值 [缺省设置] 描述 

29* 阀位变送器 x/ix 3) 

[], , ESC 

阀位变送器的工作方向：指示行程/角度位置与输出信号 i 之间基于故障-安全位置位置的分配。 

阀门的工作范围 (见代码 8) 由 4 至 20 mA 信号表示。 

未安装定位器时 (设定点小于 3.6 mA) ，信号为 0.9 mA，定位器未初始化时，信号为 3.8 mA。 

30* 错误报警 ix 3) 

[No], HI, LO, ESC 

选择是否同样由阀位变送器指示导致错误报警接点切换的报警，并选择指示方式。  

HI ix =21.6 mA 或 LO ix =2.4 mA 

31* 阀位变送器测试 3) 

操作范围的–10.0 至 110.0 %, [缺省值为

阀位变送器上次指示的值], ESC 

测试阀位变送器。可根据操作范围输入值。 

初始化的定位器使用瞬时阀位作为本地起始值 (无缝切换至测试模式)。使用软件进行测试时，

输入的模拟值将作为位置反馈信号发出，持续 30 秒。 

3) 模拟阀位变送器：如果安装了阀位变送器 (可选) ，则只能选择代码 29/30/31。 

32* 功能检查报警 

No, [YES], ESC 
凝聚态可以通过可选数字接点和可选阀位变送器指示错误报警输出 (见代码 25)。 

YES: 在"功能检查"凝聚态下发出错误信息 

No: 在"功能检查"凝聚态下不会发出错误信息 
 

33* 需要维护报警 

No, [YES], ESC 
YES: "维护报警"凝聚态和"需要维护"/"要求维护"凝聚态激活错误报警输出。 

No: 仅"维护报警"凝聚态激活错误报警输出，但"需要维护"/"要求维护"凝聚态未激

活。 

发出错误代码 57、58、60、62、64 至 70、76 时，无论处于何种凝聚态，都会切换错误报警

输出。 
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代码号 参数 – 读数/值 [缺省设置] 描述 

34* 闭合方向 

CL, [CCL], ESC 

 

CL: 顺时针 

CCL: 逆时针 

到达阀门 CLOSED 位置的旋转方向 (在定位器盖打开的情况下查看旋转开关)。 

只需在 SUB初始化模式下输入该值。 

35* 阻塞位置 

[0.0] mm/°/%, ESC 
输入阻塞位置到 CLOSED 的距离 (0 % 阀位)。 

只需在 SUB 初始化模式下输入该值。 

36* 复位 

[No], Std, diAG, ESC 

 
Std: 将所有参数和诊断数据复位为缺省设置。复位后，必须重新初始化定位器。 

diAG: 仅复位诊断数据。绘制的参考图形和日志仍将保存。 
 

37* 阀位变送器 

[No], YES, ESC 

只读。指示是否安装了感应限位开关选件。 

38* 感应报警 

No 

选项不可用 

39 设定点偏差 e 信息 
只读 

指示与目标位置的偏差 (e = w – x) 

40 OPEN 状态时最小传输时间信息 
只读 

系统(阀门定位器、执行机构和阀门)通过标称行程/阀开角度开启阀门(全开)所需的时间[s]。 

41 CLOSED 状态时最小传输时间信息 
只读 

系统(阀门定位器、执行机构和阀门)通过标称行程/阀开角度闭合阀门(全关)所需的时间[s]。 

42 自动-w/手动-w 

量程的 0.0 至 100.0 %  

4 至 20 mA 

自动模式下设定点 w 

4 至 20 mA相应的 0 至 100 % 

43 控制固件信息 
只读 

定位器型号和当前的固件类型 (交替显示) 
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代码号 参数 – 读数/值 [缺省设置] 描述 

44 y 信息 
只读 

输出控制信号 y基于行程范围以%显示，在初始化时确定。 

MAX: 门定位器可达到的最大输出压力，见代码 14 和 15 的说明。 

0P: 阀门定位器完全排气，见代码 14 和 15 的说明。 

– – –: 阀门定位器没有初始化。 
 

45 强制排气状态 
只读 

指示是否安装选件。 

No 未装强制排气 

YES 已安装强制排气 

如果适配的电压接至强制排气装置的端子，交替显示 YES 和 HIGH (高)。若无电压(气动执行

机构排空、故障-安全动作位置，显示 S 符号)，交替显示 YES 和 LOW (低) 。 

46* 轮询地址 

[0] 至 15/63, ESC 

选择总线地址 

0 至 15 用于激活 HART®第 5 版 (缺省设置)  

0 至 63 用于激活 HART®第 6 版 
仅可能通过操作软件进行切换。 

47* HART®写保护状态 

[No], YES, ESC 

激活写保护时，可以使用 HART®读取设备数据，但不能覆盖数据。 

48* 

49* 

自诊断参数 · 详情见 EXPERTplus 控制阀自诊断操作说明书 EB 8389-1 ZH。 

  

https://www.samsongroup.com/document/e83891en.pdf
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12.3 错误代码 

初始化错误 

错误代码 – 建议操作 凝聚态消息激活，提示时，将显示 Err。 
如果存在错误报警，将显示于此处。 

50 x > 允许范围 测量信号的值过高或过低；反馈杆在机械堵头附近工作。 

• 销钉未正确安装 

• 采用 NAMUR 装配连接：托架滑动或连接销钉未正确定位于连接板的插槽。 

• 连接板未正确安装。 

状态分类 [需要维护] 

建议操作 • 检查连接和销钉位置。 

• 将操作模式从 SAFE 设置为 MAN。 

• 重新初始化定位器。 

51 Δx < 允许范围 反馈杆量程不足。 

• 销钉未正确安装。 

• 反馈杆安装错误。 

位器轴的旋转角度小于 16°时，只会生成报警。角度小于 9°会导致初始化过程取消。 

状态分类 [需要维护] 

建议操作 • 检查连接. 

• 重新初始化定位器。 

52 装配连接 • 定位器连接无效 

• 额度行程/角度 (代码 5) 无法在 NOM 初始化期间实现 (不允许向下公差)。 

• 机械或气动故障，例如反馈杆选择错误或气源压力过低，无法移动到所需位置。 

状态分类 [需要维护] 

建议操作 检查连接和气源压力。重新初始化定位器。在某些情况下，可以通过输入实际销钉位置，然后执行 MAX 初始化

来检查最大行程/角度。初始化完成后，代码 5 指示达到的最大行程/角度。 

  



附录 

 

EB 8387-3 ZH 99 
 

错误代码 – 建议操作 凝聚态消息激活，提示时，将显示 Err。 
如果存在错误报警，将显示于此处。 

53 初始化时间超时  

(初始化时间 >) 

初始化耗时过长。 

• 供气管道无压力或漏气 

• 初始化期间出现气源故障 

状态分类 [需要维护] 

建议操作 检查连接和供气管道。重新初始化定位器。 

54 初始化 – 强制排气 1. 已装配强制排气功能 (代码 45 = 'YES') 以及未连接或连接不当。因此，执行机构无法积聚压力。尝试初始化

定位器时会生成报警。 

2. 如果尝试从故障-安全位置 (SAFE) 初始化定位器。 

状态分类 [需要维护] 

建议操作 1. 检查连接和强制排气电源电压。 

代码 45 HIGH/LOW (高/低) 

2. 在代码 0 中设置 MAN 模式。重新初始化定位器。 

55 传输时间过短 

(传输时间 <) 

初始化期间检测到的执行机构传输时间非常短，因此无法对定位器进行优化调整。 

状态分类 [需要维护] 

建议操作 安装信号压力限制装置，见第 5 节所述。 

56 销钉位置 由于所选的 NOM 和 SUB 初始化模式要求输入销钉位置，初始化过程已取消。 

状态分类 [需要维护] 

建议操作 通过代码 4 输入销钉位置，通过代码 5 输入标称行程/角度。重新初始化定位器。 
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操作错误 

错误代码 – 建议操作 凝聚态消息激活，提示时，将显示 Err。 
如果存在错误报警，将显示于此处。 

57 控制回路 
在错误报警接点处的额外报

警指示 

控制回路错误，阀门在容许时间内不再遵循可控变量 (公差带报警代码 19)。 

• 执行机构受阻。 

• 定位器连接随后移位。 

• 气源压力不再充足。 

状态分类 [需要维护] 

建议操作 • 检查连接. 

58 零点 零点错误。定位器连接位置滑动或移动，阀内件磨损 (尤其是带有软阀座密封塞的阀内件磨损) 时，发生错误。 

状态分类 [需要维护] 

建议操作 检查阀门和定位器连接。如果确认正常，通过代码 6 进行零点校验 (见第 7.6 节)。 

如果阀门定位器背面的反馈杆位置发生改变(如，当替换反馈杆时)，则在两个方向尽量全范围移动反馈杆，使其适配内

部的测量臂。 

如果零点偏差超过 5 %，建议重新初始化定位器。 

59 自动校正 在阀门定位器的数据范围内出现错误，自监视功能认出并自动纠正。 

状态分类 自动 

60 重大错误 
在错误报警接点处的额外报

警指示 

安全相关错误未能自动更正。可能原因：EMC干扰。 

定位器进入故障-安全位置 (SAFE)。 

状态分类 维护报警 (无法分类) 

建议操作 通过代码 36 重置。重新初始化定位器 (见第 7.7 节和第 7.5 节)。 
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硬件错误 

错误代码 – 建议操作 凝聚态消息激活，提示时，将显示 Err。 
如果存在错误报警，将显示于此处。 

62 x 信号 
在错误报警接点处的额外报

警 

• 执行机构的测量值记录失败。 

• 导电塑料元件出现故障。 
设备在应急模式下继续工作，但必须尽快更换。 

显示器上的应急模式由一个闪烁的闭环操作图标和 4 个破折号指示，而不是由位置读数指示。 
开环操作注意事项：如果测量系统出现故障，定位器仍将处于可靠状态。当定位器切换到应急模式时，无法精

确控制位置。但定位器会继续根据其设定点运行，以使过程保持安全状态。 

状态分类 [要求维护] 

建议操作 将定位器返还给 SAMSON 进行维修。 

63 w 过低 设定点 w 远小于 3.7 mA。当定位器的电力供应不符合标准要求时，就会发生这种情况。该状态在定位器显示器

上由 LOW (低) 闪烁指示。定位器切换到故障-安全位置 (SAFE)。 

状态分类 [无消息] 

建议操作 检查设定点。如有必要，调整电流源的电流下限，以免应用低于 3.7 mA 的值。 

64 电气转换器 电气转换器的电流回路中断。定位器切换到故障-安全位置 (SAFE)。 

状态分类 维护报警 (无法分类) 

建议操作 将定位器返还给 SAMSON 进行维修。 

65 硬件  
在错误报警接点处的额外报

警 

初始化密钥卡住 (固件类型 1.51 及更高版本) 

发生硬件故障。定位器切换到故障-安全位置 (SAFE)。 

状态分类 维护报警 (无法分类) 

建议操作 确认错误并返回自动模式，或执行复位并重新初始化定位器。如果问题仍然存在，请将定位器返还给 SAMSON 
进行维修。 
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错误代码 – 建议操作 凝聚态消息激活，提示时，将显示 Err。 
如果存在错误报警，将显示于此处。 

66 数据存储器 
在错误报警接点处的额外指

示 

由于写入的数据与读取的数据不同等原因，不能再向存储器写入数据。阀门移动至故障-安全位置 (SAFE)。 

状态分类 维护报警 (无法分类) 

建议操作 将定位器返还给 SAMSON 进行维修。 

67 检查计算 
在错误报警接点处的额外指

示 

通过测试计算监测硬件控制器。 

状态分类 维护报警 (无法分类) 

建议操作 确认错误。如果不可行，请将定位器返还给 SAMSON 进行维修。 

数据错误 

错误代码 – 建议操作 凝聚态消息激活，提示时，将显示 Err。 
如果存在错误报警，将显示于此处。 

68 控制参数 
在错误报警接点处的额外

指示 

控制参数错误。 

状态分类 [需要维护] 

建议操作 确认错误，执行复位并重新初始化定位器。 

69 电位计参数 
在错误报警接点处的额外

指示 

数字电位计参数错误。 

状态分类 [需要维护] 

建议操作 确认错误，执行复位并重新初始化定位器。 
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错误代码 – 建议操作 凝聚态消息激活，提示时，将显示 Err。 
如果存在错误报警，将显示于此处。 

70 校验参数 
在错误报警接点处的额外指

示 

生产校验得到的数据出现错误。定位器以冷启动值继续运行。 

状态分类 [需要维护] 

建议操作 将定位器返还给 SAMSON 进行维修。 

71 一般参数 控制操作的非关键参数出现错误。 

状态分类 [需要维护] 

建议操作 确认错误。执行检查，必要时可以更改所需参数的设置。 

72 启动参数 启动参数错误 

状态分类 [需要维护] 

建议操作 确认错误，进行复位，并重新初始化定位器。 

73 内部设备出错 1 内部设备出错。 

状态分类 [需要维护] 

建议操作 将定位器返还给 SAMSON 进行维修。 

74 HART®参数 控制非临界状态参数错误 

状态分类 [需要维护] 

建议操作 检查，若需要，再设置所需参数。 

75 信息参数 对闭环控制操作不重要的 Info信息参数错误。 

状态分类 [需要维护] 

建议操作 确认错误。检查，若需要，再设置所需参数。 

  



附录 

 

104 EB 8387-3 ZH  
 

错误代码 – 建议操作 凝聚态消息激活，提示时，将显示 Err。 
如果存在错误报警，将显示于此处。 

76 非紧急模式 阀门定位器行程测量系统自监视功能 (见代码 62)。 

应急模式 (开环控制) 不适用于某些执行机构，如双作用执行机构。对此，当测量出错时阀门定位器移动到故障-安
全位置 (SAFE)。初始化期间，定位器将自动检查执行机构是否具有此类功能。 

状态分类 [无消息] 

建议操作 仅是报告，必要时，进行确认。 
不需要进一步采取措施。 

77 程序加载出错 对于施加输入信号之后第一次设备启动操作时，会进行自测试(交替显示 tEStinG)。 

如果设备加载程序与阀门定位器不符，控制阀移动到故障-安全动作位置(SAFE)。不可能通过操作定位器使控制阀再次

离开这个位置。 

状态分类 维护报警 (无法分类) 

建议操作 中断电流源并再次启动阀门定位器。否则，将阀门定位器返回 SAMSON维修。 

78 可选参数 可选参数出错。 

状态分类 [需要维护] 

建议操作 将定位器返还给 SAMSON 进行维修。 
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自诊断错误 

错误代码 – 建议操作 凝聚态消息激活，提示时，将显示 Err。 
如果存在错误报警，将显示于此处。 

79 扩展诊断消息 EXPERTplus 扩展诊断生成的消息 ( EB 8389 ZH EXPERTplus 控制阀自诊断)。 

状态分类 需要维护 (无法归类) 

80 诊断参数 闭环控制操作的非关键参数出现错误。 

状态分类 需要维护 (无法归类) 

81 基准测试取消 在绘制驱动信号(阀门定位器输出信号) y 的基准曲线－稳态 (d1 )/迟滞 (d2) 时出错。 

• 基准测试被中断 

• 驱动信号 y基准曲线－稳态或迟滞没有被采用。 
错误信息被保存在非易失性存储器中。不能被重置。 

状态分类 [需要维护] 

建议操作 进行检查，必要时，再执行新的基准测试。 

  

https://www.samsongroup.com/document/e83890en.pdf


附录 

 

106 EB 8387-3 ZH  
 

12.4 阀门特性与选型 

下方图表展示了代码 20 中可选的阀门特性。 

 

 信息  

只能使用工作站/操作软件 (例如 TROVIS-VIEW) 定义的特性 (用户自定义的特性)。 

 

  

行程/角度 [%] 

线性(直行程) (选择特性：0) 

行程/角度 [%] 行程/角度 [%] 

设定点 [%] 

设定点 [%] 设定点 [%] 

反向等百分比  
(选择特性：2) 
 

等百分比 (选择特性：1) 
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行程/角度 [%] 

设定点 [%] 设定点 [%] 

行程/角度 [%] 

行程/角度 [%] 行程/角度 [%] 

设定点 [%] 设定点 [%] 

行程/角度 [%] 行程/角度 [%] 

设定点 [%] 设定点 [%] 

SAMSON 蝶阀，线性(直行程) 
(选择特性：3) 

SAMSON 蝶阀，等百分比 
(选择特性：4) 

VETEC 偏芯旋转阀，线性(直行程) 
(选择特性：5) 

VETEC 偏芯旋转阀，等百分比 
(选择特性：6) 

圆缺球阀，线性(直行程) 
(选择特性：7) 

圆缺球阀，等百分比 
(选择特性：8) 
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