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공장자동화를 위한 다양한 요구를 만족시키기

위해서는 많은 투자비용이 소요되며,보다 효

율적인 제어를 통한 비용절감의 필요성이 절

실이 요구되는 실정이다. 이러한 목적을 위하

여 개발된 필드버스를 이용한 공장자동화 시

스템 가운데 필드기기 중 그 중요성이 강조되

는 자동제어밸브용 포지셔너의 종류 및 추가

된 기능을 중심으로 소개 하고자 한다.
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공압식 구동부가 장착된 대구경, 고압력용의

자동제어밸브에서 포지셔너의 설치는 필요악

이었다. 포지셔너는 조절기로부터 받는 공압

또는 전류신호에 따라 자동제어밸브의 개도를,

패킹부위에서 발생하는 마찰 및 밸브 프러그

의 자중에 의해서 발생하는 개도편차를 줄이

고 빠르고 정확하게 조절하는 단순기능을 수

행해 왔다.(그림 1참조)

한편 자동제어 밸브에 포지셔너의 측면부착방

식은 IEC-534-6의 규정에 따라 표준화 되었다.

그러나 최근에는 자동제어밸브에 정면부착 방

식을 통해 외부노출 튜빙이 필요치 않아 설치

비용의 절감은 물론 운반 및 설치 중 발생할

수 있는 파손을 방지하며 부식을 방지할 수

있는 장점이 있다.(그림 2 참조)

최근의 포지셔너는 종래의 단순개도제어의 포

지셔너에 비해 여러 가지 기능을 추가하였다.

예를 들면,현재 밸브개도상태의 확인,닫힘 및

열림상태 확인,안전위치로의 복귀기능등이다.

그림 1 : Process control loop with cascaded positoioner
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더욱 안정된 공정자동화의 실현을 통한 생산

량의 증대요구는,공정자동화 기기의 유지 및

관리비용의 절감을 통해서 가능하며,이에 따

라 필드계기는 추가기능, 예를 들면, 시운전

시간의 단축,자기진단 및 예방정비 기능등이

추가되기에 이르렀다.

이러한 요구조건을 충족시키기 위해서 포지셔

너는 데이터의 저장 및 분석은 물론, 데이더

의 전송등이 필요하게 되었다. 이러한 요구조

건을 충족시키기 위해서  다양한 종류의 포지

셔너가 개발되어 있으며, 기존의 기계식 아나

로그 포지셔너와는 다른 구조를 갖추고 있다.
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공압식 포지셔너는 힘평형 원리에 위해 작동

되었다.(그림 3 참조)

표준입력 신호는(3 -- 15 PSI또는 0.2-1.0 BAR)

영점 및 스판조정을 통해 밸브개도와 일치되

도록 포지셔너에서 조절하였다.

밸브의 안전위치(공압차단시 열림 또는 닫힘

상태)로의 복귀기능 선택에 따라 포지셔너 내

부 노즐의 위치를 바꾸어야 했다. 과거에 공

압 포지셔너는 방폭지역에 주로 설치되었으며,

현재는 방폭규정에 따라 내압방폭 또는 본질

안전 방폭등급의 전공식 포지셔너를 설치할

수 있다. 전기식 포지셔너의 표준신호(4-20

mA)는 I/P 콘버터를 통해 공압식 구동부에서

필요로 하는 공압(3-15 PSI 또는 0.2-1.0 BAR)

으로 변환되며, I/P콘버터의 크기 및 전기소모

량은 소형화,절전화 되었다(그림 4 참조)

그림 2 : 삼손 포지셔너 부착상태

그림 3 : 공압포지셔너의 Function diagram 예



그러나 기존의 포지셔너는 데이터의 전송등

안정된 공정자동화를 위해 추가된 요구되는

기능을 수행할 수 없었다.

마이크로마이크로마이크로마이크로 프로세서프로세서프로세서프로세서 포지셔너포지셔너포지셔너포지셔너(스마트스마트스마트스마트 포지포지포지포지
셔너셔너셔너셔너)

디지털 데이터 전송기술이 공정자동화기기에

이용되기 시작하였고, 이로 인해 공정분석이

가능하게 되었으며,최신의 마이크로프로세서

포지셔너가 개발되어 상품화되었다. 기존의

기계식 포지셔너와 구별되는 가장 큰 특징은

프로그램을 이용하여 초기화(영점 및 스판조

정기능)작업을 할 수 있다는 것이며, 공압식

구동부를 동작시키는 공급 및 배기용 솔레노

이드 밸브를 채택한 것이다. 이로써 보다 빠

르고 정확하게 밸브의  개도제어를 할 수 있

게 되었으며, 공기소모량 또한 기존의 노즐-

후래퍼 방식과 비교하여 현저히 절감할 수 있

게 되었다. 상기외 특징 및 장점은 다음과 같

다.

- 프로그램을 통한 초기화로 인건비 절감

- 자기진단기능을 이용하여,적시에 예방정비

를 할수있어 안정된 운전가능(그림 6 참조)

- 자기점검 및 데이타전송 기능 활용

- 필드버스시스템을 채택하여 초기설치비용을

절감

통신방식에통신방식에통신방식에통신방식에 따른분류따른분류따른분류따른분류

마이크로 포지셔너(또는 스마트포지셔너) 선

정시 시스템에서 요구하는 통신방식에 따라

HART PROTOCOL 또는 PROFIBUS-PA로 구분

되며, 상호통신방식이 일치되도록 고려해야

그림 4 : Size reduction of  i/p converters

그림 5 : Point-to-point방식 필드통신



한다.

* HART PROTOCOL

미국 로즈마운트사에의해 개발되었으며, 1989

년이래 프로세스제어 통신방식으로 표준화되

었다. (그림 7 및 표 1 참조) 그러나 HART

PROTOCOL은 데이터 전송속도 및 전송량의

제한을 받으며, 데이터의 실시간 전송 및 전

송량의 증가를 요구하는 프로세스제어에서는

새로운 FIELDBUS(PROFIBUS-PA)기술이 채택

되었다.

HART networking via… Communication with
Point-to-point A single device
Multiplexer를 통한

Point-to-point 연결

Several HART devices
in sequence

Multidrop operation
(digital 통신시에만)

Maximum 15 devices
(I analog = 4mA)

Via shared current loop Control valve in split-
range operation

Bus with FSK isolating
amplifier(Hartmann&Br
aun)

Up to one hundred
devies

표 1 : HART 통신용 네트웍 종류

* PROFOBUS-PA

기존의 아나로그 방식에서 모든 현장계기는

개별배선을 필요로 하였으나, 디지털기술을

채택한 필드버스에서는 TWO-WIRE SYSTEM

의 채택으로 배선비용을 대폭 절감하였으며

(그림 8 및 9참조), 유럽기술표준 EN 50170으

로 표준화 되어 그 기술이 공정자동화에 적용

되었다. (그림 10 참조, 표 2 참조)

그림 6 : Control valve diagnostics by analysis

of  control dynamics

그림 7 : HART 통신과 신호

그림 8 : PROFIBUS-PA와 일반기술 비교



결론결론결론결론

마이크로 포지셔너의 채택으로, 통신방식에

따라 HART, FIELDBUS(PROFIBUS-PA 또는

FIELDBUS FOUNDATION)로 구분되나, 안정

된 공정자동화를 위한 실시간 데이터의 전송,

자가진단기능, 프로그램을 통한 초기화기능

등의 많은 장점과 배선비용의 획기적 절감으

로 필드버스는 향후 공정자동화 기기에 기존

의 아나로그 시스템을 대체하는 새로운 기술

로 자리 잡을것으로 예상된다.

그림 9 : PROFIBUS-PA와 일반기술 비용비교

 그림 10 : PROFIBUS-PA,DP 필드버스 시스템

Positioner Analog control
signal

Micro-Processor Digital
communication

Operation of  addi
-tional functions

Type 3776
pneumatic

3 to 15 psi no - -

Type 3767
Electro-neumatic

4(0) to 20mA no - -

Type 3781
Digital

4(0) to 20mA yes - At the device on
Site

Type 3780
HART device

4(0) to 20mA yes Via HART
protocol

Via terminals
-PC  -handheld

Type 3785
Profibus device

- yes Via PROFIBUS-
PA

Via fieldbus
master

표 2 : 삼손 포지셔너의 종류


