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1 Hinweise zu lhrer
Sicherheit

Die Sicherheitshinweise entnehmen Sie )
bitte der Bedienungsanleitung des GEMU

1436 cPos® auf der beiliegenden CD-ROM.

Sollten Sie nicht im Besitz dieser CD_'-ROM
sein, wenden Sie sich bitte an GEMU.

2 Mechanischer Anbau
2.1 Anbau an Hubantriebe

2.1.1 Vorbereitung des Ventilantriebs

@ Antrieb muss sich in Grundstellung
(Antrieb entliftet) befinden.

@ Befindet sich im Antrieb oben eine
optische Sichtanzeige (rote Spindel),
dann diese herausziehen.

2.1.2 Komplettierung des Weggebers

Der Weggeber wird mit einem
Anbausatz 1436S01Z..., bestehend aus
Druckfeder, Betétigungsspindel und evtl.
Gewindeadapter komplettiert.

Der Anbausatz ist ventilspezifisch.

Vorgespannte Feder!
» Beschédigung des Gerétes,.
@ Feder langsam entspannen.

GEFAHR

VORSICHT

Eine Beschadigung der Spindel-
oberflaiche kann zum Ausfall des

Weggebers fiihren!

1. Spindel aus Weggeber bis Anschlag
heraus ziehen.

=

Weggeber

2. Druckfeder Uber Spindel schieben.

3. Spindel an Punkt a fixieren (Spindel
darf dabei nicht beschéadigt werden).

a Druckfeder

R
Weggeber Spindel Betatigungsspindel
4. Betatigungsspindel auf Spindel
aufschrauben.

[
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2.1.3 Anbau des Stellungsreglers

@ Stellungsregler 1 durch einschrauben
des Weggeber-Sechskants M27 2 in
Antrieb 3 einschrauben.

VORSICHT

Der Regler darf nicht durch Drehen des
Gehéauses befestigt werden, da sonst
die Gefahr besteht dass der interne
Anschlag uUberdreht wird!

Der Stellungsregler lasst sich nach

korrektem Anbau auf das entsprechende

Ventil um 370° drehen.

2.2 Anbau an Schwenkantriebe

2.2.1 Vorbereitung des Ventilantriebs

S| B2
i $:$ I

Antrieb muss sich in Grundstellung
(Antrieb entluftet) befinden. Bei
doppeltwirkenden Antrieben sollte der
Antrieb in Geschlossen-Position gebracht
werden.

Schraube 6 zur Befestigung der
optischen Sichtanzeige entfernen.
Drehrichtung des Antriebs ermitteln

(die Drehrichtung des Antriebs muss

von oben betrachtet gegen den
Uhrzeigersinn sein, wenn der Antrieb von
der Geschlossen-Position in die Offen-
Position fahrt).

2.2.2 Komplettierung des Weggebers
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Vor der Montage an den Antrieb darauf
achten, dass die Wellenhéhe und das
Lochbild des Antriebs mit den MaBen des
Haltewinkels 1 Ubereinstimmen.

Die Welle des Weggebers ist mit einer
Markierung 2 versehen. Stimmt diese
Markierung mit der Markierung auf der
Unterseite des Weggebergehauses 3
Uberein, so befindet sich der Weggeber in
der 0° Stellung.

Der elektrische Drehbereich befindet sich
90° im Uhrzeigersinn von dieser Stellung.



2.2.3 Anbau des Stellungsreglers

@ Adapter 4 auf Welle des Weggebers
setzen.

@ Stellungsregler mit Weggeber und
Haltewinkel auf Antrieb aufsetzen.

@ Nase von Adapter 5 muss in Nut von
Antriebswelle einrasten.

@ Haltewinkel 1 mit beiliegenden
Schrauben auf Antrieb befestigen.

Ansicht X mit Adapter

Ansicht X nur Weggeber

Weggeber mit Markierung

2.2.4 Uberpriifung des mechanischen
Anbaus

@ Stellungsregler an Versorgungsspannung
und Luftversorgung anschlie3en.
@ Im Display erscheint folgende Meldung:

Nolnit XX X%

Mit Hilfe der + und - Tasten kann der
angebaute Antrieb in die Stellung AUF und
ZU gefahren werden.

Dabei muss die Anzeige der Ventilstellung
zwischen 0 % und 100 % liegen.

Sollte die Anzeige den Bereich zwischen
0 % und 100 % verlassen, ist der
mechanische Anbau noch einmal zu
Uberprifen.

2.3 Externer Anbau an Hub- oder
Schwenkantriebe

2.3.1 Vorbereitung des Ventilantriebs
Siehe Kapitel 2.1.1 oder 2.2.1.

2.3.2 Komplettierung des Weggebers
Siehe Kapitel 2.1.2 oder 2.2.2.

2.3.3 Uberpriifung des mechanischen
Anbaus

Siehe Kapitel 2.2.4.

2.3.4 Anbau des Haltewinkels

@ Verbindungsadapter des Stellungsreglers
durch Bohrung des Haltewinkels
schieben und mit beiliegender Mutter
fixieren.

@ Haltewinkel mit Hilfe der Bohrungen und
geeignetem Befestigungsmaterial an
einer festen Stelle anschrauben.
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VORSICHT

Auf ausreichende Festigkeit der
Befestigungsunterlage achten.
Regler muss unbedingt vor
mechanischer Belastung seitens des
Betreibers geschiitzt werden.

Regler nicht als Steighilfe benutzen.

2.3.5 Anschluss des Weggebers

Den 5-poligen M12-Stecker des Weggebers
mit der 5-poligen M12-Buchse des Reglers
verbinden.

3 Pneumatische Anschliisse

@ Verbindung zwischen pneum.
Stellungsreglerausgang A1
(einfachwirkend) bzw. A1 und
A2 (doppeltwirkend) und pneum.
Steuerlufteingang des Antriebs herstellen.

@ Hilfsenergie (Zuluft) an Anschluss P*
anschlieBen (max. 7 bar bzw. 101 psi).

Anschluss Bezeichnung

1 Versorgungsluftanschluss P

3 Entliftungsanschluss G1/8
mit Schalldampfer

\al Zuluft-Drossel fir A1

V2 Abluft-Drossel fur A1

V3 Abluft-Drossel fiir A2

\Z Zuluft-Drossel fir A2

V5 Ruckschlagventil

2 Arbeitsanschluss fiir Prozessventil
Stf. 1 und 2 (A1)

4 Arbeitsanschluss fiir Prozessventil

Stf. 3 (A2)

Alle Pneumatikanschliisse sind G1/8

4

Elektrische Anschliisse

VORSICHT

VORSICHT

Max. Steuerdruck des Antriebs
beachten!

@ Analogeingang (Sollwerteingang)

0/4-20 mA an Stecker X3
anschlieBBen.

@ Versorgungsspannung 24V DC an

Stecker X1 anschlieBBen.

o Bei Betrieb als Prozessregler Ana-
logeingang (Istwerteingang) 0/4-20
mA an Stecker X3 anschlieBen.

Kabelbruchgefahr!
- Elektrische
Anschlisse um 602031

maximal 360°
verdrehen.

lo 02
a\

max. 360°
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Anschluss | Pin | Signalname
1 |BUS-VDC, +5V DC
X3 2 | RxD/TxD-N
M12-Dose 3 |GND
B-Kodierung [ 4 | RxD/TxD-P
D 5 | Schirm
B-kodiert
Anschluss | Pin | Signalname
Standard 1 | Uy, Versorgungsspannung
X1 2 [nc.
Anschluss | Pin | Signalname M12-Stecker | 3 [ GND
1 | Uy, Versorgungsspannung A-Kodierung [ 4 T .
X1 2 |Ausgang K1,24V DC 5 [n.c.
M12-Stecker | 3 | GND Anschl Pin | si "
: nschluss in | Signalname
A-Kodierung 4 Ausgang K2, 24 V DC ] 9
n.c.
5 | Digitaleingang 1 (optional)
X2 2 |nc.
Anschluss | Pin | Signalname M12-Stecker | 3 |n.c.
1 | I+, Istwertausgang B-Kodierung |4 [pc.
X2 2 | I-, Istwertausgang 5 |n.c.
M12-Stecker | 3 | RxD, RS232 Anschl Pin | Sianal
B-Kodierung [ D, RS232 nschluss in | Signalname
1 | Schirm
5 | GND, RS232
X3 2 | V+
Anschluss | Pin | Signalname M12-Stecker| 3 | V-
1 |+, Sollwerteingang A-Kodierung [ 4 [canH
X3 2 | |-, Sollwerteingang 5 |CanL
M12-Stecker | 3 | I+, Istwerteingang (optional)
A-Kodierung [ 4 |_ |stwerteingang (optional) 4.1 Anschlussbelegung M12-
5 | Digitaleingang 2 (optional) Stecker fiir externen
Weggeber
Profibus DP
Anschluss | Pin | Signalname
1 |nc.
X1 2 | RxD/TxD-N
M12-Stecker | 3 |[n.c.
B-Kodierung 4 | RxD/TXD-P
5 | Schirm
Anschluss | Pin | Signalname
Anschluss | Pin | Signalname U+, Potentiometer
1 | Uy, Versorgungsspannung 1 Signalspannung plus
X2 2 [nc. X4 2 | U, Potentiometer Signal Ausgang
M12-Dose -
M12-Stecker | 3 |GND ’ U-, Potentiometer
: A-Kodie- 3 . .
A-Kodierung [ 4 [ pc. rung Signalspannung minus
5 |n.c. 4 [nec
5 |nc.
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1 Bezpeénostni pokyny

Bezpecnostni pokyny jsou uvedeny v
provoznich pokynech pro GEMU 1436 cPos®
na pfilozeném CD. Pokud toto CD

nemate, kontaktujte GEMU.

2 Mechanicka montaz

2.1 Montaz k linearnim pohontim

2.1.1 P¥iprava pohonu

@ Pohon musi byt v zékladni poloze
(odvzdus$nény).

@ Pokud je pohon vybaven optickym
ukazatelem (Cervené vieténko), je tfeba
je vytahnout.

2.1.2 Montaz snimace polohy

Snima¢ polohy se dodava s montazni
sadou 1436S01Z..., které sestava z pruziny,
hfidelky a zavitového adaptéru (pokud je
potfeba).

Montézni sada se specifikuje podle ventilu.

Pfednapnuta pruzina!
» Mozné poskozeni zafizeni.
@ Pruzinu uvolfujte zvolna.

NEBEZPECI

POZOR

Poskozeni povrchu hfidele mlize mit
za nasledek Spatnou funkci snimace

polohy!

1. Vytahnéte vieteno snimace polohy az po

zarazku.

Snimag¢ polohy
2. Nastrcte na vieteno pruzin.

3. Zafixujte vieteno snimace polohy v

bodé a - (nesmi pfi tom dojit k jeho
poskozeni).

WWWWWWW

a Pruzina

Snimaé Vieteno kontaktni dil

polohy

4. NaSroubujte kontaktni dil na vieteno.

mrt)
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2.1.3 Montaz pozicioneru

@ Pozicionér 1 namontujte zaSroubovanim
snimace polohy Sestihranou matici M27 2
do pohonu 3.

POZOR

PFi montazi pozicioneru neotacejte
télesem, protoze by tak mohlo dojit k
poskozeni v dlsledku pieto¢eni vnitini
zarazky!

Pokud je pozicioner spravné
namontovan na armaturu, je jeho thel
otaceni 370°.

2.2 Montaz k ¢tvrtotackovym
pohoniim

2.2.1 P¥iprava pohonu

4TZAVRENO
4 &
90°
:WQ@E&&HEI’ &
Nill i
\ $:$ |

@ Pohon musi byt v zékladni poloze
(odvzdu$nény). Dvoj¢inné pohony je
tfeba uvést do polohy “ZAVRENO”.

@ Vysroubuijte Sroub 6, ktery drzi opticky
ukazatel polohy.

@ Urcete smér otaceni pohonu (pfi
pohledu shora musi byt smér otaceni pfi
pohybu z polohy “ZAVRENO* do polohy
“OTEVRENO* proti sméru hodinovych
rucicek).

2.2.2 Montaz snimace polohy

@ Pred montazi snimace polohy na pohon
zkontrolujte, zda vy$ka hfidele a rozte¢
dér na pohonu odpovida montazni
konzole 1.

@ Na vietenu snimace polohy je znacka 2.
Kdyz tato znac¢ka odpovida znacce na
spodni ¢asti télesa snimace 3, je snimac
polohy v nulové poloze.

@ Rozsah otaceni od tohoto bodu je 90° po
sméru hodinovych ruéic¢ek.
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2.2.3 Montaz pozicioneru

Umistéte adaptér 4 na hfidel snimace
polohy.

Umistéte pozicioner se snimacem polohy
a montazni konzolou na pohon.
Vystupek 5 na adaptéru musi zapadnout
do zlabku na hfideli pohonu.

PfiSroubujte montazni konzolu 1 k
pohonu pomoci pfiloZzenych Sroub.

A
i ocoo M

0

Pohled X

Pohled X s adaptérem

Pohled X — pouze snima¢ polohy

Snima¢ polohy se znackou

2.2.4 Kontrola smontovaného
kompletu

@ Pfipojte k pozicioneru napéti a tlakovy
vzduch.

o Na displeji se zobrazi:

Nolnit XX. X%

Pohonem je mozno pohybovat do polohy
OTEVRENO nebo ZAVRENO pomoci
tladitek + a -.

Zobrazena poloha armatury musi byt mezi
0% a 100 %.

Pokud neni zobrazena poloha v rozmezi 0 %
az 100 %, je tfeba zkontrolovat mechanické
pfipojeni.

2.3 Externi montaz k linearnim a
évrtotackovym pohondim

2.3.1 P¥iprava pohonu
Viz kapitolu 2.1.1 nebo 2.2.1

2.3.2 Montaz snimace polohy
Viz kapitolu 2.1.2 nebo 2.2.2

2.3.3 Kontrola smontovaného
kompletu

Viz kapitolu 2.2.4

2.3.4 P¥ipojeni montazni
konzoly

@ Prostréte pfipojovaci adaptér pozicioneru
otvorem montazni konzoly a upevnéte
pomoci pfilozené matice.

® Upevnéte pevné konzolu pomoci
vhodnych Sroubd.

POZOR

Podklad, na ktery budete montovat
konzolu musi byt stabilni.
Provozovatel musi chranit pozicioner
proti mechanickym vliviim.
Nepouzivejte pozicioner jako stupacky.
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2.3.5 Pripojeni snimace polohy

Pétikolikovy konektor M12 snimace polohy se
zapoji do pétikolikové zasuvky pozicioneru.

3 Pneumaticka pripojeni

@ Pripojte vystup A1 (u jednocinného
pohonu) nebo A2 (u dvoj¢inného pohonu)
se vstupnim otvorem pneumatického
pohonu.

@ P¥ipojte fidici vzduch (pomocny vzduch)
do pfipojeni P* (max. 7 bar nebo 101 psi).

CAUTION

Observe maximum actuator control

pressure!

() Q)

Pripojeni Popis

1
3

Vi
V2

4

Pfipojeni pfivodu vzduchu P
Pfipojeni odfuku G1/8 s tlumi¢em
Pfidavny Skrtici ventil pro A1
Vystupni $krtici ventil pro A1
Vystupni Skrtici ventil pro A2
Pridavny Skrtici ventil pro A2
Zpétny ventil

Pracovni pfipojeni pro procesni ventily
cf.1a2 (A1)

Pracovni pfipojeni pro procesni ventily
c.f.3(A2)

VSechna pneumaticka pfipojeni jsou

G1/8

4

Elektricka pfipojeni

X1

1\/K\6dc:énl’\8/\/C

Standard

Pripojeni | Kolik | Nazev signalu

1 Uv, napéjeci napéti

X1 -
Zastréka 2 | VystupK1,24VDC
M12 3 |GND
§°d°"a”' 4 | Vystup K2, 24V DC
5 | Digitalni vstup 1 (volitelny)

Pripojeni | Kolik | Nazev signalu

POZOR

@ Pripojte analogovy vstup (nastavena
hodnota) 0/4-20 mA do zastréky X3.

@ Pripojte napajeci napéti 24 V DC na
zastréku X1.

@ V pfipadé, ze zafizeni ma fungovat jako
procesni kontroler, pfipojte analogovy
vstup (skute¢na hodnota) na zastréku
X3.

1 I+, vystup- aktudlni hodnota

X2
Zastréka 2 | I-, vystup- aktualni hodnota
M12 3 | RxD, RS232
I;odovanl 4 | TxD, RS232
5 | GND, RS232

Pripojeni | Kolik | Nazev signalu

Nebezpecdi zlomeni kabelu!

- Otadejte elektrické (t )
pfipojeni max. o \

360° max. 360°

1 I+, vstup — nastavena hodnota

Pripojeni | Kolik | Nazev signalu
X3 1 BUS-VDC, +5V DC
Zastréka 2 RxD/TxD-N
M12 3 |[GND
rodovant | 4 [RxD/TxD-P
5 | Stinéni
DeviceNet
Pripojeni | Kolik | Nazev signalu
1 Uv, napajeci napéti
X1 paj p
Zastréka 2 |nc
M12 3 | GND
Kédovani 4 |nec.
A
5 [n.c.
Pripojeni | Kolik | Nazev signalu
1 n.c.
X2
Zastrka | 2 |nC
M12 3 n.c.
Kédovani 4 |nec.
B
5 |[n.c.
Pripojeni | Kolik | Nazev signalu
1 Stinéni
X3
Zastréka 2 |+
M12 3 |V-
iédovéni 4 |CanH
5 |[CanlL

X3 2 | I-, vstup — nastavena hodnota
Zastréka 3 I+, vstup- aktudIni hodnota
M12 (volitelng)

Kédovani

I-, vstup- aktualni hodnota

A 4 (volitelng)

5 | Digitalni vstup 2 (voliteln&)
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Profibus DP

Pripojeni | Kolik | Nazev signalu

41 Pripojeni zastréky M12 pro
externi snimaé polohy

1 n.c.
X1
Zastréka 2 | RxD/TxD-N
M12 3 n.c.
gOdOVa”' 4 |RxDTXD-P
5 | Stinéni

Pripojeni | Kolik | Nazev signalu

1 Uv, napéjeci napéti

Pripojeni | Kolik | Nazev signalu

1 U+, signalni napéti potenciometru,

plus

X4 - — -
Zastreka 2 U-r, vystup signélu potebciometru
M12 3 U-, signalni napéti potenciometru,
Kédovani minus
A 4 |[n.c.

5 |nc.

X2
Zastréka 2 _|ne
M12 3 GND
Koédovani 4 n.c.
A

5 n.c.
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NoInit XXX% E] Setup Automatische Initialisierung
Ventilkann | e Automaticka inicializace
E]{E auft-undzu E]
gefahren
werden. l I E]
Vent”rlze Service E] SetBasics
otevgit a —
zavait. 1 ‘@
Einschaltmeldung nach Anlegen e l ' E] ow2 13w3 owa 13w3
der Ve .
erversorgungsspannung W-Input: 4-20mA _,E] X-Input: 4-20mA _,E] Default: Yes _,E] PwrOnMode: safe _,E] Init Valve
ohne Werksvoreinstellung — — — —
HlaSeni o sepnuti po paipojeni E] E] IE] IE]
napajeciho napiti. E]
Bez nastaveni ve vyrobnim zavodi E] Init Valve
|7 Auto Man ESC
5 AutomatiSChe = Selbstinitialisierung CoCic=s XX'EXS:){? E]
Inltlal iSieru ng = automaticka inicializace v
Durch das Starten der Selbstinitialisierung Soanen XX X%
passt sich der Regler an das Ventil an. ESC E]
Samtliche Parameter werden selbstandig v
abgefragt. Dieser Vorgang kann je nach p— ——"
. . . . 0
Ventil ein paar Minuten dauern. esc | [=]
Bei sehr kleinen Antriebsvolumen ist es v
evtl. notwendig die internen Drosseln adTme XX XX
(V1, V2 bei einfachwirkenden Antrieben Next Wait ESC E]
und V1, V2, V3, V4 bei doppeltwirkenden
Antrieben) des Reglers ein wenig zu E]v
schlieBen um die Ventilstellzeiten zu
N adjust nozzle(s)
vergréBern. OK ESC
5 Automaticka inicializace [-]
P¥i zahajeni automatické inicializace se Lpceceiies Xxé‘s"é’ [=]
pozicioner pfizpusobuje armatufe.VSechny
parametry se automaticky snimaji. Tento \V4
proces trva podle dané armatury nékolik Init Pilot XX
minut. ESC E]
Pokud je objem pohonu pfilis nizky, bude - \7
»~ - - va v v s v .- - TSW.
mozna nutné pfrivfit vnitfni skrtici ventily . oK
pozicioneru (V1 a V2 u jednoéinnych E]
pohonti aV1,V2,V3 aV4 u dvojéinnych Py
o > oz s v v s X betatigen
pohonii), aby bylo mozné zvysit operaéni o ' [=]
¢as armatury. dvakrat
A: WX X XXX EL SETUP E]» Mode Auto
Om o] m B
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6 Meniistruktur 6 Usporadani menu

. v g s
6.1 Menustruktur 6.1 Usporadani menu
1. Service 1. Service
Service
1
+] =] +]
* [=] =] (=] (=] e
— I / O Status — Login — Diagnosis — Gemii specific — Return — @
@ | 1.1 ~—| 1.2 | 1.3 | 1.4 G | 1.5
| =
] = IS D =) =
N V1111 [0 . | SN 7439847 1 [ 1ac1 | TAG2 L | Return _
( — = | 255.255.255.255 gum | Seriennummer = | TAG1 Nummer | | TAG2 Nummer e =
+
: D =] e ] 2 S s MO D =)
_ Error List — | NTS. XXXXXXX XX | e | WAPNINGS ON | | ErTOIS ON —| SeNsTest Enable 1 J— Clear Error List — | RETUMN _
_ — -— — — — —
E HIlE E E H]|E  ON..oFF E = ON.OFF E Hii= Disable = oK E
| Enable 1 |
| S S U 4
=] +
w0 E wl E nwl E w2 E Bw3 E E
e Code: 0 > | Logout? mmmp- | NewCode:1 O | s | NewCode:2 0 » | NewCode:3 O |y | REtUrN —
<— Active Level: 3 | — — <— — | — \
E #J{E  (0...10000) E HIE oK E HIE 0...10000 E ®J{E  0..10000 E Bl 0...10000 E
Nur verfiigbar bei
ProcCtrIMode: ON
E K dispozice pouze v piipadé
E E E E volby ProcCtriMode: ON » E E
ActiveParaSet P1 | g | MiN - POt - max — | | W2 XXX MA | e | 1 X2 XXX MA | e | W Proc ) — Pos X | s | POt AbS XXX % Valve 1:2:3:4
¢ | 0,0 % 100 % - EEEE - EEEE - XXX % XXX % |<emmmmm| XXX % XXX | | <— o000
Return — | Relais K1 :K2 — | 1N w:ix:1l:2 _E Pos Ctrl Out _,E Pos Ctrl In _»E Proc Ctrl Out _»E Proc Ctrl In
— o0 — ® 0 0 O — XXX % | e — XXX % | g
Nur verfligbar bei ProcCtriMode: ON

K dispozice pouze v pfipadé volby ProcCtriMode: ON
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6.2

Mendustruktur

2. SetBasics

‘lml

SetBasics

=

row3

W-Input:  4-20 mA
HBIIE 0-20 mA

4-20 mA
Return

6.2

Hlm @l
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Usporadani menu

2. SetBasics

Init Valve
Auto  Man ESC
=l |3
row3 E r3w3 E row3 E 3w3 E r3w3
X-Input: ~ 4-20 mA —p| Default: Yes | —,. | PwrOnMode: SAfe | gy | NIt Valve —p | CalPointQtyt 9
G— — < — —
=B 0-20 mA E HIIE Yes...No E HIIE safe E E HIIE 1...19 | me—
4-20 mA fast —
ow0 |E| 0w |E| ow2 |E| ow2 |E| row1
Helptext ON [ == | HelpLanguage D|—= | AutoReturn 5min [ ==, | DLight On Key | ==g,| D- Refresh 0.1s
< — < — < — ~<— —
[HI|E  ON..OFF IEI =lE D IEl H||E  1..60min IEl =BlE On Key IEl HItE o1.10s
GB On
N
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6.3

Mendustruktur
3. SetFunction

6.3

Usporadani menu

3. SetFunction

Nur verfligbar wenn K1/K2 Func dies erfordert.
K dispozici pouze v pfipadé potfeby funkce K1/K2.

owl

w1

ROw

AlarmMinK1 10.0 %

BB 02.9.8%

—

[=]

AlarmMaxK1  10.0 %

B 02.998%

=
o]

SSE1Time 50s

ElIE 01..1000s

Nur verfigbar wenn K1/K2

Func dies erfordert.

K dispozici pouze v pfipadé potieby funkce K1/K2.

wi

owl

ROw

AlarmMinkK2 10.0 %

AlarmMaxK2 ~ 10.0 %

EIIE 0.2.98%

1]

[=]

EIIE 02..998%

SSE2Time 50s

EIIE 01..2000s

[=]
=120

o oo

row1 E] ow2 E] ow1 E] w2 owl E] owl
K1 Switch NO | g | K1 F11 N0 | | K2 Switch NO | g | K2 F Error Time 0.2s = | Error Action close Return
—  <— | — | <mm—|
[=] | mnE ol ] | ENE Pl T] | EIIED o ] 1= | ] | ENE 051005 [e] | EIIED close
NC Pm NC P max: open
P min/max P min/max hold
W min W min
E] W max W max
W min/max W min/max
X min X min
X max X max
X min/max X min/max
SSE min SSE min
SSE max SSE max
SSE min/max SSE min/max
Active Active
Error Error
Warning Warning
SetFunction
Nur verfiigbar bei ProcCtriMode: ON
E] K dispozice pouze v pfipadé volby ProcCtrIMode: ON
0 E] ow2 w2 E] 1ow3 E] E] 3u3 E] 3w3 E]
ProcCtriMode: OFF ProcCtrl g | POSCtrl DeadBand 1.0 % | .| Digitallnput ——=p-| DigitalOutput === | CpyParaSet OFF |y | AnalogOut Poti | =0 | Return
prum— prumn pr—— < S —] P
1 EIIE  Oon..oFF E] E] B 0.1.250% E] E] E] == PL<=W E] B2ia Poti E]
P1=>P2 Ix
Pl<=P2
Nur verfligbar bei Reglerausfiihrung P1=>P3
PAO1 (mit integriertem Prozessregler) P1<=P3
" o S P1=>P4
K dispozici pouze pro pozicionéry P1<=P4
typu PAO1 (s integrovanym procesnim
kontrolerem) E]
row3 E] ow3 E] row3 E] w3 E]
Inw OFF In X OFF | n1 OFF | g | In 2 OFF Return
EIfE  oFF/oN E] EIfE  oFfF/oN E] EIIE  oFF/oN E] EIIE  oFF/oN E]
safe / ON safe / ON safe / ON safe / ON
ParmSetB0O ParmSetBO ParmSetB0O ParmSetB0O
ParmSetB1 ParmSetB1 ParmSetB1 ParmSetB1
Poti / Ix Poti / Ix Poti / Ix: Poti / Ix
0 E] E] row3 E] w3 E] w3
E] Pos P 1.0 Pos D 1.0 >|POsT 100 MS | g | MinPOS 0.0 %
Pr— Pra—
EIE o.0..100.0 E] EIE  00..100.0 E] ENE 15000 ms E] EI{E] 0.0...100.0 % | =
E] row1 E] row1 E] w3
Return —p | OPENTight: 100% CloseTight: 0% > | MaxPos 100.0 %
— m— ]
E] EIE  9-100% E] BIE 0...10% E] A& 0.0...100.0 %
ow3 E] E] w3 E] row3 E] w3 E] row3 E] w3 E] E+ E]
Proc-P: 0.50 Proc-1: 2,0'S | pmmg | Proc-D: 0.0 Proc-T: 1000 MS | g | IXTypE OFF | g | IXTime 0.10S |y | Return — @
@_ — — — — —
E] EIlE 0.1..100.0 E] AIIE 0199995 E] @B 00..1000 E] EI{E 1...10000 ms E] [alli=] OFF E] EI{E o.10...20.00 s E]
RC
avr
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Nur verfiigbar wenn Proc

D>0

K dispozice pouze v pfipadé volby Proc D > 0
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EI|E 0.0...100.0 %

E||E 0.0...100.0 %

EH|{E 0.0...100.0 %

EJ|E 0.0...100.0 %

EH||E 0.0...100.0 %

E|{E 0.0...100.0 %

6.4 Meniistruktur 6.4 Usporadani menu
4, SetCalibration 4, SetCalibration
E] row3 IE] row3 IE] row3 E] row3 IE] row3 E]
‘I' <= | Scaling OFF | == | Decimalpoint 1 > | 4MA = 0% > | 20mA = 100.0 % Return _@
~— ~— — |~ C—
EIIE  on/oFF E] HIE 0..2 E] ENE  0.0..9999 E] ENE  0.0..9999 E]
E] row3 ' E] r3w3 E] r3w3 E] r3w3 E] 3w3
Return —| Scaling —p | | Max X 20.5 MA | | 1 Min X 3.5 MA | | | Max W 205 MA (g | | Min W 3.5 mA
~— G G — <—
E] E] EH|IE 0.0..22.0 mA E] FH|IE 0.0..220mA E] EH||E 0.0..22.0 mA E] EHI|E 00..22.0mA
E] E] Nur verfligbar bei ProcCtrIMode: ON
K dispozice pouze v pfipadé volby ProcCtrIMode: ON
row3 E] row3 E] row3 E] row3 E] ow3 E] row2 E] row2
X-Direction: 1S | s | W-Direction: 1S€ | g | W-Function: lin. > | Y-Direction: 1iS€ | ey | POLIDIr 1iS€ | g | OUtMiNPOS 0.0 % » | OutMaxPos  100.0 %
— — — — — < —
== rise...fall E] =B rise. .. fall E] B3 lin. E] == rise...fall E] =3 rise E] E||E 0.0...100.0 % E] EH||E 0.0..100.0 %
1:25 fall
1:50
I free
ur verfligbar wenn W-Funktion: free
K dispozice pouze v pfipadé volby
SetCalibration W-Funktion: free
4 E] row3
Set W-free
row3 E] row3 E] E] o3 l E] row3 E] row3
W 90% 90.0 % | e | W 100% 100.0 Y0 | sy | RETUIN — | W 0% 0.0 % | g | W 10% 10.0 % | g W 20% 20.0 %
— < — — — —
| [H|{[E 0.0...100.0 % E] EHIE 0.0...100.0 % E] E] [||E 0.0..100.0 % E] EI1E 0.0..100.0 % E] EJ{E] 0.0...100.0 % | m——
[+]
row3 E] row3 E] row3 E] row3 E] row3 E] row3
by | W 80% 80.0 % > W 70% 70.0 % > W 60% 60.0 % > W 50% 50.0 % W 40% 40.0 % | | W 30% 30.0 %
—— — — — | — — —
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6.5

Mendustruktur

5. Communication

Version 1.7.2.0.

6.5

Communication

Usporadani menu

5. Communication

Verze 1.7.2.0. 5
- =] =
— Fieldbus E WebServer E
5.1 | 5.2
E‘ Nur verfligbar wenn ComPort: BT, Phone/BT, PDA/BT
E‘ |E| . l I E‘ K dispozici pouze v pfipadé volby ComPort : BT, Phone/BT, PDA/BT
_ row3
ComPort Auto@> State _E> BT Name ﬁ PinCode 0000 E Return
~ ' | — < — ' < — I e
[=] Auto [=] 1436 cPos [F] 0000...9999
l Serial |E| |E| ' |E| | |E|
Analog
PC/BT
PDA/BT
Phone/BT
: row3
Fieldbus OFF |E|. Return E. ¢€),
I = )
[= ON / OFF
Version 1.8.0.0. Communication
Verze 1.8.0.0. 5
| =
— Fieldbus E WebServer E
51 | 5.2
=] =
~E (=] o =l (=] (=]
@ Port RS 232 RS 232 Auto Bdrate RS 115200 State Return
— — — —
HItE Bluetooth E HIE Auto E H|E 19200 E E
RS 232 Serial 38400
57600
115200
(=] [=]
Fieldbus OFF |.—= | Return —_— ()
== ON / OFF E
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= Hinweis:

Handhabung, Montage und
Inbetriebnahme, sowie Einstell-
und Justierarbeiten, durfen nur

von autorisiertem Fachpersonal
durchgefiihrt werden. Fir Schaden,
welche durch unsachgemanie
Handhabung oder Fremdeinwirkung
entstehen, Ubernimmt GEMU
keinerlei Haftung. Nehmen Sie im
Zweifelsfall vor Inbetriebnahme
Kontakt mit GEMU auf.

Pokyny:

Manipulaci, montaz a uvedeni do
provozu, jakoz i nastaveni a sefizeni
smi provadét pouze povéreni a
vyskoleni pracovnici. Firma GEMU
neponese zadnou zodpovédnost

za Skody zpUlsobené nevhodnym
zachazenim nebo zasahem treti
strany. V pfipadé pochyb kontaktujte
pred uvedenim do provozu firmu
GEMU.

= | Hinweis zur Mitarbeiterschulung:
Zur Mitarbeiterschulung nehmen
Sie bitte Uber die Adresse auf der
letzten Seite Kontakt auf.

Skoleni zaméstnanci:
Informace o moznosti $koleni
zameéstnancll Vam poskytneme na
adrese na posledni strané.

Im Zweifelsfall oder bei Missverstandnissen
ist die deutsche Version des Dokuments
ausschlaggebend!

V pfipadé pochybnosti nebo nedorozuméni
je rozhodujici némecka verze dokumentu!

q-tuv TUVRheinland®

A% CERT
‘ W’ 1SO 9001

VENTIL-, MESS- UND REGELSYSTEME
ARMATURY, MERICI A RIDICI SYSTEMY

GEMU Gebr. Miiller Apparatebau GmbH & Co. KG - Fritz-Miiller-Str. 6-8 - D-74653 Ingelfingen-Criesbach
Telefon +49(0)7940/123-0 - Telefax +49(0)7940/123-192 - info@gemue.de - www.gemu-group.com

Anderungen vorbehalten - Zmény vyhrazeny - 03/2015 - 88341859



