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Hinweise zu lhrer
Sicherheit

Die Sicherheitshinweise entnehmen
Sie bitte der Bedienungsanleitung des
GEMU1436 ePos®, die Uiber den folgenden
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Link abrufbar ist:
https://www.gemu-group.com/
webcode/?webcode=GW-1436

2 Mechanischer Anbau

2.1 Anbau an Hubantriebe

2.1.1

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

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

Vorbereitung des Ventilantriebs

2.1.2 Komplettierung des Weggebers

Der Weggeber wird mit einem Anbausatz
1436S01Z... (direkter Anbau) bzw.
4232S01Z... (externer Anbau), bestehend
aus Druckfeder, Betatigungsspindel und evtl.
Gewindeadapter komplettiert.

Der Anbausatz ist ventilspezifisch.

VORSICHT

Vorgespannte Feder!
» Beschadigung des Gerétes.
® Feder langsam entspannen.

VORSICHT

Eine Beschadigung der Spindel-
oberflache kann zum Ausfall des
Weggebers fiihren!

1. Spindel aus Weggeber bis Anschlag
heraus ziehen.

-

Weggeber

Druckfeder Gber Spindel schieben.
Spindel an Punkt a fixieren (Spindel
darf dabei nicht beschadigt werden).

WWWWWWWWW
a Druckfeder

R
Weggeber Spindel Betatigungsspindel

N
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4. Betétigungsspindel auf Spindel
aufschrauben.

[

2.1.3 Anbau des Stellungsreglers

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

2.2 Anbau an Schwenkantriebe
2.2.1 \Vorbereitung des Ventilantriebs
’10°ZU
4 &
90°
4}AU ’y
S - B2
[ Eléé E%lﬂ |

® Antrieb muss sich in Grundstellung

VORSICHT

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

Der Stellungsregler lasst sich nach

korrektem Anbau auf das entsprechende

Ventil um 370° drehen.
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(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
@ Vor der Montage an den Antrieb darauf

achten, dass die Wellenhdéhe und das
Lochbild des Antriebs mit den MaBBen 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.

1 —— — =
i A
‘ 5
Ansicht X
0° 45°

< 4
1 %%@/# i 90°

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 1 % und 99 % liegen.

Sollte die Anzeige den Bereich zwischen

1 % und 99 % verlassen, ist der
mechanische Anbau noch einmal zu

Uberprufen.

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 Anbau des externen Weggebers
(nur bei Variante mit externem
Anbau)

Siehe Betriebsanleitung GEMU 1436.

2.3.4 Uberpriifung des mechanischen
Anbaus

Siehe Kapitel 2.2.4.

2.3.5 Anbau des Haltewinkels

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

o Haltewinkel mit Hilfe der Bohrungen und
geeignetem Befestigungsmaterial an

einer festen Stelle anschrauben.

VORSICHT

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

Regler nicht als Steighilfe benutzen.
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2.3.6 Anschluss des Weggebers

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

3 Pneumatische Anschliisse

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

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

4

Elektrische Anschliisse

VORSICHT

@ Analogeingang (Sollwerteingang)
0/4-20 mA an Stecker X3 anschlieBen.

@ Versorgungsspannung 24V DC an
Stecker X1 anschlieBen.

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

VORSICHT

Max. Steuerdruck des Antriebs beachten!

» Beschadigung des Gerates.
@® Elekirische Anschlisse um
maximal 360° verdrehen.

(&)

Kabelbruchgefahr!
max. 360°

() L)

[ a

Anschluss Bezeichnung

1 Versorgungsluftanschluss P

3 Er_wtlijftungsgnschluss G1/8
mit Schalldampfer

V1 Zuluft-Drossel fur A1

V2 Abluft-Drossel fir A1

V3 Abluft-Drossel fur A2

V4 Zuluft-Drossel fur A2

V5 Ruckschlagventil

> Arbeitsanschluss fur Prozessventil
Stf. 1 und 2 (A1)

4 Arbeitsanschluss fur Prozessventil

Stf. 3 (A2)

Alle Pneumatikanschliisse sind G1/8

4.1 Standard
€ x
X1 X3
Anschluss | Pin | Signalname
1 Uy, 24V DC Versorgungsspannung
5 Schaltausgang K1,24V DC

1 (schaltet Uv*)

i GND (Versorgungsspannung,
Mi2-Stecker | 3 | pigin1 124 Wax; K1+2)
A-Kodierung

4 Schaltausgang K2, 24V DC
(schaltet Uv¥)
5 Digitaleingang 1 (optional**)
Anschluss | Pin | Signalname
1 I+, Istwertausgang|y 4-20 mA intern

X2 2 | I-, Istwertausgang |J versorgt; aktiv
M12-Stecker | 3 RxD, Receive Data, RS232
B-Kodierung | 4 [ TxD, Transmit Data, RS232

5 | GND, RS232
Anschluss | Pin | Signalname
1 W+, Sollwerteingang
2 W-, Sollwerteingang / Digital In W**

X3 X+, Prozess- . .
M12-Stecker 3 Istwerteingang bei Betrieb
A-Kodierun } als Prozess-

9 4 | X Prozessistwert- regler
eingang / Digital In X**
5 Digitaleingang 2 (optional**)
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* Schaltausgang schaltet Gerateversorgungsspannung
Uv - Dropspannung

** Bei Optionen Code 01 und 03

4.2 Profibus DP
X2
X1 X3
Anschluss | Pin | Signalname
1 |n.c.
X1 2 | RxD/TxD-N (PB-)
M12-Stecker | 3 |n.c.
B-Kodierung | 4 | RxD/TxD-P (PB+)
5 | Schirm
Anschluss | Pin | Signalname
1 | Uy, Versorgungsspannung
X2 2 |n.c.
M12-Stecker | 3 | GND
A-Kodierung | 4 [nec.
5 |n.c.
Anschluss | Pin | Signalname
1 |BUS-VDC, +5V DC (PB_5V)
X3 2 | RxD/TxD-N (PB-)
M12-Buchse | 3 | GND (PB_GND)
B-Kodierung | 4 | RxD/TxD-P (PB+)
5 | Schirm

4.3 DeviceNet
X2
X1 X3
Anschluss | Pin | Sighalname
1 | Uy, Versorgungsspannung
X1 2 |n.c.
M12-Stecker| 3 | GND
A-Kodierung | 4 |n.c.
5 |n.c.
Anschluss | Pin | Signalname
1 |nc.
X2 2 |n.c.
M12-Stecker | 3 |n.c.
B-Kodierung | 4 |n.c.
5 |n.c.
Anschluss | Pin | Signalname
1 | Schirm
X3 2 |V+
M12-Stecker| 3 | V-
A-Kodierung | 4 | CanH
5 |CanL
4.4 Anschlussbelegung M12-
Stecker fiir externen
Weggeber
/
-
Anschluss | Pin | Signalname
1 U+, Ausgang Potentiometer
Versorgungsspannung (+)
X4 5 | UP Eingang
M12- Potentiometerschleiferspannung
Buchs_e UP-, Ausgang Potentiometer
A-Kodie- 3 Versorgungsspannung (-)
rung
4 |n.c.
n.c.
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1 Instrukcje Bezpieczenstwa

Nalezy uwzglednic instrukcje
bezpieczenstwa zawarte w instrukciji

obstugi GEMU 1436 cPos znajdujgce sie na
dotaczonej ptycie CD. Jezeli nie posiadacie
tej ptyty nalezy zwrécic sie do firmy GEMU.

2 Mechaniczny Montaz

2.1 Montaz na liniowych

napedach

2.1.1 Przygotowanie napedu zaworu

® Naped musi by¢ ustawiony w pozycji
"zero" (odpowietrzony naped)

@ Jezeli widac optyczny wskaznik pozyciji
w napedzie (czerwony watek), nalezy je
usungg.

2.1.2 Montaz czujnika skoku

W komplecie z czujnikiem skoku znajduje
sie zestaw montazowy 1436S01Z... (montaz
bezposredni) lub 4232S01Z... (montaz
zewnetrzny)sktadajacy sie z sprezyny, tulei
roboczej oraz gwintowanej przejsciowki (gdy
stosowne).

Zestaw montazowy jest specyficzny dla

danego zaworu.

UWAGA

Naprezenie sprezyny!
» Uszkodzenie urzgdzenia.
® Powoli uwalnia¢ sprezyne.

UWAGA

Uszkodzenie powierzchni watka moze
doprowadzié¢ do awarii czujnika skoku!

1. Wyciggnij watek z czujnika skoku az do
ogranicznika skoku

—

Czujnik Skoku

Nat6z sprezyne na watek

Umiesc¢ watek w punkcie a - (watek nie
moze by¢ uszkodzony podczas tego
dziatania).

w N

MWW

a Sprezyna
1
Czujnik Skoku Watek  Tuleja Robocza
4. Wkrec tuleje roboczg na watek.

iy
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2.1.3 Montaz pozycjonera

@ Zamontowac pozycjoner 1 poprzez
wkrecenie czujnika potozenia
szesciokatng nakretkg M27 2 do
sitownika 3.

2.2 Montaz na napedach ¢éwier¢-
obrotowych
2.2.1 Przygotowanie napedu zaworu

NG i

® Naped musi by¢ ustawiony w pozyciji

UWAGA

Nie nalezy pozycjonera montowaé
poprzez krecenie obudowg poniewaz
moze to spowodowacé uszkodzenie
wewnetrznego ogranicznika z powodu
przekrecenia!

Pozycjoner moze by¢ obracany o
370° jezeli zostat on prawidtowo
przymocowany do zaworu.

,Zero“ (odpowietrzony naped). Napedy
o podwojnym dziataniu muszg by¢
ustawione w pozycji “ZAMKNIETEJ”.
Odkrec¢ srube 6 ktora przytrzymuje
optyczny wskaznik pozyciji.

Sprawdz kierunek obrotu napedu
(patrzac z gory, kierunek obrotu napedu
musi by¢ przeciwny do ruchu wskazéwek
zegara podczas przejscia napedu

z pozycji “ZAMKNIETE" do pozyciji
“OTWARTE").

2.2.2 Montaz czujnika skoku

® Przed zamontowaniem czujnika skoku
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na napedzie, upewnij sie ze wysokosc¢
trzonka i uktad otworéw w napedzie
pasujg do wymiarow wspornika
montazowego 1.

Trzonek czujnika skoku jest oznaczony 2.
Jezeli oznakowanie to jest doktadnie
ustawione przy oznakowaniu na dnie
obudowy czujnika skoku 3, oznacza to, ze
czujnik skoku jest ustawiony w pozyc;ji 0°.
Zakres elektrycznego obrotu wynosi 90°
w kierunku zgodnym z kierunkiem ruchu
wskazowek zegarka od oznakowania.



2.2.3 Montaz pozycjonera

Umies¢ przejsciowke 4 na trzonku
potencjometru.

Umies¢ pozycjoner wraz z czujnikiem
skoku i wspornikiem montazowym na
napedzie.

Wypust przejsciéwki 5 musi sie
wpasowac w wyztobienie dla watka
napedu.

Przymocuj wspornik montazowy 1 do

napedu za pomocg dotgczonych srub.

I

Widok X

gt

)
|F’%I =T \’-ﬁj
o i

Widok X tylko czujnik skoku

Czujnik skoku z oznaczeniem

2.2.4 Sprawdzenie zamontowanych
elementéw
@ Podtgcz pozycjoner do zrddta pragdu i
powietrza
@ Nastepujgca wiadomos¢ sie wyswietli:

Nolnit XX X%

Za pomocg klawiszy + i — naped moze

by¢ ustawiony w pozycjach OTWARTY i
ZAMKNIETY.

Wyswietlone ustawienie zaworu musi si€
miesci¢ pomiedzy wartoscig 1 % i 99 %.
Jezeli wyswietlone ustawienie zaworu nie
miesci sie w zakresie 1 % i 99 %, nalezy
ponownie sprawdzi¢ mechaniczny montaz.

2.3 Zewnetrzny montaz na
napedach liniowych i éwieré
obrotowych

2.3.1 Przygotowanie napedu zaworu

Patrz rozdziat 2.1.1 lub 2.2.1.

2.3.2 Montaz czujnika skoku
Patrz rozdziat 2.1.2 lub 2.2.2.

2.3.3 Montaz zewnetrznego
przetwornika potozenia (tylko w

wariancie z zewnetrznym montaze

Patrz instrukcja uzytkowania GEMU 1436.

2.3.4 Sprawdzenie zamontowanych
elementow

Patrz rozdziat 2.2.4.

2.3.5 Podtaczenie wspornika
montazowego

@ Przepchnij przejscidwke potgczeniowag
pozycjonera przez otwdr we wsporniku
montazowym i przytwierdz za pomoca
zatgczonej nakretki.

@ Uzyj otwory Srubowe oraz odpowiednie
umocowania aby mocno przytwierdzic¢
wspornik montazowy.

UWAGA

Zapewnij odpowiednig stabilnos¢
podtoza wykorzystanego do
umocowania. Pozycjoner musi by¢
zabezpieczony przed mechanicznym
stresem przez operatora. Nie wolno
uzywac¢ pozycjonera jako uchwyt do
wspinania sie.
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2.3.6 Podtaczenie czujnika skoku

5 bolcowa wtyczka M12 czujnika skoku musi
by¢ podtgczona do 5 bolcowego gniazdka
M12 na pozycjonerze.

3 Pneumatyczne potaczenia

@ Potacz pneumatyczny wylot pozycjonera
A1 (pojedyncze dziatanie) lub A1 i
A2 (podwdjne dziatanie) z wlotem
powietrza na zasilanym powietrzem
pneumatycznym napedzie.

@ Podtgczy¢ przytgcze powietrza
sterowania (dodatkowe powietrze) do
przytgcza P* (maks. 7 bar lub 101 psi).

UWAGA

4 Potaczenia elektryczne

UWAGA

@ Potacz wejscie analogowe
(ustawione wejscie zaworu) 0/4-20
mA do wtyczki X3.

@ Potacz napiecie zasilajgce 24 V DC
do wtyczki X1.

@ Jezeli dziata jako kontrola procesu,
podtacz wejscie analogowe
(faktyczne wartosci wejsciowe) 0/4-
20 mA do wtyczki X3.

UWAGA

Nalezy przestrzega¢ maks. Cisnienie
zasilajgce napedu.

Potaczenie Przeznaczenie

Ztgcze dostawy powietrza P

& Potaczenie odpowietrzajgce G1/8 z
ttumikiem dzwieku

V1 Dodatkowa przepustnica powietrza dla A1

V2 Przepustnica powietrza wylotowego dla A1

V3 Przepustnica powietrza wylotowego dla A2

V4 Dodatkowa przepustnica powietrza dla A2

V5 Zawor zwrotny

2 Potaczenie robocze dla zaworéw

procesowych c.f. 1i2 (A1)
4 Potaczenia robocze dla zaworow
procesowych c.f. 3 (A2)

Wszystkie potgczenia pneumatyczne sa
G1/8

Niebezpieczenistwo
uszkodzenia przewodu!
» Uszkodzenie urzgdzenia.
® Obrocic¢ przytagcza
elektryczne max. 360 °.

(%)

max. 360°

4.1 Standard

X2

Potaczenie | Pin | Rodzaj Sygnatu

1 | Uy, 24V DC napiecie zasilajgce

2 | Wyjscie K1, 24V DC (wigcza Uv™)

X1 . .
GND (napiecie zasilajgce,
Mi2wiyezka | 3 | b o W 4X: K1+42)
A-kodowanie
4 | Wyjécie K2, 24V DC (wigcza Uv*)
5 | Cyfrowe wejscie 1 (opcjonalne™*)
Potaczenie | Pin | Rodzaj Sygnatu
1 |+ wartosci 4-20 mA
wyjsciowe zasilanie
X2 o |- wartosci wewnetrzne;
M12 wtyczka wyjséciowe wigczone
Eij°d°wa' 3 | RxD, RS232
4 | TxD, RS232
5 | GND, RS232
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Potaczenie | Pin | Rodzaj Sygnatu
1 W+, wejscie Ustawionej wartosci
> W-, wejscie Ustawionej wartosci /
X3 Digital In W**
M12 wty- 3 X+, faktyczne Przy
czka wartosci wejsciowe pracy jako
A-kodowa- X-, faktyczne } regulator
nie 4 | wartoci wejsciowe /| Procesowy
Digital In X**
5 Cyfrowe wejscie 2 (opcjonalne**)

* Wyjscie przetgczajgce witgcza napiecie zasilania
urzadzenia Uv — napiecie drop

**W opcjach kod 01 03

4.3

DeviceNet

4.2 Profibus DP
X2
X1 X3
Potaczenie | Pin | Rodzaj Sygnatu
1 |n.c.
X1 2 | RxD/TxD-N (PB-)
M12 wtyczka | 3 |n.c.
B-kodowanie | 4 | RxD/TxD-P (PB+)
5 | Ostona
Potaczenie | Pin | Rodzaj Sygnatu
1 | Uy, napiecie zasilajgce
X2 2 |n.c.
M12 wtyczka | 3 | GND
A-kodowanie [ 4 [pc.
5 |n.c.
Potaczenie | Pin | Rodzaj Sygnatu
1 |BUS-VDC, +5V DC (PB_5V)
X3 2 | RxD/TxD-N (PB-)
M12 gniazdo | 3 |GND (PB_GND)
B-kodowanie |4 | RyD/TxD-P (PB+)
5 | Ostona

X2
X1 X3
Potaczenie | Pin | Rodzaj Sygnatu
1 | Uy, napiecie zasilajgce
X1 2 |n.c.
M12 wtyczka | 3 | GND
A-kodowanie | 4 |n.c.
5 |n.c.
Potaczenie | Pin | Rodzaj Sygnatu
1 |n.c.
X2 2 |n.c.
M12 wtyczka | 3 |n.c.
B-kodowanie | 4 |n.c.
5 |n.c.
Potaczenie | Pin | Rodzaj Sygnatu
1 | Ostona
X3 2 |V+
M12 wtyczka | 3 | V-
A-kodowanie | 4 |CanH
5 |CanlL
4.4 Uktad potaczen wtyczki M12
dla zewnetrznego czujnika
skoku
/
N
Potaczenie | Pin | Rodzaj Sygnatu
1 UP+, wyjscie potencjometr
napiecie zasilajgce (+)
5 UP, wejscie potencjometr napiecie
X4 $lizgacza
M12 gniazdo . :
A-kodowanie | 3 UP—_, wyjsme.pqtenclometr
napiecie zasilajgce (-)
4 |n.c.
5 |n.c.
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5 Initialisierung und
Inbetriebnahme

Durch das Starten der Selbstinitialisierung
passt sich der Regler an das Ventil an.
Samtliche Parameter werden selbstandig
abgefragt. Dieser Vorgang kann je nach
Ventil ein paar Minuten dauern.

Bei sehr kleinen Antriebsvolumen ist es
evil. notwendig die internen Drosseln
(V1, V2 bei einfachwirkenden Antrieben
und V1,V2, V3, V4 bei doppeltwirkenden
Antrieben) des Reglers ein wenig zu
schlieBen um die Ventilstellzeiten zu
vergroBern. Dies sollte nur wahrend

der Initialisierung im Programmschritt
"adjtime" durchgefiihrt werden.

1> | Ventilstellzeiten von ca. 1-2
Sekunden fUhren erfahrungsgeman
zu optimalen Regelergebnissen.

Die Initialisierung kann alternativ
auch Uber den Parameter "Init Valve"
gestartet werden.

(I

5.1 Elektrischer und
pneumatischer Anschluss

1. Pneumatische Hilfsenergie (max. 7 bar)
aktivieren (siehe Kapitel 3 "Pneumatische

Anschlisse").

=
e o
o
1%

Einfachwirkend Doppeltwirkend
2. Versorgungsspannung 24 V einschalten
(siehe Kapitel 4 "Elektrische Anschlisse").
GND
+24V DC

X1: Standard
und DeviceNet

X2: ProfiBus DP

5 Inicjalizacja i uruchomienie

Pozycjoner przystosowuje sie do zaworu gdy
rozpoczyna sie proces automatycznej inicjacji.
Wszystkie parametry sg automatycznie zes-
kanowane. Ta procedura moze trwac kilka
minut, w zaleznosci od zaworu.

Moze zaistnie¢ koniecznos¢ lekkiego
zamkniecia wewnetrznych przepust-

nic pozycjonera (V1 i V2 dla napedéw
dziatajgcych pojedynczo orazV1,V2,V3 i
V4 dla podwdjnie dziatajgcych napedow)
jezeli pojemnosé napedu jest bardzo
niska dla zwiekszenia czasu dziatania
zaworu. Operacja powinna by¢ wykony-
wana tylko podczas inicjalizacji w kroku
programu "adjtime".

= Czasy nastawcze zaworow
wynoszgce ok. 1-2 sekund
pozawalajg uzyskac z reguty
najlepsze efekty regulacyjne.

Inicjalizacja moze zostac
uruchomiona alternatywnie poprzez
parametr “Init Valve".

5.1 Przytacze elektryczne i
pneumatyczne

1. Wigczanie pneumatycznej energii
pomocniczej (maks. 7 bar) (patrz rozdziat 3

"Przytacza pneumatyczne").

Jednostronny

Dwustronny
2. Wigczanie napiecia zasilajgcego 24 V
(patrz rozdziat 4 "Przytagcza elektryczne").

GND
+24V DC

X1: Standard i
DeviceNet

X2: ProfiBus DP
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Automatische Schnell-Initialisierung

Automatyczna szybka inicjalizacja

Diese Meldung
wird 5 Sekunden
lang angezeigt

und erlischt
anschlieBend
automatisch.
Innerhalb der 5
Sekunden kann mit

der Taste |+ weiter
geschaltet werden.

Komunikat jest
wyswietlany przez
5 sekund i znika
automatycznie.

W ciggu 5 sekund
mozna sterowaé

przyciskiem |+].

*

Einschaltmeldung Nolnit XX X% IE' Setup
nach Anlegen der Ventil kann | <
Versorgungsspannung. || = auf- und zu IE'
efahren .
ohne Werksvoreinstellung 8verden. 3 Sekunden driicken
. B ) Wocisng¢ na 3 sekundy
Wiadomos¢ przetagczenia Zawodr moze
po podtaczeniu zrodita by otwierany StartInitValve E
napigcia. i zamykany OK ESC
Bez ustawien
fabrycznych
T goClose XX. X% Init Valve ESC
= Selbstinitialisierung ES@ |E|
= Automatyczna OK
inicjacja v
goOpen XX. X%
esc |[=]
findFunct XX. X%
esc |[=]
adjTime XX XX
Next Wait ESC |E|

Der Stellungsregler GEMU
1436 cPos ist betriebsbereit
und reagiert auf den extern
vorgegebenen Sollwert.

Bei Option "Prozessregler"
muss dieser separat
aktiviert werden (siehe

Gy
v

adjust nozzle(s)
OK ESC

v

E_

Betriebsanleitung, Kapitel 15.2). findCoefficient XX.X%
s |[=]
Regulator potozenia GEMU Init Pilot Xxé)é? |E|
1436 ePos jest gotowy do
pracy i reaguje na podawang
zewnetrzng wartos¢ zadana. 33 v
w przypf‘dk“ opcji ,Regulator Init Valve oK
procesu“ musi zosta¢ oddzielnie |E|
aktywowany (patrz instrukcja
uzytkowania, rozdziat 15.2).
} |
A WXKX X XXX _,lEl SETUP E Mode Auto |E|
P — Manual
[=] [=] -

O
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6 Menustruktur
6.1 Menustruktur

1. Service

6

6.

Struktura Menu

1

Plan Menu

1. Serwis

Service
1
+ (=]
(=] - [ [ *
I / O Status — Login — Diagnosis — Gemu specific — Return
| 1.1 < | 1.2 | 1.3 < | 1.4 < | 1.5
| 1-
ow- E w3
V:1.1.11 — | ID
_ | 255.255.255.255
(=]
0 E ow- E ow3
Error List —p | NS, XXXXXXXXX | - | WWAININGS ON
4— — ~G—
- | HHE - (] | EUE on..oFF
=]
wo E riwl E riwl E w2
Code: O | sy | LOgOUL? - | NewCode:1 O | s | NewCode:2 0
_ Active Level: 3 — — q—
E [+]{=]  (0...10000) E [+ ]{[= OK E [+t=  o0..10000 E [+|f=  o0..10000
Nur verfligbar bei ProcCtriMode: ON
E Tylko dostepne gdy ProcCtriMode: ON
ActiveParaSet P1 @, min - Pot - max @, I w: XX.X mA @, I x: XX.X mA _.E I Out: XX.X mA
— ¢ | 0,0 % 100 % -— HEER G— .... G— ....
Return — | Relais K1 :K2 _E In WX D12 | oy Pos Ctrl Out
— ® O ~— ® 6 0 0 =——
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o
©

L[ e

il x|

ow- E ow3 E ow3 E

S/N 743984/ 1 — | TAG1 — | TAG2 — | ReEtUrN

Seriennummer e | TAG1 Nummer < | TAG2 Nummer —

serial number E TAG1 number E TAG2 number E
o DECETE. Mo -

Errors ON — | SensTest Enable 1 — Clear Error List Return

_l |<_ < —
F||E  ON..OFF E HI = Disable =l oK E
I Enable 1 |
o

Bw3 E E

NewCode:3 O |mp | REtUrN —

—

F||=  0..10000 E
Nur verfligbar bei ProcCtriMode: ON
Tylko dostepne gdy ProcCtriMode: ON N

w Proc X | oy | W Pos X | - | PO AbS XXX % || Valve 1:2:3:4

XX.X % XXX % | <g— XX.X % XXXV | g [T ] e o000 <
Pos Ctrl In @ Proc Ctrl Out @ Proc Ctrl In
XXX 96 | g P XX.X %

Nur verfligbar bei ProcCtriMode: ON
Tylko dostepne gdy ProcCtriMode: ON
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6.2

Menustruktur
2. SetBasics

SetBasics
2

I

‘|
row3

W-Input: 4-20 mA

=

0-20 mA
4-20 mA

o

2. Ustawienia Podstawowe

6.2 Plan Menu
rOw3
X-Input:  4-20 mA =
-
0-20 mA | ==
HI= 420mAp| |
Return _
-
e
m

-+
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Default: Yes
Yes...No
1=
rOw0
Helptext ON
ON...OFF
=]

o]

RIE




Init Valve
Auto Man ESC
r3w3 r3w3 row1
Init Valve = CalPointQtyt 9 = D. Refresh 0.1s
- -
< <
1...19 0.1...1.0s
- = - =
row0 _ row2 _ row2
HelpLanguage D| L— | AutoReturn 5min DLight On Key
- -
D | — 1...60min | = On Key
+H|1= | [m| | HII= m| | FHE on
N

—
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6.3

Menustruktur
3. SetFunction

6.3

Plan Menu
3. Ustawien

ie funkcji

Ml

=1

owl E ow2

K1 Switch NO K1 Fn no
— -
@ — :

[=] | @HE of [m] | ENIED P min

NC P max

P min/max

W min

[=] W max

W min/max

X min

X max

X min/max

SSE min

SSE max

SSE min/max

Active

Error

Warning

SetFunction
3
Nur verfligbar bei ProcCtriMode: ON
I E Tylko dostepne gdy ProcCtriMode: ON
1Ow3 E row2 E ow2

ProcCtriMode: OFF > | ProcCtrl - | POSCtrl | DeadBand 1.0 %|,
. e g B

IE' E|IE  ON..oFF IE' IE' IE' EIIE 01.250%

Nur verfligbar bei Reglerausfiihrung
PAO1 (mit integriertem Prozessregler)

Tylko dostepne dla pozycjonera typu
PAO1 (z integrowanym kontrolerem

procesu)

=]

K] E ow3
Pos P 1.0 >| Pos D 1.0,
[=] — |
@EitE 0.0..1000 |E| EIE  0.0..100.0
E ow1
Return - | OpenTight: 100%
— ~m—
IE' EAIE  90-100%
=
0w E ow3 E ow3
Proc-P: 0.50 »| Proc-I: 20s » | Proc-D: 0.0
~— < — ~—
IE' E/IE 0.1..100.0 IE' H|IE 01..999.9s IE' E/iE 0.0..100.0
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Nur verfligbar wenn K1/K2 Func dies erfordert.
Tylko dostepne gdy wymagane przez funkcje K1/K2.

ow

1

ow1

] =

AlarmMinK1

EHIE 0.2.9.8%

10.0 %

™

AlarmMaxK1

BB 0.2..99.8%

10.0 %

ow

[=]

SSE1Time

50s

El|E 0.1..1000s

=
=

ow2 ‘

Nur verfﬂgbar wenn K1/K2 Func dies erfordert.
Tylko dostepne gdy wymagane przez funkcje K1/K2.

row1

ow1

ROw

AlarmMinK2 10.0 %

EI|E 02.99.8%

AlarmMaxK2 10.0 %

EIIE 02..99.8%

SSE2Time 5.0s

H||E o0.1..1000s

[#]

] |

&
5]
E ow1
=

—
[«]
Dl
»| Error Action

HE @m

B ol B
K2 Switch NO K2 Fn N0 | == Error Time 0.2s close Return @
~G— —
a]l=] NO E =] P min E EllE o05..100s =B close
NC P max open
P min/max hold
W min
W max
W min/max
X min
X max
X min/max
SSE min
SSE max
SSE min/max
Active
Error
Warning
= l SIofE B = =
Digitalinput =1 | pigitaloutput ] | cpyparaset OFF k== | Analogout Poti | L= [ Return = @
— — [ Cm— =
O O ClEa O] L IO
P1=>P2 IX
P1<=P2
P1=>P3
P1<=P3
P1=>P4
P1<=P4
[=]
row3 E ow3 E row3 E ow3 E E
Inw off | L= [ nx orf|l = [ in1 off | L= [ in 2 off | L=} | Return _,
<qe— ~— e —— .
HIlE  oFF/oN IE' H/IE  oFF/ON IE' H/IE  oFF/ON IE' HIIE  oFF/ON IE'
safe / ON safe / ON safe / ON safe / ON
ParmSetBO ParmSetBO ParmSetBO ParmSetBO
ParmSetB1 ParmSetB1 ParmSetB1 ParmSetB1
Poti / 1x Poti / Ix Poti / Ix Poti / Ix
ow3 E row3
Pos T 100 ms »| MinPos 0.0 %
—
1...5000 ms + 0.0...100.0 % | "—
EIIE [«]| == | m—
E row3
CloseTight: 0% | | MaxPOs 100.0 %
~— —
= 0...10% IE' |G 0.0...100.0 %
ow3 ow3 ow3 E+ |:|
Proc-T: 1000 ms _,IEl IXType OFF _,IEl IxTime 0.10's _,IEI Return —_—
e -~ -~
E|IE 110000 ms IE' el =] OFF IE' [|{[E 0.10...20.00 s IE'
RC
avr

Nur verfigbar wenn Proc
Tylko dostgpne gdy Proc

D>0
D>0
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6.4 Menustruktur
4. SetCalibration
Return

Nur verfligbar bei
ProcCtriMode: ON

Tylko dostepne gdy
ProcCtriMode: ON

|

-

- |-

row3
X-Direction: rise
rise...fall
=

+|

SetCalibration

4
row3
W 90% 90.0 %
0.0...100.0 %
=
row3
W 80% 80.0 %
0.0...100.0 %
=]

|

iy wflr

afl= ]

6.4

Plan Menu

4. Ustawienie kalibracji

row3 E row3 E row3
Scaling OFF Decimalpoint 1 4mA = 0%
——— —
ON / OFF 0..2 | == 0.0...9999
=) E = E I =]
+ '
r!w! E r3w3 E r3w3
Scaling I Max X 20.5 mA I Min X 3.5mA
— —
< e
0.0...22.0 mA 0.0...22.0 mA
EELE EREE
Nur verflgbar bei ProcCtrIMode: !
Tylko dostepne gdy ProcCtriMode
row3 E row3 E row3
W-Direction: rise W-Function: lin. Y-Direction: rise
— —
rise...fall | <= lin, | d— rise...fall
== E HI1= 1:25 E Bl=
1:50
free
Nur verfigbar wenn W-Funktion: free
Tylko dostepne gdy W function: free
row3
B Set W-free
|
= = m
W 100% 100.0 % Return W 0% 0.0 %
— ——
0.0...100.0 % — 0.0...100.0 %
2l - ] IS
row3 E row3 E row3
W 70% 70.0 % W 60% 60.0 % W 50% 50.0 %
— ——
0.0...100.0 % | == 0.0...100.0 % | === 0.0...100.0 %
IH= E =] E H=
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[ |

M 0O
o2
St |

aln

row3 E row3
20mA = 100.0 % Return
0.0...9999 | ==
It=] E
r3w3 E r3w3
I Max W 20.5 mA I Min W 3.5 mA
——
0.0...22.0 mA | == 0.0...22.0 mA
= - =
row3 E row2
PotiDir rise OutMinPos 0.0%
———
. <
rise 0.0...100.0 %
It= fall E )=
row3 E row3
W 10% 10.0 % W 20% 20.0 %
——
0.0...100.0 % | == 0.0...100.0 %
= - =
row3 E row3
W 40% 40.0 % W 30% 30.0 %
-
0.0...100.0 % | == 0.0...100.0 %
= - | BIE
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OutMaxPos  100.0 %
—
<
0.0...100.0 %
- HIE
G
~—

E



6.5

Menustruktur
5. Communication

@ <E_ Fieldbus
5.1

[am] 0w

Bluetooth

Bluetooth

6.5 Plan Menu
5. Komunikacja
Communication
5
= =
E, 5.ZWebServer E @
E !&l IE row3
1@» RS 232 Auto _IE, Bdrate RS 115200 E ComPort
== Auto E HIE 38400 E HIIE
Serial 57600
115200
OFF Return EI

1, Fieldbus

==

ON / OFF

]|
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Nur verflgbar bei Reglerausfihrung mit integrierter Bluetooth-Schnittstelle
Tylko dostepne dla pozycjonera typu ze zintegrowanym interfejsem Bluetooth

BT Function

&=

PC/PDA

PC/PDA
Phone

o]
™

State

ol
™

BT Name

&I

1436 cPos

ol
™=

BT Code

EHIIE

0000

0000...9999
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Hinweis:

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

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

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

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

Wskazéwka:

Obstuga, montaz i rozruch,
dodatkowo do ustawienia i

regulacji urzgdzenia muszg byc¢
wykonane tylko przez autoryzowany
I wyspecjalizowany personel.

Za szkody powstate na skutek
nieprawidtowej obstugi lub wptywu
czynnikéw obcych, fi rma GEMU nie
ponosi zadnej odpowiedzialnosci.
W razie watpliwosci nalezy
skontaktowac sie przed
uruchomieniem z fi rma GEMU.

Wskazdéwka dot. szkolenia
pracownikow:

W celu szkolenia pracownikow
prosimy o kontakt pod adresem
podanym na ostatniej stronie.

W razie zaistnienia jakis watpliwosci lub
nieporozumien w powyzszym tekscie,
Niemiecka wersja tego dokumentu jest
uwazana za dokument autorytatywny!
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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
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