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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.
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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 entluftet) 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... (direkter Anbau) bzw.
4232S01Z... (externer Anbau), bestehend
aus Druckfeder, Betatigungsspindel und evtl.
Gewindeadapter komplettiert.

Der Anbausatz ist ventilspezifisch.

VORSICHT

Vorgespannte Feder!
» Beschadigung des Gerates.
® 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).

WA
a Druckfeder

Weggeber Spindel Betéatigungsspindel
4. Betéatigungsspindel auf Spindel

w N

2/24




aufschrauben.

iy

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
’f_JI"ZU
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@ 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 liberdreht 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 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.

o Haltewinkel 1 mit beiliegenden
Schrauben auf Antrieb befestigen.

1 — —
i :
‘ 5

Ansicht X

] ¢é§/¢ igoo
N

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

tberprufen.

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.

@ 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 geschitzt 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 Anschllisse

@ \erbindung 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).

4 Elektrische Anschllisse

VORSICHT

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

@ Versorgungsspannung 24V DC an
Stecker X1 anschlieBen.

@ 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 Anschliusse um
maximal 360° verdrehen.

(&)

Kabelbruchgefahr!
max. 360°

() L)

Anschluss Bezeichnung
1 Versorgungsluftanschluss P

Entllftungsanschluss G1/8

8 mit Schalldampfer

VA Zuluft-Drossel fur A1

V2 Abluft-Drossel fur A1

V3 Abluft-Drossel fur A2

V4 Zuluft-Drossel fur A2

V5 Ruckschlagventil

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

4 Arbeitsanschluss fur Prozessventil

Stf. 3 (A2)

Alle Pneumatikanschliisse sind G1/8

4.1 Standard

X2
X1 X3

Anschluss | Pin | Signalname

1 Uy, 24V DC Versorgungsspannung

Schaltausgang K1, 24V DC

X1 2 (schaltet Uv*)
M12-Stecker |3 | GND (Ve"so"guf‘QSSpannung,
; Digin1+2+W+X; K1+2)
A-Kodierung
4 Schaltausgang K2, 24V DC

(schaltet Uv*)

5 Digitaleingang 1 (optional**)

Anschluss | Pin | Signalname

I+, Istwertausgang|y 4-20 mA intern

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

alhjOW|IN|(=

GND, RS232

Anschluss | Pin | Signalname

—

W+, Sollwerteingang

2 | W-, Sollwerteingang / Digital In W**

X3 X+, Prozess- i i
M12-Stecker | > Istwerteingang } :ﬁ; Ef;;ffs-
A-Kodierung X-, Prozess-Istwert- regler
4 . s *k
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 | Sighalname
1 |nc.
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 [pnec.
5 |n.c.
Anschluss | Pin | Sighalname
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 | Signalname
1 | Uy, Versorgungsspannung
X1 2 [n.c.
M12-Stecker | 3 | GND
A-Kodierung | 4 |[n.c.
5 |n.c.
Anschluss | Pin | Signalname
1 |n.c.
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 |CanlL
4.4 Anschlussbelegung M12-
Stecker flr externen
Weggeber
Anschluss | Pin | Signalname
1 U+, Ausgang Potentiometer
Versorgungsspannung (+)
X4 5> | UP. Eingang
M12- Potentiometerschleiferspannung
Buchsg UP-, Ausgang Potentiometer
A-Kodie- 3 Versorgungsspannung (-)
rung
n.c.
5 |n.c.
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CopepiaHue 2 MexaHU4eCHUN MOHTaX

1 MUHCTPYKLUMA NO TeXHUKe
6630N3CHOCTH 7 2.1 MoHTaX Ha NnoaAbeMHbIX

2 MexaHW4YeCKUI MOHTaK 7 npueoaax

2.1 MoHTax Ha noAgbemMHbIX NpuBogax 7  2.1.1 [loaroroBKa npuBoAa KnanaHa

2.1.1 TlogroTtoBKa npuBoAa KnanaHa 7 @ MNpvBOJ JONMHKEH HAXOAUTCA B UCXOLHOM

2.1.2 HomnneKToBaHWe pgaTymKa NoNoXeHMM (BO3yX U3 NpuBoaa
nepemeLleHus 7 BbIMYLLEH).

2.1.3 MoHTa perynsatopa nonoxeHnas 8 @ Ec/iM B NpMBOAE CBEPXY HAXOAUTCH

gg 1 |\I_I/|0HT3H{ Ha NOBOPOTHbIX NPUBOAAX g BU3YasIbHbIA MHAMKATOP (KpacHbIM

2. OArOTOBKa NpuBOAa KianaHa

522 HomniexToBaHMe gaTunka LWNWHAENb), TO ero cneayeT BbITAHYTb.
nepemMeLleHusa 8 2.1.2 HomnneKTroBaHue gaT4yuKa

2.2.3 MoHTax perynatopa nosoxeHma 9 nepemeLyeHuA

2.2.4 T[lpoBepKa MexaHW4eCKOro MoHTaxa 9  [laTumK nepemeLleHna nocTaBAseETCs C

2.3 BHelwHWM MOHTax Ha NogbeMHble MOHTaHbIM KoMmnaeKkTom 1436S01Z...

WM MOBOPOTHbIE NPUBOAbI 9  (nNpsmor MoHTa) unm 4232S01Z... (BHELLHMH

2.3.1 TloarotoBKa npvBoja KianaHa 9  MOHTaK), KOTOPbI COCTOUT U3 MPUHKMMHOM

2.3.2 HomnnextoBaHue AaryvKa MPY*WHbI, NPUBOAHOIO LLMUHAENA U NMPU
nepemMeLleHus 9  HeobXxoAMMOCTM Pe3bb0oBOro NEPexoaHMKa.

2.3.3 MoHTax BHEeWHero gariymka MOHTaKHbIM KOMNAEKT NOAXOAUT K
nepemeLleHns (TosIbKO AN - onpeaeneHHoMy KnanaHy.

BapuaHTa C BHELUHUM MOHTaMOM

2.3.4 [lpoBepKa MexaHN4YeCKOro MoHTaxKa 9 OCTOPOHHO

2.3.5 MoHTax yroJibHMKa 9 npymMHa noa HanpﬂmeHueM!

2.3.6 [loagkno4vyeHue gaTtymKka > HOBpe}KAeHme npm6opa_
nepemeLleHus 10 | @ MeaneHHO 0CNabUTb MPYHKUHY.

3 NHeBMaTnyeckue coeguHeHua 10

4 AneKkTpruyeckue coeguHeHma 10 OCTOPOX¥HO

4.1 cTaHpapTt 10 n

492  Profibus DP 11 oBpemaeHue NoBepxXHOCTH mnm'-lp,enﬂ

43  DeviceNet 11 MOMET BbIBECTU AATYUK U3 CTPOA!

4.4  TlogK/M04eHUe pasbeMos LTeKepa 1. BbITAHWTE LWINWHAENb U3 AaT4nKa
M12 pna BHEWHero gaTymKa nepemMeLleHns 4o ynopa
nepemeLleHuna 11

5 UHuynanusauma v BBop, B |:>
aKcnayatauuio 12

5.1 D/IeKTpUYECKOE U
NMHeBMaTU4YecKoe coeHeHusass 12 JlaTuvK nepemeLLeHms

6 CTpyKTYypa mMeHIo 14 5

6.1  CTpyKTypa MeHIo 1. Service 14 < HaABHBTE NPUHUWMHYIO NPYHUHY Ha

6.2  CTpyKTypa meHio 2. SetBasics 16 . %J””Hp-e“b y

6.3  CTpyKTypa MeHio 3. SetFunction 18 S+ S8PMKCHPYMTE WNMHAEL B TO4KeE a -

6.4  CTpyKTypa MeHIo (Npuv 3TOM OH He [ONHKEH
4. SetCalibration 20 NnoBpeAnTLCA).

6.5 CTpyKTypa MeH
5. Communication 22 WA

a MNpuxnmMHaA

1 MUHCTPYHLUUA NO TEXHUHKEe

6e30nMacHOCTU

MHCTPYKLMA NO TEXHWKE 6€30NacHOCTH
COAEPHMTCA B PYKOBOACTBE NO
aKkcnayatauum GEMU 1436 cPos Ha
npuaararoLemMca KOMNaKT-aANCKe.
Ecnuy Bac HeT aTOro KOMNaKT-gUCKa,
obpawanTtecb B Komnanmio GEMU.
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Npy*uHa
JaTtumkK by MNpuBoagHoOM

nepemelyenua LUNuMHAe b WNUHAENb
HakpyTuTe Ha WnMHAEe b NPUBOAHOM
WNUHAEb.
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2.1.3 MoHTaX perynatopa nojioxeHma 2.2 MoHTaX Ha NOBOPOTHbIX
npuBoaax

2.2.1 T[loprotoBKa npuMBoAa KianaHa

0°3AHKP.
|

<+ 4
)
L o

N i

R I N N I D
s

@ [lp1BOA JONHEH HAaXOAUTLCA B

@ Perynatop 1 nocpeacTsomM BKpy4MBaHUA OCHOBHOM MMONO¥EHUM (BO34YX yaaneH
LecTUrpaHHMKa gaTtynKa nepemMeLleHus 13 npusoga). Npusog 4ByXCTOPOHHErO
M27 2 BKpyTUTb B NpmnBoS, 3. AENCTBUA cnepyeT NpUBeCTU B

NO/IOEHUE «3aKPbITO».
OCTOPOHHO @ OTKpYyTWUTE BUHT 6 418 KpenaeHus

BM3ya/IbHOro MHAWKaTOopa.
Onpepenvte Hanpas/ieHWe BpaLleHna
npuBoaa (OHO, eCM CMOTPETb CBEPXY,
AOJIHKHO ObITb NPOTUB YaCOBOMW CTPESIKM,
€CJI1 MPUBOJ, A BUHETCA U3 NOJIOKEHUA
«3aKPbITO» B MNOJIOKEHUE «OTKPbITO»).

Perynatop Henb3A 3aKpennATb,
noBopayMBasn Kopnyc, NOTOMY 4YTO o
MOMHO copBaTb BHYTPEHHUM ynop!

Mpu NnpaBUAbLHO BbINOJIHEHHOM
MOHTae Ha COOTBETCTBYIOLLEM
KJlanaHe perysiaiTop NoJjioXeHus

noBopaunBaeTcs Ha 370° 2.2.2 HomnnexktoBaHue gaTyuKa

nepemMmeLleHumA

@ [lepep MOHTaXKOM Ha NpuBoge
npoBepbTe, YTOOLI BbICOTA Bana m
pacnonoxeHue oTBepCTUM NpuBoaa
cosnaganu ¢ pasmepamu yrosibHuka 1.

@ Ban partunka nepemelyeHna nmeet
MapKUPOBKY 2. ECcnn aTa MapKUpoBKa
COBMNagaeT C MapKUPOBKOM Ha HUKHEN
CTOPOHE Kopnyca gaTymka 3, TO aT4mK
nepeMeLLEeHUA HAXOAUTCA B NOJOKEHUM
0°.

@ ODJIEKTPUYECKUM AmanasoH NoBopoTa
HaxoauTcsa nog yrsiom 90 ° no YacoBoM
CTPEJIKE OT 3TOr0 MOJIOKEHUA.
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2.2.3 MoHTa perynatopa nonoxeHun

@ YctaHoBUTE NepexogHuK 4 Ha Ban
AaTynKa nepemMeLleHusa - YcTaHoBUTe
perynaTop rno/0¥eHUsA C JaT4MKOM

nepemMeLleHna n yroJioHMKoOmM Ha npmBoa.

@ BbicTyn nepexoaHuKa 5 fonKeH BOMTU B
nas npuMBOAHOro Basa.

@ 3aKpenuTe yronbHWK 1 ¢ NOMOLLbIO
BMHTOB, KOTOPbIE BXOAAT B KOMMIEKT
NOCTaBKM, Ha NPUBOZE.

90°

Bua X TONIbKO gaTymK nepemeLLeHms

,D,aTLIMK nepemMelieHnAa c MapKMpOBKOﬁ

2.2.4 TlpoBepKa MexaHU4YeCcKOro
MOHTaMa

o [ogKnounTe perynstop NosIoHeHUs K
CETW 3NEKTPONUTAHNSA 1 NoJaYe BO3ayxa
@ Ha ancnnee noseBuTCA cneaymollee

coobLieHue:
Nolnit

XX. X%

C NoMOoLLb KHOMOK + U = YCTaHOBJ/IEHHbIN
NPWBOA, MOXHO NepemMeLLaTb B NONOKEHWE
OTKP v 3AKP.

Mpn 9TOM MHAMKATOP MOJIOKEHUA KNanaHa
AonKeH Haxoantca mexay 1 % mn 99 %.
Ecnv nHgukaTop BbIXOAUT 3a npeaebl
AnanasoHa mexagy 1 % v 99 %, chegyet
elle pas NpoBepPUTb BbINOJHEHUE
MEXaHMYEeCKOro MOHTaXa.

2.3 BHewWHUX MOHTaX Ha
noAbeMHbIe UJIU NOBOPOTHbIE

npuBoabl
2.3.1
Cm.masy 2.1.1nnmn2.2.1.

NoaroTtoBKa npuBoAa KnanaHa

2.3.2 HomnneKTtoBaHUe gaTyuKa
nepemeLyeHuA

Cm.rnasy 2.1.2nnn 2.2.2.

2.3.3 MoHTaK BHeLIHero gaTt4ymKka
nepemeLLeHuA (ToJIbKO ANA
BapuaHTa C BHELUHUM MOHTaHOM)

CM. B pyKOBOACTBE M0 3Kcnayaralmu
GEMU 1436.

2.3.4 TpoBepKa MexaHU4YeCKOro
MOHTaMma

Cwm.rnasy 2.2.4.

2.3.5 MoHTa yrosibHUKa

@ [lpoTAaHUTE COeAMHUTENBHBIN NEPEXOLHUK
perynatopa noJIoeHUA Yepes oTBepCTUE
YroJibHWKa 1 3aPUKCUPYHTE ramKowm,
KOTOpasA BXOAWUT B KOMMIEKT MOCTaBKM.

@ [1pMBUHTUTE YrO/IbHWK B NPOYHOM MECTe
C NMOMOLLLbI0 OTBEPCTUM M MOAXOAALLErO
KpenemxHoro matepuarsna.

OCTOPOHHO

OcHoBaHMe, Ha KOTOPOM BbINOJIHAETCA
KpenJjieHne, [0/1KHO ObITb AOCTAaTOYHO
ycTOM4YMBbIM. Perynatop poneH
06A3aTe/1IbHO NpeAoXpPaHATLCA OT
MeXaHU4YeCKOM Harpy3Kn CO CTOPOHDI
onepartopa. He ucnonbayiite perynatop B
Ka4yecTBe onopbl Npy Nogbeme.

9/24



2.3.6 [logKno4YeHue paTymKa
nepemeLleHuaA

CoeanHuTe 5-KOHTaKTHbIM wTexkep M12
AaTyMKa nepemeLLeHUs ¢ 5-KOHTaKTHbIM

rHesgom M12 perynartopa.

3 MHeBMaTU4YecKUue
coeauHeHuA

e CoeanHuTe NHEBMaTUYECKUM
BbIXOZ, perynatopa nosnoxeHua Al
(oaHOHanpaBneHHbIn) unv A1 n A2
(AByHanpaBneHHbIN) C MHEBMATUYECKUM
BXOAOM YNpaB/IAIoLLErO BO3AyXa
npusBoaa.

@ [loagsepuTe K WTyLepy 41A nogayu
Bo3ayxa P* BcromorarenbHbIv
9HEepProHoOCUTENb (CHKaTbI BO3A4YX, He
6onee 7 6ap naun 101 psi).

4 ANeKTpHuyecKkue
coeaMuHeHuA

OCTOPOHHO

e lMopKnounTe aHaNoroBbli BXOA,
(Bxop 3apaHHOro 3Ha4yeHus) 0/4-20
MA K wTeKepy X3.

o [oaxniounTe aneKTponutaHue 24 B
NOCT. TOKa K wWTeKepy X1.

e [lpu ucnosb3oBaHUU B KayecTee
npoueccHoro perynaropa
NOAK/IIOYMUTE aHA/IOroBbIN BXOA,
(Bxop paKTUUYECcKOro aHayeHuna) 0/4-
20 mA K wTeKepy X3.

OCTOPOHHO

OCTOPOHHO

He npeBbiwaiTe MaKc. ynpasnsiowee

AassieHue npusopal
)

()

— ]
CoeauHeHue O603Ha4YeHUe

1 MNopaya pa6oyero Bo3ayxa P

3 Ypanenve Bosgyxa G1/8 ¢ mywurtenem
Vi1 Jpoccenb nogayn Bosayxa gnsa Al

V2 Apoccens oTBOga Bo3ayxa ana At

V3 [poccenb oTBOAA Bo3ayxa ana A2

V4 Apoccenb nogaym Bosayxa gna A2

V5 O6partHbIi KnanaH

Pabo4yee coeguHeHWe Ana NpoLEeCcCHOro
KnanaHa pyHKU. ynp. 11 2 (A1)
Pa6ouyee coeguHeHWe 418 NPOLECCHOro
KnanaHa @yHKL, yrip. 3 (A2)

2

4

Bce nHeBMaTHU4YecKue coeguHeHna G1/8

OnacHocTb 06pbiBa Kabensa!

» [loBpexaeHne npuodopa.

® MaKcrmanbHbIM MOBOPOT
3/IEKTPUYECKOrO
coeguHeHnaA 360°.

(%)

MakKc. 360°

4.1 cTaHpapT

& % G
X1 X3

Pasbem | LLUTbipb | HaMMeHOBaHUe curHana
1 Uy, 24V DC HanpsieHune
nuTaHuA
X1 5 Meperntovatolmn Bbixog K1, 24V
PasbeMm DC (Brntouaet Uv*)

M12 GND (HanpseHue nuTaHus,

A-Koam- 3 Digin1+2+W+X; K1+2)
poBKa 4 Meperntovatowmii Bbixog, K2, 24 V
DC (Brntouaet Uv*)
5 Lndposor Bxoa 1 (onunoHansHo)
Pasbem | LUTbipb | HaMmeHoBaHUe curHana
I+, BbIXOA,
1 (haKTU4ECKNX 4-20 MA
X2 3HadeHuw BHYTPEHHee
Pasbem I-, BbIXOA, nuTaHue;
M12 2 QaKTUYEeCKMX aKTUBeH
B-Koau- 3Ha4YeHun
poBka |3 RxD, npuem gaHHbIx, RS232

TxD, nepepaya faHHbIx, RS232

5 GND, RS232
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Pazbem | LUTbipb | HaumeHoBaHuWe curHana
1 W+, BXOA 3aaHHbIX 3HAYEHUM
5 W-, BXOZ 3aZ@aHHbIX 3Ha4YEeHUM /
Digital In W**
X+, BXoj,
X3 3 aKTN4ecKmx B pemunme
Pasbem 3HayeHul npoueccal  Peryns-
M1i2 TOopa npo-
A-kogu- X BXOA tecca
A (aKTUYECKMX
POBHA | 4 3HaAYEHWIA
npouecca/
Digital In X**
5 Lndposori Bxog 2 (onumoHanb-
HO**)

* MMepeKayarLmni BbIXoL BKAOYAET HaANpsKeHne
nuTaHusa npubopa Uv - nageHne HanpAmeHUn
** [1ns onumi ¢ kogamu 01 1 03

4.2 Profibus DP
X2
X1 X3
NMoaknioyeHue | PIN | HasBaHue curHana
1 n.c.
X1 2 | RxD/TxD-N (PB-)
wrekep M12
3 |n.c.
B-koaupo-
BaHuWe 4 | RxD/TxD-P (PB+)
5 | OkpaH
MopkntoyeHune | PIN | HasBaHue curHana
1 | Uv, HanpseHWe nuTaHua
X2 2 |n.c.
wrekep M12 3 | GND
A-Kogupo-
BaHue 4 n.c.
5 [n.c.
MopakntoyeHue | Pin | HazBaHue curHana
1 |BUS-VDC, +5V DC (PB_5V)
X3 2 | RxD/TxD-N (PB-)
rHesno M12 3 | GND (PB_GND)
B-koaupo-
BaHUWe 4 | RxD/TxD-P (PB+)
5 | OKpaH

4.3

DeviceNet

v
X1 X3
MopkntoyeHune | PIN | HasBaHue curHana
1 | Uy, HanpsamXeHne nuTaHus
X1 M12 2 |n.c.
LITEKEP
A-Koaupo- 3 |GND
BaHUe 4 |n.c.
5 |n.c.
MopknoyeHune | PIN | HasBaHue curHana
1 [n.c.
X2 M12 2 |n.c.
LITEKEP
B-KoaMpo- 3 |n.c.
BaHue 4 |n.c.
5 |n.c.
NMopgkniovyeHue | PIN | HazBaHue curHana
1 | OKpaH
X3 2 |V+
wreKkep M12 3 |v-
A-Koaupo-
BaHMe 4 |[CanH
5 [CanlL
4.4 TopKnoYyeHUe pa3sbLeMOB
wreKepa M12 gnAa BHellHero
AaT4yuHa nepemeLieHnA
MopgxnioyeHne | PIN | HazBaHue curHana
UP+, HanpamXeH1e nuTaHnA
1 | Ha BbIxoAe NoTeHUUomeTpa
(+)
X4 5 UP, HanpAmeHWe NeTin Ha
rHesgo M12 BX0Ze NoTeHuMomeTpa
A-HOAMPO- 3 UP-, HanpseHWe NMTaHMA Ha
BaHne BbIX0o4e noteHuuomeTpa (-)
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
evtl. 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.

5 UHuumanusauusa v BBog, B

aKcnyatauuio

3anycK aBTOMHULMaNM3aUnm HacTpamBaeT
perynaTtop Ha KnanaH. Bce napameTpobl
CYUTBLIBAIOTCA aBTOMaTUHECKU. DTOT
MPOLECC MOXKET 3aHATb HECKO/IbKO MUHYT B
3aBMCUMOCTH OT KlanaHa.

Mpu o4yeHb MaseHbKOM 06beme
npueopja, cneayet HEMHOro 3aKpbITb
BHyTpeHHue gpoccenum (V1,V2 pna
ofHOHanpasJ/ieHHbIX npuBoaoB V1, V2,
V3, V4 pna pByHanpaBieHHbIX NPUBOAOB)
perynaTopa, 4Tobbl yBe/IM4UTb BPEMA
YCTaHOBKM KlanaHa. 3To MOXHO caenartb
BO BpeMA MHULUanu3auum Ha atane
nporpammbl «adjTime».

5.1 Elektrischer und
pneumatischer Anschluss

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

Anschlisse").

Einfachwirkend

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

X1: Standard
und DeviceNet

X2: ProfiBus DP

_ _ > | lNo onbITy BpemMA NO3MLUOHUPO-
ﬂ%‘ Ventilstellzeiten von ca. 1-2 BaHMUSa KnanaHa B 1-2 CEKyHAbl
Sekunden flhren erfahrungsgeman NPUBOAMT K ONTUMaJIbHbIM Pe3y/b-
zu optimalen Regelergebnissen. Taram perympoBaHus.
> | Die Initialisierung kann alternativ 1> | B ansrepHatBHOM BapuaHTe
auch Uber den Parameter "Init Valve" MHULMAIN3ALMIO MOXHO TaKHe
gestartet werden. 3anycTtuTb napameTpom Init Valve.

5.1 ANIeKTpUYEecCKoe U NHeBmaT-
M4YecKoe COeUHEHUASS

1. aKTUBM3UPYMUTE NHEBMATUYECKUM
BCMOMOraTe/ibHbIM SHEPrOHOCUTE b (HE
6onee 7 6ap) (cm. masy 3
"MNHeBMaTn4ecKue coeanHeHmsa").

o o
o
= \\0 o©

OpHOCTOPOHHErO [ByCTOpPOHHEro
AencTeusa AencTeus

2. BKJIIOYMTE HanpaMeHue nutaHuAa 24 V (cm.
rnaBy 4 "ONeKTpUYecKue coegnuHeHms").

GND
+24V DC

X1: Standard u
DeviceNet

X2: ProfiBus DP
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Automatische Schnell-Initialisierung

ABTOMaTU4YeCKanA 6bICTpaF| UnHUuyunanansayuma

Diese Meldung
wird 5 Sekunden
lang angezeigt

und erlischt
anschlieBend
automatisch.
Innerhalb der 5
Sekunden kann mit

der Taste |+ | weiter
geschaltet werden.
Einschaltmeldung Nolnit XXX% _E Setup 310 cooblueHme
nach Anlegen der Ventil kann | < oTo6pamaeTca
Versorgungsspannung. J1 = auf- und zu |E| B Te4eHue 5
gefahren .
ohne Werksvoreinstellung werden. 3 Sekunden driicken CEeKyHA, nocne 4Hero
Knanan Hamatb 1 yaepxumBatb aBTOMAaTUHECKN
CoobLyeHne o 3 ceryHapbl racHeT. B TeyeHne 5
BHJIIOYEHUM NOCe MOMHO StartlnitValve CEKyHZ, C MOMOLLBIO
NOAKOYEHMA OTHPBITL 1
3aKpbITb OK ESC KHOMKK |+ | MOXKHO
9NEKTPONUTAHMSA BbINOMHATE
nepeKsiloyeHne.
6€e3 3aBOACKMX P
HacTpoeK *
o goClose XX. X% Init Valve ESC
= Selbstinitialisierung ESC |E| OK
= aBTOMHULMAIM3aLMSA 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
Betriebsanleitung, Kapitel 15.2).

PerynaTop nonoxenna GEMU
1436 cPos rotoB K pabote

W pearvpyeT Ha BHELLHIO
3a/jaBaemyto YCTaBKy.

rnasy 15.2).

E@v'

v
\4

findCoeffi

cient XX.X%

ESC
v

Init Pilot

XX X%

ESC
\4

adjust nozzle(s)

OK ESC

E_

r3w3
Ana onumn «PerynaTtop Init Valve oK
npouecca» ero Heo6xoaMmo
aKTUBMPOBATb OTAE/IbHO (CM.
} | =
A WXKX: X XXX SETUP

O

|

13/24

A O O

Manual
2 OFF

Mode ‘ Auto IE'




6 Menustruktur
6.1 Menustruktur

1. Service

Service
1

+|

2

6

6.

1

CTpyKTYypa MeHIo

CTpyKTYypa MeHI0
1. Service

+

I/ O Status @, Login @, Diagnosis @, Gemli specific Return
— L1 —_— 12 — 13 — 14 1.5
| 1=
ow- w3
V:1.1.1.1 D

N>,

255.255.255.255

i | | | EE

(]
10 E row- ow3
Error List — | IS, XXXXX XX XX Warnings ON
D= =
s -] #||[F]  ON..OFF
=]
w0 E rw1 E riw1 2w2
Code: O | . | LOgOUE? m—p- | NewCode:1 0 NewCode:2 0
_ Active Level: 3 — C—
E #ll=  (0..10000) E B = OK E HIt= 0..10000 #lj=  o..10000
Nur verfligbar bei ProcCtriMode: ON
E JocTtynHo TonbKo npu ProcCtriMode: ON
ActiveParaSet P1 E, min - Pot - max @, Tw: XXX mA @, Ix: XX.X mA _.E I Out: XX.X mA
— ¢ | 0,0 % 100 % - HEER -— | HEEE - | HHEE
Return = | Relais K1 :K2 @, In WX 1! 2| gy Pos Ctrl Out
G o O e ® 6 6 ¢
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|+

L= = DS B

—p | S/N 743984/ 1 — | TAG1 — | TAG2 — | Return

<= | Seriennummer @ | TAG1 Nummer <@ | TAG2 Nummer q—
] E serial number E TAG1 number E TAG2 number E
] e DR ] o2 - * =
- | EFTOrs ON — | SensTest Enable 1 —— Clear Error List Return _
— _l |<_ <—

E #||E  ON..OFF E = Disable =l oK B

I Enable 1 |

- U 4
. [:}Gm [j IH [j

| NewCode:3 0 |mp- | Return —

— < —

E #||=  0..10000 E

Nur verfligbar bei ProcCtriMode: ON
JocTynHo TonbKo npu ProcCtriMode: ON

— W Proc ), —— Pos X | - | POt Abs XXX % |mump-| Valve —1:2:3:4

e XXX % XXX Y | < XXX % XX XY | < HE q— o000 “—
| POS Ctrl In — Proc Ctrl Out | Proc Ctrl In

G— XXX % | — XXX %

=

Nur verfigbar bei ProcCtriMode: ON
[JocTynHo TonbKo npu ProcCtriMode: ON

15/24



6.2

Menustruktur
2. SetBasics

SetBasics
2

I

- |
row3

W-Input: 4-20 mA

=

0-20 mA
4-20 mA

]

6.2 CTpyKTYypa MeHIo
2. SetBasics
row3 - r3w3
X-Input:  4-20 mA Default: Yes
-
0-20 mA | = Yes...No
= 420mAp| (@] | FIE
row0
Return - Helptext ON
——
— ON...OFF
m | =
+
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Init Valve
Auto Man ESC
r3w3 r3w3 row1
Init Valve = CalPointQtyt 9 - D. Refresh 0.1s
- -
— 1..19 | 0.1..1.0s
- 1= - [
rOw0 - rOw2 _ row2
HelpLanguage D AutoReturn 5min DLight On Key
. — ——
D | — 1...60min | 4= On Key
+ 1= GB |[my| [ m | ] on
N

—

17/24



6.3

Menistruktur
3. SetFunction

6.3

CTpyKTYypa MeHI0

3. SetFunction

SetFunction

3

1=

Nur verfligbar bei ProcCtriMode: ON
[JocTynHo Tonbko npu ProcCtriMode: ON

row1

row2

K1 Switch NO

BitE NO
NC

=]

@) |

K1 Fn no

EHIIE P min
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

ow2

ow2

ow3 E
OFF

ProcCtrl

PosCtrl

ProcCtriMode:
ON...OFF IE'

al=
Nur verfligbar bei Reglerausfiihrung
PAO1 (mit integriertem Prozessregler)

JoCTynHO TONBKO ANA MOoAeNn
perynsatopa PAO1 (co BCTPOEHHbIM
NPOLLECCHBIM PeryaTopoMm)

@l |

-]

@] |z

DeadBand 1.0 %

ENE 0.1.250%

w3 E ow3
Pos P 1.0 »| Pos D 1.0 |,
[=] — |
| @/E 00..1000 IE' EI|E  00..100.0
E row1
Return —p | OpenTight: 100%
— ~G—
IE' EIlE  90-100%
[=]
Ow. ow3 IE row3
Proc-P: 0.50 Proc-I: 2,0 5| == | Proc-D: 0.0
—
0.1...100.0 ElE 01..999s E EIIE 0.0..100.0

E elll=
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Nur verfligbar wenn K1/K2 Func dies erfordert.
JocTynHo, TonbKo ecnu atoro Tpebyet K1/K2 Func

owi

AlarmMinK1

EIE 02..99.8%

10.0 % E.

™

—
BB 0.2..99.8% IE' HI[E 0.1..100.05s

ROw

row1 E
AlarmMaxK1 10.0 %

SSE1Time 5.0s

Nur verfﬂgbar wenn K1/K2 Func dies erfordert.
[JocTynHo, TonbKo ecnu atoro Tpebyet K1/K2 Func

row1

rowd

ROw

AlarmMinK2 10.0 %

AlE 0.2..99.8 %

AlarmMaxk2  10.0 %

HIIE 02..99.8%

SSE2Time 5.0s

EE 0.1..1000s

—
[=]
oz
»| Error Action close

HE  mE

Nur verfligbar wenn Proc D > 0

[JocTynHo, TonbKo ecam Proc D > 0
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E ow1 E ow2 E ow1 E E
d ['k2 switch NO L [K2Fn no | L=y [ Error Time 02s Return GD
(— ~— —
E BEIE NO E = P min E E|IE 05..100s =ElIE 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
[+] \ [=] [+]
[=] [=] * [=] e [=] [=] [=]
——p| DigitalInput == | DigitalOutput == | CPYParaSet OFF jp | AnalogOut Poti | 0], | Return —_— @
— — C— | |
IE' IE' IE' afi]=] Pl<=W IE' == Poti IE'
P1=>P2 Ix
P1<=pP2
P1=>P3
P1<=P3
P1=>P4
P1<=P4
[=]
row3 IE ow3 E 1ow3 E ow3 E E
Inw OFF $ | x oFf | L=} [ n 1 off| L= [ 2 off | =1 [ Return _,
e < — ~— <G— < —
IE' BEiE OFF / ON IE' =] OFF / ON IE' ] =] OFF / ON IE' ] =] OFF / ON IE'
safe / ON safe / ON safe / ON safe / ON
ParmSetB0 ParmSetB0 ParmSetB0 ParmSetB0
ParmSetB1 ParmSetB1 ParmSetB1 ParmSetB1
Poti / Ix Poti / Ix Poti / Ix Poti / Ix
E ow3 E ow3
>|PosT 100 ms »| MinPos 0.0 %
G ~—
T 1...5000 ms 0.0...100.0 % | se—
|E| =iE |E| 2 ]i]=) b
E oW1 E ow3
—p| CloseTight: 0% | sy | MaxPos 100.0 %
~G— ~— —
IE' =EiE 0...10% IE' &I 0.0...100.0 %
E ow3 E ow3 E ow3 E .
— | Proc-T: 1000 ms > | IXType OFF > | IXTime 0.10s | == | Return — @
~— ~— ~— ~G—
IE' A|iE 110000 ms IE' =] OFF IE' ]| 0.10...20.00 s IE'
RC
avr



6.4 Menustruktur
4. SetCalibration
Return

Nur verfligbar bei
ProcCtrIMode: ON

[oCTyMnHO TONbKO
npu ProcCtriMode:
ON

|

-

Ll

|-

row3
X-Direction: rise
rise...fall

=
]
SetCalibration

row3
W 90% 90.0 %
0.0...100.0 %
= ’

row3
W 80% 80.0 %
0.0...100.0 %
1= ’

6.4 CTpyKTYypa MeHIo
4. SetCalibration
row3 row3 row3
E Scaling OFF E Decimalpoint 1 E 4mA = 0%
ON / OFF | === 0...2 | = 0.0...9999
1= E [+ [=] E BHIS
I
row r3w3 r3w3
E Scaling E I Max X 20.5 mA E I Min X 3.5mA
0.0...22.0 mA 0.0...22.0 mA
- EELE ERELE
Nur verfligbar bei ProcCtriIMode: |
JocTynHo Tonbko npu ProcCtrlMe
row3 row3 row3
E W-Direction: rise E W-Function: lin. E Y-Direction: rise
— rise...fall | <= lin, | d— rise...fall
E 1= E + = 1:25 E ==
free
Nur verfigbar wenn W-Funktion: free
[JocTynHo, TonbKo ecam W-pyHKumA: free
row3
E Set W-free
|
row3 row
E W 100% 100.0 % E Return E W 0% 0.0 %
— 0.0...100.0 % | == — 0.0...100.0 %
o] [EIEEEEEE T oy
row3 row3 row3
E W 70% 70.0 % E W 60% 60.0 % E W 50% 50.0 %
— 0.0...100.0 % | == 0.0...100.0 % | === 0.0...100.0 %
=] [EHEEEEE ToT FEE S oy (s
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gl s

o
p=4

Q
o
®
o
P4

@l lE :

E1 | i [

row3 row3
20mA = 100.0 % E Return E
——— —
0.0...9999 | ==
=) E
r3w3 r3w3
I Max W 20.5 mA E I Min W 3.5 mA
0.0...22.0 mA | == 0.0...22.0 mA
= BRELE
row3 row2 row2
PotiDir rise E OutMinPos 0.0 % E OutMaxPos 100.0 %
rise | = 0.0...100.0 %, | =—— 0.0...100.0 %
+I1 =) fall| [ | BIIE ° - HIE °
row3 E row3
W 10% 10.0 % W 20% 20.0 %
0.0...100.0 % | == 0.0...100.0 %
= 0 E It =] | —
row3 E row3 E E
W 40% 40.0 % W 30% 30.0 %
0.0...100.0 % | <= 0.0...100.0 % | ~Ge———
= > E 1= >
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6.5 Menustruktur

5. Communication

o=

6.5 CTpyKTYypa MeHIo
5. Communication
Communication
5
=l =
5.lFieIdbus :;:, 5.ZWebServer E‘ @
SN . I
o E row3 E row3
) RS 232 Auto | L= | Bdrate RS 115200
) —_—
HIE Auto E == 38400
Serial 57600
115200
row3
Fieldbus OFF |E| Return E.
| < —
HItE ON / OFF E
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Nur verflgbar bei Reglerausfihrung mit integrierter Bluetooth-Schnittstelle

JlOCTYNHO TONBLKO A5 UCNOJIHEHUA PerynsaTopa ¢ BCTPOEHHbIM MHTepdercom Bluetooth.

BT Function

=B

PC/PDA

PC/PDA
Phone

State

10k
™

10}
=

BT Name

==

1436 cPos
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BT Code

=B

0000

0000...9999

=]
o]

10}
o]

Return




Hinweis:

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

von autorisiertem Fachpersonal
durchgefuhrt werden. Fir Schaden,
welche durch unsachgemaie
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.

YHa3aHue:

PaboTbl N0 06CAyHMBaHMIO,
MOHTaXy M NyCKy B SKCM/IyaTaumio,
a TaKe peryimpoBKe 1 HaCTPOMKe
paspeLLaeTca BbINOAHATb
NCKNIOYUTENBHO YMNOJIHO-
MOYEHHOMY KBanMbULMPOBAHHOMY
nepcoxany. Homnanna GEMU

He HECET OTBETCTBEHHOCTH

3a yuiep6, BbI3BaHHbLIN
HenpaBW/IbHbIM O6paLLeHVeEM

WM BHELLHWUM BO3aencTemeM. B
c/ly4ae COMHEHWN CBAXUTECH C
KomnaHuenn GEMU nepep Hauanom
aKCnyaTauuu.

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

YKasaHue no oby4eHuto
nepcoHana:

[na oby4yeHna nepcoHana
obpalanTechb No agpecy,
YKasaHHOMY Ha NocnegHen
cTpaHuue.

MpY COMHEHUSIX UK HepopasyMeHMAX
peluatollee s3Ha4eHUe UMEET BapuaHT
LOKYMEHTa Ha HEMELIKOM A3blKe!

TUVRheinland®

;) CERT

1ISO 9001

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 - BoaMox<HbI uameHeHus - 11/2016 - 88293404



