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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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https://www.gemu-group.com/de_DE/mess-und-regeltechnik/stellungs-und-prozessregler/produktliste/stellungs-und-prozessregler-1436/

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 Remarques pour votre
sécurité

Veuillez consulter les consignes de )

sécurité de la notice d'utilisation de GEMU

1436 cPos sur le CD-ROM fourni.

Si vous n'étes pas en possession de ce
CD-ROM, veuillez contacter GEMU.

2 Montage mécanique

2.1 Montage sur un actionneur

linéaire
2.1.1 Préparation de I’actionneur de la

vanne

@ Lactionneur doit se trouver en position de
repos (actionneur a I'échappement).

@ Sil'actionneur comporte un indicateur
optique sur sa partie supérieure (tige
rouge), il doit étre retiré.

2.1.2 Complément au capteur de
déplacement

Le capteur de déplacement est complété
au moyen d’un kit d’adaptation 1436S01Z...
(montage direct) ou 4232S01Z... (montage
externe), lequel se compose d’un ressort de
pression, d’'une tige de manceuvre et d'un
adaptateur fileté éventuel.

Le kit d’adaptation est spécifique a la vanne.

PRUDENCE

Ressort précontraint !
» Risque d'endommagement de I'appareil.
® Détendre lentement le ressort.

PRUDENCE

Un endommagement de la surface
de I'axe peut entrainer une panne du
capteur de déplacement !

1. Retirer I'axe du capteur de déplacement
jusqu’a la butée.

—

Capteur de déplacement

2. Passer le ressort sur l'axe.
3. Fixer I'axe au point a (veiller a ne pas
endommager l'axe).

a Ressort de pression

L .
Capteurde Axe  Tige de manceuvre
déplacement

4. Visser la tige de manceuvre sur 'axe.

i
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2.1.3 Montage du positionneur

2.2

2.2.1

@ Visser le positionneur 1 en vissant I'écrou @

hexagonal M27 2 dans l'actionneur 3.

PRUDENCE

le boitier, autrement la butée interne
risque de se tordre !

Ne pas fixer le positionneur en tournant

Si le positionneur est correctement
monté sur la vanne respective, il peut
étre tourné de 370°.

Montage sur un actionneur
quart de tour

Préparation de I’actionneur de la
vanne

NG i

Lactionneur doit se trouver en position de
repos (actionneur a 'échappement). Si
actionneur est a double effet, il doit étre
place en position fermée.

Dévisser la vis 6 de fixation de l'indicateur
optique.

Déterminer le sens de rotation de
actionneur (vue d’en haut, le sens

de rotation de I'actionneur doit étre en
sens antihoraire quand la course de
'actionneur passe de la position FERME
vers la position OUVERT).

2.2.2 Complément au capteur de

8/24

déplacement

Avant le montage sur I'actionneur, veiller
que la hauteur de I'axe et le gabarit de
percage de I'actionneur correspondent
aux dimensions de I'équerre de fixation 1.
Laxe du capteur de déplacement est doté
d’un repére 2. Si ce repere correspond a
la marque sur la face inférieure du boitier
du capteur de déplacement 3 le capteur
de déplacement est en position 0°.

La plage électrique de rotation est a 90°
en sens horaire a partir de cette position.



2.2.3 Montage du positionneur

@ Placer 'adaptateur 4 sur I'axe du capteur
de déplacement.

@ Placer le positionneur avec le capteur de
déplacement et 'équerre de fixation sur
I'actionneur.

@ Le bec de I'adaptateur 5 doit
s’enclencher dans la rainure de I'axe de
I'actionneur.

@ Fixer'équerre de fixation 1 avec les vis
fournies sur I'actionneur.

§ 5
Vue X
0° 45°

g

Vue X seulement capteur de déplacement

Capteur de déplacement avec marque

2.2.4 Contréle du montage mécanique

@ Raccorder le positionneur a la tension
d'alimentation et a I'alimentation en air.

@ Lécran affiche le message suivant :
Nolnit XX X%

Les touches + et - vous permettent de

faire varier la course de I'actionneur de la
position OUVERT a FERME.

Lindication de position de la vanne doit étre
entre 1 % et 99 %.

Si la valeur quitte la zone entre 1 % et 99 %,

recontrOler le montage meécanique.

2.3 Montage déporté sur des
actionneurs linéaires ou quart
de tour

2.3.1 Préparation de I’'actionneur de la

vanne
Voir chapitre 2.1.1.ou 2.2.1.

2.3.2 Complément au capteur de
déplacement

Voir chapitre 2.1.2.ou 2.2.2.

2.3.3 Montage du capteur de
déplacement externe
(uniquement pour les modeéles

avec montage déporté)
Voir notice d'utilisation GEMU 1436.

2.3.4 Contréle du montage mécanique
Voir chapitre 2.2.4.

2.3.5 Montage de I'’équerre de fixation

@ Glisser 'adaptateur de raccordement
du positionneur a travers le percage de
'équerre de fixation et le fixer avec I'écrou
fourni.

@ Visser I'équerre de fixation a l'aide
des alésages et du matériel de fixation

adéquat sur une surface stable.

PRUDENCE

La surface de fixation doit étre
suffisamment résistante.

Lexploitant doit absolument veiller
que le positionneur ne soit pas soumis
a des contraintes mécaniques.

Ne pas utiliser le positionneur comme
moyen d’acces.
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2.3.6 Raccordement du capteur de
déplacement

Raccorder le connecteur M12 a 5 péles
du capteur de déplacement au connecteur
femelle M12 5 pdles du positionneur.

3 Raccordement pneumatique

@ Raccorder la sortie A1 (simple effet) ou
A1 et A2 (double effet) du positionneur
pneumatique et I'entrée de I'air de
commande de l'actionneur.

@ Raccorder I'énergie auxiliaire
(alimentation en air) au raccordement P*

(max. 7 bar ou 101 psi).

4 Connexions électriques

PRUDENCE

@ Connecter I'’entrée analogique
(entrée de consigne) 0/4-20mA au
connecteur X3.

@ Connecter la tension d’alimentation
24V DC au connecteur X1.

o Utilisation comme régulateur
de process, connecter I'’entrée
analogique (entrée signal de
mesure capteur) 0/4-20 mA au
connecteur X3.

PRUDENCE

Respecter la pression de commande

PRUDENCE

maximale de l'actionneur !

()

[ -

Raccord Désignation

1 Alimentation en air comprimé P

3 Echappement pneumatique G1/8
avec silencieux

VA Restriction sur alimentation pour A1

V2 Restriction sur échappement pour A1

V3 Restriction sur échappement pour A2

V4 Restriction sur alimentation pour A2

V5 Clapet anti-retour

2 Raccord de travail pour vanne de
process fonctions de commande
1et2 (A1)

4 Raccord de travail pour vanne de

process fonction de commande 3 (A2)

Tous les raccords pneumatiques sont de
type G1/8

Risque de rupture de céable!

» Risque d'endommagement
de l'appareil.

@ Faire pivoter les connexions
électriques de 360°

(%)

max. 360°

maximum.

4.1 Standard

G % G

X1 X3
Connecteur | Broche | Nom du signal
1 Uy, tension d’alimentation
24V DC
X1 2 Sortie digitale K1, 24V DC*
Connecteur - - .
male M12 |3 le)/lla?s;a, (2te3\7|(;? (E(?Ilr;entatlon,
Code A igin1+2+W+X; K1+2)
4 Sortie digitale K2, 24 V DC*
5 Entrée digitale 1 (en option™™)
Connecteur | Broche | Nom du signal
1 I+, sortie de ) .
la recopie gllmentatlon
- } interne 4-20 mA;
X2 |-, sortie de ;
2 - active
Connecteur la recopie
male M12 15 RxD , Receive Data, RS232
Code B
4 TxD, Transmit Data, RS232
5 Masse, RS232
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Connecteur | Broche | Nom du signal
1 W+, entrée de consigne
5 W-, entrée de consigne /
Digital In W**
X3 X+, entrée du
Connecteur | 3 signal de mesure |4 utilisation
male M12 - }Comme
Code A X-, entrée du régulateur
4 S|gnal de mesure / de process
Digital In X**
5 Entrée digitale 2 (en option**)

* Sortie alimentée par la tension d’alimentation de 'appareil

** Pour options Codes 01 et 03

4.3

DeviceNet

4.2 Profibus DP
x2
X1 X3
Connecteur | Broche | Nom du signal
1 n.c.
X1 2 RxD/TxD-N (PB-)
Connecteur 3 N
male M12 =
Code B 4 RxD/TxD-P (PB+)
5 Blindage
Connecteur | Broche | Nom du signal
1 Uy, tension d'alimentation
éz 2 |nec.
onnecteur
male M12 3 [Masse
Code A 4 |nc
5 n.c.
Connecteur | Broche | Nom du signal
1 BUS-v DC, +5V DC (PB_5V)
X3 2 RxD/TxD-N (PB-)
Connecteur
femelle M12 3 GND (PB_GND)
Code B 4 RxD/TxD-P (PB+)
5 Blindage

X2
X1 X3
Connecteur | Broche | Nom du signal
1 Uy, tension d'alimentation
)é1 ‘ 2 n.c.
onnecteur
male M12 3 |Masse
Code A 4 n.c.
5 n.c.
Connecteur | Broche | Nom du signal
1 n.c.
X2 2 n.c.
Connecteur 3 no
male M12 =
Code B 4 n.c.
5 n.c.
Connecteur | Broche | Nom du signal
1 Blindage
>é3 t 2 |vs
onnecteur
male M12 3 |\
Code A 4 CanH
5 CanlL
4.4  Affectation des broches du

connecteur M12 pour capteur
de déplacement externe

-

Connecteur | Broche | Nom du signal

1 UP+, borne potentiométrique (+)
X4 5 UP valeur variable du curseur
Connecteur potentiométrique
femelle M12 3 UP-, borne potentiométrique (-)
Code A 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.

5 Initialisation et mise en
service

Le démarrage de l'initialisation automatique
permet d’adapter le régulateur a la vanne.
Tous les paramétres sont demandés
automatiquement. En fonction de la vanne,
cette procédure peut durer quelques minutes.
Si le volume de l'actionneur est trés petit,
il peut étre nécessaire de fermer quelque
peu les restrictions internes (V1, V2 pour
les actionneurs simple effet et V1,V2, V3,
V4 pour les actionneurs double effet) afin
d’augmenter le temps de manceuvre de
la vanne. Cela peut étre exécuté pendant
l'initialisation dans le programme
"adjTime".

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%

=TT

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

X1: Standard
und DeviceNet

X2: ProfiBus DP

La pratique a démontré que les

> | temps de manceuvre d'environ 1-2
secondes provoquent des résultats
de régulation optimaux.

= En alternative, l'initialisation peut

étre également démarrée via le
paramétre " Init Valve ".

5.1 Connexion électrique et
raccordement pneumatique

1. Activer I'alimentation pneumatique (max.
7 bars) (voir chapitre 3 "Raccordement

pneumatique").

Double effet
2. Mettre sous tension d'alimentation 24 V
(voir chapitre 4 "Connexions électriques").

GND

Simple effet

+24V DC

X1: Standard et
DeviceNet

X2: ProfiBus DP
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Automatische Schnell-Initialisierung
Initialisation automatique rapide

Diese Meldung
wird 5 Sekunden
lang angezeigt

und erlischt
anschlieBend
automatisch.
Innerhalb der 5
Sekunden kann mit

der Taste |+ weiter
geschaltet werden.

Ce message
s'affiche pendant

5 secondes puis
s'éteint automatique-
ment.

Au cours des 5
secondes il est pos-
sible de changer de
mode en appuyant

sur latouche |+].

*

Einschaltmeldung Nolnit XX X% _E» Setup
nach Anlegen der Ventil kann | <
Versorgungsspannung. || = auf- und zu IE'
gefahren .
ohne Werksvoreinstellung werden. l 3 Sekunden driicken
Appuyer pendant
Message a l'afficheur L:l}/ta;?: - 3 secondes
aprés application de la guverte ot Startinitvalve
tension d'alimentation. fermée. OK ESC
sans préréglage d'usine
o goClose XX. X% Init Valve ESC
= Selbstinitialisierung ES@ |E|
= Initialisation ! OK
automatique 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

IEII?IV'

v
v

Le positionneur GEMU
1436 cPos est prét a

adjust nozzle(s)
OK ESC

E_

Betriebsanleitung, Kapitel 15.2). findCoefficient XX.X%
esc |[=]
Init Pilot XX. X%
sc | [=]
fonctionner et réagit au signal
de consigne attribué en externe. 3w3 ;
Pour I'option "régulateur de Tnit Valve oK
process ", ce dernier doit étre |E|
activé séparément (voir notice
d'utilisation, chapitre 15.2).
5
A WXXX: X XXX |E| SETUP E Mode Auto |E|
— — Manual
[=] [=] -

O
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6 Menustruktur
6.1 Menustruktur

1. Service

6

6.

Structure du menu

1

Structure du menu

1. Service

Service
1
+ =]
* = = = *
| / O Status — Login — Diagnosis — Gemu specific Return
| =
ow- ow3
V:1.1.11 ID

DES,

255.255.255.255

i | i | e

-
0 E row- ow3
Error List —p | NS, XXXXX: XX XX Warnings ON
D= =
- | HHE - |{E  ON..OFF
=]
wo E riwl E riwl w2
Code: O | sy | LOgOUL? - | NewCode:1 0 NewCode:2 0
_ Active Level: 3 — —
E [+]{=]  (0...10000) E [+ ]{[= OK E [+t=  o0..10000 [+|f=  o0..10000
Nur verfligbar bei ProcCtriMode: ON
E Uniquement disponible si 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
e ® O e ® 6 0 0 =——
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|+
S

= =] D )
— | S/N 743984/ 1 — | TAG1 — | TAG2 — | ReEtUrN
<= | Seriennummer g | TAG1 Nummer < | TAG2 Nummer —
| E serial number E TAG1 number E TAG2 number E
= e s o -
——p | EITOIS ON — | SensTest Enable 1 — Clear Error List Return
e _l |<_ < —
E BE ON...OFF E == Disable =l OK E
I Enable 1 |
- o
. E Bw3 E E
ey | NewCode:3 O |mp | REtUrN —
— < —
E [+|l=  0..10000 E
Nur verfligbar bei ProcCtriMode: ON
Uniquement disponible si ProcCtriMode: ON
w Proc X w Pos X Pot Abs XXX % |memp-| Valve 1:2:3:4
XXX % XX.X % XX.X % XX.X% Bl — o000 G

Pos Ctrl In Proc Ctrl Out Proc Ctrl In

=
Il
=

XX.X % XX.X %

Gl
o}
Tl

afjw =]

=

Nur verfligbar bei ProcCtriMode: ON
Uniquement disponible si ProcCtriMode: ON
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Menustruktur
2. SetBasics

SetBasics
2

I_

‘|
row3

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

][] 4-20 mA

o

r3w3

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

6.2 Structure du menu
2. SetBasics
rOw3
X-Input:  4-20 mA =
-
0-20 mA | =
HI= 420mAp| |
Return _
-
e
)

-+
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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
- = - =
row0 _ row2 _ row2
HelpLanguage D| L— | AutoReturn 5min DLight On Key
- -
D | — 1...60min | = On Key
+H|1= | [m| | HII= m| | FHE on
N

—

17 /24



6.3 Menustruktur

3. SetFunction

6.3

Structure du menu
3. SetFunction

Ml

=1

owl E ow2

K1 Switch NO K1 Fn no
— -
@ P :

[=] | @HE ol [wm] | ENHE P min

NC P max

P min/max

W min

[-] W e

W min/max

X min

X max

X min/max

SSE min

SSE max

SSE min/max

Active

Error

Warning

SetFunction
3
Nur verflgbar bei ProcCtriMode: ON
I E Unigquement disponible si ProcCtriMode: ON
1Ow3 E E row2 E ow2

ProcCtriMode: OFF > | ProcCtrl - | POSCtrl | DeadBand 1.0 %|,
< . — G| -

IE' ==] ON...OFF IE' IE' IE' HIIE 01.250%

Nur verfligbar bei Reglerausfiihrung
PAO1 (mit integriertem Prozessregler)

Uniquement disponible pour la version
de régulateur PAO1 (avec régulateur de
process intégré)

=]

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
@_ <— e
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.

Uniquement disponible si requis par K1/K2 Func.
ow1 ow1

AlarmMinK1 AlarmMaxK1

[=]

10.0 % 10.0 %

] =

BB 02.9.8% HIE 02.9.8%

™

ROw
SSE1Time

50s

E E/E 0.1..1000s
[=]

ow2 ‘

Nur verfﬂgbar wenn K1/K2 Func dies erfordert.
Uniquement disponible si requis par K1/K2 Func.

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

[#]

—
[«]
Dl
»| Error Action

HE @m

=] B ol B
K2 Switch NO K2 Fn N0 | == Error Time 0.2s close Return @
— — —
E == NO E == P min E EE o05..100s BEIE 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 B 'EEM B B HE
L= | pigitalinput =1 | pigitaloutput ] | cpyparaset OFF k== | Analogout Poti | L= [ Return = @
— — — [ Cm— =
= =] o) el O I o
P1=>P2 [
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 _,
e < — ~Ge— ~— .
IE' 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
E ow3 E row3
> | Pos T 100 ms »| MinPos 0.0 %
— e
1...5000 ms + 0.0...100.0 % | "—
|E| BiE |E| == o=
E ow1 E row3
—p-| ClOSETight: 0% | | MaxPOs 100.0 %
G— — ¢—
IE' BEIE 0...10% IE' |3 0.0...100.0 %
B B [ B Hm
— | Proc-T: 1000 ms | =3, | IxType OFF | L=}, | IxTime 0.10s | == | Return —_—
~— — ~— ~—
IE' E|IE 110000 ms IE' el =] OFF IE' [|{[E 0.10...20.00 s IE'
RC
avr

Nur verfigbar wenn Proc

D>0

Uniquement disponible si Proc D >0
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6.4 Menustruktur
4. SetCalibration
Return

Nur verfligbar bei
ProcCtriMode: ON

Uniguement
disponible si
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 Structure du menu
4. SetCalibration
row3 row3
Scaling OFF E Decimalpoint 1 E
ON / OFF | == A ——
el DI E)
+|
E r3w3 E
Scaling I Max X 20.5 mA
— 0.0...22.0 mA | ==
-]l T
row3 row3
W-Direction: rise E W-Function: lin. E
rise...fall | === i, | ~—
BIS E F =] 1:25 E
1:50
free
row3
W 100% 100.0 % E Return E
— ——
0.0...100.0 % = S
A= SR T -
row3 row3
W 70% 70.0 % E W 60% 60.0 % E
0.0...100.0 % == 0.0...100.0 % | ==
SIS o] S S T
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row3
4mA = 0%
0.0...9999
=]
r3w3
I Min X 3.5 mA
0.0...22.0 mA
=]

Nur verflgbar bei ProcCtrIMode: !
Uniquement disponible si ProcCtriM«
row3

Y-Direction:

rise

rise...fall

BHIE

Nur verfigbar wenn W-Funktion: free
Uniquement disponible si Fonction W: free

row3
Set W-free

+ l
rlw!
W 0% 0.0 %
0.0...100.0 %
=]
row3
W 50% 50.0 %
0.0...100.0 %
FHI =




gl s

o
=4

o
Q
@

@]
P4

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

21/24

E row2
OutMaxPos  100.0 %
—
<
0.0...100.0 %
- HIE
G
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6.5

Menustruktur
5. Communication

@ <E_ Fieldbus
5.1

[am] 0w

Bluetooth

Bluetooth

6.5 Structure du menu
5. Communication
Communication
5
= =
E, 5.ZWebServer E @
E El IE row3
(Q)—[rs22 Auto _IE, Bdrate RS 115200 =] [compor
== Auto E HIIE 38400 E ==
Serial 57600
115200
OFF Return E|

1, Fieldbus

==

ON / OFF

]|

22/24

@),

oo



Nur verflgbar bei Reglerausfihrung mit integrierter Bluetooth-Schnittstelle

Uniquement disponible pour la version du régulateur avec interface Bluetooth intégrée

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.

Remarque :

La manutention, le montage et

la mise en service, ainsi que les
opérations de réglage et d'ajustage
ne doivent étre effectués que par le
personnel qualifié autorisé. GEMU
décline toute responsabilité en

cas de dommages causes par des
travaux incorrects exécutés par
des tiers. En cas de doute, veuillez
contacter GEMU avant la mise en
service.

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

Remarque relative a la formation
du personnel :

Veuillez nous contacter a l'adresse
en derniére page si vous désirez
des informations sur les formations

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

pour votre personnel.

Seule la version allemande originale

de cette notice d'utilisation fait office de

référence !

GEMU Gebr. Miiller Apparatebau GmbH & Co. KG
Fritz-Maller-Str. 6-8 - D-74653 Ingelfingen-Criesbach
Telefon +49(0)7940/123-0 - Telefax +49(0)7940/123-224

info@gemue.de - www.gemu-group.com

m;% TUVRheinland®
“A™ CERT

ISO 9001 '

GEMU S.A.S. - 1 rue Jean Bugatti

CS 99308 Duppigheim - 67129 MOLSHEIM CEDEX
Phone ++ 33-3 88 48 21 00 - Fax ++ 33-3 88 49 12 49

info@gemu.fr - www.gemu.fr

Anderungen vorbehalten - Sujet & modification - 05/2023 - 88438361



