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Guia rapida del GEMU 1435 ePos:

Requisitos previos:

@® Montado en la valvula.

@ Alimentacion de aire conectada a max. 6 bar.

@ Tension de alimentacion de 24V DC conectada.

@ La senal de valor tedrico no necesita estar presente.

@ Seguir la siguiente secuencia de operaciones para una puesta en servicio correcta:

Tras la conexion presionar durante mas de 3 s
EEEEE pP=454 PRESS -> FOR 3s ] , NO INIT
D: NO INIT @ C: CONFIG ®| 1: SETPOINT @ 2: INIT ALL

@l 1

presionar durante mas de 3 s

PRESS -> FOR 3s () [mmmmm P=xxx | (=)
2: INIT ALL — | 2: INIT RUN 1
ENEEE P = XX.X
2: INIT RUN 2 @
up -> down
20 INIT RUN 3 @
down -> up
2: INIT RUN 3 @
El posicionador GEMU \V/
1435 ePos esta listo para EEEEE P = XXX @
funcionar y reacciona al 2: INIT RUN 4
valor tedrico especificado v
externamente. e— D=
? 2: INIT RUN 5 @
Emm x=305 | (40) [mmmmm x = 55.5| () [PRESS > FOR 35 @ [, serromT (@) [mmmm INIT OK
A AUTO. W =305 |<==|B:MANUAL. W =555 |<=m|C: CONFIG — €= 2: INIT ALL
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1 Advertencias generales de seguridad

Leer cuidadosamente y respetar las siguientes indicaciones.

1.1 Aspectos generales

El perfecto funcionamiento de nuestro GEMU 1435 ePos

presupone lo siguiente:

@ Transporte y almacenaje adecuados.

@ Instalacion y puesta en servicio a cargo de especialistas
con la debida formacion.

@ Utilizacion segun las presentes instrucciones de uso.

@® Mantenimiento correcto.

El GEMU 1435 ePos debe ser utilizado por el usuario de
la instalacion de acuerdo con el uso previsto. Se tiene
que cumplir y aplicar todo lo indicado en las presentes
instrucciones de uso con referencia al funcionamiento,
mantenimiento y reparacion. En caso de incumplimiento
de estas indicaciones, cesara el derecho de garantia del

usuario, asi como la responsabilidad legal del fabricante.

Ademas, se perdera el derecho a reclamar cualquier
indemnizacion por danos, en su caso.

El fabricante no asume ninguna responsabilidad en
relaciéon con el GEMU 1435 ePos si no se respetan estas
advertencias de seguridad.

Observar lo siguiente:

@ cl contenido de las presentes instrucciones de uso;

@ las directrices de seguridad relativas a la instalacion y
funcionamiento de instalaciones eléctricas;y

@ que este dispositivo no debe funcionar en zonas con riesgo
de explosion.

Las regulaciones, normas y directivas nombradas en estas
instrucciones de uso son validas solo para Alemania. Si se
utiliza el GEMU 1435 ePos en otros paises, se debera cumplir
la normativa nacional vigente. Si se trata de normas, directivas
y estandares europeos armonizados, estos tendran validez
en el mercado interior de la Unién Europea. Para el usuario o
propietario rigen adicionalmente las normas y disposiciones
nacionales, en tanto que existan.

Las descripciones e instrucciones de las presentes
instrucciones de seguridad hacen referencia a las versiones
estandar.

Todos los derechos reservados. Tanto los de autor
como los de propiedad industrial.

Las advertencias de seguridad no tienen en cuenta:

x hechos casuales y eventos que se puedan presentar
durante el montaje, el uso y el mantenimiento,

x las disposiciones sobre seguridad locales; el usuario se
responsabiliza de su cumplimiento, también por parte del
personal encargado del montaje que intervenga.

En caso de dudas: )
x Preguntar al proveedor GEMU mas préximo.

1.2 Simbolos y explicacion de indicaciones

En estas instrucciones de uso se sefala la informacion
importante con los siguientes simbolos:

Este simbolo sefala una indicacion de peligro.
Existe peligro para la vida o la salud de
personas y/o se pueden producir danos

PELIGRO materiales graves si no se siguen las
instrucciones aqui indicadas.

Se pueden producir lesiones corporales leves y
darfios materiales si no se siguen las advertencias

de seguridad marcadas con este simbolo.

P Este simbolo sefala indicaciones que facilitan
' informacién importante relativa a GEMU 1435
ePos.

1.3 Instrucciones para su seguridad

@® Unicamente estan autorizados a montar,
conectar eléctricamente y poner en servicio el
GEMU 1435 ePos especialistas cualificados y
debidamente instruidos. El personal encargado
del manejo, el mantenimiento, la inspeccién y
el montaje ha de contar con la correspondiente
cualificacion para realizar estos trabajos. El
propietario/usuario tiene que reglamentar
exactamente el ambito de competencias, la
responsabilidad y la supervision del personal.
Si el personal no dispone de los conocimientos
suficientes, se le deberan impartir cursillos
de formacion e instruccion. Si tal cosa fuera
necesaria, esto lo puede realizar el fabricante
o proveedor por encargo del explotador.
Ademas, el explotador debe cerciorarse de que
el personal haya comprendido por completo el
contenido de las instrucciones de seguridad.

@ Garantizar la seguridad eléctrica de los
dispositivos de alimentacion.

@® Respetar el cumplimiento de los datos
eléctricos.

PELIGRO

El incumplimiento de las advertencias de seguridad puede
tener como consecuencia tanto riesgos para las personas
como también para el medio ambiente y el propio GEMU 1435
ePos. Hacer caso omiso de las advertencias de seguridad
puede hacer que se pierda el derecho a reclamar cualquier
indemnizacion por dafos.

Cumplir con las normativas legales.

1.4 Uso previsto

x EIGEMU 1435 ePos sirve tnicamente como posicionador
y debe utilizarse de acuerdo con lo indicado en la ficha
técnica. _

x EIGEMU 1435 ePos no puede utilizarse al aire libre sin un
elemento calefactor. En caso de utilizarlo al aire libre con
elemento calefactor, debe instalarse en un lugar protegido
de la lluvia.

x Todo uso distinto a este se considera no acorde con el
previsto. GEMU no se responsabiliza de los dafios que se
puedan derivar de esto. El riesgo lo asume exclusivamente
el usuario.

x Al planificar el uso y la utilizacion del aparato se deben
tener en cuenta las reglas de seguridad técnica generales
pertinentes. Como regla general, la responsabilidad
del posicionamiento y montaje del GEMU 1435 ePos le
corresponde, segun el caso, al disefiador de la instalacion,
el fabricante de la planta o, en su caso, el operador.
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1.5 Instrucciones para el uso en un entorno
humedo

El GEMU 1435 ePos no se debe limpiar bajo
ningun concepto con un equipo de limpieza a alta
presién, pues la proteccion eléctrica IP 65 no es
suficiente para esto.

La informacion siguiente le servira de ayuda para el montaje y

funcionamiento del GEMU 1435 ePos en un entorno himedo:

@ EI GEMU 1435 ePos debe protegerse de la influencia
directa de la lluvia.

@ Los conductos y los tubos se deben tender de forma que el
agua condensada o de lluvia que se adhiere a los tubos o
conductos no pueda penetrar en los atornillamientos de los
conectores M12 del GEMU 1435 ePos.

@ Se comprobara que todos los prensaestopas de los
conectores M12 y de los fittings estén bien asentados.

@ Antes de cada cierre, comprobar que la junta de la carcasa
esté correctamente asentada y no presente danos.

@ Cerrar correctamente la cubierta del teclado
inmediatamente después de su uso.

@ Cerrar todas las cubiertas (estranguladores, valvula
antirretorno) inmediatamente después de su uso.

1.6 Posicion de montaje

El GEMU 1435 ePos se puede montar en cualquier posicion.
En caso de realizar el montaje por encima de la altura

de la cabeza, se debera comprobar que no entre ningun
liquido ni suciedad en el orificio de escape de la valvula de
sobrepresion.

1.7 Herramientas necesarias para el montaje y la
instalacion

Las herramientas requeridas para el montaje y la instalacién
no estan incluidas en el conjunto del suministro.

- Llave de boca SW10y SwW27

- Llave Allen de 3 mmy 4 mm

- Destornillador eléctrico de 3,5 mm

1.8 Placa de identificacion

Versién del aparato La version consta en los datos de pedido

| Datos especificos del aparato

[1435000210001!

PST max 6,0bar
24vDC  0:0-10Vv
single 501/min 0-60°C
00 EAl DE 2001

Fritz-Miiller-Str. 6-8

el

— Afo de construccion

D-74653 Ingelfingen

88092764-319340|0001
| Numero de nlotificacic’m

Numero de articulo Numero de serie

El mes de fabricacion esta codificado bajo el numero de

notificacion y puede solicitarse a GEMU.
El producto se ha fabricado en Alemania.

2 Indicaciones del fabricante

2.1 Transporte

@ Transportar el posicionador mediante el medio mas
adecuado, sin tirarlo y manipulandolo con cuidado.

@ Retirar el material de embalaje de acuerdo con las leyes
medioambientales locales o nacionales vigentes.

2.2 Suministro y prestaciones

@ Comprobar la mercancia inmediatamente tras su recepcion
para verificar que esté completa y no presente dafos.

@ El conjunto del suministro se puede ver en la
documentacion de envio; la version, en el nimero de
pedido.

@ Elfuncionamiento del posicionador se comprueba en
fabrica.

@ Si el posicionador GEMU 1435 ePos se pide con
una valvula completa, estas piezas y los accesorios
correspondientes se suministran completamente montados
y ajustados de fabrica. En este caso, el posicionador GEMU
puede utilizarse de inmediato.

2.3 Almacenaje

® Almacenar el posicionador en un lugar seco y a salvo de
polvo en su embalaje original.

@ Evitar los rayos ultravioletas y los rayos solares directos.

® Temperatura maxima de almacenaje: 60 °C.

2.4 Funcionamiento

El GEMU 1435 ePos es un posicionador electroneumatico
inteligente para su montaje en actuadores neumaticos lineales
y de cuarto de vuelta.

El posicionador se puede montar directamente en el actuador
mediante el kit de montaje correspondiente. El kit de monta-

je contiene tanto el soporte/adaptador de montaje como el
correspondiente sensor de posicion con los tornillos de fijacion
necesarios.

También es posible el montaje externo, en cuyo caso no seria
necesario el soporte/adaptador de montaje.

El sensor de posicion mide la posicion actual de la valvula

y la comunica al sistema electrénico del GEMU 1435 ePos.
Este compara el valor real de la valvula con el valor teérico
predefinido y regula la valvula en funcion del error de
regulacion detectado.

En la pantalla de dos lineas del GEMU 1435 ePos puede
consultarse la informacién necesaria. Ademas, se muestran
textos de ayuda autoexplicativos, que explican el significado
de los parametros consultados.

El GEMU 1435 ePos se maneja por medio de cuatro teclas.

2.5 Funcidn de seguridad

El GEMU 1435 ePos dispone de una funcién de seguridad que
garantiza la expulsion del aire de las salidas en caso de fallar
la alimentacion neumatica de aire y la tension de alimentacion
eléctrica.

Esta funcion de seguridad, sin embargo, no sustituye a

los dispositivos de seguridad necesarios especificos de la
instalacion. El GEMU 1435 ePos no es ningtn control de
seguridad.
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3 Representacion esquematica de las entradas y salidas

Entrada de valor tedrico para
control de posicion

0-10V

0-20 mA

4-20 mA

Entrada de valor real para el
control de posicion mediante
el sensor de posicion

Tension de alimentacion
24V DC

Entradas

Aliment.

Funciones adicionales del
posicionador:

Inicializacion automatica
Textos de ayuda
comprensibles en el
Systemmode "ADVANCED"
Limitacion de carrera'y
limitacion de cierre

Funcién de cierre hermético
Curva caracteristica
seleccionable o ajustable
Posicion de seguridad "fail
safe"

Salidas de alarma libremente

programables
entre otras
Parametros de trabajo

Teclado

Salidas

Salida de valor real del
posicionador

0-10V
4-20 mA (opcional)

Salidas binarias

24V DC

1435 ePos
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4

Montaje mecanico

o Para su uso con la funcion de mando 2 (Fuerza de
l los muelles abriendo), instalar un estrangulador
externo (numero de pedido: 1435 DR62Z) en la

alimentacion de aire (conexion P).

4.1 Montaje en actuadores lineales

4.1.1 Preparacion del actuador de la valvula

1.

2.

3.

El actuador debe encontrarse en la posicion inicial (actua-
dor purgado).

Si el actuador muestra arriba una indicacion visual (husillo
rojo), esta se debe retirar.

Si hay una tapa roscada en la parte superior del actuador,
retirarla también.

4.1.2 Completar el sensor de posicion

PELIGRO

iMuelle pretensado!
» Riesgo de dafos en el aparato.
@ Relajar el muelle de cierre lentamente.

Atencion: Si se dafa la superficie del husillo,
' puede averiarse el sensor de posicion.
[ ]

La version estandar del sensor de posicion se compone del
sensor de posicion, un muelle de compresion y un husillo
de accionamiento (con actuadores de tamafio grande, se
suministra un tubo guia adicional, que se monta detras del
muelle de compresion).

4.

=

Sensor de posiciéon a Husillo de accionamiento

Eje Muelle de compresién

a

Extraer el eje del sensor de posicion hasta el tope.
Empujar el muelle de compresién sobre el gje.
Fijar el eje en el punto a

(el eje no debe danarse en el proceso).
Atornillar el husillo de accionamiento sobre el eje.

4.1.3 Montaje del posicionador

Soporte de montaje

Actuador

Sensor de posicion

Hexagono

Tornillos M6

Prensaestopas M12 | |

N|jojloa|h|lw|N|=

Tornillos M4

7148

En la funcion de mando 1 (Normalmente cerrado), introdu-
cir el soporte de montaje 1 entre la cabeza del actuador 2
y el sensor de posicion 3 y fijarlo apretando el sensor de
posicion en el hexagono 4.

En la funcién de mando 2 (Normalmente abierto) y en la
funcion de mando 3 (Doble efecto), introducir el soporte de
montaje 1 entre el adaptador de rosca y el sensor de posi-
cién 3 y colocar adicionalmente un disco de estanqueidad.
Fijarlo apretando el sensor de posicion en el hexagono 4.
Atornillar el posicionador al soporte de montaje 1 mediante
dos tornillos M6 5.

Aflojar los tornillos 7 de la parte superior de la carcasa 'y
abrirla.

Introducir el cable del sensor de posicion lineal en el
prensaestopas M12 6 del posicionador y conectarlo a la
placa de bornes segun el esquema de bornes (véase el
capitulo 6).

A continuacion, apretar el atornillamiento M12. El cable
debe estar bien encerrado por todos los lados.

4.2 Montaje de los actuadores de cuarto de vuelta

4.2.1 Preparacion del actuador de la valvula

]
Potencidmetro rotativo

3 |
alvula de

mariposa: cerrada,0 M)
al

oo

2

—

" Eje del actuador
(desde arriba)

Eje del potencidometro
rotativo

Adapter

Conexion del
potenciémetro rotativo
Disco de la valvula de
mariposa: cerrado

Marcas del adaptador

Conexion neumatica

Marcas del
potenciémetro rotativo

3
T

El actuador debe encontrarse en la posicion inicial
(actuador purgado). En el caso de los actuadores de doble
efecto, el actuador debe colocarse en posicién Cerrada.
Retirar el tornillo para fijar la indicacion visual.

Determinar el sentido de rotacion del actuador (el sentido
de rotacion del actuador debe ser, mirado desde arriba, en
sentido contrario a las agujas del reloj, cuando se desplaza
de la posicion CERRADA a ABIERTA).

Atornillar el sensor de posicion rotativo 3 con el estribo de
fijacion 1 en el actuador.

Respetar la posicion correcta de montaje del
l sensor de posicién rotativo para el "cuerpo
[ ]

cilindrico con dos caras planas opuestas".

Montar el posicionador directamente en el actuador de
cuarto de vuelta 2 utilizando el adaptador NAMUR 4.



Aflojar los tornillos de la parte superior de la carcasa y
abrirla.

Introducir el cable del sensor de posicion lineal en el
prensaestopas M12 6 del posicionador y conectarlo a la
placa de bornes segun el esquema de bornes (véase el
capitulo 6).

A continuacion, apretar el atornillamiento M12. El cable
debe estar bien encerrado por todos los lados.

4.3 Montaje externo

6

Conexiones eléctricas

6.1 Version con bornes de conexion (estandar)

1.

Conectar el sensor de posicion (si no se ha hecho ya).
Conectar la entrada analdgica 0/4-20 mA o0 0-10 V

para la especificacion de valor tedrico a los bornes
correspondientes.

Conectar el cable de tension de alimentacion de 24V DCy
el potencial de tierra.

CUIDADO

1. H e;ctu;dor deb‘é encontrarse en la posicion inicial Si se dafa la superficie del husillo, puede averiarse el
(actuador purgado). s . sensor de posicion.

2. Montar el sensor de posiciéon como se describe en el
capitulo 4.1 0 4.2. Importante:

3. Introducir el cable del sensor de posicion en el i Para compensar las diferencias de potencial
a}gé’;'(ljaemggmzy;ez gﬁIg%icﬁ’:;goégg;&‘;?g?vaé zlaas ool provocadas por fallos especificos de la instalacion,
cF:’apitqu 5 9 q se puede colocar un puente entre los bornes

3 . L, . i IIGNDII e III _II.

4. A continuacion, apretar el atornillamiento M12. El cable w
debe estar bien encerrado por todos los lados.

P 10V X L Up+ly+ ly- Uy~ X+ X- GND24V =

5 Conexiones neumaticas

or|or|or|gr|gr|gr|gr|gr|gr|bl|bl|gn
° Para la proteccion contra las particulas de
' suciedad gruesas, se instalan tamices de filtro en
las conexiones neumaticas del posicionador. Estos
pueden pedirse como piezas de recambio con el
numero de pedido 1435 SFI. Cada juego contiene O
3 tamices de filtro. Estos tamices de filtro sirven de
proteccion adicional y no suprimen la necesidad de or map— gr|grigr|gr
utilizar una unidad de mantenimiento. 2
gn verde |:| |:| |:| |:|

1. Establecer la conexion entre la salida neumatica del posi- bl azul
cionador A1 (s’irlnple efe_cto) o] A1 y AZ (doble efecto) y la ar gris A1 A2ERR L
entrada neumatica de aire de pilotaje del actuador.

2. Conectar la energia auxiliar (alimentacion de aire) en la

. . L 2 . % . . Leyenda
conexion de alimentacion de aire P* (max. 6 bar o 90 psi).
0oV gn
. D2 A2 X br Conexion del sensor externo de carrera
. J_ ws
e <3
N L /
= *Entrada de valor tedrico 0/4-20 mA
ISP o @ 5
$ R U+
hd UW *Entrada de valor teérico 0-10 V
RV D1 A1 = .
X+ Salida del valor real 0-10 V
c — DIN1S0 1215 D — X- 4-20 mA (opcional) - alimentado internamente
onexion = enominacion
P 1 Conexion de alimentacion de aire G1/4 GND Tension de alimentacion 24V DC
Conexién de purga de aire G1/4 con 24V
R 3 enciad
stencrador == Potencial de tierra
D1 VA Estrangulador del escape de aire para A1 -
D2 V2 Estrangulador del escape de aire para A2* Al Alarm1, 24V DC
RV V3 Valvula antirretorno A2 Alarm2, 24V DC
Al 2 Conexién de trabajo para valvula de proceso ERR *Salida de aviso de averia
A2 4 Conexion de trabajo para valvula de proceso*
1 GND out

*Solo modo de accién — doble efecto (cédigo 3)

5.1 Sustitucion de los tamices de filtro

1.
2.
3

o o1k

Desconectar la energia auxiliar neumatica.

Retirar los cables de conexién.

Retirar con cuidado los tamices de filtro de los orificios P,
A1y A2 (solo en el modo de accion de doble efecto).
Sustituir los tamices de filtro (1435 SFI).

Volver a conectar los cables.

Suministrar la energia auxiliar neumatica.
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6.2 Version con conectores (opcional)

C )

]| 9 ©

Conexiéon | Clavija | Nombre de la seial
Uv, 24V DC,
1 g ) ”
tension de alimentacion
X1 > Uo, salida de aviso de averia,
Codificado A 24VDC
Conector 3 Uv, GND,
M12 tension de alimentacion
Uo, salida de alarma 1, 24V DC
5 Uo, salida de alarma 2, 24V DC
Conexion | Clavija | Nombre de la seial
1 Iw+, entrada de valor tedrico 0/4-20 mA*
2 Iw-, entrada de valor tedrico 0/4-20 mA*
X2 X+, salida del valor real
Codificado A 3 0-10V / 4-20 mA
Conector
M12 4 X-, salida del valor real
0-10V/4-20 mA
5 n.c.
Conexion | Clavija | Nombre de la seinal
1 Uy, valor real de suministro 10V DC
X3 2 Usig, entrada del valor real 0-10 V DC
Codificado A 3 Uy, valor real de suministro GND
Toma M12 4 n.c.
5 n.c.

*Para una entrada de valor tedrico U = 0-10V, el cliente debera recablear

P Importante:

l Para una sefial de entrada de valor tedrico de
0-10V DC, se debera abrir el posicionador y

reconectar los dos hilos de la entrada de valor

teorico desde los bornes "l +"y "l -" a los bornes

IIUW+II y IIUW_II.
M
10V X L Upt ly# by~ Uy X+ X- GND24V *

Ogooigoydooig| o g

or|orfor|gr|gr|gr|gr|gr|gr|bl|bl|gn

| of

or naranja grjgrjgr|or
gn verde

bl azul D |:| D D
ar gris A1 A2ERR L

6.3 Comprobacion del montaje mecanico

1. Conectar el posicionador a la tension de alimentaciony a
la alimentacion de aire.
2. Enla pantalla aparece el mensaje siguiente:

EEEEER P=45.7

D: NoINIT

Con ayuda de las teclas [+]y [~ |se puede mover el actuador
instalado a la posicion ABIERTA y CERRADA.

H Para ello, la posicién de la valvula debe indicar
l entre 2 %y 98 %.
7 Manejo

7.1 Elementos de manejo e indicacién

Pantalla de 2 lineas, 16 caracteres

Tecla Menos

(negra) E

Tecla Mas

(roja)

Tecla Avance

(verde) |E|

Tecla Retroceso

(amarilla) E

7.2 Interfaces de usuario

El GEMU 1435 ePos ofrece la posibilidad de elegir entre dos
interfaces de usuario diferentes (Systemmode). Esto se puede
seleccionar en el parametro "SYSTEMMODE".

7.2.1 Systemmode "CLASSIC" (funciones basicas
sencillas)

En la seleccion "CLASSIC", todos los parametros disponibles
estan alineados uno tras otro en una cadena.

| gl <> il hig |

7.2.2 Systemmode "ADVANCED"
(posibilidades ampliadas de diagnéstico)

En la seleccién "ADVANCED", todos los parametros disponibles
se dividen en diferentes categorias y se guardan en diferentes
submenus. Ademas, en este modo hay una serie de parametros
adicionales que proporcionan informacion y ajustes adicionales
para el GEMU 1435 ePos.

<> <] |

| g A ig
| gl gl gl il |
v 1

| <> |
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7.2.3 Cambio de Interfaces de usuario

Para cambiar la interfaz de usuario de [CLASSIC] a

[ADVANCED], proceder de la siguiente manera:

1. Seleccionar el parametro "50: SYSTEMMODE".

2. Cambiar de [CLASSIC] a [ADVANCED] y no salir del para-
metro.

3. Desconectar la tension de alimentacion.

4. Conectar la tensién de alimentacion.

Para cambiar la interfaz de usuario de [ADVANCED] a

[CLASSIC], proceder de la siguiente manera:

1. Seleccionar el parametro "SYSTEMMODE" en el menu
SetBasics.

2. Cambiar de [ADVANCED] a [CLASSIC] y confirmar con
"OK". No salir del parametro.

3. Desconectar la tension de alimentacion.

4. Conectar la tension de alimentacion.

7.3 Niveles de menu

El GEMU 1435 ePos cuenta con dos niveles de ment. Se
trata del nivel de trabajo (AUTO y MANUAL) y del nivel de
configuracion (CONFIG).

7.3.1 Nivel de trabajo (AUTO y MANUAL)

El GEMU 1435 ePos se encuentra automaticamente en este
nivel tras conectar la tension de alimentacion.

A: AUTO
En el modo de funcionamiento AUTO, el posicionador se
controla mediante una sefal externa de valor tedrico.

B: MANUAL
Si se selecciona MANUAL, se podra mover la valvula con la

mano utilizando las teclas [+]y[-],

7.3.2 Nivel de configuracion (CONFIG)

En este nivel se pueden ajustar diversos parametros
para conseguir una adaptacion éptima a las respectivas
condiciones de trabajo.

8 Puesta en servicio

@ EI GEMU 1435 ePos no puede utilizarse al aire
/'\ libre sin un elemento calefactor. En caso de
hd utilizarlo al aire libre con elemento calefactor,
debe instalarse en un lugar protegido de la
lluvia.
@ EI GEMU 1435 ePos debe protegerse de la
influencia directa de la lluvia.

Si el GEMU 1435 ePos se suministra de fabrica
completamente montado con una valvula,

este vendra ya ajustado de fabrica (con una
presién de control de 5,5-6 bar sin presion de
trabajo) y, por lo tanto, listo para el servicio. Se
recomienza reinicializarlo (véase el capitulo
8.2) si la instalacion opera con una presion de
control diferente o si ha habido un cambio en
las posiciones mecanicas finales (por ejemplo,
una sustitucién del actuador o de las juntas de la
valvula).

1. Activar la energia auxiliar neumatica. (Respetar la presion
de control max. del posicionador y la valvula).

2. Conectar la tension de alimentacion de 24 V DC.

3. Indicar el valor tedrico analdgico 0/4-20 mA o 0-10 V.

8.1 Indicaciones generales

Para poder cambiar los ajustes y parametros

del GEMU 1435 ePos, habra que aflojar los dos
tornillos de la cubierta del teclado. La cubierta se
podra retirar tirando ligeramente hacia fuera. Todos
los ajustes de los parametros y la inicializacion se
conservan incluso en caso de interrupcion de la
tension.

Las teclas [«=| y [=] permiten acceder a los distintos niveles de
manejo y parametros. Para entrar en el menu de configuracion
"C: CONFIG", hay que mantener pulsada la tecla [=] durante
mas de 3 segundos.

Los cambios en los parametros se realizan seleccionando con
la tecla[+]y, a continuacién, con la tecla[«].

El valor se puede modificar mediante las teclas [+]y [-].

A continuacion, se debera desplazar el cursor hacia el
corchete de la derecha con la tecla [=]y confirmar el valor
ajustado con la tecla [+].

8.2 Primera puesta en servicio

8.2.1 Sin preajuste de fabrica
(en caso de suministro sin valvula)

Una vez finalizados el montaje y las conexiones eléctrica y
neumatica, deberad inicializarse el posicionador.

Sin la inicializacion, el posicionador esta en el modo "D: NO
INIT". Este estado de funcionamiento también se puede
cambiar seleccionando "DEFAULT" en el menu "3: DEFAULT
STATE" para restablecer el ajuste de fabrica.

- Con ayuda de las teclas [+] y [~ ]se puede
mover el actuador instalado a la posicién
ABIERTA y CERRADA.

- Presionar *]y adicionaimente [=]Ihace que el
actuador se mueva rapidamente a la posicién
ABIERTA.

- Presionar =]y adicionalmente [+]hace que el
actuador se mueva rapidamente a la posicién
CERRADA.

- Para ello, la posicién de la valvula debe indicar
entre 0 %y 100 %.
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Arranque de la inicializacion automatica

Tras la conexion

lpresionar durante mas de 3 s

— R NO INIT
i p=45.4 @ R PG OR 3 @ 1: SETPOINT @ 2 INITALL
@ l I @ presionar durante mas de 3 s
PRESS -> FOR 3s ([ [ [] P =XX.X
2: INIT ALL @» 2: INIT RUN 1 ®_
4
EEEEE P = XX.X
2:INIT RUN 2 @_
W4
-=>d
lZJPINITOWn RUN 3 @_
Vv
El posicionador GEMU down > up RUN 3 (=
1435 ePos esta listo v
para funcionar y reac-
ciona al valor tedrico ATy Pl =
especificado externa- _
mente. W
([ [ [ ] P = XX.X
? 2: INIT RUN 5 @
W4
EEE 30.5 EEEEN X =555 PRESS -> FOR 3 ) | [ [ [ [] INIT OK
A: AUTO. W=305 4@ B:MANUAL. W=555 4@ C-CONFIG 4@ 1- SETPOINT 4@ 2: INIT ALL
Pantalla (indicacion) Causas de errores Resolucion de errores
No se puede determinar el sentido de
accion del actuador. Motivo: @ Presionar la tecla [«
a) No hay suministro de aire comprimido a) Comprobar el suministro de aire
PRESS <- b) Suministro de aire comprimido comprimido (max. 6 bar)
ERROR RUN 1 demasiado bajo b) Comprobar el suministro de aire
¢) Sensor de posicion mal conectado comprimido (max. 6 bar)
d) Carrera de la valvula < 3mm ¢) Comprobar la asignacion de bornes
d) Comprobar la carrera de la valvula
No se puede realizar el ajuste del punto @ Presionar la tecla [«
cero. Motivo: Mover la vélvula con la mano; el valor P de
. . . la pantalla deberia ser >2,0 en posicion
PRESS <- a) Sensor de posicion / kit de montaje CEpRRADA. P
ERROR RUN 2.1 incorrecto 0 ;
. . . a) Comprobar el n.? de pedido
b) Ajustar el codificador rotatorio b) Girar el codificador rotatorio (solo
actuadores de cuarto de vuelta) hasta
que el valor P >2,0
No se puede realizar el ajuste del punto @ Presionar la tecla [«=|
cero. Motivo: Mover la valvula con la mano; el valor P de
CRESS < la pantalla deberia ser <98,0 en posicion
ERROR RUN 2.2 a) Sensor de posicion / kit de montaje CERRADA. _
i incorrecto a) Comprobar el n.2 de pedido
b) Ajustar el codificador rotatorio b) Girar el codificador rotatorio (solo
actuadores de cuarto de vuelta) hasta
que el valor P <98,0
El actuador no se mueve. Motivo: o @ Presionar la tecla [«
a) No hay suministro de aire comprimido a) Comprobar el suministro de aire
PRESS <- b) Suministro de aire comprimido comprimido (max. 6 bar)
Stroke Error demasiado bajo b) Comprobar el suministro de aire
c) El sistema mecanico presenta fallos comprimido (max. 6 bar)
c) Comprobar el sistema mecanico
Tiempo de accion (ABIERTO - CERRADO) @ Presionar la tecla [=]
de la valvula inferior a 1 segundo @ Ajustar el estrangulador D1 (en
— D2 A2 los actuadores de doble efecto,
I 2 INIT RUN 3 o estranguladores D1y D2)
, [ADJUST NOZZLES (S) ," EJJ—, -t
,#" | THEN PRESS <- ‘ @ 7N
’ @)
; O
PRESS -> R D]
up -> down X.X ‘ @ A1 ]
@ Presionar la tecla [«=|
@ Repetir si es necesario hasta que el
tiempo de accion sea >1 segundo
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Pantalla (indicacién) Causas de errores Resolucion de errores

Tiempo de accién (CERRADO - ABIERTO)

. o @ Presionar la tecla [=]
de la valvula inferior a 1 segundo

@ Ajustar el estrangulador D1 (en
los actuadores de doble efecto,
estranguladores D1y D2)

down -> up
#7 |20 INIT RUN 3

~

’
.

ADJUST NOZZLES (S) | %"
,*° | THEN PRESS <- ‘ @

L

o

@ Presionar la tecla [«
@ Repetir si es necesario hasta que el
tiempo de accion sea >1 segundo

-~

3

4
PRESS -> ¢

4
down -> up X.X ‘ @

Posicionadores antiguos (hasta el Fugas en el sistema @ Presionar la tecla [«

software V1.3.1.8) @ Solucionar una fuga

Leakage RUN 4 @ Reiniciar la inicializacién automatica
PRESS <-

Posicionadores nuevos (a partir del | Fugas en el sistema

@ Presionar la tecla [=]
software V2.0.0.0)

@ Solucionar una fuga
i [ J Pres!onar la tecla E
2N RUN5 @ Presionar la tecla [«] para efectuar un
REPEAT  CONTINUE | ,*7 nuevo control
© ®
4

@ Presionar la tecla[+] para omitir el

4
[ | control de fugas

JATENCION! Omitir el control de fugas

’
- ’ .
"@ puede causar unas propiedades de

regulacion deficientes y un mayor
desgaste.

8.2.2 Con preajuste de fabrica (en caso de suministro con valvula)

®) ®)

= EEEEN X = 555 | ==—>
<— = <—
@ (@

X =305
A: AUTO w

0 PRESS -> FOR 3s
30.5

C: CONFIG

B: MANUAL W

Aparece "A: AUTO" en la pantalla. El posicionador esta listo para su funcionamiento.
Si se desea ajustar la valvula manualmente, se debera presionar la tecla [=] una vez. Aparece "B: MANUAL".

Al accionar la tecla |+ se introducira el valor tedrico entre corchetes. El digito del valor a modificar debera seleccionarse con la
tecla[«=]y ajustarse mediante las teclas [+]o[-]. A continuacion, se debera desplazar el cursor hacia el corchete de la derecha
con la tecla =]y confirmar el valor ajustado con la tecla [+].

° Después de un cambio de valvula o de diafragma,
' se debera reinicializar el posicionador. Para ello,
proceder como se describe en el capitulo 8.2.1.
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9 Systemmode CLASSIC

9.1 Modos de funcionamiento

Tras una interrupcion de la tension, el posicionador siempre arranca en el modo "A: AUTO" (si ya se ha realizado la
inicializacion) y reacciona directamente a la sefial de valor tedrico.

9.1.1 Modo automatico (A: AUTO)

El modo automatico es el modo de funcionamiento normal. El posicionador inicializado reacciona por si solo a los cambios de

valor tedrico y sigue a la valvula. Las teclas y [ - ] notienen ninguna funcion en este modo de funcionamiento.

La posicion actual (x) aparece en la parte superior de la pantalla como un valor porcentual con un grafico de barras adicional.
La linea inferior muestra el modo actual a la izquierda y el valor tedrico (w) en porcentaje a la derecha.

Al accionar la tecla E se pasa al modo "B: MANUAL".

9.1.2 Modo manual (B: MANUAL)

En el modo manual, la valvula se puede ajustar manualmente. Al accionar la tecla |+|se introducira el valor tedrico entre
corchetes. El digito del valor a modificar debera seleccionarse con la tecla [«]y ajustarse mediante las teclas [+]o[-]. A
continuacién, se debera desplazar el cursor hacia el corchete de la derecha con la tecla [=] y confirmar el valor ajustado con la

tecla[+] | a valvula se movera hasta la posicion ajustada.
Al accionar la tecla [=], se pasa al modo "C: CONFIG".

9.1.3 Configuracion (C: CONFIG)

En el menu de configuracion se pueden modificar diferentes valores de los parametros del posicionador. Para entrar en el menu

de configuracion, seleccionar el parametro "C: CONFIG" en el nivel de trabajo y, a continuacién, pulsar la tecla [=]durante méas de 3
segundos. El valor del parametro se muestra en lalinea superior; el nombre y nimero del parametro, enla linea inferior. Su funcionamiento es como se muestraa
continuacion.

9.1.3.1 Ajuste de parametros para posicionadores nuevos (a partir del software V2.0.0.0)
presionar durante mas

@deSs @ @

PRESS -> FOR 3s —-— 4..20 MA | =t NO INIT |mb- DEFAULT @
C: CONFIG 1: SETPOINT < | 2: INITALL <= 3: DEFAULT STATE —
[4..20 MA PRESS -> FOR 3s PRESS -> FOR 3s
- ok EsC 2 INIT ALL 3: DEFAULT STATE
[4..20
<- > + -
[0..1
< -> + -

® |

1: SETPOINT

0..10V

9.1.3.2 Ajuste de parametros para posicionadores antiguos (hasta el software V1.3.1.8)

0.10V | <]

Press -> For 3s | NO INIT |@ | DEFAULT|

<] RISE
[> 11: X-DIRECTION

(C: CONFIG [> |1: SETPOINT & |2: INIT ALL [> 3: DEFAULT STATE
2.20mA PRESS -> FOR 35 PRESS -> FOR 35 FALL
1: SETPOINT 2: INIT ALL 3: DEFAULT 11: X-DIRECTION
0.20mA
1: SETPOINT
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9.2 Tabla de parametros

0-10V V
1:SETPOINT Tipo de valor tedrico 0..20mA mA 4-20 mA
4..20mA mA
) S, " NO INIT
2:INIT ALL Arranque de la inicializacién automatica INIT OK = NO INIT
3:DEFAULT STATE  Restaurar el ajuste de fabrica g‘EDFE’\E'E’;‘U'—T DEFAULT
. Sentido de accion de la indicacion Xy de  RISE
TEX-DIRECTION s qlida del valor real FALL FlistE
OFF
. Ajusta el funcionamiento de las salidas de min/max
12ZALARMFUNCT 1o rma (ALARM1 y ALARM 2) min/min os
max/max
13:LEVEL ALARM1 Punto de conmutacién de la alarma 1 0.0...100.0 10.0
14:LEVEL ALARM2 Punto de conmutacién de la alarma 2 0.0...100.0 90.0
ERROR
. Establece el funcionamiento de la salida ERROR+INACTIVE ERROR
15:ERROR FUNCTN ; ; RANGE
de aviso de averia (ERROR) ERROR + RANGE + RANGE
ERR+RANGE+INAC
Vigilancia del tiempo de accién de la auto
16:ERROR TIME valvula 0..100 S auto
(salida de aviso de averia)
) Maximo error de regulacion auto
IR LY AL (salida de aviso de averia) 0.0...100.0 " e
. <4 mA
18:RANGE FUNCTN ?;gf::;lg;del rango de la entrada de 20 mA mA ;gonrwnléo‘o
<4mA oder >20mA
. Limita la posicion CERRADA de la
21:MIN POSITION posicién min. de la vélvula 0.0...100 % 0.0
. Limita la posicion ABIERTA de la posicion o
22:MAX POSITION max. de la valvula 0.0...100 %o 100.0
no
. Ajusta el funcionamiento de la funcion de  min
23:CLOSETIGHT cierre hermético max no
min & max
24:SETP DIRECTN* Sentido de accién del valor teérico :\,{IC\’/E“F’{'QL NORMAL
25:SETP RAMP Valor tedrico de la funcion de rampa S”tioo s 0
26:SPLIT START iFr{]iacrilgo partido (rango de valores tedricos) 0.0 .90 % 0.0
57:SPLIT END ;'-il:ngo partido (rango de valores teéricos) 10 ..100 % 100
lineal
. Define el funcionamiento de la curva 1:25 -
e caracteristica de regulacion 1:50 L
free
30:FREE 0 % 2
31:FREE 10 % 8
32:FREE 20 % 4.4
33:FREE 30 % Definicion de la curva caracteristica de 6.5
34:FREE 40 % libre programacion 9.6
35:FREE 50 % 0...100 % 141
36:FREE 60 % 11 puntos de apoyo 20.9
37:FREE 70 % 30.9
38:FREE 80 % 457
39:FREE 90 % 67.6
40:FREE 100 % 100
auto 1,0 %, n.° K 2442:
42:DEADBAND Tamafo de la zona muerta 0.0..10.0 % 2,0 %, n.° K2443:
.0...10. 5.0 %
43:PROP GAIN* Ampliacion proporcional (posicionador PD) Kp = 0,1-100,0 1.0
. Constante de tiempo diferencial _ )
44:DERIV TIME (posicionador PD) Tv=0,00-10,00 s s 0.1
45:FIELDBUS ?E{%’gﬂg’-% SETPANALOG
46:RELEASE VXX Version de software V XXX X
50:SYSTEMMODE  Define el tipo de interfaz de usuario XEL)CiﬁlgED CLASSIC

*El valor de los parametros es determinado y ajustado automaticamente por el posicionador durante la inicializacion. En
determinados casos, habra que realizar un cambio manual después de cada proceso de inicializacion.
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9.3 Significado de los parametros

1: SETPOINT
Rango de la entrada de valor tedérico analégico (tension: 0-10 V
o corriente: 0/4-20 mA).

2:INIT ALL

Inicializacion

Al accionar [+] o[- ]y presionar la tecla[=](>3 s) arrancara
la inicializacion automatica. El proceso de inicializacién se
muestra con "run 1" hasta "run 5" en la pantalla.

Durante el proceso de inicializacién, el posicionador
optimiza sus parametros de control para controlar la valvula
correspondiente.

13: LEVEL ALARM 1

Punto de conmutacion de la alarma 1. Cuando se alcanza el
punto de conmutacion, se conmuta la salida digital A1 (salida
de 24V DC).

14: LEVEL ALARM 2

Punto de conmutacion de la alarma 2. Cuando se alcanza el
punto de conmutacion, se conmuta la salida digital A2 (salida
de 24V DC).

15: ERROR FUNCTN
Funcionamiento de la salida de aviso de averia (salida de
24V DC)

Ajuste ERROR |[ERROR | RANGE |C:CONFIG
3: DEFAULT STATE TIME LEVEL |[FUNCTN
Ajuste de fabrica ERROR X X
Restaurar el ajuste de fabrica y restablecer la inicializacion. Al ERROR+
accionar [+]o [~ ]y presionar la tecla [=] >3 s) el posicionador se INACTIVE X X X
ajustara a "DEFAULT". RANGE X
° Tras ajustarse a "Default", debera reinicializarse el ERROR+ X X X
l posicionador. Se borraran todos los parametros del RANGE
actuador determinados anteriormente. ERR+RANGE+
INAC X X X X

11: X-DIRECTION

Sentido de accién de la magnitud de ajuste

Permite ajustar el sentido de accién (ascendente o
descendente) de la indicacion y el acuse de recibo de
posicion.

Estado de X-DIRECTION | Valor mos- |Posicion real
aireacion trado x asignada
salida A1

Purgado RISE 0% 0%

Aireado 100 % 100 %
Purgado FALL 100 % 100 %
Aireado 0% 0%

12: ALARM FUNCTN

Activa o desactiva la funcién de alarma

La respuesta de las alarmas (contactos limite) es relativa al
baremo de POSITION (recorrido mecanico).

x = valor real actual

16: ERROR TIME

Tiempo de supervision para el ajuste de los avisos de fallo (10
x tiempo de accién). El valor ajustado (s) sirve para especificar
el tiempo en el que el posicionador debe haber alcanzado el
estado regulado. El correspondiente umbral de respuesta se
ajusta con el parametro 17.

Si se excede el tiempo ajustado, la salida de aviso de averia
ERR se establecera en 24 V DC.

17: ERROR LEVEL

Umbral de respuesta del aviso de fallo

Aqui se puede establecer un valor (%) para la magnitud
admisible de error de regulacién que permite activar el aviso
de fallo.

Si los parametros 16 y 17 estan ambos ajustados en "Auto",
el aviso de fallo se mostrara si la zona de velocidad lenta no
se alcanza en un tiempo determinado. Este tiempo sera 10
veces (valor del parametro AUTO) el tiempo de accién de la
inicializacion.

18: RANGE FUNCTN

Supervision del rango de la sefal de valor tedrico

Aqui se puede ajustar si la sefial de error RANGE se activa
cuando la corriente cae por debajo de 4 mA (vigilancia

de rotura de cable) o excede los 20 mA (vigilancia de

21: MIN POSITION
Limita la posicion CERRADA de la valvula
Esta funcion corresponde a una limitacion mecanica de cierre.

22: MAX POSITION
Limita la posicion ABIERTA de la valvula
Esta funcion corresponde a una limitacion mecanica de

° Los parametros MIN POSITION y MAX POSITION
' limitan el recorrido mecanico (de tope a tope) a los
valores establecidos. Esto puede utilizarse para

limitar el rango de ajuste mecanico del actuador.

min./max.:
Posicion Estado Estado
salida A1 salida A2
x < Level Alarm1 < Level Alarm2 | 24V ov
Level Alarm1 < x < Level Alarm2 | OV ov
Level Alarm1 < Level Alarm2 < x | OV 24V cortocircuito).
min./min.:
Posicion Estado Estado
salida A1 salida A2
x < Level Alarm1 < Level Alarm2 | 24V 24V
Level Alarm1 < x < Level Alarm2 | OV 24V
Level Alarm1 < Level Alarm2 < x | OV ov
max./max.: carrera.
Posicién Estado Estado
salida A1 salida A2
X < Level Alarm1 < Level Alarm2 | OV ov
Level Alarm1 < x < Level Alarm2 | 24V ov
Level Alarm1 < Level Alarm2 < x | 24V 24V
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Carrera
fisica
X [%]

100

carrera ilimitada

Max 80 md=——————————
Pos

carrera limitada

Valor teérico
7 w [%]

20 40 60 80 100

° Si el parametro 23: CLOSETIGHT esta activado,

l el actuador se purgara con un valor tedérico de
<0,5 %, incluso si la MIN POSITION esta ajustada,

por ejemplo, al 10 %. Con un valor teérico >1,5 %,

el actuador volvera a situarse en el 10 %.

Si el valor tedrico es >99,5 %, el actuador se

abrira por completo, incluso si la MAX POSITION

esta ajustada, por ejemplo, al 90 %. Con un valor

tedrico <98,5 %, el actuador volvera a situarse en

el 90 %.

23: CLOSETIGHT

Cierre hermético con la magnitud de ajuste

Esta funcion permite desplazar la valvula a su asiento con

la maxima fuerza de regulacion (fuerza de los muelles) del
actuador. La funcioén de cierre hermético puede activarse

en una posicion final o en las dos. CLOSETIGHT se activa
cuando el valor tedrico cae por debajo del 0,5 % o excede el
99,5 %.

La histéresis inversa es del 1 %.

Yy
Carrera |
X [%]

100

\

80 ——

60 =+ .

a0 +

20 T -

Valor teérica
o W [%]

0

05 1,5 98,5 99,5

10
24: SETP DIRECTN

Direccién del valor tedrico

El ajuste de la direccion del valor tedrico se utiliza para la
inversion del sentido de accion del valor tedrico. Se requiere
sobre todo para el funcionamiento con rango partido, asi
como para los actuadores de simple efecto con la posicion de
seguridad "ABIERTA" (funcién de mando 2).

Carrera x [%] 4
Funcion de mando 2
INVERS == == =
ABIERTA Mo === - == - - - - mm o —m— oo
*+., Funcion de mando 2 &4/ 1 Funcién de mando 1
“*NORMAL ....... ' AL
4 ‘e, V. 1
80 .
y :
.. V. 1
€ 4 |
60 . Y i
A |
|
V. 1
40 P :
V. 1
Y |
20 T 4 I
y |
Va | } } - | »
CERRADA T T I ! " Valor tedrico w [%]

20 40 60 80 100

25: SETP RAMP

Rampa de valor tedrico

La rampa de valor tedrico es efectiva en modo automatico

y limita la velocidad de cambio del valor tedrico efectivo. Al
conmutar del modo manual al automatico, el valor teérico
efectivo se ajusta al valor tedrico asignado al aparato mediante
la rampa de valor tedrico.

En la posicion SETP RAMP = auto, se utilizara para la rampa
de valor tedrico el mas lento de los dos tiempos de accion
determinados durante la inicializacion.

26: SPLIT START

Valor tedrico rango partido inicio

27:SPLIT END

Valor tedrico Rango partido fin

Los parametros 26 y 27, junto con el parametro 24, se utilizan
para limitar el rango efectivo de valores tedricos. De este
modo, se pueden resolver las tareas de rango partido con las
siguientes curvas caracteristicas:

[ ascendente/descendente
[ descendente/ascendente
O descendente/descendente
[ ascendente/ascendente

Carrera x A
100
80 —
60 —f
40 —
20 —f
»
0 T T T »
20 40 60 80 100
Rango de valores - _ Valor
. Rango de valores tedricos tedrico w
tedricos
Posicionador 1 Posicionador 2

La diferencia entre los valores SPLIT START y
SPLIT END debe ser >10 %.

28: SETP FUNCTN

Funcién de valor tedrico

Con esta funcion, se pueden linealizar las curvas
caracteristicas no lineales de las valvulas y, en el caso de las
curvas caracteristicas lineales, se puede reproducir cualquier
caracteristica de flujo.

En el aparato se guardan cuatro curvas caracteristicas de las
valvulas:

O equiporcentual 1: 25 (la valvula permanece abierta al 4 % en
posicion CERRADA)

O equiporcentual 1: 50 (la valvula permanece abierta al 2 % en
posicion CERRADA)

Olineal

Ofree

Si se selecciona "free", se podra introducir en 30: una curva
caracteristica con 11 puntos de apoyo.
30: FREE 0 %

40: FREE 100 %

En intervalos del 10 %, se puede asignar un valor
caracteristico del flujo al punto de apoyo correspondiente del
valor tedrico. Estos puntos generan una trayectoria poligonal
con 10 lineas rectas, lo que resulta en una reproduccion de la
curva caracteristica de la valvula.

o La indicacién de los puntos de apoyo del valor
l tedrico solo es posible en 28: SETP FUNCTN =
free.
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Carrera x [%] Curvas caracteristicas lineales y equiporcentuales
120,0

100,0

s

lineal
80,0

86
2,5
° //67,6
60,0 66

40,0 46

4 /38,
30,9
0 7,6 .

80 100 120
Valor tedrico w [%]

42: DEADBAND

Zona muerta del posicionador

La zona muerta indica el maximo error de regulacién admisible entre el valor real y el valor tedrico.

Si DEADBAND = Auto, la zona muerta se adapta a los requisitos del bucle de control en la inicializacion. En los demas ajustes
discretos, se utiliza el valor fijo establecido para la zona muerta.

o El grado del error de regulacién debe corresponder siempre a los requisitos de la valvula y del bucle de control. No se

I recomienda fijar un valor <1,0 %, ya que esto podria resultar en un comportamiento de regulacion oscilante (espe-
cialmente con actuadores) con perfiles de movimiento discontinuos. Como resultado, las electrovalvulas de pilotaje

internas estarian sometidas a grandes esfuerzos y agotarian rapidamente su vida util.

Generalmente se aplica lo siguiente: cuanto mas pequeio sea el valor ajustado, mayor sera el desgaste y menor la

vida util.

43: PROP GAIN

Ampliacion proporcional

Ajuste de la ampliacion proporcional Kp

Kp =0,1-100,0

El grado de la ampliacion debe corresponder siempre a los requisitos de la valvula y del bucle de control. El ajuste dptimo se
calcula durante la inicializacion automatica, pero puede ser necesario regularlo posteriormente.

El comportamiento del posicionador se ve influido de la siguiente manera:

PROP GAIN

Valor ajustado mayor que el valor calculado Valor ajustado menor que el valor calculado
- El posicionador regula mas rapido (pero tiende a oscilar). - El posicionador regula mas despacio.
- Debido a ello, la aproximacion al valor tedrico se realizaen - Debido a ello, la aproximacion al valor tedrico se realiza en
pasos grandes aumentando la magnitud de ajuste. pasos pequefios reduciendo la magnitud de ajuste.
- Laregulacion es menos precisa. - Laregulaciéon es mas precisa.
44: DERIV TIME

Tiempo de accion derivada

Ajuste de tiempo de accién derivada Tv (tiempo en el que una determinada magnitud de ajuste se alcanza antes que con un
posicionador P puro debido a la proporcion D)

Tv=0,00-10,00 s

46: RELEASE VXX
Estado de la version actual del software V X.X.X.X

50: SYSTEMMODE
Seleccién de la interfaz de usuario
OCLASSIC
Estructura del menu como se describe en el capitulo 7.2 Systemmode
O ADVANCED
Estructura del menu como se describe en el capitulo 7.2 Systemmode

Para cambiar la interfaz de usuario de [CLASSIC] a [ADVANCED], proceder de la siguiente manera:
1. Seleccionar el parametro "50: SYSTEMMODE".

2. Cambiar de [CLASSIC] a [ADVANCED] y no salir del parametro.

3. Desconectar la tension de alimentacion.

4. Conectar la tensién de alimentacion.

Para cambiar la interfaz de usuario de [ADVANCED] a [CLASSIC], proceder de la siguiente manera:
Seleccionar el parametro "SYSTEMMODE" en el menu SetBasics.

Cambiar de [ADVANCED] a [CLASSIC] y confirmar con "OK". No salir del parametro.
Desconectar la tension de alimentacion.

Conectar la tension de alimentacion.

PN~
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10 Systemmode ADVANCED

Si el parametro "SYSTEMMODE" se ajusta a "ADVANCED", habra una navegacion diferente por el menu y cierto nimero de
pardmetros nuevos.

Para activar el Systemmode "ADVANCED", el parametro "SYSTEMMODE" debera ajustarse en "ADVANCED" y, a
continuacion, debera interrumpirse la tension de alimentacion durante mas de 3 segundos.

10.1 Nivel de menu

Tras una interrupcion de la tensién, el posicionador siempre arranca en el modo que se hubiera ajustado previamente
en el parametro "Modo".

10.1.1 Modo automatico (AUTO)

El modo automatico es el modo de funcionamiento normal. El posicionador inicializado reacciona por si solo a los cambios de valor
tedrico y sigue a la valvula.

Las teclas[+]o[~]no tienen ninguna funcién en este modo de funcionamiento.

La pantalla muestra la posicién actual (x) en la parte superior derecha y la sefial de valor tedrico aplicada (w), como valor porcentual,
en el centro.

La linea inferior muestra un texto de ayuda que describe el parametro seleccionado actualmente.

Al accionar la tecla E, se accede al menu SETUP.

Si se vuelve a accionar la tecla E se accede al parametro "Mode".

@ A: W 50.0:X 50.0 @ SETUP MODE Auto @

—

@

@l |®

10.1.2 Seleccionar el modo de funcionamiento (Mode)

En este parametro se selecciona el modo "AUTO" o "MANUAL".

Para ello, accionar la tecla |+ |para pasar a modificar el valor ajustado, que se indicara con dos corchetes. A continuacion, con la
tecla[«=|se sittia el cursor en el valor que se desea modificar, y se modifica con las teclas[+]o[=]. A continuacion, se coloca el
cursor en el tltimo corchete mediante la tecla [=].Enese momento, aparecera el mensaje "OK" en lalinea inferior de la pantalla. Este se confirma
mediante latecla .

Mode Manual

® |

v M

Mode [ Manu% Mode [ Manu
k- -> + - <- OK ESC

M M
Mode [A ok Mode [ Aut V|
<- - + - <- OK ESC

® |
Mode Auto @b

®
l» @f

SETUP

O]
®

@ A: W 50.0:X 50.0

@ |®

10.1.3 Modo manual (MANUAL)

En el modo manual, la valvula se puede ajustar manualmente. Se puede ajustar el valor teérico deseado mediante las teclas [+]o

[-].

Al accionar la tecla E se accede al menu SETUP.
10.1.4 Configuracion (SETUP)

En el menu de configuracion se pueden modificar diferentes valores de los parametros del posicionador. Para acceder al menu
de configuracion, seleccionar el parametro "SETUP" en el nivel de trabajo y, a continuacion, pulsar la tecla[+]
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10.2 Menu de configuracion (SETUP)

Mode Auto % AT WXXKX X XXX %’TETUP ‘@
® ® @ l °
Service @ SetBasics @ SetFunction @ SetCalibration @ Communication ® Return @
opt T BT R ST R T R T e
&/
® ® @ ® ® @
El menu de configuracién consta de cinco submenus con los siguientes significados:
1. Service En este menu se puede leer toda la informacion y los diagnésticos relacionados con el posicionador, asi
como las sefales conectadas y los errores que se hayan producido.
2. SetBasics En SetBasics se efecttian los ajustes basicos del GEMU 1435 ePos como, por ejemplo, la inicializacién, la
seleccion de sefales de entrada y el restablecimiento del ajuste de fabrica.
3. SetFunction Aqui se activan o desactivan funciones especiales del posicionador y se ajustan los parametros de control.

4. SetCalibration  SetCalibration permite ajustar los sentidos del flujo, las curvas caracteristicas y las limitaciones de carrera
y cierre.

5. Communication Sin funcién

10.2.1 Estructura del menu 1. Service

Service
1

CIEE
‘ 1/ 0 Status ‘ @ Logout ‘ @ Diagnosis ‘ @ Gemu specific ‘ @ ‘ Return ‘
11 —| 12 —_—13 —_— g —|15
| <g— | t— | ~—
® ® ® ®l I o ®
Vi1111 ‘@ SN Ta3sedf 1 @, TAGL ‘Q TAG2 g Return ‘
® ® ® ®
@ ©
Error List @ hrs. XXXXX:XX:XX @ Warnings ON @ Errors ON.... @ Clear Error List @ Return
— — — —
R -— ON...OFF | ON...OFF | == OK |t
® ® ® ® ®
® ©
Code: 0 @> Logout? @ NewCode:1 0 @ NewCode:2 0 ® NewCode:3 0 @ Return
(0...10000) @ oK 4@ 0...10000 ‘@ 0...10000 ‘@ 0...10000 ‘@
® ° ® ®
min - Pot - max Tw: XXX mA @ W. Pos X @ Pot Abs XXX % @ Valve. 1:2:3:4 @ Pos Ctrl Out. Relais  K1:K2:Er @ Return
00% 100 % — — _,‘ XXX % XX X% | | = —_— eo0 00 ‘_, 1 ‘—» e o o
: ® ® ® ® C)
Uw: XXXV
10.2.2 Estructura del menu 2. SetBasics
2 Auto . Man ESC
@] 1o @] o
Setpoint:  4-20 mA @ Default: Default ® Init All @ CalPointQty 9 @ D. Refresh 05s @ Systemmode
0-20 mA | == Default [ * -~ 1.19 == 0.1..1.0 s [*=== CLASIC
4-3?16"0 @ No Default @ @ @ @ AD\/ANCED]
| | @ Return @, Helptext. ON @, HelpLanguage D @, DLightTime 5min @, DLight On Key @
D ~— < | —
@ @ ON...OFF @ Gg @ 1...60min @ on ng 4(@—
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10.2.3 Estructura del menu 3. SetFunction

Level Alarm2  90.0 % ® Return
—

® % ®
Alarm Fn OFF Level Alarm1  10.0 %

OFF ‘—@ 0.0...100.0 % —@ 0.0...100.0 % | ===
min/max (:)
min/min|
max/max

Analog Out 0-10V/ @ Out min 0.0 % @ Out max 100.0 % ® Return
g:ggm M ‘6 0.0...100.0 % 4@ 0.0...100.0 % ===
o |° | |
® © ® ©
PosCtrl @ Dead Band Auto ® Alarm Output ® Error Output @ Position Output @ CpyParaSet ~ OFF ® Return
0.0...10.0 % | *=== — -— — Pl<=W|*===
® ® @ ® ®

@ P1=>P2
@ © ® © a
P1<=p3
P1=>P4|
Pl<=p4

Range Functn <4mA or >20mA @ Return
—_—

Error Functn Error @ Error Time Auto @ Error Level... Auto ®
—- | —- —- |
Error-+Inactive | === 0.0..100.0 s [=== 0.0...100.0 % | === < AMA | —
2 © ® CIEERNS
Error+Range <4mA or > 20mA
Err-+Range+
Prop Gain 1.0 @ Deriv Time 0.1s @ Min Pos 0.0 % @ Max Pos 100.0 % @ Close Tight no ® Return

—- — —- —- —

0.1...100.0 | = 0.01..15 | 0.0...100.0 % | 0.0...100.0 % | < no|
min

® ® ® ® O

min & max|

10.2.4 Estructura del menu 4. SetCalibration

SetpDir: NORMAL ® Setp Ramp: 0s ® Split Start: 00% ® SplitEnd:  100.0 % ® Setp Fn: linear ® Setp Fn Olie
NORMAL ‘—@ 0..400 s ‘—@ 0.0..100 % ‘—@ 0.0..100 % ‘—@ linearl ‘—@ ‘—@
INVERS 1:25|
1:50|
free|

@l |®

@ W 90% 67.7 %. @ ‘W 100%  100.0 % @ Return ® W 0% 2.0% @ W 10% Uvovl‘ OOZ/QU % @ W 20% o Oil.fo‘gl?o % @
0.0...100.0 % | === 0.0...100.0 %| === -— 0.0...100.0 % | *=== -
® @ @ @ @ @ @
wen 7] @ e s @ W60% 209 %... ® W50%  14.1% ® i sew ® W30%  65%
0.0...100.0 % | =1 0.0..100.0 %| === 0.0...100.0 % | === 0.0...100.0 %)| === 0010009 =2 0.0-:1000%
® ® ) ® ®

10.2.5 Estructura del menu 5. Communication

SNE

SETP.BUS

Fieldbus SETP.ANALOG @» Return
SETP.ANALOG @
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10.2.6 Vista completa de la estructura de menus

S Olfe=5 ® s ® s ®
O Dl el Dl D
e~ ® ©"® [CINC) e Cﬂ [@
e semnos] . e
sermpus SETPAVLOS) ‘@
® ©
o — ®, e vow| @) [ @, rrear—vow) ), e ww) S v O, e 9 e
[ NORMAL 0..400 s | === 0.0...100 % |+ 0.0...100 % | *== linear| *=== |
) ® ® ® o) ®
i
®| |®
® o] @ mow | &), e ® oo @ o @
) 00 muo%‘§ 00..1000 % @ @ 00 mon%‘@ oo ‘°“‘”"’<®— 00-1000% ®
s e BN BOR e BN e B bz B STt
0.0...100.0 9% | === 0.0...100.0 % | === 0.0...100.0 % | === 0.0...100.0 % 00-1000% 00-1000%
@® ® @® ®
T 7 @, (e 005 ®), [ w055 &), e
| — 0.0...100.0 % === 0.0...100.0 %% [ ===
il © ® ®
s @), [ @)
0000 00 %%
@® ®
S I Y AN @2 | 9 ®
—’@ 00.100% ——’@ _—'@ -—’@ _—'@ ; -—'@
® S} ® © 7
T o |_®), [rorme 0| @), [Erorteer ] _®), Fange Fore <o =zom | @) [rewm
e © @® O] L A RC)
o G 73] ® [oewvime 015 @) Mmrr 05| ® (e 0005 ®) (G 7o) ® e
0.1...100.0 0.01..15 [ 0.0...100.0 % | 0.0...100.0 % | e o —
‘ ® @® ® ©) w ®
® e @] Jo
oo T e e AR O o RO xR OR e
0-20 A Default [— 1.19 [*==| 01..10s CLASIC|
o No Dot | (@) \—‘ ® ® ® e
“ ® [ @ o] E o) Eefome ) L o) ©
<= on...orF | = of | 1...60min [*=" On Key
® \—‘ ® ® 4 ® ® %@
@ ©
170 Status. ‘ @ Login ‘ ® Diagnosis ‘ ® Gemd specific ‘ @ Return ‘
11 |t | 1.2 |- 1.3 | — 1 4 15
= = — =
® ® ® C>@
Vi ®, e ORS ® v ‘
® @® ® ®
® ©
o Ot ® [ o] @ [ o ® [Eon o] @ [Geareort Ol
A N ® |
2 L R
@
F—— ©, ®, e\ ®, e D, &,
S.on %9 0 WF@ o sl o
®
e xxxmAL_(i"Wxxx%Pns wfn‘_(i'p::., xxx%‘g T “_(2' Fociow, ‘E A ‘®_Remm
® C) ®
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10.3 Tabla de parametros

N|veI de
e N T ) T T e

Seleccionar el modo de AUTO

el funcionamiento MAN ST
1 Service Submenu de indicacion de las entradas y salidas
. Muestra la posicion del sensor de I
il FEIEERS posicién en porcentaje . ikl
Valor de la sefal de valor tedrico en "
Iw / Uw mA/V 0 n.l.
[7/] . r ol
5 Comparacion del valor tedrico con la .
® W Pos X posicion de la valvula 0 nl.
8 Pot Abs Posicién del sensor de posicion 0 n.l.*
= Vel Muestra la posicion actual de las 0 nL*
electrovalvulas de pilotaje internas -
Error de regulacién entre valor "
Fos Gt Out tedrico y valor real (posicionador) e il
o Muestra la posicion actual de las *
Relé K1:K2:Err salidas internas 0 n.l.
Submenu para ajustar los permisos de acceso
Code Entrada de contrasena 0...10000 0
.g, Logout Bloqueo de acceso OK 0 0
S New Code: 1 Habilitar la prioridad mas baja 0...10000
New Code: 2 Habilitar la prioridad media 0...10000 2 2
New Code: 3 Habilitar la prioridad mas alta 0...10000 3 3
Submenu para la visualizacion de mensajes de diagndstico
Error List Muestra los mensajes de error 0 n.l.*
'§ hrs Muestra las horas de servicio n.l.*
= . Mostrar advertencias durante el
§ Warnings funcionamiento ON /OFF ON 0 3
Mostrar errores durante el
Errors funcionamiento ON/OFF ON 0 3
Clear Error List Borrar la lista de errores OK 0 8
Submenu para visualizar la identificacion del aparato
;.‘3’ Release Muestra la version de software actual V2.0.0 0 n.l.*
[3]
g SN Muestra el numero de serie actual n.l.*
7] o - .
2 TAGT Se puede introducir un nimero de 0 3
< TAG
- Se puede introducir un nimero de
TAG2 TAG

N|veI de
it e [ Lcamodeviose s mm

4-20 mA
2 SetBasic
S e Setpoint Tipo de senal de valor teérico 0-20 mA 4-20 mA
0-10V
Default Reposicién al ajuste de fabrica Yes / No Yes 8 3
Submenu para realizar la inicializacion
GoClose Consulta de la posicion Cerrada 8 3
_ GoOpen Consulta de la posicion Abierta 3 3
f AdjTime Consulta de los tiempos de accion 3 3
£ _ . Optimizacion de las propiedades de
FindCoefficent regulacion 3 3
Ajuste de los tiempos minimos de
InitPilot accion de las electrovalvulas de 3 3
pilotaje internas
. Numero de puestos de apoyo en la
CalPointQty inicializacién 1..19 2 8 3
Tiempo para actualizacion de la B
D.Refresh pantalla 0,1-1,0s 0,5s 0 1
Systemmode Tipo de interfaz de usuario Classic / Advanced Classic
DLight Ajuste de la iluminacion de la pantalla OnKey / On OnKey 0 2
Tiempo para la desconexion de la
DLightTime iluminacion de la pantalla con el 1-60 min 5 min 0 2
ajuste [OnKey]
HelpLanguage Idioma de los textos mostrados D/GB D 0 1
HelpText Mostrar texto de ayuda ON/OFF ON 0 1

*solo lectura

1435 ePos
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Nivel de L : O
gy |pocson rion camn s atticn | e

3 SetFunction Submenu para ajustar los parametros del posicionador
Prop Gain Ampliacién P del posicionador 0,1...100,0 XX 0 B
- Tiempo de relajacion de la propor- )
Deriv Time cién D del posicionador 0,00-10,00 s 0,1s 0 3

= Limitacion de cierre = posiciéon mas o o

‘3’ AITIAES baja del campo de regulacion D100 U v 2

o Limitacion de carrera = posicion o o
e mas alta del campo de regulacion D100 Rk v 2

no
CloseTight Funcién de cierre hermético mla?x g no 0 3
Min.
0.0-10 % 1,0 %, n.° K 2442:
DeadBand Error de regulacion admisible ahto ° 2,0 %, n.° K 2443: 0 2
5,0 %
Submenu para ajustar salidas de alarma

- OFF

= Establece el funcionamiento de la ~ Min. / max.

o

5 AR salida de alarma Min. / min. QA Y e

% Max. / max.

S Level Alam 1 flunto de conmutacion de laalama . _100,0% 10,0 % o 1
Level Alarm 2 2Punto de conmutacion de la alarma 0.0..100,0 % 90,0 % 0 1
Submenu para ajustar la salida de errores

Error
. . Error+Inactive
Establece el funcionamiento de la
Error Functn . . . Range Error+Range 0 3
= salida de aviso de averia (error) Error+Range

s Err+Range+Inac

3 Vigilancia del tiempo de accion AUTO

= Error Time de la valvula (Salida de aviso de AUTO 0 3

S : 0,0-100,0 s

= averia)

Maximo error de regulacion (Salida AUTO

Error Level de aviso de averia) 0,0-100,0 % AUTO 0 s
Supervisién del rango de la entrada SO0k

Range Functn 2 >20 mA <4 mA 0 >20 mA 0 3
de valor tedrico <4 MA 0 >20 mA

Submenu para ajustar la salida del valor real

- Establece el funcionamiento dela  0-10 V 0-20 mA*

= Analog Out salida del valor real 4-20 mA e & 2

3 Posicién de la valvula en caso de

= Out min tener una sefal de salida de valor  0,0...100,0 % 0,0 % 0 2

= real de 0 V (0/4 mA*)

9 Posicion de la valvula en caso de

a tener una sefal de salida de valor o o
Out max real de 10 V 0,0...100,0 % 100,0 % 0 2

(20 mA*)
CpyParaSet Copia parametros en diferentes 3 3

memorias de trabajo (P1/P2/P3/P4)

*Solo disponible en la version con salida de corriente opcional

GEML® 1435 ePos



N|veI de
A S S O (YT Y

Sentido de accion de laindica-  RISE

4 SetCalibration
Vs cion X'y de la salida del valor real FALL RISE
. Sentido de accion del valor te6- NORMAL
Setp Dir rico INVERS NORMAL 0 3
Valor tedrico de la funcion de AUTO
Setp Ramp rampa 0-400 s Os 0 3
. Rango partido (rango de valores
Split Start te6ricos) inicio 0,0...90 % 0,0 % 0 3
. Rango partido (rango de valores
Split End tecricos) fin 10...100 % 100 % 0 3
Define el funcionamiento de la Linear / free / .
S A curva caracteristica de regulacion 1:25/ 1:50 2zl o £
Submenu para ajustar los puntos de apoyo del valor tedrico (solo posible con Setp Fn: free)
W0 % 0...100 % 2,0 % 0 3
W10 % 0...100 % 3,0 % 0 3
W 20 % 0...100 % 4,4 % 0 3
£ W30% 0...100 % 6,5 % 0 3
[¢)
S W40% 0...100 % 9,6 % 0 3
-
2 W50 % 0...100 % 14,1 % 0 3
Q
@ W60 % 0...100 % 20,9 % 0 3
W 70 % 0...100 % 30,9 % 0 3
W 80 % 0...100 % 45,7 % 0 3
W 90 % 0...100 % 67,6 % 0 8
W 100 % 0...100 % 100,0 % 0 8
11 Significado de los parametros
11.1 Service
11.1.1 Consulta de las sefiales de entrada y salida
SETUP
Service @ SetBasics @ SetFunction @ SetCalibration @ Communication
— | — | 3 — | —-
© © © ©
1/ O Status
1.1

min-Pot-max:
Muestra la posicion minima y la maxima del sensor de posicion en porcentaje. Para un funcionamiento perfecto, este valor tiene
que estar entre 2 % y 98 %.

Iw / Uw:

Muestra el valor de la senal de valor tedrico actual en mA (con el ajuste SETPOINT 0-20 mA o 4-20 mA).
Muestra el valor de la sefial de valor tedrico actual en 'V (con el ajuste SETPOINT 0-10 V).

W Pos X:

Muestra el valor de la sefial de valor tedrico actual comparada con la posicion actual de la valvula en %.

Pot Abs:

Muestra la posicion actual del sensor de posicion (atencién, este valor puede diferir del valor Pos x, ya que la valvula no
aprovecha todo el campo 0-100 % del sensor de posicion).

Valve:

Muestra la posicion actual de las electrovalvulas de pilotaje internas ( @ = valvula abierta).

Pos Ctrl Out:
Muestra la velocidad a la que se debe mover la valvula.

H Si existe un error de regulacion elevado, aparece un punto a la izquierda o derecha de la pantalla. En este caso, la
' véalvula debe moverse a maxima velocidad

Relé:

Muestra la posicion actual de los relés internos A1, A2 y Error ( @ = relé conmutado).

1435 ePos
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11.1.2 Activacion o desactivacion del acceso de usuario

SETUP

SetBasics SetFunction SetCalibration Communication

® > Ol
®© ) ®©

I / O Status Login
12

Ciertas areas del nivel de configuracién del GEMU 1435 ePos estan protegidas por diferentes cédigos para impedir una
modificacion no autorizada de los parametros.
Todas las opciones de menu estan marcadas con simbolos que indican su proteccion de escritura y lectura.

Ejemplo:
Nivel de
S T T
Seleccionar el modo de AUTO
b e funcionamiento MAN AU
1 Service New Code: 1 Habilitar la prioridad mas baja 0...10000 0 1 1

Se usan los siguientes simbolos:

r0: paraleer no se necesita autorizacion

wO0: para escribir no se necesita autorizacion

ri: paraleer se necesita la autorizacion mas baja, Code 1
w1: para escribir se necesita la autorizacion mas baja, Code 1
r2: paraleer se necesita la autorizacién media, Code 2

w2: para escribir se necesita la autorizacién media, Code 2
r3: para leer se necesita la autorizacion mas alta, Code 3
w3: para escribir se necesita la autorizacion mas alta, Code 3

Los codigos se pueden modificar y activar en el menu siguiente:

Service
1

I E
‘ 170 Status ‘ @ ’Tgin ‘
11 — | ]2
| <—
©s E
(Ajocﬂ\?e Level: 3 0 @> Logout? @ NewCode:1 ) ® NewCode:2 0 @ NewCode:3 0 ® Return
(0...10000) @ OK [ 0...10000 [+ 0...10000 [*=== 0...10000 [*===
® @ ® ®
Code:

Introducir el cédigo de acceso de usuario. En Active Level se indica el nivel de usuario actualmente autorizado.
Ejemplo:

Con Active Level 0, el posicionador esta bloqueado en los tres niveles de usuario.

Solo se pueden leer y modificar los parametros marcados con el simbolo rOw0.

Logout:
Sirve para salir de areas del menu protegidas de escritura y lectura. Esta funcion bloquea diversos menus de acuerdo con el nivel
de usuario activado. En el parametro Active Level se indica el nivel de usuario 0.

NewCode1:
Introducir el nuevo coédigo para el nivel de usuario mas bajo (nivel de usuario 1) (ajuste de fabrica 0).

NewCode2:
Introducir el nuevo coédigo para el nivel de usuario medio (nivel de usuario 2) (ajuste de fabrica 0).

NewCode3:
Introducir el nuevo coédigo para el nivel de usuario mas alto (nivel de usuario 3) (ajuste de fabrica 0).

Ajuste de fabrica 0 significa que los tres cddigos estan predeterminados con el valor 0. Esto significa a su vez que
todos los menus de parametros estan desbloqueados.

Ejemplo:
Si se debe bloquear el nivel de usuario 2, se tiene que asignar un cédigo al nivel de usuario 2 y también al nivel de usuario 3.

[EMLT° e 1435 ePos



11.1.3 Leer, borrar o desactivar mensajes de error

SETUP
@] 1e
Service @ SetBasics @ SetFunction @ SetCalibration @ Communication
— — — | 4 —
<— — | — —
® ® ® ®
@) 1e
1/ O Status @ Login @ Diagnosis
1.1 —1 1.2 — 1.3
<— —
® ®

ErrorList:
El posicionador almacena los 100 ultimos mensajes de error en este menu.
Los errores también se almacenan en la interfaz de usuario "ePos" durante el uso.

hrs:
Aqui se cuentan las horas de funcionamiento del posicionador.

Warnings:
Aqui se pueden mostrar u ocultar los mensajes de advertencia en la pantalla.
Al emitirse un aviso, el posicionador continua trabajando con normalidad. Los mensajes se guardan en Error List.

Errors:

Aqui se pueden mostrar u ocultar los mensajes de errores en la pantalla.
Los mensajes se guardan en Error List.

Clear Error List:

Pulsando |+] se puede borrar la lista de errores del posicionador.

11.1.4 Mostrar el nimero de serie y la version de software e introducir el nimero de TAG

SETUP
@] 1®
Service @ SetBasics @ SetFunction @ SetCalibration @ Communication
— — —- —-
< — — | — ~—
® ® ® C)
@] 1@
I / O Status @ Login @ Diagnosis @ Gemi Specific
1.1 — | 1.2 — | ] 3 — | ] .4
— — [
® ® ®

V: XXX X:
Muestra la version de software actual.

S/N:
Muestra el nimero de serie del posicionador.

TAG1:
Se puede introducir un numero de TAG de 11 cifras para identificar el posicionador.

TAG2:
Se puede introducir un numero de TAG de 11 cifras para identificar el posicionador.
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11.2 2 SetBasics

SETUP

@ le

Service

SetBasics SetFunction SetCalibration Communication

®
—- | D
G

C)

25
®©

®f|®

®,
®©

11.2.1 Definir la entrada de valor teérico

Setpoint
Ajuste de la entrada de valor teérico analégico (tension: 0-10 V o corriente: 0/4-20 mA)

11.2.2 Ejecutar un reset

Default
Ajuste de fabrica: Restaurar el ajuste de fabrica y restablecer la inicializacion.
Los parametros D.Refresh y los New Code 1-3 no se tienen en cuenta.

11.2.3 Realizar la inicializacién

Init All
Se inicia la inicializacion automatica o la manual (adaptacion del posicionador a la valvula).
Los menus para comenzar la inicializacion automatica o manual se encuentran en las paginas siguientes.

Init All = Auto: Inicializacion automatica

Al arrancar la autoinicializacion, el posicionador se adapta a la valvula. Se consultan automaticamente todos los parametros.
Este proceso puede durar algunos minutos, dependiendo de la valvula.

En el caso de un volumen de actuador muy bajo, puede que sea necesario cerrar un poco los estranguladores
internos (D1 en los actuadores de efecto simple, y D1y D2 en los actuadores de efecto doble) del posicionador para
ampliar los tiempos de accioén de la valvula.

Consejo de uso:

En la inicializacién automatica de los actuadores con movimientos discontinuos (detencién indefinida o interrupcion,
p. €j., en valvulas de mariposa con diametros nominales grandes), no puede asignarse inequivocamente la deteccién
de posiciones finales.

Aqui es de ayuda la inicializacion manual (pagina siguiente) con transferencia secuencial por parte del usuario.

Setup

sonice B s
B —? Arranque de la inicializacion
® ® l I o automatica
Setpoint: 4-20mA @ Default State: YES @ Init All
®© © ]
nit Valve
Auto Man ESC
L L [ L1 P XX.X%
=Autoinicializacion | 2: INIT RUNT| (=)
EEEEER P XX.X%
2: INIT RUN 2 @ —
up -> down
2:INIT RUN 3 @ —
down > up.
2 INIT RUNS (=) ——
EEEEEE P XX.X%
2:INIT RUN 4 @ —
n P XX.X%
2 INIT RUNS (=) =i
Init Valve OK
Accionar 2 x l @
A W XXX x XXX @ SETUP @ Mode Auto
—_— —_— Vet
® ®
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Init All = Man: Inicializacion manual

Al arrancar la inicializacion manual, el posicionador ejecuta un programa de inicializacién similar a la inicializacion automatica.
Ahora bien, en el caso de la inicializacion manual, los distintos pasos del programa tienen que ser iniciados y confirmados por el
operador con la tecla [+]

@ La inicializacion manual solo se deberia usar si con la inicializacion automatica no se consiguen unas propiedades de
regulacion satisfactorias.

@ Las opciones de menu goClose y goOpen deben ejecutarse varias veces en carreras de valvula muy pequenas, con el fin de
lograr una adaptacién 6ptima del posicionador a la valvula.

@ En el caso de un volumen de actuador muy bajo, puede que sea necesario cerrar un poco los estranguladores internos (D1 en
los actuadores de efecto simple, y D1y D2 en los actuadores de efecto doble) del posicionador para ampliar los tiempos de
accion de la valvula.

@ Para evitar fallos de manejo, en la inicializaciéon manual los parametros solo se habilitan cuando se cumplen los requisitos
previos para un correcto funcionamiento.

Setup
| |o
Service @ SetBasics
1 2 Arranque de la
(® inicializacién automatica
@l 1o
Setpoint: 4-20mA @ Default State: YES @ Init All
— pu
® O)
@] le
Init Valve @ goClose XX.X% @ goOpen XX.X% @
Auto.. Man ESC mm—>- —@ _4@
@ e @ |eo
goClose XX.X% goOpen XX.X%
Valid? OK ESC Valid? OK ESC
® ®
Return @ InitPilot @ findCoefficient @ adjTime 0,0: 0,0 1
® ® ® -
@ | @l le @] e & |o
Init Valve OK InitPilot XX. X% findCoeff XX.X% adjTime 0,0: 0,0
ESC ESC ESC
Accionar 2 x l @
A W XXX x XXX @ SETUP @ Mode Auto
— Manual
— OFF
@ ®
goClose:

La posicion Cerrada de la valvula se consulta durante la inicializacion.
En caso de inicializacién manual, esto se tiene que confirmar con la tecla [+],

goOpen:
La posicion Abierta de la valvula se consulta durante la inicializacion.
En caso de inicializacién manual, esto se tiene que confirmar con la tecla [+],

adjTime:
(solo visible si se han ejecutado "goOpen" y "goClose")
Los tiempos de accién minimos de la valvula se consultan durante el inicio.

findCoefficent:
(solo visible si se ha ejecutado "adjTime")
Se comprueban las propiedades de regulacién de la valvula en distintas posiciones situadas entre las posiciones finales.

InitPilot:
Se miden las electrovalvulas de pilotaje internas.

CalPointQty:

Se puede cambiar el numero de puntos de apoyo de la inicializacion.

Ejemplo:

QtyCalPoint=9 significa: Se comprueban las propiedades de regulacion de la valvula en 9 posiciones (en este caso, con pasos al
10 %) situadas entre las posiciones finales.
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11.2.4 Ajuste de la pantalla

D.Refresh:
El tiempo necesario para la actualizacion de la pantalla se puede modificar.

Systemmode:

Seleccion de la interfaz de usuario

O CLASSIC - Estructura del menu como se describe en el capitulo 7.2 Systemmode

O ADVANCED - Estructura del menu como se describe en el capitulo 7.2 Systemmode

DLight:

Las propiedades de iluminacion de la pantalla se pueden cambiar entre los siguientes ajustes:

OnKey - La iluminacion de la pantalla se activa pulsando una tecla. La iluminacion de la pantalla permanece activada después
de la ultima pulsacion de la tecla tanto tiempo como se haya ajustado en DLightTime.

On - La iluminacién de la pantalla permanece activada constantemente.

DLightTime:
El tiempo que tarda la iluminacién de la pantalla en apagarse automaticamente cuando el parametro DLight se ajusta en
[OnKey].

HelpLanguage:
El idioma en que se muestran los textos se puede cambiar entre D (aleman) y GB (inglés).

HelpText:

Los textos de ayuda predeterminados que aparecen en la segunda linea de la pantalla se pueden ocultar
Si se ocultan los textos de ayuda, aparecen en su lugar las asignaciones de las teclas.

11.3 3 SetFunction

SETUP

®| |e

Service

SetBasics SetFunction SetCalibration Communication

®)
—|
—

@

o, Ry &
) ) ®©

11.3.1 Ajuste de parametros del posicionador

Prop Gain:

Ampliacion proporcional

Ajuste de la ampliacion proporcional Kp
Kp =0,1-100,0

El grado de la ampliacion debe corresponder siempre a los requisitos de la valvula y del bucle de control. El ajuste 6ptimo se
calcula durante la inicializacion automatica, pero puede ser necesario regularlo posteriormente.
El comportamiento del posicionador se ve influido de la siguiente manera:

PROP GAIN

Valor ajustado mayor que el valor calculado Valor ajustado menor que el valor calculado
- El posicionador regula mas rapido (pero tiende a oscilar). - El posicionador regula mas despacio.
— Debido a ello, la aproximacion al valor tedrico se realizaen - Debido a ello, la aproximacién al valor tedrico se realiza en
pasos grandes aumentando la magnitud de ajuste. pasos pequefios reduciendo la magnitud de ajuste.
- Laregulacion es menos precisa. - Laregulacion es mas precisa.
Deriv Time:

Tiempo de accion derivada

Ajuste de tiempo de accion derivada Tv (tiempo en el que una determinada magnitud de ajuste se alcanza antes que con un
posicionador P puro debido a la proporcion D)

Tv=0,00-10,00 s

Min Pos:
Limita la posicion CERRADA de la valvula.
Esta funcion corresponde a una limitacion mecanica de cierre.

Max Pos:

Limita la posicion ABIERTA de la valvula.
Esta funcion corresponde a una limitacion mecanica de carrera.
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Carrera 4
fisica
x [%]

100 carrera ilimitada

~——
7
Max 80 f=————"—"——————————————
Pos
60 I+
carrera limitada
40
Min 20 =p———f— e ——————————
Pos 7 Valor tedrico
7 w [‘yo]
L L L L
0 L] L] L] L]
20 40 60 80 100
° Los parametros MIN POS y MAX POS limitan el recorrido mecanico (de tope a tope) a los valores establecidos. Esto
' puede utilizarse para limitar el rango de ajuste mecanico del actuador.
El ajuste del parametro CLOSETIGHT tiene prioridad!

CloseTight:

Cierre hermético con la magnitud de ajuste

Esta funcion permite desplazar la valvula a su asiento con la maxima fuerza de regulacion (fuerza de los muelles) del actuador.
La funcién de cierre hermético puede activarse en una posicion final o en las dos. CLOSETIGHT se activa cuando el valor tedrico
cae por debajo del 0,5 % o excede el 99,5 %.

La histéresis inversa es del 1 %.

'y
Carrera x
[%]

100

\

N
\
\
—-———————————————————-———><>

N
\

80 ——

60 == .

40 1

20 —— -

Valor teérico
w [%]

I
05 1,5 98,5 99,5
100

11.3.2 Ajuste de la zona muerta

DeadBand:

Zona muerta del posicionador

La zona muerta indica el méximo error de regulacién admisible entre el valor real y el valor tedrico.

Si DeadBand = Auto, la zona muerta se adapta a los requisitos del bucle de control en la inicializacion. En los demas ajustes
discretos, se utiliza el valor fijo establecido para la zona muerta.

° El grado del error de regulaciéon debe corresponder siempre a los requisitos de la valvula y del bucle de control.
l No se recomienda fijar un valor <1,0 %, ya que esto podria resultar en un comportamiento de regulacion oscilante
(especialmente con actuadores) con perfiles de movimiento discontinuos. Como resultado, las electrovalvulas de

pilotaje internas estarian sometidas a grandes esfuerzos y agotarian rapidamente su vida util.
Generalmente se aplica lo siguiente: cuanto mas pequeio sea el valor ajustado, mayor sera el desgaste y menor la
vida util. Por lo tanto, el valor debe ajustarse con la precision necesaria.
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11.3.3 Ajuste de funciones y puntos de conmutacion de las salidas de alarma

AlarmOutput:
Submenu para ajustar salidas de alarma

Alarm Fn:
Activa o desactiva la funcién de alarma.
La respuesta de las alarmas (contactos limite) es relativa al baremo de POSITION (recorrido mecanico).

x = valor real actual

Open
Posicion Estado salida A1 Estado salida A2
x < Level Alarm1 < Level Alarm2 24V ov
Level Alarm1 < x < Level Alarm2 oV oV
Level Alarm1 < Level Alarm2 < x oV 24V
min./min.:
Posicion Estado salida A1 Estado salida A2
X < Level Alarm1 < Level Alarm2 24V 24V
Level Alarm1 < x < Level Alarm2 oV 24V
Level Alarm1 < Level Alarm2 < x oV ov
max./max.:
Posicion Estado salida A1 Estado salida A2
X < Level Alarm1 < Level Alarm2 oV ov
Level Alarm1 < x < Level Alarm2 24V oV
Level Alarm1 < Level Alarm2 < x 24V 24V

Level Alarm 1:
Punto de conmutacién de la alarma 1. Cuando se alcanza el punto de conmutacion, se conmuta la salida digital A1 (salida de
24V DC).

Level Alarm 2:

Punto de conmutacién de la alarma 2. Cuando se alcanza el punto de conmutacién, se conmuta la salida digital A2 (salida de
24V DC)

11.3.4 Ajuste de las funciones de la salida de errores

Error Output:
Submenu para ajustar la salida de errores

Error Functn:
Funcionamiento de la salida de aviso de averia (salida de 24 V DC)

Ajuste Error Time Error Level Range Functn Mode [OFF]

ERROR X X

ERROR+ INACTIVE X X X

RANGE X

ERROR+RANGE X X X

ERR+RANGE+INAC X X X X
Error Time:

Tiempo de supervision para el ajuste de los avisos de fallo (10 x tiempo de accién).

El valor ajustado (s) sirve para especificar el tiempo en el que el posicionador debe haber alcanzado el estado regulado. El
correspondiente umbral de respuesta se ajusta con el parametro ERROR LEVEL.

Si se excede el tiempo ajustado, la salida de aviso de averia ERR se establecera en 24V DC.

Error Level:

Umbral de respuesta del aviso de fallo

Aqui se puede establecer un valor (%) para la magnitud admisible de error de regulacion que permite activar el aviso de fallo.
Si los parametros ERROR TIME y ERROR LEVEL estan ambos ajustados en "Auto", el aviso de fallo se mostrara si la zona de
velocidad lenta no se alcanza en un tiempo determinado. Este tiempo sera de 10 veces el tiempo de accién de la inicializacion

Range Functn:

Supervision del rango de la sefal de valor tedrico

Aqui se puede ajustar si la sefial de error RANGE se activa cuando la corriente cae por debajo de 4 mA (vigilancia de rotura de
cable) o excede los 20 mA (vigilancia de cortocircuito).
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11.3.5 Ajuste del funcionamiento y de los valores limite del acuse de recibo de posicion

Position Output:
Submenu para ajustar la salida del valor real

Analog Out:

Establece el funcionamiento de la salida del valor real.

0-10V

0-20 mA (solo disponible en la versién con salida de corriente opcional)
4-20 mA (solo disponible en la version con salida de corriente opcional)

Out min:
Define la posicién de la valvula al emitirse una sefial de salida igual a 0 V (0/4 mA).

Out max:
Define la posicién de la valvula al emitirse una sefial de salida igual a 10V (20 mA).

11.3.6 Almacenar conjuntos de parametros

CpyParaSet:
Aqui se pueden escribir y volver a leer los ajustes actuales del posicionador en diferentes memorias.

(P1<=W) Escriturade W a P1

(P1=>P2) Escritura de P1a P2

(P1<=P2) Lecturade P2 aP1

(P1=>P3) Escriturade P1aP3

(P1<=P3) Lecturade P3aP1

(P1=>P4) Escritura de P1a P4

(P1<=P4) Lecturade P4 aP1

(OFF) Funcion de memoria desactivada

P1: Memoria 1
P2: Memoria 2
P3: Memoria 3
P4: Memoria 4
W: Ajuste de fabrica

El GEMU 1435 ePos guarda automaticamente todos los parametros en la memoria de trabajo P1.
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11.4 4 SetCalibration

SETUP

® |

Service
1

€

@

11.4.1
X-DIR:

®

2
G—

SetBasics

®

—
~q—

®

SetFunction
3 < —

SetCalibration

®

—

Communication

Sentido de accién de la magnitud de ajuste
Permite ajustar el sentido de accién (ascendente o descendente) de la indicacién y el acuse de recibo de posicion.

@

@

Ajustar el sentido de accion de la indicacién del valor real

@

Estado de aireacion X-Direction Valor x mostrado Posicién real x asignada
salida A1
purgado RISE 0% 0%
aireado 100 % 100 %
purgado FALL 100 % 100 %
aireado 0% 0%
Setp Dir:0

Direccion del valor tedrico

El ajuste de la direccion del valor tedrico se utiliza para la inversién del sentido de accién del valor tedrico. Se requiere sobre todo
para el funcionamiento con rango partido, asi como para los actuadores de simple efecto con la posicion de seguridad "ABIERTA"
(funcion de mando 2).

Carrera x [%] 4
Funcién de mando 2
INVERS =~ == == =
ABIERTA ~ —[Mp = - - - - - =----------———— -
*+, Funcién de mando 2 4/ ' Funcién de mando 1
“NORMAL ,....... 4/ | NORMAL
€ P !
80 P :
.. Y. |
1 ., Y 1
60 . Y |
P 1
. 1
Y e I
40 T P - !
Y 1
, 1
20 T 4 |
Y |
V. !
CERRADA f t t t T =V |
alor tedrico
20 40 60 80 100

W [%]

Setp Ramp:

Rampa de valor tedrico

La rampa de valor tedrico es efectiva en modo automatico y limita la velocidad de cambio del valor tedrico efectivo. Al conmutar
del modo manual al automatico, el valor tedrico efectivo se ajusta al valor tedrico asignado al aparato mediante la rampa de valor
tedrico.

En la posicion SETP RAMP = auto, se utilizara para la rampa de valor tedrico el mas lento de los dos tiempos de accién
determinados durante la inicializacion.

Split Start:
Valor tedrico rango partido inicio

Split End:

valor tedrico rango partido fin

Los parametros SPLIT START y SPLIT END, junto con el parametro SETP DIRECTN, se utilizan para limitar el rango efectivo de
valores tedricos. De este modo, se pueden resolver las tareas de rango partido con las siguientes curvas caracteristicas:

O ascendente/descendente
O descendente/ascendente
O descendente/descendente
O ascendente/ascendente
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Setp Functn:

Carrera
X [%]
100
80 —
60 —
40 —
20 —
0 T T T >
20 40 60 80 100 B
Rango de valores Rango de valores tedricos Valortearico
tedricos 9 w [%]
Posicionador 1 Posicionador 2
H Importante:
' La diferencia entre los valores SPLIT START y SPLIT END debe ser >10 %.

Setp Functn:

Funcién de valor tedrico

Con esta funcion, se pueden linealizar las curvas caracteristicas no lineales de las valvulas y, en el caso de las curvas
caracteristicas lineales, se puede reproducir cualquier caracteristica de flujo.

En el aparato se guardan cuatro curvas caracteristicas:

Oequiporcentual 1:25 (lavalvula permanece abierta al 4 % en posicion CERRADA)
Oequiporcentual 1:50 (lavalvula permanece abierta al 2 % en posicion CERRADA)
Olineal

Ofree

Si se selecciona "free", se podra introducir en 30: una curva caracteristica con 11 puntos de apoyo.
30: FREE 0 %

40: FREE 100 %

En intervalos del 10 %, se puede asignar un valor caracteristico del flujo al punto de apoyo correspondiente del valor tedrico.
Estos puntos generan una trayectoria poligonal con 10 lineas rectas, lo que resulta en una reproduccién de la curva caracteristica
de la valvula.

0
' La indicacion de los puntos de apoyo del valor tedrico solo es posible en SETP FUNCTN = free.
Carrera x [%] Curvas caracteristicas lineales y equiporcentuales
120,0
100,0 100;6
90
lineal
80,0 86
25
0 67,6
60,0 60

/ 45,7

40,0 46 /38
30,9
30 76

/ > 1:50
20,0 50 50 0,9

2 w
0,0 /=B* : '

0 20 40 60 80 100

120
Valor teérico w [%]
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12 Mensajes de error

No. Error | War- | Texto de Descripcion Condicion para que se | Eliminacion del fallo

de ning | error presente el error

error

000 NO ERROR | No hay ningun error

010 v | Setp.Range | La sefial de valor teérico El posicionador se Comprobar la sefal del valor
esta fuera del rango encuentra en modo tedrico
definido automatico.

022 v Error Run 1 | No se puede determinar El posicionador se a,b) Conectar el suministro de
el sentido de accion del encuentra en la fase de aire comprimido (max.
actuador. inicializacién automatica 6 bar) y comprobar que la
Motivo: conexion neumatica sea
a) No hay suministro de correcta.
aire comprimido c) Comprobar la asignacion
b) Presién de control de bornes.
demasiado baja d) Comprobar la carrera de
c) Sensor de posicién mal la valvula

conectado
d) Carrera de la valvula
<3 mm
023 v Error Run No se ha podido realizar el | El posicionador se Mover la vélvula con la mano —
2.1 ajuste del punto cero. encuentra en la fase de | El valor P de la pantalla deberia
Motivo: inicializacién automatica | cambiar.
El valor P de la pantalla deberia
a) Sensor de posicion / ser >2,0 en posicion CERRADA.
kit de montaje incorrecto a) Comprobareln.®de
b) Ajustar el codificador pedido
rotatorio b)  Girar el codificador
rotatorio (solo para
actuadores de cuarto de
vuelta) hasta que el valor
P>2,0
024 v Error Run No se ha podido realizar el | El posicionador se Mover la valvula con la mano -
2.2 ajuste del punto cero. encuentra en la fase de | El valor P de la pantalla deberia
Motivo: inicializacion automatica | cambiar.
El valor P de la pantalla deberia
a) falscher Weggeber / ser <98,0 en posicién ABIERTA.
Sensor de posicion / a) Comprobareln.®de
kit de montaje incorrecto pedido
b) Ajustar el codificador b)  Girar el codificador
rotatorio rotatorio (solo para
actuadores de cuarto de
vuelta) hasta que el valor
P <98,0
025 v/ AD Nozzle | Tiempo de accion de la El posicionador se Ajustar el(los) estrangulador(es)
(s) valvula inferior a 1 segundo | encuentra en lafase de | D1 (para actuadores de simple
inicializacion automatica | efecto) o D1y D2 (para actuado-
res de doble efecto) hasta que el
tiempo de accion sea >1 seg.
En sentido horario = mayor
tiempo de accion
A continuacion, pulsar la tecla de
flecha (tecla amarilla)

026 v Leackage Fuga en el sistema El posicionador se Comprobar que no haya fugas

Run 4 neumatico encuentra en la fase de | en las conexiones neumaticas
inicializacion automatica | externas (apretar los fittings)

040 v | Error Drive | El actuador no se mueve El posicionador se a)  Comprobar el sistema

encuentra en modo auto- neumatico
matico o manual b)  Comprobar el sistema
mecanico

041 v Stroke Error | El actuador no se mueve El posicionador se a) Comprobar el sistema

encuentra en la fase de neumatico
inicializacion b)  Comprobar el sistema
mecanico
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13 Tabla para modificaciones de los ajustes de fabrica

N|veI de
_ﬂﬂﬂﬂ Ajuste de fébrica

1 Service New Code: 1 Habilitar la prioridad mas baja
New Code: 2 Habilitar la prioridad media X X X 0
New Code: 3 Habilitar la prioridad mas alta X X X 0
Warnings Mos_trar ad_vertenmas durante el ON

funcionamiento

Mostrar errores durante el
Errors . . ON
funcionamiento

Nivel de : - ] "
Soriiguracion | Indicacion [Funcion |p1_|P2 [P P4 |justedo brica

2 SetBasics Setpoint Tipo de sefial de valor tedrico 4-20 mA

D Refresh Tiempo para actualizacién de la 05s
pantalla

Systemmode Tipo de interfaz de usuario X X X Classic

DLight Ajuste de la iluminacion de la pantalla OnKey
Tiempo para la desconexién de la

DLightTime iluminacion de la pantalla con el ajuste 5 min
[OnKey]

HelpLanguage Idioma de los textos mostrados D

HelpText Mostrar texto de ayuda ON

Nivel de
e e e 23 O e
3 SetFunction Prop Gain Ampliacion P del posicionador

Deriv Time Tiempo dc_e relajamon de la proporcion 1,005
D del posicionador

Min Pos LIrT\ItaCIOH de cierre = posicion mas 0.0 %
baja del campo de regulacion

Max Pos Limitacion de carrera = po'stlcmn mas 100 %
alta del campo de regulacion

CloseTight Funcion de cierre hermético inferior no

1,0 %, n.° K 2442:
DeadBand Error de regulacion admisible 2,0 %, n.° K 2443:
5,0 %

Alarm Functn Est_ablece el funcionamiento de la OFF
salida de alarma

Level Alarm 1 Punto de conmutacion de la alarma 1 10,0 %

Level Alarm 2 Punto de conmutacion de la alarma 2 90,0 %
Establece el funcionamiento de la

Error Functn . ) . Error + Range
salida de aviso de averia (error)

Error Time Vl’gllanma dgl tlempo_de accion (,'Je la AUTO
valvula (Salida de aviso de averia)

Error Level Méximo error de regulacion (Salida de AUTO

aviso de averia)
Supervision del rango de la entrada de
valor tedrico
Establece el funcionamiento de la
salida del valor real
Posicién de la valvula en caso de tener
Out min una senal de salida de valor real de 0 V 0,0 %
(0/4 mA)
Posicién de la valvula en caso de tener
Out max una senal de salida de valor real de 100,0 %
10 V (20 mA)

Range Functn <4 mA 0 >20 mA

Analog Out 0-10 V (4-20 mA)
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Nivel de q oy . L
Soriiguracion |Indicacion [Funcion [Pt P2 |P3_|P4|Ajuste e fibrica

4 SetCalibration  y.p|R Sentido de accion de la indicacion X'y RISE

de la salida del valor real

Setp Dir Sentido de accién del valor tedrico NORMAL

Setp Ramp Valor tedrico de la funcion de rampa Os

Split Start tReZ?i%g Sp;a}:ilgig (rango de valores 0,0%

Split End tF;%?ig(]:g;imdo (rango de valores 100 %

Setp Functn Define e! fgncionamiento_ fie la curva lineal
caracteristica de regulacion

W0 % 2,0

W10 % 3,0

W 20 % 4,4

W 30 % 6,5

W 40 % 9,6

W 50 % 14,1

W 60 % 20,9

W 70 % 30,9

W 80 % 45,7

W 90 % 67,6

W 100 % 100

14 Retirada

M @ Eliminar todas las piezas de acuerdo con las
leyes medioambientales locales o nacionales
v 4 vigentes.
® Comprobar que no haya restos adheridos ni
desprendimiento de gases procedentes de
fluidos difundidos.

15 Devolucion

@ Limpiar el posicionador.

@ Solicitar la declaracién de devolucion a GEMU.

@ Efectuar la devolucion solo con la declaracién de devolucién
completamente cumplimentada.

En caso contrario, no se efectua

X ningun abono; o no se

x realiza la reparacion

sino que se procede a una eliminacion con costes a cargo del
cliente.

I | Indicacion para la devolucion:

Debido a normativas legales para la proteccion del
medio ambiente y del personal, es necesario que se
adjunte a la documentacion de envio la declaracion
de devolucién completamente cumplimentada y
firmada. Solo si esta declaracion esta completamente
cumplimentada se tramitara su devolucién.

16 Indicaciones

I | Notas relativas a la formacion de empleados:

En lo que respecta a la formacion de empleados,
podngase en contacto con la direccidon que aparece en
la ultima pagina.

En caso de dudas o malentendidos, rige la version alemana
del documento.
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17 Datos técnicos

Aspectos generales

Proteccion eléctrica segun EN 60529

Dimensiones I. x an. x al.
Peso

Posicion de montaje
Directiva

Directiva CEM
Particularidades

IP 65
160 x 90 x 84 mm
1,6 kg

cualquiera

2014/30/UE

- Funcién de seguridad en caso de fallo en el suministro de aire
comprimido o en la alimentacion eléctrica (véase la hoja de datos

de la pagina 11)

- Para la funcién de mando 2 (funcién NA), pedir también el

estrangulador 1435DR_Z.

Datos eléctricos

Alimentacion de tension

Alimentacion de tension

Consumo de potencia
Estandar <6,5W

24V DC -5/+10 %
< 4,2 W (estado regulado)

(Funcionamiento regular de simple efecto 50 I/min)

<98W

(Funcionamiento regular de simple/doble efecto

90 I/min)

Opcidn con elemento calefactor

Tiempo de funcionamiento

<25W
100 %

Proteccion contra polarizacion inversa si

Error de regulacion

1 % ajuste de fabrica

> 0,1 % (ajustable)

<2,0 % (preajustado, n.° K 2442)
<5,0 % (preajustado, n.° K 2443)

Entrada analégica 0/4-20 mA

Valor tedrico 0/4-20 mA
Precisién/linealidad < +0,3 % del valor final
Tipo de entrada pasiva

Resistencia de entrada 50 Q

Resolucién 12 bit

Proteccion contra polarizacion inversa si
Entrada analdgica 0-10 V

Valor tedrico 0-10V
Precision/linealidad < +0,3 % del valor final
Tipo de entrada pasiva

Resistencia de entrada 100 Q

Resolucion 12 bit

Proteccion contra polarizacion inversa si
Salida analégica 0-10 V

Salida del valor real 0-10V

Precision < +1 % del valor final
Tipo de salida activa

Corriente de carga max. 10 mA
Resolucion 12 bit

Resistente a cortocircuitos si

Salida analégica 0/4-20 mA (opcional)

Salida del valor real 0/4-20 mA

Precision < +1 % del valor final
Tipo de salida activa

Resistor de carga max. 600 Q
Resolucion 12 bit

Resistente a cortocircuitos si

Salidas digitales
Salidas de conmutacién

Tipo de contacto
Resistencia pull-down
Tension de conmutacion
Corriente de carga
Resistente a cortocircuitos

Conexiones eléctricas
Estandar

Alimentacién de tension
Senal de entrada
Sensor de carrera

Diametro de cable de
conexion recomendado

Bornes de conexion
Seccion del conductor

Opcional
Alimentacion de tension,
salidas de alarma

Senales de entrada y salida

Sensor de carrera

Salida de alarma 1,
salida de alarma 2,
salida de aviso de averia
PNP

120 kQ

Alimentacion de tension
max. 0,5 A

si

Pasacables M16
Pasacables M16
Pasacables M12

5-10mm
Wago 236
0,5...2,5 mm?
AWG 20...12

Conector M12, 5 polos
Conector M12, 5 polos
Caja M12, 5 polos

Sensor de carrera

Version lineal

Montaje

Carrera

Carrera minima admisible
Resistencia R

externo

0-30/0-50/0-75 mm
30/50 / 75mm
3,0/ 50 / 50kQ

Conexion Cable prefabricado
(max. 20 m)

Version giratoria

Montaje extern

Angulo de giro 0-93°

Resistencia R 3kQ

Conexion Cable prefabricado
(max. 20 m)

Funciones principales

Funcién de mando - Normalmente cerrado

- Normalmente abierto

- Doble efecto

- Inicializaciéon automatica del actuador y del
posicionador

- Posicion normalizada Min. Position

- Posiciéon normalizada Max. Position

- Funcion de cierre hermético en MIN/MAX POSITION

- Funcion de linealizacion del valor teérico -> Position
(linear, 1:25, 1:50, de libre programacion

- Definicion de la curva caracteristica de libre programacion
mediante 11 puntos de apoyo

Para mas detalles, véase la tabla de parametros de las instrucciones de

uso

Opcion con elemento calefactor

<5°C Calefaccion activa

Temperatura
>15°C  Calefaccion inactiva

Condiciones de trabajo

0...60 °C
-20...60 °C con elemento calefactor

Temperatura de almacenaje 0...60 °C

Fluido de pilotaje* Clases de calidad segun DIN ISO 8573-1
Contenido en polvo Clase 3
(tamafo max. de las particulas 5 um)
(densidad max. de particulas 5 mg/m®)

Temperatura ambiente

Punto de presién de condensacion Clase 4

max. punto de presion de condensacion 3 °C)
Contenido de aceite Clase 3

(concentracion max. de aceite 1 mg/m®)
Alimentacion de aire 0 - 6 bar
Potencia de caudal 50, 90 NI/min,

segun el tipo (P = 6 bar)
Consumo de aire

(cuando esta inactivo) 0 NI/min

Carcasa Aluminio,
con recubrimiento de epoxi
Cubierta de la pantalla PMMA
Cubierta del teclado PMMA
Sensor de carrera Alu elox. o
PEEK } Version lineal
PAI . )
NBR } Version giratoria

Para la proteccion contra las particulas de suciedad gruesas, se
instalan tamices de filtro en las conexiones neumaticas del posi-
cionador. Estos pueden pedirse como piezas de recambio con el
numero de pedido 1435 SFI. Cada juego contiene 3 tamices de filtro.
Estos tamices de filtro sirven de proteccion adicional y no suprimen
la necesidad de utilizar una unidad de mantenimiento.

1435 ePos
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18 Datos de pedido

Bus de campo Cdédigo
Sin 000
Accesorio Caodigo
Accesorio Z
Modo de accién Caddigo
Simple efecto 1
Doble efecto 3
Clase Ex Cddigo
Sin proteccion contra explosiones 0

Opcidn Caodigo

Sin 0
Conexiones eléctricas M12 5 polos 1*
Salida de valor real 4-20 mA 2
Salida de valor real 4-20 mA

Conexiones eléctricas M12 5 polos 3*
Salida de valor real 4-20 mA y elemento calefactor 4
Conexiones eléctricas M12 5 polos

y elemento calefactor 5*
Elemento calefactor 6

Salida de valor real 4-20 mA
Conexiones eléctricas M12 5 polos
y elemento calefactor 7*

* En versiones con conexion M12, se adjuntan las cajas/clavijas de
conexion adecuadas

Version Caédigo

Electroneumatico, 50 I/min 01
Electroneumatico, 90 I/min
Solo para modo de accién codigo 1 (simple efecto) 02
Tipo 1435
Bus de campo (cédigo) 000
Accesorio (codigo) z
Modo de accion (codigo) 1
Clase Ex (codigo) 0
Opcién (codigo) 0
Version (codigo) 01
39/48
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Piezas necesarias para montaje directo

Actuadores lineales Actuadores de cuarto de vuelta

GEMU 1435... (posicionador) GEMU 1435... (posicionador)
GEMU 1445 000 Z... (kit de montaje) GEMU 1445 PTAZ... (kit de montaje)

Nota: Kit de montaje 1445 000 Z... (husillo de plastico; muelle; en su caso, adaptador de rosca) asociado a la valvula.
Pedir por separado indicando el tipo de valvula, el DN y la funciéon de mando.

Kit de montaje para montaje directo - Actuadores lineales

Montaje: Directamente con el soporte
de montaje

GEMU 1445 000 Z 10

Datos de pedido del kit de montaje para montaje directo - Actuadores lineales

Ejemplo de pedido 1445 000 z 10
Tipo 1445
Bus de campo (codigo) 000

Accesorio (c6digo)

Variante de montaje (codigo) 10

Nota: El kit de montaje 1445 000 Z... contiene el sensor de posicion y las piezas de fijacion.
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Variantes de kit de montaje para montaje directo - Actuadores de cuarto de vuelta

GEMU 1445 PTAZ ...000... GEMU 1445 PTAZ ...V... GEMU 1445 PTAZ ..H...

Montaje: Montaje: Montaje:
Soporte de montaje Adaptador NAMUR V Adaptador NAMUR H
Conexion del aire de pilotaje Conexion del aire de pilotaje Conexion del aire de pilotaje
codigo 000 cédigo -V- cédigo -H-
Nota: rﬁ Esquema de conexiones
Respetar el esquema de _ .
conexiones del actuador - Detalle X 3 Detalle X
! [
| &0 Y
! |
| o 10O
i ! oo
S 4 2 4
horizontal vertical

Datos de pedido de las variantes de kit de montaje para montaje directo - Actuadores de cuarto de vuelta

. Conexion del aire de pilotaje Cdédigo
Kit de montaje Caddigo Sin 000

Kit de montaje de actuadores de cuarto de vuelta PTAZ

Conexion del aire de pilotaje G 1/8y G 1/4

Esquema de conexiones horizontal 4HL
= AT Conexion del aire de pilotaje G 1/8y G 1/4
Tamano NAMUR Cadigo Esquema de conexiones vertical 4vB*
Distancia entre orificios 50x25, altura del eje 15 00 Conexion del aire de pilotaje G 1/8'y G 1/4,
Distancia entre orificios 80x30, altura del eje 20 01 F:&L;ﬁg%g%%%rzj%(ligceefs\é?rtlcal AVT
Distancia entre orificios 80x30, altura del eje 30 02 Conexién del aire de pilotaje G 1/8'y G 1/4
Distancia entre orificios 130x30, altura del eje 30 03 Esquema de conexiones horizontal .
(sentido de mando inverso) 4HR
Distancia entre orificios 130x30, altura del eje 50 04 Conexién del aire de pilotaje G 3/8'y G 1/2
Esquema de conexiones horizontal BHL
R 2 4 Conexion del aire de pilotaje G 3/8y G 1/2
Rango de medicion COd'go Esquema de conexiones vertical BVB
Angulo de giro 90° 090 Conexion del aire de pilotaje G 3/8y G 1/2
Esquema de conexiones vertical
(sentido de mando inverso) BVT*
Ejemplo de pedido 1445 PTAZ 00 090 000
Tipo 1445
Kit de montaje (codigo) PTAZ
Tamafno NAMUR (codigo) 00
Rango de medicion (codigo) 090
Conexion del aire de pilotaje (codigo) 000

Nota: El kit de montaje 1445 PTAZ... contiene el sensor de posicion y las piezas de fijacions
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Piezas necesarias para montaje externo
Actuadores lineales Actuadores de cuarto de vuelta

GEMU 1435... (posicionador) GEMU 1435... (posicionador)

GEMU 4232... (sensor de posicién) GEMU 4231... (sensor de posicién)

GEMU 4232 S01 Z...(kit de montaje para sensor de posicién) GEMU 4231 PTAZ... (kit de montaje sensor de posicién)
GEMU 1445 000 Z MP (soporte de montaje) GEMU 1445 000 Z MP (soporte de montaje)

Nota: Kit de montaje 4231 PTAZ.../4232 S01 Z... (en su caso, adaptador de rosca...) asociado a la valvula.
Pedir por separado indicando el tipo de valvula, el DN y la funciéon de mando.

Kit de montaje para montaje externo - Actuadores lineales

GEMU 4232 (sensor de posicion)
GEMU 4232 S01 (kit de montaje sensor de
posicion)

Longitud de sensor de posicion __ Codigo

Sin 000 Potenciometro, 30 mm de longitud 030
Potenciémetro, 50 mm de longitud 050
Potenciémetro, 75 mm de longitud 075
Accesorio Z Longitud 2,0 m 02MO0
Longitud 5,0 m 05MO0

Otras bajo peticion

Envoltura de PP 05 Extremos abiertos con virolas 0000
Aluminio, anodizado negro 14 Conector de cable M12 recto, 5 polos, plastico 4001~
Envoltura de PVDF (calificado de alta pureza) 20 Ml;lgc&aes%ngoﬁ):;a la version del posicionador con conexiones eléctricas
Tipo 4232

Bus de campo (cédigo) 000

Accesorio (codigo) Z

Material de la carcasa (c6digo) 14

Longitud de sensor de posicion (codigo) 030

Longitud de cable (codigo) 05MO0
Conexion de cable (codigo) 0000

Nota: Kit de montaje 4232 S01 Z... (husillo de plastico; muelle; en su caso, adaptador de rosca) para sensor de posicion 4232
asociado a la valvula. Pedir por separado indicando el tipo de valvula, el DN y la funciéon de mando.
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Kit de montaje para montaje externo - Actuadores de cuarto de vuelta

GEMU 4231 (sensor de posicion)
GEMU 4231 PTAZ (kit de montaje sensor de posicion)

Datos de pedido del sensor de posicion - Actuadores de cuarto de vuelta

Bus de campo Caodigo Longitud de cable

Sin 000 Longitud 2,0 m
Longitud 5,0 m
Z

Accesorio Cédigo Otras bajo peticion

Accesorio

PAI XF Extremos abiertos con virolas 0000
Conector de cable M12 recto, 5 polos, plastico 4001*
* Necesario para la version del posicionador con conexiones eléctricas M12
Potenciometro, 90° 090 de 5 polos

Caddigo

02MO0
05M0

Ejemplo de pedido 4231 000 z XF 090 05MO0

0000

Tipo 4231

Bus de campo ( (cédigo) 000

Accesorio (codigo) Z

Material de la carcasa (codigo) XF

Longitud de sensor de posicion (c6digo) 090

Longitud de cable (codigo) 05M0
Conexion de cable (codigo)

0000

Nota: Kit de montaje 4231 PTAZ... (pieza distanciadora, estribo de fijacion) asociado a la valvula.
Pedir por separado indicando el tipo de valvula, el DN y la funciéon de mando.
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Datos de pedido del kit de montaje del sensor de posicion para actuadores de cuarto de vuelta

Kit de montaje Céddigo Rango de medicion Codlgo

Kit de montaje de actuadores de cuarto de vuelta PTAZ Angulo de giro 90°

Caddigo Conexion del aire de pilotaje Caodigo

|
N

Tamano NAMUR

Distancia entre orificios 80x30, altura del eje 20 01 Sin
Distancia entre orificios 80x30, altura del eje 30 02
Distancia entre orificios 130x30, altura del eje 30 03
Distancia entre orificios 130x30, altura del eje 50 04

Ejemplo de pedido

Tipo

Kit de montaje (c6digo)

Tamafio NAMUR (cédigo)

Rango de medicién (codigo)
Conexion del aire de pilotaje (codigo)

000

4231

PTAZ 01 090 000

4231

PTAZ
01
090
000

19 Funcién de seguridad

Funcidn de seguridad

Fallo

Salida A1

Salida A2

Fallo de la tension de
alimentacion eléctrica

Simple efecto: purgado
Doble efecto: purgado

Simple efecto: no disponible
Doble efecto: purgado

Fallo de la alimentacion
neumatica de aire

Simple efecto: purgado
Doble efecto: indefinido,
en funcion de lascondiciones de trabajo
del actuador

Simple efecto: no disponible
Doble efecto: indefinido,
en funcion de lascondiciones de trabajo
del actuador

Esta funcién de seguridad, sin embargo, no sustituye a los dispositivos de seguridad necesarios especificos de la instalacién.

1435 ePos
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20 Declaracion de conformidad UE

Declaracion de conformidad UE

Nosotros, la empresa GEMU Gebr. Miiller Apparatebau GmbH & Co. KG
Fritz-Muller-StraRe 6-8
D-74653 Ingelfingen

declaramos que el producto mencionado mas abajo cumple la siguiente directiva:

« Directiva CEM 2014/30/UE
Producto: GEMU 1435

S

Joachim Brien
Director Division Técnica

Ingelfingen-Criesbach, septiembre de 2016
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Error Drive 35 Nivel de menu 10

Error Functn 23, 31, 36 o)

Error Level 23, 31, 36

Error List 22, 26 OnKey 29

Error Output 23, 31

Error Run1 35 P

Error Run2.1 35 PosCtrl 23

Error Run2.2 35 PosCirlOut 22

Errors 22, 26, 36 Pot Abs 22. 24

ERR.ORTIME .14’.15’.31 Presion de control 10
Explicacion de indicaciones 4 Prop Gain 23, 29, 36

F Puesta en servicio 10
findCoefficent 28 R

free 14 Rampa de valor tedrico 16, 33
Funcionamiento 5 Range Functn 23, 31, 36
Funcién de cierre hermético 14, 16, 23, 30 Rango partido (split range) 14, 16, 33
Funcion de seguridad 5 Relé 22 24 ’
Funcién de valor teérico 16 RELEASE 14, 17

Reset 27
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S

Salida de averia 36

salida de aviso de averia 9

Salida de aviso de averia 15, 23, 31
Seguridad 4

Sensor de posicion 7

Sentido de accién de la magnitud de ajuste 15, 33
Service 19, 22, 24, 36

SetBasics 19, 22, 27, 36

SetCalibration 19, 20, 24, 33, 37
SetFunction 19, 20, 23, 29, 36

SETP DIRECTN 14, 16, 33

SETP FUNCTN 14, 16, 34

Setpoint 22, 27, 36

Setp Ramp 24, 33, 37

Setp.Range 35

SETUP 19

Significado de los parametros 15

S/N 22, 26

SPLIT END 14, 16, 33, 34

SPLIT START 14, 16, 33, 34

Suministro 5

Suministro y prestaciones 5
Supervision del rango 14, 15, 23, 31, 36
Systemmode 6, 9, 13, 17, 18, 22, 29, 36

T

Tabla de parametros 14, 22

Tiempo de accion de la inicializacion 15, 31
Tiempo de accion derivada Tv 17, 29
Tiempo de supervisién 15, 31

Transporte 4

U

Umbral de respuesta 15, 31
Uso 4

V'

Valve 22, 24
Version del software 17

w

Warnings 22, 26, 36
W Pos X 22, 24

X
X-Direction 33
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