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1 Mise en service rapide

1 Mise en service rapide

/A\ ATTENTION

Situation dangereuse !

» Risque de blessure ou de dommages

® Pour une mise en service correcte, le produit doit étre adapté a la vanne au moyen
d'une séquence d'initialisation.

@ Pendant cette mise en service, la vanne est automatiquement ouverte et fermée plu-
sieurs fois. C'est la raison pour laquelle il faut s'assurer au préalable que cela n'en-
gendre aucune situation dangereuse.

AVIS

Initialisation incorrecte !
@ Toujours effectuer l'initialisation sans pression du fluide de service sur la vanne. Effectuer l'initialisation en position de re-
pos (NO/NF) de la vanne.

AVIS

® Lorsque le produit est livré monté en usine sur une vanne, 'ensemble est déja prét a fonctionner a une pression de com-
mande de 5,5 a 6 bars sans pression de service. Une réinitialisation est recommandée si l'installation fonctionne avec une
pression de commande divergente ou si une modification des fins de course mécaniques a eu lieu (p. ex. remplacement du
joint de la vanne/remplacement de I'actionneur). L'initialisation est conservée méme en cas de coupure de tension.

AVIS

e Sile produit est livré sans réglage d'usine (p. ex. s'il est livré sans vanne), une initialisation doit étre effectuée une seule fois
pour garantir un fonctionnement correct. Cette initialisation doit étre réitérée a chaque changement de vanne (p. ex. rempla-
cement de joint ou remplacement de l'actionneur).

AVIS

Utilisation incorrecte !
o Se familiariser avec 'utilisation du produit avant la mise en service.

L'initialisation est absolument nécessaire au bon fonctionnement du régulateur et est a effectuer une seule fois.

Lorsque le produit est livré prémonté en usine sur une vanne, I'ensemble est déja prét a fonctionner a une pression de com-
mande de 5,5 a 6 bars sans pression de service - le régulateur est en mode automatique. Une réinitialisation est recommandée
si l'installation fonctionne avec une pression de commande divergente ou si une modification des fins de course mécaniques a
eu lieu (par ex. remplacement du joint de la vanne/remplacement de I'actionneur).

L'initialisation est conservée méme en cas de coupure de tension.

Conditions préalables :
- Monté sur la vanne.
Alimentation en air de max. 6 bars raccordée.

Alimentation électrique de 24V DC raccordée.

Les signaux valeur de consigne et de mesure ne doivent pas étre appliqués.

Suivre le schéma suivant pour une mise en service correcte :

AVIS

Conseil

» Au cours de l'initialisation automatique d’actionneurs a profils de mouvements discontinus (arréts ou ralentissements indé-
finis, par ex. avec des vannes papillon a grand diamétre nominal), la détection des fins de course ne peut pas étre attribuée
clairement ou des messages d'erreur parfois injustifiés apparaissent (par ex. FUITE).

» L'initialisation manuelle avec commutation séquentielle par I'opérateur ou, si possible, I'acquittement du message d'erreur
pour répéter |'étape est utile ici (voir « Exécuter l'initialisation », page 56).
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1 Mise en service rapide

Séquence de menus pour une initialisation rapide du régulateur

Apres la mise en marche

maintenir plus de 3 s

- R NO INIT
E:.N.O.IEIT P= 45'4‘@,‘ EBESEJFTGFOR % ‘@,‘ 1: SETPOINT ‘@, ‘ 2:INITALL ‘
@ l I @ maintenir plus de 3 s
PRESS -> FOR 3s EEEEE P = XX.X
2: INITALL @. 2: INIT RUN 1 @
v
Les temps de manceuvre des vannes (haut->bas, bas->haut) sont mesurés EEEEE P = XX.X @
et affichés. Si ceux-ci sont < 1 seconde, une erreur s'affiche 2:INIT RUN 2
et le temps de manceuvre de la vanne doit étre réglé sur \V4
lau moins > 1 seconde a l'aide de la ou des vis up > down @
d'étranglement. Cette étape peut devoir étre répétée plusieurs fois 2:INIT RUN 3
jusqu'a obtenir un temps de manceuvre optimal de la \V4
anne. L'expérience a montré que des temps de manceuvre down -> up ‘ @
de vanne d'environ 1 & 2 secondes conduisent a des propriétés de régulation | |2 INIT RUN3
optimales. Idéalement, \VY4
les temps de manceuvre des deux vannes ne devraient pas étre [ [ [ 1] P = XX.X @
Le produit est prét & fonctionner itrop éloignés I'un de l'autre. Pour plus d'informations, voir le chapitre 23 (NI RIS
et réagit a un signal de consigne 14.1.1 Initialisation des origines et élimination des erreurs 4
externe prédéfini. [ [ [ [] P = XX.X @
1 2: INIT RUN 5
W
amE X=30.5 [ [ [ ]] X =555 PRESS -> FOR 3s . | [ [ []] INIT OK
A:AUTO W =305 @ B:MANUAL. W=555 @ C: CONFIG @ 1: SETPOINT @ 2 INITALL

Initialisation automatique rapide

En démarrant l'initialisation automatique (via le paramétre 2 : INIT ALL), le régulateur s'adapte a la vanne. Tous les parameétres
sont demandés indépendamment et automatiquement. En fonction de la vanne, cette procédure peut durer quelques minutes.

Si le message « INIT OK » apparait, le produit est prét a fonctionner et peut étre réglé sur le mode de fonctionnement souhaité.

- Mode de fonctionnement A : AUTO - réagit au signal de consigne spécifié en externe.

— Mode de fonctionnement B : MANUAL - la position de la vanne peut étre saisie manuellement a l'aide des touches.
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2 Généralités

2 Généralités
2.1 Remarques

- Les descriptions et les instructions se réferent aux versions
standards. Pour les versions spéciales qui ne sont pas dé-
crites dans ce document, les indications de base qui y fi-
gurent sont tout de méme valables mais uniquement en
combinaison avec la documentation spécifique correspon-
dante.

- Le déroulement correct du montage, de I'utilisation et de
I'entretien ou des réparations garantit un fonctionnement
sans anomalie du produit.

- La version allemande originale de ce document fait foi en
cas de doute ou d’'ambiguité.

- Sivous étes intéressé(e) par une formation de votre person-
nel, veuillez nous contacter a l'adresse figurant en derniéere

page.
2.2 Symboles utilisés

Les symboles suivants sont utilisés dans ce document :

Les avertissements sont toujours indiqués par une mention
d'avertissement et, pour certains, par un symbole spécifique
au danger concerné.

La présente notice utilise les mentions d'avertissement ou ni-
veaux de danger suivants :

A\ DANGER |

Danger imminent !
» Le non-respect peut entrainer des bles-
sures extrémement graves ou la mort

/\ AVERTISSEMENT

Situation potentiellement dangereuse !
» Le non-respect peut entrainer des bles-
sures extrémement graves ou la mort

/A ATTENTION

() Activités a exécuter

> Réaction(s) a des activités

- Enumérations

Situation potentiellement dangereuse !
» Le non-respect peut entrainer des bles-
sures moyennes a légéres

> B P

2.3 Définitions des termes

Fluide de service

Fluide qui traverse le produit GEMU.

Fonction de commande

Fonctions d’actionnement possibles du produit GEMU.
Fluide de commande

Fluide avec lequel le produit GEMU est piloté et actionné par
mise sous pression ou hors pression.

Fonction Speed*”

Speed Assembly and Programming, une fonction de mise en
service

particulierement conviviale congue pour un montage rapide
ainsi que le réglage automatisé et l'initialisation des produits
GEMU. Selon l'appareil, I'activation se fait au moyen d'une im-
pulsion externe ou des dispositifs disponibles sur l'appareil
(commutateur magnétique ou interrupteur du boitier). Le pas-

sage au mode de fonctionnement normal se fait automatique-
ment apres déroulement correct de cette opération.

2.4 Avertissements

Dans la mesure du possible, les avertissements sont structu-
rés selon le schéma suivant :

MENTION D'AVERTISSEMENT

Symbole Type et source du danger

possible spé- ,conséquences possibles en cas de non-res-
cifiqueau  pect des consignes

Sg;g::né ®Mesures a prendre pour éviter le danger

AVIS

Situation potentiellement dangereuse !
» Le non-respect peut entrainer des
dommages matériels

>

Les symboles suivants spécifiques au danger concerné
peuvent apparaitre dans un avertissement :

Risque d'explosion

Tension d'alimentation dangereuse !

Produits chimiques corrosifs !

Fuite !

Robinetteries sous pression !

Eléments d'installation chauds !

e e
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4 Description du produit

3 Consignes de sécurité

Les consignes de sécurité contenues dans ce document se
référent uniquement a un produit seul. La combinaison avec
d'autres éléments de l'installation peut entrainer des risques
qui doivent étre examinés dans le cadre d'une analyse des

dangers. L'exploitant est responsable de I'élaboration de I'ana-

lyse des dangers, du respect des mesures de protection en
découlant ainsi que de l'observation des réglementations ré-
gionales de sécurité.

Le document contient des consignes de sécurité fondamen-
tales qui doivent étre respectées lors de la mise en service, de
I'utilisation et de l'entretien. Le non-respect de ces consignes
peut avoir les conséquences suivantes :

- Exposition du personnel a des dangers d’origine électrique,
mécanique et chimique

- Risque d'endommagement d'installations voisines
- Défaillance de fonctions importantes

- Risque de pollution de I'environnement par rejet de sub-
stances toxiques en raison de fuites

Les consignes de sécurité ne tiennent pas compte :

- des aléas et événements pouvant se produire lors du mon-
tage, de I'utilisation et de I'entretien

- des réglementations de sécurité locales, dont le respect re-
leve de la responsabilité de I'exploitant (y compris en cas
d'intervention de personnel extérieur a la société)

Avant la mise en service :
1. Transporter et stocker le produit de maniere adaptée.
2. Ne pas peindre les vis et éléments en plastique du produit.

3. Confier l'installation et la mise en service au personnel
qualifié et formé.

4. Former suffisamment le personnel chargé du montage et
de I'utilisation.

5. S'assurer que le contenu du document a été entierement
compris par le personnel compétent.

6. Définir les responsabilités et les compétences.
Tenir compte des fiches de sécurité.

8. Respecter les réglementations de sécurité s'appliquant
aux fluides utilisés.

Lors de l'utilisation :

9. Veiller a ce que ce document soit constamment dispo-
nible sur le site d'utilisation.

10. Respecter les consignes de sécurité.
11. Utiliser le produit conformément a ce document.

12. Utiliser le produit conformément aux caractéristiques
techniques.

13. Veiller a l'entretien correct du produit.

14. Les travaux d’entretien ou de réparation qui ne sont pas
décrits dans ce document ne doivent pas étre effectués
sans consultation préalable du fabricant.

En cas de doute :
15. Consulter la filiale GEMU la plus proche.

4 Description du produit

4.1 Conception

1 | Boitier Embase : Aluminium, revétu

époxy, noir
Couvercle : Aluminium, revétu
par poudre, argent

PMMA
PMMA

Ecran avec couvercle

3 Eléments de com-
mande avec couvercle

4.2 Description

Le positionneur électropneumatique digital GEMU 1435 ePos
sert au controle de vannes a commande pneumatique avec
des actionneurs linéaires ou quart de tour a simple ou double
effet. Il détecte la position de la vanne avec un capteur de dé-
placement externe. Il dispose d'un boitier robuste avec un cla-
vier de contrdle protégé et d'un afficheur LC qui permettent
d'adapter individuellement le produit a la demande de régula-
tion souhaitée. Les temps de manceuvre sont réglables a
l'aide des mécanismes de restriction d'air intégrés. Le raccor-
dement et le montage suivant NAMUR sont possibles. C'est
pourquoi GEMU 1435 ePos est une solution optimale pour les
demandes de régulation s'accompagnant d'exigences éle-
vées, en particulier pour les applications dans des conditions
ambiantes difficiles.

WWW.gemu-group.com
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4 Description du produit

4.3 Fonctionnement

Le produit est un positionneur électropneumatique intelligent Cette fonction de sécurité ne remplace pas les systemes de
destiné a étre fixé sur des actionneurs pneumatiques linéaires  sécurité spécifiques a chaque application.

ou quart de tour.

Le positionneur peut étre monté directement sur l'actionneur
avec le kit d'adaptation correspondant. Le kit d'adaptation
comprend tant I'équerre de montage / d'adaptation que le
capteur de déplacement correspondant avec les vis de fixa-
tion correspondantes.

Un montage déporté est également possible. Cela permet de
ne pas avoir besoin d'équerres/adaptateurs de montage.

Le capteur de déplacement mesure la position actuelle de la
vanne et l'indique au systéme électronique du produit. Le sys-
téme électronique compare le signal de mesure de la vanne
au signal de consigne prédéfini et réajuste la vanne si I'écart
de régulation I'exige.

Les informations requises sont lisibles sur I'écran a deux
lignes du produit. Des textes d'aide autoexplicatifs indiquant
la signification des paramétres visualisés sont en outre affi-
chés. La commande se fait a l'aide de 4 touches.

4.4 Fonctions de sécurité

Le produit dispose d'une fonction de sécurité qui garantit que
les sorties sont commandées de maniére contrdlée en cas de
panne de l'alimentation en air pneumatique et de la tension
d'alimentation électrique. Le comportement dépend de la ver-
sion. De plus, une réaction de sécurité garantit que la vanne
est également commandée de maniére contrdlée en cas d'er-
reurs de signal. Cette fonction de sécurité ne remplace pas
les systemes de sécurité spécifiques a chaque application. Le
produit n'est pas une commande de sécurité.

Panne de la Simple effet : a Simple effet : non

tension I'échappement disponible

d alimentation A double effet:a A double effet : ali-

électrique I'échappement mentée

Panne de l'alimen- Simple effet : a Simple effet : non

tation I'échappement disponible

en air pneumatique A double effet:in- A double effet : in-
défini, défini,
en fonction des en fonction des
conditions conditions
d'utilisation de I'ac- d'utilisation de I'ac-
tionneur tionneur

Signal de consigne Simple effet: a Simple effet : non

< 4,0 mA* I'échappement disponible
Adouble effet: & A double effet : ali-
I'échappement mentée

Signal de consigne |Simple effet: a Simple effet : non

>20mA/10V I'échappement disponible
Adouble effet:a A double effet : ali-
I'échappement mentée

* uniquement pour l'utilisation d'un type de consigne 4-20 mA

(paramétrage)
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5 GEMU CONEXO

4.5 Plaque signalétique

Pression de commande
max. admissible
I Signal de sortie

]

Version selon les données indiquées
pour la commande

€ o £ 1435000210001
Nes PST max 6,0bar
;‘5% 24V 0:0-10V 0-60° C
5 2single 501/min —————Année de
Version de -2:2-12 Hl 2017( € fabrication
I'appareil I
IQ & 88353619-01302702 | 0001
|

Numéro 'de lot
Numeéro d'article Numeéro de série

AVIS

Version de l'appareil

» La présente notice s'applique aux appareils a partir de la
version 10. La version de I'appareil permet de déduire le
firmware utilisé. Pour les appareils plus anciens (version
de l'appareil inférieure a 10), utiliser une autre notice d'uti-
lisation avec éventuellement des informations de fonc-
tionnement différentes.

» Une modification de I'état de la version de I'appareil peut
également avoir des raisons techniques matérielles, c'est
pourquoi plusieurs versions de |'appareil peuvent contenir
la méme version de firmware.

10 V2.0.0.0
11 v2.0.0.2

09/2013
02/2014

Correction de bug,
sortie d'erreur

12 V2.0.0.4 03/2014 | Correction de bug,
affichage de la va-
leur réelle erronée
avec vannes nor-

malement ouvertes

12/13 V2.0.0.5 06/2015 = Optimisation du
comportement de
commande des ac-
tionneurs linéaires
de petit volume a

faible course

14 V2.0.0.6 09/2018 Adaptation au nou-
veau controleur

d'affichage

5 GEMU CONEXO
Variante de commande

Dans la version correspondante avec CONEXO, ce produit dis-
pose d'une puce RFID (1) destinée a la reconnaissance élec-
tronique. La position de la puce RFID est indiquée dans le
schéma ci-dessous. Un CONEXO Pen permet de lire les don-
nées des puces RFID. La CONEXO App ou le portail CONEXO
sont requis pour afficher les informations.

iiz)

Pour des informations complémentaires, lisez les notices
d'utilisation des produits CONEXO ou la fiche technique CO-
NEXO.

Les produits CONEXO App, portail CONEXO et CONEXO Pen
ne font pas partie de la livraison et doivent étre commandés
séparément.
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6 Utilisation conforme

6 Utilisation conforme

A DANGER

Risque d'explosion

» Risque de blessures extrémement
graves ou danger de mort.

® Ne pas utiliser le produit dans des
zones explosives.

® Le produit peut commander des
vannes dans des zones explosives a
I'aide d'un cablage spécial (installation
du positionneur en dehors de la zone
EX).

/\ AVERTISSEMENT

Utilisation non conforme du produit !

» Risque de blessures extrémement graves ou danger de
mort

» Laresponsabilité du fabricant et la garantie sont annu-
lées.

® Le produit doit uniquement étre utilisé en respectant les
conditions d'utilisation définies dans la documentation
contractuelle et dans le présent document.

Le produit n'est pas adapté a l'utilisation en atmosphéres ex-
plosives.
Le produit avec électrovannes pilotes intégrées est congu

pour les actionneurs linéaires et les actionneurs quart de tour.

Ce produit fonctionne avec un positionnement intelligent
contrdlé par microprocesseur grace a un systéeme de mesure
de déplacement analogique (potentiometre). Celui-ci est relié
par liaison par force a I'axe de l'actionneur a l'aide d'un kit
d'adaptation (ressort, tige de manceuvre). Les connexions
électriques permettent de controler la position de la vanne et
le capteur de déplacement intégré. L'actionneur pneumatique
est directement actionné et régulé au moyen des électro-
vannes pilotes.

@ Utiliser le produit conformément aux données techniques.
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7 Données pour la commande

7 Données pour la commande
Les données pour la commande offrent un apergu des configurations standard.
Controler la configuration possible avant de passer commande. Autres configurations sur demande.

Remarque : Piéces de raccordement pneumatique (raccord vissé et tuyau pneumatique) pour le raccordement entre vanne et
positionneur, fournie avec chaque régulateur.

Remarque : pour le montage, un kit d'adaptation spécifique a la vanne est nécessaire. Pour la conception du kit d'adaptation, il
est nécessaire d'indiquer le type de vanne, le diameétre nominal, la fonction de commande et la taille d'actionneur.

Codes de commande

Positionneur électropneumatique 1435 Connecteurs électriques M12, 5 pdles, 5
ePos élément chauffant
Elément chauffant
4 - 20 mA, sortie du signal de recopie,
SalS 000 connecteurs électriques M12, 5 péles,
élément chauffant
Accessoire Z
Electropneumatique, 50 I/min 01
. Electropneumatique, 90 I/min (Booster) 02
Simple effet 1
Double effet 3
Sans
. . Préréglage de zone morte 2 % 2442
sans protection explosion 0 .
Préréglage de zone morte 5 % 2443
Directions de fonctionnement inversées, 6960
sans 0 pour vannes quart de tour fonction de commande NO
2
Connecteurs électriques M12, 5 poles 1 @
4 -20 mA, sortie du signal de recopie 2
4 -20 mA, sortie du signal de recopie, 3 Sans
connecteurs électriques M12, 5 poles Puce RFID intégrée pour l'identification électroniqueet  C
4 -20 mA, sortie du signal de recopie, 4 la tragabilité
élément chauffant

Exemple de référence

1 Type 1435 Positionneur électropneumatique
ePos

2 Bus de terrain 000 sans

3 Accessoire z Accessoire

4 Mode d'action 1 Simple effet

5 Protection explosion 0 sans protection explosion

6 Option 0 sans

7 Débit 01 Electropneumatique, 50 I/min

8 Spécification spéciale Sans

9 CONEXO Sans
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8 Données techniques

8 Données techniques

8.1 Fluide
Fluide de service : Air comprimé et gaz neutres
Densité en poussiére : Classe 3, taille max. des particules 5 pm, densité max. des particules 5 mg/m?

Point de condensation de Classe 3, point de condensation de pression max. -20 °C
pression :

Concentration en huile : Classe 3, concentration max. en huile T mg/m?
Classes de qualité selon DIN ISO 8573-1

Remarque : Pour protéger le positionneur des grosses particules, des filtres a particules sont instal-
|és dans les raccords pneumatiques. Ces filtres peuvent étre commandés comme piéces déta-
chées sous la référence de commande 1435 SFI. Chaque kit comprend 3 filtres. Ces filtres ont pour
but d'apporter une protection supplémentaire et ne remplacent pas les exigences requises pour
I'utilisation d'une unité de filtration.

Classe 4, point de condensation de pression max. +3 °C

8.2 Température

Température ambiante: 0 — 60 °C (standard, Option Code 0, 1, 2, 3)
-20 — 60 °C (avec élément chauffant, Option code 4, 5, 6, 7)

< 5 °C (chauffage actif)
> 15 °C (chauffage inactif)

Température de sto- 0—60°C
ckage :

8.3 Conformité du produit
Directive CEM : 2014/30/UE
Directive RoHS (restric- 2011/65/UE

tion d'utilisation des sub-
stances dangéreuses) :

8.4 Pression

Pression de service : 0 — 6 bar
La pression appliquée ne doit pas dépasser la pression de commande maximale de la vanne.

Débit : 50 NI/min (débit code 01)
90 NI/min (débit code 02)
Consommation d'air : 0 NI/min (en position régulée)

8.5 Données mécaniques

Position de montage : Quelconque
Protection : IP 65 selon EN 60529
Poids : 1,7 kg
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8 Données techniques

Capteur de déplacement :

Zone de saisie : 1-29 mm 1,5-48,5 mm 2,0-73 mm Angle de rotation
5-90°

Plage d'utilisation : 0-30mm 0-50 mm 0-75mm Angle de rotation
0-93°

Résistance R : 3kQ 5kQ 5kQ 3kQ

Modification du capteur- 10 % (pertinent uniquement pour l'initialisation)

de déplacement mini-

mal :

Connexion : cable confectionné (max. 20 m)

Installation : externe

Corrélation capteur de rentré (haut) 90° 2100 %

déplacement” 2 100 % (vanne ouverte) (vanne ouverte)

axe/position de la vanne sorti (en bas) 0°2 0% (vanne

2 0 % (vanne fermée) fermée)

1) Version code 6960 : Mode d'action inversé par rapport a la description
(Signal du capteur de déplacement inversé). Pour vannes avec corrélation inversée.

8.6 Données électriques
8.6.1 Tension d'alimentation

Tension d'alimentation: 24 V DC (-5/+10 %)

Puissance consommée :  Simple effet : <65W
Double effet / Booster: <9,8W
et respectivement : max. 36 W pour les sorties digitales actives avec un courant de charge
max.

max. 25 W lors de l'utilisation avec un élément chauffant

Protection en cas d'inver- oui
sion de polarité :

Temps de marche : 100 %
Classe de protection : 1]

8.6.2 Entrée analogique

Entrée de consigne : 0/4-20mA;0-10V

Type d'entrée : passive

Impédance d'entrée : 0/4 -20mA:
50 Q + env. 0,7 V chute de tension due a la protection en cas d'inversion de polarité
0-10V:
100 kQ

Précision / linéarité : < 10,3 % de la pleine échelle

Dérive thermique : < +0,5 % de la pleine échelle

Résolution : 12 bits

Protection en cas d'inver- oui
sion de polarité :
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8 Données techniques

Protection contre les sur- oui (jusqu'a + 24 V DC)
charges:
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8 Données techniques

8.6.3 Sortie analogique

Remarque :

Sortie du signal de reco-
pie:

Type de sortie :
Courant de charge :

Résistance :

Précision / linéarité :
Dérive thermique :
Résolution :

Résistance aux courts-
circuits :

Protection contre les sur-
charges :

La sortie analogique 4-20 mA doit étre commandée via I'option de commande « Option ».

0-10V
4 -20 mA (en option)

active
0-10V:max. 10 mA

4-20mA:

max. 600 Q (pour l'option de commande « Option » code 2, 3, 4, 7)

< 11 % de la pleine échelle
< +0,5 % de la pleine échelle
12 bits

oui

oui (jusqu'a + 24 V DC)

8.6.4 Signaux de sortie digitaux

Sorties de commutation :

Tension de commutation :

Chute de tension :

Résistance aux courts-
circuits :

Protection contre les sur-
charges :

Type de contact :
Résistance de rappel :

Courant de charge :

Sortie alarme 1
Sortie alarme 2
Sortie de message d'erreur

Tension d'alimentation
max.2,5VDCa05A

oui

oui (jusqu'a £ 24 V DC)

PNP
120 kQ

Max. 0,5 A

8.6.5 Entrée du capteur de déplacement

Tension
d'alimentation UP+ :

Plage de résistance po-
tentiometre déporté :

Plage de
tension d'entrée :

Résistance d'entrée :

Précision / linéarité :

typ. 10 VDC

Ta10ka

0auU,,

330 kQ

< 10,3 % de la pleine échelle

WWW.gemu-group.com
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8 Données techniques

Dérive thermique : < +0,3 % de la pleine échelle

Résolution : 12 bits
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8 Données techniques

8.6.6 Spécifications du positionneur

Remarque :

Diagramme de régula-
tion :

Ecart de régulation
(zone morte) :

Initialisation :

Fonction d'étanchéité to-
tale:

Le diagramme suivant est valable pour les vannes avec une corrélation standard de la position de
I'axe par rapport a la position de la vanne.

(voir rubrique « Données mécaniques, corrélation capteur de déplacement axe/position de la
vanne »)

Réglage d'usine / La caractéristique de controle est réglable.
~100

%

Degré d'ouverture de la vanne [9
~
(6]

o
o

n
[&)]

o

0 5 10 15 20 mA
4 8 12 16 20 mA
0 2,5 5 7,5 10 V

Entrée du signal de consigne (mA / V)

Le positionneur 1435 ePos détecte automatiquement la fonction de commande de la vanne pen-

dant l'initialisation, et s'ajuste en standard pour que la vanne soit fermée avec I'entrée de signal
0/4mAetQV.*

La corrélation peut étre modifiée a posteriori au moyen des parametres.
* pour actionneurs a double effet en fonction de I'actionneur pneumatique

1 % réglage d'usine

> 0,1 % (réglable)

< 2,0 % (préréglé, numéro K 2442)
< 5,0 % (préréglé, numéro K 2443)

automatique (manuel en mode systéme ADVANCED possible)

peut étre activée

WWW.gemu-group.com
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9 Dimensions

9 Dimensions

9.1 Dimensions du positionneur

40
G1/4

Dimensions en mm

M8x1.25 M5 je 1/4
% —~ [] I
N @

50

11

i —

24

F
L

39

9.2 Dimensions du capteur de déplacement, possibilités de montage et systémes de fixation

Pour les dimensions des capteurs de déplacement 4231 et 4232, qui sont utilisés pour mesurer la position de la vanne de pro-
cédé, ainsi que de I'équerre de montage pour la fixation murale du 1435, voir la fiche technique 1435 ePos.

GEMU 1435 ePos
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11 Montage

10 Indications du fabricant

10.1 Livraison

@ \Vérifier des la réception que la marchandise est compléte
et intacte.

Le bon fonctionnement du produit a été controlé en usine. Le

détail de la marchandise figure sur les documents d'expédi-
tion et la version est indiquée par la référence de commande.

10.2 Transport

1. Le produit doit étre transporté avec des moyens de trans-
port adaptés. Il ne doit pas tomber et doit étre manipulé
avec précaution.

2. Apreés l'installation, éliminer les matériaux d’emballage de
transport conformément aux prescriptions de mise au re-
but / de protection de I'environnement.

10.3 Stockage

1. Stocker le produit protégé contre la poussiére, au sec et
dans I'emballage d'origine.
Eviter les UV et les rayons solaires directs.

Ne pas dépasser la température maximum de stockage
(voir chapitre « Données techniques »).

4. Ne pas stocker de solvants, produits chimiques, acides,
carburants et produits similaires dans le méme local que
des produits GEMU et leurs piéces détachées.

5. Fermer les raccords d'air comprimé avec des capuchons
de protection ou des bouchons de fermeture.

11 Montage

11.1 Remarque concernant l'utilisation en milieu humide

1. Le produit ne doit pas étre utilisé en extérieur sans élé-
ment chauffant. La version avec élément chauffant ne doit
étre utilisée en extérieur qu'en présence d'une zone proté-
gée de la pluie.

2. Le produit doit étre protégé de l'influence directe de I'eau
de pluie.

11.2.2 Montage du kit d’adaptation pour capteur de
déplacement linéaire pour montage déporté

A\

Ressort précontraint!
» Endommagement de I'appareil.
® Relacher lentement le ressort.

AVIS

Ne pas rayer la broche !
» Tout endommagement de la surface de la broche peut
entrainer une défaillance du capteur de déplacement.

Capteur de déplacement

Axe

Ressort

Tige de manceuvre

Tube de guidage*
Adaptateur fileté**

oo WN =

*Fourni en fonction de la version

**En cas d'adaptateur fileté fourni, celui-ci doit étre vissé dans
la partie supérieure de I'actionneur de la vanne

La procédure décrite ci-aprés se rapporte au montage direct
ou déporté a l'aide du kit d'adaptation.

-1

AOWN )]

ﬁé

. L. 1. Sortir I'axe 2 du capteur de déplacement 1.
11.2 Montage sur actionneurs linéaires L ) .
2. Placer en avant la partie rétrécie du tube de guidage 5, si
11.2.1 Préparation du montage de la vanne fourni, et I'enfiler sur I'axe 2.
1. Amener 'actionneur A en position de repos (actionneur a 3. Enfiler le ressort 3 sur |'axe 2 et le fixer avec la tige de ma-
I'échappement). nceuvre 4.
2. Retirer l'indicateur optique de position 2 et/ou le cache 1 4. Serrer la tige de manceuvre 4 dans le sens des aiguilles
de la partie supérieure de l'actionneur. d’une montre.
5. Enfoncer I'axe 2 jusqu'a la butée du ressort 3 puis dé-
tendre a nouveau lentement le ressort 3
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11 Montage

11.2.3 Montage de I'adaptateur

Dans le cas de certains kits d’adaptation, il est nécessaire de
monter un adaptateur en supplément. Ces adaptateurs sont
fournis avec les kits d'adaptation requis. Des joints toriques
supplémentaires (1+2) sont fournis pour les vannes avec
fonction de commande normalement ouverte et a double ef-
fet (codes 2+3).

@ Montage de |'adaptateur uniquement requis si fourni.
@ |l existe deux maniéres de monter I'adaptateur.

- Adaptateur fourni 1x avec ou sans équerre de montage.

- Adaptateur fourni 2x (version identique ou différente) avec
équerre de montage.

11.2.4 Montage direct

\

4443‘@
\
|
|
il

= 1 D
\
’ I S
2

1 Equerre de montage

2 Actionneur

3 Capteur de déplacement

4 Ecrou hexagonal

5 Vis M6

6 Presse-étoupe M12

7 Vis M4

1. Monter le kit d'adaptation pour capteur de déplacement.

2. Mettre I'actionneur en position d'ouverture.

3. Appliquer I'équerre de montage 1 selon le modéle sur I'ac-
tionneur 2 ou I'adaptateur, puis introduire le capteur de
déplacement 3 a l'aide de I'équerre de montage jusqu'a la

L » butée de I'ouverture de I'actionneur et visser contre la pré-
1. Mettre 'actionneur en position de fermeture. contrainte dans le sens des aiguilles d'une montre .
2. Insérer les joints toriques 1 et 2 dans I'adaptateur 3.
Si 1 adaptateur est fourni :
3. Visser |'adaptateur 3 jusqu'a la butée dans I'ouverture de
I'actionneur, puis le serrer.
= Quelquefois I'équerre de montage est fournie, dans ce
cas il faut également la monter sous I'adaptateur (voir
chapitre 10.6, Montage direct avec I'équerre de mon-
tage variante 2). Dans le cas contraire, I'équerre de
montage fournie ne sera montée qu'ultérieurement.
Si 2 adaptateurs sont fournis avec I'équerre de montage :
4. L'équerre de montage 4 est fixée ultérieurement par le
capteur de déplacement.
5. Visser I'adaptateur approprié 3.1 jusqu'a la butée de l'ou-
verture de l'actionneur, puis le serrer.
= L'équerre de montage est montée ultérieurement avec
le deuxiéme adaptateur (voir chapitre 10.6, Montage
direct avec I'équerre de montage variante 4).
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11 Montage

Kit d’adaptation incorrect Kit d’adaptation incorrect

» Siaucune précontrainte n'est perceptible, il est possible » Siaucune précontrainte n'est perceptible, il est possible
qu'un kit d'adaptation incorrect ait été utilisé avec une qu'un kit d'adaptation incorrect ait été utilisé avec une
tige de manceuvre trop courte. tige de manceuvre trop courte.

» Sileressort est bloqué et que le produit ne peut pas étre » Sileressort est bloqué et que le produit ne peut pas étre
correctement fixé sur la vanne, il est possible qu'un kit correctement fixé sur la vanne, il est possible qu'un kit
d'adaptation incorrect ait été utilisé avec une tige de ma- d'adaptation incorrect ait été utilisé avec une tige de ma-
noeuvre trop longue ou qu'un adaptateur nécessaire n'ait noeuvre trop longue ou qu'un adaptateur nécessaire n'ait
pas été utilisé. pas été utilisé.

® Dans les deux cas, controler I'utilisation correcte et com- ® Dans les deux cas, controler I'utilisation correcte et com-
pléte des pieces du kit d'adaptation. pléte des piéces du kit d'adaptation.

4. Serrer le capteur de déplacement 3 avec la clé plate appro- 5. Serrer le capteur de déplacement 3 avec la clé plate appro-
priée SW27. priée SW27.

5. Serrer le positionneur au moyen des deux vis M6 5 sur 6. Raccorder électriquement le capteur de déplacement 3 au
I'équerre de montage 1. positionneur.

6. Desserrer les vis M4 7 situées sur le couvercle et basculer 7. Desserrer les vis M4 7 situées sur le couvercle et basculer
celui-ci. celui-ci.

7. Insérer le cable de branchement du capteur de déplace- 8. Insérer le cable de branchement du capteur de déplace-
ment dans le presse-étoupe 6 du positionneur et le ment dans le presse-étoupe 6 du positionneur et le
connecter au bornier selon le schéma des bornes. connecter au bornier selon le schéma des bornes.

8. Ensuite, serrer a fond le presse-étoupe. Le cable doit étre 9. Ensuite, serrer a fond le presse-étoupe. Le cable doit étre
fixé de tous les cotés. fixé de tous les cotés.

9. Alimenter pneumatiquement le positionneur et le raccor- 10. Alimenter pneumatiquement le positionneur et le raccor-
der a la vanne. der ala vanne.

11.2.5 Montage déporté 11.3 Montage sur actionneur quart de tour

GEMU 4232 11.3.1 Préparation du montage de la vanne (actionneur quart

de tour)

1. Amener |'actionneur A en position de repos (actionneur a
I'échappement).

= —
< T ="
oo T

2. Démonter la vis 1 de I'élément d'actionnement 2.

Monter le kit d'adaptation pour capteur de déplacement.
Mettre I'actionneur en position d'ouverture.

Introduire le capteur de déplacement 3 jusqu’en butée
dans I'ouverture de I'actionneur et le visser contre la pré-
contrainte dans le sens des aiguilles d'une montre.

4. Fixer le positionneur a 'emplacement approprié.

Equerre de montage
» |l est possible d'utiliser pour cela I'équerre de montage
GEMU 1445 000 ZMP disponible séparément.

WWWw.gemu-group.com 21/77 GEMU 1435 ePos



11 Montage

11.3.2 Montage du kit d'adaptation de capteur de déplacement ﬂ
rotatif Il

Il

AVIS A

Déterminer le sens de rotation de I'actionneur
» Vue d’en haut, le sens de rotation de I'actionneur doit &tre @ ©— 4
en sens contraire des aiguilles d'une montre quand la
course de |'actionneur est dans la position FERMEE vers
OUVERTE. Si I'actionneur tourne dans le sens des ai- =T °

guilles d'une montre, le capteur de déplacement doit étre
tourné dans l'autre position finale que celle décrite.

5 ment rotatif 4 dans le sens longitudinal par rapport a
—®

U 4. Monter parallélement le boitier noir du capteur de déplace-
I'équerre de fixation 6.

1. L'axe du capteur de déplacement rotatif est doté d'un mar- lﬁ] ﬁ
quage 2.

le

2. Régler le marquage 2 de maniére a ce qu'il corresponde a
la position 0° sur le dessous du boitier du capteur de dé-
placement. La position 0° se trouve du c6té gauche de la
sortie de cable (la plage d'utilisation électrique se trouve
entre les positions 0 et 90° durant la course).

5. Monter le capteur de déplacement rotatif externe 7 avec
I'adaptateur 4 sur I'équerre de fixation 6.

7
T A ;

( R O 8

O O
4 —
T ( e )
3. Placer 'adaptateur 4 sur I'axe du capteur de déplacement
rotatif 2 sans faire tourner 'axe. 6. Tenir compte de l'orientation de I'échelle graduée 8.

= Capteur de déplacement 7 avec équerre de fixation 6 vu
d'en bas.
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11 Montage

11.3.3 Montage direct

1. Positionneur placé en haut :

» Avant le montage sur I'actionneur, veiller a ce que la hau-
teur de I'axe et le gabarit de pergage de l'actionneur cor-
respondent aux dimensions de I'équerre de fixation 6.

Vanne papillon

Vanne ) F
papillon -{ | d
ouverte \—J@ 2. b) Positionneur bridé sur les raccords d'air de pilotage NA-
MUR :
. 3
6 11—
7
8

Marquage de |'adaptateur

Raccordement pneumatique ‘
Marquage de I'axe du potentiométre 2 ! 3 !
Axe de commande (vue d'en haut)

Axe du potentiométre rotatif

Adaptateur

Raccordement du potentiometre rotatif

Papillon : fermé Cadre de montage

Actionneur Actionneur quart de tour

Capteur de déplacement rotatif
Adaptateur NAMUR
Presse-étoupe

= O 0 N o U b~ WN =

0 Potentiomeétre rotatif

aZ W N =
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11 Montage

=

Qo
°O

—cf
N O A ow

w

Monter (voir « Montage du kit d'adaptation de capteur de
déplacement rotatif », page 22) le kit d'adaptation pour
capteur de déplacement.

Placer le capteur de déplacement 3 avec l'adaptateur 4 et
I'équerre de fixation 1 sur l'actionneur 2.

AVIS

» L'ergot de I'adaptateur 4 doit s'enclencher dans la rainure
de I'axe de commande.

AVIS

Position de montage

» Respecter la bonne orientation de la plage d'utilisation du
capteur de déplacement rotatif (voir « Vérification du
montage mécanique », page 25).

»

o

Monter I'équerre de fixation 1 sur I'actionneur 2 avec les
vis, rondelles et rondelles-ressorts fournies.

o

Selon la variante de montage, monter le positionneur sur
I'équerre de fixation 1 ou le fixer directement au raccorde-
ment d'air de pilotage de I'actionneur quart de tour 2 a
l'aide d'un adaptateur NAMUR.

Raccorder électriquement le capteur de déplacement 3 au
positionneur.

Desserrer les vis 7 situées sur le couvercle et basculer ce-
lui-ci.

Insérer le cable de branchement du capteur de déplace-
ment dans le presse-étoupe M12 6 du positionneur et le
connecter au bornier selon le schéma des bornes.

~

©

0

10. Serrer a fond le presse-étoupe M12.
= Le cable doit étre fixé de tous les cotés.

11. Alimenter pneumatiquement le positionneur et le raccor-
der a l'actionneur quart de tour 2 (pas avec la variante de
montage b).

11.3.4 Montage déporté

>

La gaine de protection contre la torsion sur la sortie de

cable du capteur de déplacement ne résiste pas aux UV
et doit par conséquent étre protégée des influences cli-
matiques directes.

1.

mim—

Tt[ja —

o o ] 3
(ONO)
[oXe)
(1 e = 7
4
6
| [olNe] | 3
O

Fixer le positionneur 1 a I'emplacement approprié.

Equerre de montage

» |l est possible d'utiliser pour cela I'équerre de montage
GEMU 1445 000 ZMP disponible séparément.
2. Monter (voir « Montage du kit d'adaptation de capteur de

déplacement rotatif », page 22) le kit d'adaptation pour
capteur de déplacement.

Placer le capteur de déplacement 7 avec |'adaptateur 4 et
I'équerre de fixation 6 sur l'actionneur 3.

GEMU 1435 ePos 24177
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11 Montage

» L'ergot de l'adaptateur 4 doit s'enclencher dans la rainure Remarque concernant le capteur de déplacement rotatif
de I'axe de commande. » Les trous oblongs doivent étre disposés de fagon centrée
4. Monter I'équerre de fixation 6 sur I'actionneur 3 avec les p?ar rapport aux vis. Si [a cczurse ?S_t mal réglée (ce que
vis rondelles et rondelles-ressorts fournies I'on constate lors du contrdle ultérieur du montage), des-
5 R ) der dlectri | de déol . serrer légérement les deux vis et tourner le capteur de dé-
- naccordere ectriquement le capteur de deplacement 7 au placement. Régler correctement la course et resserrer les
positionneur. vis
6. Desserrer les vis situées sur la partie supérieure du boitier
et la basculer. ,_l o) L
7. Insérer le cable de branchement du capteur de déplace- ! —
ment dans le presse-étoupe M12 du positionneur et le | |
connecter au bornier selon le schéma des bornes. . L
8. Serrer a fond le presse-étoupe M12. ;l
= Le cable doit étre fixé de tous les cotés. \/
9. Alimenter pneumatiquement le positionneur et le raccor-
der a l'actionneur quart de tour 3.
11.4 Vérification du montage mécanique
1. Connecter le produit a la tension d'alimentation et a l'ali-
mentation en air (voir Connexion électrique et Raccorde-
ment pneumatique).
2. L'écran affiche le message suivant :
Nolnit XX. X%
L 0
3. Lestouches et IE‘ vous permettent de faire varier la
course de l'actionneur de la position OUVERTE & FERMEE.
4. Important : L'indication de position de la vanne doit se si-
tuer entre 2 et 98 %. Si I'affichage sort de cette plage, véri-
fier a nouveau la fixation mécanique et, si nécessaire, ré-
ajuster l'orientation du capteur de déplacement rotatif. Vé-
rifier la compatibilité des piéces de montage utilisées avec
le capteur de déplacement linéaire.
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12 Connexion électrique

12 Connexion électrique

/A\ ATTENTION

Tension d'alimentation dangereuse !

» Choc électrique.

e Pour effectuer des travaux sur le produit GEMU, couper l'alimentation électrique et
prévenir toute remise en service.

12.1 Version avec bornes (standard)

Desserrer les vis 7 situées sur le couvercle et basculer celui-ci (voir « Montage », page 19).

2. Insérer le cable de branchement du capteur de déplacement dans le presse-étoupe M12 du positionneur et le connecter au
bornier selon le schéma des bornes (voir « Connexion électrique avec presse-étoupe », page 27).

3. Insérer le cable de branchement pour I'alimentation électrique et la transmission du signal dans le(s) presse-étoupe M16 du
positionneur et le connecter au bornier conformément au schéma des bornes. (voir « Connexion électrique », page 26).

4. Raccorder l'alimentation électrique 24 V DC et la mise a la terre.
5. Raccorder I'entrée analogique 0-20 mA, 4-20 mA ou 0-10 V pour signal de consigne aux bornes correspondantes.
6. Visser ensuite tous les presse-étoupes.

= Les cables doivent étre fixés de tous les cotés.

Anomalies par différences de potentiel
» Pour équilibrer les différences de potentiel dues aux perturbations de l'installation, un shunt peut étre placé entre les bornes
GND et Iw-.

12.2 Version avec connecteur (en option)

» Les capteurs de déplacement GEMU 4231 et 4232 avec liaison par connecteur male M12 peuvent étre utilisés pour cette
version.

1. Connecter le cable de branchement avec le connecteur correspondant du capteur de déplacement a la prise encastrable
M12 X3 sur le c6té du positionneur.

2. Raccorder le cable de branchement avec un connecteur approprié pour I'alimentation électrique et la transmission du signal
aux connecteurs intégrés M12 X1 et X2 du positionneur conformément au plan d'affectation (voir « Connexion électrique »,
page 26).

3. Raccorder l'alimentation électrique 24 V DC et la mise a la terre.

Connecter I'entrée analogique 0-20 mA, 4-20 mA ou 0-10 V * pour le signal de consigne.

= * Recéblage interne nécessaire pour signal de consigne 0-10 V

A1|A2[ERR

Entrée de consigne 0 - 10 V
» Pour un signal d'entrée de la valeur de consigne de 0-10 V DC, le positionneur doit étre ouvert et les deux fils de I'entrée du
signal de consigne doivent étre recéblés des bornes Iw+ et Iw- aux bornes Uw+ et Uw-.
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12 Connexion électrique

12.3 Connexion électrique avec presse-étoupe

Remarque : option de commande Option code 0, 2, 4, 6
Position des connexions

I i=
[SCicccomm]is

Connexion X1/X2 : Presse-étoupe M16
Connexion X3 : Presse-étoupe M12

Diameétre de cable préco- X1/X2:4-10mm

nisé : X3:3,5-7mm
Bornes : Wago 236
Section de brin : 0,5...2,5mm?/ AWG 20..12
Cablage interne :
S
Jw-| X+ X- B
[]
[A1]A2[ERR] L °
] ] ]
0V vert? Connexion du capteur de déplacement
X marron”  externe
1 blanc "
[ Entrée de consigne 0/ 4-20 mA
ly
Uyt Entrée de consigne 0-10V
Uy
X+ Sortie du signal de recopie 0-10 V
X- 4-20 mA (en option) - avec alimentation
interne
Masse Tension d'alimentation 24 V DC
24V
(@) Mise a la terre
A1l Alarme 1
A2 Alarme 2
ERR Sortie de message d'erreur
L GND out

1) Couleurs de fil lors de I'utilisation d'un capteur de déplacement externe

GEMU 4231 ou 4232. Brancher dans l'ordre spécifié.

Des capteurs de déplacements externes différents peuvent avoir des couleurs de fil différentes.

WWWw.gemu-group.com 27177
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12 Connexion électrique

12.4 Connexion électrique avec M12

Remarque : option de commande Option code 1, 3, 5,7
Position des connecteurs males

)

Connexion X1

Uy, tension d'alimentation 24 V DC

Uo, sortie de message d'erreur, 24 V DC

Uv, masse tension d'alimentation
Uo, sortie alarme 1,24 V DC
Uo, sortie alarme 2,24 V DC

a AW IN =

Connexion X2

Iw+, entrée du signal de consigne 0 / 4-20 mA *

Iw-, entrée du signal de consigne 0 / 4-20 mA *

X+, sortie du signal de recopie 0- 10V / 4-20 mA

X-, sortie du signal de recopie 0- 10V / 4-20 mA

a b WON =

n.c.

* pour l'entrée du signal de consigne Uw = 0- 10V, un recablage cété client est nécessaire
Raccordement X3 (pour connexion capteur de déplacement)

o
06 e

o

1 UP+, alimentation du signal de mesure 10 V DC
2 UPsig, entrée du signal de mesure 0-10V DC
3 UP-, alimentation du signal de mesure Masse
4 In.c.

5 Inc.
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13 Raccordement pneumatique

13 Raccordement pneumatique

/A\ ATTENTION

Projection de conduites pneumatiques cassées !

» Risque de blessure.

® Respecter les mesures de sécurité générales lors de la
manipulation de l'air comprimé.

AVIS

Grosses particules

» Pour protéger le positionneur des grosses particules, des
filtres a particules sont installés dans les raccords pneu-
matiques. Ces filtres peuvent étre commandés comme
pieces détachées sous la référence de commande 1435
SFI.

1. Raccorder la sortie 2 (simple effet) ou 2 et 4 (double effet)
du positionneur pneumatique et I'entrée de I'air de pilotage
de l'actionneur.

2. Raccorder I'énergie auxiliaire (alimentation en air) au rac-

cord d'alimentation en air comprimé 1 (max. 6 bar / 90
psi).

AVIS

» Pour les vannes qui ont un comportement treés différent
en termes de temps de manceuvre requis (par exemple
fonction de commande normalement ouverte, code 2), il
peut étre nécessaire d'installer une restriction en alimen-
tation supplémentaire au niveau du raccordement d'ali-
mentation P. Cela signifie que les temps de manceuvre
peuvent étre ajustées de maniere uniforme.

4

q

o (=3
P RO

gi}; | ﬁc&? oL

U
%@*

‘ I
@3
\Al V3

1 Alimentation en air comprimé G1/4
P

3 Echappement pneumatique G1/4
avec silencieux

Al Restriction sur échappement -
pour 2

V2 Restriction sur échappement -
pour 4*

V3 Clapet anti-retour =

2 Raccord de travail pour vanne -

4 Raccord de travail pour =
vanne*

* uniqguement pour fonction de commande double effet (code
3)

13.1 Schéma de raccordement pour vannes linéaires

13.1.1 Schéma de raccordement pour vannes NF

(normalement fermées)
. 4
ol €] M
) J
e;P 3
@ s
| R
; /

@ Fixer le tuyau de 2 au raccord inférieur de la vanne.

13.1.2 Schéma de raccordement pour vannes NO

(normalement ouvertes)
4
e DR
Q SO
7 ey )
o

4] /
2 P

@ Fixer le tuyau de 2 au raccord supérieur de la vanne.

= La restriction d'air ne peut étre installée que si elle a
été incluse.

13.1.3 Schéma de raccordement des vannes double effet

4

@ﬁﬂre@e M

U

4] /
2 ,

@ Fixer le tuyau 2 au raccord inférieur de la vanne et 4 au
raccord supérieur de la vanne.
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14 Mise en service

13.2 Schéma de raccordement pour actionneur de quart

de tour

13.2.1 Schéma de raccordement pour vannes NF / NO
(normalement fermées / normalement ouvertes)

» La fonction de commande peut étre réglée via le papillon
ou la rotation de l'arbre du clapet.

ei CESTETE

Fixer les flexibles 2 au raccord 2 de I'actionneur quart de tour.

13.2.2 Schéma de raccordement des vannes double effet

e

2 004

Fixer les flexibles de 2 au raccord 2 de l'actionneur quart de
tour et 4 au raccord 4 de 'actionneur quart de tour.

13.2.3 Remarque pour le raccordement pneumatique vertical

Pour les raccordements verticaux, respecter I'affectation des
broches pneumatiques suivante :

Raccord 4

O O
o o
o

Raccord 2

13.3 Remplacement des filtres

Fermer I'énergie auxiliaire pneumatique.
Oter les conduites de raccordement.

3. Oter précautionneusement le filtre des orifices 1,2 et 3

(uniquement avec fonction de commande a double effet).

4. Installer de nouveaux filtres (1435 SFl).

Rebrancher les conduites de raccordement.

6. Alimenter en énergie auxiliaire pneumatique.

14 Mise en service

AVIS

@ Lorsque le produit est livré monté en usine sur une vanne,
I'ensemble est déja prét a fonctionner a une pression de
commande de 5,5 a 6 bars sans pression de service. Une
réinitialisation est recommandée si l'installation fonc-
tionne avec une pression de commande divergente ou si
une modification des fins de course mécaniques a eu lieu
(p. ex. remplacement du joint de la vanne/remplacement
de l'actionneur). L'initialisation est conservée méme en
cas de coupure de tension.

/\ AVERTISSEMENT

Produits chimiques corrosifs !

» Risque de bralure par des acides

@ Porter un équipement de protection
adéquat.

@ Vidanger entierement l'installation.

/A\ ATTENTION

Fuite !

» Fuite de substances dangereuses

@ Prévoir des mesures de protection
contre un dépassement de la pression
maximale admissible provoqué par
d’éventuels pics de pression (coups de
bélier).

/A\ ATTENTION

Produit de nettoyage !
» Endommagement du produit GEMU
e® L'exploitant de l'installation est responsable du choix du

produit de nettoyage et de I'exécution de la procédure.

Mettre en service le produit.
Utiliser des manchons appropriés.

3. Monter les conduites du fluide de commande sans
contraintes ni coudes.

GEMU 1435 ePos
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14 Mise en service

14.1 Sans préréglage d'usine (livraison sans vanne)

/A ATTENTION

Risque de blessure ou de dommages

@ Pour une mise en service correcte, le produit doit étre adapté a la vanne au moyen d'une séquence d'initialisation sur la
vanne.

@ Pendant cette mise en service, la vanne est automatiquement ouverte et fermée plusieurs fois. C'est la raison pour laquelle
il faut s'assurer au préalable que cela n'engendre aucune situation dangereuse.

En fonction de la fonction de commande, un ou deux raccords pour le fluide de commande sont disponibles sur I'actionneur :

—_

Relier les tuyaux pneumatiques et enclencher |'alimentation pneumatique de 6 bar max.
Raccorder le cable de branchement sans contraintes ni coudes.
Rétablir I'alimentation électrique.

Bl

Utiliser les touches appropriées pour accéder au parametre Init ALL dans le menu, sélectionner Init ALL avec la touche
rouge et appuyer sur la touche verte pendant 3 secondes.

o

L'initialisation est en cours.

AVIS

Temps de manceuvre des vannes (montée-descente, descente-montée)

» Lestemps de manceuvre des vannes sont mesurés et affichés. Si ceux-ci sont < 1 seconde, une erreur s'affiche et le temps
de manceuvre de la vanne doit étre réglé sur au moins > 1 seconde a l'aide de la ou des vis d'étranglement. Il est possible
d'avoir a répéter cette étape plusieurs fois jusqu'a obtenir un temps de manceuvre optimal de la vanne. L'expérience a mon-
tré que des temps de manceuvre de vanne d'environ 1 a 2 secondes conduisent a des propriétés de régulation optimales.
Idéalement, les temps de manceuvre des deux vannes ne devraient pas étre trop éloignés.

AVIS

» Sile volume de I'actionneur est trés petit, il peut étre nécessaire de fermer les vis d'étranglement internes (D1 pour les ac-
tionneurs simple effet et D1, D2 pour les actionneurs double effet) afin d'augmenter le temps de manceuvre de la vanne.
Les temps de manceuvre doivent étre > 1 seconde, sinon le positionneur risque d'osciller.

AVIS

Conseil

» Au cours de l'initialisation automatique d’actionneurs a profils de mouvements discontinus (arréts ou ralentissements indé-
finis, par ex. avec des vannes papillons a grand diamétre nominal), il n'est pas possible d'affecter clairement la détection
des fins de course ou des messages d'erreur parfois injustifiés apparaissent (par ex. FUITE).

» L'initialisation manuelle avec commutation séquentielle par I'opérateur* ou, si possible, I'acquittement du message d'erreur
pour répéter |'étape est utile ici.

*possible uniguement en mode systeme Advanced
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14 Mise en service

Apres la mise en marche

maintenir plus de 3 s

ENEEE
D: NO INIT

P = 45.4| (W) [PRESS -> FOR 35
== | C: CONFIG

‘@,‘ 1: SETPOINT

@ NO INIT
|20 INITALL

® |

I @ maintenir plus de 3 s

Les temps de manceuvre des vannes (haut->bas, bas->haut) sont mesurés
et affichés. Si ceux-ci sont < 1 seconde, une erreur s'affiche

et le temps de manceuvre de la vanne doit étre réglé sur \V4
lau moins > 1 seconde a l'aide de la ou des vis

d'étranglement. Cette étape peut devoir étre répétée plusieurs fois
jusqu'a obtenir un temps de manceuvre optimal de la \V4

PRESS -> FOR 3s (L] P =XX.X
2: INITALL @» 2: INIT RUN 1 @
4
(L] P =XX.X
2: INIT RUN 2 @

up -> down
2: INIT

RUN3‘®

anne. L'expérience a montré que des temps de manceuvre down -> up @
de vanne d'environ 1 & 2 secondes conduisent a des propriétés de régulation | |2 INIT RUN 3
optimales. Idéalement, \V4
les temps de manceuvre des deux vannes ne devraient pas étre [ [ [ [] P = XX.X @
Le produit est prét a fonctionner ltrop éloignés I'un de l'autre. Pour plus d'informations, voir le chapitre 2 INne RUYS
et réagit a un signal de consigne 14.1.1 Initialisation des origines et élimination des erreurs V4
lexterne prédéfini. [rr—— P = XXX @
2: INIT RUN 5
! v
‘III ______ X =30.5 ‘ ‘lllll X = 55.5‘ (@ ‘ PRESS -> FOR 3s ‘ (@ ‘ 1 SETPOINT ‘ (@ ’lllll INIT OK ‘
A: AUTO W =305 |<==m|B:MANUAL. W =555 |<m=m=m|C: CONFIG - == | 2: INIT ALL

Si le message « INIT OK » apparait, le produit est prét a fonctionner et peut étre réglé sur le mode de fonctionnement souhaité.

- Mode de fonctionnement A : AUTO - réagit au signal de consigne spécifié en externe.

- Mode de fonctionnement B : MANUAL - la position de la vanne peut étre saisie manuellement a l'aide des touches.

14.1.1 Initialisation des origines et élimination des erreurs

Si un message d'erreur apparait pendant le processus d'initialisation, procéder comme suit :

PRESS <-
ERROR RUN 1

PRESS <-
ERROR RUN 2.1

PRESS <-
ERROR RUN 2.2

1435 ePos

Le sens de la course de l'ac-
tionneur ne peut pas étre dé-
terminé. Cause:

a) Défaut d'alimentation en air
comprimé

b) Alimentation en air compri-
mé trop basse

c) Capteur de déplacement
mal raccordé

d) Course de la vanne < 3 mm

Le calibrage du point zéro ne
peut pas étre réalisé. Cause :

a) Capteur de déplacement /
kit d'adaptation incorrect

b) Calibrer le capteur de dépla-
cement rotatif

Le calibrage du point zéro ne
peut pas étre réalisé. Cause :
a) Capteur de déplacement /
kit d'adaptation incorrect

b) Calibrer le capteur de dépla-
cement rotatif

32/77

- Appuyer sur la touche

a) Controler I'alimentation en air comprimé (max. 6 bar)

b) Controler I'alimentation en air comprimé (max. 6 bar) et le
bon raccordement pneumatique

c) Controler I'affectation des broches
d) Controler la course de la vanne

- Appuyer sur la touche

Actionner la vanne a la main, la valeur d’affichage P en position
FERMEE doit étre > 2,0.

a) Vérifier la référence de commande

b) Faire tourner le capteur de déplacement rotatif (uniquement
sur les actionneurs quart de tour) jusqu’a ce que P > 2,0

- Appuyer sur la touche

Actionner la vanne a la main, la valeur d’affichage P en position
FERMEE doit étre < 98,0.

a) Vérifier la référence de commande

b) Faire tourner le capteur de déplacement rotatif (uniquement
sur les actionneurs quart de tour) jusqu'a ce que P < 98,0

www.gemu-group.com



14 Mise en service

PRESS <-
Stroke Error

L'actionneur ne se déplace
pas. Cause:

a) Défaut d'alimentation en air
comprimé

b) Alimentation en air compri-
mé trop basse

c) Systéme mécanique défec-
tueux

- Appuyer sur la touche

a+b) Controler I'alimentation en air comprimé (max. 6 bar)
c) Controler le systéme mécanique

&

’
4
’
ADJUST NOZZLES (S) &
#’ | THEN PRESS <- ’
. @
’
PRESS -> '
up -> down X.X s @

up -> down
2: INIT RUN 3

Temps de manceuvre (FERME
— OUVERT) de la vanne infé-
rieur a 1 seconde

- Appuyer sur la touche

- Tourner la restriction d'air D1 dans le sens des aiguilles
d’une montre pour augmenter le temps de manceuvre de la
vanne. Pour réduire le temps de manceuvre, la restriction
d'air D1 doit étre tournée dans le sens inverse des aiguilles
d'une montre. (pour actionneurs double effet, restrictions
d'air D1 et D2)

+

- Appuyer sur la touche

- Sinécessaire, répéter jusqu’a ce que le temps de manceuvre
> 1 seconde

down -> up
|2 INT RUN 3
4
, [absusTNOZZIES (5) | o7
L’ | THEN PRESS <- ‘
4

PRESS o

-> ’
down -> up X.X ‘ @

Temps de manceuvre (OUVERT
- FERME) de |a vanne inférieur
a 1 seconde

- Appuyer sur la touche

- Tourner la restriction d'air D1 dans le sens des aiguilles
d’une montre pour augmenter le temps de manceuvre de la
vanne. Pour réduire le temps de manceuvre, la restriction
d'air D1 doit étre tournée dans le sens contraire des aiguilles
d'une montre (pour les actionneurs a double effet, restric-
tions d'air D1 et D2)

_m"_

- Appuyer sur la touche

- Sinécessaire, répéter jusqu’a ce que le temps de manceuvre
>1 seconde

, (- P = XX.X
L 20 INIT RUN 5
B
.
@ REPEAT ~ CONTINUE | ¢
o < OK ESC|*
- ®
.
REMOVE LEAKAGE 0
" ‘
L+ | THEN PRESS < @
.
PRESS -> 0
LEAKAGE ¢ @

Fuite dans le systeme

- Appuyer sur la touche

- Remédier a la fuite
- Appuyer sur la touche
- Appuyer sur la touche pour réitérer le controle

- Appuyer sur la touche pour passer le contréle de fuite

ATTENTION ! Passer le contréle de fuite peut entrainer de
mauvaises caractéristiques de régulation et une usure accrue.
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15 Commutation de I'environnement de commande

14.2 Avec préréglage d'usine (livraison avec vanne)

uEm X =305 |=—> EEEEN X = 55.5|™==%| PRESS -> FOR 3s
A:AUTO W =305 |<4mmm|B:MANUAL W =555 |<mmm|C: CONFIG

X =56.5
[W = 55.5]

B: MANUAL

1. Sile positionneur est déja livré prét a fonctionner, A : AU-
TO apparait sur |'écran et le positionneur réagit au signal
de consigne spécifié en externe.

2. Pour régler la valve manuellement, appuyer 1x sur la

touche . Apparait alors B: MANUAL.

3. Appuyer sur la touche . Une parenthese autour de la
valeur par défaut s'ouvre.

4. Appuyer sur la touche jusqu'a atteindre la valeur a
modifier et ajuster a l'aide de la touche ou IE‘

- . '
5. Appuyer sur la touche jusqu'a ce que le curseur se
trouve sur la parenthese droite et confirmer la valeur défi-

nie avec la touche .

15 Commutation de I'environnement de commande

Ecran 2 lignes, a 16 caractéres

Touche Touche Touche Touche
retour avance plus moins
P | - + —

| »

Le produit offre le choix entre 2 environnements de com-
mande différents. Ceux-ci peuvent étre sélectionnés dans le
paramétre Mode systéeme.

Pour passer I'environnement de commande de [CLASSIC] &
[ADVANCED], procéder comme suit :

1. Paramétre 50 : Sélectionner MODE SYSTEME.

2. Passer de [CLASSIC] a [ADVANCED] sans quitter le para-
métrage.

3. Couper l'alimentation électrique (plus de 3 secondes).
Rétablir I'alimentation électrique.

Pour passer I'environnement de commande de [ADVANCED] &
[CLASSIC], procéder comme suit :

5. Sélectionner le paramétre MODE SYSTEME dans le menu
SetBasics.

6. Passer de [ADVANCED] a [CLASSIC] et valider par « OK ».
Ne pas quitter le paramétrage.

Couper l'alimentation électrique (plus de 3 secondes).
Rétablir I'alimentation électrique.

Mode systéme CLASSIC

Interruption de l'alimentation

» Apres une interruption de l'alimentation, le produit dé-
marre toujours en mode de fonctionnement A: AUTO (si
une initialisation a déja été effectuée) et réagit directe-
ment au signal de consigne externe.

Mode systéme ADVANCED

Coupure de tension

» Apres une coupure de tension, le produit démarre tou-
jours dans le mode de fonctionnement réglé auparavant
avec le parameétre Mode.

16 Mode systéme CLASSIC
I ] ] ] il |

Le mode systéme CLASSIC offre des fonctions de base
simples et tous les parametres disponibles sont disposés en
chaine.

Interruption de I'alimentation

» Apres une interruption de I'alimentation, le produit dé-
marre toujours en mode de fonctionnement A: AUTO (si
une initialisation a déja été effectuée) et réagit directe-
ment au signal de consigne externe.

16.1 Modes de fonctionnement
16.1.1 Mode automatique (A: AUTO)

Le mode automatique est le mode de fonctionnement normal.
Le produit initialisé réagit indépendamment aux changements

de consigne et réajuste la vanne. Les touches et IE‘
n'ont ici aucune fonction.

La position actuelle x est affichée en haut de I'écran sous
forme de pourcentage avec affichage par barres supplémen-
taire.

La ligne inférieure affiche a gauche le mode de fonctionne-
ment actuel et a droite, la consigne w en pourcentage.

. — . .
Actionner la touche pour parvenir au mode de fonction-
nement B: Manual.

1435 ePos
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16 Mode systéeme CLASSIC

16.1.2 Mode manuel (B: MANUAL)

La vanne peut étre utilisée en mode manuel. En actionnant la

touche , des parenthéses s'ouvrent autour de la consigne.
Le chiffre de la valeur a modifier doit étre sélectionné a l'aide

de la touche et réglé a l'aide des touches et E En-

suite il faudra déplacer le curseur jusqu'a la parenthese droite

— . 7 re
avec la touche et confirmer la valeur réglée avec la

touche .

Appuyer sur la touche pour parvenir au mode de fonc-
tionnement C: CONFIG.

16.1.3 Configuration (C: CONFIG)

Le menu de configuration permet de modifier différentes va-
leurs de paramétres du produit. Pour accéder au menu de
configuration, il faut sélectionner le paramétre C: CONFIG et

appuyer ensuite sur la touche pendant plus de 3 se-
condes.

La valeur du paramétre est affichée sur la ligne supérieure, le
numéro du paramétre et le nom du parametre sont affichés
sur la ligne inférieure.

La commande s’effectue alors comme indiqué sur l'illustra-
tion ci-dessous.

Paramétrage :

maintenir plus de 35

PRESS -> FOR 3s — 4..20mA
C: CONFIG

i C)

—r
1: SETPOINT 4| 2: INITALL

afl

NO INIT | ms| DEFAULT |
4| 3: DEFAULT STATE -

® | ®] ® |

[4..20 mAlll PRESS -> FOR 3s PRESS -> FOR 3s
ok ESC 2:INITALL 3: DEFAULT STATE

@7‘7

4.20m|
[4a.20mp

I
v

el

[o..101

@
[o..10V

® |

1: SETPOINT

°
3
<
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16 Mode systéme CLASSIC

16.2 Tableau des paramétres

1:SETPOINT Type de valeur de consigne 0..10V Vv 4..20mA
0..20mA mA
4.20mA mA
2:INIT ALL Lancement de l'initialisation auto- NO INIT - NO INIT
matique INIT OK
3:DEFAULT STATE  Rétablissement des réglages NO DEFAULT - DEFAULT
d'usine DEFAULT
11:X-DIRECTION Sens d’'actionnement de I'affi- RISE RISE
chage X et de la sortie du signal ~ pap |
de recopie
12:ALARM FUNCT Définit la fonction des sorties OFF OFF
alarme (ALARM1 et ALARM 2) min/max
min/min
max/max
13:LEVEL ALARMT1 Point de commutation de I'alarme 0.0...100.0 10.0
1
T14:LEVEL ALARM2  Point de commutation de I'alarme 0.0...100.0 90.0
2
15:ERROR FUNCTN  Définit la fonction de la sortie de  ERROR ERROR + RANGE
message d’erreur (ERROR) ERROR+INACTIVE
RANGE
ERROR + RANGE
ERR+RANGE+INAC
16:ERROR TIME Surveillance du temps de ma- auto s auto
noeuvre de la vanne 0..100
(Sortie de message d'erreur)
17:ERROR LEVEL Ecart de régulation maximal auto % auto
(Sortie de message d'erreur) 0.0...100.0
18:RANGE FUNCTN  Surveillance de la plage de I'entrée <4 mA mA <4mA ou >20mA
de consigne 20 mA
<4mA ou >20mA
21:MIN POSITION Limite la position FERMEE dela  0.0...100 % 0.0
vanne. Position min.
22:MAX POSITION Limite la position OUVERTE dela |0.0...100 % 100.0
vanne. Position max.
23:CLOSETIGHT Définit le fonctionnement de la no no
fonction d'étanchéité totale min
max
min & max
24:SETP DIRECTN"  Sens d’actionnement de la NORMAL NORMAL
consigne INVERS
25:SETP RAMP Fonction de rampe de la consigne auto s 0
0...400
26:SPLIT START Discrétisation (plage de consigne) 0.0 ... 90 % 0.0
Début
27:SPLIT END Discrétisation (plage de consigne) 10 ... 100 % 100
Fin
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16 Mode systeme CLASSIC

28:SETP FUNCTN Définit la fonction de la courbe ca- |linéaire linéaire
ractéristique de régulation 1:25
1:50
free
30:FREE 0 % Définition de la courbe librement  0...100 % 2
31:FREE 10 % programmable 3
32:FREE 20 % 4.4
33:FREE 30 % 11 points de référence 6.5
34:FREE 40 % 9.6
35:FREE 50 % 14.1
36:FREE 60 % 20.9
37:FREE 70 % 30.9
38:FREE 80 % 45.7
39:FREE 90 % 67.6
40:FREE 100 % 100
42:DEADBAND Taille de la zone morte auto % 1,0 %,
0.0...10.0 N°K2442:2,0%
N° K 2443:5,0 %
43:PROP GAIN" Amplification proportionnelle (Ré- Kp =0.1...100.0 1.0
gulateur PD)
44:DERIV TIME Constante de durée différentielle | Tv =0.00s...10.00s s 0.1
(Régulateur PD)
45:FIELDBUS SETP.ANALOG FIELDBUS SETP.ANALOG
46:RELEASE VXX Version logiciel V X XXX
50:SYSTEMMODE Définit le type d'environnement de CLASSIC CLASSIC
commande ADVANCED

1) Lavaleur du parameétre est automatiquement déterminée et définie pendant le processus d'initialisation. Si le réglage des parameétres est

modifié manuellement, il peut étre nécessaire de le répéter apres chaque processus d'initialisation.
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16 Mode systéme CLASSIC

16.3 Signification des paramétres

1: Point de consigne
Plage de I'entrée de consigne analogique (tension : 0-10 V ou
courant : 0/4-20 mA).

2: Init All
Initialisation

L'initialisation automatique est lancée en actionnant et
en appuyant longuement sur la touche (> 3 secondes). Le dé-
roulement de l'initialisation est affiché par les messages RUN
1TaRUNS.

Lors du processus d'initialisation, le positionneur optimise ses
parametres de régulation pour le pilotage de la vanne concer-
née.

» Ce processus doit étre effectué afin de pouvoir sélection-
ner le mode automatique ou manuel et doit étre répété
aprés chaque modification des fins de course méca-
niques (par ex. remplacement du joint de la vanne / rem-
placement des actionneurs).

3: Default State
Réglage par défaut
Rétablissement des réglages d'usine et remise a zéro de l'ini-

_|_

tialisation. En actionnant et en appuyant sur la touche

(> 3 sec), le régulateur est configuré sur Default.

Exécuter par défaut

» Aprés Default, le produit doit étre réinitialisé. Tous les pa-
rameétres définis jusqu’alors seront effacés. Les para-
meétres D.Refresh et les New Code 1-3 ne seront pas pris
en compte !

11: X-Direction

Sens d’actionnement de la valeur de réglage

Ici, il est possible de régler le sens d’actionnement (montant
ou descendant) de l'affichage et de la recopie électrique de la
position.

Min/Max:

x < Niveau Alarme1 < Niveau 24V oV
Alarme2

Niveau Alarme1 < x < Niveau 0V oV
Alarme2

Niveau Alarme1< Niveau oV 24V
Alarme2< x

Min/Min:

x < Niveau Alarme1 < Niveau 24V 24V
Alarme2

Niveau Alarme1 < x < Niveau 0V 24V
Alarme2

Niveau Alarme1< Niveau oV oV
Alarme2< x

Max/Max:

x < Niveau Alarme1 < Niveau 0V oV
Alarme2

Niveau Alarme1 < x < Niveau 24V oV
Alarme2

Niveau Alarme1< Niveau 24V 24V

Alarme2< x

13: Level Alarm 1

Point de commutation pour Alarme 1. Lorsque le point de
commutation est atteint, la sortie digitale A1 (Sortie 24 V DC)
est commutée.

14: Level Alarm 2

Point de commutation pour Alarme 2. Lorsque le point de
commutation est atteint, la sortie digitale A2 (Sortie 24 V DC)
est commutée.

15: Error Functn

Fonctionnement de la sortie de message d'erreur (sortie 24 V
DC)

Le tableau indique quelles fonctions sont pertinentes pour ré-
gler la sortie et pour quelle valeur de réglage.

FERMEE RISE 0% 0%

OUVERTE 100 % 100 % Error X X

FERMEE FALL 100 % 100 % Error+ X X X
| .

OUVERTE 0% 0% nactive
Range X

12: Alarm Functn B X X X

Active ou désactive la fonction d'alarme Range

Le déclenchement des alarmes (contacts limites) est basé Error+ X X X X

sur I'échelle de Position (course mécanique). Range+

x = valeur actuelle Inactive
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16: Error Time

Durée de surveillance pour I'envoi des messages d’erreur (10
x temps de manceuvre). La valeur définie (s) sert de référence
pour la durée au sein de laquelle le positionneur doit avoir at-
teint I'état piloté. Le seuil de réaction correspondant sera défi-
ni avec le parameétre 17. Tout dépassement de la durée défi-
nie active la sortie de message d’erreur ERR sous courant 24
V DC.

17: Error Level

Error Level:

Seuil de réaction du message d'erreur

Ici, il est possible de définir une valeur (%) pour la valeur ad-
missible de I'écart de régulation déclenchant le message d'er-
reur.

Si les parameétres 16 et 17 sont tous deux réglés sur AUTO, le
message d'erreur est activé si la zone lente n'est pas atteinte
dans un délai déterminé. Cette durée est 10 fois (valeur du pa-
ramétre AUTO) la durée d'actionnement d'initialisation.

18: Range Function

Range Functn:

Surveillance de la plage du signal de consigne

Il est possible de définir ici si le signal d’erreur Range doit étre
émis en cas de dépassement vers le bas de 4 mA (sur-
veillance de rupture de cable) ou vers le haut de 20 mA (sur-
veillance de court-circuit).

- 21: Min Position

Limite la position FERMEE de la vanne

Cette fonction correspond a une limitation mécanique de la
fermeture.

- 22: Max Position
Limite la position OUVERTE de la vanne
Cette fonction correspond a un limiteur de course mécanique.

— 100 ——
X Course illimitée \//
I T i Max. Pos
o
=}
(on
e
>
<
o 40 - Course limitée
K’
3 wdt—ourdl ] Min. Pos
o Ve
P .
: : : : Signal de
0 20 40 60 80 100 consigne w [%]

Min/Max Position
» Les parametres Min Position et Max Position permettent

23: Closetight

Si le parameétre 23 : Closetight est activé, I'actionneur sera
alors purgé a une valeur de consigne < 0,5 %, méme pour une
Min Position configurée de 10 % par ex. Lorsque la valeur de
consigne sera supérieure a 1,5 %, I'actionneur sera alors ra-
mené a 10 %.

Pour une valeur de consigne > 99,5 %, I'actionneur sera action-
né complétement, méme si la Max Position est définie a 90 %
par exemple. Lorsque la valeur de consigne sera inférieure a
98,5 %, 'actionneur sera alors ramené a 90 %.

8 Course x
[%]

1

+
R
// !
80 + o
1 1
1 1
i i
0T - P
,/ 1 1
// I 1
’ 1 1
40 + ! !
I 1
| 1
| 1
20 + - i i
-~ i i .
1 , , ! i | Signal de
I I L] I I
0 o5 15 98,5 99,5 | consigne w [%]
100

24: SetP Direction

Sens de valeur de consigne

Le réglage du sens de valeur de consigne sert au changement
de sens d’actionnement de la valeur de consigne. Cette fonc-
tion est surtout utilisée pour le mode Discrétisation, ainsi que
pour les actionneurs a simple effet avec position de sécurité
OUVERTE (fonction de commande 2).

Course x [%]

Ouvert By
Vs !
A P H
80 P :
V. 1
1L Yy .
60 V. ]
40 P Y e, E
V. '
V i
20 | y |
y ' .
P ‘ A Signal de
Fermée 0 ! ! ' ‘ ' "

20 40 60 80 100 consignew([%]

Fonction de commande 2
NORMAL

Fonction de commande
1 NORMAL

Fonction de commande Fonction de commande 1

o , . L 2 INVERS INVERS
de limiter la course mécanique de positionnement (de bu-
tée a butée) a la valeur configurée. Ceci permet de limiter
la plage de réglage mécanique de I'actionneur.
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AVIS

» Le sens d'actionnement prévu est que le signal de
consigne 0 % est toujours affecté a la position de vanne
fermée (course 0 %). Pour ce faire, si un sens d'actionne-
ment inversé est détecté pendant l'initialisation (par ex.
fonction de commande 2), le réglage est automatique-
ment adapté.

25: SetP Ramp
Rampe de valeur de consigne

La rampe de la valeur de consigne est active en mode auto-
matique et limite la vitesse de modification de la valeur de
consigne efficace. Lors de la commutation du mode manuel
en mode automatique, la rampe de valeur de consigne sert a
aligner la valeur de consigne efficace sur la valeur de
consigne de I'appareil.

En position SetP Ramp = AUTO le systeme utilise pour la
rampe de valeur de consigne la durée la plus lente des deux
temps de manceuvre qui ont été déterminés pendant l'initiali-
sation.

26: Split Start
Valeur de consigne Discrétisation Début

27: Split End
Course 4
x [%]
100
80 —
60 —
40 —
20 —
0 T T T >
20 40 60 80 100
i w [%]
Plage de consign:e Plage de consigne | Signal de
Régulateur 1 Régulateur 2 consigne

Valeur de consigne Discrétisation Fin

Les paramétres 26 et 27, en liaison avec le parametre 24,
servent a limiter la plage de consigne efficace. Ainsi, les
taches Discrétisation présentant les courbes

- montante / descendante

- descendante / montante

- descendante / descendante
- montante / montante
pourront étre effectuées.

Différence Split Start/End
» La différence entre les valeurs Split Start et Split End doit
étre supérieure a 10 %.

28: SetP Function
Fonction de valeur de consigne

Cette fonction permet de « linéariser » courbes de vannes non
linéaires et, pour les courbes de vannes linéaires, de générer
toutes les caractéristiques de débit.

Quatre courbes de vannes sont mémorisées dans |'appareil :

1. proportionnel 1: 25 (la vanne reste ouverte a 4 % en posi-
tion FERMEE)

2. proportionnel 1: 50 (la vanne reste ouverte a 2 % en posi-
tion FERMEE)

3. linéaire
4. free

Si free est sélectionné, a 30:, il est possible de saisir une
courbe avec 11 points de référence.

30: FREE 0 %

40: FREE 100 %

Course x
120,0

X

Courbe linéaire et proportionnelle

1000 1000

80,0

linéaire .+ //Zﬁ
676
60,0

. / = 150

0 60 80 100 120
Signal de consigne w [%]

Tous les 10 %, il est possible d'attribuer a chaque point de ré-
férence de valeur de consigne une valeur de débit. Ces points
géneérent une courbe polygonale avec 10 droites qui repré-
sente ainsi la courbe de vanne.

Saisie points de référence de valeur de consigne
» La saisie des points de référence de valeur de consigne
est possible uniquement avec 28: SetP Function = free.

42: DeadBand

Zone morte du positionneur

La zone morte indique I'écart maximum admissible entre la
valeur actuelle et la valeur de consigne.

Pour I'option DeadBand = AUTO, la zone morte est adaptée
lors de l'initialisation aux exigences du circuit de régulation.

Dans les autres réglages discrets, le systeme travaille avec la
valeur fixe définie pour la zone morte.
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AVIS 17 Mode systéme ADVANCED

lotes internes.

Usure accrue due a une valeur trop faible

» Lavaleur de I'écart de régulation doit toujours étre adap-
tée aux exigences de la vanne et du circuit de régulation.
Un réglage sur une valeur < 1,0 % n'est pas recommandé
car il peut provoquer, avec des profils de déplacement
discontinus (par ex. dans le cas des actionneurs), des va-
riations des caractéristiques de régulation. Cela peut
exercer beaucoup de pression sur les électrovannes pi-

» Le principe est le suivant : plus la valeur réglée est petite,
plus l'usure est élevée et plus la durée de vie est courte.
Pour cette raison, la valeur ne doit étre réglée que de fa-
¢on aussi précise que possible.

43: Prop Gain
Amplification proportionnelle

Réglage de I'amplification proportionnelle Kp

Kp =0,1...100,0

La hauteur de I'amplification doit toujours correspondre aux
besoins de la vanne et du circuit de régulation. Le réglage op-
timal est déterminé pendant l'initialisation automatique, mais
doit le cas échéant étre réajusté a posteriori.

Le comportement du régulateur est influencé comme suit :

Valeur paramétrée > valeur
déterminée

Valeur paramétrée < valeur
déterminée

Le régulateur regle plus vite
(mais a tendance a osciller).

Le régulateur regle plus lente-
ment.

Le signal de consigne par
augmentation de la grandeur
réglante s’effectue par étapes
plus grandes.

Le signal de consigne par ré-
duction de la grandeur ré-
glante s'effectue par étapes
plus petites.

La régulation est moins pré-

La régulation est plus précise.

I T N T B > B

;

I [ [ [ [

Le mode systéme ADVANCED offre des possibilités étendues
de diagnostic. Tous les parameétres disponibles sont divisés
en différentes catégories et stockés dans différents sous-me-
nus. En outre, il existe de nombreux parameétres supplémen-
taires qui proposent des informations et des réglages supplé-
mentaires.

Coupure de tension

» Apres une coupure de tension, le produit démarre tou-
jours dans le mode de fonctionnement réglé auparavant
avec le paramétre Mode.

17.1 Mode d'utilisation
17.1.1 Sélection du mode de fonctionnement

C’est dans ce paramétre que I'on sélectionne le mode de fonc-
tionnement AUTO ou MANUAL.

Pour cela, appuyer sur la touche pour modifier la valeur
définie. Celle-ci est indiquée par deux parenthéses. Ensuite,

o
avec la touche ,on place le curseur sous la valeur a modi-
fier qui sera alors changée avec les touches ou El En-

. nd ’
suite, avec la touche , le curseur sera placé sous la paren-
these droite. La ligne inférieure de I'écran affiche alors le mes-

sage OK. Ce message sera alors confirmé avec la touche
. Alternativement, la modification peut étre annulée avec la

cise.
touche El (ESC).
44: Deriv Time
Mode Manual
Constante de temps _
Réglage de la constante de temps Tv (Temps nécessaire avec ® |
lequel une valeur de réglage déterminée est atteinte plus t6t Mode  Manwall | [wode {Menual
qu'avec un régulateur P normal en raison du coefficient D) = ®
Tv=0,00s...10,00 s =y I T
46: Release VXX ® 1
Version IOQiCie”e VX XXX @ @‘A: W 50.0:X 50.0‘@»‘SETUP ‘@» Mode Auto @»
Sélection de I'environnement de commande : - I} I}
- CLASSIC:
Structure de menu comme celle décrite au chapitre Mode
systéme CLASSIC (voir Chapitre 16, page 34).
- ADVANCED:
Structure de menu comme celle décrite au chapitre Mode Mode” Sélectionner AUTO, AUTO 0 3
systeme ADVANCED (voir Chapitre 17, page 41). le mode de MAN, OFF
fonctionne-
ment
1) disponible uniquement apres l'initialisation
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17.1.2 Mode automatique (AUTO)

Le mode automatique est le mode de fonctionnement normal.
Le positionneur initialisé réagit indépendamment aux change-
ments de point de consigne et ajuste la vanne.

Les touches ou IE‘ sont sans fonction dans ce mode de
fonctionnement.

La position actuelle (x) est affichée en haut a droite de I'écran
et le signal de valeur de consigne défini (w) est affiché au mi-
lieu sous forme de pourcentage.

La ligne inférieure affiche un texte d'aide qui décrit le para-
metre actuellement sélectionné.

Actionner la touche pour parvenir au menu SETUP.

. . nd .
En actionnant une nouvelle fois la touche , on parvient au
parametre « Mode ».

2o

@l A W 50.0:X 50.0 |==>|SETUP == MODE Auto

®©

*tl®

17.1.3 Mode manuel (MANUAL)

La vanne peut étre actionnée en mode manuel. La consigne

souhaitée peut étre réglée a l'aide des touches et IEI

Actionner la touche pour parvenir au menu SETUP.
17.1.4 Mode pause (OFF)

En mode pause, la vanne reste dans la derniére position et le
régulateur ne répond pas aux signaux externes.

Actionner la touche pour parvenir au menu SETUP.
17.1.5 Configurer (SETUP)

Le menu de configuration permet de modifier différentes va-
leurs de paramétres du positionneur. Pour parvenir au menu

de configuration, il est nécessaire, dans le niveau de travail, de

sélectionner le parameétre SETUP et ensuite, d'actionner la

touche .

17.2 Menu de configuration (SETUP)

Le menu de configuration se compose de cing sous-menus
expliqués ci-dessous :

1. Service Ce menu permet de visualiser
toutes les informations et les
diagnostics relatifs au posi-
tionneur, ainsi que les signaux
connectés et les erreurs sur-

venues.

2. SetBasics SetBasics permet de procéder
aux réglages de base du posi-
tionneur, par exemple l'initiali-
sation, la sélection des si-
gnaux d'entrée et la réinitiali-

sation aux réglages d’usine.

Permet d'activer et désactiver
des fonctions spéciales du
positionneur et de régler les
parametres de régulation.

3. SetFunction

4. SetCalibration SetCalibration permet de ré-
gler les directions de fonction-
nement, courbes caractéris-
tiques, limitations de course

et de fermeture.

5. Communication Sans fonction

1435 ePos
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17.2.2 Vue d'ensemble des paramétres

Mode Sélectionner le mode de AUTO AUTO
fonctionnement MAN
OFF
1 Service 1/ O Status Sous-menu pour l'affichage des signaux d'entrée et de sortie
min-Pot-max Indique la position du
capteur de déplacement
en pourcentage
Iw/Uw Valeur du signal de
consigneen mA /V
W Pos X Comparaison consigne
et position de la vanne
Pot Abs Position du capteur de
déplacement
Valve Indique la position ac-
tuelle des électrovannes
pilote internes
Pos Ctrl Out Ecart de régulation entre
la consigne et la mesure
(positionneur)
Relais K1:K2:Err Indique la position ac-
tuelle des sorties in-
ternes
Login Sous-menu pour le réglage des droits d'acces
Code Saisie du mot de passe 0...10000 0
Logout Verrouiller 'accés OK
New Code: 1 Autoriser priorité mini- 0...10000 0
male
New Code: 2 Autoriser priorité 0...10000 0
moyenne
New Code: 3 Autoriser priorité maxi- 0...10000 0
male
Diagnostic Sous-menu pour l'affichage des messages de diagnostic
Error List Affiche les messages
d’erreur
hrs Affiche les heures de ser-
vice
Warnings Afficher les avertisse- ON / OFF ON
ments lors du service
Errors Afficher les erreurs lors ON / OFF ON
du service
Clear Error List Effacer la liste des er- OK
reurs
Spécifique 1435 Sous-menu pour l'affichage de l'identification de I'appareil
Release Affiche la version de logi-
ciel actuelle
S/N Affiche le numéro de sé-
rie actuel
TAG1 Numéro d’identification a
11 caracteres réglable
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TAG2 Numéro d’identification a
11 caractéres réglable
2 SetBasics
Setpoint Type de signal de 4-20mA/0-20 4-20 mA
consigne mA/0-10V
Default Retour aux réglages Yes / No Yes
d'usine
Init All Sous-menu pour effectuer l'initialisation
GoClose Détection de position fer-
mée
GoOpen Détection de position ou-
verte
AdjTime Détection des temps de
manceuvre
FindCoefficent ~ Optimiser les caractéris-
tiques de régulation
Init Pilot Réglage des temps de
manceuvre minimum des
électrovannes pilotes in-
ternes
CalPointQty Nombre de points de ca- 1...19 2
libration lors de l'initiali-
sation
D.Refresh Taux de rafraichissement 01..10s 05s
de I'écran
Systemmode Type d'environnement de | Classic / Advanced Classic
commande
DLight Réglage de I'éclairage de OnKey / On OnKey
I'écran
DLightTime Temps pour I'extinction 1...60 min 5 min
de I'éclairage de I'écran
pour le réglage OnKey
HelpLanguage Langue des textes D/GB D
HelpText Afficher le texte d'aide ON / OFF ON
3 SetFunction PosCtrl Sous-menu de réglage des parameétres du positionneur
Prop Gain Amplification P du posi- 0,1...100,0 XX
tionneur
Deriv Time Temps de descente du 0,0..100s 0,1s
coefficient D du position-
neur
MinPos Position inférieure de li- 0..100 % 0,0 %
mitation de course
comme plage de régula-
tion
MaxPos Position supérieure de li- 0..100 % 100 %
mitation de course
comme plage de régula-
tion
CloseTight Fonction d'étanchéité to- no, Min/Max, Max, no
tale Min
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DeadBand Ecart de régulation ad- 0 ... 100 %, auto 1,0 %, K-Nr.
missible 2442:2,0 %, K-
Nr. 2443:5,0 %
AlarmOutput Sous-menu de réglage des sorties alarme
Alarm Fn Définit la fonction de la  OFF, min/max, min/ OFF
sortie alarme min, max/man
Level Alarm 1 Point de commutation de 0,0..100 % 10,0 %
l'alarme 1
Level Alarm 2 Point de commutation de 0,0...100 % 90,0%
I'alarme 2
ErrorOutput Sous-menu pour le réglage de la sortie d'erreur
Error Functn Définit la fonction de la |Error. Error+Inactive, Error+Range
sortie d'erreur (Error)  Range, Error+Range,
Error+Range+Inac-
tive
Error Time Surveillance du temps de AUTO, AUTO
manceuvre de la vanne 0,0..100,0s
(sortie d'erreur)
Error Level Ecart de régulation maxi- AUTO, 0,0 ... 100,0 % AUTO
mal
(sortie d'erreur)
Range Functn Surveillance de la plage <4 mA <4mA ou >20-
de I'entrée de consigne >20 mA mA
<4mA ou >20 mA
Position Output Sous-menu pour le réglage de la sortie du signal de recopie
Analog Out Définit la fonctiondela = 0-10V, 0-20 mA*, 0-10V
sortie du signal de reco- 4-20 mA*
pie
Out min Position de vanne pour 0,0...100,0 % 0,0 %
signal de sortie de la re-
copie 0V
(0/4 mA¥)
Out max Position de vanne pour 0,0...100,0 % 100 %
signal de sortie de la re-
copie 10 V
(20 mA*)
CpyParaSet Copie de paramétres
dans différentes mé-
moires de travail (P1/P2/
P3/P4)
4 SetCalibration X-DIR Sens d'actionnement de RISE, FALL RISE
I'affichage X et de la sor-
tie du signal de recopie
Setp Dir Sens d'actionnement de = NORMAL, INVERS NORMAL
la consigne
Setp Ramp Fonction de rampe de la AUTO, 0s
consigne 0..400s
Split Start Discrétisation (plage de 0,0...90,0 % 0,0 %
consigne) Début
Split End Discrétisation (plage de 10...100 % 100 %
consigne) Fin
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Setp Fn Définit la fonction de la | Linear/ free / 1:25/ Linear
courbe caractéristique de 1:50
régulation
Setp Functn Sous-menu pour régler les points de référence de valeur de consigne (possible uni-
quement avec « Setp Fn: free »)

W0 % Libre programmation de 0...100,0 % 2,0 %
W10 % 10 pointsde la courbe de 0..1000% 30%
W 20 % régulation 0..100,0 % 4,4%
W30 % 0...100,0 % 6,5 %
W 40 % 0...100,0 % 9,6 %
W 50 % 0...100,0 % 14,1 %
W 60 % 0...100,0 % 20,9 %
W70 % 0...100,0 % 30,9 %
W 80 % 0...100,0 % 457 %
W90 % 0..100,0 % 67,6 %
W 100 % 0...100,0 % 100,0 %

* Disponible uniquement pour les versions équipées d’une sortie courant en option

17.2.3 Menu 1 Service

Service
1

®] e
‘ 170 Status ‘ @ Logout ‘ @ Diagnosis ‘ @ Gemi specific ‘ @ Return ‘
11 —| 1.2 — 13 —_— 14 —_— 5
| — | — | — —
® ® ® @l ] o ®
Vi L111 ‘ ® g/e';lle?ri?nsq‘r‘r(er 1 ®, TAGL ‘@ TAG2 ® Return ‘
® @ ® ®
@ ©
Error List @ hrs. XXXXXXXXX @ Warnings ON @ Errors ON.... ® Clear Error List @ Return
—  —— — —
< — ON...OFF |t ON...OFF | == OK ||
@ ® ® ® ®
® ©
ggg\% Level: 3 0 @» Logout? ® NewCode:1 0 ® NewCode:2 0 @ NewCode:3 0 @ Return
(0...10000) @ oK [+ 0...10000 [ 0...10000 [ == 0...10000 [*===
@ @ @ ®
) S) ® .
min - Pot - max Tw: XXX A ® w. Pos X @ Pot Abs XXX % @ Valve. 1:2:3:4 @ Pos Ctrl Out, Relais K1 :K2:Err @ Return
00% 100 % — —_— | XXX % XXX | s am —_— cooe — 1 —_— P
® ® ® ®
Uw: XXXV
| [ [ []

17.2.3.1 Tableau des paramétres 1 Service

» Certains niveaux actifs Active Level sont nécessaires (voir « Activation ou désactivation de I'acceés utilisateur », page 51)
pour lire et modifier les parametres.
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17.2.3.1.11/ O Status

Sous-menu pour l'affichage des signaux d'entrée et de sortie

» Certains niveaux actifs Active Level sont nécessaires (voir « Activation ou désactivation de I'accés utilisateur », page 51)
pour lire et modifier les parametres.

min-Pot-max  Indique la position du 0 n..”
capteur de déplace-
ment en pourcentage

Iw / Uw Valeur du signal de 0 nl."
consigne en mA/V

W Pos X Comparaison 0 n..”
consigne et position
de la vanne

Pot Abs Position du capteur 0 nl."

de déplacement

Valve Indique la position ac- 0 n..”
tuelle des électro-
vannes pilote internes

Pos Ctrl Out  Ecart de régulation 0 nl."
entre la consigne et la
mesure (positionneur)

Relais Indique la position ac- 0 nl."
K1:K2:Err tuelle des sorties in-
ternes

1) n.l. =lecture uniquement

17.2.3.1.2 Login

» Certains niveaux actifs Active Level sont nécessaires (voir « Activation ou désactivation de I'accés utilisateur », page 51)
pour lire et modifier les parametres.

Sous-menu pour le réglage des droits d'acces

Code Saisie du mot de 0...10000 0 0 0
passe

Logout Verrouiller I'acces OK 0 0

New Code: 1  |Autoriser priorité mi- |0...10000 0 1 1
nimale

New Code: 2 | Autoriser priorité 0...10000 0 2 2
moyenne

New Code: 3 | Autoriser priorité 0...10000 0 3 3
maximale

17.2.3.1.3 Diagnostic

» Certains niveaux actifs Active Level sont nécessaires (voir « Activation ou désactivation de l'acceés utilisateur », page 51)
pour lire et modifier les parametres.
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Sous-menu pour l'affichage des messages de diagnostic

Affichage Fonction Plage de valeurs Réglage d'usine Niveau actif
Lecture Modifier

Error List Affiche les messages 0 n..”
d’erreur

hrs Affiche les heures de 0 n..”
service

Warnings Afficher les avertisse- ON / OFF ON 0 &
ments lors du service

Errors Afficher les erreurs ~ ON / OFF ON 0 3
lors du service

Clear Error List | Effacer la liste des er- OK 0 3
reurs

1) n.l. = lecture uniquement
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17.2.3.1.4 Spécifique 1435

» Certains niveaux actifs Active Level sont nécessaires (voir « Activation ou désactivation de I'accés utilisateur », page 51)
pour lire et modifier les parametres.

Sous-menu pour l'affichage de l'identification de I'appareil

Release Affiche la version ac- V2.X.X.X 0 nl."
tuelle du logiciel

S/N Affiche le numéro de 0 n.."
série actuel

TAG1 Un numéro TAG peut 0 3
étre saisi

TAG2 Un numéro TAG peut 0 3
étre saisi

1) n.l. = lecture uniquement
17.2.3.2 Signification des paramétres 1 Service

17.2.3.2.1 Détection des signaux d’entrée et de sortie

SETUP

@ 1@

SetBasics SetFunction SetCalibration Communication

®,
®©

9. 9, 9.
) ®© ®©

®| le

I/ O Status
1.1

Min-Pot-Max :

Indique la position minimale et maximale du capteur de déplacement en pourcentage. Pour un bon fonctionnement, cette valeur
doit étre comprise entre 2 % et 98 %.

Iw / Uw:

Indique la valeur instantanée du signal de consigne momentané par rapport a la position instantanée de la vanne en %.

W Pos X:

Indique la position actuelle du capteur de déplacement (attention, cette valeur peut étre différente de la valeur Pos x, car la
vanne n'utilise pas toute la plage de 0-100 % du capteur de déplacement).

Valve:

Indique la position actuelle des électrovannes pilotes internes (vanne ouverte = .)
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Pos Ctrl Out:
Indique la vitesse avec laquelle la vanne doit étre actionnée.

Ecart de régulation trop important

» Sil'écart de régulation est trop grand, ceci est indiqué par un point a gauche ou a droite sur I'écran. Dans ce cas, la vanne
doit étre actionnée a pleine vitesse.

Relais :
Indique la position actuelle des relais internes A1, A2 et Error (relais activé = ‘).

17.2.3.2.2 Activation ou désactivation de I'accés utilisateur

SETUP

*| 1o

Service @ SetBasics @ SetFunction @ SetCalibration @ Communication
— — — —
— — < — ~—
© © © @
*| |e
1/ O Status @ Login
1.1 —1 1.2
~—

®

Le niveau de configuration du produit est protégé, dans certaines zones, contre les modifications de paramétres non autorisées,
par différents codes.

Les niveaux de fonctionnement sont prédéfinis et destinés a 3 groupes d'utilisateurs différents :

- Niveau 3 : Tous les paramétres client sont disponibles et modifiables, y compris la possibilité de définir les paramétres phy-
siques (par ex. installateur, opérateur du systeme).

- Niveau 2. Paramétres client réduits disponibles et modifiables, spécifiquement limités aux parameétres les plus importants
pour le dépannage. Possibilité d'ajustement dans les parametres physiques définis (par ex. opérateur d'installation ou opéra-
teur de machine).

- Niveau 1. Les paramétres client ne sont pas disponibles ou modifiables, seules les informations d'état sont affichées.
La protection en écriture ou en lecture de tous les points des menus est signalée par des symboles.

Mode Sélectionner le AUTO AUTO 0 3
mode de fonction-  paAN
nement
1 Service New Code: 1 | Autoriser priorité 0..10000 0 1 1
minimale

Les codes de Niveau actif suivants s'appliquent :

Niveau La lecture et I'écriture ne requiérent aucune autorisation
actif 0

Niveau L'autorisation minimale, Code 1, est requise pour la lecture et I'écriture
actif 1

Niveau L'autorisation moyenne, Code 2, est requise pour la lecture et I'écriture
actif 2

Niveau L'autorisation maximale, Code 3, est requise pour la lecture et I'écriture (état de livrai-
actif 3  son)
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Les codes peuvent étre modifiés et, le cas échéant, activés dans le menu ci-dessous :

Service
@] |o
1/ 0O Status @ Login
11 —| 1.2
@
®| leg
225\% Level: 3 0 | | LOgoUL? @ NewCode:1 0 @ NewCode:2 0 @ NewCode:3 0 @ Return
(0...10000) @ OK [ == 0...10000 [*—== 0...10000 [~ 0...10000 [*===
® ® ® ®
Code:

Entrer le code pour I'accés utilisateur. Active Level indique le niveau utilisateur actuellement autorisé.

Exemple : Active Level 0 indique que les 3 niveaux utilisateur sont verrouillés. Seuls les paramétres signalés par le symbole
rOwO0 peuvent étre lus et modifiés.

Logout:

Permet de sortir de la zone protégée en écriture et en lecture du menu. Cette fonction verrouille différents menus selon le ni-
veau utilisateur activé. Le paramétre Active Level indique le niveau utilisateur 0.

New Code 1:

Entrer le nouveau code pour le niveau utilisateur minimal (niveau utilisateur 1) (réglage d’'usine 0).
New Code 2:

Entrer le nouveau code pour le niveau utilisateur moyen (niveau utilisateur 2) (réglage d’usine 0).
New Code 3:

Entrer le nouveau code pour le niveau utilisateur maximal (niveau utilisateur 3) (réglage d’usine 0).

» Réglage d'usine 0 signifie que les 3 codes sont affectés avec 0. Cela signifie que tous les menus des parametres sont auto-
risés.

Exemple : Pour verrouiller le niveau utilisateur 2, il faut affecter un code au niveau utilisateur 2 ainsi qu’au niveau utilisateur 3.

17.2.3.2.3 Lecture, effacement et désactivation de messages d’erreur

SETUP

@ e

Service @ SetBasics @ SetFunction @ SetCalibration @ Communication
e — <G— ~—
® C, ® ®
@ e
I/ O Status @ Login @ Diagnosis
1.1 — | 1.2 — 1 1.3
e e
® C)

Error List :

Dans ce meny, le positionneur enregistre les 100 derniers messages d'erreur. Les erreurs sont également enregistrées lors de
I'utilisation dans I'environnement de commande de la mémoire d'erreurs.

hrs:
Compte les heures de service du positionneur.
Warnings :

Permet d'afficher et de masquer les messages d'avertissement sur I'écran. Lorsqu'un avertissement est signalé, le positionneur
continue de fonctionner normalement. Les messages sont enregistrés dans ErrorList.

Errors :
Permet d'afficher et de masquer les messages d'erreur sur I'écran. Les messages sont enregistrés dans ErrorList.
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Clear Error List :

Ici, la touche permet d'effacer la liste des erreurs du positionneur.

17.2.3.2.4 Afficher le numéro de série et la version du logiciel, entrer le numéro TAG

SETUP
Service @ SetBasics @ SetFunction @ SetCalibration @ Communication
— — —- —
<@—> ~qe— <@—> ~G—
T/ O Status @ Login @ Diagnosis @ Gem Specific
11 _— 12 _— 13 —_— 14
— — | —
VXX XX
Affiche la version actuelle du logiciel
S/N:
Indique le numéro de série du positionneur
TAG1:
Il est possible d'entrer un numéro TAG a 11 caracteres pour l'identification du positionneur.
TAG2:
Il est possible d'entrer un numéro TAG a 11 caracteres pour l'identification du positionneur.
17.2.4 Menu 2 SetBasics
SetBasics Init All
Auto . Man ESC
Setpoint:  4-20 mA @ Default: Default @ Init All @ CalPointQty 9 ® D. Refresh 05s @ Systemmode
0-20 mA | === Default | == -— 1..19 | 0.1..1.0s [*= CLASSIC
4-%9181A @ No Default @ @ @ @ ADVANCED
| @ Return @, Helptext. ON @, HelpLanguage D _@> DLightTime 5min @, DLight On Key @
@ @ ON...OFF @ Gg @ 1...60min @ On I%ery: 4(@—

17.2.4.1 Tableau des paramétres 2 SetBasics

» Certains niveaux actifs Active Level sont nécessaires (voir « Activation ou désactivation de I'acceés utilisateur », page 51)
pour lire et modifier les parametres.

Setpoint Type de signal de 4-20 mA 4-20 mA 0 3
consigne 0-20 mA
0-10V
Par défaut Retour aux réglages Yes/ No Yes 3 3
d'usine

WWWw.gemu-group.com 53/77 1435 ePos



17 Mode systeme ADVANCED

Init All

Sous-menu pour ef-
fectuer l'initialisation
(voir « Init All »,

page 54)

CalPointQty

Nombre de points de
calibration lors de
I'initialisation

D.Refresh

Taux de rafraichisse-
ment de 'écran

0,1..10s

0,5s

Systemmode

Type d'environnement
de commande

CLASSIC / AD-
VANCED

CLASSIC

DLight

Réglage de I'éclairage
de I'écran

OnKey / On

OnKey

DLightTime

Temps pour l'extinc-
tion de I'éclairage de
I'écran pour le réglage
[OnKey]

1...60 min

5 min

HelpLanguage

Langue des textes

D/GB

HelpText

Afficher le texte
d'aide

ON / OFF

ON

17.2.4.1.1 Init All

» Certains niveaux actifs Active Level sont nécessaires (voir « Activation ou désactivation de I'accés utilisateur », page 51)
pour lire et modifier les parametres.

Sous-menu pour effectuer l'initialisation

GoClose

Détection de position
fermée

GoOpen

Détection de position
ouverte

AdjTime

Détection des temps
de manoeuvre

FindCoefficent

Optimiser les caracté-
ristiques de régulation

InitPilot

Réglage des temps de
manaoceuvre minimum
des électrovannes pi-
lotes internes

17.2.4.2 Signification des paramétres 2 SetBasics

17.2.4.2.1 Définir I'entrée de consigne

Point de consigne

Plage de I'entrée de consigne analogique (tension : 0-10 V ou courant : 0/4-20 mA).
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17.2.4.2.2 Exécuter Reset

Exécuter par défaut
» Aprés Default, le produit doit étre réinitialisé. Tous les paramétres définis jusqu’alors seront effacés. Les paramétres D.Re-
fresh et les New Code 1-3 ne seront pas pris en compte !
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17.2.4.2.3 Exécuter l'initialisation

Init All

L'initialisation automatique ou manuelle (adaptation du positionneur a la vanne) est lancée.

Setup

®

Service

SetBasics

®|

|®

Lancement de
I'initialisation automatique

®

@ Init All

Setpoint: 4-20mA Default State: YES
—
4@ —
Init Valve
Auto Man ESC
_ Initialisation [ ] P XX.X%
automatique 2 INIT RUN 1 @
[ L 1] P XX.X%
2: INIT RUN 2 | (=) s
up -> down.
2: INIT RUN 3 @
down -> up.
2: INIT RUN 3 | (=) s
EEEEE P XX.X%
2: INIT RUN 4 | (=) s
[ L] ] P XX.X%
2: INIT RUN 5 @ —
Init Valve OK
actionner 2 fois l @
A: w XXX x XXX @ SETUP @ Mode Auto
— — Manual
® ®
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Le démarrage de l'initialisation automatique (via le paramétre Start Init Valve) permet d’adapter le positionneur a la vanne. Les
parameétres pertinents sont demandés indépendamment et automatiquement. En fonction de la vanne, cette procédure peut du-
rer quelques minutes. En alternative, l'initialisation peut étre également démarrée via le paramétre Init Valve dans la fonction de
menu Set Basics.

Si le message Init Valve Ok apparait, le produit est prét a fonctionner et peut étre réglé sur le mode souhaité. Autres informa-
tions.

Si un message d'erreur apparait pendant le processus d'initialisation.

Temps de manceuvre des vannes (montée-descente, descente-montée)

» Lestemps de manceuvre des vannes sont mesurés et affichés. Si ceux-ci sont < 1 seconde, une erreur s'affiche et le temps
de manceuvre de la vanne doit étre réglé sur au moins > 1 seconde a l'aide de la ou des vis d'étranglement. Il est possible
d'avoir a répéter cette étape plusieurs fois jusqu'a obtenir un temps de manceuvre optimal de la vanne. L'expérience a mon-
tré que des temps de manceuvre de vanne d'environ 1 a 2 secondes conduisent a des propriétés de régulation optimales.
Idéalement, les temps de manceuvre des deux vannes ne devraient pas étre trop éloignés.

Conseil

» Au cours de l'initialisation automatique d’actionneurs a profils de mouvements discontinus (arréts ou ralentissements indé-
finis, par ex. avec des vannes papillons a grand diamétre nominal), la détection des fins de course ne peut pas étre attri-
buée clairement ou des messages d'erreur parfois injustifiés apparaissent (par ex. FUITE).

» L'initialisation manuelle avec commutation séquentielle par I'opérateur ou, si possible, I'acquittement du message d'erreur
pour répéter I'étape est utile ici.

Setup

Init All = Man: Initialisation manuelle

Lorsque l'initialisation manuelle est lancée, le positionneur exécute un programme d'initialisation similaire a l'initialisation auto-

®] o
Service @ SetBasics
% Lancement de l'initialisation
manuelle
@] e
Setpoint: 4-20mA @ Default State: YES @ Init All
(— (G
C) ®
@] 1o
Init Valve @ goClose XX.X% @ goOpen XX.X% @
Auto.. Man ESC — —
© @
@] 1o @ |Je
goClose X.X% goOpen X X%
Valid? OK ESC Valid? OK ESC
® @
Return @ InitPilot @ findCoefficient @ adjTime 0,0: 0,0 _—
® ® ® ‘—
® | ®| |lo el |o el |o
Init Valve OK InitPilot XX X% findCoeff XX.X% adjTime 0,0: 0,0
ESC ESC ESC
Actionner2foisl @
A: w XXX x XX.X @ SETUP @ Mode Auto
Manual
[— OFF
® ®

matique. L'initialisation manuelle différe en ce que I'utilisateur doit lancer et confirmer les étapes du programme a l'aide de la

touche
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- L'initialisation manuelle doit uniquement étre utilisée lorsque l'initialisation automatique ne permet pas d'obtenir des caracté-
ristiques de régulation satisfaisantes.

- Les fonctions goClose et goOpen doivent étre répétées plusieurs fois si les courses des vannes sont trés petites afin d’adap-
ter le positionneur de maniere optimale a la vanne.

- Afin de prévenir toute erreur de commande au cours de l'initialisation manuelle, les paramétres ne sont acceptés que sila
condition pour leur fonctionnement correct est requise.

Go Close:
Détecte la position fermée de la vanne pendant l'initialisation.

Lors de l'initialisation manuelle, ce paramétre doit étre lancé et confirmé avec la touche .

Go Open:
Détecte la position ouverte de la vanne pendant l'initialisation.

Lors de l'initialisation manuelle, ce paramétre doit étre lancé et confirmé avec la touche .

Find Coefficent:
Est affiché uniquement lorsque adjTime a été exécuté.
Vérifie les caractéristiques de régulation de la vanne sur différentes positions entre les fins de course.

Init Pilot:
Les temps de manceuvre minimum des électrovannes pilotes internes sont réglés sur la vanne de process.

Lors de l'initialisation manuelle, ce parameétre doit étre lancé avec la touche .

Call Point Qty:

Permet de modifier le nombre de points de référence utilisés lors de l'initialisation.

Exemple : QtyCalPoint=9 signifie : les caractéristiques de régulation de la vanne sont vérifiées sur 9 positions (ici par étapes de
10).

17.2.4.2.4 Procéder aux réglages de I'écran

D.Refresh:

Permet de modifier le taux de rafraichissement de I'écran.
Systemmode :

Sélection de I'environnement de commande :

- CLASSIC:
Structure de menu comme celle décrite au chapitre Mode systeme CLASSIC (voir Chapitre 16, page 34).

- ADVANCED:
Structure de menu comme celle décrite au chapitre Mode systéme ADVANCED (voir Chapitre 17, page 41).

DLight:
Permet de changer les caractéristiques de I'éclairage de I'écran entre les réglages suivants :

- OnKey - I'éclairage de I'écran s’allume sur pression d’'une touche. L'écran reste éclairé apres la derniére pression sur une
touche en fonction du réglage du paramétre DLightTime.

- On — L'écran reste éclairé en permanence.

DLightTime:

Moment de la coupure automatique de I'éclairage de I'écran lorsque le paramétre DLight est configuré sur OnKey
HelpLanguage:

La langue du texte peut étre affichée en allemand D ou en anglais GB.

HelpText:

Permet de masquer les textes d’aide normalement affichés dans la deuxiéme ligne de I'écran.

Si les textes d'aide sont masqués, I'écran affiche I'affectation des touches.
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17.2.4.3 Modification des réglages d'usine 2 SetBasics

SetPoint Type de signal de consigne 4-20 mA
D.Refresh Taux de rafraichissementde 0,5s
I'écran
Systemmode Type d'environnement de com- Classic
mande
DLight Réglage de I'éclairage de OnKey
I'écran
DLightTime Temps pour I'extinction de 5 min
I'éclairage de I'écran pour le ré-
glage [OnKey]
HelpLanguage Langue des textes D
HelpText Afficher le texte d'aide ON
17.2.5 Menu 3 SetFunction
Alarm Fn OFF ® Level Alarm1  10.0 % ® Level Alarm2  90.0 % @ Return
OFF| *==" 0.0...100.0 % | *=== 0.0...100.0 % | ===
oy (@ ® ®
max/max|
Analog Out 0-10V ® Out min 0.0 % ® Out max 100.0 % ® Return
} SeFuncion gi%gmﬁ : ‘6 0.0...100.0 % ‘6 0.0...100.0 % ‘6
® 1@ ® © ® | ©
PosCtrl @ Dead Band Auto ® Alarm Output @ Error Output @ Position Output @ (CpyParaSet OFF @ Return
5 "® ® ® ® e
® © @® S She
hsh
Pi<=P4
Error Functn Error @ Error Time Auto @ Error Level... Auto @ Range Functn <4mA or >20mA @ Return
— —. —- | —-
Error+Inactive| e 0.0...100.0 5 [ 0.0...100.0 % | == < 4MA | te—
i @ ® O L T \—‘
Prop Gain 1.0 ® Deriv Time 0.1s @ Min Pos 0.0 % @ Max Pos 100.0 % @ Close Tight no @ Return
0.1...100.0 |m— 0.01...1 5 |~ 0.0...100.0 %o | ~gem— 0.0...100.0 % | -dem— no|
® ® ® ® ol (®
min & max|

17.2.5.1 Tableau des paramétres 3 SetFunction

pour lire et modifier les parametres.

» Certains niveaux actifs Active Level sont nécessaires (voir « Activation ou désactivation de I'accés utilisateur », page 51)

PosCtrl Sous-menu de ré-
glage des para-
métres du position-
neur (voir « PosCtrl »,
page 60)
DeadBand Ecart de régulation  0,0..10 % 1,0 %, 0 2
admissible auto N° K 2442 :2,0 %
N°K2443:50 %
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AlarmOutput

glage des sorties

Sous-menu de ré-

alarme (voir « Alar-
mOutput », page 61)

ErrorOutput

page 61)

Sous-menu pour le
réglage de la sortie
de message d'erreur
(voir « ErrorOutput »,

PositionOutput

» page 61)

Sous-menu pour le
réglage de la sortie
du signal de recopie
(voir « PositionOutput

CpyParaSet

P4)

Copie de paramétres
dans les mémoires
de travail (P1/P2/P3/

17.2.5.1.1 PosCtrl

» Certains niveaux actifs Active Level sont nécessaires (voir « Activation ou désactivation de I'acceés utilisateur », page 51)
pour lire et modifier les parametres.

Sous-menu de réglage des parameétres du positionneur

Prop Gain" Amplification P du po- 0,1...100,0 XX 3
sitionneur
DerivTime Temps de descente 0,00...10,00 s 0,1s 3
du coefficient D du
positionneur
MinPos Limiteur de serrage = 0...100 % 0,0 % 3
repere inférieur
plages de régulation
MaxPos Limiteur de course = 0...100 % 100 % 3
repere supérieur
plages de régulation
CloseTight Fonction d'étanchéité no no 3
totale Min / Max
Max
Min

1) Lavaleur du parameétre est automatiquement déterminée et définie pendant le processus d'initialisation. Si le réglage des parametres est

modifié manuellement, il peut étre nécessaire de le répéter apres chaque processus d'initialisation.
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17 Mode systeme ADVANCED

17.2.5.1.2 AlarmOutput

» Certains niveaux actifs Active Level sont nécessaires (voir « Activation ou désactivation de I'accés utilisateur », page 51)
pour lire et modifier les parametres.

Sous-menu de réglage des sorties alarme

Alarm Fn Définit la fonction de OFF OFF 0 2
la sortie alarme Min / max
Min / min
Max / max
Level Alarm 1 |Point de commutation|0,0...100,0 % 10,0 % 0 1
de l'alarme 1
Level Alarm 2 | Point de commutation|0,0...100,0 % 90,0 % 0 1
de l'alarme 2

17.2.5.1.3 ErrorOutput

» Certains niveaux actifs Active Level sont nécessaires (voir « Activation ou désactivation de l'acceés utilisateur », page 51)
pour lire et modifier les parametres.
Sous-menu pour le réglage de la sortie d'erreur
Error Functn  Définit la fonction de la Error Error+Range 0 3
sortie de message d'er- Error+Inactive
reur
Range
Error+Range
Err+tRangetinac
Error Time Surveillance du temps AUTO AUTO
de manceuvre de la 0,0..100,0 s
vanne
Error Level Ecart de régulation AUTO AUTO
maximal 0,0...100,0 %
Range Functn |Surveillance de la plage <4 mA <4mA ou >20mA
de l'entrée de consigne 520 mA
<4mA ou >20mA

17.2.5.1.4 PositionOutput

» Certains niveaux actifs Active Level sont nécessaires (voir « Activation ou désactivation de l'accés utilisateur », page 51)
pour lire et modifier les parametres.

Sous-menu pour le réglage de la sortie du signal de recopie

Analog Out | Définit la fonction de la 0-10V 0-10V 0 2
sortie du signal de recopie g2 mA ™"
4-20 mA"
WWWw.gemu-group.com 61/77 1435 ePos



17 Mode systeme ADVANCED

signal de sortie de la recopie

10V (20 mA)"

Out min Position de vanne pour 0,0...100,0 % 0,0 % 2
signal de sortie de la recopie
0V (0/4mA)"

Out max Position de vanne pour 0,0...100,0 % 100,0 % 2

1) Disponible uniqguement pour les versions équipées d’une sortie courant en option

17.2.5.2 Signification des paramétres 3 SetFunction

17.2.5.2.1 Réglage des paramétres du positionneur

Amplification proportionnelle

Réglage de I'amplification proportionnelle Kp

Kp=0,1...100,0
La hauteur de I'amplification doit toujours correspondre aux besoins de la vanne et du circuit de régulation. Le réglage optimal

est déterminé pendant l'initialisation automatique, mais doit le cas échéant étre réajusté a posteriori.

Le comportement du régulateur est influencé comme suit :

Valeur paramétrée > valeur déterminée

Valeur paramétrée < valeur déterminée

Le régulateur regle plus vite (mais a tendance a osciller).

Le régulateur regle plus lentement.

Le signal de consigne par augmentation de la grandeur ré-
glante s’effectue par étapes plus grandes.

Le signal de consigne par réduction de la grandeur réglante
s'effectue par étapes plus petites.

La régulation est moins précise.

La régulation est plus précise.

Deriv Time

Constante de temps

Réglage de la constante de temps Tv (Temps nécessaire avec lequel une valeur de réglage déterminée est atteinte plus t6t
qu'avec un régulateur P normal en raison du coefficient D)

Tv=0,00s...10,00 s

Min/Max Position

- 21: Min Position

Limite la position FERMEE de la vanne

Cette fonction correspond a une limitation mécanique de la fermeture.

- 22: Max Position

Limite la position OUVERTE de la vanne

Cette fonction correspond a un limiteur de course mécanique.

4

— 100

R Course illimitée  ~_~

= 7

; 80 MaX. POS

>

o

‘B 60

>

<

o

o 40

o

3 20 Min. Pos

O .

Signal de
0 20 40 60 100 consigne w [%]
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Min/Max Position

» Les paramétres Min Position et Max Position permettent de limiter la course mécanique de positionnement (de butée a bu-
tée) a la valeur configurée. Ceci permet de limiter la plage de réglage mécanique de I'actionneur.

Closetight:

Si le paramétre 23 : Closetight est activé, I'actionneur sera alors purgé a une valeur de consigne < 0,5 %, méme pour une Min
Position configurée de 10 % par ex. Lorsque la valeur de consigne sera supérieure a 1,5 %, I'actionneur sera alors ramené a

10 %.

Pour une valeur de consigne > 99,5 %, I'actionneur sera actionné complétement, méme si la Max Position est définie a 90 % par
exemple. Lorsque la valeur de consigne sera inférieure a 98,5 %, I'actionneur sera alors ramené a 90 %.

x
Q
(2]
— A
=
S B
100 =
[
271
// |
80 =+ i |
I I
I I
] ]
60 == , i |
e I I
R 1 1
// I |
z I ]
40 + ! !
1 1
1 1
1 1
20 . : |
e i | ,
1 \ , ! 1 | Signal de
| I I ] I I v
0 05 15 98,5 99,5 | consigne w [%]
100

17.2.5.2.2 Régler la zone morte

DeadBand
Zone morte du positionneur
La zone morte indique I'écart maximum admissible entre la valeur actuelle et la valeur de consigne.

Pour I'option DeadBand = AUTO, la zone morte est adaptée lors de l'initialisation aux exigences du circuit de régulation. Dans
les autres réglages discrets, le systéme travaille avec la valeur fixe définie pour la zone morte.

AVIS |

Usure accrue due a une valeur trop faible

» La valeur de I'écart de régulation doit toujours étre adaptée aux exigences de la vanne et du circuit de régulation. Un réglage
sur une valeur < 1,0 % n'est pas recommandé car il peut provoquer, avec des profils de déplacement discontinus (par ex.
dans le cas des actionneurs), des variations des caractéristiques de régulation. Cela peut exercer beaucoup de pression sur
les électrovannes pilotes internes.

» Le principe est le suivant : plus la valeur réglée est petite, plus l'usure est élevée et plus la durée de vie est courte. Pour
cette raison, la valeur ne doit étre réglée que de fagon aussi précise que possible.

17.2.5.2.3 Réglage des fonctions et points de commutation des sorties alarme

Alarm Output:

Sous-menu de réglage des sorties alarme.

Active ou désactive la fonction d'alarme

Le déclenchement des alarmes (contacts limites) est basé sur I'échelle de Position (course mécanique).

x = valeur actuelle
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Min/Max:

x < Niveau Alarme1 < Niveau 24V ov
Alarme2

Niveau Alarme1 < x < Niveau oV ov
Alarme2

Niveau Alarme1< Niveau Alarme2< x 0 V 24V
Min/Min:

x < Niveau Alarme1 < Niveau 24V 24V
Alarme2

Niveau Alarme1 < x < Niveau oV 24V
Alarme2

Niveau Alarme1< Niveau Alarme2< x 0V ov
Max/Max:

x < Niveau Alarme1 < Niveau oV ov
Alarme2

Niveau Alarme1 < x < Niveau 24V ov
Alarme2

Niveau Alarme1< Niveau Alarme2< x 24 V 24V

Point de commutation pour Alarme 1. Lorsque le point de commutation est atteint, la sortie digitale A1 (Sortie 24 V DC) est
commutée.

Point de commutation pour Alarme 2. Lorsque le point de commutation est atteint, la sortie digitale A2 (Sortie 24 V DC) est
commutée.

17.2.5.2.4 Réglage des fonctions de la sortie d'erreur

Error Output:

Sous-menu pour le réglage de la sortie d'erreur.

Fonction de la sortie de message d’erreur (sortie 24 V DC).

Le tableau indique quelles fonctions sont pertinentes pour régler la sortie et pour quelle valeur de réglage.

Error fn X X
Error+ X X X
Inactive

Range X
Error+ X X X
Range
Error+ X X X X
Range+

Inactive

Error Time:

Durée de surveillance pour I'envoi des messages d’erreur (10 x temps de manceuvre). La valeur définie (s) sert de référence
pour la durée au sein de laquelle le positionneur doit avoir atteint I'état piloté. Le seuil de réaction correspondant sera défini
avec le paramétre 17.

Tout dépassement de la durée définie active la sortie de message d’erreur ERR sous courant 24 V DC.

Error Level:
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Seuil de réaction du message d'erreur

Ici, il est possible de définir une valeur (%) pour la valeur admissible de I'écart de régulation déclenchant le message d'erreur.
Si les parametres 16 et 17 sont tous deux réglés sur AUTO, le message d'erreur est activé si la zone lente n'est pas atteinte
dans un délai déterminé. Cette durée est 10 fois (valeur du parametre AUTO) la durée d'actionnement d'initialisation.

Range Functn:

Surveillance de la plage du signal de consigne
Il est possible de définir ici si le signal d’erreur Range doit étre émis en cas de dépassement vers le bas de 4 mA (surveillance
de rupture de céble) ou vers le haut de 20 mA (surveillance de court-circuit).

17.2.5.2.5 Réglage de Ia fonction et des valeurs limite de la recopie de position

Position Output:

Sous-menu pour le réglage de la sortie du signal de recopie.

Analog Out:

Définit la fonction de la sortie du signal de recopie.

- 010V

- 0-20 mA, disponible uniqguement pour les versions équipées d’'une sortie courant en option
- 4-20 mA, disponible uniquement pour les versions équipées d’'une sortie courant en option

Out min:

Définit la position de la vanne déclenchant la transmission d'un signal de sortiede 0 V/ 0 mA /4 mA.

Out Max:

Définit la position de la vanne déclenchant la transmission d'un signal de sortie de 10 V / 20 mA

17.2.5.3 Modification des réglages d'usine 3 SetFunction

Prop Gain Amplification P du position- X.X
neur

Deriv Time Temps de descente du coeffi- 1,00 s
cient D du positionneur

Min Pos Position inférieure de limita- 0,0 %
tion de course comme plage
de régulation

Max Pos Position supérieure de limita- 100 %
tion de course comme plage
de régulation

CloseTight Fonction étanchéité totale infé- no
rieure

DeadBand Ecart de régulation admissible 1,0 %

N° K 2442 :2,0 %
N° K 2443 :5,0 %

Alarm Functn

Définit la fonction de la sortie
alarme

OFF

l'alarme 2

Level Alarm 1 Point de commutation de 10,0 %
l'alarme 1
Level Alarm 2 Point de commutation de 90,0 %

Error Functn

Définit la fonction de la sortie
de message d’erreur (Error)

Error + Range

Error Time Surveillance du temps de ma- AUTO
nceuvre de la vanne (sortie de
message d'erreur)
Error Level Ecart de régulation maximal ~ AUTO
(sortie de message d'erreur)
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Range Functn Surveillance de la plage de I'en- <4mA ou >20mA
trée de consigne
Analog Out Définit la fonction de la sortie | 0-10 V (4-20 mA)
du signal de recopie
Out min Position de vanne pour signal 0,0 %
de sortie de la recopie 0 V (0/4
mA)
Out max Position de vanne pour signal 100,0 %
de sortie de la recopie 10 V (20
mA)
17.2.6 Menu 4 SetCalibration
® [ ]@
XDIR: ;{RIISSEE | =—> SetpDir: NORMAL @ Setp Ramp: 0s @ Split Start: 0.0% @ SplitEnd:  100.0 % @ Setp Fn; linear @ Setp Fn @ Return
T e— NORMAL [*=== 0..400 5| *=== 0.0...100 % | === 0.0...100 % | === linear| *>=== —
® IWERS | (@) ® ® ® i ® ®
® l |®
@ W 90% 67.7 %. @ W100% 100.0 %... @ Return @ W 0% 20% @ W 10% 3.0% @ W 20% 4.4 %
0.0...100.0 %| =" 0.0...100.0 %| === = 0.0...100.0 % —| 0.0.-100.0 %) S| 00-100:0%
® ® ® ® ® ®
W 80% 45.7 %... Q W 70% 30.9 %... @ W 60% 209 %... @ W 50% 14.1% @ W 40% 9.6 % Q W 30% 6.5 %
0.0...100.0 % | ===t 0.0...100.0 % | ==—b>| 0.0...100.0 % | ==b> 0.0...100.0 % | === 00-:100:0%) 2= 00--100.0%
® ® ® ® ®

17.2.6.1 Tableau des paramétres 4 SetCalibration

®||®

» Certains niveaux actifs Active Level sont nécessaires (voir « Activation ou désactivation de l'acceés utilisateur », page 51)
pour lire et modifier les parametres.

la courbe caractéris-
tique de régulation

1:25/1:50

X-DIR Sens d’actionnement RISE RISE 0 3
de l'affichage X etde |paLL
la sortie du signal de
recopie

Setp Dir" Sens d'actionnement NORMAL NORMAL 0 3
dela consigne INVERS

Setp Ramp Fonction de rampe de AUTO O0s 0 3
la consigne 0..400 s

Split Start Discrétisation (plage 0,0...90 % 0,0% 0 3
de consigne) Début

Setp Fn Définit la fonction de Linéaire / libre/  Linéaire 0 3

Setp Functn

Sous-menu pour ré-
gler les points de réfé-
rence de valeur de
consigne (possible
uniguement avec Setp
Fn: free) (voir « Setp
Functn », page 67)

1) Lavaleur du paramétre est automatiquement déterminée et définie pendant le processus d'initialisation. Si le réglage des parameétres est
modifié manuellement, il peut étre nécessaire de le répéter apres chaque processus d'initialisation.
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17.2.6.1.1 Setp Functn

» Certains niveaux actifs Active Level sont nécessaires (voir « Activation ou désactivation de I'accés utilisateur », page 51)
pour lire et modifier les parametres.

Sous-menu pour régler les points de référence de valeur de consigne (possible uniquement avec Setp Fn: free)
W0 % 0...100 % 2,0 % 0 3

W10 % 0...100 % 3,0% 0 3

W20 % 0..100 % 4,4 % 0 3

W 30 % 0...100 % 6,5 % 0 3

W 40 % 0...100 % 9,6 % 0 3

W 50 % 0..100 % 14,1 % 0 3

W 60 % 0...100 % 20,9 % 0 3

W70 % 0...100 % 30,9 % 0 3

W 80 % 0...100 % 457 % 0 3

W90 % 0...100 % 67,6 % 0 3

W 100 % 0...100 % 100,0 % 0 3

17.2.6.2 Signification des paramétres 4 SetCalibration

17.2.6.2.1 Réglage du sens d’actionnement des signaux de mesure

X-Direction
Sens d’actionnement de la valeur de réglage

Ici, il est possible de régler le sens d’actionnement (montant ou descendant) de I'affichage et de la recopie électrique de la posi-
tion.

FERMEE RISE 0% 0%
OUVERTE 100 % 100 %
FERMEE FALL 100 % 100 %
OUVERTE 0% 0%

SetP Direction
Sens de valeur de consigne

Le réglage du sens de valeur de consigne sert au changement de sens d’actionnement de la valeur de consigne. Cette fonction
est surtout utilisée pour le mode Discrétisation, ainsi que pour les actionneurs a simple effet avec position de sécurité OU-
VERTE (fonction de commande 2).
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Course x [%]

Ouvert R
y 4
W
80T T P :
Y. !
60 T % ¢ |
40 T y 7 E
y i
/ 1
20 T g4 i
Va / | I | | .'-; Slgn?l de
A O T I T | | '
Fermee 20 40 60 80 100consignew[%]
Fonction de commande Fonction de commande 2
1NORMAL — NORMAL 777777
Fonction de commande Fonction de commande 1
2INVERS ~~ 77 INVERS

» Le sens d'actionnement prévu est que le signal de consigne 0 % est toujours affecté a la position de vanne fermée (course
0 %). Pour ce faire, si un sens d'actionnement inversé est détecté pendant l'initialisation (par ex. fonction de commande 2),
le réglage est automatiquement adapté.
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SetP Ramp
Rampe de valeur de consigne

La rampe de la valeur de consigne est active en mode automatique et limite la vitesse de modification de la valeur de consigne
efficace. Lors de la commutation du mode manuel en mode automatique, la rampe de valeur de consigne sert a aligner la valeur
de consigne efficace sur la valeur de consigne de I'appareil.

En position SetP Ramp = AUTO le systeme utilise pour la rampe de valeur de consigne la durée la plus lente des deux temps de
manceuvre qui ont été déterminés pendant l'initialisation.

Split Start
Valeur de consigne Discrétisation Début
Split End
Course 4
x [%]
100
80 —
60 —
40 —
20 —
0 T T T :
20 40 60 80 100
i w [%]
Plage de consign}e Plage de consigne | Signal de

Reégulateur 1 Régulateur 2 consigne

Valeur de consigne Discrétisation Fin

Les paramétres 26 et 27, en liaison avec le parametre 24, servent a limiter la plage de consigne efficace. Ainsi, les taches Dis-
crétisation présentant les courbes

- montante / descendante

- descendante / montante

- descendante / descendante
- montante / montante
pourront étre effectuées.

Différence Split Start/End
» La différence entre les valeurs Split Start et Split End doit étre supérieure a 10 %.
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SetP Function

Saisie points de référence de valeur de consigne
» La saisie des points de référence de valeur de consigne est possible uniquement avec 28: SetP Function = free.

Fonction de valeur de consigne

Cette fonction permet de « linéariser » courbes de vannes non linéaires et, pour les courbes de vannes linéaires, de générer
toutes les caractéristiques de débit.

Quatre courbes de vannes sont mémorisées dans l'appareil :

1. proportionnel 1 : 25 (la vanne reste ouverte & 4 % en position FERMEE)

2. proportionnel 1: 50 (la vanne reste ouverte & 2 % en position FERMEE)

3. linéaire

4. free

Si free est sélectionné, a 30:, il est possible de saisir une courbe avec 11 points de référence.
30: FREEO %

40: FREE 100 %

Course X Courbe linéaire et proportionnelle
120,0
]

1000

0

80,0

linéaire .+ //5
676
60,0

1:25 )sph

457

400

200

0,0 +6-

0 60 80 100 120
Signal de consigne w [%]

Tous les 10 %, il est possible d'attribuer a chaque point de référence de valeur de consigne une valeur de débit. Ces points gé-
nerent une courbe polygonale avec 10 droites qui représente ainsi la courbe de vanne.
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17.2.6.3 Modification des réglages d'usine 4 SetCalibration

X-Direction Sens d’actionnement de I'affi- RISE
chage X et de la sortie du si-
gnal de recopie
Setp Direction Sens d'actionnement de la NORMAL
consigne
Setp Ramp Fonction de rampe de la 0s
consigne
Split Start Discrétisation (plage de 0,0 %
consigne) Début
Split End Discrétisation (plage de 100 %
consigne) Fin
Setp Function Définit la fonction de la courbe Linéaire
caractéristique de régulation
W0 % 2,0
W10 % 3,0
W 20 % 4,4
W30 % 6,5
W 40 % 9,6
W 50 % 14,1
W60 % 20,9
W70 % 30,9
W 80 % 457
W90 % 67,6
W 100 % 100
17.2.7 Menu 5 Communication
Le menu Communication est sans fonction.
® ©
Fieldlbus SETP.AI!ALOG @, Return
sermpus SETPANALOG ‘@
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18 Dépannage
SetP.Range Le signal de consigne est en-dehors de la Controéler signal de consigne
plage définie.
Error Run 1 Défaut d'alimentation en air comprimé Controler I'alimentation en air comprimé (max.

Pression de commande trop basse

6 bar) et le bon raccordement pneumatique

Capteur de déplacement mal raccordé

Controler I'affectation des broches

Course de la vanne < 3 mm

Controler la course de la vanne

Error Run 2.1

Le calibrage de point zéro n'a pas pu étre réali-
sé.

Amener a la main la vanne en position FER-
MEE, la valeur d'affichage doit étre > 2,0.

Capteur de déplacement / kit d'adaptation in-
correct

Vérifier la référence de commande

Capteur de déplacement rotatif mal réglé

Tourner le capteur de déplacement rotatif jus-
quaP>20

Error Run 2.2

Le calibrage de point zéro n'a pas pu étre réali-
sé.

Amener a la main la vanne en position OU-
VERTE, la valeur d'affichage doit étre < 98.

Capteur de déplacement / kit d'adaptation in-
correct

Vérifier la référence de commande

Capteur de déplacement rotatif mal réglé

Tourner le capteur de déplacement rotatif jus-
qu'aP<98,0

AD Nozzle (s)

Temps de manceuvre de la vanne inférieur a 1
seconde.

Régler les restrictions d'air D1 et D2 selon la
fonction de commande de I'actionneur, jusqu'a
un temps de manceuvre > 1 seconde.

Dans le sens des aiguilles d'une montre =
temps de manceuvre plus long.

Appuyer ensuite sur la touche jaune.

Leckage Run 4

Fuites dans le systeme pneumatique.

Vérifier I'étanchéité des raccords pneuma-
tiques externes (serrer les raccords).

Error Drive

L'actionneur ne se déplace pas.

Controler le systeme pneumatique.

Controéler le systéme mécanique.

Stroke Error

L'actionneur ne se déplace pas.

Controéler le systeme pneumatique.

Controler le systeme mécanique

1435 ePos
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22 Retour

19 Inspection et entretien

/\ AVERTISSEMENT

Robinetteries sous pression !

» Risque de blessures extrémement
graves ou danger de mort

® Mettre l'installation ou une partie de
l'installation hors pression.

@ Vidanger entierement l'installation ou
une partie de l'installation.

AVIS

Utilisation de mauvaises piéces détachées !

» Endommagement du produit GEMU

» La responsabilité du fabricant et la garantie sont annu-
lées.

e Utiliser uniquement des piéces d'origine GEMU.

/A\ ATTENTION

Eléments d'installation chauds !

» Risques de brilures

@ N'intervenir sur l'installation qu'apres
l'avoir laissé refroidir.

@ Porter un équipement de protection.

AVIS

Travaux d'entretien exceptionnels !

» Endommagement du produit GEMU

@ Les travaux d’entretien ou de réparation qui ne sont pas
décrits dans la notice d'utilisation ne doivent pas étre ef-
fectués sans consultation préalable du fabricant.

L'exploitant doit effectuer des controles visuels réguliers des
produits en fonction des conditions d'utilisation et du poten-
tiel de risque, afin de prévenir les fuites et les dommages.

1. Confier les travaux d’'entretien et de maintenance au per-
sonnel qualifié et formé.

N

aux reglements de I'exploitant de l'installation.

w

Couper l'alimentation électrique.

Mettre l'installation ou une partie de l'installation hors ser-

vice.

o

Prévenir toute remise en service de l'installation ou d'une
partie de l'installation.

o

Mettre l'installation ou une partie de l'installation hors
pression.

N

Actionner quatre fois par an les produits qui restent tou-
jours a la méme position.

19.1 Nettoyage du produit

- Nettoyer le produit avec un chiffon humide.

- Ne pas nettoyer le produit avec un nettoyeur a haute pres-
sion.

Utiliser I'équipement de protection adéquat conformément

20 Démontage

1. Procéder au démontage dans l'ordre inverse du montage.
Dévisser le/les cable(s).

Désactiver le fluide de commande.

Couper la/les conduite(s) du fluide de commande.

S

Démonter le produit. Respecter les mises en garde et les
consignes de sécurité.

21 Mise au rebut

1. Tenir compte des adhérences résiduelles et des émana-
tions gazeuses des fluides infiltrés.

2. Toutes les pieces doivent étre éliminées dans le respect
des prescriptions de mise au rebut / de protection de l'en-
vironnement.

22 Retour

En raison des dispositions légales relatives a la protection de
I'environnement et du personnel, il est nécessaire que vous
remplissiez intégralement la déclaration de retour et la joi-
gniez signée aux documents d'expédition. Le retour ne sera
traité que si cette déclaration a été intégralement remplie. Si
le produit n'est pas accompagné d'une déclaration de retour,
nous procédons a une mise au rebut payante et n'accordons
pas d'avoir/n'effectuons pas de réparation.

1. Nettoyer le produit.

2. Demander une fiche de déclaration de retour 8 GEMU.
3. Remplir intégralement la déclaration de retour.
4

Envoyer le produit 8 GEMU accompagné de la déclaration
de retour remplie.
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LEMLT

Déclaration de conformité UE
selon 2014/30/UE (Directive CEM)

Nous, la société GEMU Gebr. Miiller Apparatebau GmbH & Co. KG
Fritz-Mdiller-Strale 6-8
D-74653 Ingelfingen-Criesbach

déclarons par la présente, sous notre seule responsabilité, que le produit indiqué ci-aprés est conforme aux dispositions de la
directive susmentionnée.

Produit : GEMU 1435
Nom du produit : Positionneur électropneumatique intelligent

Les normes harmonisées suivantes ont EN 61800-3:2004/A1:2012; EN 61326-1:2013; EN 61000-6-2:2005/AC:2005
été appliquées (entiérement ou en par-
tie) :

[
|
VA

M. Barghoorn
Directeur Technique Globale

Ingelfingen, le 29/06/2023

GEMU Gebr. Miiller Apparatebau GmbH & Co. KG WWW.gemu-group.com
Fritz-Miiller-StraBe 6-8 D-74653 Ingelfingen-Criesbach info@gemue.de
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LEMLT

Déclaration de conformité UE
selon 2011/65/UE (directive RoHS)

Nous, la société GEMU Gebr. Miiller Apparatebau GmbH & Co. KG
Fritz-Mdiller-Strale 6-8
D-74653 Ingelfingen-Criesbach

déclarons par la présente, sous notre seule responsabilité, que le produit indiqué ci-aprés est conforme aux dispositions de la
directive susmentionnée.

Produit : GEMU 1435
Nom du produit : Positionneur électropneumatique intelligent

Les normes harmonisées suivantes ont EN IEC 63000:2018
été appliquées (entiérement ou en par-
tie) :

[
|
VA

M. Barghoorn
Directeur Technique Globale

Ingelfingen, le 29/06/2023

GEMU Gebr. Miiller Apparatebau GmbH & Co. KG WWW.gemu-group.com
Fritz-Miiller-StraBe 6-8 D-74653 Ingelfingen-Criesbach info@gemue.de
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