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1 Schnellinbetriebnahme

1 Schnellinbetriebnahme

/\ VORSICHT

Gefahrensituation!

» Verletzungsgefahr oder Beschadigungen maoglich

® Zur korrekten Inbetriebnahme muss das Produkt mittels Initialisierungsablauf auf
das Prozessventil eingelernt werden.

@ Waihrend dieser Inbetriebnahme wird das Ventil automatisch mehrmals gedffnet und
geschlossen. Es muss daher vorab sichergestellt werden, dass dadurch keine geféhr-
liche Situation eintreten kann.

Fehlerhafte Initialisierung!
e |Initialisierung immer ohne Betriebsmediendruck am Prozessventil durchfiihren. Initialisierung in Ruhestellung (NO/NC) des
Prozessventils durchfiihren.

® Bei Lieferung des Produkts werksseitig montiert auf einem Ventil, ist der komplette Aufbau bei einem Steuerdruck von 5,5
bis 6 bar ohne Betriebsdruck bereits betriebsbereit. Eine Neuinitialisierung wird empfohlen, wenn die Anlage mit einem ab-
weichenden Steuerdruck betrieben wird oder es eine Veranderung der mechanischen Endlagen gegeben hat (z.B. Dich-
tungswechsel am Ventil/Antriebsaustausch). Die Initialisierung bleibt auch bei einer Spannungsunterbrechung erhalten.

e Bei Lieferung des Produkts ohne Werksvoreinstellung (z.B. bei Lieferung ohne Ventil) muss zum ordnungsgemaRen Betrieb
einmalig eine Initialisierung durchgefiihrt werden. Diese Initialisierung muss nach jeder Veranderung des Prozessventils
(z.B. Dichtungswechsel oder Antriebsaustausch) erneut durchgefiihrt werden.

Bedienfehler!
@ Vor Inbetriebnahme mit der Bedienung des Produkts vertraut machen.

Die Initialisierung ist zum korrekten Betrieb des Reglers zwingend erforderlich und muss einmalig durchgefiihrt werden.

Bei Lieferung des Produkts werksseitig vormontiert auf einem Ventil, ist der komplette Aufbau bei einem Steuerdruck von 5,5 bis
6 bar ohne Betriebsdruck bereits betriebsbereit - der Regler befindet sich im Automatikbetrieb. Eine Neuinitialisierung wird emp-

fohlen, wenn die Anlage mit einem abweichenden Steuerdruck betrieben wird oder es eine Verdnderung der mechanischen End-

lagen gegeben hat (z.B. Dichtungswechsel am Ventil/Antriebsaustausch).

Die Initialisierung bleibt auch bei einer Spannungsunterbrechung erhalten.

Voraussetzungen:

- Angebaut an Ventil.

- Angeschlossene Versorgungsluft von max. 7 bar.

- Angeschlossene Versorgungsspannung von 24 V DC.

- Soll- und Istwertsignale missen nicht anliegen.

- Folgendes Ablaufschema zur korrekten Inbetriebnahme befolgen:

HINWEIS

Anwendungstipp

» Bei der automatischen Initialisierung von Antrieben mit diskontinuierlichen Bewegungsprofilen (undefiniertes Stoppen oder
Stocken z.B. bei Klappenventilen mit groBen Nennweiten) kann die Erkennung von Endlagen ggfs. nicht eindeutig zugeord-
net werden oder teilweise unberechtigt Fehlermeldungen erscheinen (zum Beispiel LECKAGE).

» Hier hilft die manuelle Initialisierung mit sequentieller Weiterschaltung durch den Bediener oder falls mdglich ein Quittieren
der Fehlermeldung, um den Schritt zu wiederholen (siehe 'Manuelle Initialisierung', Seite 43).
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1 Schnellinbetriebnahme

Meniiabfolge zur Schnell-Initalisierung des Reglers

Einschaltmeldung nach Anlegen
der Versorgungsspannung

(ohne Werkseinstellung)

Nolnit
==

(Ventil kann AUF-
und ZU gefahren

XX.X%

werden)

Y/ = Selbstinitialisierung

1c}
™

Setup

=

3 Sekunden

StartlnitValve

OK ESC

driicken
[=]

(=]

Die ermittelte Stellzeit des Ventils fiir beide
Richtungen (Offnen / SchlieRen) wird
angezeigt. Um die Stellzeit zu &ndern kann
dieser Schritt mittels Taste -> unterbrochen
werden (Anzeige ,adjust nozzle(s)") und
Uiber die riickseitig angebrachten
Pneumatikdrosseln beeinflusst werden. Die
Feinjustierung erfolgt durch mehrmaliges
wiederholen der Stellzeitmessung und
sequentieller Veranderung der
Drosselstellung. Bei angezeigten Werten
<1,0 sek. wird zwingend angeraten die
Drosseln zu verwenden. Empfohlen werden
Stellzeiten >1,0 sek. um optimale
Regelergebnisse zu erzielen
-> Siehe auch Kapitel Drosseleinstellungen

goClose XX.X%

ESC |E|
goOpen XX X%

ESC |E|
findFunct
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adjTime
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Init Valve

ESC
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adjust nozzle(s)
OK ESC

.
v
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Das Produkt ist betriebsbereit
und reagiert auf den extern
vorgegebenen Sollwert.

Bei Option"Prozessregler" muss

dieser separat aktiviert werden.

findCoefficient XX.X%

ESC

\Y

Init Pilot

XX.X%
ESC

13w3

\Y4

*

Init Valve OK
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A: w XX.X:

X XX.X

E SETUP
—
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Automatische Schnell-Initialisierung:

Az 0 0O 0O

Mode Auto
Manual
= OFF

¥

Meldung steht 5
Sekunden an und erlischt
anschlieRend
automatisch. Alternativ

kann diese mit Taste "+"

ausgeblendet werden.

Durch das Starten der Selbstinitialisierung (liber Parameter Start Init Valve) passt sich der Regler an das Ventil an. Relevante Pa-
rameter werden selbstandig und automatisch abgefragt. Dieser Vorgang kann je nach Ventil ein paar Minuten dauern. Die Initia-
lisierung kann alternativ auch iber den Parameter Init Valve im Meniipunkt Set Basics gestartet werden.

Erscheint die Meldung Init Valve Ok ist das Produkt betriebsbereit und kann in die gewiinschte Betriebsart gestellt werden. Wei-
tere Informationen (siehe 'Arbeitsebene (Mode)', Seite 50).

Erscheint wahrend dem Initialisierungsvorgang eine Fehlermeldung (siehe 'Fehlermeldungen wéahrend der Initialisierung’, Sei-

te 46).
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2 Aligemeines

2 Allgemeines

2.1 Hinweise

- Beschreibungen und Instruktionen beziehen sich auf Stan-
dardausfiihrungen. Fir Sonderausfiihrungen, die in diesem
Dokument nicht beschrieben sind, gelten die grundsatzli-
chen Angaben in diesem Dokument in Verbindung mit einer
zusatzlichen Sonderdokumentation.

- Korrekte Montage, Bedienung und Wartung oder Reparatur
gewahrleisten einen storungsfreien Betrieb des Produkts.

- Im Zweifelsfall oder bei Missversténdnissen ist die deut-
sche Version des Dokumentes ausschlaggebend.

- Zur Mitarbeiterschulung Kontakt tiber die Adresse auf der
letzten Seite aufnehmen.

- Fur Feldbusvarianten Profinet, Profibus DP und DeviceNet
stehen separate Dokumente fiir die feldbusspezifischen-
und relevanten Abldufe zur Verfiigung.

Die allgemeine Inbetriebnahme und grundsatzliche Bedie-
nung wird bereits in diesem Dokument beschrieben.

2.2 Verwendete Symbole

Folgende Symbole werden in dem Dokument verwendet:

Warnhinweise sind dabei immer mit einem Signalwort und
teilweise auch mit einem gefahrenspezifischen Symbol ge-
kennzeichnet.

Folgende Signalworter bzw. Gefahrdungsstufen werden einge-
setzt:

A GEFAHR |

Unmittelbare Gefahr!
» Bei Nichtbeachtung drohen schwerste
Verletzungen oder Tod

/\ WARNUNG

Maoglicherweise gefahrliche Situation!
» Bei Nichtbeachtung drohen schwerste
Verletzungen oder Tod

/A\ VORSICHT

® Auszufiihrende Tatigkeiten

Maoglicherweise gefahrliche Situation!
» Bei Nichtbeachtung drohen mittlere bis
leichte Verletzungen

> B P

2 Reaktion(en) auf Tatigkeiten

= Aufzéhlungen

2.3 Begriffsbestimmungen

Betriebsmedium

Medium, das durch das GEMU Produkt flieRt.

Steuerfunktion

Mbgliche Betatigungsfunktionen des GEMU Produkts.
Steuermedium

Medium, mit dem durch Druckaufbau oder Druckabbau das
GEMU Produkt angesteuert und betatigt wird.
Speed-""Funktion

Speed Assembly and Programming, eine besonders
anwenderfreundliche Inbetriebnahmefunktion zur schnellen
Montage, automatisierter Einstellung und Initialisierung von
GEMU Produkten. Die Aktivierung erfolgt gerdteabhingig mit-
tels externem Impulssignal oder vorhandenen Vorkehrungen
am Gerat (Magnet- oder Gehduseschalter). Die Umstellung in
den Normalbetriebmodus erfolgt nach erfolgreichem Ablauf
automatisch.

2.4 Warnhinweise

Warnhinweise sind, soweit moglich, nach folgendem Schema
gegliedert:

SIGNALWORT
Mogliches  |Art und Quelle der Gefahr

gefahrenspe- , Mmggliche Folgen bei Nichtbeachtung
zifisches

Symbol

®Malnahmen zur Vermeidung der Gefahr

HINWEIS

Maoglicherweise gefahrliche Situation!
» Bei Nichtbeachtung drohen Sachscha-
den

>

Folgende gefahrenspezifische Symbole kénnen innerhalb ei-
nes Warnhinweises verwendet werden:

Explosionsgefahr

Larmentwicklung durch Abluft und Schaltwech-
sel

Aggressive Chemikalien!

Leckage!

Unter Druck stehende Armaturen!

>R
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4 Produktbeschreibung

3 Sicherheitshinweise

Die Sicherheitshinweise in diesem Dokument beziehen sich
nur auf ein einzelnes Produkt. In Kombination mit anderen An-
lagenteilen konnen Gefahrenpotentiale entstehen, die durch
eine Gefahrenanalyse betrachtet werden miissen. Fiir die Er-
stellung der Gefahrenanalyse, die Einhaltung daraus resultie-
render Schutzmalnahmen sowie die Einhaltung regionaler Si-
cherheitsbestimmungen ist der Betreiber verantwortlich.

Das Dokument enthalt grundlegende Sicherheitshinweise, die
bei Inbetriebnahme, Betrieb und Wartung zu beachten sind.
Nichtbeachtung kann zur Folge haben:

- Gefahrdung von Personen durch elektrische, mechanische
und chemische Einwirkungen

- Gefahrdung von Anlagen in der Umgebung
- Versagen wichtiger Funktionen

- Gefahrdung der Umwelt durch Austreten gefahrlicher Stoffe
bei Leckage

Die Sicherheitshinweise beriicksichtigen nicht:

- Zufélligkeiten und Ereignisse, die bei Montage, Betrieb und
Wartung auftreten konnen

- Die ortshezogenen Sicherheitsbestimmungen, fiir deren Ein-
haltung (auch seitens des hinzugezogenen Montageperso-
nals) der Betreiber verantwortlich ist

Vor Inbetriebnahme:
1. Das Produkt sachgerecht transportieren und lagern.
2. Schrauben und Kunststoffteile am Produkt nicht lackieren.

3. Installation und Inbetriebnahme durch eingewiesenes
Fachpersonal durchfiihren.

Montage- und Betriebspersonal ausreichend schulen.

5. Sicherstellen, dass der Inhalt des Dokuments vom zustan-
digen Personal vollstdandig verstanden wird.

6. Verantwortungs- und Zustandigkeitsbereiche regeln.
7. Sicherheitsdatenblatter beachten.

8. Sicherheitsvorschriften fiir die verwendeten Medien
beachten.

Bei Betrieb:

9. Dokument am Einsatzort verfiigbar halten.

10. Sicherheitshinweise beachten.

11. Das Produkt gemalR diesem Dokument bedienen.

12. Das Produkt entsprechend der Leistungsdaten betreiben.
13. Das Produkt ordnungsgemaR instand halten.

14. Wartungsarbeiten bzw. Reparaturen, die nicht in dem Do-
kument beschrieben sind, nicht ohne vorherige Abstim-
mung mit dem Hersteller durchfiihren.

Bei Unklarheiten:

15. Bei nachstgelegener GEMU Verkaufsniederlassung nach-
fragen.

4 Produktbeschreibung

4.1 Aufbau

1 Bedieneinheit mit Anzeige Polyesterfolie mit
Acrylglas
2 Gehéauseoberteil PSU
3 LEDs
4 Geh&auseunterteil PP, 30%GF
5 Wegaufnehmer (je nach
Ausfiihrung integrierter Li-
nearpotentiometer, inte-
grierter Drehpotentiometer
oder Steckverbinder fiir ex-
ternen Wegaufnehmer)
6 Anbausatz, ventilspezifisch Materialien / Teile
ventilspezifisch
4.2 Beschreibung

Der digitale elektropneumatische Stellungsregler GEMU 1436
cPos dient mit optional integriertem Prozessregler zur Steue-
rung von pneumatisch betatigten Prozessventilen mit ein-
fach- / doppeltwirkenden Linear- oder Schwenkantrieben. Die
von Sensoren (z. B. Durchfluss, Druck, Temperatur etc.) einge-
henden Signale werden durch den optional iberlagerten Pro-
zessregler erfasst und geman der Sollwertvorgabe ausgere-
gelt. GEMU 1436 cPos verfiigt iiber ein robustes Gehduse mit
geschiitzten Bedientasten und einer LCD-Anzeige, worliber
sich das Produkt auch an komplexe Regelaufgaben individuell
anpassen lasst. Durch Zusatzausstattungen kann der Regler
direkt in Feldbusumgebungen eingesetzt werden.
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5 GEMU CONEXO

4.3 Funktion

Das Produkt ist ein intelligenter elektropneumatischer Stel-
lungsregler zum Anbau an pneumatische Antriebe. Er kann als
Prozess- oder Stellungsregler betrieben werden.

Das Produkt wird standardmaRig direkt an den Antrieb ange-
baut. Der entsprechende Weggeber ist bereits im Stellungs-
regler integriert (optional kann das Produkt mit einer M12
Steckverbindung fiir einen externen Anbau des Weggebers be-
stellt werden).

Der Weggeber misst die aktuelle Position des Ventils und mel-
det diese an die Elektronik des Produkts. Diese vergleicht den
Istwert des Ventils mit dem vorgegebenen Sollwert und regelt
bei entsprechender Regelabweichung das Ventil nach.

Im Stellungsregler ist zusatzlich ein Prozessregler (optional)
integriert mit dem zusétzlich ein anstehendes Istwertsignal
(z. B. Niveau, Druck, Temperatur, Durchfluss) ausgewertet
wird.

Im zweizeiligen Display des Produkts lassen sich die erforder-
lichen Informationen abrufen. Zuséatzlich werden selbsterkla-
rende Hilfetexte eingeblendet, welche die Bedeutung der auf-
gerufenen Parameter erkléren.

Die lokale Bedienung des Produkts erfolgt tber vier Tasten.

4.4 Sicherheitsfunktion

Das Produkt verfiigt liber eine Sicherheitsfunktion, welche
beim Ausfall der pneumatischen Luftversorgung oder der
elektrischen Versorgungsspannung die Ausgange kontrolliert
schaltet (siehe 'Sicherheitsfunktion', Seite 40). Diese Sicher-
heitsfunktion ersetzt keine notwendigen anlagenspezifischen
Sicherheitseinrichtungen. Das Produkt ist keine Sicherheits-
steuerung.

4.5 Typenschild

Ausfiihrung gemaR Bestelldaten Max. zuldssiger Steuerdruck

@ g 1436 DNZ1SA010001030 |
N wg’ PST max 7,0bar
E< 24V Iw:0/4-20mA 0-60° C
g 2single 1501/min ———— Baujahr
Gerateversion —| ;m 13 HAL 2017( €
©
N
m Ia 882|56310 10519936 | 0001

T
| Chargennummer|
Artikelnummer Seriennummer

Geréateversion

» Diese Anleitung ist fir Gerate ab der Gerateversion 10
geltend. Durch die Gerateversion konnen Rickschliisse
auf die verwendete Firmware gezogen werden. Fiir &ltere
Geréte (Gerateversion niedriger als 10), ist eine andere
Betriebsanleitung mit gegebenenfalls abweichenden
Bedienangaben zu verwenden. Eine Anderung der Geréte-
version kann auch hardwaretechnische Anderungsgriinde
haben weswegen auch mehrere Gerateversionen dieselbe
Firmwareversion beschreiben.

10 V2.0.0.0 05/2014
11 V2.0.3.5 11/2018 Anpassung an neu-
en Displaycontrol-
ler
12 V2.0.3.5 12/2018 Keine Firmwareadn-
derung
13 V2.0.3.6 05/2019 | Funktionserweite-
rung Profinet und
ErrorAction
Auswahlmaglich-
keit "Safe"
5 GEMU CONEXO

Bestellvariante

Dieses Produkt besitzt in entsprechender Ausfiihrung mit CO-
NEXO einen RFID-Chip (1) zur elektronischen Wiedererken-
nung. Die Position des RFID-Chips ist unten ersichtlich. Die
RFID-Chips kénnen mit einem CONEXO Pen ausgelesen wer-
den. Fiir die Anzeige der Informationen ist die CONEXO App
bzw. das CONEXO Portal notwendig.

Fir weitere Informationen lesen Sie die Betriebsanleitungen
der CONEXO Produkte oder das Datenblatt CONEXO.

Die Produkte CONEXO App, CONEXO Portal und CONEXO Pen
sind nicht Bestandteil des Lieferumfangs und miissen separat
bestellt werden.
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6 Bestimmungsgemale Verwendung

6 Bestimmungsgemafle Verwendung

A GEFAHR

Explosionsgefahr

» Gefahr von schwersten Verletzungen
oder Tod.

@ Das Produkt nicht in explosionsgefahr-
deten Zonen verwenden.

@ Das Produkt kann durch Sonderbe-
schaltung Ventile im explosionsgefahr-
deten Bereich steuern (Installation des
Stellungsreglers aulerhalb EX-Be-
reich).

/\ WARNUNG

Nicht bestimmungsgemiBe Verwendung des Produkts!

» Gefahr von schwersten Verletzungen oder Tod

» Herstellerhaftung und Gewahrleistungsanspruch erlischt.

@ Das Produkt ausschlieBlich entsprechend der in der Ver-
tragsdokumentation und in diesem Dokument festgeleg-
ten Betriebsbedingungen verwenden.

Das Produkt ist bestimmungsgemal nicht fiir den Einsatz in
explosionsgefahrdeten Bereichen geeignet.

Das Produkt mit integrierten Vorsteuerventilen ist fiir Linea-
rantriebe konzipiert und arbeitet mit einer mikroprozessorge-
steuerten, intelligenten Stellungsregelung durch ein analoges
Wegmesssystem (Potentiometer). Dieses wird kraftschliissig
mit Hilfe eines Anbausatzes (Feder, Betatigungsspindel) mit
der Spindel des Antriebes verbunden. Uber die elektrischen
Anschliisse kdnnen die Ventilstellung und der integrierte Weg-
geber liberwacht werden. Der pneumatische Antrieb wird mit-
tels der Vorsteuerventile direkt angesteuert und geregelt.

@ Das Produkt gemal den technischen Daten einsetzen.
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7 Bestelldaten

7 Bestelldaten

Die Bestelldaten stellen eine Ubersicht der Standard-Konfigurationen dar.

Vor Bestellung die Verfligbarkeit priifen. Weitere Konfigurationen auf Anfrage.

Hinweis: Pneumatische Verbindungsteile (Verschraubung und Druckluftschlauch) fiir den Anschluss zwischen Prozessventil

und Stellungsregler liegen jedem Regler bei.

Hinweis: Fiir die Montage ist ein ventilspezifischer Anbausatz notwendig. Fir die Auslegung des Anbausatzes miissen Ventiltyp,
Nennweite, Steuerfunktion und AntriebsgréfRe angegeben werden.

Bestellcodes
Stellungsregler, 1436 150 I/min 01
elektropneumatisch 200 I/min 02
cPos .
300 I/min (Booster) 03
Ohne 000 . ..
Potentiometer 30 mm Léange 030
DeviceNet DN . "
Potentiometer 50 mm Lange 050
Profibus DP DP . -
Potentiometer 75 mm Lange 075
Profinet PN : ;
Potentiometer 90° Drehwinkel 090
Potentiometer extern, SO01
Zubehar 7 Steckverbinder M12
Einfachwirkend 1 Standard
Doppeltwirkend 3 Voreinstellung Totzone 2% 2442
Voreinstellung Totzone 5% 2443
Invertierte Wirkrichtung, 6960
Stellungsregler SAO01 fiir Schwenkarmaturen Steuerfunktion NO (2)
Stellungs- und Prozessregler PAO1
Ohne
ohne 00 Integrierter RFID-Chip zur elektronischen Identifizierung | C
2 zusétzliche Digitaleingénge 24 V DC 01 und Riickverfolgbarkeit
Pneumatische Anschliisse fiir %“ Schlauch us
Bestellbeispiel
1Typ 1436 Stellungsregler,
elektropneumatisch
cPos
2 Feldbus 000 Ohne
3 Zubehor z Zubehor
4 Wirkungsweise 1 Einfachwirkend
5 Gerateausfiihrung SAO01 Stellungsregler
6 Option 00 ohne
7 Durchflussleistung 01 150 I/min
8 Weggeberlange 030 Potentiometer 30 mm Lange
9 Ausfiihrungsart Standard
10 CONEXO Ohne
GEMU 1436 cPos 10/172 www.gemu-group.com
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8 Technische Daten

8 Technische Daten

8.1 Medium

Betriebsmedium: Druckluft und neutrale Gase

Staubgehalt: < 10 mg/m3/PartikelgroRe < 40 um (Klasse 7)
Drucktaupunkt: Klasse 4, max. Drucktaupunkt +3 °C
Olgehalt: Klasse 4, max. Olkonzentration 5 mg/m?3

Qualitatsklassen nach DIN ISO 8573-1

8.2 Temperatur

Umgebungstemperatur: 32—140°F
0 — 50 °C (Profinet Code PN)

Lagertemperatur: 32—-140°F

8.3 Produktkonformitaten

EMV-Richtlinie: 2014/30/EU
Angewandte Normen:
Storaussendung: DIN EN 61000-6-4 (09/2011)
DIN EN 61326-1(Industrie) (01/2006)
Storfestigkeit: DIN EN 61000-6-2 (03/2006)
DIN EN 61326-1(Industrie) (10/2006)
8.4 Druck
Betriebsdruck: 22 — 105 psi

Der angelegte Druck darf den maximalen Steuerdruck des Prozessventils nicht iberschreiten.

Durchflussleistung:
Code 01 150 I/min 84 NI / min
Code 02 200 I/min 100 NI/ min
Code 03 (Booster) 300 I/min 172 NI/ min

1) Referenzbedingung: 6 — 0 bar bei 25 °C

2) Referenzbedingung: 6 — 5 bar bei 25 °C

Luftverbrauch: 0 NI/min (im ausgeregelten Zustand)

8.5 Mechanische Daten

Einbaulage: Beliebig

Schutzart: IP 65 nach EN 60529

Gewicht: 600 g

WWWw.gemu-group.com 11/172 GEMU 1436 cPos
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8 Technische Daten

Weggeber:

8.6 Akustische Daten

Gerauschemission:

8.7 Elektrische Daten

8.7.1 Spannungsversorgung

Versorgungsspannung:

Leistungsaufnahme:

Verpolschutz:
Einschaltdauer:
Schutzklasse:

8.7.2 Analogeingange
Soll- / Istwert:

Sollwerteingang:

Prozess-Istwerteingang:

Eingangsart:

bei direktem Anbau integriert

Erfassungsbereich: 0-30mm 0-50 mm 0-75mm Drehwinkel
0-93°
Arbeitsbereich: 0-30 mm 0-50 mm 0-75mm Drehwinkel
0-93°
Mindestweggeberanderung: > 3 % (nur relevant fir Initialisierung)
Widerstand R: 3ka | 5ka 5k0 3kQ

Zuordnung Weggeber "
Spindel/Ventilposition

Eingefahren (oben)

2100 % (Ventil gedffnet)

90° 2 100 %
(Ventil geoff-
net)

Ausgefahren (unten)

2 0 % (Ventil geschlossen)

0° 20 % (Ventil
geschlossen)

1) Ausfiihrungsart Code 6960: Invertierte Wirkweise gegeniiber Beschreibung

(Weggebersignal invertiert). Fiir Ventile mit umgekehrter Zuordnung.

>80 dB (A)

24V DC (-5/+10 %)

kend / Booster:

Einfachwir- <45W <86 W <52W <45W
kend:
Doppeltwir- <62W <10,7W <71 W <64 W

zuzliglich je- max. 24 W bei akti- =
weils: ven Digitalausgan-
gen mit max. Last-
strom
ja
100 % ED

- Soll- und Istwerteingang sind galvanisch zur Versorgungsspannung getrennt

- Soll- und Istwerteingang sind zum Istwertausgang nicht galvanisch getrennt

- Soll- und Istwerteingang sind gegeneinander nicht galvanisch getrennt

0/4 - 20 mA (einstellbar)

0/4 - 20 mA (einstellbar)
Nur bei Gerateausfiihrung Code PAO1

passiv

GEMU 1436 cPos
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8 Technische Daten

Eingangswiderstand:

Genauigkeit / Linearitat:

Temperaturdrift:
Auflosung:
Verpolschutz:
Uberlastsicher:

8.7.3 Analogausgang

Istwertausgang:
Ausgangsart:
Biirde:
Genauigkeit:
Temperaturdrift:
Auflosung:
Kurzschlussfest:
Uberlastsicher:

8.7.4 Digitaleingang

Hinweis:

Eingange:

Funktion:

Eingangsspannung:
Eingangsstrom:
High-Pegel:
Low-Pegel:

8.7.5 Digitalausgang

Schaltausginge:
Funktion:

Schaltspannung:

Dropspannung:

Kontaktart:

120 Q (+ ca. 0,7 V Spannungsabfall durch Verpolschutz)
< +0,3 % vom Endwert

< +0,3 % vom Endwert

12 bit

ja

ja (bis + 24 V DC)

4-20mA

aktiv

max. 600 Q

< +1 % vom Endwert
< 10,5 % vom Endwert
12 bit

ja

ja (bis + 24 V DC)

Die zusétzlichen Digitaleingénge 1/ 2 missen uber die Bestelloption "Option" bestellt werden.
Die Funktion der Digitaleingdnge kann in den Feldbus-Ausfiihrungen standardmaRig iiber die Bus-

kommunikation mit verwendet werden.
1/2

Uber Software wahlbar
(Digin 1; DigIn2; DiginW; DigInX) (Bezug: GND X1:3)

24V DC
2,5mADC bei 24V DC
>14VDC

<8VDC

K1/ K2
iber Software wahlbar

Versorgungsspannung
max. 0,5 A

max. 2,5V DC bei 0,5 A

PNP

WWW.gemu-group.com
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8 Technische Daten

Pull-Down Widerstand:
Kurzschlussfest:

Uberlastsicher:

120 kQ
ja

ja (bis + 24 V DC)

8.7.6 Weggebereingang (bei Weggeberliange Code S01 - Potentiometer extern)

Hinweis:

Eingangsspannungs-
bereich:

Versorgungs-
spannung UP+:

Widerstandsbereich ex-
terner Potentiometer:

Eingangswiderstand:

Genauigkeit / Linearitat:

Temperaturdrift:
Auflosung:
Kurzschlussfest:
Uberlastsicher:

8.7.7 Reglerangaben

Hinweis:

Regeldiagramm:

Weggebereingang zur Versorgungsspannung galvanisch getrennt, zu den Soll-, Istwerteingangen
und Istwertausgang nicht galvanisch getrennt.

0 bis U,,

typ. 10 VDC

1 bis 10 kQ

620 kQ

< 10,3 % vom Endwert
< +0,3 % vom Endwert
12 bit

ja

ja (bis £24V DC)

Nachfolgendes Diagramm gliltig fiir Ventile mit Standard-Zuordnung Spindelposition zu Ventilstel-
lung.
(Siehe Rubrik "Mechanische Daten, Zuordnung Weggeber Spindel/Ventilposition")

Werkseinstellung / Die Regelcharakteristik ist einstellbar.

100
=
= 75
©
o
(@)
>
2 50
=)
[
=
el
S 25
>
0
0 5 10 15 20 mA
4 8 12 16 20 mA

Sollwerteingang (mA)

Der Stellungsregler 1436 cPos erkennt automatisch, wahrend der Initialisierung, die Steuerfunktion
des Ventils und stellt sich standardmaRig so ein, dass bei Signalvorgabe 0/4 mA, das Ventil ge-
schlossen ist.*

Die Zuordnung kann mittels Parameter nachtrédglich umgestellt werden.

* bei doppeltwirkenden Antrieben abh&@ngig vom pneumatischen Antrieb

GEMU 1436 cPos
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8 Technische Daten

8.7.7.1 Stellungsregler

Regelabweichung
(Totzone):

Parametrierung:
Initialisierung:
DichtschlieBfunktion:

8.7.7.2 Prozessregler

Nur bei Gerateausfiihrung Code PAQ1 zuschaltbar

Reglerart:

PID Parameter:

Prozess-Istwerteingang:

8.7.8 Schnittstellen

1 % Werkseinstellung
20,1 % (einstellbar)

< 2,0 % (voreingestellt, K-Nr. 2442)
< 5,0 % (voreingestellt, K-Nr. 2443)

einstellbar

automatisch oder manuell

zuschaltbar

Stetige Regler

einstellbar

0/4 - 20 mA (einstellbar)

3M/ 6M / 12M Baud**

Funktion Parametrierung ber Parametrierung/Prozessdaten
Web-Browser
Ubertragungsraten - 9,6k /19,2k / 45,45k / 125k / 250k / 500k 100M Baud***
93,75k / 500k / 1,5M /  Baud

** Auto Baud: Das Gerat verfiigt Gber eine Auto Baud Funktion und stellt sich daher automatisch auf die busseitige
Konfiguration der Ubertragungsrate ein.

*** Zwischen Anschluss X1 und X3 sind intern 2 Switches in Reihe geschaltet.
Kommunikations-Durchlaufzeit bei Betrieb in Linienstruktur (Anschluss X1 und X3) daher doppelt so hoch wie bei einem "Stan-

dard-2-Port-Gerat".

WWW.gemu-group.com
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9 Abmessungen

9 Abmessungen

9.1 MaBe Stellungsregler

123
| O

090

G1/8

G1/8

42,3

X
090
030 10,3
050 32,5
075 57,5
Male in inch

G1/8
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9 Abmessungen

9.2 Direkter Anbau an Schwenkantriebe

090

090

\ ®
[ 3]
\ T
! 2
LT 1%
‘ 252
7
! i< o
@x = L
D
o
oy @
I
=
20,0 80,0 40,0 100,0
30,0 80,0 50,0 100,0
50,0 130,0 70,0 150,0
Male in inch

9.3 Abmessungen Weggeber, Anbauméglichkeiten und Befestigungsméglichkeiten

Fir Abmessungen der Weggeber 4231 und 4232, welche fiir die Messung des Weges vom Prozessventil verwendet werden, so-
wie des Befestigungswinkel flir den Wandanbau und der externen Anbaumaglichkeit mit dem entsprechendem Befestigungs-
winkel fiir Schwenkantriebe des 1436 siehe Datenblatt 1436 cPos.

WWW.gemu-group.com
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10 Herstellerangaben

10 Herstellerangaben

10.1 Lieferung
® Ware unverziiglich bei Erhalt auf Vollstandigkeit und Un-
versehrtheit Uberpriifen.

Das Produkt wird im Werk auf Funktion geprift. Der Lieferum-
fang ist aus den Versandpapieren und die Ausfiihrung aus der
Bestellnummer ersichtlich.

10.2 Transport
1. Das Produkt auf geeignetem Lademittel transportieren,
nicht stiirzen, vorsichtig handhaben.

2. Transportverpackungsmaterial nach Einbau entsprechend
den Entsorgungsvorschriften / Umweltschutzbestimmun-
gen entsorgen.

10.3 Lagerung

1. Das Produkt staubgeschiitzt und trocken in der Original-
verpackung lagern.

2. UV-Strahlung und direkte Sonneneinstrahlung vermeiden.

3. Maximale Lagertemperatur nicht tiberschreiten (siehe Ka-
pitel ,Technische Daten").

4. Losungsmittel, Chemikalien, Sauren, Kraftstoffe u. &. nicht
mit GEMU Produkten und deren Ersatzteilen in einem
Raum lagern.

5. Druckluftanschliisse durch Schutzkappen oder Ver-
schlussstopfen verschlielRen.

11 Montage

11.1 Montagevorbereitung des Ventils

1. Antrieb A in Grundstellung (Antrieb entliiftet) bringen.

2. Optische Stellungsanzeige 2 und / oder Abdeckkappe 1
vom Antriebsoberteil entfernen.

11.2 Montage Anbausatz Linear-Weggeber fiir externen
Anbau

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

Spindel nicht verkratzen!
» Eine Beschadigung der Spindeloberflache kann zum Aus-
fall des Weggebers fiihren.

Weggeber

Spindel
Feder
Betatigungsspindel

a W IN =

Fiihrungsrohr*

6 Gewindeadapter**

*Je nach Ausflhrung beiliegend

**Im Falle, dass ein Gewindeadapter beiliegend ist, muss die-
ser in das Antriebsoberteil des Prozessventils eingeschraubt
werden

Der nachfolgend beschriebene Ablauf bezieht sich auf die An-
bausatzmontage bei direkter und externer Anbauweise. Bei di-
rekter Anbauweise ist der abgebildete Weggeber im Gehduse
des Stellungsreglers integriert.

——1

—_

Spindel 2 aus Weggeber 1 herausziehen.

N

Falls beiliegend, Fiihrungsrohr 5 mit Verjiingung voran
iber Spindel 2 schieben.

3. Feder 3 iber Spindel 2 schieben und mit Betatigungsspin-
del 4 fixieren.

&

Betatigungsspindel 4 im Uhrzeigersinn festziehen.

@

Spindel 2 bis zum Anschlag der Feder 3 einschieben und
Feder 3 wieder langsam entspannen

11.3 Montage Gewindeadapter (Linearantrieb)

Bei einigen Anbausétzen ist es notwendig, zusatzlich einen
Gewindeadapter zu montieren. Dieser Gewindeadapter liegt
den erforderlichen Anbausétzen bei. Fiir Ventile der Steuer-
funktion Federkraft gedffnet und beidseitig gesteuert (Code
2+3) liegen zusatzlich O-Ringe (1+2) bei.

GEMU 1436 cPos
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11 Montage

1. Antrieb in Geschlossen-Position bringen.
2. O-Ringe 1 und 2 in Gewindeadapter 3 einlegen.

3. Gewindeadapter 3 bis zum Anschlag in die Antriebsoff-
nung einschrauben und festziehen.

11.4 Montagevorbereitung des Ventils (Schwenkantrieb)

1. Antrieb A in Grundstellung (Antrieb entliiftet) bringen.
T
W_Z

Il = = i

’//_H:\ . — ——°9° — //:H/j

2. Schraube 1 von Puck 2 demontieren.

11.5 Montage Anbausatz Dreh-Weggeber

Drehrichtung des Antriebs ermitteln

» Die Drehrichtung des Antriebes muss, von oben betrach-
tet, gegen den Uhrzeigersinn sein, wenn der Antrieb von
der Stellung ZU in die Stellung AUF fahrt. Dreht der An-
trieb im Uhrzeigersinn, muss der Weggeber in die andere
Endstellung gedreht werden als beschrieben.

I
1

1. Die Welle des Drehweggebers ist mit einer Markierung 2
versehen.

2. Markierung 2 so einstellen, dass sie mit der 0°-Stellung an

der Unterseite des Weggebergehauses libereinstimmt. Die
0°-Stellung befindet sich auf der linken Seite des Kabelab-
gangs (der elektrische Arbeitsbereich befindet sich im
Drehbereich zwischen 0... 90°-Stellung).

J E—

3. Adapter 4 auf Welle des Drehweggebers 2 setzen, ohne

die Welle zu verdrehen.

WWW.gemu-group.com
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11 Montage

4. Schwarzes Gehause des Drehweggebers 4 parallel in
Langsrichtung zu Haltewinkel 6 montieren.

5. Den externen Drehweggeber 7 mit Adapter 4 auf Haltewin-
kel 6 montieren.

11.6 Direkter Anbau an Linearantriebe

1. Anbausatz Weggeber montieren (siehe 'Montage Anbau-
satz Linear-Weggeber fiir externen Anbau', Seite 18).

2. Antrieb 3 in Offen-Position bringen.

3. Das Produkt 1 bis zum Anschlag in die Antriebs6ffnung
oder den Adapter einfiihren und gegen die Federvorspan-
nung im Uhrzeigersinn einschrauben und mit einem geeig-
neten Gabelschliissel SW27 festziehen.

4. Das Produkt pneumatisch versorgen und mit dem Pro-
zessventil verbinden.

Beschadigung interner Anschlag
» Das Produkt nicht durch Drehen des internen Anschlags
montieren.

Das Produkt lasst sich nach korrektem Anbau auf das ent-
sprechende Ventil um 320° drehen.

Ji |
6
O
( LT O 8
(@) ©)
O
6. Ausrichtung von Skala 8 beachten.
= Ansicht von unten auf Weggeber 7 mit Haltewinkel 6.
GEMU 1436 cPos 20/172 www.gemu-group.com
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11 Montage

11.7 Externer Anbau an Linearantriebe 11.8 Direkter Anbau an Schwenkantriebe

1. Das Produkt 1 mit Adapter 4 und Haltewinkel 6 auf Antrieb

3 setzen.

i?’ » Nase von Adapter 4 muss in Nut von Antriebswelle ein-
rasten.

ﬁ:}
\.
=
1

——— s

1. Anbausatz Weggeber montieren (siehe 'Montage Anbau-
satz Linear-Weggeber fiir externen Anbau', Seite 18).

2. Antrieb 3 in Offen-Position bringen. 4——@

3. Weggeber 4 bis zum Anschlag in die Antriebs6ffnung oder 6 L |
den Adapter einfiihren und gegen die Federvorspannung Q_ﬁ-ﬁ T
im Uhrzeigersinn einschrauben und mit einem geeigneten 3m ‘ —
Gabelschliissel SW27 festziehen.
4. Das Produkt 1 an geeigneter Stelle befestigen. —3
OO0 o0
1
Befestigungswinkel A
» Hierzu kann der separat erhéltliche Befestigungswinkel
GEMU 1436 000 ZMP verwendet werden. J
5. Den 5-poligen M12-Steckverbinder des Weggebers mit der 7
5-poligen M12-Buchse am Unterteil des Produkts verbin-
den. = =
6. Das Produkt pneumatisch versorgen und mit dem Pro- ; E _
zessventil verbinden. 3 |

2. Haltewinkel 6 mit beiliegenden Schrauben, Unterlegschei-
ben und Federringen auf Antrieb 3 montieren.

WWWw.gemu-group.com 21/172 GEMU 1436 cPos
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11 Montage

11.9 Externer Anbau an Schwenkantriebe

Einbauposition

» Richtige Ausrichtung des Arbeitsbereichs des Dreh-Weg-
geber beachten (siehe 'Uberpriifen des mechanischen An-
baus', Seite 22).

3. Weggeber 7 mit Adapter 4 und Haltewinkel 6 auf Antrieb 3
setzen.

» Nase von Adapter 4 muss in Nut von Antriebswelle ein-
rasten.

4. Haltewinkel 6 mit beiliegenden Schrauben, Unterlegschei-
ben und Federringen auf Antrieb 3 montieren.

5. Den 5-poligen M12-Steckverbinder des Drehweggebers
mit der 5-poligen M12-Buchse am Unterteil des Produkts

verbinden.
» Die Knickschutzhiille am Kabelabgang des Weggebers ist 6. Stellungsregler pneumatisch versorgen und mit dem
nicht UV-stabil und muss daher vor direkten Witterungs- Schwenkantrieb 3 verbinden.

7 Hinweis fiir Drehweggeber
6 » Die Anordnung der Langldcher sollte sich mittig zu den
4 Schrauben befinden. Ist der Drehbereich nicht korrekt ein-
gestellt (festzustellen bei der spateren Uberpriifung des
Anbaus), miissen die beiden Schrauben leicht gelost und
der Weggeber verdreht werden. Drehbereich korrekt ein-
stellen und Schrauben wieder festziehen.
— 3
] o L
;l ,_/
I I
— L
7 M
4
6
] o o ] 3
OOCO) 11.10 Uberpriifen des mechanischen Anbaus
1. Das Produkt an Versorgungsspannung (siehe 'Elektrischer

Anschluss', Seite 25) und Luftversorgung (siehe 'Pneu-
matischer Anschluss', Seite 23) anschlielen (siehe Elek-
trischer Anschluss und Pneumatischer Anschluss).

2. Im Display erscheint folgende Meldung:

1. Stellungsregler 1 an geeigneter Stelle befestigen.

Befestigungswinkel
» Hierzu kann der separat erhéltliche Befestigungswinkel
GEMU 1436 000 ZMP verwendet werden.

2. Anbausatz Weggeber montieren (siehe 'Montage Anbau-
satz Dreh-Weggeber', Seite 19).
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12 Pneumatischer Anschluss

1 o)
N O I n It XX . X /0 V5 Rickschlagventil -
2 Arbeitsanschluss  G1/8
fur Prozessventil
3. Mit Hilfe der Tasten und El kann der angebaute An- (;teugrfiiiti?)r:1
trieb in die Stellung AUF und ZU gefahren werden. und 2)
4. Wichtig: Dabei muss die Anzeige der Ventilstellung zwi- 4 Arbeitsanschluss G1/8
schen 2 % und 98 % liegen. Sollte die Anzeige diesen Be- fir Prozessventil
reich verlassen, mechanischen Anbau noch einmal tiber- (Steuerfunktion 3)

priifen und ggf. die Ausrichtung des Dreh-Weggebers
nachjustieren. Bei Linear-Weggeber verwendete Anbautei-
le auf Kompatibilitat priifen.

*nur Wirkungsweise - doppeltwirkend (Code 3)

11.11 Anbau des Haltewinkels

@ Auf ausreichende Festigkeit der Befestigungsunterlage
achten.

@ Das Produkt muss unbedingt vor mechanischer Belas-
tung seitens des Betreibers geschiitzt werden.
@ Das Produkt nicht als Steighilfe benutzen.

1. Verbindungsadapter des Produkts durch Bohrung des Hal-
tewinkels schieben und mit beiliegender Mutter fixieren.

2. Haltewinkel mit Hilfe der Bohrungen und geeignetem Be-
festigungsmaterial an einer festen Stelle anschrauben.

12 Pneumatischer Anschluss

/\ VORSICHT

» Maximalen Steuerdruck des Antriebs beachten!

1 Versorgungsluftan- G1/8
schluss

3 Entliftungsan- G1/8
schluss mit Schall-
dampfer

V1 Zuluftdrossel fir -
Anschluss 2

V2 Abluftdrossel fir -
Anschluss 2

V3 Abluftdrossel fir -
Anschluss 4*

V4 Zuluftdrossel fir -
Anschluss 4*
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12 Pneumatischer Anschluss

1. Verbindung zwischen pneumatischem Stellungsregleraus- 12.1.2 Anschlussschema fiir NO-Ventile (Normally Open)
gang 2 (einfachwirkend) bzw. Anschluss 4 (doppelwir-
kend) und pneumatischem Steuerlufteingang (Steuerluf-
teingange) des Antriebes herstellen.

2. Hilfsenergie (Zuluft) an Versorgungsluftanschluss 1 an-
schlieBen (max. 7 bar bzw. 101 psi).

@ Verschlauchung von 2 an den oberen Anschluss des Pro-
zessventils anbringen.

12.1.3 Anschlussschema fiir doppeltwirkende Ventile

Einfachwirkend Doppeltwirkend
Legende
= = Zuluft Druckluft/
Arbeitsanschluss 2

= = Abluft
Arbeitsanschluss 2

=p = Zuluft Druckluft/

Arbeitsanschluss 4 ® Verschlauchung von 2 an den unteren Anschluss des Pro-
—p = Abluft zessventils und 4 an den oberen Anschluss des Prozess-
Arbeitsanschluss 4 ventils anbringen.
Um die Durchflussmenge und somit die Geschwindigkeit zu 12.2 Anschlussschema fiir Schwenkantriebe

regulieren, befinden sich auf der Riickseite Drosselschrauben
(V1 und V2 einfachwirkend, V3 und V4 doppeltwirkend). Siehe

Kapitel Einstellung der Drosselschrauben fiir weitere Informa-
tionen.

12.2.1 Anschlussschema fiir NC/NO-Ventile(Normally Closed /
Normally Open)

Werksseitig sind die zu verwendenden Anschliisse mit Steck- . S . . ..
. . » Die Steuerfunktion ist tiber die Klappenscheibe bzw. iber

verschraubungen fiir Schlduche (AuBendurchmesser 6 mm) . .

bestiickt die Drehung der Klappenwelle einstellbar.

12.1 Anschlussschema fiir Linearantriebe

12.1.1 Anschlussschema fiir NC-Ventile (Normally Closed)

® Verschlauchung von 2 an Anschluss 2 des Schwenkan-
triebs anbringen.

® Verschlauchung von 2 an den unteren Anschluss des Pro-
zessventils anbringen.
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13 Elektrischer Anschluss

12.2.2 Anschlussschema fiir doppeltwirkende Ventile

Verschlauchung von 2 an Anschluss 2 des Schwenkantriebs
und 4 an Anschluss 4 des Schwenkantriebs anbringen.

12.2.3 Hinweis fiir vertikalen pneumatischen Anschluss

Bei vertikalem Anschluss bitte nachfolgende pneumatische
Anschlussbelegung beachten:

Anschluss 4

() O
o) o)
o

Anschluss 2

12.3 Allgemeine Hinweise

/\ VORSICHT

Larmentwicklung durch Abluft und
Schaltwechsel

» Gehorschaden

® Gehorschutz tragen

Spannungsunterbrechung

» Um ein sicheres Anlaufen des Reglers nach einer Unter-
brechung der Versorgungsspannung zu gewabhrleisten,
muss die Versorgungsspannung langer als 3 Sekunden
unterbrochen werden.

Lage der Geratestecker

13.1 Bestelloption Feldbus, Code DN
Anschluss X1

5-poliger M12-Einbaustecker, A-kodiert

Der Abluftanschluss ist standardmaRig mit einem Schall-

dampfer ausgeriistet, um die Gerduschemissionen zu senken.

Es kdnnen auch andere handelsiibliche Schalldampfer mit
G1/8 AuBengewinde angebracht werden. Alternativ kann das
eingelassene G1/8 Gewinde genutzt werden, um handelsiibli-
che Pneumatikverschraubungen anzubringen um die Abluft
so gezielt abfiihren zu kdnnen

13 Elektrischer Anschluss

Kabelbruchgefahr
» Uberdrehen fiihrt zur Beschadigung der internen Kabel.
@ Elektrische Anschliisse maximal einmal um 360° drehen.

1 |U, 24V DC Versorgungsspannung
2 n.c.
3 GND, (Versorgungsspannung)
4 n.c.
5 nc
Anschluss X2

5-poliger M12-Einbaustecker, B-kodiert

1 n.c.
2 n.c.
3 nc
4 n.c.
5 |n.c.

Anschluss X3
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13 Elektrischer Anschluss

5-poliger M12-Einbaustecker, A-kodiert

13.1.3 Beschaltung DeviceNet

V+

V-
CAN H
120 Q
1/4 W
CANL

i

T Abschirmung L

Stichleitung
1  Schirm
2 \V+
3 V-
4 CanH
5 |Canl Baudrate Stichleitung
13.1.1 Verdrahtung DeviceNet Max. Leitungslange Max. Leitungslange
/o — je Stichleitung Stichleitungen kum-
Versorgungsspannung DeviceNet muliert
24V DC e AN
S 125 KBaud 6m 156 m
= B =@ » @ F—
X1 X3 250 KBaud 6m 78 m
500 KBaud 6m 39m
13.1.2 Status LED DeviceNet
ATEOEY
1 Grin Verbunden mit DeviceNet-Master
Blinkt Griin |Nicht verbunden mit DeviceNet-Master
Blinkt Rot | Korrigierbarer Fehler (z. B. timeout)
Rot Nicht korrigierbarer Fehler (z. B. double
MAC-ID)
Blinkt Rot/ |Kommunikationsfehler
Grin
2 - keine Funktion bei DeviceNet
GEMU 1436 cPos 26/172 www.gemu-group.com
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13 Elektrischer Anschluss

13.2 Bestelloption mit externem Istwertpotentiometer,

Code S01

Lage der Geratestecker

Anschluss X4

o
00 e

o

5-polige M12-Einbaudose, A-kodiert

13.6 Relaisausgange

X1

Ausgang K1

inten  extern

interr
24V Dc/pr’y V DC Spannung

GND

——o—-oND
+24VDC i

Ausgang K2

’C — & +24V DC Spannung

HINWEIS

» Im Menipunkt 3 SetFunction — K1 Switch/K2 Switch
lasst sich die Funktionsweise der Ausgéange von NO
(SchlieRer) auf NC (Offner) umschalten.

1 UP+, Ausgang Potentiometer Versorgungsspannung

(+)
2 UP, Eingang Potentiometer Schleiferspannung
3 |UP-, Ausgang Potentiometer Versorgungsspannung (-)
4 n.c.
5 n.c

13.3 Versorgungsspannung

X1 1 24V DC
Versorgungs-
spannung

3 GND

intern | extern

I +24vDC
| ~ Spannungsversorgung

13.4 Istwerteingang (Sensorsignal fiir Prozessregler)

X3 3

X+, Prozess-
Istwerteingang

X-, Prozess-
Istwerteingang

13.5 Istwertausgang

X2 1

I+, Istwertausgang

|-, Istwertausgang

0-20mA/
4-20mA

intern | extern

- GND

intern versorgt, aktiv

WWW.gemu-group.com
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14 Spezifische Daten DeviceNet

14 Spezifische Daten DeviceNet

14.1 Zyklische DeviceNet-Daten
Input-Daten (DeviceNet — GEMU 1436 )

2 Byte 1 Byte 8 Byte

Stellung Dig. Out Parameter / Aktionen / Fehler (siehe 'Parameterdaten: Parameter / Aktionen / Fehler',
Seite 29)

ByteO  Bytel  Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte9  Byte 10

Output-Daten (DeviceNet -~ GEMU 1436 )

2 Byte 2 Byte 1 Byte 8 Byte

Sollwert Istwert Dig. In Parameter / Aktionen / Fehler (siehe 'Parameterdaten: Parameter / Aktionen /

Fehler', Seite 29)

ByteO Bytel Byte2 Byte 3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8 Byte9 Byte10 Byte1l Byte12

14.1.1 Sollwert
DeviceNet - GEMU 1436

Der Sollwert wird vom Master an das Produkt in Promille Gibertragen.

MSB  LSB
0..1000
2 Byte

Byte 2 ‘ Byte 3

14.1.2 Istwert
DeviceNet - GEMU 1436

Der Istwert wird vom Master an das Produkt in Promille tibertragen.

MSB  LSB
0..1000
2 Byte

Byte 2 ‘ Byte 3

GEMU 1436 cPos
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14 Spezifische Daten DeviceNet

14.1.3 Digital Input

Anfrage des Masters:

DeviceNet - GEMU 1436 oxYY Ox4E (,N“) 0x00, 0x00 0x00, 0x00,
L - 0x00, 0x00
Die digitalen Eingdnge werden vom Master an das Produkt
iibertragen. Es stehen 4 Eingdnge zur Verfiigung. 1Byte 1Byte 2Byte 4 Byte
0.. OXOF Antwort des Produkts:
1Byte oxYY Ox4E (,N“) 0x00, 0x00 0x00, 0x00,
0x00, 0x00
1 Byte 1 Byte 2 Byte 4 Byte
InW 4.0
14.1.6.2 Parameter andern
In X 4.1
In1 4.9 Mit der ,S“ (SET) Anweisung kann {iber den DeviceNet ein Pa-
: rameter im Produkt verdandert werden. Als Antwort sendet das
In 2 43 Produkt die SET-Anweisung mit dem gednderten Parameter-

14.1.4 Ventilstellung

DeviceNet « GEMU 1436

Die Ventilstellung wird vom Produkt an den Master in Promille
libertragen.

Im Zustand Nolnit bezieht sich die Stellung auf den Poti-Be-
reich. Nach der Initialisierung (InitValve) bezieht sich die Stel-
lung auf den Ventilbereich.

MSB  LSB
0..1000
2 Byte
Byte2  Byte3

14.1.5 Digital Output

DeviceNet « GEMU 1436

Die digitalen Ausgange werden vom Produkt an den Master
libertragen. Es stehen 2 Ausgéange zur Verfligung.

0...0x03

1 Byte

K1 2.0
K2 2.1

14.1.6 Parameterdaten: Parameter / Aktionen / Fehler

GEMU 1436 « DeviceNet

Wenn die gleiche Information mehrmals {ibertragen werden
soll, muss der Datensatz (iber das Toggel-Byte gedndert wer-
den.

1 Byte 1 Byte 2 Byte

8 Byte

» Beiden Anweisungen 0x45; 0x44 und 0x57 sollte nach
der Abfrage die Anweisung ,N“ (NOP) gesendet werden,
damit die Abfrage nur einmal bearbeitet wird.

4 Byte

14.1.6.1 Keine Aktion

Mit der ,N“ (NOP) Anweisung wird keine Aktion durchgefihrt.
Die Antwort ist wieder eine NOP-Anweisung.

wert zurilick. Liegt der Wert oberhalb des giiltigen Wertebe-
reichs, wird ein externer Diagnosefehler mit dem Code 0x21
erzeugt. Liegt der Wert unterhalb des glltigen Wertebereichs,
wird ein externer Diagnosefehler mit dem Code 0x20 erzeugt.

Existiert der Parameter nicht, wird ein externer Diagnosefehler
mit dem Code 0x22 erzeugt und der Wert 0 zuriickgeliefert.

Im Fall der Parameterénderung wird der neue Wert des Para-
meters mit einer SET-Anweisung an den Master zurlickgelie-
fert.

Wenn der Parameter nicht existiert, wird der Wert 0 zuriickge-
liefert.

Die einzelnen Parameter des Produkts befinden sich im Kapi-
tel Parametertabelle. (siehe 'Parametertabelle DeviceNet', Sei-
te 35)

Anfrage des Masters:

oxYY 0x53 (,S") ID Wert des Para-
meters
1 Byte 1 Byte 2 Byte 4 Byte

Anwort des Produkts:

oxYY 0x53 (,S") ID Wert des Para-
meters

1 Byte 1 Byte 2 Byte 4 Byte

Beispiel:

Der Parameter Mode soll auf Manual gedndert werden.

oxYY 0x53 (,S") ID Wert des Para-
meters
Mode Manual
0xYY 0x53 0x00,0x64 0x00, 0x00,
0x00, 0x02

14.1.6.3 Parameter anfordern

Mit der ,G" (GET) Anweisung kann tber den DeviceNet der
Wert eines Parameters vom Produkt anfordert werden. Das
Produkt antwortet mit einer GET-Anweisung, die den Parame-
terwert enthalt.

Existiert der Parameter nicht, wird der externe Diagnosefehler
mit dem Code 0x22 ausgeldst.

WWW.gemu-group.com
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14 Spezifische Daten DeviceNet

Antwort des Produkts:

oxyyY 0x44 (,0*) Nummer  Anzahlder Wert des
» Wenn sich der Parameterwert im Produkt dndert, wird die- des aktiven aktiven aktiven
ser sofort an den DeviceNet-Master gesendet. Der Para- Fehlers Fehler Fehlers
meter muss nicht standig angefordert werden. (tiber ID an-
Anfrage des Masters: gewadhit)
0xYY 0x47 (,G") ID 0x00 0x00 1 Byte 1 Byte 2 Byte 4 Byte
0x00 0x00 L.
1 Byt 1B 2B 4B Beispiel
e e e e
i v s yt Der Poti des Produkts bewegt sich in die falsche Richtung, d.
Antwort des Produkts: h. der Fehler ,020: Pot Wrong Dir” ist aktiv.
oxYY 0x47 (,G") ID Wert des Para-  Anfrage des Masters:
meters 0x00 0x44 0x00, 0x01 0x00, 0x00,
1 Byte 1 Byte 2 Byte 4 Byte 0x00, 0x00
14.1.6.4 Fehlerliste lesen Antwort des Produkts:
. ) ) . ) 0x00 0x44 0x00, 0x01 0x00, 0x01,
Mit der ,E” (Error List) Anweisung kann die Fehlerliste ange- 0x00. 0x14

fordert werden.

® Wenn ein neuer Fehler auftritt, andert sich die laufende
Nummer der eingetragenen Fehler. Der Fehler 0 wird dann
zum Fehler 1, der Fehler 1 zum Fehler 2 usw.

® Wenn die Fehlerliste voll ist, wird der alteste Fehler in der
Liste geloscht.

® Wird zur geforderten Nummer in der Fehlerliste kein Ein-
trag gefunden, wird ein externer Diagnosefehler mit dem
Code 0x34 ausgeldst. Der Riickgabewert ist in diesem
Fall OxFF OxFF OxFF OxFF.

@ Mit der Nummer 0 kann der aktuelle Fehler beobachtet
werden.

@ Befindet sich in der Fehlerliste kein Fehler, so wird der
Fehler 0x00 0x00 0x00 0x00 gemeldet.

Anfrage des Masters:
oxYY 0x45 (,E") Laufende 0x00, 0x00,
Nummer des | 0x00, 0x00
Fehlers in der
Liste

1Byte 1Byte 2 Byte 4 Byte

Antwort des Produkts:

oxYY 0x45 (,E") Laufende Fehler Infor-
Nummer des 'mationen
Fehlers in der
Liste

1 Byte 1 Byte 2 Byte 4 Byte

14.1.6.5 Anzahl der aktiven Fehler und den aktiven Fehler

14.1.6.6 Anzahl der aktiven Warnungen und die aktive
Warnung auslesen

Mit der ,W“ Anweisung kann die Anzahl der aktiven Warnun-
gen und die liber die ID angewahlte aktive Warnung angefor-
dert werden.

Die erste Warnung wird mit der Nummer 0x00 0x01 angefor-
dert.

Anfrage des Masters:

0xYY 0x57 (,W*) Nummer der  0x00, 0x00,
aktiven War- | 0x00, 0x00
nung
1 Byte 1 Byte 2 Byte 4 Byte
Antwort des Produkts:
OxYY 0x57 (,W“) Nummer  Anzahl der Wert der
der aktiven aktiven aktiven
Warnung  Warnungen Warnung
(Uber ID an-
gewdhlt)
1 Byte 1 Byte 2 Byte 4 Byte

Beispiel:
Es wurde ein Ausfall der Druckluft entdeckt, d. h. der Fehler
,030: Air Missing” ist aktiv.

Anfrage des Masters:

0x00 0x57 0x00, 0x01 0x00, 0x00,
0x00, 0x00

Antwort des Produkts:

auslesen 0x00 0x57 0x00, 0x01 0x00, 0x01,
0x00, Ox1E
Mit der ,D“ Anweisung kann die Anzahl der aktiven Fehler und
der liber die ID angewabhlte aktive Fehler angefordert werden.
Anfrage des Masters:
oxYY 0x44 (,D") Nummer des | 0x00, 0x00,
aktiven Feh-  0x00, 0x00
lers
1 Byte 1 Byte 2 Byte 4 Byte
Der erste Fehler wird mit der Nummer 0x00 0x01 angefordert.
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14 Spezifische Daten DeviceNet

14.1.6.7 Fehlerliste

Kein Fehler
vorhanden

NO ERROR 0x00 0x00 0

Das Potentio-
meter hat
wahrend der
Initialisierung
die falsche
Steuerfunktion
erkannt

PotWrongDir |0x00 0x14 20

Bei der auto-
matischen In-
itialisierung
des Ventils
wurde eine fal-
sche Steuer-
funktion ge-
funden

Wrong Func.  0x00 0x15 21

Bei der auto-
matischen In-
itialisierung
des Ventils
wurde ein Feh-
ler der Pneu-
matik festge-
stellt

Pneumatic 0x00 0x16 22

Bei der auto-
matischen In-
itialisierung
des Ventils
wurde eine Le-
ckage festge-
stellt

Leckage 0x00 0x17 23

Es wurde ein
Ausfall der
Druckluft ent-
deckt.

Air missing 0x00 Ox1E 30

Busfehler wur-
de erkannt

Bus Fault 0x00 0x28 40

Es wurde ein
Kabelbruch
oder Kurz-
schluss in der
Sensorverbin-
dung (Weg-
sensor) fest-
gestellt.

TrvISensErr 0x00 0x3C 60

14.1.6.8 Aktion im Produkt auslosen

Mit der ,A" (Action) Anweisung kann eine Aktion im Produkt
ausgelost werden. Je nach Aktion, die ausgel6st werden soll,
sind Zusatzparameter erforderlich. Solange eine Aktion aktiv
ist, darf keine weitere Aktion ausgelost werden. Wird dies ver-
sucht, ignoriert das Produkt die neue Aktion und erzeugt einen
externen Diagnosefehler mit dem Code 0x40.

Anfrage des Masters:
oxYY 0x41 (,A") ID Parameter

1 Byte 1 Byte 2 Byte 4 Byte

» Es darf immer nur eine Aktion aktiv sein.

» Ist keine Aktion aktiv, meldet sich das Produkt wie in den
einzelnen Aktionen beschrieben.

» Ist schon eine Aktion aktiv, wird der Feldbus folgende Ri-
ckmeldung erzeugen:

Antwort des Produkts:
oxYY 0x41 ID
(,,A")

1 Byte

OxFF Quelle Nummer

1 Byte 2 Byte 1 Byte 1 Byte 2 Byte

Quelle:
Aktive Aktion wurde Uber die Tastatur des Produkts
gestartet.

0x01

- Am Produktquittieren (beenden).

Aktive Aktion wurde (ber die e.sy-com Schnittstelle 0x02

des Produkts gestartet.
- Aktives Browserfenster schlieRen.

Aktive Aktion wurde liber den Feldbus gestartet. 0x02
- Mit Anweisung ,Q" beenden oder

- Aktion erneut anwéhlen und beenden.

Nummer:

Wenn der DeviceNet die Aktion kennt, wird hier die Nummer
angegeben.

Ist eine Aktion aktiv, die der DeviceNet nicht kennt, wird hier
eine 0 ausgegeben.

WWW.gemu-group.com
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14.1.6.9 Quit Feldbus Event
Mit der Anweisung ,Q" (Quit) kann ein aktiver Ablauf gestoppt
werden.

Dieser Event quittiert alle aktiven Events, die vom Feldbus aus
aktiviert wurden.

Anfrage des Masters:

Schnell zu

0x04, 0x00, 0x00, 0x00

Fahre Auf mit PWM [0..1000]

0x05, 0x00, PWM High, PWM
Low

Fahre Zu mit PWM [0..1000]

0x06, 0x00, PWM High, PWM
Low

Event beenden

0x07, 0x00, 0x00, 0x00

oxYY 0x51 (,Q") 0x00 0x00 0x00 0x00 .
0x00 0x00 14.1.6.11 Clear Error List
1 Byte 1 Byte 2 Byte 4 Byte Die Aktion |6scht die Eintrage aus der Fehlerliste.
Antwort des Produkts: Anfrage des Masters: .
OxYY 0x51 (,Q) 0x00 0x00 0x00 0x00 oxYY 0x41 (,A") 0x00, 0x02 0x00, 0x00,
' 0x00 0x00 0x00, 0x00
1Byte 1Byte 2 Byte 4 Byte 1 Byte 1 Byte 2 Byte 4 Byte
) Antwort desProdukts:
14.1.6.10 Nolnit XYY O0x41 (,A")  0x00,0x02  Status
Mit ,Nolnit” kann das Ventil, solange es noch nicht initialisiert 1 Byte 1 Byte 2 Byte 4 Byte
ist, von Hand auf- und zugefahren werden.
Wird die Aktion aktiviert, wenn das Ventil schon initialisiert Status:. - : :
wurde, erzeugt das Produkt einen externen Diagnosefehler mit ~ Fehlerliste geloscht (Aktion wird abge- 0x00, 0x00,
dem Code 0x42. schlossen) 0x00, 0x01
Fehlerliste nicht geloscht (Aktion bleibt ak- ' 0x00, 0x00,
» Die Richtung bezieht sich guf ein Veqtil C!er Steuerfunk.ti- 14.1.6.12 Set Default
on 1. Ist das Produkt auf einem Ventil mit Steuerfunktion
2 aufgebaut, wird sich das Ventil in der entgegengesetz- Die Aktion setzt das Produkt in den Auslieferungszustand zu-
ten Richtung bewegen. riick.
Anfrage des Masters: Anfrage des Masters:
OXYY 0x41 (,A") 0x00,0x01  Function OxYY 0x41 (,A”) 0x00, 0x00, 0x00, 0x00,
1 Byte 1 Byte 2 Byte 4 Byte 0x03 0x00
1 Byte 1 Byte 2 Byte 4 Byte
Funktion:
Ventil anhalten 0x00, 0x00, 0x00, 0X00 Antwort des Produkts:
Langsam auf 0x01, 0x00, 0x00, 0X00 OxYY G DO Don S
Schnell auf 0x02, 0x00, 000, 0X00 1Byte 1Byte 2Byte 4Byt
Langsam zu 0x03, 0x00, 0x00, 0x00 Status:
Schnell zu 0x04. 0x00 0x00. 0x00 Werkseinstellung geladen (Aktion wird ab- |0x00, 0x00,
Fahre Auf mit PWM [0.1000] 0x05, 0x00, PWM High, pwi | 9eSciossen) 0x00, 0x01
Low Werkseinstellung nicht geladen (Aktion 0x00, 0x00,
leibt akti 2
Fahre Zu mit PWM [0..1000]  0x06, 0x00, PWM High, Pwim | 2'eiPtaktiv) 0x00, 0x0
Low
Event beenden 0x07, 0x00, 0x00, 0x00
Antwort des Produkts:
oxYY 0x41 (,A") 0x00,0x01  Status
1 Byte 1 Byte 2 Byte 4 Byte
Als Status wird die aktuell gewahlte Funktion des Ventils ge-
meldet.
Status:
Ventil anhalten 0x00, 0x00, 0x00, 0x00
Langsam auf 0x01, 0x00, 0x00, 0x00
Schnell auf 0x02, 0x00, 0x00, 0x00
Langsam zu 0x03, 0x00, 0x00, 0x00
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14.1.6.13 Init Valve

Die Aktion initialisiert das Ventil. Dabei ermittelt das Produkt
die Offen- und die Geschlossen-Stellung. Anschliefend priift
das Produkt, welche Steuerfunktion vorliegt. Danach werden

Bei Steuerfunktion 2 fahrt das Ventil in die

OFFEN-Stellung.

Ist die Stellung erreicht, muss dies dem Produkt mitgeteilt
werden. Daraufhin wird er die Stellung als ,ZU" ibernehmen.

Anfrage des Masters:

die Offnungs- und SchlieRzeit sowie die Charakteristik des oxYY 0x41 (,A") 0x00, 0x05 Function
Ventils gemessen. 1Byte 1 Byte 2 Byte 4Byte
Zum Abschluss werden die internen Pilotventile vermessen.
Funktion:

Anfrage des Masters: GESCHLOSSEN-Stell fah 0x00,0x00,0x00,0
OXYY O0x41 (,A")  0x00,0x04  Function ~Stellung antahren o R
1Byte 1Byte 2Byte 4 Byte GESCHLOSSEN-Stellung iibernehmen  0x00,0x00,0x00,0x
Funktion: 02
Initialisierung starten 0x00, 0x00, 0x00, 0x01 CLOSE Function abbrechen (ESC) 0x00,0x00,0x00,0x
Initialisierung abbrechen 0x00, 0x00, 0x00, 0x02 03
Fehler quittieren 0x00, 0x00, OxFF, 0x00 Antwort des Produkts:
Antwort desProdukts: oxYY 0x41 (,A") 0x00, 0x05 Status
0XYY 0x41 (,A“)  0x00,0x04  Status 1 Byte 1 Byte 2 Byte 4 Byte
1 Byte 1 Byte 2 Byte 4 Byte Status:
Als Status wird die aktuell gewahlte Funktion des Ventils ge- GESCHLOSSEN-Stellung anfahren 0x00,0x00,0x00,0x
meldet. 01
Status: GESCHLOSSEN-Stellung ist erreicht 0x00,0x00,0x00,0x
Initialisierung ist nicht aktiv 0x00, 0x00, 0x00, 02

0x00 CLOSE Function wurde abgebrochen 0x00,0x00,0x00,0x
GESCHLOSSEN-Stellung wird ermittelt  0x00, 0x00, 0x00, e

0x01 Aktion kann nicht gestartet werden 0x01, 0x00, 0x00,
OFFEN-Stellung wird ermittelt 0x00, 0x00, 0x00, 0x00

0x02

Die Steuerfunktion des Ventils wird ermit-
telt

0x00, 0x00, 0x00,
0x03

Die Offnungs- und SchlieBzeiten werden
gemessen

0x00, 0x00, 0x00,
0x04

Die Ventilcharakteristik wird vermessen

0x00, 0x00, 0x00,
0x05

Pilotventile werden vermessen

0x00, 0x00, 0x00,

14.1.6.15 GoOpen
Bei Steuerfunktion 1 fahrt das Ventil in die

OFFEN-Stellung.

Bei Steuerfunktion 2 fahrt das Ventil in die GESCHLOSSEN-

Stellung.

Ist die Stellung erreicht, muss dies dem Produkt mitgeteilt
werden. Daraufhin wird er die Stellung als ,AUF" (ibernehmen.

Anfrage des Masters:

0x06 0xYY 0x41(,A“)  0x00,0x06  Function
Init Fehler 22 aktiv 0x00, 0x00, 0x16, 1 Byte 1 Byte 2 Byte 4 Byte
OxFE Funktion:
Init Fehler 22 quittiert 0x00, 0x00, 0x16, OFFEN-Stellung anfahren 0x00,0x00,0x00
OxFF ,0x01
Init Fehler 20 aktiv 0x00, 0x00, 0x14, OFFEN-Stellung iibernehmen 0x00,0x00,0x00
OxFE ,0x01
Init Fehler 20 quittiert 0x00, 0x00, 0x14, OPEN Function abbrechen (ESC) 0x00,0x00,0x00
OxFF ,0x03
Init Fehler 23 aktiv gigg 0x00, 0x17, Antwort des Produkts:
. — 0xYY 0x41 (,A") 0x00,0x06 Status
Init Fehler 23 quittiert 0x00, 0x00, 0x17,
OXFF 1 Byte 1 Byte 2 Byte 4 Byte
Aktion kann nicht gestartet werden 0x01, 0x00, 0x00, Status:
0x00 OFFEN-Stellung anfahren 0x00,0x00,0x00
. ,0x01
14.1.6.14
6.14 GoClose OFFEN-Stellung ist erreicht 0x00,0x00,0x00
Bei Steuerfunktion 1 fahrt das Ventil in die GESCHLOSSEN- ,0x02
Stellung.
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OPEN Function wurde abgebrochen 0x00,0x00,0x00 Das Produkt misst die Zeit ,go 0x00, 0x00, 0x00, 0x03
,0x03 CLOSE"
Aktion kann nicht gestartet werden 0x01, 0x00, Das Produkt misst die Zeit ,go 0x00, 0x00, 0x00, 0x04
0x00, 0x00 OPEN“
. . Fehler 22 aktiv 0x00, 0x00, 0x16, OXFE
14.1.6.16 Find Function
o o . . Fehler 22 quittiert 0x00, 0x00, 0x16, OXFF
Die Aktion ermlttelt.dle Steuerfunkthn des Ventils und den. Aktion kann nicht gestartet 0x01, 0x00, 0x00, 0X00
Luftdurchfluss der internen Pilotventile. Wenn Steuerfunktion werden

2 ermittelt wird, tauscht das Produkt die OFFEN- und GE-
SCHLOSSEN-Stellung, so dass die Anzeige 0 % der Geschlos- 14.1.6.18 Find Coeffizient

sen-Stellung und 100 % der Offen-Stellung entspricht.
Die Aktion ermittelt die Ventileigenschaften an den eingestell-

Anfrage des Masters: . NP I ..
9 ten Stiitzstellen. Hierfiir fahrt das Ventil diese Stiitzstellen

oxYY 0x41 (,A") 0x00, 0x07 Function mehrfach an.
s i Zye i Anfrage des Masters:
Funktion: 0xYY 0x41 (,A") 0x00,0x09  Function
Find Function aktivieren 0x00,0x00,0x00 1 Byte 1 Byte 2 Byte 4 Byte
,0x01
Find Functi bbrech 0x00,0x00,0x00 Funktion:
nd Function abbrechen 0’;02: XEREX Find Coeffizient aktivieren  0x00,0x00,0x00,0x01
: Find Coeffizient abbrechen 0x00,0x00,0x00,0x02
Antwort des Produkts: Fehler quittieren 0x00,0x00,0xFF,0x00
oxYY 0x41 (,A") 0x00,0x07  Status
1Byte 1Byte 2 Byte 4 Byte Antwort des Produkts:
o i} 4 _ oxYY 0x41 (,A") 0x00, 0x09 Status
Als Status wird die aktuell gewahlte Funktion des Ventils ge- 1Byte 1 Byte 2 Byte 4 Byte
meldet.
Status: Als Status wird die aktuell gewéhlte Funktion des Ventils ge-
Find Function inaktiv 0x00,0x00,0x00,0x01 meldet.
Startstellung anfahren 0x00,0x00,0x00,0x02 Stas:
Testmuster ausgeben 0x00,0x00,0%00,0x03 F|r.1.d Coeffizient inaktiv 0x00, 0x00, Ox.(.)O, 0x01
ot e e s 0x01, 0x00, 0x00, 0X00 Stiitzstelle anfahren 0x00, 0x00, Stiitzstelle, 0x02
werden Aktion kann nicht gestartet ~ 0x01, 0x00, 0x00, 0x00
werden
14.1.6.17 Adjust Time Fehler 22 aktiv 0x00, 0x00, 0x16, OXFE
Die Aktion fahrt das Ventil in die GESCHLOSSEN- und die OF- Fehler 22 quittiert 0x00, 0x00, 0x16, OXFF
FEN-Stellung und ermittelt dabei die Offnungs- und SchieRzei-
ten. 14.1.6.19 Init Pilot
Anfrage des Masters: Die Aktion vermisst die internen Pilotventile. Hierflir wird der
oxYY 0x41 (,A") 0x00, 0x08 Function minimale Fahrweg des Prozessventils ermittelt.
1 Byte 1 Byte 2 Byte 4 Byte Anfrage des Masters:
. 0xYY 0x41 (,A") 0x00, 0xOA  Function
Funktion:
Adjust Time aktivieren 0x00,0x00,0x00,0x01 1| 7 1| T 2 1 < EO
Adjust Time abbrechen 0x00,0x00,0x00,0x02 Funktion:
Fehler quittieren 0x00,0x00,0xFF,0x00 Init Pilot aktivieren 0x00,0x00,0x00,0x01
Init Pilot abbrechen 0x00,0x00,0x00,0x02
Antwort des Produkts: —
OxXYY 0x41 (,A") 0x00, 0x08 Status Fehler quittieren 0x00,0x00,0xFF,0x00
1 Byte 1 Byte 2 Byte 4 Byte Antwort des Produkts:
oxYY 0x41 (,A" 0x00, 0x0A Status
Als Status wird die aktuell gewahlte Funktion des Ventils ge- GAY)
meldet. 1 Byte 1 Byte 2 Byte 4 Byte
Status: Als Status wird die aktuell gewahlte Funktion des Ventils ge-
Adjust Time inaktiv 0x00, 0x00, 0x00, 0x01 meldet.
Startstellung anfahren 0x00, 0x00, 0x00, 0x02 Status:
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Init Pilot inaktiv 0x00, 0x00, 0x00, 0x01 14.2 Parametertabelle DeviceNet
Init Pilot aktiv 0x00, 0x00, 0x00, 0x02
Fehler 22 aktiv 0x00, 0x00, 0x16, OXFE
Fehler 22 quittiert 0x00, 0x00, 0x16, OxFF Mode 0x00, 0x64 100 Write 0: OFF
Fehler 23 aktiv 0x00, 0x00, 0x17, OXFE 1: Auto
Fehler 23 quittiert 0x00, 0x00, 0x17, OxFF 2: Manual
Aktion kann nicht gestartet 0x01, 0x00, 0x00, 0x00 3: Manual-
werden Flex
4: Test
14.2.1 1 Service
14.2.1.1 I/0 Status
Untermenii zur Anzeige der Ein- und Ausginge
ActivePara- 03E8 1000 Read 0: P1
Set 1: P2
2: P3
3:P4
Pot Min 03E9 1001 Read [0..1000]
*0,1 %
Pot Max  |03EA 1002 Read [0..1000]
*0,1 %
ProcW"”  03EB 1003 Read [0..1000]
*0,1 %
Proc X" 03EC 1004 Read [0..1000]
*0,1 %
Pos W 03ED 1005 Read [0..1000]
*0,1 %
Pos X 03EE 1006 Read [0..1000]
*0,1 %
Pot Abs 03EF 1007 Read [0..1000]
*0,1 %
Proc Ctrl | 03F0 1008 Read [0..1000]
Out *0,1 %
Pos Ctrl 03F1 1009 Read [1000..100
Out 0] *0,1 %
1) nur bei aktiviertem Prozessregler
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14.2.1.2 Diagnosis

Untermenii zur Anzeige von Diagnosemeldungen

14.2.2.1 Init Valve

Untermenii zur Durchfiihrung der Initialisierung

hrs 044C 1100 Read [0..99 999] CtrlFn 0834 2100 Write 0:NC
h 1:NO
min 044D 1101 Read [0..59] min 2: DA
sec 044E 1102 Read [0..59] s 3: Boost
Warnings  044F 1103 Write 0: ON NC
1: OFF 4: Boost
Errors 0450 1104 Write 0: ON NO
1: OFF 5: Auto
SensTest 0451 1105 Write 0: Disable 6: Auto NC
1: Enable1 7: Auto NO
14.2.2 2 SetBasi 8: Auto DA
.2, etBasics 9: Auto NG
B
10: Auto
CalPointQ- 07D0 2000 Write [1..19] NO B
ty adjtTime- 0835 2101 Read [0..999]
D.Refresh |07D1 2001 Write [1..10] Close *0,1s
*0,1s adjTimeO- 0836 2102 Read [0..999]
Dlight 07D2 2002 Write 0: ON pen *0,1s
1: ON Key 14.2.3 3 SetFunction
AutoReturn 07D3 2003 Write [1..60] min
HelpLan- 07D4 2004 Write 0:D
uage .
S 1:GB ProcCtriM- 0BBS 3000 Write 0: OFF
2N ode” 1:ON
Helptext  |07D5 2005 Lt Ll DeadBand 0BB9 3001 Write [1..250]
1: OFF *0,1%
PwrOnMo- 07D6 2006 Write 0: Fast CpyPara- 0BBA 3002 Write 0: OFF
de 1: Safe Set 1-P1<=W
Init Valve  Untermenii 2: P1=>P2
fiihrung der .
Initialisie- 2 P
rung (siehe 5:P1<=P3
'Init Valve', 6: P1=>P4
Seite 36) 7: P1<=P4
1) nur bei aktiviertem Prozessregler
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14.2.3.1 ProcCtrl

Untermenii zur Einstellung der Prozessregler-Parameter

14.2.3.3 Digital Input

Untermenii zur Einstellung der Digitaleingange

Proc-P" 0c1C 3100 Write [0..1000]*0, InW OCE4 3300 Write 0: OFF
1 1: OFF/ON
Proci”  0C1D 3101 Write [0..9999]*0, 2: Save/ON
= 3: Param-
Proc-D”  OC1E 3102 Write [0..1000]*0, SetBO
. 4: Param-
Proc-T”  OC1F 3103 Write [1..10 000] SetB1
ms 5: Poti/Ix
IXxType 0C20 3104 Write 0: OFF In X 0CE5 3301 Write 0: OFF
lRE 1: OFF/ON
2iavr 2: Save/ON
IxFilter 0C21 3105 Write [10...2000] 3 Param-
*0,01s SetBO
1) nur bei aktiviertem Prozessregler 4: Param-
SetB1
14.2.3.2 PosCtrl
5: Poti/Ix
Untermenii zur Einstellung der Stellungsregler-Parameter n1 0CE6 3302 Write 0: OFF
1: OFF/ON
Pos P 0C80 3200 Write [0..1000] 2 SREIEN
*0,1 3: Param-
Pos D 0C81 3201 Write [0..1000] SR
*0,1 4: Param-
Pos T 0C82 3202 Write [1..5000] ms SetB1
. . 5: Poti/Ix
MinPos 0Cs83 3203 Write [0..1000]
*0.1 In2 OCE7 3303 Write 0: OFF
MaxPos  0C84 3204 Write [0..1000] 1: OFF/ON
*0,1 2: Save/ON
closeTight 0C85 3205 Write [0..200] *0,1 3: Param-
% SetB0O
openTight 0C86 3206 Write [800..1000] 4: Param-
*0,1 % SetB1
5: Poti/Ix
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14.2.3.4 Digital Output
Untermenii zur Einstellung der Digitalausgange
K2 Fn 0D4D 3405 Write 0: No
1: P min
K1 Switch |0D48 3400 Write 0: NO 2: P max
1:NC 3: P min/
K1 Fn 0D49 3401 Write 0: No max
1: P min 4: W min
2: P max 5: W max
3: P min/ 6: W min/
max max
4: W min 7: X min
5: W max 8: X max
6: W min/ 9: X min/
max max
7: X min 10: Active
8: X max 11: Error
9: X min/ 12:Warning
max 13:SSE min
10: Active 14:SSE
11: Error max
12: War- 15:SSE
ning min/max
13: SSE Alarm- 0D4E 3406 Write [2..998]
min Mink2 *0,1%
14: SSE AlarmMa- | 0D4F 3407 Write [2..998]
max xK2 *0,1%
15: SSE SSE2Time |0D53 3411 Write [1..1000]
min/max *0,1s
Alarm- OD4A 3402 Write [2..998] ErrorTime 0D50 3408 Write [2..1000]
MinK1 *0,1% *0,1s
AlarmMa- 0D4B 3403 Write [2..998] ErrorAction 0D51 3409 Write 0: Close
xK1 *0,1% 1: Open
SSE1Time 0D52 3410 Write [1..1000] 2: Hold
*0,1s
. : 14.2.4 4 SetCalibration
K2 Switch 0D4C 3404 Write 0: NO
1: NC
X-Direction |OFAQ 4000 Write 0: rise
1)
1: fall
W-Direction 0OFA1 4001 Write 0: rise
1: fall
W-Function 0OFA2 4002 Write 0: lin.
1:1:25
2:1:50
3: free
Y-Direction OFA3 4003 Write 0: rise
1)
1: fall
Pot Dir OFA4 4004 Write 0: rise
1: fall
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Parameter Parameter Parameter | Zugriff = Wertebe- Parameter Parameter Parameter Zugriff = Wertebe-
ID Hex ID Dec reich ID Hex ID Dec reich
OutMinPos 0FA5 4005 Write [0..1000] Baudrate 1453 5203 Write 0:125
*0,1 % KBaud
OutMax-  |OFA6 4006 Write [0..1000] 1:250
Pos *0,1 % KBaud
1) nur bei aktiviertem Prozessregler 2:500
KBaud
14.2.4.1 Set W free PwrOnT.Ou 13ED 5101 Write 0..300's
Untermenii zur Einstellung der Sollwertstiitzpunkte t
Parameter Parameter Parameter | Zugriff = Wertebe-
ID Hex ID Dec reich
W 0% 1004 4100 Write [0..1000]
*0,1 %
W 10% 1005 4101 Write [0..1000]
*0,1 %
W 20% 1006 4102 Write [0..1000]
*0,1 %
W 30% 1007 4103 Write [0..1000]
*0,1 %
W 40% 1008 4104 Write [0..1000]
*0,1 %
W 50% 1009 4105 Write [0..1000]
*0,1 %
W 60% 100A 4106 Write [0..1000]
*0,1 %
W 70% 100B 4107 Write [0..1000]
*0,1 %
W 80% 100C 4108 Write [0..1000]
*0,1 %
W 90% 100D 4109 Write [0..1000]
*0,1 %
W 100% 100E 4110 Write [0..1000]
*0,1 %
14.2.4.2 Scaling
Untermenii zum Skalieren der Ist- und Sollwertanzeige
Parameter Parameter Parameter| Zugriff = Wertebe-
ID Hex ID Dec reich
Scaling 1068 4200 Write 0: OFF
1: ON
Decimal- 1069 4201 Write [0..2]
point
4 mA2 106A 4202 Write [-999..9999
|
20 mA2 106B 4203 Write [-999..9999
]
14.2.5 5 Communication
Parameter Parameter Parameter| Zugriff @ Wertebe-
ID Hex ID Dec
DeviceNet 1450 5100 Write [1..63]
Adr
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15 Sicherheitsfunktion

Sicherheitsfunktion:

1 Ausfall Span- | Einfachwir- Einfachwir-
nungsversor- kend: entliftet kend: nicht vor-
gung Doppeltwir- handen

kend: entliiftet Doppeltwir-
kend: beliiftet

2 Ausfall der Einfachwir- Einfachwir-
Druckluftver-  kend: entliiftet kend: nicht vor-
sorgung Doppeltwir- handen

kend: nicht de-| Doppeltwir-
finiert kend: ge-
schlossen

Diese Sicherheitsfunktion ersetzt jedoch nicht notwendige
anlagenspezifische Sicherheitseinrichtungen.

Einstellbare Sicherheitsreaktionen:

Sollwert < 4,0
mA

(Bereich unter
I Min W von

0...22 mA ein-
stellbar)

Einfachwir-
kend:
Funktion ein-
stellbar

Doppeltwir-
kend: Funktion

Sollwert > 20,0
mA

(Bereich unter
| Max W von

0...22 mA ein-
stellbar)

Istwert < 4,0
mA

(Bereich unter
| Min X von
0...22 mA ein-
stellbar)

Istwert > 20,0
mA

(Bereich unter
| Max X von
0...22 mA ein-
stellbar)

einstellbar
(Open, Close?,
Hold, Safe)

Einfachwir-
kend: -

Doppeltwir-
kend: Funktion
einstellbar
(Open, Close?,
Hold, Safe)

*Close = Werkseinstellung. Das Ventil wird in die Stellung ZU
gefahren

Nr. 3 und 4 nur bei Gerateausfiihrung Code PAQ1 verfligbar

16 Inbetriebnahme

- Vor Inbetriebnahme mit der Bedienung (siehe 'Betrieb’, Sei-
te 50) des Produkts vertraut machen.

/\ WARNUNG

Aggressive Chemikalien!

» Veradtzungen

® Geeignete Schutzausriistung tragen.
® Anlage vollstandig entleeren.

/A\ VORSICHT

Leckage!

» Austritt gefédhrlicher Stoffe

e SchutzmalRnahmen gegen Uberschrei-
tung des maximal zuld@ssigen Drucks
durch eventuelle DruckstoRe (Wasser-
schldge) vorsehen.

/A\ VORSICHT

Reinigungsmedium!

» Beschéadigung des GEMU Produkts

@ Der Betreiber der Anlage ist verantwortlich fiir die Aus-
wahl des Reinigungsmediums und die Durchfiihrung des
Verfahrens.

Das Produkt in Betrieb nehmen.

—_

2. Geeignete Anschlussstiicke verwenden.

3. Steuermediumleitungen spannungs- und knickfrei montie-
ren.

16.1 Mit Werksvoreinstellung (bei Lieferung mit Ventil)

® BeiLieferung des Produkts werksseitig montiert auf ei-
nem Ventil, ist der komplette Aufbau bei einem Steuer-
druck von 5,5 bis 6 bar ohne Betriebsdruck bereits be-
triebsbereit. Eine Neuinitialisierung wird empfohlen, wenn
die Anlage mit einem abweichenden Steuerdruck betrie-
ben wird oder es eine Veranderung der mechanischen
Endlagen gegeben hat (z.B. Dichtungswechsel am Ventil/
Antriebsaustausch). Die Initialisierung bleibt auch bei ei-
ner Spannungsunterbrechung erhalten.

» Bei Option Prozessregler muss dieser separat aktiviert
werden.
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16 Inbetriebnahme

Beim Anlegen der Versorgungsspannung meldet sich das Pro-
dukt nach Durchlaufen eines kurzen Softwarechecks mit einer
der beiden folgenden Displaymeldungen:

A: w XXX X XXX

A: Stellungsregler befindet sich im Automatikbetrieb und re-
agiert auf den extern vorgegebenen Sollwert.

M: w XXX X XXX

M: Stellungsregler befindet sich im manuellen Betrieb und die
Ventilposition kann handisch mithilfe der Tasten vorgegeben
werden.

Die Auswahl der Betriebsart kann wie folgt vorgenommen
werden:

lode E,ﬂ: WXXX: XXX E, SETUP
A== AUTO —_
l I E Automatikbetrieb E
o) Mode E,ﬂ;lf WXXX: XXX E
“]" Man E 4@
ller Betrieb
l I E manuel
[=]
OFF
[#]
E

Service
1

Konfigurationsmenii

16.2 Ohne Werksvoreinstellung (bei Lieferung ohne
Ventil)

Initialisierung fehlerhaft

» Bei sehr kleinen Antriebsvolumen ist es eventuell notwen-
dig die internen Drosseln (V1, V2 bei einfachwirkenden
Antrieben und V1, V2, V3, V4 bei doppeltwirkenden An-
trieben) des Stellungsreglers ein wenig zu schlielfen, um
die Ventilstellzeiten zu vergréRern. Dies sollte nur wéh-
rend der Initialisierung im Programmschritt adjTime
durchgefiihrt werden. Eine Anderung der Drosseleinstel-
lung unabhangig von der Initialisierung kann zu Fehler-
meldungen und/oder schlechten Regelergebnissen fiih-
ren. Daher wird empfohlen, nach jeder Verdanderung von
Drosseln eine erneute Initialisierung durchzufiihren

» Ventilstellzeiten von ca. 1-2 Sekunden fiihren erfahrungs-
gemal zu optimalen Regelergebnissen. Bei groRvolumi-
gen Antrieben kann dieser Stellzeitbereich unter Umstan-
den nicht erreicht werden.

> Bei Ventilen mit Steuerfunktion 8 (Doppeltwirkend mit
Offnungsfeder), bei denen die automatische Steuerfunkti-
onserkennung nicht funktioniert hat, muss der Parameter
CtrlFn in der manuellen Initialisierungsabfolge auf DNO
umgestellt werden.

Nach der Montage, dem elektrischen und dem pneumatischen
Anschluss muss der Stellungsregler initialisiert werden.

Hierbei kann man zwischen der automatischen Initialisierung
und der manuellen Initialisierung wahlen.

Die automatische Initialisierung kann per Schnellinbetriebnah-
me wie folgt gestartet werden:

WWW.gemu-group.com
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16.2.1 Automatische Initialisierung

Anwendungstipp

» Bei der automatischen Initialisierung von Antrieben mit diskontinuierlichen Bewegungsprofilen (undefiniertes Stoppen oder
Stocken z.B. bei Klappenventilen mit groBen Nennweiten) kann die Erkennung von Endlagen ggfs. nicht eindeutig zugeord-
net werden oder teilweise unberechtigt Fehlermeldungen erscheinen (zum Beispiel LECKAGE).

» Hier hilft die manuelle Initialisierung mit sequentieller Weiterschaltung durch den Bediener oder falls mdglich ein Quittieren
der Fehlermeldung, um den Schritt zu wiederholen (siehe 'Manuelle Initialisierung', Seite 43).

» Die Initialisierung kann alternativ auch iiber den Parameter Init Valve gestartet werden.

[=]

Einschaltmeldung nach Anlegen | NoInit XXX || Setup
der Versorgungsspannung HIE [m] 3 Sekunden
(ohne Werkseinstellung)—> (Ventil kann AUF- l E] driicken
und ZU gefahren StartlnitValve E]
werden) OK ESC
Y/ = Selbstinitialisierung []
. " " - " " goClose XX X% Init Valve ESC
Die ermittelte Stellzeit des Ventils fir beide ESC E] oK
Richtungen (Offnen / SchlieRen) wird \V/

angezeigt. Um die Stellzeit zu @ndern kann go0pen T
dieser Schritt mittels Taste -> unterbrochen ESC E] v
werden (Anzeige ,adjust nozzle(s)") und
iber die riickseitig angebrachten e o
Pneumatikdrosseln beeinflusst werden. Die ESC E]
Feinjustierung erfolgt durch mehrmaliges
wiederholen der Stellzeitmessung und — -
sequentieller Verdnderung der ’ E?Emv\e}ait XX é(sé
Drosselstellung. Bei angezeigten Werten kann diese mit Taste "+"
<1,0 sek. wird zwingend angeraten die I— .
Drosseln zu verwenden. Empfohlen werden ausgeblendet werden.
p adjust nozzle(s)
Stellzeiten >1,0 sek. um optimale OK ESC
Regelergebnisse zu erzielen
-> Siehe auch Kapitel Drosseleinstellungen E]

<

Meldung steht 5

Sekunden an und erlischt

anschlieRend

<

automatisch. Alternativ

[1]

%

findCoefficient XX. X%

Das Produkt ist betriebsbereit
und reagiert auf den extern V
vorgegebenen Sollwert. Init Pilot XXééZ"
Bei Option"Prozessregler" muss v
. . 13w3
dieser separat aktiviert werden. Tnit Valve oK

A WXXX: X XXX SETUP

Ogl— 5

Automatische Schnell-Initialisierung:

Durch das Starten der Selbstinitialisierung (liber Parameter Start Init Valve) passt sich der Regler an das Ventil an. Relevante Pa-
rameter werden selbsténdig und automatisch abgefragt. Dieser Vorgang kann je nach Ventil ein paar Minuten dauern. Die Initia-
lisierung kann alternativ auch iber den Parameter Init Valve im Meniipunkt Set Basics gestartet werden.

Erscheint die Meldung Init Valve Ok ist das Produkt betriebsbereit und kann in die gewilinschte Betriebsart gestellt werden. Wei-
tere Informationen (siehe 'Arbeitsebene (Mode)', Seite 50).

Erscheint wahrend dem Initialisierungsvorgang eine Fehlermeldung (siehe 'Fehlermeldungen wahrend der Initialisierung’, Sei-

te 46).

f 2 |

OFF

[ij]j[zj 0 [ E]

Mode Auto E]
‘ Manual @
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16.2.2 Manuelle Initialisierung

Durch das Starten der manuellen Initialisierung durchlauft der
Stellungsregler ein Initialisierungsprogramm, @hnlich der auto-
matischen Initialisierung. Allerdings miissen bei der manuel-
len Initialisierung die verschiedenen Programmschritte durch

den Bediener mit der Taste gestartet und bestatigt wer-
den.

Die manuelle Initialisierung sollte nur angewendet werden,
wenn mit der automatischen Initialisierung keine zufriedens-
tellenden Regeleigenschaften erreicht werden oder Probleme
(z.B. mit Leckage) aufgetreten sind.

Die Meniipunkte goClose und goOpen sollten bei sehr kleinen
Ventilhiiben mehrmals durchgefiihrt werden, um eine optima-
le Anpassung des Stellungsreglers an das Ventil zu erreichen.

Ein Notbetrieb der Regelung ist moglich wenn mindestens die
Meniipunkte goClose und goOpen durchgefiihrt wurden.

Um Fehlbedienungen zu vermeiden, werden die Parameter bei
der manuellen Initialisierung nur dann freigeschaltet, wenn die
Voraussetzung fiir eine korrekte Funktion vorhanden ist.

- Zur manuellen Initialisierung wie auf der folgenden Seite
dargestellt vorgehen.
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isierung

16.2.3 Menlistruktur automatische und manuelle Initiall
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16 Inbetriebnahme

16.2.4 Initialisierungsparameter

InitValve:

Automatische oder manuelle Initialisierung (Anpassung des
Stellungsreglers an das Ventil) wird gestartet.

CtrlFn:

Die Art der Steuerfunktion des Ventils kann bei der manuellen
Initialisierung ausgewahlt werden. Diese Einstellung hat auch
Einfluss auf spatere automatische Initialisierungen.

Go Close:

Die Geschlossen-Stellung des Ventils wird wahrend der Initiali-
sierung abgefragt.

Bei der manuellen Initialisierung muss diese mit der Taste

bestatigt werden.

Go Open:

Die Offen-Stellung des Ventils wird wahrend der Initialisierung
abgefragt.

Bei der manuellen Initialisierung muss diese mit der Taste

bestatigt werden.

FindFnct:

Die Steuerfunktion des Ventils wird ermittelt (nur bei automa-
tischer Initialisierung).

AdjTime:
Wird nur angezeigt, wenn goOpen und goClose durchgefiihrt
wurden.

Die minimalen Stellzeiten des Ventils werden wahrend der In-
itialisierung ermittelt. Bei einem automatischen Initialisie-
rungsablauf wird die gemessene Stellzeit 5 Sekunden lang an-
gezeigt und der Ablauf anschlieRend ohne Tastendruck mit
diesen Werten fortgefiihrt. Innerhalb dieser kann durch Tas-

tendruck Pfeiltaste der Ablauf direkt fortgefiihrt werden.

Durch Tastendruck Pfeiltaste wird der Ablauf pausiert
(Anzeige "adjust nozzle(s)") um die Stellzeiten veréndern zu
konnen.

Bei der manuellen Initialisierung muss dieser Schritt, mit den

angezeigten Werten mit der Taste bestatigt werden.

Empfohlen werden Stellzeiten zwischen 1...2 Sekunden um
optimale Regelergebnisse zu erzielen. Bei Anzeigewerten <1,0
Sekunden sollten Anpassungen vorgenommen werden (siehe
Kapitel xy Drosseleinstellungen). Die Zeiten fir die beiden Wir-
krichtungen sollten idealerweise nahezu deckend sein
(<+50%).

Find Coefficent:
Wird nur angezeigt, wenn adjTime durchgefiihrt wurde.

Ventil wird zwischen den Endlagen an verschiedenen Positio-
nen auf Regeleigenschaft untersucht.

Call Point Qty:

Die Anzahl der Stiitzpunkte der Initialisierung kénnen veran-
dert werden.

Beispiel: QtyCalPoint=9 bedeutet: Ventil wird zwischen den
Endlagen an 9 Positionen (hier 10 %-Schritte) auf Regeleigen-
schaft untersucht.

Init Pilot:

Die minimalen Stellzeiten der internen Pilotventile werden auf
das Prozessventil eingestellt.

Bei der manuellen Initialisierung muss diese Funktion mit der

Taste gestartet werden.

Nach der Initialisierung kdnnen im Display verschiedene Mel-
dungen erscheinen, je nach Status, welcher bei der Initialisie-
rung ermittelt wurde:

Init Valve OK:
Die Initialisierung wurde erfolgreich durchgefiihrt.

Es wurden wahrend der Initialisierung keine Fehler festge-
stellt.

Der Stellungsregler ist betriebsbereit.

Init Valve Man:
Die Initialisierung wurde manuell durchgefiihrt.
Die Endlagen wurden erfolgreich ermittelt.

Weitere mogliche Fehler werden bei der manuellen Initialisie-
rung nicht beriicksichtigt.

Der Stellungsregler ist betriebsbereit.

Init Valve Error:
Wahrend der Initialisierung wurde ein Fehler festgestellt.
Ein Betrieb ist nicht moglich.

Mechanischen Anbau und das pneumatische System tiberpri-
fen.

Anschlieflend die Initialisierung erneut durchfiihren.

Durch das Durchfiihren der manuellen Initialisierung ist ein
Notbetrieb moglich.

Init Valve ESC:
Die Initialisierung wurde durch den Nutzer abgebrochen.

Ein Notbetrieb der Regelung ist mdglich, wenn mindestens die
Meniipunkte goClose und goOpen durchgefiihrt wurden.
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16 Inbetriebnahme

16.2.5 Fehlermeldungen wahrend der Initialisierung

020 Pot wrong dir |Das Potentiometer hat Der Parameter "CtrlFn" steht | Die Pneumatikverbin-
Error wéhrend der Initialisie- auf AUTO und es wird ein dungen fiir "ZU" und
rung die falsche Steu- |Ventil mit Steuerfunktion 3 er- "AUF" am Ventil sind
erfunktion erkannt. kannt bei der sich der Antrieb vertauscht oder der
in die falsche Richtung be- Parameter "Pot Dir"
wegt hat. steht auf "fall".
Der Parameter "CtrIFn" steht  Die falsche Steuer-
auf einer festen Steuerfunkti-  funktion ist einge-
on. Diese eingestellte Steuer- Stellt.
funktion stimmt nicht mit der
bei der Initialisierung ermittel-
ten Steuerfunktion tberein.
021 Wrong functi- Bei der automatischen Der Parameter "CtrlFn" steht  Im Parameter "CtrIFn"
on Initialisierung des auf einer festen Steuerfunkti- wurde die falsche
Error Ventils wurde eine fal- on. Diese eingestellte Steuer- |Steuerfunktion einge-
sche Steuerfunktion | funktion stimmt nicht mit der stellt. Wird der Para-
gefunden. Steuerfunktion, die bei der In- meter auf AUTO ge-
itialisierung ermittelt wurde, | stellt, ermittelt das
liberein. Produkt die entspre-
chende Steuerfunktion
und hinterlegt sie dort
(nicht bei Steuerfunki-
on 8 - hier manuelle In-
itialisierung durchfiih-
ren bzw. den Parame-
ter "CtrlFn" auf "DNO"
einstellen).
022 Pneumatic Er- |Bei der automatischen Der Mindesthub wurde unter- Das pneumatische
ror Initialisierung des schritten System Uberpriifen
Ventils wurde ein Feh- gndlagen kénnen nicht er- auf Hub, Leckage und
ler der Pneumatik fest- reicht werden Endlagen.
eesiel Leckage im System
023 Leckage Error |Bei der automatischen Der Regler befindet sich im In- Das pneumatische
Initialisierung des itialisierungsmodus. System auf Leckage
Ventils wurde eine Le- Uberpriifen und Initiali-
ckage festgestellt. sierung erneut durch-
fiihren.
060 TrvISensErr Er- Es wurde ein Kabel- Kabelbruch oder Kurz-
ror bruch oder Kurz- schluss in der Sensor-
schluss in der Sensor- verbindung (Wegsen-
verbindung (Wegsen- sor) festgestellt.
sor) festgestellt.
In 1 no Signal Kein Signal an Digital- Parameter In 1 steht auf Signal an Digitalein-
eingang In 1 OFF / ON oder Safe / ON gang In 1 legen
In 2 no Signal Kein Signal an Digital- |Parameter In 2 steht auf Signal an Digitalein-
eingang In 2 OFF / ON oder Safe / ON gang In 2 legen
In W no Signal Kein Signal an Digital- Parameter In W steht auf Signal an Digitalein-
eingang In W OFF / ON oder Safe / ON gang In W legen
In X no Signal Kein Signal an Digital- Parameter In X steht auf Signal an Digitalein-
eingang In X OFF / ON oder Safe / ON gang In X legen
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16 Inbetriebnahme

16.2.6 Initialisierungsparameter CtrlFn

CtrlFn Auto Automatische Suche der Automatische Erken- Entspricht Einstellung
Steuerfunktion bei einer nung der Steuerfunktion NC?. Bei einer abwei-
automatischen Initiali- chenden Steuerfunktion
sierung. Entspricht bei des Ventils ist diese Ein-
einer manuellen Initiali- stellung nicht zu verwen-
sierung Steuerfunktion 1 den.

(NC).

Auto NC Steuerfunktion 1 (Feder- Automatische Erken- Steuerfunktion 1
kraft schlieBend) mit au- nung und Anpassung  (Federkraft schlieRend)
tomatischer Anpas- der Steuerfunktion
sung / Anderung bei ei-
ner automatischen Initi-
alsierung

Auto NO Steuerfunktion 2 (Feder- Automatische Erken-  Steuerfunktion 2
kraft 6ffnend) mit auto-  nung und Anpassung  (Federkraft 6ffnend)
matischer Anpassung / |der Steuerfunktion
Anderung bei einer auto-
matischen Initialsierung

Auto DA Steuerfunktion 3 (Dop-  Automatische Erken- Steuerfunktion 3 (Dop-
peltwirkend) mit auto-  nung und Anpassung peltwirkend)
matischer Anpassung / |der Steuerfunktion
Anderung bei einer auto-
matischen Initialsierung

Auto NC B Steuerfunktion 2 (Feder- Automatische Erken- Steuerfunktion 2 (Feder-
kraft 6ffnend) - bei er-  nung und Anpassung kraft 6ffnend) - mit er-
hohter Luftleistung (nur  der Steuerfunktion hohter Luftleistung (nur
3001/min) des Reglers 3001/min) des Reglers
mit automatischer An-
passung / Anderung bei
einer automatischen In-
itialsierung

Auto NO B® Steuerfunktion 2 (Feder- Automatische Erken- Steuerfunktion 2 (Feder-
kraft 6ffnend) - bei er-  nung und Anpassung kraft 6ffnend) - mit er-
hohter Luftleistung (nur  der Steuerfunktion hohter Luftleistung (nur
3001/min) des Reglers 300I/min) des Reglers
mit automatischer An-
passung / Anderung bei
einer automatischen In-
itialsierung

Auto DNO" Steuerfunktion 8 (Dop- | Automatische Erken- Steuerfunktion 8 (Dop-
peltwirkend mit Off- nung und Anpassung peltwirkend mit Off-
nungsfeder) - mit auto- | der Steuerfunktion™ nungsfeder)
matischer Anpassung /
Anderung bei einer auto-
matischen Initialsierung

DNO" Steuerfuntkion 8 (Dop-  Steuerfuntkion 8 (Dop- | Steuerfunktion 8 (Dop-
peltwirkend mit Off- pelwirkend mit Off- peltwirkend mit Off-
nungsfeder) nungsfeder) nungsfeder)

NC? Steuerfunktion 1 Steuerfunktion 1 (Feder- Steuerfunktion 1 (Feder-
(Federkraft schlieRend) kraft schlieBend) kraft schlieBend)

NO? Steuerfunktion 2 Steuerfunktion 2 (Feder- Steuerfunktion 2 (Feder-
(Federkraft ffnend) kraft 6ffnend) kraft 6ffnend)
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16 Inbetriebnahme

DA?

Steuerfunktion 3
(Doppeltwirkend)

Steuerfunktion 3 (Dop-
peltwirkend)

Steuerfunktion 3 (Dop-
peltwirkend)

Boost NC?3

Steuerfunktion 1 (Feder-
kraft schlieBend) - bei
erhohter Luftleistung
(nur 3001/min) des Reg-
lers

Steuerfunktion 1 (Feder-
kraft schlieBend) - bei
erhohter Luftleistung
des Reglers

Steuerfunktion 1 (Feder-
kraft schlieRend) - mit
erhohter Luftleistung
(nur 300l/min) des Reg-
lers

Boost NO23)

Steuerfunktion 2 (Feder-
kraft 6ffnend) - bei er-
hohter Luftleistung (nur
3001/min) des Reglers

Steuerfunktion 2 (Feder-
kraft 6ffnend) - bei er-
hohter Luftleistung des
Reglers

Steuerfunktion 2 (Feder-
kraft 6ffnend) - mit er-
hohter Luftleistung (nur
3001/min) des Reglers

"Bei Ventilen mit Steuerfunktion 8 (Doppeltwirkend mit Offnungsfeder) sollte die feste Steuerfunktionseinstellung "DNO" ver-
wendet werden. Bei Einstellung "Auto DNO" kann bei einer automatischen Initialisierung falschlicherweise eine abweichende
Steuerfunktion erkannt werden und die Initilaisierung kann nicht abgeschlossen werden. Die Fehlermeldung "Wrong Function”

erscheint.

2)Feste Steuerfunktionen (NC, NO, DA, Boost NC und Boost NO) miissen gemaR der Steuerfunktion des Ventilantriebs tiberein-
stimmen. Eine falsche Zuweisung kann zu Fehlern und / oder invertierter Wirkungsweise fiihren und sollte daher nur sofern die
korrekte Steuerfunktion bekannt ist verwendet werden. Im Zweifelsfall eine "Auto"-Erkennung bevorzugen.

3Bei Ausfiihrungen mit 300 I/min Durchflussleistung (Booster) ist die doppelte Anzahl an Vorsteuerventilen eingebaut und par-
allel verschalten. Wird bei diesen Ausfiihrungen eine Steuerfunktion fiir einfache Vorsteuerventile eingestellt, fiihrt dies zu einer
Reduzierung der Durchflussleistung.

“Eine manuelle Initialisierung sollte immer nur dann durchgefiihrt werden, wenn mit der automatischen Initialisierung keine zu-

friedenstellende Regeleigenschaften erreicht werden oder diese aufgrund einer Fehlermeldung abgebrochen wurde.
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16 Inbetriebnahme

16.3 Drosselschrauben einstellen

Fiir alle Ausfiihrungen:

m—p = ZUluft Druckluft/
Arbeitsanschluss 2

= = Abluft
Arbeitsanschluss 2

Einfachwirkend

Die Drosselschraube V1 reguliert die Durchflussmenge auss-
tromend aus dem Arbeitsanschluss 2 in Richtung angeschlos-
senen Prozessventilantrieb.

Die Drosselschraube V2 reguliert die Durchflussmenge
rickstromend des am Arbeitsanschluss 2 angeschlossenen
Prozessventilantrieb in Richtung Entliftungsanschluss 3
(Schalldampfer).

Funktion und Verstellung der Drosseln

Die Durchflussmenge und damit die Geschwindigkeit wird je-
weils durch Einschrauben im Uhrzeigersinn reduziert / gedros-
selt. Durch Offnen gegen den Uhrzeigersinn erhéht sich die
Durchflussmenge. In beiden Richtungen markiert ein mechani-
scher Anschlag die max. Einstellung.

Ganz eingedreht = 100 % Drosselwirkung und somit geringster
Luftdurchfluss.

Die Drosselstellungen sollten nur wahrend der Initialisierung
im Schritt AdjustTime verandert werden. In diesem Schritt
werden die aktuell gemessenen Stellzeiten fiir beide Wirkrich-
tungen (6ffnen / schlieRen) fiir etwa 5 Sekunden nebeneinan-
der angezeigt. Entsprechen diese Zeiten nicht den Vorstellun-

gen, ist der Initialisierungsvorgang mit der Taste Wait zu
pausieren, damit die Drosselverstellung vorgenommen wer-
den kann. Ohne Tastendruck wird der Initialisierungsvorgang
automatisch nach etwa 5 Sekunden fortgesetzt — ggf. auch
mit ungiinstigen Stellzeiten. Die Fortsetzung kann, sofern die

Stellzeiten akzeptabel sind, auch direkt mittels Taste
Next erreicht werden.

Die Drosseln sollten so eingestellt sein / werden das ein
gleichmaRiges Fahrprofil mit gewiinschten Geschwindigkei-
ten erreicht wird. Stellzeiten <1,0 Sekunden werden generell
nicht empfohlen. Erfahrungsgemal fiihren Stellzeiten im Be-
reich zwischen 1..2 Sekunden zu optimalen Regelergebnis-
sen. Die Zeiten fiir die beiden Wirkrichtungen sollten idealer-
weise nahezu deckend sein (< = 50 %).

Werden die Drosseln im laufenden Betrieb verdndert sollte ei-
ne erneute Initialisierung durchgefiihrt werden, damit das Ge-
rat einen aktualisierten Selbstabgleich mit den gegebenenfalls

veranderten Gegebenheiten vornehmen kann. Andernfalls
kann es zu negativen Regelergebnissen und zu félschlichen
Fehlermeldungen fiihren.

Zusatzlich fiir Doppeltwirkende Ausfiihrung:

= = Zuluft Druckluft/
Arbeitsanschluss 2

=—p = Abluft
Arbeitsanschluss 2

=p = Zuluft Druckluft/
Arbeitsanschluss 4

- = Ab|uft
Arbeitsanschluss 4

Doppeltwirkend

V3 reguliert die Durchflussmenge riickstromend des am Ar-
beitsanschluss 4 angeschlossenen Prozessventilantriebs in
Richtung Entliftungsanschluss 3 (Schalldampfer).

V4 reguliert die Durchflussmenge ausstromend aus dem Ar-
beitsanschluss 4 in Richtung angeschlossenen Prozessven-
tilantrieb.

16.3.1 Stellzeitmessung Initialisierung

Die ermittelte Stellzeit des Ventils fiir beide Richtungen (Off-
nen / Schliefen) wird angezeigt. Um die Stellzeit zu dndern
kann dieser Schritt mittels Taste unterbrochen werden (Anzei-
ge adjust nozzle(s)) und Uber die riickseitig angebrachten
pneumatischen Drosselschrauben beeinflusst werden. Die
Feinjustierung erfolgt durch mehrmaliges Wiederholen der
Stellzeitmessung und sequentieller Verdnderung der Drossel-
stellung. Bei angezeigten Werten <1,0 Sekunde wird zwingend
angeraten die Drosseln zu verwenden. Empfohlen werden
Stellzeiten >1,0 Sekunde, um optimale Regelergebnisse zu er-
zielen. (siehe 'Drosselschrauben einstellen’, Seite 49)
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17 Betrieb

17 Betrieb

17.1 Bedien- und Anzeigeelemente

r—~f;;afzgimﬁ \

= \

51 " \?G}

A (AUTO):
In der Betriebsart AUTO wird der Regler iber ein externes Soll-
wertsignal angesteuert.

Zusatzlich verarbeitet der Regler bei Betrieb als Prozessregler
ein extern anliegendes Istwertsignal.

M (MANUAL):

Bei Auswahl von MANUAL und dem Betrieb als Stellungsreg-
ler, kann das Ventil mittels der Tasten und El von Hand
auf- bzw. zugefahren werden.

Bei Auswahl von MANUAL und dem Betrieb als Prozessregler,

kann der Sollwert mittels der Tasten und IE‘ von Hand
geandert werden.

1 Display, 2-zeilig
2 Zurlck-Taste

3 Vorwarts- Taste
4 Plus-Taste

5 Minus-Taste

17.2 Meniiebenen

Das Produkt beinhaltet 2 Meniiebenen. Dies sind die Arbeits-
ebene (Mode) und die Konfigurationsebene (Setup). Die Ar-
beitsebene zur Auswahl der Betriebsart ist erst nach einer er-
folgreichen Initialisierung verfiigbar.

17.2.1 Auswahl der Betriebsart

Die Auswahl der Betriebsart und der Einstieg ins Konfigurati-
onsmeni wird wie folgt durchgefiihrt:

@ Mode E,G::3 WXXX: XXX E, SETUP
_ HO <
E l IE E Automatikbetrieb E
E 3w3 E
@ Mode o — M WXKXE X XXX | e
W= an t—
) E l IE E manueller Betrieb

Mode _ E

EIIE

Service
1

Konfigurationsmenii

17.2.2 Arbeitsebene (Mode)

Mode:

In dieser Ebene (Mode) befindet sich das Produkt automa-
tisch nach dem Einschalten der Versorgungsspannung.

Mode Betriebsart wah- AUTO AUTO
len MAN
MAN-FLEX
TEST
OFF

Im Meniipunkt Mode kann zwischen den Betriebsarten A (Au-
to), M (Manual), F (Manual-Flex), T (Test) und OFF (Pausen-
modus) gewahlt werden.

MANUAL
40,0% —Sollwert 50,0%

AUTO MANUAL AUTO
Sollwert 30,0% —>Sollwert 50,0% —»Sollwert

Beim Umschalten von AUTO auf MANUAL wird der letzte un-
ter MANUAL eingestellte Sollwert ibernommen. Bei erstmali-
ger Verwendung wird 50,0% angewabhlt.

F (MANUAL-FLEX):
Bei Auswahl von MANUAL-FLEX und dem Betrieb als Stel-

lungsregler, kann das Ventil mittels der Tasten und IE‘
von Hand auf- bzw. zugefahren werden.

Bei Auswahl von MANUAL-FLEX und dem Betrieb als Pro-

zessregler, kann der Sollwert mittels der Tasten und IE‘
von Hand geédndert werden.

MANUAL-FLEX
40,0% —»Sollwert 40,0%

AUTO MANUAL-FLEX AUTO
Sollwert 30,0% —»Soliwert 30,0% —»Sollwert

Beim Umschalten von AUTO auf MANUAL-FLEX wird der letz-
te unter AUTO anliegende Sollwert Gibernommen.

T (Test):
In der Betriebsart TEST kann der Regler in der Standard-Ein-

stellung als Stellungsregler fiir Testzwecke manuell bedient
werden. Er verarbeitet dabei keine externen Eingangssignale

und arbeitet nur als reiner Stellungsregler.

OFF (Pausemodus):

Bei Auswahl von OFF befindet sich der Regler im Pausenmo-
dus, er reagiert dabei auf keinerlei Signalanderungen. Das
Ventil verharrt in der letzten Stellung.
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17 Betrieb

17.2.3 Konfigurationsebene (Setup)

Im Konfigurationsmeni konnen verschiedene Parameterwerte
des Produkts verandert werden. In der oberen Displayzeile er-
scheint der Parametername linksstehend und der Parameter-
wert rechtsstehend.

Um das Produkt sofort einsetzen zu konnen, wurden die ge-
brauchlichsten Werte als Werkseinstellung hinterlegt.

» Die Untermeniis, welche, nur als Prozessregler benétigt
werden, sind nur in der Ausfiihrung mit integriertem Pro-
zessregler (PA01) vorhanden.

Die verschiedenen Untermenis sind grau hinterlegt.

=
==y S s A rmmme e A 5]
NS e i ol
=
ogh ™ o= 1o

Das Konfigurationsmenii besteht aus 5 Untermeniis, mit fol-
genden Bedeutungen:

Im Meni Service kdnnen
samtliche Informationen/Dia-
gnosen liber den Regler sowie
die angeschlossenen Signale
und aufgetretenen Fehler aus-
gelesen werden. Des Weiteren
lasst sich hier eine Benutzer-
verwaltung via Passwort-
schutz einrichten, woriiber in
verschiedenen Ebenen nur be-
stimmte Zugriffsrechte vor-
handen sind.

Service

Im Meni SetBasics werden
die Grundeinstellungen des
Produkts wie zum Beispiel die
Initialisierung, Wahl der Ein-
gangssignale und Riicksetzen
auf Werkseinstellung vorge-
nommen.

SetBasics

Im Menu SetFunction werden
Sonderfunktionen des Stel-
lungsreglers zu- oder abge-
schaltet und die Regelpara-
meter eingestellt. Des Weite-
ren kann hier der optionale
Prozessregler (nur verfligbar
in der Ausfiihrung mit inte-
griertem Prozessregler
(PAO01)) zugeschalten und an
den Prozess angepasst wer-
den.

SetFunction

Im Menu SetCalibration kon-
nen die Wirkrichtungen, Kenn-
linien, Hub- und SchlieRbe-
grenzungen sowie Fehler-
grenzwerte eingestellt wer-
den.

SetCalibration

Im Menii Communication kon-
nen die verschiedenen Kom-
munikationsmaoglichkeiten
mit dem Produkt eingestellt

Communication

werden.

17.2.3.1 Anderungen im Konfigurationsmenii
Anderungen der werkseitigen Einstellungen kdnnen gemaf
nachstehender Meniibersicht durchgefiihrt werden.

Vor Anderungen im Konfigurationsmenii mit der Bedienung
(siehe 'Betrieb’, Seite 50) des Produkts vertraut machen.

Hierbei stellen die kleinen Quadrate , , und IE‘

die Tasten des Produkts dar, welche gedriickt werden miissen
um in den nachsten Meniipunkt oder innerhalb des Meniis auf
die unterschiedlichen Einstellungen zu gelangen.

17.2.3.2 Anderung von Parametern

Beim Produkt werden mit Hilfe der Tasten , , und

die verschiedenen Meniis gemaR Kapitel Konfigurationsmenii
ausgewahlt.

Die Veranderung der gewiinschten Parameter geschieht mit
Hilfe von Klammern, die um den betreffenden Parameter ge-
setzt werden.

Mit den Tasten oder setzt man den Cursor auf den
betreffenden Parameter und dndert diesen mit den Tasten

oder IE‘

Beispiel:
Die Betriebsart soll von OFF auf AUTO geéndert werden.

SETUP

| Mode OFF
—

gl [ & D
[ Auto] | e <-
‘E tManual]| [

Mode [ Auto]
<- OK ESC

=]

Auto

icih
TeT

—| A w XXX X XXX
-—

e ‘@,
=]
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17.2.3.2.1 Kurzanleitung zu Regeleinstellungen

17.2.3.2.1.1 Art des Soll- und Istwertsignals dndern

w0
A: w XXX X XX.X

SETUP E» @

Mode
AUTO

e
]

l Automatikbetrieb

Mode

w3
M: w XXX x XX.X

e
wf|w @

—

manueller Betrieb

SR
| =fjx =]

+|

Mode

I@

+] =

Service SetBasics
1 | 2

| 1=

Qud E w3
W-Input:  4-20 mA »] X-Input:  4-20 mA

~—
= 0-20 mA E HIE 0-20 mA
4-20 mA 4-20 mA
17.2.3.2.1.2 Prozessregler ein- bzw. abschalten (optional)
row0
A WXXX X XXX SETUP @,

@

Mode

4— AUTO
E l

Mode

Automatikbetrieb

il
wf|a == @)=

row3
M: w XXX x XXX

=<
[
=}

|| ==

O

manueller Betrieb

[l

|
Mode

4@ OFF

] =

Service SetBasics E. SetFunction
: - -
+] =
QWE
ProcCtriMode: OFF
#|{=  ON..OFF
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17.2.3.2.1.3 Regelparameter @ndern (Proc P, Proc I, Proc D und Proc T)

AUTO m/:ﬂ WXKX: X XXX % SETUP (‘]’
] E Automatikbetrieb
w3
E; M: wXXX: X XXX
Man | g— G
]E E manueller Betrieb E
[=]
OFF
EIE
‘ Service E. ‘ SetBasics E, ‘ SetFunction ‘
1 ok o

l I E Nur verfiigbar bei ProcCtriMode: ON
ow3

ProcCtriMode:  OFF E ProcCtrl
MEHE  ON..OFF
|

Proc-P: 0.50

®I{E  0.1.1000

Prf:c-l: 20s

E HHE 01..999s

|

H|{E  00..100.0

|@, =
Proc-T: 1000 ms

E H}{E 1..10000 ms

17.2.3.3 Zugangsherechtigung im Konfigurationsmenii

Um eine unerwiinschte Verdanderung von Parameterwerten zu verhindern, ist die Konfigurationsebene des Produkts mit drei un-
terschiedlichen Zugangscodes gesichert.

Werkseitig sind folgende Codes hinterlegt:

Code 1: Passwort 0 - (New Code: 1)
Code 2: Passwort 0 - (New Code: 2)
Code 3: Passwort 0 - (New Code: 3)

Diese Codes kénnen vom Bediener nach Eingabe des werkseitig eingestellten Codes jederzeit verandert werden.
Im Konfigurationsmendi sind die jeweils erforderlichen Zugangsprioritdten im Meni gekennzeichnet.

Unter Aktivierung oder Deaktivierung des Benutzerzuganges wird beschrieben, wie die Zugangscodes verandert werden konnen.
(siehe 'Aktivierung/Deaktivierung des Benutzerzuganges', Seite 62)
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17.2.3.4 Parameteriibersicht

Mode Betriebsart wahlen AUTO AUTO
MAN
OFF
TEST
OFF
1 Service 1/0 Status Untermenii zur Anzeige der Ein- und Ausgiange
ActiveParaSet Zeigt den momentan ak- P1..P4 P1
tiven Parametersatz
min-Pot-max Zeigt Weggeber Stellung
in Prozent
Iw Wert des Sollwertsignals
in mA
| x* Wert des Istwertsignals
in mA bei Prozessregler
| Out Wert des Istwertaus-
gangs in mA
W Proc X* Wert des Sollwertsignals
zu Istwertsignal
W Pos X Vergleich Sollwert zu
Ventilstellung
Pot Abs Stellung des Weggebers
Valve 1:2:3:4 Zeigt die momentane
Stellung der internen Pi-
lotventile
Proc Ctrl In* Regelabweichung zwi-
schen Soll- und Istwert
(Prozessregler) in %
Proc Ctrl Out* Regelabweichung zwi-
schen Soll- und Istwert
(Prozessregler)
Pos Ctrl In Regelabweichung zwi-
schen Soll- und Istwert
(Stellungsregler) in %
Pos Ctrl Out Regelabweichung zwi-
schen Soll- und Istwert
(Stellungsregler)
In w:x:1:2 Zeigt die momentan an-
liegenden Signale der Di-
gitaleingdnge
Relais K1:K2 Zeigt die momentane
Stellung der internen
Ausgéange
Login Untermenii zur Einstellung von Zugriffsberechtigungen
Code Passwort Eingabe 0...10000 0
Logout Zugriff sperren OK
New Code: 1 Niedrigste Prioritat frei- 0...10000 0
geben
New Code: 2 Mittlere Prioritat freige- 0...10000 0
ben
1436 cPos 54 /172

DeviceNet

WWW.gemu-group.com




17 Betrieb

New Code: 3 Hochste Prioritat 0...10000 0
freigeben
Diagnosis Untermenii zur Anzeige von Diagnosemeldungen
Error List Zeigt Fehlermeldungen
hrs Zeigt Betriebsstunden
Warnings Warnungen im Betrieb ON / OFF ON
einblenden
Errors Fehler im Betrieb einblen- ON / OFF ON
den
SensTest Sensortest ein- oder aus-| Disable / Enable1 Disable
schalten
Clear Error List Fehlerliste I6schen OK
1436 specific Untermenii zur Anzeige der Gerateidentifikation
Release Zeigt den aktuellen Soft-
warerelease
S/N Zeigt aktuelle Seriennum-
mer
TAG1 11-stellige Identnummer
einstellbar
TAG2 11-stellige Identnummer
einstellbar
2 SetBasics
W-Input Art des Sollwertsignals 4-20mA/0-20mA  4-20mA
X-Input* Art des Istwertsignals | 4-20mAp/0-20 4-20mAp
mA
Default Riicksetzen auf Werks- Yes / No Yes
einstellung
Init All Untermenii zur Durchfiihrung der Initialisierung
GoClose Abfrage der Geschlos-
sen-Stellung
GoOpen Abfrage der Offen-Stel-
lung
FindFunct Steuerfunktion des Ven-
tils wird ermittelt
AdjTime Abfrage der Stellzeiten
FindCoefficent ~ Optimierung der Regelei-
genschaften
Init Pilot Einstellung der minima-
len Stellzeiten der inter-
nen Pilotventile
CalPointQty Anzahl der Stiitzstellen 1...19 9
bei der Initialisierung
D.Refresh Zeit fiir den Display Re- 0,1..10s 0,1s
fresh
DLight Einstellung der Display- OnKey / On OnKey
beleuchtung
AutoReturn Zeit fiir automatischen 1...60 min 5 min
Riicksprung in Arbeits-
ebene - Setup
HelpLanguage  Sprache der Textausgabe D/GB/N D
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HelpText Hilfetext einblenden ON / OFF ON
3 SetFunction
ProcCtriMode* | Prozessregler ein- oder ON/ OFF OFF
ausschalten
ProcCtrl* Untermenii zur Einstellung der Prozessregler-Parameter
Proc-P KP-Verstérkung des Pro- 0,0...100,0 0,5
zessreglers
Proc-I Ti-Nachstellzeit des 0,0..9999s 20s
Prozessreglers
Proc-D KD-Anteil des Prozess- 0,0...100,0 0,0
reglers
Proc-T Tv-Zeit des Prozessreg- 1...10000 ms 1000 ms
lers
IXType Definiert die Art des OFF /RC / avr OFF
Istwertfilters
IXTime Filterzeit fur Istwertein- 0,10 ... 20,00 s 0,10s
gang
PosCtrl Untermenii zur Einstellung der Stellungsregler-Parameter
Pos P P-Verstarkung des Stel- 0,0 ... 100,0** 1,0
lungsreglers
Pos D D-Verstarkung des Stel- 0,0...100,0 0,0
lungsreglers
Pos T Abklingzeit des D-Anteils 1...5000 ms 100 ms
des Stellungsreglers
MinPos SchlieBbegrenzung = un- 0..100 % 0,0 %
tere Position des Regel-
bereiches
MaxPos Hubbegrenzung = obere 0..100% 100 %
Position des Regelberei-
ches
CloseTight Untere DichtschlieRfunk- 0..20% 0%
tion
OpenTight Obere DichtschlieRfunkti- 80...100 % 100 %
on
DeadBand Zulassige Regelabwei- 01..25% 1,0 %, K-Nr.
chung 2442:2,0 %, K-
Nr. 2443: 5,0 %
Digital Input Untermenii zur Einstellung der Digitaleingange
InW Legt die Funktion des Di- OFF / ON OFF
gitaleinganges "In W" fest Safe / ON
ParmSetB0O
ParmSetB1
Poti / Ix
In X Legt die Funktion des Di- OFF / ON OFF
gitaleinganges "In X" fest Safe / ON
ParmSetB0
ParmSetB1
Poti / Ix
In1 Legt die Funktion des Di- OFF / ON OFF
gitaleinganges "In 1" fest Safe / ON
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WWW.gemu-group.com

ParmSetB0
ParmSetB1
Poti / Ix
In2 Legt die Funktion des Di- OFF /ON OFF
gitaleinganges "In 2" fest Safe / ON
ParmSetB0O
ParmSetB1
Poti / Ix
Digital Output Untermenii zur Einstellung der Digitalausgange
K1 Switch Definiert die Art des NC / NO NO
Ausgangs
K1 Fn Legt die Funktion des no no
Ausgangs K1 fest P min
P max
P min/max
W min
W max
W min/max
X min
X max
X min/max
SSE min
SSE max
SSE min/max
Active
Error
Warning
AlarmMaxK1 Schaltpunkt, der nach 0,2..998 % 10,0 %
Uberschreiten K1 schal-
tet
AlarmMinK1 Schaltpunkt, der nach Un- 0,2...998 % 90,0 %
terschreiten K1 schaltet
SSE1Time Zeitverzdgerung zwi- 0,1..100,0s 50s
schen Fehlererkennung
und -meldung an K1
K2 Switch Definiert die Art des NC / NO NO
Ausgangs
K2 Fn Legt die Funktion des no no
Ausgangs K2 fest P min
P max
P min/max
W min
W max
W min/max
X min
X max
X min/max
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SSE min
SSE max
SSE min/max
Active
Error
Warning
AlarmMaxK2 Schaltpunkt, der nach 02..998 % 10,0 %
Uberschreiten K2 schal-
tet
AlarmMinK2 Schaltpunkt, der nach Un- 0,2...99,8 % 90,0 %
terschreiten K2 schaltet
SSE2Time Zeitverzégerung zwi- 0,1..100,0s 50s
schen Fehlererkennung
und -meldung an K2
ErrorTime Zeitverzégerung zwi- 0,5..100s 02s
schen Fehlererkennung
und Fehlermeldung
ErrorAction Legt die Funktion des Close / Open / Hold / Close
Prozessventils bei Feh- Safe
lermeldung fest
Warn. Time Zeitverzdgerung zwi- 0,0...100,0 s 0,0s
schen Warnungserken-
nung und Warnungsmel-
dung
CpyParaSet Kopiert Parameter in un-
terschiedliche Arbeits-
speicher (P1/P2/P3/P4)
AnalogOut Funktion des analogen Poti / Ix Poti
Ausgangs
4 SetCalibration X-Direction* Legt den Wirksinn des rise / fall rise
Istwertsignals fest (stei-
gend / fallend)
W-Direction Legt den Wirksinn des rise / fall rise
Sollwertsignals fest (stei-
gend / fallend)
W-Function Die Regelkurve wird defi- | Lin./1:25/1:50/free lin.
niert
Set W-free 10 Punkte der Regelkurve, W0 %0 ... 100 % 0,0 %
kénnen frei programmiert. \w 10% 0 ... 100 % 10,0 %
werden W20%0...100 % 20,0 %
W30%0...100 % 30,0 %
W40%0...100 % 40,0 %
W50%0...100 % 50,0 %
W60%0...100 % 60,0 %
W70%0...100 % 70,0 %
W80%0...100 % 80,0 %
W90%0...100 % 90,0 %
W100%0...100 % 100,0 %
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Y-Direction* Legt den Wirksinn des rise / fall rise
Prozessreglerausgangs
fest (steigend / fallend)
OutMinPos Ventilposition bei Ist- 0..100 % 0,0 %
wertausgangssignal von
0/4 mA
OutMaxPos Ventilposition bei Ist- 0..100 % 100,0 %
wertausgangssignal von
20 mA
I Min W Abschaltgrenze fiir Ka- 0,0...220 mA 3,5mA
belbrucherkennung des
Sollwertes
| Max W Abschaltgrenze fiir Uber- 0,0 ... 22,0 mA 20,5 mA
stromerkennung des Soll-
wertes
| Max X Abschaltgrenze fiir Uber- 0,0...22,0 mA 20,5 mA
stromerkennung des Ist-
wertes
Scaling Untermenii zum Skalieren der Ist- und Sollwertanzeig
Scaling Einschalten der skalier- ON / OFF OFF
ten Anzeige
Decimalpoint Legt die angezeigten 0..2 1
Nachkommastellen fest
4 mA 2 Definiert die Anzeige, die 0%
einem 0/4 mA Signal ent-
spricht
20 mA 2 Definiert die Anzeige, die 100 %
einem 20 mA Signal ent-
spricht
5 Communication  Fieldbus Untermenii zur Einstellung der Feldbusverbindung
Fieldbus** Untermenii zur Einstel- OFF OFF
lung der Feldbusverbin-
dung
Webserver Untermenii zur Einstellung der Serververbindung
RS 232 Definiert die Art der RS Auto Auto
232 Verbindung Serial
Bdrate RS Definiert die Baudrate 38400 115200
der RS 232 Verbindung 57600
115200
*nur bei aktiviertem Prozessregler
**Parameterwert wird automatisch wahrend der Initialisierung durch den Regler ermittelt und eingestellt
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17.2.3.5 Menii 1 Service
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17.2.3.5.1 Parameterbedeutung 1 Service

17.2.3.5.1.1 Abfrage der Ein- und Ausgangssignale

SETUP

= =
—~ Service El, SetBasics @, SetFunction @, SetCalibration @, Communication @, Return
1@; e ~— | 2 <gu— | 3 ~— e — — | 6
= [m (=] =]
Bl
I/ O Status
1.1

ActiveParaSet:

Zeigt den momentan aktiven Speicher aus dem gelesen wird.

Min-Pot-Max:

Zeigt die minimale und maximale Stellung des Weggebers in Prozent an. Fiir eine einwandfreie Funktion muss dieser Wert zwi-
schen 2 % und 98 % liegen.

Iw:

Zeigt den Wert des momentanen Sollwertsignals in mA.

Ix:

Zeigt den Wert des momentanen Istwertsignals (bei Betrieb als Prozessregler).

W Proc X:

Zeigt den Wert des momentanen Sollwertsignals im Vergleich zum momentanen Istwertsignals (bei Betrieb als Prozessregler).
W Pos X:

Zeigt den Wert des momentanen Sollwertsignals im Vergleich zu der momentanen Stellung des Ventils in %.

Pot Abs:

Zeigt die momentane Stellung des Weggebers (Achtung, dieser Wert kann abweichend vom Pos x Wert sein, da das Ventil nicht
den ganzen 0-100 % Bereich des Weggebers nutzt).

Valve:

Zeigt die momentane Stellung der internen Pilotventile ( = Ventil gedffnet).

Proc Ctrl In:

Zeigt die Regelabweichung zwischen Sollwert und Istwert (bei Betrieb als Prozessregler) in % an.
Proc Ctrl Out:

Zeigt die Regelabweichung zwischen Sollwert und Istwert (bei Betrieb als Prozessregler).

» Bei zu starker Regelabweichung wird dies durch einen Punkt links oder rechts auf dem Display angezeigt. In diesem Falle
kann der Stellungsregler nicht mehr arbeiten. Es sollten sémtliche Parameter der Regelstrecke tiberpriift werden.

Pos Ctrl In:

Zeigt die Regelabweichung zwischen Sollwert und Istwert (bei Betrieb als Stellungsregler) in % an.
Pos Ctrl Out:

Zeigt die Regelabweichung zwischen Sollwert und Istwert (bei Betrieb als Stellungsregler).

» Bei zu starker Regelabweichung wird dies durch einen Punkt links oder rechts auf dem Display angezeigt. In diesem Falle
kann der Stellungsregler nicht mehr arbeiten. Es sollten sémtliche Parameter der Regelstrecke liberpriift werden.

In w:x:1:2

Zeigt die momentanen Zustédnde der Digitaleingange ( = Signal High liegt an).
Relais:

Zeigt die momentane Stellung der internen Relais K1 und K2 ( = Relais geschaltet).
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17.2.3.5.1.2 Aktivierung/Deaktivierung des Benutzerzuganges

SETUP

= 1=

Service

| =

1/ 0 Status

SetBasics SetFunction Return

gle

@, SetCalibration @, Communication @,
e | 3 < 5 — 6
=] =] =]

Login
1.2

& | i

Die Konfigurierebene des Produkts ist in bestimmten Bereichen durch unterschiedliche Codes vor unbefugter Verdanderung von
Parametern geschiitzt.

Die Bedienebenen sind vordefiniert und fiir 3 unterschiedliche Benutzergruppen angedacht:

- Ebene 3: Alle Kundeneinstellungen verfiig- und veranderbar inklusive Mdglichkeit der Definition der physikalischen (z.B. Anla-
generrichter, -betreiber, -fiihrer).

- Ebene 2. Reduzierte Kundeneinstellungen verfiig- und verdanderbar speziell reduziert auf wichtigste Parameter der Storungsbe-
hebung. Mdglichkeit der Anpassung innerhalb der gesetzten physikalischen (z.B. Anlagenfiihrer oder Maschinenfihrer).

- Ebene 1. Kundeneinstellungen sind nicht verfiig- und veréanderbar, sondern lediglich Zustandsinformationen werden abgebil-
det.

Samtliche Menlpunkte sind durch Symbole in ihrem Schreib- und Leseschutz gekennzeichnet.

Beispiel fiir row2 (read 0, write 2):

ow2
X-Input: 4-20 mA
= 0-20 mA
4-20 mA

Es gelten dabei folgende Symbole:

r0: Zum Lesen ist keine Freigabe erforderlich
wO0: Zum Schreiben ist keine Freigabe erforderlich

r1: Zum Lesen ist die geringste Freigabe, Code 1 erforderlich
w1: Zum Schreiben ist die geringste Freigabe, Code 1 erforderlich

r2: Zum Lesen ist die mittlere Freigabe, Code 2 erforderlich
w2: Zum Schreiben ist die mittlere Freigabe, Code 2 erforderlich

r3: Zum Lesen ist die hochste Freigabe, Code 3 erforderlich
w3: Zum Schreiben ist die hochste Freigabe, Code 3 erforderlich

Die Codes kdnnen in folgendem Menii gedndert bzw. aktiviert werden:
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Service
1

==

‘ 1/0 Status ‘E, Login ‘

1.1 E 12
l IE E w1 E rwt E 2w2 El Bw3 E E
Code: 0 4| Logout? = | NewCode:1 1| g | NewCode:2 2 3| NewCode:3 3 || Return T
Active Level: 3 | <— ~— | < — — N/
H||E  (0...10000) E EIS] oK E ®m|{=  0..10000 E ®If=  0..10000 E ®IfE= 0..10000

Code:

Code fiir Benutzerzugang eingeben. Bei Active Level wird die aktuell freigegebene Benutzerebene angezeigt.
Beispiel:

Bei Active Level 0 ist der Regler in allen drei Benutzerebenen gesperrt.

Es sind nur die Parameter les- und veranderbar die mit dem Symbol rOw0 gekennzeichnet sind.

Logout:

Dient zum Ausloggen aus schreib- und lesegeschiitzen Bereichen des Mends. Diese Funktion sperrt verschiedene Mends ge-
mal der aktivierten Benutzerebene.

Im Parameter Active Level wird Benutzerebene 0 angezeigt.

NewCode1:

Neuer Code fiir die geringste Benutzerebene (Benutzerebene 1) eingeben (Werkseinstellung 0).
NewCode2:

Neuer Code fiir die mittlere Benutzerebene (Benutzerebene 2) eingeben (Werkseinstellung 0).
NewCode3:

Neuer Code fiir die hdchste Benutzerebene (Benutzerebene 3) eingeben (Werkseinstellung 0).

» Werkseinstellung 0 bedeutet, alle drei Codes sind mit 0 belegt. Dies bedeutet alle Parametermentis sind freigeschalten.

Beispiel:
Wenn Benutzerebene 2 gesperrt werden soll, so muss Benutzerebene 2 und auch Benutzerebene 3 mit einem Code belegt wer-
den.

» Bei einer Freischaltung oder Sperrung der Benutzerebenen uber die RS232-Schnittstelle kdnnen andere Codes vergeben
werden, wie bei der direkten Eingabe der Codes Uber die Tasten des Produkts.

» Dies gewdhrleistet eine gezielte Sperrung der Benutzung des Reglers je nach Art der Bedienung liber den Regler direkt oder
die RS232-Schnittstelle.

Die Codes fiir den Betrieb {iber die RS232-Schnittstelle kénnen nur tiber die RS232-Schnittstelle vergeben, aktiviert oder deakti-
viert werden. Genauso konnen die Codes fiir die direkte Bedienung liber die Tasten des Produkts nur {iber die Tasten am Geréat
direkt vergeben, aktiviert oder deaktiviert werden.

17.2.3.5.1.3 Auslesen, I6schen und deaktivieren von Fehlermeldungen

SETUP

EIENIE
A~ . Service E, SetBasics E, SetFunction E, SetCalibration E, Communication E, Return E ¢
{ ) ~<t— ~— ~t— —| 4 ~—  <— (LS
= (e (=] (=] (=] (=] (=]

| 1=

1/ 0 Status E» Login @, Di
1.1 < | 1.2 |t | 1.3
[ 0
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Error List:

In diesem Menii speichert der Stellungsregler die letzten 100 Fehlermeldungen. Die Fehler werden auch bei Betrieb in der Be-

dienoberflache im Fehlerspeicher abgelegt.

hrs:

Hier werden die Betriebsstunden des Stellungsreglers gezahlt.

Warnings:

Hier lassen sich die Warnmeldungen im Display aus- und einblenden. Der Stellungsregler arbeitet bei Ausgabe einer Warnung

normal weiter. Meldungen werden in ErrorList gespeichert.

Errors:

Hier lassen sich die Fehlermeldungen im Display aus- und einblenden. Meldungen werden in ErrorList gespeichert.

SensTest:

Schaltet die Uberwachung des Sensors (Wegsensor) ein bzw. aus.

Der Stellungsregler geht bei einer Fehlermeldung in den Fehlermodus und fahrt in die unter ErrorAction definierte Stellung.

Meldungen werden in ErrorList gespeichert.
- Enable1: Sensoriiberwachung aktiviert

- Disable: Sensoriiberwachung nicht aktiviert

Clear Error List:

Hier lasst sich mit der Taste die Fehlerliste des Stellungsreglers I6schen.

17.2.3.5.1.4 Seriennummer, Softwarestand und ID anzeigen, TAG-Nummer eingeben

VXXX X:

SETUP

= =
Service @, SetBasics E, SetFunction SetCalibration Communication E, Return @, 1@)
1 ~— <t— ~— <tm— | 6 —
(=] =] =] (=]
==
1/ 0 Status Login E Diagnosis @, Gemii specific
1.1 ~—| 1.2 | 1.3 <t | 1.4
(] [ (=]

Zeigt den aktuellen Software Release.

S/N:

Zeigt die Seriennummer des Stellungsreglers

TAG1:

Es kann eine 11-stellige TAG-Nummer zur Identifikation des Stellungsreglers eingegeben werden.

TAG2:

Es kann eine 11-stellige TAG-Nummer zur Identifikation des Stellungsreglers eingegeben werden.
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17.2.3.6 Menii 2 SetBasics 17.2.3.6.1 Parameterbedeutung 2 SetBasics

7

-
| |= . %
= e - | — -l G e o e i S -7}
G = =7 iy =. -8
1 D 5L 5 T 5 =

Definiert die Art des Istwert Eingangssignals 0-20 mA / 4-20
maA.

2 °° 17.2.3.6.1.1 Ist- und Sollwerteingange definieren
E W . m W-Input:
3 = g = Definiert die Art des Sollwert Eingangssignals 0-20 mA / 4-20
- - mA.
E] IE E] l@ X-Input:
) 5

1...19

17.2.3.6.1.2 Reset durchfiihren

Default:

Dient zum Riicksetzen des Reglers auf Werkseinstellung. Alle
vom Bediener veranderten Werte werden dabei geldscht. Eine
bereits erfolgte Initialisierung wird ebenfalls geldscht.

CalPointQtyt
AutoReturn

r3w3

E HIE

LI}

—

5 L]

—
p | t— 1...60min
G E ==

| =]

Es wird aber nur der jeweils im Arbeitsspeicher geladene Pa-
rametersatz zuriickgesetzt. Gespeicherte Parametersatze
bleiben erhalten.

Init Valve
Auto Man
Init Valve
HelpLanguage

rowo

17.2.3.6.1.3 Initialisierung durchfiihren

E HE

=
=

<G—

InitValve:

Automatische oder manuelle Initialisierung (Anpassung des
Reglers an das Ventil) wird gestartet.

Yes...No
ON
ON...OFF

17.2.3.6.1.4 Displayeinstellungen vornehmen

Default:
Helptext

r3w3

Die Zeit fir die Displayaktualisierung kann veréndert werden.
DLight:

Die Eigenschaften der Displaybeleuchtung konnen zwischen
den folgenden Einstellungen umgestellt werden:

E HE

i
D.Refresh:

iCI}

~G—

=

4-20 mA
0-20 mA
4-20mA p

- OnKey - Displaybeleuchtung wird mit Tastendruck aktiviert.

‘g .E £ Die Displaybeleuchtung bleibt nach letztem Tastendruck
g% 2 noch so lange aktiviert, wie unter AutoReturn eingestellt.
E' l@ E E - On - Die Displaybeleuchtung bleibt standig aktiviert.
m == AutoReturn:
—|T 2% Die Zeit des automatischen Riicksprungs in die Arbeitsebene
. § o nach letztem Betétigen einer Taste kann eingestellt werden.
E 5 m Diese Zeit wirkt auch auf die Displaybeleuchtung (DLight).
@ — §- — .
mN £ HelpLanguage:
: Die Sprache der Textausgabe kann zwischen D-Deutsch,
GB-Englisch und N-Norwegisch gewahlt werden.
HelpText:
Die Hilfetexte, die standardmaRig in der zweiten Displayzeile
erscheinen, kénnen ausgeblendet werden.
Beim Ausblenden der Hilfetexte werden anstatt dessen die
Tastenbelegungen angezeigt.
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17.2.3.7.1 Parameterbedeutung 3 SetFunction

#l 1= v
= — o= S, i
(Tt : ==
e -

el
s

17.2.3.7.1.1 Parameter des Prozessreglers einstellen
(optional)

Die folgenden Menis sind nur in der Ausfiihrung mit integrier-
tem Prozessregler (PAO1) vorhanden.

ProcCtriMode:
Schaltet den Prozessregler ein bzw. aus.

ProcCtrl: Untermend zur Einstellung von Parametern des Pro-
zessreglers. Nur verfligbar, wenn ProcCtriMode: ON ist.

- Proc-P: Gibt die KP-Verstarkung des Prozessreglers an.
- Proc-I: Gibt die Ti-Nachstellzeit des Prozessreglers an.

- Proc-D: Gibt den Kd-Differentialanteil des Prozessreglers
an.

- Proc-T: Gibt die Tv-Verzogerungszeit fiir den Prozessregler
an. Nur verfiigbar, wenn Proc-D > 0.

- IxType: Definiert die Art des Iswerteingangsfilters.
- OFF: Istwerteingangsfilter deaktiviert.

IxType [OFF]

Signaleingang ungefiltert

IXType [OFF] Signaleingang ungefiltert

RC: Das Istwerteingangssignal wird Uber einen Tiefpassfilter
gefiltert.

IXType [RC]
Signaleingang ungefiltert

IXTime

Signaleingéng gefiltert

Avr: Das Istwerteingangssignal wird durch eine Mittelwertbil-
dung berechnet.

IxTime: Definiert die Filterzeit fir den Istwerteingang.

IXType [avr] IXType [avr]

Signaleingang ungefiltert

Signaleingang ungefiltert

=
IxTime

Signaleingang gefiltert Signaleingang gefiltert

17.2.3.7.1.2 Parameter des Stellungsreglers einstellen

PosCtrl:

Untermenii zur Einstellung von Parametern des Stellungsreg-
lers.

- Pos P: Entspricht der KP-Verstarkung des Stellungsreglers.
Der optimale Wert wird bei der Initialisierung durch den Reg-
ler ermittelt.

- Pos D: Entspricht der D-Verstarkung des Stellungsreglers.

- Pos T: Entspricht der Abklingzeit des D-Anteils des Stel-
lungsreglers.

- MinPos: Definiert die untere Position des Regelbereichs
(dient als SchlieBbegrenzung).

- MaxPos: Definiert die obere Position des Regelbereichs
(dient als Hubbegrenzung).

Physikalischer Hub x [%]

100

unbegrenzter Hub—__
'

Sollwert w [%]

OpenTight und CloseTight: Legt die Bereiche der Dicht-
schlieBfunktion (komplettes Be- bzw. Entliiften des Antriebes)
fest.

Mit dieser Funktion kann das Ventil mit der maximalen Stell-
kraft des Antriebs in den Sitz gefahren werden. Die Dicht-
schlielfunktion kann einseitig oder fiir beide Endlagen akti-
viert werden.

Beispiel:

Bei Einstellung CloseTight 0,5 % und OpenTight 99,5 %
schlieft bzw. 6ffnet das Ventil komplett geman folgendem
Diagramm.

Die Hysterese betragt 1 %.

Hub x
[%]
1m P E—
« . .
T — LB

1 I Ll
06 15 955 945 Sollwert w [%]

Bei einer Anderung der Regelkennlinie auf die Werte 1:25 oder
1:50 sollte der Wert fiir CloseTight auf >2,0 (bei Kennlinie
1:50) bzw. >4,0 (bei Kennlinie 1:25) eingestellt werden, um
das Ventil komplett zu schlieBen.

www.gemu-group.com
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17.2.3.7.1.3 Totzone einstellen

Deadband:

Definiert die zulassige Regelabweichung (Totzone) zwischen
Soll- und Istwert.

Wirkt sowohl auf den Stellungs- als auch auf den Prozessreg-
ler.

» Die Hohe der Regelabweichung sollte immer den Erforder-
nissen des Ventils und des Regelkreises entsprechen. Es
wird nicht empfohlen einen Wert < 1,0 % einzustellen, da
dadurch (speziell bei Antrieben) mit diskontinuierlichen
Bewegungsprofilen, ein schwingendes Regelverhalten
eintreten kann. Dadurch konnen die internen Vorsteuer-
ventile stark beansprucht werden und schnell ihre Le-
bensdauer erreichen.

» Grundsatzlich gilt: je kleiner der eingestellte Wert, desto
hoher der Verschleil® und kiirzer die Lebensdauer. Des-
halb sollte der Wert nur so genau als nétig eingestellt
werden.

17.2.3.7.1.4 Parameter der optionalen Digitaleingange
einstellen

Digital Input:
Unterment zur Einstellung der Digitaleingange.

- In W: Definiert die Funktionen des High-Signals am Digital-
eingang In W (Anschluss am Sollwerteingang, nur wirksam
im manuellen Betrieb).

- In X: Definiert die Funktionen des High-Signals am Digital-
eingang In X (Anschluss am Istwerteingang, nur wirksam im
Betrieb als Stellungsregler).

- In 1: Definiert die Funktionen des High-Signals am Digital-
eingang 1.

- In 2: Definiert die Funktionen des High-Signals am Digital-
eingang 2.

Poti / Ix Funktion des  Poti: Ix:
Istwertaus-  ventilposition Prozess Ist-
gangs wert

0 0 P1

0 1 P2

1 0 P3

1 1 P4

» Vor dem Laden eines anderen Parametersatzes ist dieser
in den betreffenden Speicher zu laden.

Wird ein digitaler Eingang (In W, In X, In 1 oder In 2) auf die

Funktion OFF / ON oder Safe / ON eingestellt und das Digital-

signal "High" liegt nicht an, so werden folgende Meldungen im

Display angezeigt:

- In 1 no Signal: Der Regler fahrt die Sicherheitsstellung an
oder wird gestoppt.

- In 2 no Signal: Der Regler fahrt die Sicherheitsstellung an
oder wird gestoppt.

- In W no Signal: Der Regler fahrt die Sicherheitsstellung an
oder wird gestoppt.

- In X no Signal: Der Regler fahrt die Sicherheitsstellung an
oder wird gestoppt.

17.2.3.7.1.5 Funktionen und Schaltpunkte der Ausgange
einstellen

DigitalOutput:

Untermenii zur Einstellung der Relaisausgéange K1 und K2.
- K1 Switch: Definiert die Art des Ausgangskontaktes.
NO - SchlieRer oder NC - Offner
OFF Digitaleingan- - K1 fn: Legt die Funktion des Ausgangs K1 fest.
ge deaktiviert (no) keine Funktion
OFF/ON Regler in Pau- OFF: ON: (P min) Unterschreitung der unter
senmodus Regler in Pau- Regler aktiv AlarmMinK1 vorgegebenen
setzen senmodus Ventilposition
Safe/ON Reglerin Si-  Safe: ON: (P max) Uberschreitung der unter
cherheitsstel- Regler fahrtin Regler aktiv Alarr.nMa).(I.(1 elge ezl
lung fahren  die unter Error Ventilposition
Action defi- (P min/max) Uber- oder Unterschreitung
nierte Stellung der vorgegebenen Ventilposi-
tionen
ParmSetB0 Parametersat- | Siehe nachfolgende Tabelle :
ze in Arbeits- (W min) Unterschreitung des unter
speicher laden AlarmMinK1 vorgegebenen
Sollwert
ParmSetB1 Parametersat- “O werts
ze in Arbeits- (W max) Uberschreitung des unter
speicher laden AlarmMaxK1 vorgegebenen
Sollwerts
1436 cPos 68/172 www.gemu-group.com
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(W min/max) Uber- oder Unterschreitung (X max) Uberschreitung des unter
des vorgegebenen Sollwerts AlarmMaxK2 vorgegebenen
(X min) Unterschreitung des unter Istwertes
AlarmMinK1 vorgegebenen (X min/max) Uber- oder Unterschreitung
Istwertes des vorgegebenen Istwertes
(X max) Uberschreitung des unter (SSE min) Unterschreitung der unter
AlarmMaxK1 vorgegebenen AlarmMinK2 vorgegebenen
Istwertes Regelabweichung
(X min/max) Uber- oder Unterschreitung (SSE max) Uberschreitung der unter
des vorgegebenen Istwertes AlarmMaxK2 vorgegebenen
(SSE min) Unterschreitung der unter Regelabweichung
AlarmMinK1 vorgegebenen (SSE min/max) Uber- oder Unterschreitung
Regelabweichung des vorgegebenen Istwertes
(SSE max) Uberschreitung der unter Active Aktiv wenn der Regler in OFF-
AlarmMaxK1 vorgegebenen Betrieb
Regelabweichung Error Meldung eines Fehlers
(SSE min/max) Uber- oder Unterschreitung Warning Meldung einer Warnung

des vorgegebenen Istwertes

Active Aktiv wenn der Regler in OFF-
Betrieb

Error Meldung eines Fehlers

Warning Meldung einer Warnung

- AlarmMinK1: Legt den Alarmpunkt in % fest, bei dem nach
Unterschreiten der Ausgang K1 schaltet.

- AlarmMaxK1: Legt den Alarmpunkt in % fest, bei dem nach
Uberschreiten der Ausgang K1 schaltet.

- SSE1Time: Legt die Zeitverzogerung fiir Ausgang K1 zwi-
schen Fehlererkennung und Fehlermeldung bei bleibender

Regelabweichung fest.

- K2 Switch: Definiert die Art des Ausgangskontaktes.
NO - SchlieBer oder NC - Offner

K2 fn: Legt die Funktion des Ausgangs K2 fest.

(no)

keine Funktion

(P min)

Unterschreitung der unter
AlarmMinK2 vorgegebenen
Ventilposition

(P max)

Uberschreitung der unter
AlarmMaxK2 vorgegebenen
Ventilposition

(P min/max)

Uber- oder Unterschreitung
der vorgegebenen Ventilposi-
tionen

(W min)

Unterschreitung des unter
AlarmMinK2 vorgegebenen
Sollwerts

(W max)

Uberschreitung des unter
AlarmMaxK2 vorgegebenen
Sollwerts

(W min/max)

Uber- oder Unterschreitung
des vorgegebenen Sollwerts

(X min)

Unterschreitung des unter
AlarmMinK2 vorgegebenen
Istwertes

AlarmMinK2: Legt den Alarmpunkt in % fest, bei dem nach
Unterschreiten der Ausgang K2 schaltet.

AlarmMaxK2: Legt den Alarmpunkt in % fest, bei dem nach
Uberschreiten der Ausgang K2 schaltet.

SSE2Time: Legt die Zeitverzdgerung fiir Ausgang K2 zwi-
schen Fehlererkennung und Fehlermeldung bei bleibender
Regelabweichung fest.

AlarmMaxKx

AlarmMinKx

SSEmax I
SSEmin
EminM: | 7 —
[SSExTime| SSExTime| SSExTime

17.2.3.7.1.6 Fehlerzeitiiberwachung und der Fehlerfunktion
einstellen
ErrorTime:

Legt die Zeitverzogerung zwischen Fehlererkennung und Feh-
lermeldung fest.

ErrorAction: Definiert das Verhalten des Ventils bei Fehlermel-
dung.

- Close: Ventil wird in Stellung ZU bewegt.
- Open: Ventil wird in Stellung AUF bewegt.
- Hold: Ventil bleibt in momentaner Stellung stehen.

- Safe: Ventil wird entliiftet und wird dadurch in dessen Si-
cherheitsstellung bewegt.

17.2.3.7.1.7 Parametersdtze abspeichern

CpyParaSet:

Hier kdnnen die momentanen Einstellungen des Reglers in un-
terschiedliche Speicher geschrieben und wieder ausgelesen
werden.

WWW.gemu-group.com

69 /172

1436 cPos

DeviceNet



17 Betrieb

Es ist nicht moglich alle gednderten Regelparameter in die
Programmspeicher zu laden. Alle mdglichen abspeicherbaren
Parameter sind in Kapitel 16.4 zu finden. Ist ein Parameter
nicht abspeicherbar, so ist dieser Parameter in allen Spei-
chern aktiv.

(P1<=W) Aus W in P1 schreiben
(P1=>P2) Aus P1 in P2 schreiben
(P1<=P2) Aus P2 in P1 einlesen
(P1=>P3) Aus P1 in P3 schreiben
(P1<=P3) Aus P3in P1 einlesen
(P1=>P4) Aus P1 in P4 schreiben
(P1<=P4) Aus P4 in P1 einlesen
(OFF) Speicherfunktion deaktiviert
P1 Speicher 1

P2 Speicher 2

P3 Speicher 3

P4 Speicher 4

W Werkseinstellung

Das Produkt speichert alle Parameter automatisch in den Ar-
beitsspeicher P1 ab.

17.2.3.7.1.8 Istwertausgang definieren

AnalogOut:
Definiert die Funktion des 4-20 mA Istwertausgangs.
Poti:

Die aktuelle Ventilposition wird als 4-20 mA Signal ausgege-
ben.

Ix:
Der aktuelle Istwert wird als 4-20 mA Signal ausgegeben
(nur verfligbar in der Version mit integriertem Prozessregler)
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17.2.3.8 Menii 4 SetCalibration
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17.2.3.8.1 Parameterbedeutung 4 SetCalibration

SETUP

+|

{r=1

5l

SetBasics

=l

SetFunction

SetCalibration

Communication

Return

_ Service
Dl

=]

=]

17.2.3.8.1.1 Wirksinn von Ist- und Sollwert festlegen

W-Direction:

Definiert den Wirksinn des Sollwertsignals (steigend / fallend).

X-Direction:

Definiert den Wirksinn des Istwertsignals (steigend / fallend). Nur verfligbar bei Betrieb als Prozessregler.

Bei Betrieb als Stellungsregler:

Hub x
A

Ventil 100 -
OFFEN

80

60 |

40T

20T
Ventil .

W-Direction[rise]

W-Direction[fall] «weseeees

GESCHLOSSEN 0

20 60 100
Bei Betrieb als Prozessregler:
A
Eingangssignal A ___
in mA - W-Direction][rise]
I
4 1 W-Direction[fall]
16 |
| X-Direction[rise]
T |
12 | X-Direction[fall]
4 I
8 |
|
-+ 1
4
|
| Sollwert w [%]
1 l ol -
0 T T T » o
20 40 60 100 Istwert x [%]
1436 cPos
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17.2.3.8.1.2 Charakteristik der Regelkennlinie definieren

W-Function:

Die Charakteristik der Regelkurve kann definiert werden (line-
ar/ 1:25/1:50 / free).

120,0

100,0

linear |

800
e 2.5
AT ///és
-
<
60,0 ~

5 1:25 7{

e 45,7

400 — /aa
o 309

A% 76

oo e m/'/ 2 1:50
pe T he “
R Sl ey b
0o M——* :

Um bei einer Kennlinien Auswahl von 1:25 oder 1:50 das Ven-
til komplett zu schlielen, muss die Close Tight Funktion auf
den Wert >2,0 (bei Kennlinie 1:50) bzw. >4,0 (bei Kennlinie
1:25) eingestellt werden.

SetW-free:

Es konnen elf Stiitzpunkte der Regelkurve frei programmiert
werden.

SetW- 0% 0%

free  109% 10 %
20 % 20 %
30% 30%
40 % 40 %
50 % 50 %
60 % 60 %
70 % 70 %
80 % 80 %
90 % 90 %
100 % 100 %

Y-Direction:

Definiert den Wirksinn des Prozessreglerausgangs (steigend /
fallend) vor dem Eingang des Stellungsreglers (es kann damit
eine inverse Prozessregelung realisiert werden).

17.2.3.8.1.3 Wirksinn des Weggebers definieren

Pot Dir:

Der Wirksinn des Istwertpotis kann definiert werden.
Rise: Fir Ventile mit steigendem Wirksinn

- Linearantriebe: Ventilspindel steigt, wenn Ventil 6ffnet

- Schwenkantriebe: Welle dreht von oben betrachtet gegen
Uhrzeigersinn, wenn Ventil 6ffnet.

Fall: Fir Ventile mit fallendem Wirksinn
- Linearantriebe: Ventilspindel sinkt, wenn Ventil 6ffnet

- Schwenkantriebe: Welle dreht von oben betrachtet im Uhr-
zeigersinn, wenn Ventil 6ffnet.

Diese Einstellungen bewirken jeweils in Kombination mit dem
Wirksinn des Ventils, dass sich das Ventil bei steigendem Si-
gnal 6ffnet und die Anzeige- und Ausgangswerte demselben
Wirksinn entsprechen. Sollen Ventile umgekehrt betrieben
werden (steigendes Signal schlieBt Ventil) ist der Parameter
W-Direction umzustellen, andernfalls wére die Anzeige wie
auch das Ausgangssignal invertiert.

17.2.3.8.1.4 Istwertausgangssignal definieren

» Wird bei OutMinPos ein hoherer Wert eingegeben als bei
OutMaxPos, invertiert sich die Wirkrichtung des Aus-
gangssignals.

OutMinPos:

Definiert die Ventilposition bei der ein Istwertsignal von 4 mA
am Ausgang ausgegeben wird.

OutMaxPos:

Definiert die Ventilposition bei der ein Istwertsignal von 20 mA
am Ausgang ausgegeben wird.

17.2.3.8.1.5 Schaltpunkte der Fehleriiberwachung festlegen

I Min W:

Definiert den Punkt bei dessen Unterschreiten des Sollwertsi-
gnals eine Fehlermeldung ausgelost wird.

| Max W:

Definiert den Punkt bei dessen Uberschreiten des Sollwertsi-
gnals eine Fehlermeldung ausgelost wird.

I Min X:

Definiert den Punkt bei dessen Unterschreiten des Istwertsi-
gnals eine Fehlermeldung ausgelost wird.

| Max X:

Definiert den Punkt bei dessen Uberschreiten des Istwertsi-
gnals eine Fehlermeldung ausgelost wird.

17.2.3.8.1.6 Skalierung der Ist- und Sollwertanzeige

Scaling:

Untermeni zum Skalieren der Ist- und Sollwertanzeige, wel-
ches definiert, ob die Anzeige des Ist- und Sollwertes als ska-
lierte GroRRe oder in Prozent angezeigt werden soll.

ON: Anzeige als skalierte GroRe; OFF: Anzeige in Prozent

Uber diesen Einstellpunkt kann die Anzeige an die zu regelnde
physikalische GroRRe der Regelstrecke angeglichen werden.

So kann direkt eingegeben und abgelesen werden was gere-
gelt werden soll.

Bei einer ProzessgréfRenregelung (ProcCtrl Mode: ON) muss
die Einstellung dem Signalausgang des Prozesssensors ent-
sprechen.

Die physikalische Einheit wird in selbem Kontext getrennt von
dem Wert eingegeben.

Typische Einstellwerte:
-xx °C / °F -» Temperaturregelung
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17 Betrieb

- xx bar / psi —» Druckregelung 17.2.3.9 Menii 5 Communication
-xx I/h / m3/h - Durchflussregelung )

|

- Decimalpoint: Legt die angezeigten Nachkommastellen
fest.

- 4 mA 2: Definiert den Wert, der bei einem angelegten 0/4
mA Signal angezeigt wird.

Return

0000 _IE.

_IE. BT Code
E ®iE 1436:%5‘@ ®mE oooo...gmﬁ

- 20 mA 2: Definiert den Wert, der bei einem angelegten 20
mA Signal angezeigt wird.

Méogliche Einstellwerte des frei skalierbaren Ist- und Soll-
werteinganges:

@ (oo L ) B e L e B B
Gl ou/o;; =] n.z ElEl u,n,.ssgg EUE  00.99%)
&3]
=] :
3
5
E
rfiigh: Iz
-99,99...999,9 0.9
bei Decimalpoint 0: A.Z E’I
-9999...9999 a.z
%

Nur verfugbar bei Regler-Ausfiihrung mit integrierter Bluetooth-Schnittstelle

x: §

==

Anzeige bei Einstellung Scaling OFF: g gé
Po——r— TP = fm

: |md| ME a: WAz 0LN % _@ g o
L] I I = (=] Automatikbetrieb =
|nﬂ| %‘: - L :nx% Iz’lllil

EI manueller Betrieb a3 &

= s m

O 4
| 1= oG

Konfigurationsmeni

Bdrate RS 115200

Anzeige bei Einstellung Scaling ON (Beispiel mbar):

=@

| L] E :w WLA  mimr T EI G} |i|l
@}— Al W MH mbar — [z &
] l ‘l =] [ie] Automatikbetrieb —|F =4
=
| ke MW X mbar ] o
Min ks N i g — = g
9 "] 3| @e

manueller Betrieb

=
=
(=]
5@ RS 232

@ {8

onEmEs

oFF ﬂ
(=
ON / OFF

Fieldbus

<
5
2
8
£
S
£
E
8

==

Fieldbus

=]
5.1
&

OIIR
®

Konfigurationsmen

|E| w3
— | Fit
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17 Betrieb

17.2.3.9.1 Parameterbedeutung 5 Communication

SETUP

+|

[=

Service
1

5l

SetBasics

5l

SetFunction

= |=

SetCalibration

Communication

Return

(]

=]

17.2.3.9.1.1 Einstellung der Feldbusparameter

Fieldbus:
Nur in Feldbusausfiihrung verfiigbar.
Details siehe gesonderte Betriebsanleitung.

17.2.3.9.1.2 Einstellung der Kommunikationsparameter

» Details zur Nutzung der GEMU e.sy-com Schnittstelle und der Browserbedienung siehe gesonderte Betriebsanleitung.

WebServer:

Untermenti zur Einstellung der Kommunikationsparameter
RS 232:

Definiert die Art der RS 232-Verbindung

Auto bei Verbindung mit einem PC/Laptop oder Industriemodem
Serial bei Verbindung mit einem PC/Laptop
Bdrate RS:

Definiert die Ubertragungsrate der seriellen Verbindung.

38400 baud
57600 baud
115200 baud (Werkseinstellung)

Bdrate RS
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17 Betrieb

17.2.3.10 Abweichendes Konfigurationsmenii DeviceNet

Abweichend von der Betriebsanleitung des Produkts enthalt
die DeviceNet-Ausfiihrung das folgende ergénzte Konfigurati-
onsmendi:

EINE

m, '?E\“‘""“ o P P p—
= = O] o] ]

DeviceNet Adr

Legt die DeviceNet-Adresse des Reglers fest.
Data send
DeviceNet — ProduktProdukt

Definiert die Byteanzahl, welche vom DeviceNet-Master an
das Produkt gesendet wird.

0 Byte

2 Byte

4 Byte

5 Byte

13 Byte (Einstellung fiir die Standard EDS-Datei)
Data receive

DeviceNet < ProduktProdukt

Definiert die Byteanzahl, welche vom Produkt an den Device-
Net-Master gesendet wird.

0 Byte

2 Byte

3 Byte

11 Byte (Einstellung fiir die Standard EDS-Datei)

Data send/receive

» Sollten nicht alle Daten tiber den Feldbus (ibertragen wer-
den muss zwingend die Einstellung der Parameter Data
send und Data receive entsprechend der Konfiguration
der Steuerung angepasst werden. Siehe Zyklische Device-
Net-Daten (siehe Kapitel 14.1, Seite 28)

Baudrate

Definiert die Baudrate der Feldbuskommunikation.
125 KBaud

250 KBaud

500 KBaud

PwrOnT.Out

Definiert die Zeit zwischen einer Fehlererkennung und Mel-
dung beim Einschalten des Stellungsreglers.
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18 Fehlerbehebung

18 Fehlerbehebung
000 NO ERROR Es liegt kein Fehler vor - -
010 Iw<4mA Das Sollwertsignal liegt  Der Regler befindet sich im |Kabelbruch des Sollwert-Ein-
Error unter 4 mA Automatikmode gangs
011 Ilw>20mA Das Sollwertsignal liegt  Der Regler befindet sichim | Das Sollwertsignal liegt tiber 20
Error tiber 20 mA Automatikmode mA
012 Ix<4mA Das Istwertsignal liegt Der Prozess-Regler ist aktiv |Kabelbruch des Istwerteingangs
Error unter 4 mA
013 Ix>20mA Das Istwertsignal liegt Der Prozess-Regler ist aktiv |Das Istwertsignal liegt Gber 20
Error tiber 20 mA mA
020 Potwrongdir Das Potentiometer hat  Der Parameter "CtrlFn" steht Die Pneumatikverbindungen fir
Error wéhrend der Initialisie-  auf AUTO und es wird ein  "ZU" und "AUF" am Ventil sind
rung die falsche Steuer- | Ventil mit Steuerfunktion 3  vertauscht oder der Parameter
funktion erkannt. erkannt bei der sich der An-  "Pot Dir" steht auf "fall".
trieb in die falsche Richtung  pje falsche Steuerfunktion ist
bewegt hat. eingestellt.
Der Parameter "CtrIFn" steht
auf einer festen Steuerfunkti-
on. Diese eingestellte Steu-
erfunktion stimmt nicht mit
der bei der Initialisierung er-
mittelten Steuerfunktion
Uberein.
021  Wrong functi- Bei der automatischen In- Der Parameter "CtrlFn" steht Im Parameter "CtrIFn" wurde die
on itialisierung des Ventils  auf einer festen Steuerfunkti- falsche Steuerfunktion einge-
Error wurde eine falsche Steu- on. Diese eingestellte Steu-  stellt. Wird der Parameter auf
erfunktion gefunden. erfunktion stimmt nicht mit |AUTO gestellt, ermittelt das Pro-
der bei der Initialisierung er-  dukt die entsprechende Steuer-
mittelten Steuerfunktion funktion und hinterlegt sie dort
tiberein. (nicht bei Steuerfunktion 8 - hier
manuelle Initialisierung durch-
fihren bzw. den Parameter
"CtrIFn" auf "DNOQ" einstellen).
022 Pneumatic Er- Bei der automatischen In- - Steuerluft ausgefallen Das pneumatische System iber-
ror itialisierung des Ventils  _ pogselschraube(n) kom-  Prifen auf Hub, Stellung der
Error wurde ein Fehler der plett oder zu weit einge-  Drossenschraube(n), Leckage
Pneumatik festgestellt schraubt und Endlagen tberpriifen. Min.
- Der Mindesthub wurde un- Steuerdruck des Ventils beach-
. ten.
terschritten
- Endlagen kdnnen nicht er-
reicht werden
- Leckage im System
023 Leckage Bei der automatischen In- Der Regler befindet sich im  Das pneumatische System auf
Error itialisierung des Ventils Initialisierungsmodus. Leckage uberpriifen und Initiali-

wurde eine Leckage fest-
gestellt.

sierung erneut durchfiihren
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18 Fehlerbehebung

gang In X

OFF / ON oder Safe / ON

030 Air missing Es wurde ein Ausfall der ' Das Produkt versucht die - Leckage im System
Warning Druckluft entdeckt. Stellung des Ventils zu ver- . keine Druckluft
a”de”?' dlgses an.dert. sl - Ausfall der internen Pilotventile
aber nicht in der richtigen
Richtung. - Ventil mechanisch blockiert
Achtung: Je nach Reaktions-
zeit des Stellungsregler Soll-
werts kann sich der Fehler
zwischenzeitlich quittieren.
Er tritt dann erneut auf.
060 TrvlSensErr Es wurde ein Kabelbruch, - falscher Anbausatz
Error Kurzschluss oder Be- - fehlerhafter Anbau
relchsuberschreltu.ng in sl s g
der Weggeberverbindung .
oder im Weggeber festge- - defekt der Weggeberverbin-
stellt. dung
200 Error EEPROM Ein Fehler mit dem exter- Der Fehler wird erzeugt, Der Fehler wird nur im Einschalt-
Error nen EEPROM ist aufgetre- wenn die Kalibrierdaten aus moment fiir 1 Minute angezeigt
ten. dem EEPROM der 10-Karte  und quittiert sich anschlieRend
nicht gelesen werden konn- |selbst. Die Regelung funktioniert
ten. noch, der Regler muss aber zur
Untersuchung an GEMU gesen-
det werden.
201  Intern.Error Ein Fehler mit einem EE- | Die Information wird ange-  Die Meldung wird erzeugt, wenn
Info PROM ist aufgetreten. | zeigt, wenn ein Fehler beim aus einem EEPROM nicht gele-
Zugriff auf ein EEPROM auf- 'sen oder geschrieben werden
getreten ist. konnte. Regler zur Reparatur an
GEMU senden.
In 1 no Signal Kein Signal an Digitalein- Parameter In 1 steht auf Signal an Digitaleingang In 1 le-
gangIn1 OFF / ON oder Safe / ON gen
In 2 no Signal | Kein Signal an Digitalein- Parameter In 2 steht auf Signal an Digitaleingang In 2 le-
gang In2 OFF / ON oder Safe / ON gen
In W no Signal Kein Signal an Digitalein- Parameter In W steht auf Signal an Digitaleingang In W le-
gang In W OFF / ON oder Safe / ON gen
In X no Signal Kein Signal an Digitalein- Parameter In X steht auf Signal an Digitaleingang In X le-

gen

Im Menipunkt ErrorList (1 Service / 1.3 Diagnosis) lassen sich alle Fehlermeldungen auslesen.

Mit dem Mentipunkt ClearErrorList (1 Service / 1.3 Diagnosis) lasst sich der interne Fehlerspeicher I6schen.

Auftreten des Fehlers im Menii "Nolnit":

Die Fehlermeldung wird im Mend "Nolnit" angezeigt. Durch Betatigen der Taste oder IE‘ wird die Anzeige des Fehlers ab-
geschaltet und es erscheint "Nolnit" mit der Anzeige der aktuellen Ventilposition. Das Verfahren des Ventils ist mit den Tasten

und El moglich.

Die Fehlermeldung wird wieder eingeblendet, wenn die Aktion beendet ist. Zum Beenden der Aktion muss das Meni mit der Tas-

-« —
te oder verlassen werden.
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19 Inspektion und Wartung

19 Inspektion und Wartung
/\ WARNUNG

Unter Druck stehende Armaturen!

» Gefahr von schwersten Verletzungen
oder Tod

® Anlage bzw. Anlagenteil drucklos
schalten.

® Anlage bzw. Anlagenteil vollstandig
entleeren.

Verwendung falscher Ersatzteile!

» Beschadigung des GEMU Produkts

» Herstellerhaftung und Gewabhrleistungsanspruch erl6-
schen.

@ Nur Originalteile von GEMU verwenden.

AuBergewohnliche Wartungsarbeiten!

» Beschidigungen des GEMU Produkts

e Wartungsarbeiten bzw. Reparaturen, die nicht in dieser
Betriebsanleitung beschrieben sind, dirfen nicht ohne
vorherige Abstimmung mit dem Hersteller durchgefiihrt
werden.

Der Betreiber muss regelméRige Sichtkontrollen der Produkte
entsprechend den Einsatzbedingungen und dem Gefahr-
dungspotenzial zur Vorbeugung von Undichtheit und Bescha-
digung durchfihren.

1. Wartungs- und Instandhaltungstatigkeiten durch geschul-
tes Fachpersonal durchfiihren.

N

Geeignete Schutzausriistung gemafl den Regelungen des
Anlagenbetreibers tragen.

Stromversorgung unterbrechen.

Anlage bzw. Anlagenteil stilllegen.

Anlage bzw. Anlagenteil gegen Wiedereinschalten sichern.
Anlage bzw. Anlagenteil drucklos schalten.

N o g s~ w

Produkte, die immer in derselben Position sind, viermal
pro Jahr betatigen.

19.1 Ersatzteile

Fir dieses Produkt sind keine Ersatzteile verfiigbar. Bei Defekt
bitte zur Reparatur an GEMU zuriicksenden.

19.2 Reinigung des Produktes

- Das Produkt mit feuchtem Tuch reinigen.
- Das Produkt nicht mit Hochdruckreiniger reinigen.

20 Demontage

1. Die Demontage in umgekehrter Reihenfolge wie die Mon-
tage durchfiihren.

Elektrische Leitung(en) abschrauben.
Steuermedium deaktivieren.
Steuermediumleitung(en) trennen.

a > w D

Das Produkt demontieren. Warn- und Sicherheitshinweise
beachten.

21 Allgemeine Hinweise zur Regelungstechnik

21.1 Der Regelkreis

Flhrungsgrofie w

Gewdinschter Volumenstrom

Regler
GEMU 1436 l
—
M esss
U 0 Iic—J
[ ——
I3 ,[ Regelgrée x
R
1\ Aktueller
Volumenstrom
1
o e | & )
i E=ELA (=
Storgrofe z Regelventil ==
Volumenstrom- GEMU  Durchflussmessgerat
schwankungen GEMU 3021

21.2 Begriffe der Regelungstechnik

FlihrungsgroRe (siehe Glossar)
RegelgroRe (siehe Glossar)
Regeldifferenz (siehe Glossar)
StellgroRe y (siehe Glossar)
StorgroRe z (siehe Glossar)

21.3 Regelparameter

Parameterbedeutungen des Produkts:

Proc P: K,

Proc I: T,

Proc D: K,

ProcT: T,

Proportionalbereich Xp (siehe Glossar)
Proportionalbeiwert Kp (siehe Glossar)
Vorhaltezeit Tv (siehe Glossar)
Differential-Anteil (D-Anteil) (siehe Glossar)
Integral-Anteil (I-Anteil) Ki (siehe Glossar)
Nachstellzeit Tn (siehe Glossar)

21.4 Anpassung des Reglers an die Regelstrecke

Regleroptimierung:

Um ein glinstiges Verhalten des Regelkreises zu erzielen, ist
es notwendig den Stellungsregler an den jeweiligen Prozess
anzupassen. Ein glinstiges Verhalten kann zum Beispiel ein
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21 Allgemeine Hinweise zur Regelungstechnik

schnelles Ausregeln bei kleinem Uberschwingen darstellen
oder ein liberschwingfreies Ausregeln bei langerer Ausregel-
zeit. Die optimalen Regelparameter miissen von "Hand" durch
Versuche und Faustformeln ermittelt werden.

Parameterbedeutung des Produkts:
Proc P: K,

Proc I: T,

Proc D: K,

ProcT: T,

Auslegung der Reglerparameter nach Ziegler-Nichols:

Das folgende Verfahren soll helfen den Regler auf die Regel-
strecke anzupassen (dieses Verfahren lasst sich jedoch nur
bei Regelstrecken anwenden, bei denen es maglich ist, die Re-
gelgrolRe zum selbsttatigen Schwingen zu bringen).

- Die Werte fiir Kp (Proc P) und Tv (Proc T) auf die kleinsten
Werte einstellen und den Wert fiir Tn (Proc I) auf 0 einstel-
len (dies bewirkt eine kleinstmogliche Wirkung des Stel-
lungsreglers).

- Gewiinschten Sollwert von Hand im manuellen Modus ein-
geben.

- Kp (Proc P) langsam vergroRern (Xp verkleinern), bis die Re-
gelgroRe harmonisch zu Schwingen beginnt. Idealerweise
sollte wahrend der Kp-Verstellung der Regelkreis durch
sprunghafte Sollwertédnderungen zum Schwingen angeregt
werden.

- Den so ermittelten Kp-Wert als kritischen Proportionalbei-
wert Kp,krit notieren.

- Anschliefend die Dauer einer Schwingung als Tkrit festle-
gen. Wenn maoglich mit Hilfe einer Stoppuhr mehrere
Schwingungen messen und das arithmetische Mittel als
Tkrit verwenden.

- Mit den so ermittelten Werten fiir Kp,krit und Tkrit die feh-
lenden Parameter von Kp, Tn und Tv anhand folgender Ta-
belle errechnen.

21.6 Auswirkungen der Reglerparameter auf die
Regelung

GroBer: Regler regelt schneller, neigt
aber zum Schwingen und re-
gelt ungenauer. Der Sollwert
wird durch Erhéhen der Stell-
groRe in groReren Schritten

angefahren

Kleiner: Regler regelt langsamer, da
der Sollwert durch Verringern
der StellgréRe in kleineren
Schritten angefahren wird. Die

Regelung wird genauer.

GroRer: Regler reagiert langsamer auf
Istwertanderungen. Bei Ist-
wertsensoren mit relativ lang-
samen Ausgangssignalen
sollte der Proc | erhoht wer-

den.

Kleiner: Regler reagiert schneller auf

Istwertanderungen.

GroRer: Bremst die Stellgrof3e y beim
Anfahren an den Sollwert ab.

Regelung wird langsamer.

Kleiner: Sollwert wird schneller ange-

fahren.

GroRer: Die Regeldifferenz wirkt lan-

ger nach, obwohl Sollwert =

Kp =Proc Tn=Procl ProcD Tv = Proc
P T

P 0,50 x 0 0 0
Kp,krit

Pl 0,45 x 0,85 x Tkrit |0 0
Kp,krit

PID 0,59 x 0,50 x Tkrit 0,59 x 0,12 x Tkrit
Kp,krit Kp,krit

- Falls erforderlich, die Werte von Kp und Tn leicht nachjustie-
ren, bis die Regelung ein zufriedenstellendes Verhalten zeigt

21.5 Differentialgleichung des Produkts

y =ProcP*| x, + : *J.xd dt |+ ProcD * dx, —ProcTy* %Y |
1 dt dt

Proc

Istwert
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21 Aligemeine Hinweise zur Regelungstechnik

21.7 Regelkennlinien und Sprungantworten

xd
Sprungfunktion
A
XD
A >
Regelverhalten Sprungantwort
Y
y
P Kp * Xd
A 4
A
Yo
Y >
Y
A T TTTTTTTTTTTTTTTTTITTTTT
PD
A
Kp * xd; yo=0
A\ 4 >
Pl
D-Anteil
Y
I-Anteil
PID
S s I IKp*Xd I P-Anteil
et =Tv
> - >
N >
Tn
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24 Riicksendung

Differential-Anteil (D-Anteil)

Fir einen inversen Regler (Heizen) hat der D-Anteil folgende
Wirkungen: Wenn sich aufgrund einer Storung in der Regel-
strecke die RegelgroRe verkleinert, wirkt der D-Anteil mit Bil-
dung eines positiven Stellgrades der Veranderung entgegen.
Wenn sich aufgrund einer Stoérung in der Regelstrecke die Re-
gelgrole vergroRert, wirkt der D-Anteil mit Bildung eines nega-
tiven Stellgrades der Veranderung entgegen. Je groRer die
Vorhaltezeit Tv eingestellt ist, desto groRer ist das dampfende
Verhalten.

FiihrungsgroBe

Die FiihrungsgrofRe ist der Sollwert und wird mit w gekenn-
zeichnet. Die FiihrungsgroRe bildet die EingangsgroRe des Re-
gelkreises. Der FiihrungsgroRe soll die RegelgroRe in vorgege-
bener Abhangigkeit folgen.

Integral-Anteil (I-Anteil) Ki

Der I-Anteil Ki @ndert standig den Reglerstellgrad, bis der Ist-
wert den Sollwert erreicht hat. Der Stellgrad wird auf- bzw.
abintegriert solange eine Regelabweichung besteht. Der Ein-
fluss des I-Anteils wird umso grofRer, je langer eine Regelab-
weichung besteht. Je kleiner die Nachstellzeit Tn und je gro-
Rer die Regelabweichung, desto stérker (schneller) ist die Wir-
kung des I-Anteils. Der I-Anteil verhindert eine bleibende Re-
gelabweichung.

Nachstellzeit Tn

Die Nachstellzeit Tn legt die Dauer fest, wie lange eine Regel-
abweichung in die Regelung eingeht. Wird fiir die Nachstell-
zeit Tn ein hoher Wert vorgegeben, bedeutet dies einen gerin-
gen Einfluss des I-Anteils und umgekehrt. In der Nachstellzeit
Tn wird die StellgroRenanderung, welche der P-Anteil bewirkt,
noch einmal aufaddiert. Es besteht somit ein festes Verhaltnis
zwischen P- und I-Anteil. Wird somit der P-Anteil geandert, an-
dert sich auch das Zeitverhalten, bei einem bleibenden Wert
vonTn.Ki=1/Tn

Proportionalbeiwert Kp

Statt der Bezeichnung Proportionalbereich findet man haufig
den Ausdruck Proportionalbeiwert Kp. Die Umrechnung von
Xp zu Kp lautet: Xp = 100[%] / Kp bzw. Kp = 100[%] / Xp Der
Kp-Wert sagt aus in welchem Mal sich die RegelgroflRe x ver-
andert, wenn die Stellgro3e y verstellt wird. Kp = Ax / Ay = x2
—x1/y2 -y Um eine einheitenunabhéngige Beziehung der
obigen Gleichung zu erhalten, miissen x und y durch Ihre Ma-
ximalwerte (100 %) geteilt werden. Dabei fiihrt ein groRer Kp-
Wert zu kleineren Regelabweichungen. Wird der Kp-Wert aber
zu groB eingestellt, fihrt dies jedoch zu erhéhter Schwingnei-
gung des Regelkreislaufes.

Proportionalbereich Xp

Der Proportionalbereich sagt aus, in welchem Mal sich die
Regelgrolle x verandert, wenn die Stellgrof3e y verstellt wird.
Uber Xp ldsst sich die Verstarkung des Reglers an die Regel-
strecke anpassen. Wird ein kleiner Proportionalbereich ge-
wahlt, so hat dies eine grolRe StellgroRe y (z. B. 20 mA) zur
Folge, d. h. der Regler reagiert bei kleinem Proportionalbereich
schneller und heftiger. Wird der Proportionalbereich zu klein
gewabhlt, so fiihrt dies zum Schwingen des Regelkreises.

Regeldifferenz

Die Regeldifferenz ist die Differenz zwischen der Fiihrungs-
groRe und der RegelgroRe. Sie wird mit xd gekennzeichnet.
Die RegelgroRe errechnet sich wie folgt: xd = w - x.

Regelgroe

Die Regelgrole ist der Istwert und wird mit x gekennzeichnet.
Die Regelgrole reprasentiert den aktuell gemessenen Volu-
menstrom.

StellgroBe y

EingangsgroRe der Regelstrecke. Die Vorgabe des Prozess-
reglers an den Stellungsregler in welche Position das ange-
steuerte Regelventil fahren muss, um den gewiinschten Volu-
menstrom zu erreichen.

Storgrofe z

Eine von aulen auf die Regelstrecke wirkende GroRe, die
meist nicht zu beeinflussen ist (z. B. Volumenstromschwan-
kungen).

Vorhaltezeit Tv
Mit ihr wird die Intensitat des D-Anteils eingestellt.

23 Entsorgung

1. Auf Restanhaftungen und Ausgasung von eindiffundierten
Medien achten.

2. Alle Teile entsprechend den Entsorgungsvorschriften /
Umweltschutzbedingungen entsorgen.

24 Riicksendung

Aufgrund gesetzlicher Bestimmungen zum Schutz der Umwelt
und des Personals ist es erforderlich, dass die Riicksendeer-
klarung vollstandig ausgefiillt und unterschrieben den Ver-
sandpapieren beiliegt. Nur wenn diese Erklarung vollsténdig
ausgefiillt ist, wird die Riicksendung bearbeitet. Liegt dem
Produkt keine Riicksendeerklarung bei, erfolgt keine Gut-
schrift bzw. keine Erledigung der Reparatur, sondern eine kos-
tenpflichtige Entsorgung.

1. Das Produkt reinigen.

2. Riicksendeerklarung bei GEMU anfordern.
3. Riicksendeerkldrung vollstdndig ausfiillen.
4

. Das Produkt mit ausgefiillter Riicksendeerklarung an
GEMU schicken.
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24 Riicksendung

Numerisch H

20 MA 2 et 74 HelplangQuage .......cocooieieiieieeieeeeeee e 65

AMA 2 e e T4 HEIPTEXT oot 65
HOIG. .. 69

A TS e 64

A (AULO) oot 50

ACTIVEPAraSel ......ccoiiiiiiiiee e 61 I

AITIME et A5 TIMAX W oo 73

AlarmMMaxKT ... 09 I IMAX Xt e 73

AlarMMAXK2.....cooiiieeeee e 69  IMINW .o 73

AlarmMMINKT ..o 69  IMIN X 73

AlArMMINKZ.....ooiiiiiieeee e B9 N T o 68

ANAIOGOUL ...ttt 70 INTNOSIGNAl.cciiiiiiiieieee e 68

AUTORETIUMN ... 05 N 2 e 68

AT Lttt ettt ne et et nt e teeneenean 67  IN2N0SIGNAl....iiiiiiiieiee e 68
IN W ettt 68

B INWNO SigNal.....c.cooeiiiiieeeee e 68

BAUAIATE ... T I X e e 68

BArat@ RS ... 75  INXNO SIGNAliiiiiiiiiiiieece e 68
Lo TL A 1 o) ST 45

C INIt VaIVE EFTOT ..o 45

Call POINE QY ... 45  INItVAIVE ESC ... 45

ClEar EFTOr LiSt.........oeocveeeeeeeeceeeeeeeeeee e 64 INitValve Man.........ooooiiii 45

ClOSE e 69  InitValve OK ..o 45

ClOSETIGNE .o 67  INIVAIVE .o 45, 65

COAB e e 63

CoOmMMUNICATION......iiiiiie et 51

CPYPAraSEL......ccuiiuiiiiiiriectee et 69

CATIFN e e 45,47

D K

D RO TCSN oo 65 KT T e 68

DAt TEC IV .o 76 KT SWITCN e e 68

DaAta SONA e 76 K2 e e e 69

DAL AN oo 68 K2 SWITCN ... e 69

DecimalpOint ......c.ooieiiiieiee e 74 L

Default ......cooiiiicee e 65

DeVICENET AN ..o 76 LOQOUL.....iiiiiii e 63

Digital INPUL ... 68

DigitalOUtPUL ... 68 M

DLIGHt i 65 M (MANUAL) ...oooiviiieeeeeeeeeeeeeee e 50
MAXPOS.....ooiiiieeie et 67

E VIPOS .o 67

ETOF LISt oottt 64 MiN-POt-MaX .....ooiiiiiiieiiet et 61

EFrOrACHION ..o B9 MOAE ..ot 50

[ o] £ TSRS 64

ErTOrTiME e 69 N
NEWCOAET ... 63

F NEWCOUEZ ..o 63

F (MANUAL FLEX) ....cuiiiiiiiieiiieieecieeceeee e 50 NEWCOAE3 ...ttt 63

FIeldbUS ..o 75

Find Coefficent..........c.ooviiiiieeceeeeee e 45 0

FINAFNC ..o A5 OFF e 50, 67
OP BN et naae s 69

G OPENTIGNT ... 67

GO ClOSE .. 45 OUIMAXPOS......oiiiiiiieiiee et 73

GO OPBN ..ttt ettt sb e e ene 45 OUEMINPOS ...cuiiiiiiiee e 73
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24 Riicksendung

P

SCaliNg ..o
SeNSTEST ...,
SEIVICE oot
SetBasiCS.....iiiiieiiieeeee e
SetCalibration..........cccccooovevieviiieicii
SetFunction ...
SetW-free ...covieeeeeeeeeeeeeeecee e
SSETTIME ..o
SSE2TIME ..o

W PIOC X oo
Warnings.......ccooeeeeiiieeeeeee e
W-Direction ......cccovieiiieieiceee e
WEDSEIVEr ..o

Y
61 Y-Drection
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1 Quick commissioning

1 Quick commissioning

/A\ CAUTION

Hazardous situation!

» Risk of injury or damage possible

e® For correct commissioning, the product must be calibrated to the process valve via
the initialization process.

@ During this commissioning, the valve is automatically opened and closed several
times. It must therefore be ensured in advance that this does not lead to a dangerous
situation.

NOTICE

Incorrect initialization!
@ Always carry out initialization without operating medium pressure on the process valve. Carry out initialization of the pro-
cess valve in neutral position (NO/NC).

NOTICE

® For delivery of the product assembled on a valve at the factory, the complete construction is already ready for operation at
a control pressure of 5.5 to 6 bar without operating pressure. A reinitialization is recommended if the plant is operated with
a different control pressure or if the mechanical end positions have been changed (e.g. seal replacement on the valve or ac-
tuator replacement). The initialization is retained even in the event of voltage cutoff.

NOTICE

e For delivery of the product without default setting (e.g. for delivery without valve) initialization must be carried out once for
correct operation. This initialization must be repeated every time that the process valve is changed (e.g. seal replacement
or actuator replacement).

NOTICE

Operating errors!
@ Prior to commissioning, familiarize yourself with the operation of the product.

The initialization is absolutely essential for the correct operation of the positioner and must be carried out once.

For delivery of the product pre-assembled on a valve at the factory, the complete construction is already ready for operation at a
control pressure of 5.5 to 6 bar without operating pressure - the positioner is in automatic operation. A reinitialization is recom-
mended if the plant is operated with a different control pressure or if the mechanical end positions have been changed (e.g. seal
replacement on the valve or actuator replacement).

The initialization is retained even in the event of voltage cutoff.

Prerequisites:
- Mounted to the valve.

Air supply, max. 7 bar, connected.

24V DC supply voltage connected.

Set value and actual value signals need not be connected.

For correct commissioning proceed as described in the following flow chart:

NOTICE

Tip for use

» During automatic initialization of actuators whose movement profiles are not continuous (i.e. with undefined stopping or
stalling, e.g. with large size butterfly valves), it may not be possible to clearly detect the end positions and unjustified error
messages may appear (for example LEAKAGE).

» Manual initialization with sequential movement through the menu by the operator or, if possible, acknowledging the error
message to repeat the step may help here (see “Manual initialization”, page 126).
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Menu sequence for quick initialization of the positioner

[=]

1 Quick commissioning

Switching message after connecting | NeInit XXXV | = | Setup
the supply voltage HENE |E| l Press for
(without default setting)  ===—m>| (Valve [=] 3 seconds
can be Startinitvalve IE'
opened and closed OK ESC
Y/ = automatic initialization [m]
goClose XX.X% IE‘ Init Valve ESC
ESC
The determined travel time of the valve for OK
both directions (open/close) is displayed. To Y
change the travel time, this step can be goOpen xxg(;é, E
interrupted by pressing the -> key ("adjust
nozzle(s) d'|splay) and influenced v!a the v Message appears for 5
pneumatic throttles at the rear. Fine findFunct Xxéfs"g |E|
adjustment is carried out by repeating the seconds and then goes
travel time measurement several times and v out automatically.
sequentially changing the throttle pos.ltl.on. If ;cg)jtimﬁait XX :Exéé |E| Alternatively this can be
values of <1.0 sec. are displayed, it is ’ ) ] o
strongly advisable to use the throttles. [w] Ev 1 hidden by pressing the "+
Travel times of >1.0 sec. are recommended ! key.
H H H adjust nozzle(s)
in order to achieve optimal control .results v 2 —
-> See also chapter "Throttle settings”
findCoefficient XX.X%
The product is ESC
ready for operation and reacts v
to the externally —
. Init Pilot XX.X%
specified set value. ESC
In the case of the "Process v
controller" option, 0
this must be activated Init Valve oK

separately.

| =

OF

A: w XX.X:

X XX.X

=

SETUP

Az 0 0O 0O

Automatic quick initialization:

[=]

Mode Auto
Manual
= OFF

¥

The positioner adapts to the valve when automatic initialization is started (via the Start Init Valve parameter). Relevant paramet-
ers are independently and automatically retrieved. This procedure can take a few minutes, dependent on the valve. The initializa-
tion can alternatively be started via the Init Valve parameter in the Set Basics menu item.

If the message Init Valve Ok appears, the product is ready for operation and can be set to the desired operating mode. Further
information (see “Working level (Mode)", page 133).

If an error message appears during the initialization process (see “Error messages during initialization”, page 129).
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2 General information

2 General information The following signal words and danger levels are used:

2.1 Information A DANGER ‘

Imminent danger!
» Non-observance can cause death or
severe injury

- The descriptions and instructions apply to the standard ver-
sions. For special versions not described in this document
the basic information contained herein applies in combina-
tion with any additional special documentation.

- Correct installation, operation, maintenance and repair work
ensure faultless operation of the product.

/A WARNING

Potentially dangerous situation!
» Non-observance can cause death or
severe injury

- Should there be any doubts or misunderstandings, the Ger-
man version is the authoritative document.

- Contact us at the address on the last page for staff training
information.

- For ProfiNet, Profibus DP and DeviceNet fieldbus variants,
separate documents are available for the fieldbus-specific
and relevant procedures.

General commissioning and basic operation have already
been described in this document.

/\ CAUTION

Potentially dangerous situation!
» Non-observance can cause moderate
to light injury

> B P

2.2 Symbols used
The following symbols are used in this document:
NOTICE |
P iall ituation!
- T otentially dangerous situation
» Non-observance can cause damage to
> Response(s) to tasks property
- Lists
2.3 Definition of terms The following symbols for the specific dangers can be used

within a warning note:
Working medium g

The medium that flows through the GEMU product.
Control function

Danger of explosion

The possible actuation functions of the GEMU product.
Control medium

The medium whose increasing or decreasing pressure causes
the GEMU product to be actuated and operated.

Exhaust air and cycle duties generate noise

Speed-""function

Speed Assembly and Programming, a particularly
user-friendly commissioning function for fast mounting, auto-
mated setting and initialization of GEMU products. Dependent
on type, activation uses an external impulse signal or existing
precautions on the device (magnetic or housing switch).
Changeover to normal operating mode takes place automatic-
ally after successful completion.

Corrosive chemicals!

Leakage!

2.4 Warning notes The equipment is subject to pressure!

Wherever possible, warning notes are organized according to
the following scheme:

>R

SIGNAL WORD

Possible Type and source of the danger

symbol for  ,possible consequences in case of non-com-
the specific  pliance

danger ®Measures for avoiding danger

Warning notes are always labelled with a signal word and
sometimes also with a symbol for the specific danger.
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3 Safety information

3 Safety information

The safety information in this document refers only to an indi-
vidual product. Potentially dangerous conditions can arise in
combination with other plant components, which need to be
considered on the basis of a risk analysis. The operator is re-
sponsible for the production of the risk analysis and for com-
pliance with the resulting precautionary measures and re-
gional safety regulations.

The document contains fundamental safety information that
must be observed during commissioning, operation and main-
tenance. Non-compliance with these instructions may cause:

- Personal hazard due to electrical, mechanical and chemical
effects

- Hazard to nearby equipment
- Failure of important functions

- Hazard to the environment due to the leakage of dangerous
materials

The safety information does not take into account:

- Unexpected incidents and events, which may occur during
installation, operation and maintenance

- Local safety regulations which must be adhered to by the
operator and by any additional installation personnel

Prior to commissioning:
1. Transport and store the product correctly.
2. Do not paint the bolts and plastic parts of the product.

3. Carry out installation and commissioning using trained
personnel.

4. Provide adequate training for installation and operating
personnel.

5. Ensure that the contents of the document have been fully
understood by the responsible personnel.

6. Define the areas of responsibility.
Observe the safety data sheets.
Observe the safety regulations for the media used.

During operation:

9. Keep this document available at the place of use.

10. Observe the safety information.

11. Operate the product in accordance with this document.
12. Operate the product in accordance with the specifications.
13. Maintain the product correctly.

14. Do not carry out any maintenance work and repairs not de-
scribed in this document without consulting the manufac-
turer first.

In cases of uncertainty:
15. Consult the nearest GEMU sales office.

4 Product description

4.1 Construction

1 Operating unit with display Polyester film with

acrylic glass
2 Housing cover PSU
LEDs
4 Housing base PP (30% glass fibre
reinforced)
5 Travel sensor (integrated

linear potentiometer, integ-
rated rotary potentiometer
or connector for external
travel sensor depending on
version)

6 Mounting kit, valve-specific |Materials/parts,
valve-specific

4.2 Description

The GEMU 1436 cPos digital electro-pneumatic positioner has
an optional integrated process controller to control pneumat-
ically operated process valves with single acting or double
acting linear or quarter turn actuators. When using the op-
tional process controller, the signals from the sensors (e.g.
flow, level, pressure, temperature) are detected and the media
adjusted according to the specified set value. GEMU 1436
cPos has a robust aluminium housing with protected operat-
ing keys and an LCD display which allows the product to be in-
dividually adapted to complex control tasks. With additional
equipment, the positioner can be used directly in fieldbus en-
vironments.
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5 GEMU CONEXO

4.3 Function

The product is an intelligent electro-pneumatic positioner for
mounting to pneumatic actuators. It can be operated as a po-
sitioner or a process controller depending on the design.

The product is directly mounted on the actuator as standard.
The travel sensor is already integrated in the positioner (the
product can be optionally ordered with an M12 connector for
remote mounting of the travel sensor).

The travel sensor measures the current position of the valve
and reports it to the electronic system of the product, which
correlates the actual value of the valve with the set value and
adjusts the valve if necessary.

If the positioner is ordered with an additional process control-
ler (optional), a current actual value signal (e.g. level, pres-
sure, temperature, flow) is evaluated and the positioner ad-
opts the function of a process controller.

The information required can be called up on the two-line dis-
play of the product. Self-explanatory help texts that explain
the meaning of the parameters called-up are also displayed.

The product is operated locally using four keys.

4.4 Fail safe function

The product has a fail safe function, which switches the out-
puts in a controlled manner if the pneumatic air supply or the
electrical supply voltage fails (see “Fail safe function®,

page 123). This fail safe function does not replace the re-
quired plant-specific safety devices. The product is not a
safety control system.

4.5 Product label

Design in accordance with order data Max. permissible control pre:

| |

< 5 1436 DNZ1SA010001030
oo PST max 7,0bar

& 24V Tw:0/4-20mA 0-60° C

5 2single 1501/min -Year of

Device version— ; 8 13 HAL 2017

N

m ¢ 88256310-10509936 | 0001

Batch number

ltem number Serial number

NOTICE

Device version

» These instructions are valid for devices from device ver-
sion 10. It is possible to determine which firmware has
been used on the basis of the device version. For older
devices (device version older than 10), different operating
instructions with potentially different operating specifica-
tions are used. A change to the device version can also
be due to technical changes to the hardware, which is
why several device versions describe the same firmware
version.

11 V2.0.3.5 11/2018 | Adaptation to the
new display con-

troller

12 V2.0.3.5 12/2018 | No change to the

firmware

Profinet and Error-
Action function ex-
tension,
'Safe" selection op-

13 V2.0.3.6 05/2019

tion

10 Vv2.0.0.0 05/2014

5 GEMU CONEXO

Order variant

In the corresponding design with CONEXO, this product has
an RFID chip (1) for electronic identification purposes. The po-
sition of the RFID chip can be seen below. The CONEXO pen
helps read out information stored in the RFID chips. The CON-
EXO app or CONEXO portal is required to display this informa-
tion.

)

) IINF®

For further information please read the operating instructions
for CONEXO products or the CONEXO datasheet.

Products such as the CONEXO app, the CONEXO portal and
the CONEXO pen are not included in the scope of delivery and
need to be ordered separately.
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6 Intended use

6 Intended use

A DANGER

Danger of explosion

» Risk of severe injury or death.

@ Do not use the product in potentially
explosive zones.

® The product can control valves in po-
tentially explosive areas using special
wiring (installation of the positioner
outside the EX area).

Improper use of the product!

» Risk of severe injury or death

» Manufacturer liability and guarantee will be void.

@ Only use the product in accordance with the operating
conditions specified in the contract documentation and in
this document.

The product is not intended for use in potentially explosive
areas.

The product with integrated pilot valves is designed for linear
actuators, has a microprocessor-controlled intelligent position
control as well as an analogue travel sensor system (poten-
tiometer) and is connected in a force-locking way with the ac-
tuator spindle by means of a mounting kit (spring, operating
bush). The valve position and the integrated travel sensor can
be monitored via the electrical connections. The pneumatic
actuator is directly operated and controlled by means of the
pilot valves.

@ Use the product in accordance with the technical data.
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7 Order data

7 Order data

The order data provide an overview of standard configurations.

Please check the availability before ordering. Other configurations available on request.

Note: Pneumatic connecting components (union and compressed air tube) for the connection between the process valve and

positioner are included with each positioner.

Note: A valve specific mounting kit is required for assembly. For designing the mounting kit, the valve type, nominal size, control

function and actuator size must be stated.

Order codes
Positioner, 1436 150 I/min 01
electro-pneumatic 200 I/min 02
cPos .
300 I/min (Booster) 03
Without 000 :
Potentiometer, 30 mm length 030
DeviceNet DN .
Potentiometer, 50 mm length 050
Profibus DP DP .
Potentiometer, 75 mm length 075
Profinet PN :
Potentiometer, 90° travel 090
Remote potentiometer, S01
Accessory 7 M12 connector
Single acting 1 Standard
Double acting 3 Dead zone presetting 2% 2442
Dead zone presetting 5% 2443
Inversed direction, 6960
Positioner SAO01 for quarter turn valves control function NO (2)
Positioner and process controller PAO1
Without
Without 00 Integrated RFID chip for electronic identification and C
2 additional digital inputs 24 V DC 01 traceability
Pneumatic connections for %" tube us
Order example
1 Type 1436 Positioner,
electro-pneumatic
cPos
2 Fieldbus 000 Without
3 Accessory pA Accessory
4 Action 1 Single acting
5 Device version SA01 Positioner
6 Option 00 Without
7 Flow rate 01 150 I/min
8 Travel sensor length 030 Potentiometer, 30 mm length
9 Type of design Standard
10 CONEXO Without
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8 Technical data

8 Technical data

8.1 Medium

Working medium:
Dust content:
Pressure dew point:

Oil content:

8.2 Temperature

Ambient temperature:

Storage temperature:

8.3 Product conformity

EMC Directive:

8.4 Pressure

Operating pressure:

Compressed air and inert gases

< 10 mg/m3/particle size < 40 uym (class 7)

Class 4, max. pressure dew point +3 °C

Class 4, max. oil concentration 5 mg/m?
Quality classes to DIN ISO 8573-1

32to 140 °F

0 — 50 °C (Profinet code PN)

32to 140 °F

2014/30/EU

Technical standards used:

Interference emission:

Interference resistance:

22 — 105 psi

DIN EN 61000-6-4 (09/2011)
DIN EN 61326-1(industry) (01/2006)
DIN EN 61000-6-2 (03/2006)
DIN EN 61326-1(industry) (10/2006)

The applied pressure must not exceed the maximum control pressure of the process valve.

Flow rate:
Code 01 150 I/min 84 NI/min
Code 02 200 I/min 100 NI/min
Code 03 (Booster) 300 I/min 172 NI/min
1) Reference condition: 6 — 0 bar at 25 °C
2) Reference condition: 6 — 5 bar at 25 °C

Air consumption: 0 NI/min (when idle)

8.5 Mechanical data

Installation position: Optional

Protection class: IP 65 acc. to EN 60529

Weight: 600 g
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8 Technical data

Travel sensor: Integrated for direct mounting
Detection range: 0-30 mm 0-50 mm 0-75mm Angle of rota-
tion
0-93°
Operating range: 0-30 mm 0-50 mm 0-75mm Angle of rota-
tion
0-93°
Minimum travel sensor change: > 3 % (only relevant for initialization)
Resistance R: 3kQ ‘ 5kQ ‘ 5kQ 3kQ
Correlation - Travel sensor” Retracted (top) 90° 2 100%
spindle/valve position 2 100% (valve open) (valve open)
Extended (bottom) 0° 2 0% (valve
2 0% (valve closed) closed)

1) Type of design code 6960: Inversed mode of action compared with description
(Travel sensor signal inversed). For valves with inverted correlation.

8.6 Acoustic data

Noise emission: >80 dB (A)

8.7 Electrical data
8.7.1 Power supply
Supply voltage: 24V DC (-5/+10%)

Power consumption:

Single acting: <4.5W <86W <5.2W <45W
Double acting / < 6.2 W <10.7W <71W <6.4W
Booster:
plus in each max. 24 W for act- =
case: ive digital outputs

with max. on-load

current

Reverse polarity protec- Yes
tion:

Duty cycle: Continuous duty

Electrical protection 1]
class:
8.7.2 Analogue inputs

Set value / actual value: - Set value and actual value input are galvanically isolated from the supply voltage
- Set value and actual value input are not galvanically isolated from the actual value output
- Set value and actual value input are not galvanically isolated from each other

Set value input: 0/4 - 20 mA (adjustable)

Process actual value in-  0/4 - 20 mA (adjustable)

put: Only for device version code PAO1
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8 Technical data

Input type:

Input resistance:
Accuracy/linearity:
Temperature drift:
Resolution:

Reverse polarity protec-
tion:

Overload proof:

8.7.3 Analogue output

Actual value output:
Output type:

Load resistor:
Accuracy:
Temperature drift:
Resolution:
Short-circuit proof:
Overload proof:

8.7.4 Digital input
Note:

Inputs:

Function:

Input voltage:
Input current:
High level:
Low level:

8.7.5 Digital output

Switching outputs:
Function:

Switching voltage:

Drop voltage:

passive

120 Q (+ approx. 0.7 V voltage drop due to reverse battery protection)
< 20.3% of full scale value

< %0.3% of full scale value

12 bit

Yes

Yes (up to + 24 V DC)

4-20 mA

Active

Max. 600 Q

< 1% of full scale value

< 20.5% of full scale value
12 bit

Yes

Yes (up to + 24 V DC)

The additional digital inputs 1 / 2 must be ordered via the ordering option "Option".
In the fieldbus versions, the function of the digital inputs can be used as standard via the bus com-

munication.
1/2

selectable via software
(DiglIn 1; DigIn2; DigInW; DigInX) (reference: GND X1:3)

24V DC
2.5mADC at 24V DC
>14V DC

<8VDC

K1/K2
Can be selected using software

Supply voltage
max. 0.5 A

Max. 2.5V DCat0.5A
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8 Technical data

Type of contact: PNP

Pull-Down resistance: 120 kQ

Short-circuit proof: Yes

Overload proof: Yes (up to + 24V DC)

8.7.6 Travel sensor input (for travel length code S01 — remote potentiometer)

Note: Travel sensor input galvanically isolated from supply voltage, not galvanically isolated from the set
value/actual value inputs and actual value output.

Input voltage 0 to Up,

range:

Supply Typically 10V DC
voltage UP+:

Resistance range of re- 1to 10 kQ

mote potentiometers:

Input resistance: 620 kQ
Accuracy/linearity: < +0.3% of full scale value
Temperature drift: < +0.3% of full scale value
Resolution: 12 bit

Short-circuit proof: Yes

Overload proof: Yes (up to + 24 V DC)

8.7.7 Positioner data

Note: The following diagram is valid for valves with a standard assignment of the spindle position to the
valve position.
(See section "Mechanical data, correlation between travel sensor spindle/valve position")

Control diagram: Default setting / The control characteristic is adjustable.
100
9
[0
o 75
()]
(9]
©
2
£ 50
[0}
Q
o
g
2 25
>
0
0 5 10 15 20 mA
4 8 12 16 20 mA

Set value input (mA)

During initialization, the 1436 cPos positioner automatically detects the control function of the
valve and adjusts itself by default so that the valve is closed when the signal is 0/4 mA.*

The assignment can subsequently be changed using parameters.

* For double-acting actuators, depends on the pneumatic actuator
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8 Technical data

8.7.7.1 Positioner

System deviation
(dead zone):

Parameterisation:
Initialization:
Close tight function:

8.7.7.2 Process controller

1 % default setting
> 0.1 % (adjustable)

< 2.0 % (preset, K-no. 2442)
< 5.0 % (preset, K-no. 2443)

adjustable
automatic or manual

option

Option only for device version code PAO1

Controller type:
PID parameters:

Process actual value in-
put:

8.7.8 Interfaces

Continuous controllers
adjustable

0/4 - 20 mA (adjustable)

Function

Parameterization via
web browser

Parameterization/process data

Transmission rates

9.6k /19.2k / 45.45k /
93.75k / 500k / 1.5M /
3M /6 M/ 12 M baud**

125k / 250k / 500k
baud

100M baud***

** Auto Baud: The device has an Auto Baud function and therefore automatically adjusts to the bus-side configuration of the

transmission rate.

*** Two switches are connected in series internally between connection X1 and X3.
Communication lead time during operation in line structure (connection X1 and X3) therefore double that of a "standard two-

port device".
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9 Dimensions

9 Dimensions

9.1 Positioner dimensions

123
O

090

G1/8

G1/8

42,3

X
090
030 10.3
050 32.5
075 57.5

Dimensions in mm

G1/8

WWW.gemu-group.com

99 /172

GEMU 1436 cPos

DeviceNet



9 Dimensions

9.2 Direct mounting to quarter turn actuators

090 090
%Lo ==1= H N\
| ®
| [a\}
\ T 9
! =y
L 1 L
‘ 252
L
i T < O
@x = L
D
o
O ™
[
=
20.0 80.0 40.0 100.0
30.0 80.0 50.0 100.0
50.0 130.0 70.0 150.0

Dimensions in mm

9.3 Dimensions of the travel sensor, mounting options and mounting facilities

For dimensions of travel sensors 4231 and 4232, which are used to measure the travel from the process valve, as well as the
mounting bracket for wall mounting and the external mounting option with the corresponding mounting bracket for quarter turn
actuators of the 1436, see the 1436 cPos datasheet.
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11 Assembly

10 Manufacturer's information

10.1 Delivery

@ Check that all parts are present and check for any damage
immediately upon receipt.

The product's performance is tested at the factory. The scope
of delivery is apparent from the dispatch documents and the
design from the order number.

10.2 Transport
1. Only transport the product by suitable means. Do not drop.
Handle carefully.

2. After the installation dispose of transport packaging ma-
terial according to relevant local or national disposal regu-
lations / environmental protection laws.

10.3 Storage

1. Store the product free from dust and moisture in its ori-
ginal packaging.

2. Avoid UV rays and direct sunlight.

3. Do not exceed the maximum storage temperature (see
chapter "Technical data").

4. Do not store solvents, chemicals, acids, fuels or similar
fluids in the same room as GEMU products and their spare
parts.

5. Close the compressed air connections with protection
caps or sealing plugs.

11 Assembly

11.1 Preparations for assembly to the valve

1. Move the actuator A into zero position (actuator vented).

2. Remove optical position indicator 2 and / or protective cap
1 from the actuator top.

11.2 Linear travel sensor mounting kit assembly for
remote mounting

Pre-tensioned spring!
» Damage to the device.
® Slowly release the spring.

Do not scratch the spindle!
» Damage to the spindle surface can lead to failure of the
position sensor.

Travel sensor

Spindle

Spring

Operating bush
Guide bush*
Threaded adapter**

o g W N =

*Included depending on version

**|f a threaded adapter is included, it must be screwed into
the actuator top of the process valve

The process described below refers to the mounting kit as-
sembly for direct and remote mounting. For direct mounting,
the travel sensor that is shown is integrated in the housing of
the positioner.

1. Pull the spindle 2 out of the travel sensor 1.

2. If included, push the guide bush 5 taper over the spindle 2
first.

3. Push the spring 3 over the spindle 2 and secure with the
operating bush 4.

&

Tighten the operating bush 4 by turning it clockwise.

o

Push in the spindle 2 as far as it will go on the spring 3
and then slowly release the pressure on the spring 3.

11.3 Threaded adapter assembly (linear actuator)

With some mounting kits, it is necessary to install a threaded
adapter as well. This threaded adapter is enclosed with the re-
quired mounting kits. Valves with a normally open and double
acting control function (code 2+3) also include additional O-
rings (1+2).
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11 Assembly

Move the actuator to the closed position.
Place O-rings 1 and 2 into threaded adapter 3.

3. Screw threaded adapter 3 into the actuator opening as far
as it will go and tighten.

11.4 Preparations for assembly to the valve (quarter
turn actuator)

1. Move the actuator A into zero position (actuator vented).
T
AW—Z

I = = |

’:H:\ _/\99/\ //i

2. Remove the screw 1 from the trigger cam 2.

11.5 Rotary travel sensor mounting kit assembly

Determining the rotational direction of the actuator

» When viewed from above, the rotational direction of the
actuator must be anticlockwise, when the actuator moves
from the CLOSED to the OPEN position. In cases where
the actuator turns in a clockwise direction, the travel
sensor's end position, contrary to given instructions,
needs to be in the opposite direction.

1. The shaft of the rotary travel sensor is provided with a
marking 2.

2. Set the marking 2 so that it is correctly aligned with the 0°
position on the underside of the travel sensor housing.
The 0° position is located on the left-hand side of the
cable exit (the electrical operating range is located in the
travel range between the 0° and 90° positions).

\_U_l

T

3. Place the adapter 4 onto the shaft of the rotary travel
sensor 2 without twisting the shaft.
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11 Assembly

4. Mount the black housing of the rotary travel sensor 4 in
parallel to the mounting bracket 6 in a longitudinal direc-
tion.

5. Mount the external rotary travel sensor 7 with the adapter
4 on the mounting bracket 6.

6
o
5

(O) o (O)

6. Note the direction of the scale 8.

= View from below of the travel sensor 7 with mounting
bracket 6.

11.6 Direct mounting on linear actuators

1. Mount (see “Linear travel sensor mounting kit assembly

for remote mounting”, page 101)the travel sensor mount-
ing kit.
Move the actuator 3 to the open position.

3. Guide the product 1 as far as it will go into the actuator

opening or the adapter, and screw it in in a clockwise dir-
ection against the initial spring tension, and tighten it us-
ing a suitable WAF27 open-ended spanner.

4. Connect the product's pneumatic supply and connect the

product to the process valve.

Damage to internal stop
» Do not turn the internal stop when assembling the
product.

If correctly mounted to the corresponding valve, the product
can be turned 320°.
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11 Assembly

11.7 Remote mounting on linear actuators

11.8 Direct mounting to quarter turn actuators

1 —

1. Mount (see “Linear travel sensor mounting kit assembly
for remote mounting®, page 101)the travel sensor mount-
ing kit.

2. Move the actuator 3 to the open position.

3. Guide the travel sensor 4 as far as it will go into the actu-
ator opening or the adapter, and screw in in a clockwise
direction against the initial spring tension, and tighten it
using a suitable WAF27 open-ended spanner.

4. Secure the product 1 in a suitable position.

Mounting bracket
» The GEMU 1436 000 ZMP mounting bracket, which is
available separately, can be used for this.

5. The 5-pin M12 travel sensor connector must be connected
to the 5-pin M12 socket on the base of the product.

6. Connect the product's pneumatic supply and connect the
product to the process valve.

. Place the product 1 with adapter 4 and mounting bracket

6 on the actuator 3.

» The adapter lug 4 must engage in the actuator shaft
groove.

=

\CJC]C]D

\r

—

I

OO0 o0

w o
=0
|

2. Mount the mounting bracket 6 on the actuator 3 using the

screws, washers and spring washers provided.

GEMU 1436 cPos 104 /172 www.gemu-group.com

DeviceNet



11 Assembly

11.9 Remote mounting to quarter turn actuators

Installation position

» Observe the correct orientation of the operating range of
the rotary travel sensor (see “Checking the mechanical
mounting“, page 105).

3. Place the travel sensor 7 with adapter 4 and mounting
bracket 6 on the actuator 3.

» The adapter lug 4 must engage in the actuator shaft
groove.

4. Mount the mounting bracket 6 on the actuator 3 using the
screws, washers and spring washers provided.

5. The 5-pin M12 rotary travel sensor connector must be con-
nected to the 5-pin M12 socket on the base of the product.

6. Connect the pneumatic supply to the positioner and con-
» The travel sensor's cable exit protective coating is not UV- nect to the quarter turn actuator 3.

resistant and must therefore be protected against direct
exposure to weather. NOTICE

7 Note for the rotary travel sensor
» The slotted holes should be positioned in the centre on
6 the screws. If the travel is not correctly set (determined
4 by checking the attachment), loosen the two screws
slightly and twist the travel sensor. Set the travel up cor-
rectly and tighten the screws again.
_ ] 0 L.
3 T W
I I
—1 L
M
7
4
6
— — 3 11.10 Checking the mechanical mounting
o o
OO0 1. Connect the product to the power (see “Electrical connec-
oo tion“, page 108) and air supply (see “Pneumatic connec-
tion“, page 106) (see electrical connection and pneumatic

connection).
2. The following message is displayed:

1. Fix the positioner 1 somewhere suitable. N 0O I N |t xx XO/O

Mounting bracket

» The GEMU 1436 000 ZMP mounting bracket, which is 3. By pressing the and E keys, the mounted actuator
available separately, can be used for this. can be moved to the OPEN and CLOSED position.

2. Mount (see “Rotary travel sensor mounting kit assembly*, 4. Important: The displayed valve position must be between
page 102)the travel sensor mounting kit. 2% and 98%. If the display leaves this area, check the

mechanical mounting again and, if necessary, readjust the
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12 Pneumatic connection

11.

orientation of the rotary travel sensor. In the case of linear

travel sensors, check the mounting parts used for compat-

ibility.

11 Mounting the mounting bracket

@ Ensure adequate stability of the base used for attach-
ment.
® The product must be protected against mechanical
stress by the operator.
@ Do not use the product as a foothold.
1. Push the product connection adapter through the hole in
the mounting bracket and fix it with the enclosed nut.
2. Use the bolt holes and appropriate fixings to attach the
mounting bracket securely.
12 Pneumatic connection
/\ CAUTION
» Observe the maximum control pressure of the actuator.
1 Air supply connec- G1/8
tion
3 Venting connection G1/8
with silencer
Al Supply air throttle -
for connector 2
V2 Exhaust air throttle -
for connector 2
V3 Exhaust air throttle -
for connector 4*
V4 Supply air throttle -
for connector 4*
V5 Check valve =
2 Working connec-  G1/8
tion for process
valve (control func-
tion 1 and 2)
4 Working connec-  G1/8
tion for process
valve (control func-
tion 3)

* only double acting type (code 3)
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12 Pneumatic connection

1. Establish a connection between pneumatic positioner out-
let 2 (single acting) or connector 4 (double acting) and the
pneumatic control air inlet (control air inlets) of the actu-
ator.

2. Connect the auxiliary power (supply air) to air supply con-
nection 1 (max. 7 bar or 101 psi).

Single acting Double acting
Key
=—p- = Supply air (compress
working connection 2
=—p = Exhaust air
working connection 2
= = Supply air (compress
working connection 4
=P = Exhaust air
working connection 4

In order to regulate the flow rate and thereby the speed,
throttle screws (V1 and V2 single acting, V3 and V4 double
acting) are installed at the rear. See chapter "Setting the
throttle screws" for further information.

The connections to be used are fitted with push-in fittings for
tubes (outside diameter 6 mm) at the factory.

12.1 Connection diagram for linear actuators

12.1.1 Connection diagram for NC valves (Normally Closed)

@ Fit tubing from 2 to the lower connection of the process
valve.

12.1.2 Connection diagram for NO valves (Normally Open)

@ Fit tubing from 2 to the upper connection of the process
valve.

12.1.3 Connection diagram for double acting valves

@ Fit tubing from 2 to the lower connection of the process
valve and 4 to the upper connection of the process valve.

12.2 Connection diagram for quarter turn actuators

12.2.1 Connection diagram for NC/NO valves (Normally
Closed/Normally Open)

» The control function can be adjusted via the butterfly disc
or by turning the shaft.

@ Fit tubing from 2 to connector 2 of the quarter turn actu-
ator.
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13 Electrical connection

12.2.2 Connection diagram for double acting valves

Fit tubing from 2 to connector 2 of the quarter turn actuator
and 4 to connector 4 of the quarter turn actuator.

12.2.3 Note for vertical pneumatic connections

In the case of a vertical connection, please observe the follow-
ing pneumatic connection assignment:

Connector 4

() O
o) o)
o

Connector 2
12.3 General information

/A CAUTION

Exhaust air and cycle duties generate
noise

» Hearing damage

@ Wear hearing protection

The exhaust air connection is equipped with a silencer as
standard to reduce noise emissions. Other commercially
available silencers with G1/8 male thread can also be fitted.
Alternatively, the recessed G1/8 thread can be used to attach
commercially available pneumatic screw connections in order
to be able to discharge the exhaust air in a targeted manner.

13 Electrical connection

NOTICE

Risk of cable break

» Overtightening can result in damage to the internal
cables.

@ Turn electrical connections once by max. 360°.

Voltage cutoff

» To ensure safe start-up of the positioner following inter-
ruption of the power supply, the power interruption must
be longer than three seconds.

Position of the connectors

13.1 Fieldbus ordering option, code DN

Connection X1

5-pin M12 plug, A-coded

1 U, 24V DC supply voltage
2 n.c.

3 GND, (supply voltage)

4 n.c.

5 n.c.

Connection X2

5-pin M12 plug, B-coded

1 n.c.
2 nc.
3 nc
4 n.c.
5 |n.c.

Connection X3
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13 Electrical connection

5-pin M12 plug, A-coded

13.1.3 DeviceNet wiring

V+

]

\

V-
CAN H
120 Q
1/4 W
CANL

il

120 Q
1/4 W

ive earth Protective egrth

Drop cable
1 |Shield
2 V+
3 V-
4 CanH
5 |CanL Baud rate Drop cable
13.1.1 DeviceNet wiring Max. cable length  Max. drop cable ac-
/o — . per drop cable cumulated length
Supply voltage 24 V DC DeviceNet 125 kBaud 6m 156 m
:DE — ) @ :@—{ 250 kBaud 6m 78 m
X1 X3 500 kBaud 6m 39m
13.1.2 DeviceNet status LED
T
| eeE )
1 Green Connected with DeviceNet master
Flashing Not connected with DeviceNet master
green
Flashing red Rectifiable error (e.g. timeout)
Red Non-rectifiable error (e.g. double MAC-
ID)
Flashing Communication error
red/green
2 = No function at DeviceNet
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13 Electrical connection

13.2 Order option with external actual value 13.6 Relay outputs
potentiometer, code S01
Position of the connectors X1 2 Output K1 v o
3 Gh S
Output K2 1

NOTICE

» The mode of operation of the outputs can be changed
over from NO (make contact) to NC (break contact) in the
3 SetFunction — K1 Switch/K2 Switch menu item.

Connection X4

o
00 e

o

Five-pin M12 built-in socket, A-coded

1 | UP+, potentiometer output, supply voltage (+)
2 \UP, potentiometer input, wiper voltage
3 UP-, potentiometer output, supply voltage (-)
4 n.c.
5 |n.c.
13.3 Supply voltage
X1 1 24V DC (T L2+ 0o power supmy
supply ——
voltage
3 GND

13.4 Actual value input (sensor signal for process

controller)
X3 3 X+, process n(ernalj external +S::g::«/
actual value input | ——
4 X -, process

actual value input

13.5 Actual value output

internali external  0-20 mA/

X2 1 I+ actual value out- 7 “sam
pUt I GINDI ly; acti
2 |-, actual value out-
put
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14 Specific data - DeviceNet

14 Specific data - DeviceNet

14.1 Cyclical DeviceNet data

Input data (DeviceNet « GEMU 1436 )

2 bytes 1 byte 8 bytes

Position Dig. Out Parameters / Actions / Errors (see “Parameter data: Parameters / Actions / Errors”,
page 112)

bytes0 ‘bytes1 bytes2 bytes3 ‘bytes4 ‘bytesS ‘bytes1 0

Output data (DeviceNet - GEMU 1436 )

2 bytes 2 bytes 1 byte 8 bytes

Set value Actual value Dig. In Parameters / Actions / Errors (see “Parameter data: Parameters / Actions / Er-

rors”, page 112)
bytesO |bytes1 |bytes2 bytes3 bytes4 ‘bytess ‘bytes6 ‘bytes7 ‘bytes8 ‘bytesQ ‘bytes1 0 ‘bytes1 1 ‘bytes1 2

14.1.1 Set value

DeviceNet - GEMU 1436

The set value is transmitted from the master to the product in a unit which is accurate down to a thousandth.

MSB  LSB

0..1000

2 bytes

bytes2 ‘ bytes3

14.1.2 Actual value

DeviceNet - GEMU 1436
The actual value is transmitted from the master to the product in a unit which is accurate down to a thousandth.

MSB  LSB

0..1000

2 bytes

bytes2 ‘ bytes3

WWW.gemu-group.com
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14 Specific data - DeviceNet

14.1.3 Digital input

Request from the master:

DeviceNet - GEMU 1436 oxyyY Ox4E ("N") 0x00, 0x00 | 0x00, 0x00,
S . 0x00, 0x00
The digital inputs are transmitted from the master to the
product. There are 4 inputs available. 1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes
0 to OXOF Response of the product:
1 bvte oxyy Ox4E ("N") 0x00, 0x00 | 0x00, 0x00,
J 0x00, 0x00
1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes
InW 4.0
14.1.6.2 Change parameters
In X 4.1
In1 4.9 The "S" (SET) instruction can be used to change a parameter
- in the product via DeviceNet. As a response, the product
Inj2 4.3 sends back the SET instruction with the changed parameter

14.1.4 Valve position

DeviceNet « GEMU 1436

The valve position is transmitted from the product to the mas-
ter in a unit which is accurate down to a thousandth.

In the Nolnit state, the position corresponds to the poten-
tiometer range. After the initialization (InitValve), the position
corresponds to the valve area.

MSB  LSB
0..1000
2 bytes
bytes2 ‘ bytes3

14.1.5 Digital output

value. If the value is above the valid value range, an external
diagnostic error with code 0x21 is generated. If the value is
below the valid value range, an external diagnostic error with
code 0x20 is generated.

If the parameter does not exist, an external diagnostic error
with code 0x22 is generated and the value 0 is returned.

In case of a parameter change, the new value of the para-
meter is returned to the master together with a SET instruc-
tion.

Where the parameter does not exist, the value returned is 0.
The individual parameters of the product can be found in the
Parameter table (see “DeviceNet parameter table”, page 118)
chapter.

Request from the master:

DeviceNet < GEMU 1436 oxyyY 0x53 ("S") ID Value of the
. . parameter
The digital outputs are transmitted from the product to the
master. Two outputs are available. 1byte 1byte 2 bytes 4 bytes
0 to 0x03 Response of the product:
oxyyY 0x53 ("S") ID Value of the
1 byte
parameter
1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes
all 20 Example:
K2 21 The Mode parameter needs to be changed to Manual.
14.1.6 Parameter data: Parameters / Actions / Errors 0oxYY 0x53 ("S") ID Value of the
. . parameter
GEMU 1436 < DeviceNet
. L . ) Mode MANUAL
If the same information is to be transmitted several times, the
data record must be changed via the toggle byte. OxYY 0x53 0x00, 0x64 0x00, 0x00,
0x00, 0x02

1 byte 1 byte 2 bytes

8 bytes

NOTICE

» For instructions 0x45, 0x44 and 0x57, the instruction "N"
(NOP) should be sent after querying so that the query is
only processed once.

4 bytes

14.1.6.1 No action

When using the "N" (NOP) instruction, no action is carried out.
The response is another NOP instruction.

14.1.6.3 Request parameters

The "G" (GET) instruction can be used to request the value of
a parameter from the product via DeviceNet. The product re-
sponds with a GET instruction that contains the parameter
value.

If the parameter does not exist, an external diagnostic error
with code 0x22 is triggered.
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14 Specific data - DeviceNet

NOTICE

» If the parameter value in the product changes, this is sent
to the DeviceNet master immediately. It is not necessary
to continuously request the parameter.

Request from the master:

oxYY 0x47 ("G") ID 0x00 0x00
0x00 0x00

1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes

Response of the product:

oxYY 0x47 ("G") ID Value of the
parameter

1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes

14.1.6.4 Read error list

The error list can be requested using the "E" (Error List) in-

struction.

NOTICE

® When a new error occurs, the serial numbering of the lis-
ted errors changes. Error 0 then becomes error 1, error 1
becomes error 2, etc.
® Once the error list is full, the oldest error in the list is de-

leted.

OxFF.

@ If no entry on the required number is found in the error
list, an external diagnostic error with code 0x34 is
triggered. In this case, the return value is OxFF OxFF OxFF

® The current error can be monitored with number 0.
@ If thereis no error in the error list, error 0x00 0x00 0x00
0x00 is reported.

Request from the master:

oxYY 0x45 ("E") Serial number 0x00, 0x00,
of error in the |0x00, 0x00
list

1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes

Response of the product:

oxyyY 0x44 ("'D") Number of Amount of Value of
active error active er- active error
rors (selected
via ID)
1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes
Example:

The product potentiometer is moving in the wrong direction,
i.e. error "020: Pot Wrong Dir" is active.

Request from the master:

0x00 0x44 0x00, 0x01 0x00, 0x00,
0x00, 0x00

Response of the product:

0x00 0x44 0x00, 0x01 0x00, 0x01,
0x00, 0x14

14.1.6.6 Amount of active warnings and readout of the active
warning

The "W" instruction can be used to request the number of act-
ive warnings and the active warning selected via the ID.

The first warning is requested with number 0x00 0x01.
Request from the master:

oxYY 0x57 ("W") Number of 0x00, 0x00,
active warning 0x00, 0x00
1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes
Response of the product:
oxyyY 0x57 ("W") Number of Number of Value of
active active active
warning warnings  warning
(selected
via ID)
1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes
Example:

A compressed air failure was discovered, i.e. error "030: Air
Missing" is active.
Request from the master:

oxYY 0x45 ("E") Serial number Error informa- 0x00 0x57 0x00, 0x01 0x00, 0x00,
of errorin the [tion 0x00, 0x00
list
" " o e Response of the product:
yte yte ytes ytes 0x00 0x57 0x00,0x01 000, 0X01,
14.1.6.5 Amount of active errors and readout of the active LEL L
error
The "D" instruction can be used to request the number of act-
ive errors and the active warning selected via the ID.
Request from the master:
oxYY 0x44 ("D") Number of 0x00, 0x00,
active error 0x00, 0x00
1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes
The first error is requested with number 0x00 0x01.
Response of the product:
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14.1.6.7 Error list

NO ERROR 0x00 0x00 0 There are no

errors

PotWrongDir  0x00 0x14 20 The poten-
tiometer has
recognised
the wrong
control func-
tion during ini-

tialization

0x00 0x15 21 An incorrect
control func-
tion was re-
cognised dur-
ing automatic

initialization

Wrong Func.

Pneumatic 0x00 0x16 22 During auto-
matic initializ-
ation of the
valve a pneu-
matic error

was detected

Leakage 0x00 0x17 23 During auto-
matic initializ-
ation of the
valve leakage

was detected

0x00 Ox1E 30 A failure of the
compressed
air was dis-

covered.

Air missing

0x00 0x28 40 Bus fault was

recognized

Bus Fault

0x00 0x3C 60 A cable break
or short-circuit
in the sensor
connection
(travel sensor)

was detected.

TrvISensErr

14.1.6.8 Triggering an action in the product

The "A" (Action) instruction can be used to trigger an action in
the product. Depending on the action to be triggered, addi-
tional parameters may be required. As long as an action is
active, no other action may be triggered. If this is attempted,
the product will ignore the new action and generate an ex-
ternal diagnostic error with code 0x40.

Request from the master:

» Only one action may be active at a time.
» If no action is active, the product reports as described in
the individual actions.

» If an action is active, the field bus will create the following

response:
Response of the product:
oxYY 0x41 ID OxFF Source | Number
(A)
1 byte 1byte  2bytes 1 byte 1byte 2 bytes
Source:
Active action was started via the keypad of the 0x01

product.
- At product acknowledgement (quit).

Active action was started via the e.sy-com interface of 0x02
the product.

- Close the active browser window.

Active action was started via the field bus. 0x02

- Quit with instruction "Q" or

- Select action again and quit.

Number:
If DeviceNet recognizes the action, the number is stated here.

If an action is active which DeviceNet does not recognize, a
zero is output here.

OxYY 0x41 ("A") ID Parameters
1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes
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14.1.6.9 Quit field bus event

The instruction "Q" (Quit) is used to stop an active event.

This event acknowledges all active events that were activated

Close with PWM [0..1000]

0x06, 0x00, PWM High, PWM
Low

End event

0x07, 0x00, 0x00, 0x00

14.1.6.11 Clear Error List

This action clears the entries from the error list.

Request from the master:

by the fieldbus.

Request from the master:

oxYyY 0x51 ("Q") 0x00 0x00 0x00 0x00
0x00 0x00

1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes

Response of the product:

oxYY 0x51 ("Q") 0x00 0x00 0x00 0x00
0x00 0x00

1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes

14.1.6.10 Nolnit

"Nolnit" can be used to open and close the valve by hand as

long as the valve has not yet been initialized.
If the action is activated when the valve has already been ini-

tialized, the product generates an external diagnostic error

with code 0x42.

NOTICE

oxYY 0x41 ("A") 0x00, 0x02 0x00, 0x00,
0x00, 0x00

1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes

Response of the product:

oxyyY 0x41 ("A") 0x00, 0x02 Status

1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes

Status:

Error list cleared (action is ended) 0x00,0x00,0x00,

0x01
Error list not cleared (action remains act-  0x00, 0x00,
ive) 0x00, 0x02

14.1.6.12 Set Default

o 3 3 The action sets the product back to the default state.

» The direction relates to a valve with control function 1. If )

the product is set up on a valve with control function 2, Request from the mas"te:.

the valve will move in the opposite direction. OxyY 0x41 ("A") 0x00, 0x00, 0x00, 0x00,

0x03 0x00

Request from the master: - - T e
OXYY Ox41 ('A")  0x00,0x01  Function yte yte ytes ytes
1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes Response of the product:

. oxyyY 0x41 ("A") 0x00, 0x03 Status
unction: 1b b 2 byt 4byt
Stop valve 0x00, 0x00, 0x00, 0X00 yte yte ytes ytes
Open slowly 0x01, 0x00, 0x00, 0x00 Status:

Open quickly 0x02. 0x00 0x00. 0x00 Default setting loaded (action is ended) 0x00,0x00,0x00,
0x01
Close slowly 0x03, 0x00, 0x00, 0x00 r— loaded ( OXOO 0x00
. Default setting not loaded (action remains |0x00, 0x00,
Close quickly 0x04, 0x00, 0x00, 0x00 active) 0x00, 0x02
Open with PWM [0..1000] 0x05, 0x00, PWM High, PWM
Low
Close with PWM [0..1000] 0x06, 0x00, PWM High, PWM
Low
End event 0x07, 0x00, 0x00, 0x00
Response of the product:
oxYY 0x41 ("A") 0x00, 0x01 Status
1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes
The status reported is the current valve function selected.
Status:
Stop valve 0x00, 0x00, 0x00, 0x00
Open slowly 0x01, 0x00, 0x00, 0x00
Open quickly 0x02, 0x00, 0x00, 0x00
Close slowly 0x03, 0x00, 0x00, 0x00
Close quickly 0x04, 0x00, 0x00, 0x00
Open with PWM [0..1000] 0x05, 0x00, PWM High, PWM
Low
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14.1.6.13 Init Valve

This action initialises the valve. The product hereby determ-
ines the open and the closed position. Then the product
checks which control function is available. The opening and
closing time and the valve characteristics are then measured.

The final step is to check the internal pilot valves.

Request from the master:

oxYY 0x41 ("A") 0x00, 0x04 Function
1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes
Function:

Start initialization 0x00,0x00,0x00,0x01

Cancel initialization

0x00, 0x00, 0x00, 0x02

Acknowledge error

0x00, 0x00, 0xFF, 0x00

Response of the product:

oxYY 0x41 ("A") 0x00, 0x04

Status

1 byte 1 byte 2 bytes

4 bytes

Status:

The status reported is the current valve function selected.

Initialization inactive

0x00, 0x00, 0x00,
0x00

The CLOSED position is determined

0x00,0x00,0x00,0
x01

The OPEN position is determined

0x00, 0x00, 0x00,
0x02

The valve control function is determined

0x00, 0x00, 0x00,
0x03

The opening and closing times are meas-
ured

0x00, 0x00, 0x00,
0x04

The valve characteristics are measured

0x00, 0x00, 0x00,
0x05

The pilot valves are checked

0x00, 0x00, 0x00,
0x06

If the position is reached, this must be communicated to the
product. This then takes the position as "CLOSED".

Request from the master:

oxyyY 0x41 ("A") 0x00, 0x05 Function

1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes
Function:

Approach the CLOSED position 0x00,0x00,0x00,0x

01

Adopt the CLOSED position

0x00, 0x00, 0x00,
0x02

Cancel "CLOSE Function" (ESC)

0x00, 0x00, 0x00,
0x03

Response of the product:

oxyyY 0x41 ("A") 0x00, 0x05 Status

1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes
Status:

Approach the CLOSED position 0x00,0x00,0x00,0x

01

The CLOSED position has been reached

0x00, 0x00, 0x00,
0x02

"CLOSE Function" was aborted

0x00, 0x00, 0x00,
0x03

Action cannot be started

0x01, 0x00, 0x00,
0x00

14.1.6.15 GoOpen

With control function 1, the valve moves into the OPEN posi-

tion.

With control function 2, the valve moves into the CLOSED pos-

ition.

If the position is reached, this must be communicated to the
product. This then takes the position as "OPEN".

Request from the master:

Init error 22 active 0x00, 0x00, 0x16, oxYY 0x41 ("A") 0x00, 0x06 Eunction
DiRE 1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes
Init error 22 acknowledged 0x00, 0x00, 0x16,
OXFE Function:
i e 0 st 0x00. 0x00. Ox14 Approach the OPEN position 0x00,0x00,0x00
oFE 0x01
Init error 20 acknowledged 0x00, 0x00, 0x14, Adopt the OPEN position 0x00,0x00,0x00
OxFF ,0x01
Init error 23 active 0x00, 0x00, 0x17, Cancel "OPEN Function” (ESC) 0x00, 0x00,
OXFE 0x00, 0x03
Init error 23 acknowledged 0x00, 0x00, 0x17, Response of the product:
OxFF oxYY 0x41 ("A") 0x00, 0x06  Status
Action cannot be started 0x01, 0x00, 0x00, 1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes
0x00
Status:
14.1.6.14 goClose Approach the OPEN position 0x00,0x00,0x00
With control function 1, the valve moves into the CLOSED pos- 001
ition. The OPEN position has been reached 0x00, 0x00,
. . . . 0x00, 0x02
With control function 2, the valve moves into the OPEN posi-
tion.
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14.1.6.16 Find Function

This action determines the valve control function and the air
flow through the internal pilot valves. If control function 2 is
determined, the product switches the OPEN and CLOSED pos-
ition so that the display does not correspond in any way to the
closed position but completely corresponds to the open posi-

"OPEN Function" was aborted 0x00, 0x00, The product measures the "go 0x00, 0x00, 0x00, 0x04
0x00, 0x03 OPEN" time

Action cannot be started 0x01, 0x00, Error 22 active 0x00, 0x00, 0x16, OXFE
0x00, 0x00 Error 22 acknowledged 0x00, 0x00, 0x16, OXFF

Action cannot be started

0x01, 0x00, 0x00, 0x00

14.1.6.18 Find Coefficient

This action determines the valve properties at the set calibra-
tion points. In order to do so, the valve approaches these cal-
ibration points several times.

tion.

Request from the master:

Request from the master: OxYY 0x41 ("A") 0x00, 0x09 Function
oxYY 0x41 ("A") 0x00,0x07  Function 1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes
1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes Function:
Function: Activate "Find Coefficient" 0x00,0x00,0x00,0x01
Activate "Find Function” 0x00,0x00,0x00 Cancel "Find Coefficient" 0x00, 0x00, 0x00, 0x02

,0x01 Acknowledge error 0x00, 0x00, OxFF, 0x00
Cancel "Find Function" gxgg gxgg Response of the product:

X PX 0XYY 0x41 ('A")  0x00,0x09  Status
Response of the product: 1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes
oxYY 0x41 ("A") 0x00, 0x07 Status ] ]
The status reported is the current valve function selected.

1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes

The status reported is the current valve function selected.

Status:

"Find Function" inactive

0x00,0x00,0x00,0x01

Status:

"Find Coefficient" inactive

0x00,0x00,0x00,0x01

Approach the calibration point

0x00, 0x00, calibration point,
0x02

Approach the start position

0x00, 0x00, 0x00, 0x02

Action cannot be started

0x01, 0x00, 0x00, 0x00

Output the test pattern

0x00, 0x00, 0x00, 0x03

Error 22 active

0x00, 0x00, 0x16, OXFE

Action cannot be started

0x01, 0x00, 0x00, 0x00

Error 22 acknowledged

0x00, 0x00, 0x16, OxFF

14.1.6.17 Adjust Time

This action moves the valve into the CLOSED and OPEN posi-
tion, and determines the opening and closing times while do-

14.1.6.19 Init Pilot

This action checks the internal pilot valves. The minimum
path of transport of the process valve is determined for this

ing so. purpose.

Request from the master: Request from the master:

OxYY 0x41 ("A") 0x00, 0x08 Function oxYY 0x41 ("A") 0x00, 0x0A  Function
1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes 1 byte 1 byte 2 bytes 4 bytes
Function: Function:

Activate "Adjust Time" 0x00,0x00,0x00,0x01 Activate "Init Pilot" 0x00,0x00,0x00,0x01

Cancel "Adjust Time"

0x00, 0x00, 0x00, 0x02

Cancel "Init Pilot"

0x00, 0x00, 0x00, 0x02

Acknowledge error

0x00, 0x00, OxFF, 0x00

Acknowledge error

0x00, 0x00, OxFF, 0x00

Response of the product:

Response of the product:

0xYY 0x41 ("A")

0x00, 0x08 Status

XYY 0x41 ("A")

0x00, 0x0A Status

1 byte 1 byte

2 bytes 4 bytes

1 byte 1 byte

2 bytes 4 bytes

The status reported is the current valve function selected.

Status:

The status reported is the current valve function selected.

Status:

"Adjust Time" inactive

0x00,0x00,0x00,0x01

“Init Pilot" inactive

0x00,0x00,0x00,0x01

Approach the start position

0x00, 0x00, 0x00, 0x02

“Init Pilot" active

0x00, 0x00, 0x00, 0x02

The product measures the "go
CLOSE" time

0x00, 0x00, 0x00, 0x03

Error 22 active

0x00, 0x00, 0x16, OXFE

Error 22 acknowledged

0x00, 0x00, 0x16, OxFF
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Error 23 active 0x00, 0x00, 0x17, OXFE 14.2 DeviceNet parameter table
Error 23 acknowledged 0x00, 0x00, 0x17, OxFF
Action cannot be started 0x01, 0x00, 0x00, 0x00
Mode 0x00, 0x64 100 Write 0: OFF
1: Auto
2: MANUAL
3: Manual-
Flex
4: Test
14.2.1 1 Service
14.2.1.1 I/0 status
Submenu for displaying inputs and outputs
ActivePara- 03E8 1000 Read 0: P1
Set 1: P2
2: P3
3:P4
Pot Min 03E9 1001 Read [0..1000]
*0,1 %
Pot Max  |03EA 1002 Read [0..1000]
*0,1 %
ProcW"”  03EB 1003 Read [0..1000]
*0,1 %
Proc X" 03EC 1004 Read [0..1000]
*0,1 %
Pos W 03ED 1005 Read [0..1000]
*0,1 %
Pos X 03EE 1006 Read [0..1000]
*0,1 %
Pot Abs 03EF 1007 Read [0..1000]
*0,1 %
Proc Ctrl | 03F0 1008 Read [0..1000]
Out *0,1 %
Pos Ctrl 03F1 1009 Read [1000..100
Out 0] *0,1 %
1) Only for activated process controller
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14.2.1.2 Diagnosis

Submenu for displaying diagnostic messages

14.2.2.1 Init Valve

Submenu for carrying out the initialization

hrs 044C 1100 Read [0to CtrlFn 0834 2100 Write 0:NC
99,999] h 1: NO
min 044D 1101 Read [0 to 59] 2: DA
min 3: Boost
sec 044E 1102 Read [0to 59] s NC
Warnings | 044F 1103 Write 0: ON 4: Boost
1: OFF NO
Errors 0450 1104 Write 0: ON 5: Auto
1: OFF 6: Auto NC
SensTest 0451 1105 Write 0: Disable 7: Auto NO
1: Enable1 8: Auto DA
14.2.2 2 SetBasics ;: Auto NC
10: Auto
NO B
Cal- 07D0 2000 Write [1.19] adjtTime- 0835 2101 Read [0 to 999]
PointQty Close *0.1s
D.Refresh  07D1 2001 Write [1to10] adj- 0836 2102 Read [0 to 999]
*0.1s TimeOpen *0.1s
Dlight 07D2 2002 Write 0: ON 14.2.3 3 SetFunction
1: ON Key
AutoReturn 07D3 2003 Write [1to 60]
min
HelpLan- 07D4 2004 Write 0:D P(rjocé)trIM- 0BB8 3000 Write 0: OFF
guage 1:GB el 1: ON
2N DeadBand 0BB9 3001 Write [1..250]
: *0,1%
HelpText 07D5 2005 Write 0: ON .
CpyPara- 0BBA 3002 Write 0: OFF
1: OFF
Set 1: P1<=W
PwrOn- 07D6 2006 Write 0: Fast P
:P1=>
Mode 1: Safe
3: P1<=P2
Init Valve  Submenu e
for carrying B
out the ini- 5:P1<=P3
tialization 6: P1=>P4
(see “Init 7: P1<=P4
Valve”,
page 119) 1) Only for activated process controller
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14.2.3.1 ProcCtrl

Submenu for setting process controller parameters

14.2.3.3 Digital input

Submenu for setting the digital inputs

Proc-P" 0c1C 3100 Write [0..1000]*0, InW OCE4 3300 Write 0: OFF
1 1: OFF/ON
Proc1”  0C1D 3101 Write [0 to 9999] 2: Save/ON
*
CE 3: Param-
Proc-D”  OC1E 3102 Write [0..1000]*0, SetBO
. 4: Param-
Proc-T”  OC1F 3103 Write [1to SetB1
10,000] ms 5: Poti / Ix
IXxType 0C20 3104 Write 0: OFF In X 0CE5 3301 Write 0: OFF
lRE 1: OFF/ON
2iavr 2: Save/ON
IxFilter 0C21 3105 Write [10to e B
2000] *0.01 SétBO
S
4: Param-
1) Only for activated process controller SetB1
14.2.3.2 PosCtrl 5:Poti / Ix
) . In1 0CE6 3302 Write 0: OFF
Submenu for setting positioner parameters
1: OFF/ON
2: Save/ON
Pos P 0C80 3200 Write [0..1000] 3: Param-
*0,1 SetB0O
Pos D 0C81 3201 Write [0..1000] 4: Param-
*Q,1 SetB1
Pos T 0C82 3202 Write [1 to 5000] 5: Poti / Ix
ms In2 OCE7 3303 Write 0: OFF
MinPos 0C83 3203 Write [0..1000] 1: OFF/ON
*0,1 2: Save/ON
MaxPos  0C84 3204 Write [0..1000] 3: Param-
*0,1 SetB0O
closeTight 0C85 3205 Write [0..200] *0,1 4: Param-
% SetB1
openTight 0C86 3206 Write [800..1000] 5: Poti / Ix
*0,1 %
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14.2.3.4 Digital output
Submenu for setting the digital outputs
K2 Fn 0D4D 3405 Write 0: Nein
1: P min
K1 Switch 0D48 3400 Write 0: NO 2: P max
1:NC 3: P min/
K1 Fn 0D49 3401 Write 0: Nein kDS
1: P min 4: W min
2: P max 5: W max
3: P min/ 6: W min/
max QcX
4: W min 7: X'min
5: W max 8: X max
6: W min/ 9: X min/
max max
7- X min 10: Active
8: X max 11: Error
9: X min/ 12:Warning
max 13:SSE min
10: Active 14:SSE
11: Error max
12: Warn- 15:SSE
ing min/max
13: SSE Alarm- OD4E 3406 Write [2..998]
min MinK2 *0,1%
14: SSE Alarm- 0D4F 3407 Write [2..998]
max MaxK2 *0,1%
15: SSE SSE2Time 0DS53 3411 Write [1to 1000]
min/max *0.1s
Alarm- OD4A 3402 Write [2..998] ErrorTime 0D50 3408 Write [2 to 1000]
MinK1 *0,1% *0.1s
Alarm- 0D4B 3403 Write [2..998] ErrorAction 0D51 3409 Write 0: Close
MaxK1 *0,1% 1: Open
SSE1Time 0D52 3410 Write [1to 1000] 2: Hold
- - 01s 14.2.4 4 SetCalibration
K2 Switch |0D4C 3404 Write 0: NO
1:NC
X-Direction OFAQ 4000 Write 0: rise
K 1: fall
W-Direction OFA1 4001 Write 0: rise
1: fall
W-Function OFA2 4002 Write 0: lin.
1:1:25
2:1:50
3: free
Y-Direction OFA3 4003 Write 0: rise
K 1: fall
Pot Dir 0FA4 4004 Write 0:rise
1: fall
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Paramet- Hexpara- Decpara- Access Value Paramet- Hex para- Dec para- Access Value

ers meterID  meter ID range ers meterID  meter ID range
OutMinPos 0FA5 4005 Write [0..1000] Baud rate 1453 5203 Write 0:125
*0,1 % kBaud
OutMax-  OFA6 4006 Write [0..1000] 1:250
Pos *0,1 % kBaud
1) Only for activated process controller 2:500
kBaud

14.2.4.1 Set W free PwrOnT.Ou 13ED 5101 Write 0..300's

Submenu for setting the set value calibration points t

Paramet- Hex para- Decpara- Access Value

ers meterID  meter ID range
W 0% 1004 4100 Write [0..1000]
*0,1 %
W 10% 1005 4101 Write [0..1000]
*0,1 %
W 20% 1006 4102 Write [0..1000]
*0,1 %
W 30% 1007 4103 Write [0..1000]
*0,1 %
W 40% 1008 4104 Write [0..1000]
*0,1 %
W 50% 1009 4105 Write [0..1000]
*0,1 %
W 60% T100A 4106 Write [0..1000]
*0,1 %
W 70% 100B 4107 Write [0..1000]
*0,1 %
W 80% 100C 4108 Write [0..1000]
*0,1 %
W 90% 100D 4109 Write [0..1000]
*0,1 %
W 100% 100E 4110 Write [0..1000]
*0,1 %
14.2.4.2 Scaling

Submenu for scaling the actual value and set value display
Paramet- Hexpara- Decpara- Access Value

ers meter ID  meter ID range

Scaling 1068 4200 Write 0: OFF
1: ON

Decimal- 1069 4201 Write [0..2]

point

4mA 2 106A 4202 Write [-999..9999
|

20mA2  106B 4203 Write [-999..9999
]

14.2.5 5 Communication

Paramet- Hex para- Dec para- | Access
ers meterID  meter ID

DeviceNet 1450 5100 Write [1..63]
Adr
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15 Fail safe function

Fail safe function:

1 Power supply | Single acting: | Single acting:
failure vented non existent

Double acting: Double acting:
vented pressurized

2 Compressed | Single acting: | Single acting:
air supply fail- vented non existent

ure Double acting: Double acting:

not defined Closed

This fail safe function is not a substitute for specific plant
safety requirements.

Adjustable safety reactions:

Set value < 4.0
mA

(range below |
Min W can be
adjusted from

0..22 mA)

Set value >
20.0 mA

(range below |
Max W can be
adjusted from

0..22 mA)

Actual value <
4.0 mA

(range below |
Min X can be
adjusted from

0..22 mA)

Actual value >
20.0 mA

(range below |
Max X can be
adjusted from

0..22 mA)

Single acting:
adjustable
function

Double acting:
adjustable
function
(Open, Close*,
Hold, Safe)

Single acting: -

Double acting:
adjustable
function
(Open, Close*,
Hold, Safe)

position

*Close = default setting. The valve is moved to the CLOSED

No. 3 and 4 only available for device version code PAQ1

16 Commissioning

- Prior to commissioning, familiarize yourself with the opera-
tion (see “Operation”, page 133) of the product.

/\ WARNING

Corrosive chemicals!

» Risk of caustic burns

e Wear appropriate protective gear.
e Completely drain the plant.

/\ CAUTION

Leakage!

» Emission of dangerous materials

@ Provide for precautionary measures
against exceeding the maximum per-
missible pressure that may be caused
by pressure surges (water hammer).

/A\ CAUTION

Cleaning agent!

» Damage to the GEMU product

@ The plant operator is responsible for selecting the clean-
ing material and performing the procedure.

1. Commission the product.
2. Use suitable connectors.

Connect the control medium lines tension-free and
without any bends or knots.

w

16.1 With default setting (positioner supplied mounted
to the valve)

e® For delivery of the product assembled on a valve at the
factory, the complete construction is already ready for op-
eration at a control pressure of 5.5 to 6 bar without oper-
ating pressure. A reinitialization is recommended if the
plant is operated with a different control pressure or if the
mechanical end positions have been changed (e.g. seal
replacement on the valve or actuator replacement). The
initialization is retained even in the event of voltage
cutoff.

NOTICE

» In the case of the Process controller option, this must be
activated separately.
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16 Commissioning

When the supply voltage is connected, the product emits one
of the following two messages in its display after a short soft-
ware check:

A: w XXX X XXX

A: The positioner is in automatic operation and reacts to the
externally specified set value.

M: w XXX X XXX

M: The positioner is in manual operation and the valve posi-
tion can be specified manually using the keys.

The operating mode can be selected as follows:
E SETUP

— Mode — rs::s WXKX: X XX |
D= AUTO| — —
E l I E E automatic operation E
Mode E ﬂ;la WXKX: X XXX E,
Man | <g— | —
l I E manual operation E

OFF]

(]

Service
1

configuration menu

16.2 Without default setting (when supplied without a
valve)

NOTICE

Initialization failure

» It may be necessary to close the internal positioner
throttles a little (V1 and V2 for single acting actuators
and V1, V2, V3 and V4 for double acting actuators) if the
actuator volume is very low, in order to increase the valve
travel time. This should be done only during initialization
in the adjTime program step. A modification to the
throttle setting independent of initialization may lead to
error messages and/or poor control results. It is therefore
recommended to carry out initialization again after every
change of throttles

NOTICE

» Experience has shown that valve travel times of approx.
1-2 seconds produce optimal positioner results. It may
not be possible to reach this operating time range for
large-volume actuators.

» For valves with control function 8 (double acting with
opening spring), for which automatic control function re-
cognition has not worked, the parameter CtrlFn must be
converted to DNO in the manual initialization sequence.

After assembly and all electrical and pneumatic connections,
the positioner must be initialised.

While doing this, it is possible to choose between automatic
initialization and manual initialization.

Automatic initialization can be started as follows via quick
commissioning:
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16 Commissioning

16.2.1 Automatic initialization

Tip for use

» During automatic initialization of actuators whose movement profiles are not continuous (i.e. with undefined stopping or
stalling, e.g. with large size butterfly valves), it may not be possible to clearly detect the end positions and unjustified error
messages may appear (for example LEAKAGE).

» Manual initialization with sequential movement through the menu by the operator or, if possible, acknowledging the error
message to repeat the step may help here (see “Manual initialization”, page 126).

» The initialization can alternatively be started via the Init Valve parameter.

[=]

Switching message after connecting | NoInit XXX || Setup
the supply voltage ENE =] Press for
(without default setting) —> (Valve l E] 3 seconds
can be StartInitValve E]
opened and closed OK ESC
Y/ = automatic initialization E]
goClose XX.X% Init Valve ESC
" - ESC E] oK
The determined travel time of the valve for
both directions (open/close) is displayed. To \VA

change the travel time, this step can be goOpen Xxég’é E]
interrupted by pressing the -> key ("adjust v
nozzle(s)" display) and influenced via the
pneumatic throttles at the rear. Fine findFunct XXé:é’ E]
adjustment is carried out by repeating the
travel time measurement several times and
sequentially changing the throttle position. If» adjTime XXt XX

<

Message appears for 5

seconds and then goes

out automatically.

<

Alternatively this can be

[1]

values of <1.0 sec. are displayed, it is ext Wait £¢ ] . .
strongly advisable to use the throttles. E]v t o hidden by pressing the "+
Travel times of >1.0 sec. are recommended key.

adjust nozzle(s)
OK ESC

=

in order to achieve optimal control results
-> See also chapter "Throttle settings"

findCoefficient XX. X%

The product is
ready for operation and reacts v
to the externally

. Init Pilot XX.X%
specified set value. ESC
In the case of the "Process v
controller" option, S
Init Valve OK

this must be activated separately.

| =

A WXXX: X XXX E], SETUP
—

O &

Automatic quick initialization:

The positioner adapts to the valve when automatic initialization is started (via the Start Init Valve parameter). Relevant paramet-
ers are independently and automatically retrieved. This procedure can take a few minutes, dependent on the valve. The initializa-
tion can alternatively be started via the Init Valve parameter in the Set Basics menu item.

OFF

[ij]j[zj 0 [ E]

Mode Auto E]
‘ Manual @

If the message Init Valve Ok appears, the product is ready for operation and can be set to the desired operating mode. Further
information (see “Working level (Mode)“, page 133).

If an error message appears during the initialization process (see “Error messages during initialization”, page 129).
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16 Commissioning

16.2.2 Manual initialization

When manual initialization is started, the positioner goes
through an initialization program that is similar to the auto-
matic initialization. The various program steps must, however,
be started and confirmed by the operator during manual ini-

tialization by pressing the key.
Manual initialization should only be applied if the automatic

initialization does not achieve satisfactory control character-
istics or in case of problems (e.g. leakage).

The menu items goClose and goOpen should be executed
several times for very small valve strokes in order to ensure
an optimum adaptation of the positioner to the valve.
Emergency operation of the automatic control system is pos-
sible if at least the goClose and goOpen menu items are car-
ried out.
In order to prevent incorrect operation, the parameters from
manual initialization are only accepted when they comply with
the requirements for correct function.
- For manual initialization proceed as described on the next
page.
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jon

initializat,

16.2.3 Menu structure — automatic and manual
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16 Commissioning

16.2.4 Initialization parameters

InitValve:

Automatic or manual initialization (adaptation of the posi-
tioner to the valve) is started.

CtrlFn:

The control function type for the valve can be selected during
manual initialization. This setting also influences subsequent
automatic initializations.

Go Close:
The closed valve position is scanned during initialization.
In the case of manual initialization, this must be confirmed

with the key .

Go Open:
The open valve position is scanned during initialization.
In the case of manual initialization, this must be confirmed

with the key .

FindFnct:

The valve control function is determined (only in the case of
automatic initialization).

AdjTime:
Only displayed if goOpen and goClose were carried out.

The minimum travel times for the valve are determined during
initialization. With an automatic initialization process, the
measured travel time is displayed for 5 seconds and the pro-
cedure is then continued with these values without pressing a
key. Within this time, the procedure can be continued directly

by pressing the arrow key .

Pressing the arrow key pauses the procedure ("adjust
nozzle(s)" display) so that the travel times can be changed.

During manual initialization, this step must be confirmed with

the displayed values by pressing the key.

Travel times between 1...2 seconds are recommended in or-
der to achieve optimal control results. In the case of display
values of <1.0 seconds, adaptations should be made (see
chapter "xy throttle settings"). The times for the two directions
should ideally coincide (<+50%).

Find Coefficient:
Only displayed if adjTime was carried out.

The valve is checked for control features at various positions
between the end positions.

Call Point Qty:

The quantity of calibration points when initializing can be
changed.

Example: QtyCalPoint=9 means: The valve will be examined
for control features between the end position stops in 9 posi-
tions (10% steps here).

Init Pilot:

The minimum travel times for the internal pilot valves are ad-
justed to the process valve.

In the case of manual initialization, this function must be star-

ted by pressing the key .

After initialization, various messages may appear in the dis-
play depending on the status determined at initialization:

Init Valve OK:

The initialization was carried out successfully.
No errors were determined during initialization.
The positioner is ready for operation.

Init Valve Man:
The initialization was carried out manually.
The end positions were determined successfully.

Any other possible errors are not taken into consideration for
manual initialization.

The positioner is ready for operation.

Init Valve Error:

An error was determined during initialization.

Operation is not possible.

Check the mechanical mounting and the pneumatic system.
Then carry out the initialization again.

Carrying out manual initialization enables emergency opera-
tion.

Init Valve ESC:
The initialization was aborted by the user.

Emergency operation of the automatic control system is pos-
sible if at least the goClose and goOpen menu items were car-
ried out.
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16.2.5 Error messages during initialization

020 Pot wrong dir Error The potentiometer has recog- |Parameter "CtrIFn" is set to AUTO and a The pneumatic connections
nised the wrong control func- valve with control function 3 is recog-  for "CLOSED" and "OPEN" on
tion during initialization. nised, from which the actuator has the valve have been switched

moved in the wrong direction. or the parameter "Pot Dir" is
Parameter "CtrIFn" is set for a fixed set on "fall’. o
control function. This set control func-  The wrong control function is
tion is not in accordance with the con-  Sét.
trol function determined during initializ-
ation.
021 Wrong function An incorrect control function Parameter "CtrlFn" is set for a fixed The wrong control function is
Error was recognised during auto- | control function. This set control func- |set in the "CtrlFn" parameter.
matic initialization. tion is not in accordance with the con- |If the parameter is set to
trol function determined during initializ- |AUTO, the product determ-
ation. ines the corresponding con-
trol function and stores it (not
for control function 8 - in this
case carry out manual initial-
ization or set the "CtrIFn"
parameter to "DNO").

022 Pneumatic Error During automatic initialization The minimum stroke was undershot Check the pneumatic system
of the valve a pneumatic error gnq positions cannot be reached for stroke, leakage and end
was detected. . positions.

Leakage in the system

023 Leakage error During automatic initialization The positioner is in initialization mode. Check the pneumatic system
of the valve leakage was de- for leakage and carry out ini-
tected. tialization again.

060 TrvISensErr error A cable break or short-circuit Cable break or short-circuit in
in the sensor connection the sensor connection (travel
(travel sensor) was detected. sensor) detected.

In 1 no Signal No signal at digital input In 1 ' Parameter In 1 is set to OFF / ON or Connect signal to digital input
Safe / ON In1

In 2 no Signal No signal at digital input In 2 |Parameter In 2 is set to OFF / ON or Connect signal to digital input
Safe / ON In2

In W no Signal No signal at digital input In W |Parameter In W is set to OFF / ON or Connect signal to digital input
Safe / ON InW

In X no Signal No signal at digital input In X Parameter In X is set to OFF / ON or Connect signal to digital input
Safe / ON In X
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16.2.6 CtrlFn initialization parameters

CtrlFn Auto Automatic search of the |Automatic detection of |Complies with NC? set-
control function during the control function ting. If the valve control
automatic initialization. function differs, do not
Complies with manual use this setting.
initialization of control
function 1 (NC).

Auto NC Control function 1 Automatic detection and Control function 1
(closed by spring force) 'modification of the con- (closed by spring force)
with automatic adapta- trol function
tion/modification for
automatic initialization

Auto NO Control function 2 Automatic detection and Control function 2
(opened by spring force) modification of the con-  (gpened by spring force)
with automatic adapta- trol function
tion/modification for
automatic initialization

Auto DA Control function 3 Automatic detection and Control function 3
(double acting) with modification of the con- (double acting)
automatic adaptation/  trol function
modification for auto-
matic initialization

Auto NC B Control function 2 Automatic detection and Control function 2
(opened by spring force) modification of the con- (opened by spring force)
- for increased control- |trol function - with increased con-
ler air output (only 300 I/ troller air output (only
min) with automatic ad- 300 I/min)
aptation/modification
during automatic initial-
ization

Auto NO B Control function 2 Automatic detection and Control function 2
(opened by spring force) modification of the con- (opened by spring force)
- for increased control- |trol function - with increased con-
ler air output (only 300 I/ troller air output (only
min) with automatic ad- 300 I/min)
aptation/modification
during automatic initial-
ization

Auto DNOV Control function 8 Automatic detection and Control function 8
(double acting with modification of the con- |(double acting with
opening spring) — with  |trol function® opening spring)
automatic adaptation/
modification for auto-
matic initialization

DNO™ Control function 8 Control function 8 Control function 8
(double acting with (double acting with (double acting with
opening spring) opening spring) opening spring)

NC? Control function 1 Control function 1 (nor-  Control function 1 (nor-
(Closed by spring force) Mally closed) mally closed)

NO? Control function 2 Control function 2 Control function 2
(Opened by spring force) (0pened by spring force) (opened by spring force)

DA? Control function 3 Control function 3 Control function 3
(Double acting) (double acting) (double acting)
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Boost NC2?)

Control function 1
(closed by spring force)
— with increased con-
troller air output (only
300 I/min)

Control function 1
(closed by spring force)
- with increased con-
troller air output

Control function 1
(closed by spring force)
- with increased con-
troller air output (only
300 I/min)

Boost NO2)3)

Control function 2
(opened by spring force)
- with increased con-
troller air output (only
300 I/min)

Control function 2
(opened by spring force)
- with increased con-
troller air output

Control function 2
(opened by spring force)
- with increased con-
troller air output (only
300 I/min)

"The fixed control function setting "DNO" should be used for valves with control function 8 (double acting with opening spring).
When using the "Auto DNO" setting, a deviating control function may be incorrectly detected during an automatic initialization,
and the initialization cannot be completed. The "Wrong Function" error message appears.

2)Fixed control functions (NC, NO, DA, Boost NC and Boost NO) must match in terms of the actuator's control function. An incor-
rect assignment may lead to faults and/or inverted action, and should therefore only be used if the correct control function is
known. In case of doubt, give preference to an "auto” detection.

30n versions with 300 I/min flow capability (booster), double the number of pilot valves are installed and connected in parallel.
If, in these versions, a control function is set for simple pilot valves, this leads to a reduction in the flow capability.

4“A manual initialization should only ever be carried out if you have not achieved satisfactory control characteristics with the
automatic initialization or this was aborted due to an error message.
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16.3 Setting the throttle screws

For all designs:

—- = Supply air
(compressed air)/
working connection 2

=P = Exhaust air
working connection 2

Single acting

Throttle screw V1 regulates the flow rate flowing out of work-
ing connection 2 toward the connected process valve actu-
ator.

Throttle screw V2 regulates the flow rate flowing back from
the process valve actuator connected to working connection
2 toward venting connection 3 (silencer).

Function and adjustment of the throttles

The flow rate and thereby the speed are reduced/throttled by
screwing in clockwise. Opening anticlockwise increases the
flow rate. In both directions, a mechanical stop marks the
max. setting.

Screwed all the way in = 100% throttle effect and thereby low-
est air flow.

The throttle settings should only be changed during initializa-
tion in the AdjustTime step. In this step, the currently meas-
ured travel times for both directions (open/close) are dis-
played next to one another for around 5 seconds. If these
times do not meet expectations, the initialization process

must be paused by pressing the Wait key in order to carry
out throttle adjustment. If the key is not pressed, the initializa-
tion process is automatically continued after around 5
seconds - if necessary even if the travel times are unfavour-
able. The process can, provided that the travel times are ac-

ceptable, also be continued directly by pressing the Next
key.

The throttles should be set in such a way that a constant
travel profile is achieved at the desired speeds. Travel times
of <1.0 seconds are not generally recommended. Experience
has shown that travel times in the range between 1...2
seconds lead to optimal control results. The times for the two
directions should ideally coincide (< = 50 %).

If the throttles are adjusted during operation, a new initializa-
tion should be carried out so that the device can perform an
updated self-calibration with any conditions that have
changed. Otherwise this could result in negative control res-
ults and incorrect error messages.

Additionally for double-acting design:

= Supply air
== (compressed air)/
working connection 2

=P = Exhaust air
working connection 2

= = Supply air
(compressed air)/
working connection 4
== = Exhaust air

Double actin
g working connection 4

V3 regulates the flow rate flowing back from the process
valve actuator connected to working connection 4 toward
venting connection 3 (silencer).

V4 regulates the flow rate flowing out of working connection
4 toward the connected process valve actuator.

16.3.1 Travel time measurement during initialization

The determined travel time of the valve for both directions
(open/close) is displayed. To change the travel time, this step
can be interrupted by pressing a key ("adjust nozzle(s)" dis-
play) and influenced via the pneumatic throttle screws at the
rear. Fine adjustment is carried out by repeating the travel
time measurement several times and sequentially changing
the throttle position. If values of <1.0 second are displayed, it
is strongly advisable to use the throttles. Travel times of >1.0
second are recommended in order to achieve optimal control
results. (see “Setting the throttle screws”, page 132)
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17 Operation

17 Operation

17.1 Operating and display elements

P el |
peMLr @4 !

\

51 " \?G}

Display, 2-line

Back key

A (AUTO):
The positioner is triggered by an external set value signal
when using the AUTO operating mode.

The positioner also processes an external actual value signal
when operated as a process controller.

M (MANUAL):

If MANUAL is selected together with operation as a posi-
tioner, the valve can be opened and closed manually using the

and E keys.

If MANUAL is selected together with operation as a process
controller, the set value can be changed manually using the

and IE' keys.

Forwards key

Plus key

a b WIN =

Minus key

17.2 Menu levels

The product contains two menu levels. These are the working
level (Mode) and the configuration level (Setup). The working
level for selecting the operating mode is only available after
successful initialization.

17.2.1 Selection of the operating mode

Selection of the operating mode and entering the configura-
tion menu is carried out as follows:

= E w3

b A wXXX: XXX E. SETUP
AUTO | g

—
l I E E automatic operation ’E

Mode E,ﬂ;ls WXKX X XXX E,

<t—

—
E manual operation E
[=]
OFF|
(=]

NG

Man

o=

BIENE

Mode

configuration menu

17.2.2 Working level (Mode)

Mode:

The product is automatically at this level (Mode) after the sup-
ply voltage is switched on.

Mode Select operating ' AUTO AUTO
mode MAN
MAN-FLEX
TEST
OFF

The Mode menu item can be used to select between the oper-
ating modes A (Auto), M (Manual), F (Manual-Flex), T (Test)
and OFF (pause mode).

AUTO
Sollwert

MANUAL
30,0% —>Sollwert

AUTO
50,0% —»Sollwert

MANUAL

40,0% —Sollwert 50,0%

When switching from AUTO to MANUAL the last set value in-
put when MANUAL was last selected is adopted. On first use,
50.0% is selected.

F (MANUAL-FLEX):

If MANUAL-FLEX is selected together with operation as a po-
sitioner, the valve can be opened and closed manually using

the and El keys.

If MANUAL-FLEX is selected together with operation as a pro-
cess controller, the set value can be changed manually using

the and IE‘ keys.

AUTO MANUAL-FLEX AUTO
Sollwert 30,0% —»Soliwert 30,0% —»Sollwert

MANUAL-FLEX
40,0% —»Sollwert 40,0%

When switching from AUTO to MANUAL-FLEX the last set
value connected under AUTO is adopted.

T (Test):

In TEST mode in the standard setting as positioner the device
may be operated manually for test purposes. It does not pro-
cess any external input signals

and works as a mere positioner.

OFF (pause mode):

If switched to OFF the positioner is in pause mode and then
does not react to any changes to the input signals. The valve
pauses in the last position.
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17.2.3 Configuration level (Setup)

Various parameter values of the product can be changed in
the configuration menu. The parameter name appears in the
top left line of the display and the parameter value in the top
right.

In order to enable immediate use of the product, the most
common values were entered as factory settings.

» The submenus which are only required for the process
controller are only available for the design with integrated
process controller (PA01).

The relevant submenus are highlighted in grey.

s = s A rmmme e A 5]
O \—ﬁl o
o™ BL— %o

The configuration menu consists of five submenus with the
following functions:

The Service menu is used to
read out all information/dia-
gnostics regarding the posi-
tioner, the connected signals
and errors that occur. User
management via password
protection can also be set up
here, whereby only certain ac-
cess rights exist in various
levels.

Service

The SetBasics menu is used
to set the basic settings for
the product such as the initial-
ization, selection of input sig-
nals and resetting to default
settings.

SetBasics

The SetFunction menu is
used to activate or deactivate
special functions of the posi-
tioner and set the control
parameters. The optional pro-
cess controller (only available
in the design with integrated
process controller (PA01))
can also be activated and ad-
apted to the process.

SetFunction

SetCalibration The SetCalibration menu is
used to set the directions,
characteristic curves, stroke
limiters and seal adjusters as

well as error limit values.

The Communication menu is
used to set the various op-
tions for communication with
the product.

Communication

17.2.3.1 Changes in the configuration menu
Changes can be made to the factory settings according to the
menu overview below.

Before changes to the configuration menu, familiarize your-
self with the operation (see “Operation”, page 133) of the
product.

In this case, the small squares , , and El rep-

resent the product keys that must be pressed to reach the
next menu item or within the menu to get to the various set-
tings.

17.2.3.2 Change of parameters

Using the , , and El keys, the various menus in

accordance with the
Configuration menu chapter are selected for the product.

The changes to the parameters required are made using
brackets that are put round the respective parameters.

The or keys can be used to move the cursor to the

relevant parameter, and the or IE‘ keys can then be
used to change the parameter.

Example:
The operating mode is to be changed from OFF to Auto.

SEUS Mode OFF

= =

Mode ‘ [ OFF] Mode [ OFF]
e}

N
—

(]

i—

[ Aufo]| ===|<- OK ESC

[Manual]
(==
| I

< > +
Mode [ Auto]
<- OK ESC

B2

Mode Auto

@ E

icih
TeT

—| Al WXXX: X XXX
—

SETUP ‘E
L]
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17.2.3.2.1 Quick guide to control settings

17.2.3.2.1.1 Changing the set value signal and actual value signal

ow0

Mode

AUTO

A: wXX.X: x XX.X

+|

automatic operation

ow3

Mode

M: w XXX x XX.X

+|

Wi

— Mode

OFF

manual operation

iy =)

of|x @] =)

SETUP

+|

|-

Service
1

SetBasics
2

17.2.3.2.1.2 Switching the process controller on or off (optional)

rowo

Mode

AUTO

A: w XXX x XXX

+|

[l

automatic operation

row3

Mode

=
o
=

M: w XXX x XXX

+|

ol

Mode

OFF

www.gemu-group.com

manual operation

) |

v == ==

=

+|
w3

17 Operation

w3

W-Input:  4-20 mA E X-Input:  4-20 mA
BlE 0-20 mA == 0-20 mA
+ -20 m, + -20 m,
4-20 mA E l 4-20 mA
SETUP E @
—
| =
Service , SetBasics E, SetFunction
: IO Tel
| =
O
ProcCtriMode: OFF
FH = ON...OFF
135/172 1436 cPos

DeviceNet




17 Operation

17.2.3.2.1.3 Changing the control parameters (Proc P, Proc I, Proc D and Proc T)

AT @, “::] WXXX: X XXX % SETUP E,
-— \
IE E automatic operation
ow3
‘ M WXKX: X XXX @,
Man | <gm— —
manual operation E
OFF
(]
=] =
‘ Service ‘_E,‘ SetBasics ‘E,‘ SetFunction ‘
1 -—2 -—3
(]

l I E Only available when ProcCtriMode: ON

m;:*i;cctrlMode: OFF ProcCtrl
II8  ON..OFF E
l

Proc-P: 0.50

1E  01..1000

(=]
Proc-I: 20s

E HIE 0,1.99,95s

u

Proc-D: 0.0

E HI{E  00..100.0

3
Proc-T: 1000 ms
®I{E 1..10000 ms

17.2.3.3 Access authorization in the configuration menu

In order to hinder unwanted changes to the parameter values, the configuration level of the product is secured with three differ-
ent access codes.

The factory code setting is as follows:

Code 1: Password 0 - (New Code: 1)
Code 2: Password 0 —» (New Code: 2)
Code 3: Password 0 — (New Code: 3)

After entering the factory codes, these codes can be changed by the operator at any time.
The access priorities needed are marked in the configuration menu.

The way in which access codes can be changed is described under "Activation or deactivation of user access". (see “Activating/
deactivating user access", page 145)
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17.2.3.4 Parameter overview

Mode Select operating mode AUTO AUTO
MAN
OFF
TEST
OFF
1 Service 1/0 status Submenu for displaying inputs and outputs
ActiveParaSet Displays the current act- P1..P4 P1
ive parameter set
min-Pot-max Displays travel sensor
position in percent
Iw Value of set value signal
in mA
| x* Value of actual value sig-
nal in mA as a process
controller
| Out Value of actual value out-
put in mA
W Proc X* Value of set value signal
in relation to actual value
signal
W Pos X Comparison of set value
and valve position
Pot Abs Travel sensor position
Valve 1:2:3:4 Displays the current posi-
tion of the internal pilot
valves
Proc Ctrl In* Deviation between set
value and actual value
(process controller) (%)
Proc Ctrl Out* Deviation between set
value and actual value
(process controller)
Pos Ctrl In Deviation between set
value and actual value
(positioner) (%)
Pos Ctrl Out Deviation between set
value and actual value
(positioner)
In wix:1:2 Displays the current sig-
nals of the digital inputs
Relais K1:K2 Displays the current posi-
tion of the internal out-
puts
Login Submenu for setting access authorisations
Code Password entry 0...10000 0
Logout Block access OK
New Code: 1 Release the lowest prior- 0...10000 0
ity
New Code: 2 Release the medium pri- 0...10000 0
ority
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New Code: 3 Release the 0...10000 0
top priority
Diagnosis Submenu for displaying diagnostic messages
Error List Displays error messages
hrs Displays operating hours
Warnings Display warnings during ON / OFF ON
operation
Errors Display errors during op- ON / OFF ON
eration
SensTest Switch sensor test on or | Disable / Enable1 Disable
off
Clear Error List Delete error list OK
1436 specific Submenu for displaying the tool identification
Release Shows the current soft-
ware release
S/N Displays current serial
number
TAG1 11-digit ID number can
be set
TAG2 11-digit ID number can
be set
2 SetBasics
W-Input Type of set value signal 4-20mA/0-20mA  4-20mA
X-Input* Type of actual value sig- 4-20mAp/0-20 4-20mAp
nal mA
Default Reset to default settings Yes / No Yes
Init All Submenu for carrying out the initialization
GoClose Scanning the closed pos-
ition
GoOpen Scanning the open posi-
tion
FindFunct Valve control function is
determined
AdjTime Scanning the travel times
FindCoefficent Optimization of control
characteristics
Init Pilot Setting the minimum
travel times for internal
pilot valves
CalPointQty Quantity of calibration 1...19 9
points when initializing
D.Refresh Time for display refresh 01..10s 0,1s
DLight Setting the display light- OnKey / On OnKey
ing
AutoReturn Time for an automatic re- 1...60 min 5 min
turn to the working level
— Setup
HelpLanguage Text language D/GB/N D
HelpText Display the help text ON / OFF ON
3 SetFunction
1436 cPos 138/172
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ProcCtrIMode*  Switch process controller ON / OFF OFF
on or off
ProcCtrl* Submenu for setting process controller parameters
Proc-P KP amplification of the 0,0...100,0 0,5
process controller
Proc-I Ti reset time for the 0,0...9999s 20s
process controller
Proc-D KD component of the 0,0...100,0 0,0
process controller
Proc-T Process controller Tv 1...10000 ms 1000 ms
time
IXType Defines the type of OFF / RC / avr OFF
actual value filter
IXTime Filter time for actual 0,170 ...20,00 s 0,10 s
value input
PosCtrl Submenu for setting positioner parameters
Pos P P amplification of the po-|  0.0... 100,0** 1.0
sitioner
Pos D D amplification of the po- 0,0...100,0 0.0
sitioner
Pos T Decay time of the D com- 1 ... 5000 ms 100 ms
ponent of the positioner
MinPos Closing limit = lower pos- 0..100 % 0.0%
ition of control range
MaxPos Stroke limitation = upper 0..100 % 100 %
position of control range
CloseTight Lower close tight func- 0..20% 0%
tion
OpenTight Upper close tight func- 80...100 % 100 %
tion
DeadBand Permissible system devi- 0.1...25% 1,0 %, K-Nr.
ation 2442: 2,0 %, K-
Nr. 2443: 5,0 %
Digital input Submenu for setting the digital inputs
InW Determines the function OFF / ON OFF
of the digital input "In W" Safe / ON
ParmSetB0
ParmSetB1
Poti / Ix
In X Determines the function OFF / ON OFF
of the digital input "In X" Safe / ON
ParmSetB0O
ParmSetB1
Poti / Ix
In1 Determines the function OFF / ON OFF
of the digital input "In 1" Safe / ON
ParmSetB0O
ParmSetB1
Poti / Ix
WWWw.gemu-group.com 139/172 1436 cPos
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In2 Determines the function OFF / ON OFF
of the digital input "In 2" Safe / ON
ParmSetB0
ParmSetB1
Poti / Ix
Digital output Submenu for setting the digital outputs
K1 Switch Defines the type of NC / NO NO
output
K1 Fn Determines the function no no
of output K1 P min
P max
P min/max
W min
W max
W min/max
X'min
X max
X min/max
SSE min
SSE max
SSE min/max
Active
Error
Warning
AlarmMaxK1 Switch point that 0.2..99.8% 10.0 %
switches after K1 is ex-
ceeded
AlarmMinK1 Switch point that 0.2..99.8% 90.0 %
switches after K1 is un-
dershot
SSE1Time Delay time between error 0,1..100,0s 50s
detection and error mes-
sage to K1
K2 Switch Defines the type of NC / NO NO
output
K2 Fn Determines the function no no
of output K2 P min
P max
P min/max
W min
W max
W min/max
X'min
X max
X min/max
SSE min
SSE max
SSE min/max
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Active
Error
Warning
AlarmMaxK2 Switch point that 0.2..99.8% 10.0 %
switches after K2 is ex-
ceeded
AlarmMinK2 Switch point that 0.2..99.8% 90.0 %
switches after K2 is un-
dershot
SSE2Time Delay time between error 0,1..100,0s 50s
detection and error mes-
sage to K2
ErrorTime Delay time between error 0,5...100s 02s
detection and error mes-
sage
ErrorAction Function of the process Close / Open / Hold / Close
valve if there is an error Safe
message
Warn. Time Delay time between de- 0,0...100,0s 00s
tection and output of
warning
CpyParaSet Copies parameters to
various working memor-
ies (P1/P2/P3/P4)
AnalogOut Function of analogue Poti / Ix Poti
output
4 SetCalibration X-Direction* Determines the direction rise / fall rise
of the actual value signal
(rising/falling)
W-Direction Determines the direction rise / fall rise
of the set value signal
(rising/falling)
W-Function The control character- | Lin./1:25/1:50/free lin.
istic is defined
Set W-free 10 control characteristic | W0 %0 ... 100 % 0.0%
points can be pro- W10%0...100 % 10.0 %
grammed as desired \\ 554.0 100% 20.0 %
W30%0...100 % 30.0 %
W40%0...100 % 40.0 %
W50%0...100 % 50.0 %
W60%0...100 % 60.0 %
W70%0...100 % 70.0 %
W80%0...100 % 80.0 %
W90%0...100 % 90.0 %
W100%0...100 % 100.0 %
Y-Direction* Determines the direction rise / fall rise
of the process controller
output (rising/falling)
OutMinPos Valve position at actual 0..100 % 0.0%
value output signal
0/4 mA
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OutMaxPos Valve position at actual 0...100 % 100.0 %
value output signal
20 mA
I Min W Switch-off limit for cable 0,0...220 mA 3,5mA
break recognition of the
set value
| Max W Switch-off limit for ex- 0,0...22,0 mA 20,5 mA
cess current recognition
of the set value
| Max X Switch-off limit for ex- 0,0...22,0 mA 20,5 mA
cess current recognition
of the actual value
Scaling Submenu for scaling the actual value and set value display
Scaling Switches the scaled dis- ON / OFF OFF
play on
Decimalpoint Determines the number 0..2 1
of digits displayed after
the decimal point
4mA2 Defines the display which 0%
corresponds to a 0/4 mA
signal
20 mA 2 Defines the display which 100 %
corresponds to a 20 mA
signal
5 Communication |Fieldbus Submenu for setting the fieldbus connection
Fieldbus** Submenu for setting the OFF OFF
fieldbus connection
Web server Submenu for setting the server connection
RS 232 Defines the type of RS Auto Auto
232 connection Serial
Bdrate RS Defines the baud rate of 38400 115200
the RS 232 connection 57600
115200

*Only for activated process controllers

**Parameter value is automatically calculated and set by the positioner during initialization
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17.2.3.5 Menu 1 Service
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17.2.3.5.1 Explanation of parameters for 1 Service

17.2.3.5.1.1 Scanning the input and output signals

SETUP

= =
— Service El, SetBasics @, SetFunction @, SetCalibration @, Communication @, Return E a
1‘]’; 1 ~— | 2 <— | 3 ~— — | 6
=[] (=] (]
Bl
I/ O Status
1.1

ActiveParaSet:

Displays the current active memory which is read off.

Min-Pot-Max:

Displays the minimum and maximum travel sensor position in percent. To ensure correct function, this value must lie between
2% and 98%.

Iw:

Displays the value of the current set value signal in mA.

Ix:

Displays the value of the current actual value signal (when operated as a process controller).

W Proc X:

Displays the value of the current set value signal compared to the current actual value signal (when operated as a process con-
troller).

W Pos X:
Displays the value of the current set value signal compared to the current valve position in %.
Pot Abs:

Displays the current travel sensor position (Caution, this value may be different to the Pos x value as the valve does not make
full use of the full 0-100% range of the travel sensor).

Valve:

Displays the current position of the internal pilot valves ( = valve open).

Proc Ctrl In:

Displays the deviation between set value and actual value (when operated as a process controller) in %.
Proc Ctrl Out:

Displays the deviation between set value and actual value (when operated as a process controller).

» If the deviation is too large, this is shown by a dot on the left-hand side or right-hand side of the display. In this case, the po-
sitioner can no longer work. All parameters on the control system route must be checked.

Pos Ctrl In:

Displays the deviation between set value and actual value (when operated as a positioner) in %.
Pos Ctrl Out:

Displays the deviation between set value and actual value (when operated as a positioner).

» If the deviation is too large, this is shown by a dot on the left-hand side or right-hand side of the display. In this case, the po-
sitioner can no longer work. All parameters on the control system route must be checked.

In w:x:1:2
Displays the current conditions of the digital inputs ( = Signal High).
Relay:

1436 cPos 144 /172 www.gemu-group.com

DeviceNet



17 Operation

Displays the current position of the internal relays K1 and K2 ( = Relay switched).

17.2.3.5.1.2 Activating/deactivating user access

SETUP

| 1=
_ Service E, SetBasics @, SetFunction SetCalibration @, Communication @, Return (@‘
@) 1 ~— m— | 3 ~— | 5 t— U/
=[] (] (] (] (] (]

| 1=

1/ O Status E, Login
1.1 < | 1.2
(]

The configuration level of the product is protected in certain areas by various codes against unauthorised changing of paramet-

ers.

The operating levels are pre-defined and intended for three different user groups:

- Level 3: All customer settings available and alterable, including the option of defining the physical (e.g. system installer, oper-

ator, manager).

- Level 2. Reduced customer settings available and alterable, specially reduced to the most important parameters for fault
clearance. Option of adaptation within the set physical (e.g. system manager or machine manager).

- Level 1. Customer settings are not available or alterable, only status information is shown.

All menu items are marked by symbols indicating their write and read protection.

Example based on rOw2 (read 0, write 2):

ow2
X-Input: 4-20 mA
l] = 0-20 mA
4-20 mA

The following symbols are used for this purpose:

r0: no release required for reading
wO: no release required for writing

r1: lowest priority release code 1 required for reading
w1: lowest priority release code 1 required for writing

r2: medium priority release code 2 required for reading
w2: medium priority release code 2 required for writing

r3: top priority release code 3 required for reading
w3: top priority release code 3 required for writing

The codes can be changed or activated in the following menu:
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Service
1

==
1/0 Status E, Login
11 E 1.2
l IE E w1 E w1 E w2 El Bw3 E E
Code: 0 > | Logout? - | NewCode:1 1 | g | NewCode:2 2 > | NewCode:3 3 |y | RetUrn — )
Active Level: 3 | <— ~— | < — — 7
BE  (0...10000) E == oK E == 0..10000 E ®I{E  0..10000 ] = 0...10000

Code:

Enter code for user access. The currently released user level is displayed at Active Level.
Example:

In Active Level 0 the positioner is disabled in all three user levels.

Only the parameters marked by the symbol rOw0 can be read and changed.

Logout:

Serves to log out of write protected and read protected areas in the menu. This function disables various menus depending on
the user level activated.

User level 0 is displayed in parameter Active Level.

NewCode1:

Enter the new code for the lowest user level (user level 1) (default setting 0).
NewCode2:

Enter the new code for the medium user level (user level 2) (default setting 0).
NewCode3:

Enter the new code for the highest user level (user level 3) (default setting 0).

» Factory setting 0 means that all three codes are assigned 0. This means that all parameter menus are released.

Example:
If user level 2 is to be disabled, user level 2 and also user level 3 must be assigned a code.

» During activation or deactivation of the user levels via the RS232-interface, other codes can be assigned in the same way as
the direct input of codes via the product keypad.

» This ensures specific disabling of the use of the positioner either directly via the positioner or via the RS232-interface de-
pending on the type of operation.

The codes for operation via the RS232-interface can only be assigned, activated or deactivated via the RS232-interface. The
codes for direct operation via the product keypad can only be assigned, activated or deactivated via the keypad on the device it-
self.

17.2.3.5.1.3 Reading out, deleting and deactivating error messages

SETUP

| 1=
—~ Service _,E SetBasics @, SetFunction @, SetCalibration _.E Communication _.E Return _.E (@
(@ 1 — — —| 4 — g | 6 L/
= [ =] (=] (=] (] (=] (=]
| 1=
1/ 0 Status @, Login E, Diagnosis
1.1 | 1.2 < | 1.3
(] (]
Error List:
1436 cPos 146 /172 www.gemu-group.com

DeviceNet



17 Operation

The positioner stores the last 100 error messages in this menu. The errors are also stored in the error memory in the operator
interface during operation.

hrs:
The operating hours of the positioner are counted here.
Warnings:

The warning messages can be masked or displayed here.The positioner continues normal operation when a warning is given.
Messages are stored in ErrorList.

Errors:

The error messages can be masked or displayed here.Messages are stored in ErrorList.

SensTest:

Switches the monitoring of the sensor (travel sensor) ON or OFF.

The positioner goes to the error mode when there is an error message and moves to the position defined under ErrorAction.
Messages are stored in ErrorList.

- Enable1: Sensor monitoring activated

- Disable: Sensor monitoring deactivated

Clear Error List:

Press the key here to delete the error list for the positioner.

17.2.3.5.1.4 Display serial number, software version and ID, enter TAG number

SETUP

= =
—~ Service E, SetBasics E, SetFunction E, SetCalibration E, Communication E, Return E» 1@)
-] (]
| |=
1/ 0 Status E, Login ﬂ Diagnosis @, Gemii specific
1.1 | 1.2 | 1.3 e | 1.4
"] =]
VX XXX
Displays the current software release.
S/N:
Displays the positioner serial number
TAG1:
An 11-digit TAG number can be entered for identification of the positioner.
TAG2:
An 11-digit TAG number can be entered for identification of the positioner.
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17.2.3.6 Menu 2 SetBasics 17.2.3.6.1 Explanation of parameters for 2 SetBasics

7

-
| |= . %
= e - | — -l G e o e i S -7}
G = =7 iy =. -8
1 D 5L 5 T 5 =

4-20mA.

2 °° 17.2.3.6.1.1 Definition of actual value and set value inputs
E W . m W-Input:
5 = 3 3 Defines the type of set value input signal 0-20mA / 4-20mA.
E] IE E] l@ X-Input:
Defines the type of actual value input signal 0-20mA /
=

1...19

17.2.3.6.1.2 Reset

Default:

Serves to reset the positioner to the default settings. All val-
ues changed by the operator are consequently deleted. An ini-
tialization that has already taken place will also be deleted.

CalPointQtyt
AutoReturn

r3w3

E HIE

LI}

—

5 L]

—
p | t— 1...60min
G E ==

Only the parameter set currently stored in the working
memory is reset, however. Stored parameter sets remain un-
changed.

| =]

Init Valve
Auto Man
Init Valve
HelpLanguage

17.2.3.6.1.3 Carrying out initialization

rowo

InitValve:

E HE

=
=

<G—

Automatic or manual initialization (adaptation of the posi-

2 g & tioner to the valve) is started.
g 2
g © 17.2.3.6.1.4 Making the display settings
W ¥ O D.Refresh:
3 “§ g ‘gl The time for display refresh can be changed.
E] IE E' 'E DLight:

The features of the display lighting can be switched between
the following settings:

4-20 mA
0-20 mA
4-20mA p

- OnKey - Display lighting is activated by pressing a key. The
display lighting remains activated after the last key is

‘é .E £ pressed for the period set using AutoReturn.
HIS ¢ - On - The display lighting is permanently activated.
E' l@ E \E AutoReturn:

m £ The time for the automatic return to the working level after
—|T 2% last activating a key can be set. This time setting is also ef-
5 § 77 fective for the display lighting (DLight).
E 5 m HelpLanguage:
gN § For the text language, you can choose between D-German,
i GB-English and N-Norwegian.
HelpText:
The help texts that appear as a default in the second line of
the display can be masked.
If the help texts are masked, the key assignment is displayed.
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17.2.3.7 Menu 3 SetFunction
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17 Operation

17.2.3.7.1 Explanation of parameters for 3 SetFunction

#l |= ¥
= i T —_ | | e e I —— [ i (7Y
- - k

s

-
e - -

17.2.3.7.1.1 Setting the process controller parameters
(optional)

The following menus are only available for the design with in-
tegrated process controller (PA01).

ProcCtriMode:
Switches the process controller on or off.

ProcCtrl: Submenu for setting process controller parameters.
Only available when ProcCtrIMode: is ON.

- Proc-P: Indicates the KP amplification of the process con-
troller.

- Proc-I: Indicates the Ti reset time for the process controller.

- Proc-D: Indicates the Kd process controller differential
component.

- Proc-T: Indicates the Tv delay time for the process control-
ler. Only available if Proc-D > 0.

- IxType: Defines the type of actual value input filter.
- OFF: Actual value input filter deactivated.

IXType [OFF]

Signal input unfiltered

xType [OFF] Signal input unfiltered

RC: The actual value input signal is filtered via a low pass fil-
ter.

IXType [RC]
Signal input unfiltered

IXTime

Signal inpdt filtered

Avr: The actual value input signal is calculated by averaging.
IxTime: Defines the filter time for the actual value input.

IxType [avr] IXType [avr]

Signal input unfiltered

Signal input unfiltered

17.2.3.7.1.2 Setting the positioner parameters

PosCtrl:
Submenu for setting positioner parameters.

- Pos P: Corresponds to the positioner's KP amplification.
The optimum value is determined by the controller during
initialization.

- Pos D: Corresponds to the positioner’'s D amplification.

- Pos T: Corresponds to the decay time for the positioner's D
component.

- MinPos: Defines the lower position of the control range
(serves as a closing limit).

- MaxPos: Defines the upper position of the control range
(serves as a stroke limit).

Physical stroke x [%]

Unlimited stroke —__
7
80 A —— o

60 T

40 - Limited stroke

20—t ]
Pid Set value w

0 20 a0 60 80 100[ %]

OpenTight and CloseTight: Determines the close tight func-
tion areas (complete pressurization or ventilation of the actu-
ator).

With this function the valve can be moved into the seat using
the maximum possible actuator force. The close tight func-
tion can be activated for one end or both end positions.
Example:

If the setting CloseTight 0.5 % and OpenTight 99.5 % is made,
the valve closes or opens fully according to the following dia-
gram.

The hysteresis is 1 %.

Stroke
x[%] 4
100 —
[(d 1 .
0 T 1 1 » 1 I 1 Ll
05 15 985 995 Set value w [%]

If the control characteristic curve is changed to the values
1:25 or 1:50, the value for CloseTight should be set at >2.0 (if
the characteristic curve is 1:50) or >4.0 (if the characteristic

-
Gl curve is 1:25) in order to close the valve fully.
ignal input filtered Signal input filtered
17.2.3.7.1.3 Setting the dead zone
DeadBand:
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Defines the permissible control deviation (dead zone)
between set value and actual value.

Effects both the positioner and the process controller.

NOTICE

>

The level of the system deviation should always corres-
pond to the requirements of the valve and the control cir-
cuit. It is recommended that you do not set a value of <
1.0%, since this could cause oscillating control character-
istics (especially for actuators with discontinuous move-
ment profiles). This could put a great deal of stress on
the internal pilot valves and cause them to reach the end
of their service life more quickly.

The following principle applies: The smaller the set value,
the greater the wear and the shorter the service life.
Therefore, the value should only be set to the exact value
required.

17.2.3.7.1.4 Setting the optional digital input parameters

Di

gital Input:

Submenu for setting the digital inputs.

In W: Defines the functions of the High signal at digital input
In W (connection at set value input, only effective for
manual operation).

In X: Defines the functions of the High signal at digital input
In X (connection at actual value input, only effective when
operating as a positioner).

In 1: Defines the functions of the High signal at digital input
1.

In 2: Defines the functions of the High signal at digital input

Poti / Ix Defines the Poti: Ix:
function of the yalve position Process ac-
actual value tual value
output

0 0 P1

0 1 P2

1 0 P3

1 1 P4

» Before loading another parameter set, this must be
loaded into the relevant memory.

If a digital input (In W, In X, In 1 or In 2) is set to the OFF / ON
or Safe / ON function and the digital signal "High" is not con-
nected, the following messages will be displayed:

- In 1 no Signal: The positioner moves to the safe position or

is stopped.

- In 2 no Signal: The positioner moves to the safe position or

is stopped.

- In W no Signal: The positioner moves to the safe position or

is stopped.

- In X no Signal: The positioner moves to the safe position or

2. is stopped.
17.2.3.7.1.5 Setting output functions and switch points
DigitalOutput:
OFF Digital inputs Submenu for setting relay outputs K1 and K2.
deactivated - K1 Switch: Defines the output contact type.
OFF/ON Sets the posi- OFF: ON: NO - make contact or NC - break contact
tionertothe  pgsitionerin | Positioner act- - K1 fn: Determines the function of output K1.
pause mode pause mode ive (no) No function
Safe/ON Moves the po- Safe: ON: (P min) Below the valve position pre-
sitioner into  pgsitioner Positioner act- set under AlarmMinK1
th? safety po- movestothe ive (P max) Above the valve position pre-
sition position set under AlarmMaxK1
defined gnder (P min/max) Above or below the preset
Error Action valve positions
ParmSetBO  Loads para- See following table (W min) Below the set value preset un-
IEHE S der AlarmMinK1
!:tontql:nvl/)?rk- (W max) Above the set value preset un-
Ing y der AlarmMaxK1
PSS HEELD P (W min/max) Above or below the preset set
meter sets value
into the work-
ing memory (X min) Lower than the actual value
preset under AlarmMinK1
(X max) Above the actual value preset
under AlarmMaxK1
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(X min/max) Above or below the preset ac-
tual value

(SSE min) Below the control deviation
preset under AlarmMinK1

(SSE max) Above the control deviation

preset under AlarmMaxK1

(SSE min/max) Above or below the preset ac-

tual value

Active Active if the controller is in
the OFF-mode

Error Error message

Warning Warning message

- AlarmMinK1: Sets the switch point in % under which output
K1 is switched.

- AlarmMaxK1: Sets the trigger threshold in % over which
output K1 is switched.

- SSE1Time: Determines the delay time for output K1
between error detection and error message for a permanent
system deviation.

- K2 Switch: Defines the output contact type.
NO - make contact or NC — break contact

K2 fn: Determines the function of output K2.

(no)

No function

(P min) Below the valve position pre-
set under AlarmMinK2

(P max) Above the valve position pre-
set under AlarmMaxK2

(P min/max) Above or below the preset
valve positions

(W min) Below the set value preset un-
der AlarmMinK2

(W max) Above the set value preset un-

der AlarmMaxK2

(W min/max)

Above or below the preset set
value

- AlarmMinK2: Sets the switch point in % under which output
K2 is switched.

AlarmMaxK2: Sets the trigger threshold in % over which
output K2 is switched.

SSE2Time: Determines the delay time for output K2
between error detection and error message for a permanent
system deviation.

AlArmMaxKxX e m m s m o e o o e = - o - - o = -

AlarmMinKx === == e e e e e —————

SSEmax I

SSEmin

SSEminM [
[SSExTime| SSExTime SSExTime

17.2.3.7.1.6 Setting the error time and error action

ErrorTime:

Determines the delay time between error detection and error
message.

ErrorAction: Defines the behaviour of the valve if there is an
error message.

- Close: The valve is moved to the CLOSED position.
- Open: The valve is moved to the OPEN position.
- Hold: Valve remains at its current position.

- Safe: The valve is vented and thereby moved to its safety
position.

17.2.3.7.1.7 Storing parameter sets

CpyParaSet:

The current positioner settings can be copied and read out in
different memories.

It is not possible to load all changed control parameters into
the programme memories. Please refer to chapter 16.4 for an
overview of the parameters which can be stored. If a para-
meter cannot be stored, it is active in all memories.

(X min) Lower than the actual value (P1<=W) Write from W to P1
preset under AlarmMinK2 (P1=>P2) Write from P1 to P2
(X max) Above the actual value preset (P1<=P2) Read from P2 to P1
under AlarmMaxk2 (P1=>P3) Write from P1 to P3
(X min/max) Above or below the preset ac- (P1 <= P3) Read from P3 to P1
wal value (P1=>P4) Write fi P1to P4
=> rite from o
(SSE min) Below the control deviation
preset under AlarmMinK2 (P1<=P4) Read from P4 to P1
(SSE max) Above the control deviation (OFF) Storage function deactivated
preset under AlarmMaxK2 P1 Memory 1
(SSE min/max) Above or below the preset ac- P2 Memory 2
tual value P3 Memory 3
Active Active if the controller is in P4 Memory 4
iz QF e w Default setting
Error Error message
Warnin Warning message The product automatically stores all parameters in working
- - £ memory P1.
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17.2.3.7.1.8 Defining the actual value output

AnalogOut:

Defining the function of the 4-20 mA actual value output
Poti:

The actual valve position is emitted at the 4-20 mA output.
Ix:

The current actual value is displayed at the 4-20 mA output

(only available in the version with integrated process control-
ler)
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17.2.3.8 Menu 4 SetCalibration
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17.2.3.8.1 Explanation of parameters for 4 SetCalibration

SETUP

+|

{r=1

17 Operation

Service
1

5l

SetBasics

=l

SetFunction SetCalibration

Communication

Return

=]

=]

g
TeT

17.2.3.8.1.1 Determining the direction of actual value and set value

W-Direction:

Defines the direction of the set value signal (rising/falling).

X-Direction:

gjo

wf|®

Defines the direction of the actual value signal (rising / falling). Only available when positioner is working as a process control-

ler.

Working as a positioner:

W-Direction[rise]

W-Direction[fall] «weeeeees

» Set value w [%]

W-Direction][rise]

W-Direction[fall]

X-Direction[rise]

X-Direction[fall]

Set value w [%]
| -

Stroke x
A
Valve o Fomm—m————-—-
OPEN |
B 1
80 |
|
60 |
S |
4 |
40 |
|
20T .|
o
Valve | | I |
0 T T T T
CLOSED 20 40 60 80 100
Working as a process controller:
A
Input signal I
in mA 20 0
i I
16 |
I
127 |
0y / |
4 |
8 |
. |
-+ |
4 ]
|
1 1 >l
0 1 1 1 >
20 40 60 100

www.gemu-group.com
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17.2.3.8.1.2 Defining the characteristics of the control curve

W-Function:

The characteristics of the control characteristic can be
defined (linear/ 1:25 / 1:50 / free).

120,0

100,0

linear |

oo L m/'/ 2 1:50
—
pe mios ] . s “
_ ATE o5 |
0,0 E& : -

In order to be able to close the valve fully at a characteristic
selection of 1:25 or 1:50, the close tight function must be set
to the value >2.0 (for characteristic 1:50) or >4.0 (for charac-
teristic 1:25).

SetW-free:

Eleven calibration points on the control characteristic can be
programmed as required.

SetW- 0% 0%

free  q109% 10 %
20 % 20 %
30 % 30 %
40 % 40 %
50 % 50 %
60 % 60 %
70 % 70 %
80 % 80 %
90 % 90 %
100 % 100 %

Y-Direction:

Defines the direction of the process controller output (rising /
falling). An inverted process control system can be realized.

17.2.3.8.1.3 Defining the direction of the travel sensor

Pot Dir:

The direction of the actual value potentiometer can be
defined.

Rise: For valves with rising direction of action
- Linear actuators: Valve spindle rises when valve opens

- Quarter turn actuators: Viewed from above, shaft turns anti-
clockwise when valve opens.

Fall: For valves with falling direction of action
- Linear actuators: Valve spindle falls when valve opens

- Quarter turn actuators: Viewed from above, shaft turns
clockwise when valve opens.

In combination with the respective direction of the valve,
these settings mean that the valve opens when the signal
rises and the display and output values have the same direc-
tion of action. If valves are operated in reverse (rising signal
closes valve), the W-Direction parameter must be reset, other-
wise the display and the output signal would be inversed.

17.2.3.8.1.4 Defining the actual value output signal

» If a higher value is entered for OutMinPos than for Out-
MaxPos, the direction of the output signal is inverted.

OutMinPos:

Defines the valve position at which an actual value signal of 4
mA is emitted at the output.

OutMaxPos:

Defines the valve position at which an actual value signal of
20 mA is emitted at the output.

17.2.3.8.1.5 Determining switch points for error monitoring

I Min W:

Defines the point below which the set value signal activates
an error message.

| Max W:

Defines the point above which the set value signal activates
an error message.

I Min X:

Defines the point below which the actual value signal activ-
ates an error message.

| Max X:

Defines the point above which the actual value signal activ-
ates an error message.

17.2.3.8.1.6 Scaling the actual value and set value display

Scaling:
Submenu for scaling the actual value and set value display,

which defines whether the actual value and set value display
is to be displayed as a scaled variable or in percent.

ON: display as scaled variable; OFF: display in percent

This setting point can be used to adapt the display to the
physical variable of the controlled system to be regulated.

This means that the variable to be regulated can be entered
and read directly.

With the control of process variables (ProcCtrl Mode: ON), the
setting must correspond to the signal output of the process
sensor.

The physical unit is entered separately from the value in the
same context.

Typical setting values:

-xx °C / °F - temperature control
- xx bar / psi - pressure control
-xx I/h / m3/h - flow control

1436 cPos
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17 Operation

- Decimalpoint: Determines the number of digits displayed
after the decimal point.

- 4 mA 2: Defines the value which is displayed when there is
a 0/4 mA signal.

- 20 mA 2: Defines the value which is displayed when there is
a 20 mA signal.

Possible setting values for the freely scalable actual and set
value inputs:

@ fscaina 7| L8] oo [ s o ] LB fro E,@
mite ovor (T | @NE o2 Ta]| mitE  oo.ss EUE  00..900)
Sefting range: Available characters:
-99.99 10 999.9 0too
at decimal point 0: Atz
-9999...9999 atoz

%
/

%

Display when Scaling OFF is set:

Mode rJ::3 WXXX: X XXX E, SETUP
AUTO |e—
(]

l I E automatic operation
E mMa: wXXX: X XXX E

Man : t—

E manual operation E
Mode

OFF

Configuration menu

Display when Scaling ON (e.g. mbar) is set:

E ™ E SETUP

AW XXX MDA | e |

X XXX mbar | m—
E automatic operation
+| B P

E 3w3
M:W XX.X mbar

—
 <g— X XXX  mbar

E ‘ IE E manual operation

_
— OFF
(=]

Mode

AUTO | <

Mode

Man

5l
el

Configuration menu

17.2.3.9 Menu 5 Communication

e
|

0000 E Return
—

w36 cros| [m] | EINE0000.99%9) [am]

Ll e
=

= L2IE

Elpe

o]

Only available for the positioner design with integrated Bluetooth interface

B ComPort  Bluetooth ﬁ BT Function  PC/PDA ﬁ State

PC/PDA
Phone

==

-—
Bluetooth E

==

=

8 888
5 gRE%
tm
© b
@ o= @
SENERT
g
4 |—|z B c
@Y ® g
#E @) =] |®
Julplur- TR
g o
8o |[+] |5 2 o

OIIR
®
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17.2.3.9.1 Explanation of parameters: 5 Communication

SETUP

+|

[=

Service
1

5l

SetBasics

5l

SetFunction

= |=

SetCalibration

Communication

g[b

Return

(]

=]

17.2.3.9.1.1 13.5.1. Setting the fieldbus parameters

Fieldbus:
Only available in fieldbus version
For details see separate operating instructions.

17.2.3.9.1.2 13.5.2. Setting the communication parameters

» For details on how to use the GEMU e.sy-com interface and operating the browser see separate operating instructions.

WebServer:

Submenu for setting the communication parameters
RS 232:

Defines the type of RS 232 connection

Auto with connection to a PC/laptop or industrial modem
Serial with connection to a PC/laptop
Bdrate RS:
Defines the transmission rate of the serial connection.
Bdrate RS 38400 baud
57600 baud
115,200 baud (default setting)
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17.2.3.10 Deviating DeviceNet configuration menu

In contrast to the operating instructions for the product, the
DeviceNet version contains the following expanded configura-
tion menu:

EINE

i il =
= = = o] ]

DeviceNet Adr

Determines the DeviceNet address of the positioner.
Data send
DeviceNet — ProductProduct

Defines the number of bytes sent from the DeviceNet master
to the product.

0 bytes

2 bytes

4 bytes

5 bytes

13 bytes (setting for the standard EDS file)
Data receive

DeviceNet < ProductProduct

Defines the number of bytes sent from the product to the
DeviceNet master.

0 bytes

2 bytes

3 byte

11 bytes (setting for the standard EDS file)

NOTICE

Data send/receive

» If not all data is transmitted via the fieldbus, the setting of
the Data send and Data receive parameters must be ur-
gently adapted according to the configuration of the con-
trol unit. See Cyclical DeviceNet data (see Chapter 14.1,
page 111)

Baud rate

Defines the baud rate of the fieldbus communication.
125 kBaud

250 kBaud

500 kBaud

PwrOnT.Out

Defines the time between error detection and reporting when
the positioner is being switched on.
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18 Troubleshooting

18 Troubleshooting

000 NO ERROR There are no errors = =
010 Iw<4mA The set value signal is The controller is in auto- A cable break at the set value in-
Error lower than 4 mA matic mode put
011 Ilw>20mA The set value signal is The controller is in auto- The set value signal is higher
Error higher than 20 mA matic mode than 20 mA
012 Ix<4mA The actual value signal is The process controller is A cable break at the actual value
Error lower than 4 mA active input
013 Ix>20mA The actual value signal is  The process controller is The actual value signal is higher
Error higher than 20 mA active than 20 mA
020 Potwrongdir The potentiometer has re- Parameter “CtrlFn” is setto The pneumatic connections for
Error cognised the wrong con- AUTO and a valve with con- |“CLOSED"” and “OPEN" on the
trol function during initial- trol function 3 is recognized, |valve have been switched or the
ization. from which the actuator has parameter “Pot Dir” is set on
moved in the wrong direc-  “fall”.
tion. The wrong control function is
Parameter “CtrlFn” is set for |set.
a fixed control function. This
set control function is not in
accordance with the control
function determined during
initialization.
021 Wrong func-  Anincorrect control func- Parameter “CtrlFn” is set for The wrong control function is set
tion tion was recognized dur- a fixed control function. This in parameter “CtrlFn”. If the para-
Error ing automatic initializa- | set control function is notin meter is set to AUTO, the product
tion. accordance with the control determines the corresponding
function determined during control function and stores it
initialization. (not for control function 8 - in
this case, carry out manual ini-
tialization or set parameter
“CtrlFn” to “DNQ").
022 Pneumatic Er- During automatic initializ- - Control air failed Check the stroke of the pneu-
ror ation of the valve, a pneu- . Tprottle screw(s) com- matic system. Check the position
Error matic error was detected  pjetely screwed in or of the throttle screw(s), leakage
screwed in too far and end positions. Observe the
. min. control pressure of the
- The minimum stroke was
valve.
undershot
- End positions cannot be
reached
- Leakage in the system
023 Leakage During automatic initializ- The controller is in initializa- |Check the pneumatic system for
Error ation of the valve, a leak- tion mode. leakage and carry out initializa-
age was detected. tion again
030 Air missing A failure of the com- The product tries to change - Leakage in the system
Warning pressed air was dis- the valve position, but it - No compressed air

covered.

changes in the wrong direc-
tion.

Please note: Depending on
the positioner’s set value re-
action time, the error may be
acknowledged in the mean-

time. It then recurs.

- Failure of the internal pilot
valves

- Valve mechanically locked
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18 Troubleshooting

060  TrvISensErr A cable break, short-cir- - Wrong mounting kit
Error cuit or exceeded range in - Incorrect mounting
the travel sensor connec-
. . - Faulty travel sensor
tion or in the travel
sensor was detected. - Faulty travel sensor connec-
tion
200 Error EEPROM |An error has occurred This error is generated if the The error is only displayed for
Error with the external EEP- calibration data from the IO one minute when the controller is
ROM. card EEPROM could not be  switched on and then disappears
read. automatically. The automatic
control system still operates cor-
rectly, but the controller must be
sent to GEMU for examination.
201 Intern.Error An error has occurred This information is displayed The message is generated if an
Information  With an EEPROM. if an error has occurred EEPROM could not be read from
while attempting to access or written to. Send the controller
an EEPROM. to GEMU for repair.
In 1 no Signal |No signal at digital input Parameter In 1 is set to OFF/ Connect signal to digital input In
In1 ON or Safe/ON 1
In 2 no Signal No signal at digital input Parameter In 2 is set to OFF/ Connect signal to digital input In
In 2 ON or Safe/ON 2
In W no Signal No signal at digital input Parameter In W is set to Connect signal to digital input In
In W OFF/ON or Safe/ON W
In X no Signal No signal at digital input Parameter In X is set to OFF/ Connect signal to digital input In

In X

ON or Safe/ON

X

All error messages can be read in the menu item ErrorList (1 Service/1.3 Diagnosis).
The menu item ClearErrorList (1 Service/1.3 Diagnosis) can be used to clear the internal error memory.

Occurrence of the error in the “Nolnit” menu:

The error message is displayed in the “Nolnit” menu. Pressing the or IE‘ key switches off the display of the error, and

“Nolnit” appears with the display of the current valve position. The valve can be moved by pressing the and IE‘ keys.
The error message is displayed again when the action is complete. To end the action, the menu must be exited by pressing the

or key.

]
4

NoInit
=

+I|

060:

XX. X%

Setup TrviSensErr Setup

|y
|y
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19 Inspection and maintenance

19 Inspection and maintenance

/\ WARNING

The equipment is subject to pressure!

» Risk of severe injury or death

® Depressurize the plant or plant com-
ponent.

e Completely drain the plant or plant
component.

NOTICE

Use of incorrect spare parts!
» Damage to the GEMU product
» The manufacturer liability and guarantee will be void.

e Use only genuine parts from GEMU.

NOTICE

Exceptional maintenance work!

» Damage to the GEMU product

® Any maintenance work and repairs not described in these
operating instructions must not be performed without

consulting the manufacturer first.

The operator must carry out regular visual examinations of
the products, depending on the operating conditions and the
potentially hazardous situations, in order to prevent leakage
and damage.

1. Have servicing and maintenance work performed by
trained personnel.

2. Wear appropriate protective gear as specified in the plant
operator’s guidelines.

3. Disconnect from power supply.
Shut off plant or plant component.

5. Secure plant or plant component against recommission-
ing.

6. Depressurize the plant or plant component.

7. Actuate products that are always in the same position four
times a year.

19.1 Spare parts

No spare parts are available for this product. If it is faulty,
please return it to GEMU for repair.

19.2 Cleaning the product

- Clean the product with a damp cloth.

- Do not clean the product with a high pressure cleaning
device.

20 Disassembly
1. Disassemble in reverse order to assembly.

21 General information regarding control engineer-
ing

21.1 The control circuit

Reference variable w

Desired volume flow

GEMU 1436

positioner |

T |

\Socoo

|'To —

,7_
N ,[ Controlled
T
o\ variable x:

| — Current volume
‘\:K_Jﬁli I flow

E=——=ru e

Control valve ==

GEMU GEMU 3021 flowmeter

Disturbance variable z

Volume flow fluctuations

21.2 Control engineering terminology

Reference variable (see Glossary)
Controlled variable (see Glossary)
Control difference (see Glossary)
Correcting variable y (see Glossary)
Disturbance variable z (see Glossary)

21.3 Control parameters

Explanation of product parameters:

Proc P: K,

ProcI: T,

Proc D: K,

ProcT: T,

Proportional band Xp (see Glossary)

Proportional action factor Kp (see Glossary)

Derivative action time Tv (see Glossary)

Differential component (D component) (see Glossary)
Integral-action component (I component) Ki (see Glossary)
Reset time Tn (see Glossary)

21.4 Adaptation of the controller to the controlled
system

Optimisation of the controller:

In order to achieve good behaviour of the control circuit, it is
necessary to adapt the positioner to the process. Good valve
behaviour, for instance, can be quick adjustment of maximum
power for pre-shooting or non-overshooting-free adjustment
of maximum power if the adjustment of power takes longer.
The optimum control parameters must be determined "manu-

2. Unscrew the electrical wiring. g ' ) )
3. Deactivate the control mediurm. Zila/mbby trial and error through experimentation or rule of
4. Disconnect the control medium line(s). " .
Explanation of product parameters:
5. Disassemble the product. Observe warning notes and
. . Proc P: K
safety information. P
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21 General information regarding control engineering

Procl: T, 21.6 Effects of the positioner parameters on the
Proc D: K automatic control system
ProcT: T,
Larger: The controller controls more

Interpretation of the controller parameters according to

Ziegler-Nichols: quickly but tends to oscillate

and is less precise in its con-
trol. The set value is achieved
in larger steps by increasing
the manipulated variable

The following process is intended to help to adapt the control-
ler to the controlled system (however this process can only be
implemented on controlled systems where it is possible to let
the controlled variable oscillate of its own accord).

- Set the values for Kp (Proc P) and Tv (Proc T) to their min-

imum and the value for Tn (Proc I) to 0 (this leads to the
smallest possible effect of the positioner).

Smaller: The controller controls more
slowly as the set value is
achieved in smaller steps by
reducing the correcting vari-
- Enter the desired set value manually in manual mode. able. Control is more accur-
- Slowly increase Kp (Proc P) (decrease Xp), until the con- ate.

trolled variable starts to oscillate harmoniously. Ideally, the

control circuit should be stimulated to oscillate by erratic

set value changes during the Kp adjustment.

Larger: The positioner reacts more
slowly to changes to actual
values. Proc | should be in-
creased for actual value
sensors with relatively slow
output signals.

- Note the Kp value thus obtained as a critical proportional
action factor Kp,krit.
- Following this, determine the duration of an oscillation as

Tkrit. If possible, use a stopwatch to measure several oscil-
lations and use the arithmetic mean as Tkrit.

- Use the values thus determined for Kp,krit and Tkrit to cal-

culate the missing Kp, Tn and Tv parameters according to Smaller: Th.e controller reacts more
. quickly to changes to actual
the following table.
values.
Kp =Proc |Tn=Procl ProcD Tv = Proc
P T
P 0.50 x 0 0 0
Kp,krit Larger: Slows down the manipulated
Pl 0.45 x 0.85 x Tkrit 0 0 variable y when moving to the
Kp,krit set value. Control is slower.
PID 0.59 x 0.50 x Tkrit 0.59 x 0.12 x Tkrit ~ Smaller: Set value is achieved faster.
Kp,krit Kp,krit
- If necessary, re-adjust the Kp and Tn values a little until the
control system shows satisfactory behaviour Larger: The system deviation has a
. . . longer effect although set
21.5 Differential equation of the product < _ :
value = actual value

roc

y = ProcP #| x, + *J.xddt + ProcD * dﬁ—Pchv*‘j—y .
dt dt
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21.7 Control characteristics and transitory responses

xd
Transit function
A
XD
A > t
Control response Transitory response
Y
A
P Kp * Xd
A 4
A
v Yo
> t
Y
A T TTTTTTTTTTTTTTTTTITTTTT
PD
A
Kp * xd; yo=0
Y »> t
Pl
t
D component
Y
| component
PID P
P b I Kp * Xd I P component
- =Tv
< = > t
N >
Tn
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24 Returns

Control difference

The control difference is the difference between the reference
variable and the controlled variable. It is labelled with xd. The
controlled variable is calculated as follows: xd = w - x.

Controlled variable

The controlled variable is the actual value and is labelled with
x. The controlled variable represents the currently measured
volumetric flow.

Correcting variable y

Input variable for the controlled system. The process control-
ler guidance to the positioner regarding the position in which
the triggered control valve must be driven in order to achieve
the desired volumetric flow.

Derivative action time Tv
It is used to set the intensity of the D component.

Differential component (D component)

For an inverse controller (heating) the D component has the
following effects: If the controlled variable is reduced due to a
disturbance in the controlled system, the D component coun-
teracts the change by creating a positive regulation ratio. If
the controlled variable increases due to a disturbance in the
controlled system, the D component counteracts this change
by creating a negative regulation ratio. The higher the derivat-
ive action time Tv is set, the stronger the dampening reaction.

Disturbance variable z
An external variable that influences the controlled system that
normally cannot be influenced (e.g. volume flow fluctuations).

Integral-action component (I component) Ki

The | component Ki changes the controller regulation ratio
continuously until the actual value reaches the set value. The
regulation ratio will be integrated upwards or downwards as
long as a system deviation exists. The influence of the | com-
ponent will become larger the longer a system deviation ex-
ists. The shorter the reset time Tn and the larger the system
deviation, the stronger (faster) the effect of the | component.
The | component hinders a constant system deviation.

Proportional action factor Kp

Instead of the designation proportional band, the expression
proportional-action factor Kp is used frequently. Conversion
of Xp to Kp is: Xp = 100[%]/Kp or Kp = 100[%]/Xp The Kp value
indicates how much the controlled variable x changes if the
correcting variable y is adjusted. Kp = Ax/Ay = x2 = x1/y2 -y
In order to obtain a unit-independent relationship in the equa-
tion above, x and y must be divided by their respective max-
imum values (100%). In this case, a high Kp value results in
smaller deviation. However, if the Kp value is set too high, it
leads to an increased tendency for the control circuit to oscil-
late.

Proportional band Xp

The proportional band tells us the extent to which the con-
trolled variable x changes when the manipulated variable y is
adjusted. Xp can be used to adapt the controller amplification
to the controlled system. If a small proportional band is selec-
ted, it has a large manipulated variable y (e.g. 20 mA) as a res-

ult, i.e. the positioner reacts faster and harder with a small
proportional band. If a too small proportional band is chosen,
this leads to oscillation of the control circuit.

Reference variable

The reference variable is the set value and labelled with w.
The reference variable is the input variable of the control cir-
cuit. The reference variable must follow the controlled vari-
able in the specified dependence.

Reset time Tn

The reset time Tn determines the duration how long a system
deviation is adjusted. If a high value is preset for the reset
time Tn this means a small influence of the | component and
vice-versa. During the reset time Tn the controlled variable
change caused by the P component is added again. Thus
there is a fixed relationship between the P component and the
I component. If the P component is thus changed, the time re-
sponse changes too if the Tn value remains constant. Ki = 1/
Tn

23 Disposal
1. Pay attention to adhered residual material and gas diffu-
sion from penetrated media.

2. Dispose of all parts in accordance with the disposal regu-
lations/environmental protection laws.

24 Returns

Legal regulations for the protection of the environment and
personnel require that the completed and signed return deliv-
ery note is included with the dispatch documents. Returned
goods can be processed only when this note is completed. If
no return delivery note is included with the product, GEMU
cannot process credits or repair work but will dispose of the
goods at the operator's expense.

1. Clean the product.

2. Request a return delivery note from GEMU.
3. Complete the return delivery note.
4

. Send the product with a completed return delivery note to
GEMU.
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