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1 Einleitung / Hinweise

HINWEIS: Diese Betriebsanleitung gilt fir SCHIEBEL Stellantriebe der Baureihe ACTUSMART CM ab der Firmwareversi-

on 1600.

Anwendungsbereich ist die Betatigung von Industriearmaturen, wie z. B. Ventilen, Schiebern, Klappen und Hahnen. Ande-

re Anwendungen erfordern Ricksprache mit dem Werk.

Bei nicht bestimmungsgemaBem Einsatz und eventuell hieraus resultierenden Schaden haftet der Hersteller nicht. Das

Risiko tragt allein der Anwender.

HINWEIS: Zur bestimmungsgemaBen Verwendung gehdrt auch das Beachten dieser Betriebsanleitung!

GEFAHR: Beim Betrieb elektrischer Gerate stehen zwangslaufig bestimmte Teile unter geféahrlicher
Spannung. Arbeiten an elektrischen Anlagen oder Betriebsmitteln diirfen nur von einer Elektrofachkraft
oder von unterwiesenen Personen unter Anleitung und Aufsicht einer Elektrofachkraft den elektrotech-
nischen Regeln entsprechend vorgenommen werden.

VORSICHT: Wartungshinweise mlssen beachtet werden, da ansonsten die sichere Funktion des Drehantrie-
bes nicht mehr gewéhrleistet ist.

GEFAHR: Bei Nichtbeachtung der Warnhinweise kénnen schwere Korperverletzungen oder Sachscha-
den auftreten. Entsprechend qualifiziertes Personal muss griindlich mit allen Warnungen gemas dieser
Betriebsanleitung vertraut sein.

VORSICHT: Der einwandfreie und sichere Betrieb setzt sachgemaBen Transport, fachgerechte Lagerung, Auf-
stellung, Montage sowie sorgfaltige Inbetriebnahme voraus.

GEFAHR: Bei Arbeiten im Ex-Bereich sind zusétzlich die europdischen Normen EN 60079-14 ,,Errich-
ten von elektrischen Anlagen in explosionsgefdhrdeten Bereichen” und EN 60079-17 ,Prifung und
Instandhaltung elektrischer Anlagen im Ex-gefahrdeten Bereich” zu beachten. Zusétzliche nationale
Bestimmungen sind zu beachten.

GEFAHR: Samtliche Wartungsarbeiten am geéffneten Stellantrieb sind nur im spannungslosen Zustand
zulassig. Das Wiedereinschalten wéahrend der Wartung muss ausgeschlossen sein!

> Db PP D
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2 Allgemeines

Der Stellantrieb der Baureihe ACTUSMART CM ist ein kompakter Drehantrieb mit integrierter Steuerung zur
Betatigung von Armaturen. Durch den integrierten Multiturnsensor ist ein Einstellen des Stellweges bis zu 105" Umdre-
hungen ohne Offnen des Geh&uses méglich.

2.1 Ubersicht

Bild 1: 1... Handrad, 2... Steuerung (Bedieneinheit), 3. .. Anschlussraum 4. . . Getriebeteil

2.2 Fabrikationsnummer und Typenschild

Jeder Stellantrieb der Baureihe ACTUSMART CM besitzt eine Fabrikationsnummer. Die Fabrikationsnummer ist eine 10-
stellige Zahl, welche mit dem Baujahr beginnt und am Typenschild (siehe Bild 2) des Stellantriebes abzulesen ist (Das
Typenschild finden Sie neben dem Handrad — siehe Bild 3). Innerbetriebliche Aufzeichnungen der Fa. Schiebel ermdgli-
chen anhand dieser Fabrikationsnummer eine eindeutige Identifikation des Stellantriebes (Type, Baugré3e, Ausfihrung,
Optionen, technische Daten und Prifprotokoll).

Type: CM06.V1.2 E c €
No.: 20114 00885 SCHIEBEL
Close: 16,0-64Nm (64Nm) 2020
Open: 16,0-64Nm (64Nm)
300revs. 300-7200sec
2,5-60rpm P67
Iy 2,85A/230VAC
1x110V-240V +10% AC/DC

Josef Benc Gasse 4, 1230 Vienna, Austria ~ 200352/3 .
Bild 2: Typenschild Bild 3: 1... Typenschild
Eine Eignung des Stellantriebes fiir den Einsatz in explosionsfahiger Atmosphéare gemaB EU-Richtlinie 94/9/EG

»Richtlinie Uber explosionsgefahrdete Bereiche“sowie Norm EN 60079-0 wird gesondert mit einem eigenen Ty-
penschild (EEx, TUV, siehe Bild 4) gekennzeichnet.

Type: exCM06.V1.2 c €
No.: 19114 01051 SCHIEBEL o
Close: 16,0-64Nm (16,0Nm) 2019
Open: 16,0-64Nm (64Nm) Tamb-40..4+60°C
61lrevs. 61-1462sec €112 G Exdb eb IIC T4 Gb
2,5-60rpm P67 TUV-A 13ATEX0006X
I\: 0,84-0,67A
3x380-480V 50/60Hz

$2-15min

Josef Benc Gasse 4, 1230 Vienna, Austria  191190/1

Bild 4: Typenschild vom Stellantrieb in explosionsgeschiitzer Ausfiihrung

"Optional: Bis zu 1600 Umdrehungen
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2.3 Betriebsart

Der Stellantrieb der Baureihe ACTUSMART CM ist fir Steuerbetrieb (Betriebsart S2 fir AUF-ZU) und Regelbetrieb (Be-
triebsart S4) nach EN 60034-1 geeignet.

2.4 Schutzart
ACTUSMART CM Stellantriebe haben standardmaBig die Schutzart IP67 (nach EN 50629).

VORSICHT: Die am Typenschild angeflihrte mechanische und Ex-Schutzart ist nur dann gegeben, wenn die
Kabelverschraubungen auch der erforderlichen Schutzart entsprechen, der Deckel zum Anschlussraum sorg-
faltig verschraubt und die Einbaulage (siehe Kapitel 2.5, Seite 7) beachtet wird.

Wir empfehlen metallische metrische Kabelverschraubungen. Weiters missen nicht benétigte Kabeleinfihrungen mit Blind-
verschraubungen verschlossen werden.

VORSICHT: Bei explosionsgeschitzten Stellantrieben sind Kabelverschraubungen entsprechender Schutzart
Ex e gemaB EN 60079-7 zu verwenden. Nach der Abnahme von Deckeln fiir Montagezwecke oder Einstellar-
beiten ist bei der Wiedermontage darauf zu achten, dass die Dichtungen nicht beschadigt und ordnungsgeman
befestigt sind. Unsachgerechte Montage kann zu Wassereintritten und zum Ausfall des Stellantriebes flihren.

VORSICHT: Der Deckel der Bedieneinheit (siehe Bild 1, Seite 6) darf nicht gedffnet werden!

HINWEIS: Die Anschlusskabel sollten vor den Kabelverschraubungen einen Durchhang haben, damit Wasser von den
Anschlusskabeln abtropfen kann und nicht zu den Kabelverschraubungen geleitet wird. Dadurch werden auch die auf die
Kabelverschraubung wirkenden Krafte verringert (siehe Kapitel 2.5).

2.5 Einbaulage

Grundsétzlich beliebig, aufgrund praktischer Erfahrung empfiehlt es sich jedoch, bei Aufstellung im Freien oder in spritz-
wassergefahrdeten Bereichen folgendes zu beriicksichtigen:

« Stellantriebe mit der Kabeleinfihrung nach unten montieren.

» Darauf achten, dass ein ausreichender Kabeldurchhang vorhanden ist.

2.6 Drehrichtung

Falls nicht ausdrucklich anders geordert, ist die Standarddrehrichtung (siehe Bild 5 und Bild 6):
* Rechtslauf = SchlieBen
« Linkslauf = Offnen

Rechtslauf des Stellantriebs liegt vor bei Drehung der Abtriebswelle gegen den Uhrzeigersinn und Blickrichtung auf die
Abtriebswelle.

Bild 5: Rechtslauf = SchlieBen Bild 6: Linkslauf der Abtriebswelle = SchlieBen
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HINWEIS: Alle Angaben in dieser Betriebsanleitung beziehen sich auf die Standarddrehrichtung.

2.7 Schutzeinrichtungen
2.7.1 Drehmoment

Die Drehmomentiiberwachung des ACTUSMART Stellantriebes erfolgt elektronisch.

Eine Anderung des Abschalt-Drehmoments kann {iber das Menii der Steuerung fiir den Links- und Rechtslauf separat
durchgefihrt werden. Werkseitig ist das Abschalt-Drehmoment auf das bestellte Drehmoment eingestellt. Falls bei der Be-
stellung kein Drehmoment spezifiziert war, wird der Stellantrieb werksseitig mit dem maximal einstellbaren Drehmoment
ausgeliefert.

Weitere Informationen finden Sie in Kapitel 7.2, Seite 26.

2.7.2 Motortemperatur

Alle ACTUSMART CM Stellantriebe sind standardmafig mit Temperatursensoren in der Motorwicklung ausgertistet, welche
den Motor gegen unzulédssige Wicklungserwarmung schitzen.

Ein Uberschreiten der zulassigen Motortemperatur wird durch einen Fehler im Display angezeigt (siehe Kapitel 12.1, Seite
58).

2.7.3 Eingangssicherung, Thermosicherung

Der Frequenzumformer verflgt tber eine Eingangssicherung und bei explosionsgeschitzter Ausflihrung zusatzlich tber
eine Thermosicherung. L&st einen dieser Sicherungen aus, liegt ein schwerwiegender Fehler vor. Der FU wird permanent
von der Versorgung getrennt und muss ersetzt werden.

2.8 Umgebungstemperatur
Falls auftragsbezogen nicht anders festgelegt, gilt fiir die Einsatztemperatur allgemein:
+ Steuerantriebe -25 bis +60°C

» Regelantriebe -25 bis +60°C
 Ex-Stellantriebe -20 bis +40°C (gemaf EN 60079-0)

+ Ex-Stellantriebe mit erweitertem Temperaturbereich -40 bis +60°C

VORSICHT: Die maximale Einsatztemperatur kann auch von weiteren auftragsspezifischen Einbaukomponen-
ten abhangig sein. Beachten Sie bitte die technischen Datenblétter, die produktspezifisch erstellt werden und
mit dem Stellantrieb ausgeliefert werden.

2.9 Lieferzustand der Stellantriebe

Fir jeden Stellantrieb wird bei der Endkontrolle ein Prifprotokoll erstellt. Durchgefiihrt werden eine 100%-Sichtkontrolle,
eine Kalibrierung der Drehmomentmessung in Verbindung mit einer ausgiebigen Laufprifung und eine Funktionsprifung
der Mikrocontroller-Steuerung.

Die Durchfiihrung dieser Prifungen wird entsprechend dem Qualitadtssystem mittels Prifprotokoll dokumentiert, welches
bei Bedarf bereitgestellt werden kann.

Die Grundeinstellung der Endlage muss nach der Montage auf das Stellglied erfolgen.

VORSICHT: Die Anleitung zur Inbetriebnahme (siehe Kapitel 5, Seite 13) ist unbedingt einzuhalten! Bei Aufbau
auf beigestellte Armaturen im Werk werden die Endlagen werkseitig eingestellt und mit dem Anbringen eines
Aufklebers dokumentiert (siehe Bild 7). Bei anlagenseitiger Inbetriebnahme missen jedoch diese Einstellungen
kontrolliert werden!

Einbaukomponenten sind voreingestell. Built-in components are preset.
Stellantrieb darf weder demontiert noch The actuator must not be
in seiner Stellung zur Armatur veréndert removed or changed in its

werden, andernfalls ist eine position to the valve, otherwise a
Neueinstellung erforderlich. re-adjustment is required.
Bei anlagenseitiger Inbetriebnahme Also at commissioning

kénnen Neujustagen erforderlich werden.  re-adjustment may be required.

SCHIEBEL ..

Bild 7: Aufkleber
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2.10 Hinweis (Anhéanger)

Auf jeden Stellantrieb wird am Handrad nach der Endprifung ein zweisprachiger Anhanger mit den wichtigsten Hinweisen
befestigt. Auf diesem Anhanger ist auch die interne Kommissionsnummer vermerkt (siehe Bild 8, Seite 9).

tag-cm-v1.00-2012.04.16 tag-cm-v1.00-2012.04.16

O O
SCHIEBEL SCHIEBEL

Antriebstechnik Ges.m.b.H Tel. +43 (1) 66108 /0 Antriebstechnik Ges.m.b.H Phone: +43 (1) 66108 / 0
ACHTUNG! Wichtige Unterlagen befinden ATTENTION! Important documents
sich beim Stellantrieb are near the actuator
Die Betriebsanleitung ist fiir jegliche Arbeiten am The operating instructions must be observed for
Stellantrieb und bei der Inbetriebnahme zu any and all operations on the actuator!
beachten! Storage/long-term storage, installation and
Lagerung/Langzeitlagerung, Einbau u. Wartung maintenance to be undertaken according to
sind It. Betriebsanleitung vorzunehmen. operational instructions.
HEBEZEUGE: Nur weiche Gurte verwenden. HOISTING EQUIPMENT: Use soft belts only. Not
Nicht am Handrad befestigen. to be attached to the hand wheel.
Vor INBETRIEBNAHME Silicagel aus dem Prior to START-UP remove silica gel from the
Anschlussraum entfernen. connection lid.
Samtliche WARTUNGSARBEITEN sind nur am Al MAINTENANCE WORK must only be carried
spannungslos geschalteten Stellantrieb out when actuator is switched off from power.
vorzunehmen. Das Einschalten wahrend der Switching on during maintenance must be
Wartung muss ausgeschlossen sein. prevented.
Beim elektrischen Anschluss Schaltbild beachten! Observe the wiring diagram when establishing

electrical connection!

KOMM.NR.: ICONSIGNMENT No.:

See back page

Bild 8: Anhénger

3 Verpackung, Transport und Lagerung

Je nach Bestellung werden die Stellantriebe verpackt oder unverpackt ausgeliefert. Besondere Verpackungsanforderungen
mussen bei der Bestellung spezifiziert werden. Beim Aus- bzw. Umpacken ist gréBte Sorgfalt anzuwenden.

VORSICHT: Bei Hebezeugen weiche Gurte verwenden. Gurte nicht am Handrad befestigen. Wenn der Stel-
lantrieb auf einer Armatur aufgebaut ist, Hebezeug an der Armatur und nicht am Stellantrieb befestigen.

3.1 Allgemeines
Im Anschlussraum der ACTUSMART CM Stellantriebe sind ab Werk min. 5g SILIKAGEL enthalten.

HINWEIS: Vor Inbetriebnahme des Stellantriebes (siehe Kapitel 5, Seite 13) muss das Silikagel entfernt werden!

3.2 Lagerung

HINWEIS: Durch Beachtung der nachfolgenden MaBnahmen werden Schaden bei der Lagerung von Stellantrieben ver-
mieden:

« Stellantriebe in gut gellifteten, trockenen Raumen lagern.

» Schutz gegen Bodenfeuchtigkeit durch Lagerung auf Holzrost, Paletten, in Gitterboxen oder Regalen.
» Gegen Staub und Schmutz die Stellantriebe mit Plastikfolie abdecken.

+ Stellantriebe miissen gegen mechanische Beschadigungen geschitzt werden.

+ Die Lagertemperatur von -20 °C bis +40 °C muss eingehalten werden.

Es ist kein Offnen der Steuerung des Stellantriebes zur Wartung von Batterien oder &hnlichem nétig.

3.3 Langzeitlagerung

HINWEIS: Bei Lagerung von Stellantrieben Gber mehr als 6 Monate miissen unbedingt folgende Anweisungen
zusatzlich beachtet werden:

» Das im Anschlussraum eingebrachte Silikagel ist langstens nach 6-monatiger Lagerung (ab Lieferdatum - Werk
Fa. SCHIEBEL, Wien) auszutauschen.
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* Nach Austausch des Silikagels ist die Dichtung des Anschlussdeckels mit Glyzerin einzustreichen. Danach den
Anschlussraum wieder sorgfaltig schlieBen.

» Schraubenkdpfe und blanke Stellen mit harzfreiem Fett oder Langzeitkorrosionsschutz einstreichen.

» Schadhafte Lackstellen, welche durch Transport, unsachgemaBe Lagerung oder mechanische Einfliisse entstanden
sind, sanieren.

GEFAHR: Bei explosionsgeschiitzten Stellantrieben darf der Stellantrieb nicht groBflachig liberlackiert
werden. Laut Norm darf zur Vermeidung des Aufbaus von elektrostatischer Aufladung die maximale
Schichtdicke von 200 um nicht Giberschritten werden!

+ Die fur die Langzeitlagerung getroffenen und vorgeschrieben MaBnahmen und Vorkehrungen alle 6 Monate auf
Wirksamkeit Gberpriifen sowie Korrosionsschutz und Silikagel erneuern.

HINWEIS: Bei Nichtbeachtung der oben angefiihrten Anweisungen kann Kondenswasserbildung auftreten, welche eine
Beschadigung des Stellantriebes zur Folge hat.

4 Montageanleitung

Bild 9: 1... Montageflansch, 2...Bohrbild GO/F10, 3...Zentrierrand, 4...Bohrbild F07, 5... Wellenverbindung,
6... Erdungsanschluss

Montagearbeiten jeglicher Art am Stellantrieb dirfen nur von Fachpersonal durchgefiihrt werden!

4.1 Mechanischer Anschluss

siehe Bild 9, Seite 10

Prifen Sie, ob Armaturenflansch und Stellantriebsflansch sowie Armaturenwelle mit der Wellenverbindung des Stellan-
triebs Ubereinstimmen. Bei Abtriebsausfiihrung ,Am“ (Gewindebuchse mit Bohrung), ist zu Uberprifen, ob das Gewinde
der Armatur mit dem Stellantriebsgewinde Uibereinstimmt.

Im Allgemeinen ist zu beachten:

» Die am Stellantrieb mit Rostschutz bestrichenen blanken Teile reinigen.

» Anschraubflachen der Armatur griindlich reinigen.

« Bei Stellantrieb die Abtriebswelle und bei der Armatur die anzutreibende Welle entsprechend einfetten.
+ Bei Ausflihrung ,Am" ist darauf zu achten, dass die Armaturenspindel reichlich gefettet wird.

« Stellantrieb auf Armatur bzw. Getriebe aufstecken.

10
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4 Montageanleitung

 Befestigungsschrauben tber Kreuz anziehen (Drehmomente geman u.a. Tabelle).

+ Mittels Handrad die Leichtgangigkeit der Verbindung Antrieb—Armatur Gberprufen.

. Anzugsmoment [Nm] flir Schrauben mit Festigkeitsklasse
Gewinde
8.8 \ A2-70 / A4-70

M6 11 8

M8 25 18
M10 51 36
M12 87 61

M16 214 150
M20 431 294
M30 1489 564

HINWEIS: Bei Abtriebsausfiihrung A (Gewindebuchse ungebohrt) sind nach der Bearbeitung und Reinigung der Spindel-
mutter unbedingt die beiden Nadellager in der Abtriebsform ausreichend zu schmieren.

Hierzu kann das optional erhaltliche Fett der Fa. SCHIEBEL oder ein Lagerfett entsprechend unserer Schmiermittelemp-

fehlung (Kapitel 15.3, Seite 61) verwendet werden.

4.2 Montageposition der Steuerung

Die Montageposition der Bedieneinheit kann in 90° Schritten verdreht werden.

VORSICHT: Beim Einbau muss die Position der Steuerung in Bezug zur direkten Sonneneinstrahlung beach-
ten. Es wird empfohlen, die Steuerung vor direkter Sonneneinstrahlung zu schiitzen (Dach, Einbaulage) um
mdgliche Fehlfunktionen zu vermeiden.

+ Antrieb und Steuerung spannungsfrei schalten.

Bild 10

» Um Beschadigungen der elektronischen Bauteile zu verhindern, muss die Steuerung und die Person geerdet werden!

+ Schrauben der Schnittstellenoberflache 16sen und Bediendeckel vorsichtig abnehmen.

» Bediendeckel in neue Position drehen und wieder aufsetzen.

— Auf korrekte Lage des O-Rings achten

— Bediendeckel max. um 180° verdrehen

— Bediendeckel vorsichtig aufsetzen um keine Leitungen einzuklemmen

 Schrauben gleichméaBig tGber Kreuz anziehen. ACHTUNG: max. Drehmoment 5 Nm.

11
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4.3 Elektroanschluss

GEFAHR: Der Elektroanschluss darf nur von Fachpersonal durchgefiihrt werden. Einschlédgige nationa-
le Sicherheitsanforderungen, Richtlinien und Vorschriften sind zu beachten!

Bitte beachten Sie die folgenden Schritte vor dem Elektroanschluss:

+ Elektroanschluss nur in spannungslosem Zustand durchfuhren.

Weiters ist darauf zu achten, dass es zu keinen elektrostatischen Entladungen wahrend des Anschlusses kommt.

Bitte zuerst die Erdungsschraube anschlieBen.

Der Leitungs- und Kurzschlussschutz muss anlagenseitig erfolgen.

Die Mdglichkeit zum Freischalten des Stellantriebs fir Wartungszwecke ist vorzusehen.
« Als Stromwert zur Auslegung ist der Nennstrom (siehe Technische Daten) heranzuziehen.

« Prlfen Sie, ob die anlageseitige Versorgung (Stromart, Spannung, Frequenz) mit den Anschlussdaten (siehe Typen-
schild, siehe Bild 2, Seite 6) Ubereinstimmt.

» Der Anschluss der elektrischen Leitungen muss entsprechend dem Schaltbild erfolgen. Dieses befindet sich im An-
hang der Dokumentation. Das Schaltbild kann unter Angabe der Fabrikationsnummer bei SCHIEBEL nachbestellt
werden.

HINWEIS: Bei der Verwendung von Optionen, wie zum Beispiel einer Profibus-Anbindung, sind auch die dafir
geltenden Richtlinien zu befolgen.

4.3.1 Leistungsversorgungsanschluss

Bei ACTUSMART CM Stellantrieben ist die Motoransteuerung integriert, d.h. es ist lediglich die Versorgungsspannung
anzuschlie3en.

Bei nicht explosionsgeschiitzten Stellantriebe erfolgt die Verdrahtung Uber einen von den Steuersignalen separaten
Stecker (siehe Bild 11, Seite 12).

Bild 11: 1... Metrische Verschraubung M32x1,5, 2...M40x1,5, 3...M25x1,5, 4... Steckereinsatz Han6E (fir Span-
nungsversorgung), 5. .. Steckereinsatz Han24E (fiir Steuerleitungen), 6. . . Stecker fiir Optionen, 7... Steckerblech,
8...Anschlussgehduse

Bei explosionsgeschiitzten Stellantrieben bzw. auf Bestellung erfolgt der Anschluss des Stellantriebes Gber Klemmleiste
(siehe Bild 12).

12



Betriebsanleitung ACTUSMART CM, Steuerungsversion 1.2
OM-GERMAN-CM-V1.2-16xx-V2.03-2023.02.08 5 Inbetriebnahme

Bild 12: Klemmenraum: 1...Metrische Verschraubung (sind bei Auslieferung mit Blindschrauben verschlossen)
M40x1,5, 2...2 x M20x1,5, 3...Klemmen fiir die Steuersignale, 4... Klemmen fir die Spannungsversorgung,
5... Erdklemme, 6. .. AuBenerdung

VORSICHT: Falls die Inbetriebnahme nicht unmittelbar nach dem elekirischen Anschluss erfolgt, sollte bei
Aufstellung im Freien zumindest die Spannungsversorgung angeschlossen werden, um eine Heizwirkung zu
erzielen. In diesem Fall kann bis zur Inbetriebnahme das Silikagel im Anschlussraum verbleiben. Siehe Kapitel
3.3, Seite 9.

5 Inbetriebnahme

Ausgegangen wird von einem korrekt aufgebauten und elektrisch angeschlossenen Stellantrieb (siehe Kapitel 4, Seite 10).

HINWEIS: Silikagel aus dem Anschlussraum entfernen.
5.1 Allgemeines

VORSICHT: Bei der Inbetriebnahme bzw. nach jeder Demontage vom Stellglied missen die elektrischen End-
lagen (siehe Kapitel 5.5, Seite 14) erneut eingestellt werden.

5.2 Handbetrieb

Durch die Verwendung eines Uberlagerungsgetriebes in der Handradbaugruppe ist keine mechanische Umschaltung fiir
den Handbetrieb nétig.

VORSICHT: Es ist NICHT gestattet, die Handbedienung mit mechanischen oder elektromechanischen Geraten
(z.B. Hebel, Bohrmaschine) zu betétigen, da dies zu Beschadigungen des Produktes flihren kann.

5.3 Mechanische Voreinstellung, Vorbereitung
Auf Grund der Verwendung des Multiturn-Sensors ist keine mechanische Voreinstellung erforderlich!

VORSICHT: Vor dem motorischen Betéatigen der Armatur sind unbedingt die Einstellungen des Drehmoments
zu kontrollieren und gegebenenfalls anzupassen.
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5.4 User Level und Berechtigungen

Um gewisse Parameter lesen und/oder Uberschreiben zu kénnen, muss ein User Level mit den bendtigten Berechtigungen
eingestellt werden. Der aktuelle User Level kann voriibergehend im Menp U User Levelgingestellt werden. Es besteht
weiters die Mdglichkeit den Standard User Level einzustellen, welcher als aktuell gultiger User Level aktiviert wird, bis ein
anderer User Level aktiviert wird (U User Level oder Standard User Level). Mehr Informationen erhalten Sie im Kapitel 7.6
auf der Seite 28.

5.5 Einstellung der Endlagen

Eine ausfuhrliche Beschreibung der Bedienung der Steuerung des ACTUSMART CM finden Sie im Kapitel 6.3, Seite 19.

HINWEIS: Bitte stellen Sie sicher, dass der aktive User Level die Berechtigung zum &ndern der Endlagenparameter hat.

5.5.1 Endlage AUF

Wahlschalter und Steuerschalter in die Mittelstellung bringen.

Bild 13: 1... Wahlschalter (rot), 2... Steuerschalter (schwarz)

Mit dem Steuerschalter kénnen Sie durch das Menii blattern. Bewegen Sie den Steuerschalter in Richtung © bis zum
ersten MenUpunkt ,,P 1.1 Endlage — Endlage AUF*.

P1 Endage
1 Auf

10000 FFev!

Bild 14 EDITIEREM?

Bild 15

Danach den Wabhlschalter kurz nach oben in Richtung ® schwenken und wieder in die neutrale Stellung federn lassen.

14
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BEE
1 Au

N

EDTERE|

EDITIERE
Bild 18

Bild 16 Bild 17

Dadurch andert sich die unterste Zeile am Display von ,EDITIEREN?* auf ,SICHERN?*

F1 Endage F1 Endage
1 Auf 1 Auf

10000 Fev. 10000 Fev.

EDITIEREN? SICHERMN?

Bild 19 Bild 20

Danach den Wahlschalter vollstandig nach unten in Richtung ® schwenken, bis dieser einrastet. Dadurch wird in der rech-
ten unteren Zeile am Display , TEACHIN" eingeblendet.

VORSICHT: Sobald am Display ,TEACHIN® erscheint, kann mit dem Bedienschalter (schwarzen Schalter) der
Antrieb motorisch gefahren werden. In dieser Betriebsart findet keine wegabhangige Abschaltung in der End-
lage statt!

VORSICHT: Beachten Sie, dass bei motorischem Betrieb nur die Drehmomentiiberwachung aktiv ist, da die
Wegeinstellung ja erst vorgenommen wird. Bitte prifen Sie daher zuvor, ob bereits das maximal zulassige
Drehmoment parametriert wurde.

Im Display werden durch die Positionsénderung laufend die Absolut- und Relativwerte geandert.

P1 Endage
1 Auf

2 2000 Fev]

SICHERN

SICHERM? teachin

Bild 21

Bild 22

Danach bewegen Sie den Antrieb handisch mit dem Handrad (Siehe Kapitel 2.1, Seite 6 bzw. 2.6, Seite 7) oder
motorisch mit dem Bedienschalter (schwarzer Schalter) in die Endlage OFFEN der Armatur.

» Absolutwert: Absolutwert der Positionsriickmeldung

15
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» Relativwert: Der Wert zur anderen Position

P1 Endage

1T A
2000 Fev!

SICHERM? teachin

Bild 23: 1. .. Absolutwert

Wenn die gewlinschte Endlage OFFEN der Armatur erreicht ist, bewegen Sie den Wahlschalter wieder in die Mittelstellung.
Dadurch wird die Zeile ,TEACHIN® wieder ausgeblendet.

P1 Endage
1 Auf

E | 2200 Fe

EDTERE!

SICHERM?

Bild 24

Bild 25

Um die Endlage zu bestéatigen (Sichern), den Wahlschalter kurz nach oben in Richtung ® schwenken und wieder in die
neutrale Stellung federn lassen.

EDITIERE

Bild 26 Bild 27 Bild 28

Dadurch andert sich die unterste Zeile am Display von ,SICHERN?“ auf ,EDITIEREN?" und die Endlage ist abgespeichert.

P1 Endage P1 Endage
1 Auf 1 Auf

| 2200 e 2200 Fe

SICHERN? EDITIEREM?

Bild 29 Bild 30

5.5.2 Endlage ZU
Wird im MenUpunkt P 1.2 Endlage — Endlage ZU* wie die Endlage AUF eingestellt.

16
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5.6 AbschlieBende Arbeiten

Nach abgeschlossener Inbetriebnahme auf ordnungsgeméafie Abdichtung der zu schlieBenden Deckel achten und Kabe-
leinfihrung nochmals Uberprifen (siehe Kapitel 2.4, Seite 7). Stellantriebe auf Lackschaden (durch Transport bzw. Monta-
ge) Uberpriifen und gegebenenfalls ausbessern.

6 Die Steuerung

Die Steuerung hat die Aufgabe der Kontrolle und Steuerung des Stellantriebes und bildet die Schnittstelle zwischen dem
Bediener, dem Leitsystem und dem Stellantrieb.

6.1 Bedieneinheit

Die Bedienung der Steuerung erfolgt Gber die beiden Schalter, dem Steuerschalter und dem, mittels Vorhangeschloss ver-
ssperrbaren Wahlschalter.

Zur Informationsvisualisierung dienen die 5 integrierten Meldeleuchten, sowie das Grafikdisplay.

Fir eine bessere Erkennbarkeit ist die Schaltersymbolik (¥, ®, @, ©) vertieft im Deckel angebracht.

Bild 31: 1... Wahlschalter, 2. .. Steuerschalter, 3. .. Grafikdisplay, 4. .. LED Anzeige, Bluetooth- und Infrarotschnittstelle

Die Schalter der Steuerung dienen einerseits zur elektromotorischen Betatigung des Antriebes und andererseits zur Para-
metrierung bzw. zum Sichten der verschiedenen Menupunkte.

Der Deckel der Steuerung darf nur mit einem feuchten Tuch sauber gewischt werden!

Die Montageposition der Bedieneinheit kann in 90° Schritten verdreht werden (siehe Kapitel 4.2, Seite 11).
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6.2 Anzeigeelemente
6.2.1 Grafikdisplay

Das in der Steuerung eingesetzte Grafikdisplay ermdglicht eine Klartextanzeige in verschiedenen Sprachen.

P1 Endage
1 Auf

| 2200 =

EDITIEREM?

Bild 32

Wahrend des Betriebs des Stellantriebs wird die Stellung der Armatur in Prozent, der Betriebsmodus und der Status
angezeigt.

Bei Verwendung der option ,ldentifikation“ wird in der untersten Zeile des Displays eine kundenspezifische Bezeichnung
angezeigt (z.B. KKS-Nummer).

1 SCHEBEL 09:3
T Bereil 19LACHT AAODT

10009~

\
W

2 T Aus

Bild 33: 1. .. Status, 2. .. Betriebsmodus, 3. .. Position

VORSICHT: Es ist die Position der Steuerung in Bezug zur direkten Sonneneinstrahlung beachten. Es wird
empfohlen, die Steuerung vor direkter Sonneneinstrahlung zu schiitzen (Dach, Einbaulage) um mégliche Fehl-
funktionen zu vermeiden.

6.2.2 LED Anzeige

Um dem Anwender eine bessere Statusvisualisierung zu ermdglichen werden grundlegende Informationen mit Hilfe von 5
farbigen LEDs angezeigt.
Beim Einschalten der Spannungsversorgung erfolgt ein Selbsttest der alle 5 LEDs gleichzeitig kurz aufleuchten Iasst.

18
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L3

LS L4

SCHIEBEL

L1 L2

Bereit
Bild 34
Bezeichnung \ Farbe \ Leuchtet Blinkt schnell Blinkt langsam Leuchtet nicht
L1 Gelb Kein Dreh- Drehmoment- . 1)
momentfehler fehler
Fehler (Keine
Bereit Wegfehler Bi;gf::g;regfg;?m
L2 Gelb | (Betriebsbe- | (Keine Betriebs- Warnung Vi P ’
: . ersorgungsspannung
reitschaft) bereitschaft!) ;
fehlt, interner Fehler
1)
Gilt bei drehmomentabhangig
Griin zU Schiiefen: Tritt ein, wenn die | 5 iop pefindet sich
L3 > 3) Lauf ZU Endlage ZU erreicht aber das o o
) nicht in ZU-Position
Abschalt-Drehmoment noch
nicht erreicht ist
Gilt bei drehmomentabhéngig
Rot OFFEN Offnen: Tritt ein, wenn die Antrieb befindet sich
L4 2) 3) Lauf OFFEN Endlage OFFEN erreicht aber nicht in der
das Abschalt-Drehmoment OFFEN-Position
noch nicht erreicht ist
Bluetooth Bluetooth Da- Bluetooth eingeschaltet, nicht
L5 Blau verbunden teniibertragung verbunden Bluetooth / Infrarot
: . ausgeschaltet
Rot Infrarot Infrarot Daten- Infrarot eingeschaltet, nicht
verbunden Ubertragung verbunden

6.3 Bedienung

Die Bedienung des Stellantriebes erfolgt Gber die an der Steuerung befindlichen Schalter (Wahl- und Steuerschalter).
Alle Einstellungen des Stellantriebes kénnen Uber diese beiden Schalter vorgenommen werden. Weiters kann die Para-
metereinstellung auch Uber die IR-Schnittstelle oder die Bluetooth-Schnittstelle erfolgen. Die Auslenkung des Schalters
beeinflusst die Schrittweite mit der durch das Parameterment geblattert wird.

L1 und L2 sind bei einer bestehenden Infrarot Verbindung ausgeschaltet.

2)Farbe von LED L3 und L4 kénnen durch Parameter P1.7 verandert werden - siehe auch Kapitel 7.1, Seite 25.
3)Falls beide LED L3 und L4 leuchten, wird hierdurch ein Wegfehler angezeigt.
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. i Bild 36: Leichte Auslenkung des Schalters (es wird zum
Bild 35: Neutrale Stellung nédchsten Parameter gesprungen)

Bild 37: Mittlere Auslenkung des Schalters (es wird zur Bild 38: Vollstdndige Auslenkung des Schalters (es wird
ndchsten Parameterkategorie gesprungen) an das Ende des Menlis gesprungen)

6.4 Willkommensmeni

Das Willkommensmen( zeigt dem Benutzer eine Willkommensnachricht, und fihrt die Person durch einigen wenigen
grundlegenden Einstellungen. Diese grundlegenden Einstellungen beinhalten u.a. die Sprache und die Zeitzone. Bitte
befolgen Sie die Anweisungen am Display. The welcome menu presents the user a welcome message, and guides the user

through some basic settings. Some basic settings include the language and the timezone. Please follow the instructions
shown on the display.

Sc H I E B E L Pleaze choose your lahguage: Pleaze choose your tirmezone:

i, schiehel-actuators . com Enghsh GMT + C:00

e will guice vou through zome hazic seftings B B
hefore you can start using your actuator.

Change: Black switch up / down Change: Black switch up / dowin
Flease move the red switch up to continue. Confirtn: Red suu?tch A Corfirrn: Red stru?tch i
Back: Red suwitch down Back: Red switch down

Bild 39: Willkommensmendi (1/2)

Show the welcome menu at power-on?

Thanks for choosing Schiebel
eg

Your current user level is 2.

Change: Black switch up J down
Confirm: Red zwitch up

= Pleaze mowe the red syitch ug bo continue.
Back: Red switch dowe

Bild 40: Willkommensmenti (2/2)
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6.4.1 Betriebsmodus

Mit dem Wahlschalter (rot) werden die verschiedenen Betriebszustande des Stellantriebes festgelegt. In jeder dieser Stel-
lungen ist es moglich den Schalter mittels Vorhangeschloss zu blockieren und damit den Stellantrieb vor unberechtigten
Zugriff zu schitzen.

Folgende Stellungen des Wahlschalters sind méglich:

Der Antrieb ist weder Uber die Fernansteuerung noch tber den auf der Steuerung
AUS o .
befindlichen Steuerschalter zu bedienen.
Es ist mdglich den Antrieb Uber den Steuerschalter motorisch zu betreiben. Eine
ORT® Ansteuerung Uber die Ferneingange kann bei entsprechender Parametrierung
ermoglicht werden (Uberlagerte Steuerbefehle, NOT Befehle)
Der Antrieb ist bereit Steuerbefehle Uber die Eingangssignale zu verarbeiten. Der
Steuerschalter ist fir den motorischen Betrieb des Stellantriebes nicht aktiviert.

FERN ©

Neben der Festlegung des Betriebsstatus dient der Wahlschalter im Parametriermodus zur Bestatigung bzw. zur Stor-
nierung der Parametereingaben.

Abhangig von der Stellung des Wabhlschalters (ibernimmt der Steuerschalter verschiedene Funktionen:

Der Steuerschalter dient entsprechend der inneren Symbolik zum Auf- bzw.
Abwartsblattern im Mendii. Aus der Neutralstellung in ® Richtung gelangt man in den
Wahlschalter in Stellung Statusbereich und danach zu den Historiendaten. In Richtung des Symbols @ gelangt
AUS: man in das Parametermenii. Hier Gbernimmt der Wahlschalter die Funktion der
Bestatigung ® bzw. der Verwerfung ® der aktuellen Eingabe entsprechend der
zugehdrigen Symbolik.

Wahlschalter in Stellung Der Steuerschalter ermdglicht das Betrachten des Status-, Historiendaten- und
FERN ©: Parameterbereichs.

Mit dem Steuerschalter kann der Stellantrieb motorisch betrieben werden. Es besteht
die Mdglichkeit des Tippbetriebes sowie der Selbsthaltung. Die Schalter sind mit einer
Feder ausgerUstet welche die Schalter automatisch in die neutrale Position
zuriickschnappen lasst. Um eine Selbsthaltung des Steuerbefehles zu erreichen,
muss der Steuerschalter in die mechanische Rastposition gedriickt werden.

Wahlschalter in Stellung
ORT ®:

6.4.2 Parametrierung

Alle Parameter werden grundséatzlich im entsprechenden Parameterpunkt als Zahlen dargestellt. Wenn man sich im Men(
des Stellantriebes befindet springt man mittels des Steuerschalters zu den verschiedenen MenUpunkten. Im linken unteren
Eck des Displays wird die Option ,EDITIEREN" angeboten.

F 20 Dnerses
& Wireless

| 0 Aus |

EDITIEREM?

Bild 41

Durch Bestatigung des Wahlschalters (einer kurzen Auslenkung des Wahlschalters in Richtung @, (siehe Bild 26, Seite
16 bis Bild 28, Seite 16) kann nun der gewahlte Parameter gedndert werden. Zur Bestatigung dieser Eingabebereitschaft
wechselt die Anzeige ,EDITIEREN" im Display zu ,SICHERN".
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F 20 Dierses
6 Wieless

| 0 Aus |

SICHERN?

Bild 42

Die Anderung des Parameters erfolgt nun durch den Steuerschalter in Richtung des ® oder des © Zeichen. (siehe Bild
35 bis Bild 38, Seite 20) Nach Erreichen des gewlinschten Parameterwertes wird der Wert mit Hilfe des Wahlschalters
bestatigt (erneut eine kurze Auslenkung des Wabhlschalters in Richtung @, (siehe Bild 26, Seite 16 bis Bild 28, Seite 16).

6.4.3 Beispiel einer Parametrierung

Exemplarisch wird im folgenden der Parameter P20.6 (Wireless) von 0 (Wireless aus) auf 2 (Bluetooth Kommunikation ein).
Dadurch wird die Bluetooth Verbindung fiir kurze Zeit aktiviert und wird danach selbsttétig wieder deaktiviert:

Bedien und Steuerschalter miissen in der neutralen Position stehen

Bild 43: 1... Wahlschalter (rot), 2... Steuerschalter (schwarz)

Bewegen Sie jetzt den Steuerschalter nach unten (in Richtung ©) bis der Menipunkt ,P 20.6 Diverses — Wireless“ ange-
zeigt wird.

F 20 Diverses
& Wieless

| 0 Aus |

Bild 44 EDITIEREM?

Bild 45

Danach den Wahlschalter kurz halb nach oben (in Richtung ®) schwenken und wieder zuriick in die neutrale Stellung
federn lassen.
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EDTEREI

Bild 46

Bild 47

EDITIERE

Bild 48

Dadurch andert sich die unterste Zeile am Display von ,EDITIEREN ?* auf ,SICHERN ?“

P 20 Diverses

6 Wireless

| 0 Aus

EDITIEREM?

Bild 49

EDTERE!

P 20 Diverses

& Wireless

| 0 Aus

SICHERM?

Bild 50

Danach den Steuerschalter nach oben (in Richtung ®) schwenken um den Wert von 0 (aus) auf 2 (Bluetooth) zu &ndern

Bild 51

P 20 Diverses

& Wireless
2 Bluetooth

SICHERM?

Bild 52

Wenn der Wert auf 1 gedndert wurde bestatigen Sie die Auswahl indem Sie den Wahlschalter wieder kurz halb nach oben
(in Richtung @) schwenken und zuriick in die neutrale Stellung federn lassen (siehe Bild 46 bis Bild 48).

Bild 53

EDITIERE

F 20 Diverses

6 Wireless
2 Bluetooth

EDITIEREN?

Bild 54

Dadurch &ndert sich die unterste Zeile am Display von ,SICHERN?* auf ,EDITIEREN?“ und der Parameter ist abgespei-

chert.
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6.4.4 ,TEACHIN®

Zuséatzlich dazu besteht fir einige Parameter (Endlagen, Zwischenpositionen) die Mdglichkeit die Einstellwerte mittels , TE-
ACHIN“ festzulegen. Dadurch wird die Einstellung dieser Parameter stark vereinfacht.

Nach Auswahl des entsprechenden Menupunktes (z.B.: Endlage AUF) den Modus von ,EDITIEREN?* auf ,SICHERN?*
andern und danach den Wahlschalter (rot) in die Stellung ,Handbetrieb“ ® schalten und eingerasten. Am Display erscheint
daraufhin die Meldung , TEACHIN® und der aktuelle Positionswert wird laufend in den Parameterwert (bernommen. Zu-
satzlich zur manuellen Betatigung mittels Handrad kann der Stellantrieb in diesem Betriebsmodus auch motorisch mit dem
Steuerschalter in die gewlinschte Position gefahren werden. (siehe auch Kapitel 5.5.1, Bild 22, Seite 15)

P1 Endage
1 Auf

2000 e

SICHERM? teachin

Bild 55

VORSICHT: Beachten Sie, dass bei motorischem Betrieb nur die Drehmomentiiberwachung aktiv ist, da die
Wegeinstellung ja gerade erst vorgenommen wird. Bitte priifen Sie daher zuvor ob bereits das maximal zulés-
sige Drehmoment parametriert wurde.

Nach Erreichen der gewlinschten, zu definierenden Position wird der Wahlschalter wieder zuriick in die neutrale Stel-
lung bewegt. SchlieBlich muss der Parameterwert noch gesichert werden indem Sie den Wahlschalter wieder kurz halb
nach oben (in Richtung ®) schwenken und zuriick in die neutrale Stellung federn lassen (siehe auch Bild 46 bis Bild 48,
Seite 23).
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7 Das Parametermeni

Zu jeder Parametergruppe finden Sie sowohl eine Beschreibung als auch eine tabellarische Ubersicht der Meniipunkte und
der zugehdrigen méglichen Parametrierungen. Die unten angeflihrten Parameterlisten inkludieren auch alle Menipunkte
eventueller Optionen. Es kann daher vorkommen, dass MenUpunkte angefihrt und beschrieben werden, die nicht im
Lieferumfang enthalten sind.

7.1 Parametergruppe: Endlage

Diese Parameter dienen zur Einstellung der Endlagen und der Abschaltung des Stellantriebes. Es ist darauf zu achten,
dass die in Kapitel 5.5, Seite 14 beschriebene mechanische Grundeinstellung bereits vorgenommen wurde.

VORSICHT: Vor dem Betrieb des Stellantriebes miissen unbedingt diese Parameter im Rahmen der Inbetrieb-
nahme eingestellt werden! Auch die Einstellungen im Men( ,Drehmoment” (siehe Kapitel 7.2, Seite 26) sind
mit den zulassigen Werten der Armatur zu vergleichen und gegebenenfalls zu korrigieren!

HINWEIS: Generell ist fir die Endlagen zu beachten, dass fiir offen 100 % und fiir geschlossen 0% gilt. Diese Werte
kénnen nicht verandert werden! Der Endlagenbereich ist erreicht sobald 0 % oder 100 % am Display angezeigt werden.

MenUpunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlduterungen / Anmerkungen
TEACHIN: Parameterwert kann mittels TEACHIN festgelegt werden.
P1.1 Endlage AUF 2) Bei bekanntem Stellweg kann nach Einstellung einer
0...100U . : . .
Endlage die zweite numerisch eingegeben werden.
TEACHIN: Parameterwert kann mittels TEACHIN festgelegt werden.
P1.2 Endlage ZU 2) Bei bekanntem Stellweg kann nach Einstellung einer
0...100U . : . .
Endlage die zweite numerisch eingegeben werden.
Der Stellantrieb nutzt die Endlagensignale zur
Abschaltung und Meldung der Endlage Achtung: Bei
P13 Endlage Absteuerung 0: wegabhanai Failsafe-Antrieben in Failsafe-Richtung nicht
’ 9 AUF -Weg 99 | anwendbar. Wegabhéangige Positionierung nur durch

andern der mechanischen Verbindung zur Armatur
méglich.

Der Stellantrieb meldet die Endlage bzw. stoppt den
Motorlauf erst nach Erreichen des spezifizierten
Drehmomentes unter der Voraussetzung der ebenfalls
erreichten Endlage. Bei nicht erreichtem Endlagensignal
meldet der Stellantrieb eine Stérung. Wird in der Endlage
wahrend dem Drehmomentaufbau der Stellbefehl
abgeworfen, schaltet der Motor ab und das gewtinschte
Drehmoment wird nicht erreicht. Achtung: Bei
Failsafe-Antrieben in Failsafe-Richtung nicht
anwendbar. Moment/Kraft ist in der Failsafe-Position
von der Federrestkraft abhéngig.

1:
drehmo-abhangig

Wie ,drehmo-abhangig®, jedoch wird im Endlagenbereich
auch bei Abwurf des Stellbefehls wahrend dem
Drehmomentaufbau das Drehmoment weiter erhéht bis
der eingestellte Wert erreicht wird. Achtung: Bei
Failsafe-Antrieben in Failsafe-Richtung nicht
anwendbar. Moment/Kraft ist in der Failsafe-Position
von der Federrestkraft abhéngig.

2:
drehmo-abhéangig1

Wie ,drehmo-abhangig1*, jedoch wird zusatzlich im
Endlagenbereich automatisch ein Stellbefehl generiert,
damit auch ohne Stellbefehl das Drehmoment erreicht
bzw. gehalten wird. Kommt es im Endlagenbereich zu

3: einem Abfall des Drehmoments wird dieses automatisch
drehmo-abhangig2 wieder auf die eingestellten Werte erhéht. Bsp.:
Materialverdnderung durch Temperaturunterschied.
Achtung: Bei Failsafe-Antrieben in Failsafe-Richtung
nicht anwendbar. Moment/Kraft ist in der
Failsafe-Position von der Federrestkraft abhéngig.

Fortsetzung siehe nédchste Seite

Areprasentativ fir CM03
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Fortsetzung der Tabelle

MenUpunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlduterungen / Anmerkungen
Wie ,wegabhéngig”, jedoch fahrt der Antrieb nach
Erreichen der Endlage auch bei Abwurf des Stellbefehls
4 weaabhanaia noch__die eingestellte Uberlaufzeit weiter. Nur relevant,
-Weg 991 | wenn Uberlaufzeit (P1.10, P1.11) groBer als 0.Achtung:
Bei Failsafe-Antrieben in Failsafe-Richtung nicht
anwendbar.
P1.4 Endlage Abstezuljarung 0: wegabhangig siehe P1.3
1: .
drehmo-abhangig siehe P1.3
2: .
drehmo-abhangig1 siehe P1.3
3: .
drehmo-abhangig2 siehe P1.3
4: wegabhangig1 siehe P1.3
P15 Endlage SchlieBrichtung 0: normal (rechts) Antrieb ist flr rechtsQrehehd = schlieBen ausgelegt.
Umgekehrter Drehsinn! Linksdrehend = schlieBen
1:invers (links) Das Auskreuzen aller Signale und Befehle erfolgt durch
die Steuerung.
. 0: ZU = griin _
P{ 7 Endlage LED funktion Definition der Farbe der ZU- bzw. AUF-Endlage
’ 1:ZU = rot
2: ZU = griin, gelbe
LED invers
3: ZU = rot, gelbe
LED invers
Hysteresebereich fur die Endlagenmeldungen:
Beispiel: Endlage/Hysterese 1 % bedeutet, die Endlage
P18 Endlage Hysterese 0,1...10,0% gU ist beim SchlieBen bei 0 % erreicht und wird beim
’ 9 y {0,5%} Offnen erst bei 1% verlassen, d.h. auch ein erneutes
SchlieBen kann erst nach Verlassen dieses
Hysteresebereichs erfolgen.
Bei Ann&herung an die Endlage wird die
O,
P1.9 Endlage Rampe 0.1...100% Geschwindigkeit reduziert.
- Abschaltverzégerung nach Erreichen der Endlage, siehe
P1.11 Endlage Uberlauf Auf 0...60s wegabhangigl (P1.3, P1.4)
P{ 12 Endlage Uberlauf Zu 0.. 60s Abschaltverzdgerung nach Erreichen der Endlage, siehe

wegabhangig1 (P1.3, P1.4)

VORSICHT: Bei Aufbau des Antriebes auf ein zusatzliches Getriebe sind die entsprechenden Werte des Ge-
triebes / der Schubeinheit bei der Eingabe der Parameter am Antrieb zu berticksichtigen! Um den tatséchlichen
Stellweg (inkl. Getriebe / Schubeinheit) zu ermitteln, ist die Untersetzung des Getriebes / der Schubeinheit zu
bericksichtigen.

HINWEIS: Bei Verwendung des Punktes Drehmomentabhangig AUF bzw. Drehmomentabhéangig ZU muss die Endlage
so eingestellt werden, dass diese kurz vor Erreichen des Drehmomentes anspricht. Der Antrieb ist erst dann offen bzw.
geschlossen, wenn das eingestellte Drehmoment und die dazugehérende Endlage erreicht sind. Wird die Endlage nicht
erreicht, kommt es zu einem Drehmomentfehler (siehe Kapitel 6.2.2, Seite 18).

7.2 Parametergruppe: Drehmoment

Falls bei der Bestellung kein Drehmoment spezifiziert war, wird der Stellantrieb werksseitig mit dem maximal einstellbaren

Drehmoment ausgeliefert.
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Menipunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
Abschaltdrehmoment in AUF-Richtung
P2.1 Drehmoment AUF 8...32Nm°% HINWEIS: Der Bereich kann durch den Mentpunkt P2.3
eingeschrankt werden.
p2.2 Drehmoment ZU 8...32Nm® Wie P2.1, jedoch in Richtung ZU.

VORSICHT: Bei Aufbau des Antriebes auf ein Getriebe oder eine Schubeinheit sind die entsprechenden Ma-
ximalwerte und Faktoren des Getriebes bzw. der Schubeinheit bei der Parametrierung des Antriebs zu beriick-
sichtigen!

7.3 Parametergruppe: Drehzahl

Menipunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen

Die gewlinschte Abtriebsdrehzahl flir Ortbetrieb in

i1
P4.1 Drehzahl ORT AUF 1,0...72,2min Richtung AUF.

P4.2 Drehzahl ORT ZU 1,0...72,2min"! Wie P4.1, jedoch in Richtung ZU.

Die gewlinschte Abtriebsdrehzahl fir Fernbetrieb in

ia—1
P4.3 Drehzahl FERN AUF 1,0...72,2min Richtung AUF.

P4.4 Drehzahl FERN ZU 1,0...72,2min™! Wie P4.3, jedoch in Richtung ZU.

Die gewlinschte Abtriebsdrehzahl fiir Notbetrieb in

P4.5 Drehzahl NOT AUF 1,0...72,2min™! Richtung AUF
P4.6 Drehzahl NOT ZU 1,0...72,2min™! Wie P4.5, jedoch in Richtung ZU.
Dreh- ' DichtscplieBdrehzahl: Dreh.zahl, mit der der Antr?eb in
P4.7 Drehzahl momentabh. 1,0...72,2min~! der Nahe der Endlage bei drehmomentabﬂhang@er
Abschaltung (siehe P1.3 und P1.4) fahrt.
P4.8 Drehzahl Minimal 1,0...72,2min! Minimale Drehzahl.

HINWEIS: Die Maximaldrehzahl ist bei der 24 VDC-Variante auf 20 min~! begrenzt.

7.4 Parametergruppe: Rampe (Option)

Die Parametergruppe Rampe ist nur vorhanden, wenn es sich um eine Steuerung mit Frequenzumformer oder der An-
triebstype ACTUSMART CM handelt.

Die Startrampe kann fiir die einzelnen Betriebsmodi getrennt festgelegt werden. Dabei bedeutet eine Startrampe von
100 %, dass der Motor innerhalb von etwa einer Sekunde seine Maximaldrehzahl erreicht. Ist die Drehzahl auf geringere
Werte reduziert (siehe Kapitel 7.3), so ergibt sich eine entsprechend kiirzere Anlaufzeit. Ist die Rampe auf geringere Werte
als 100 % eingestellt, erhéht sich die Anlaufzeit entsprechend umgekehrt proportional.

Menipunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
P5.1 Rampe ORT 1...100% Die gewlinschte Rampe fiir den Ortbetrieb.
P5.2 Rampe FERN 1...100% Die gewiinschte Rampe flr den Fernbetrieb.
P5.3 Rampe NOT 1...100% Die gewlinschte Rampe fir den Notbetrieb.

7.5 Parametergruppe: Steuerung

Menipunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
Bereit- . P . . x
P6.2 Steuerung verzégerung 0...10sec. Abfallverzégerung fir die Bereitmeldung (bin. Ausgange)
24 V-Hilfsspannungsausgang ist ausgeschaltet (siehe
Steuerung 24V Ausgang 0 Kapitel 20.5, Seite 68). Die Funktion des
P6.5 : : . .
Hilfsspannungseinganges bleibt aktiv.

Fortsetzung siehe néchste Seite

3reprasentativ fir CM03
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Fortsetzung der Tabelle
Mendipunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
1 24 V-Hilfsspannungsausgang ist eingeschaltet (siehe
Kapitel 20.5, Seite 68).
P6.6 Steuerung Min. Impulszeit 0,1...2,0sec. minimale Einschaltzeit des Motors
P6.17 Steuerung Ex.ternes 0: Aus Das externe Display ist nicht aktiviert.
Display

Zugriff auf das Parametermeni auf dem externen
Display. Motorbetrieb ist deaktiviert auf dem externen
display; die Modi ORT und FERN werden von dem
Hauptdisplay Gbernommen.

1: Menii

Zugriff auf das Parametermen( und Motorsteuerung ist
auf dem externen Display und dem Hauptdisplay
moglich. Im Falle eines Verbindungsabbruches mit dem
externen Display, verweilt der Antrieb im AUS Zustand.

2: Meni/Steuerung

Zugriff auf das Parameterment und Motorsteuerung ist
auf dem externen Display und dem Hauptdisplay
maoglich. Im Falle eines Verbindungsabbruches
Ubernimmt der Antrieb den eingestellten Betriebsmodus
des Hauptdisplays (ORT/FERN).

2: Menu/Steuerung
(Fallback)

7.6 Parametergruppe: User Level

Ab der Display Firmwareversion 1600 kénnen mit der Parametergruppe 7 die Standard User Level fiir die Vorortbedienung,
das externe Display oder Uber einem Bus eingestellt werden.

Mit den User Level ist es méglich den Zugriff zu bestimmten Parametern zu begrenzen. Je nach eingestelltem User Level
pro Parameter kdnnen diese nur gelesen bzw. bearbeitet werden, falls der momentane User Level gréBer oder gleich dem
eingestellten User Level des Parameters ist.

Allen Parametern wird bei der Auslieferung ein Standard User Level vergeben. Diese kdnnen mit dem SmartTool2 verandert
werden, sofern der im SmartTool eingestellte User Level hoher ist wie das eingestellte User Level des Parameters.

Mame Values Units
R . (=) B

2. Cloze 10,00 [Rev.)] =

Write Access Smartcode
7. LEM Level 1 v || Lewel 3 v
8. Hysteresis 0,05 [3] L
9. Ramp 0,1 [35] [ ]
10. Range 0 [3] [ ]
11, Overrun Cpen 3,0 [5] %
12, Overrun Close 0,0 [5] %

Bild 56: Parameterment( des Stellantriebs im SmartTool2; der User Level kann pro Parameter durch anklicken des
markierten Symbols verdndert werden.

Die folgende Tabelle zeigt die Standard Passworter fiir folgende User Level:

28

User Level Passwort Lokal Passwort Wireless
1 LLVL1 WLVLA1
2 LLVL2 WLVL2
3 LLVL3 WLVL3
4 LLVL4 WLVL4
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Die Standard Passworter kdnnen mit dem SmartTool2 (Adjust Wizard - Access Tab, siehe Abbildung 57) oder direkt bei
der Antriebssteuerung ("P7.4 - Passwort &ndern") gedndert werden.

HINWEIS: Bei der Anderung des Passwortes mittels "P7.4 - Passwort &ndern"wird das Passwort des aktuellen User Levels
geandert.

211130016
@ Connected 2111300616
0134 9008 6142 5241
O | Testhlode | DbgToraTest | AarmSim | raisste | Access
User Level Set Password
. © @ Locsl0 Remete
Al parameters Visibilty Wite Access Smartcode
Al Categories Paremeters Catzgory
All Commands Wite Access
Project User Levels SubProject UserLevels
: :
[ oitockEnsbie
c Pim B8 @/o|B8] oo

Bild 57: SmartTool2 Adjust Wizard - Access Tab

MenUpunkt Unterpunkt mdgl. Einst. Erlduterungen / Anmerkungen

Setzt das Standard User Level der ACTUSMART
Steuerung. Das eingestellte User Level wird automatisch
aktiv, falls das User Level im Meniipunkt U - User
Level"geandert wurde und die Antriebssteuerung fir 3

P71 User Level Lokal 0.6 Minuten nicht betatigt wird bzw. wenn der Stellantrieb
neugestartet wird. Falls das einzustellende User Level

hdher ist wie das aktive User Level, wird nach dem
Passwort des einzustellenden User Levels abgefragt.

P7.2 User Level Bus 0...6 Setzt das User Level fir den Zugriff (ber dem Bus.
P73 User Level Ex.ternes 0.6 Setzt das User Level fur.den Zugriff Gber das externe

Display Display.
Passwort

P7.4 User Level 6-stellig Andert das Passwort des aktiven User Levels.

andern

HINWEIS: Alle Parameter haben voreingestellte User Level. Eine Ubersicht tiber die Standard User Level der Parameter
ist in der Tabelle in Kapitel 7.19 auf der Seite 49 ersichtlich.
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7.7 Parametergruppe: Position

Neben den Endlagen AUF und ZU kdnnen auch Zwischenstellungen festgelegt werden. Diese kénnen als Rickmeldesi-
gnal fur die binaren Ausgéange genutzt werden oder als Zielwert zum Zwischenstellungsanfahren (Option: Zwischenstellung

anfahren).

HINWEIS: Bei Anderung der Endlagen (siehe Kapitel 7.1, Seite 25) bleiben die Zwischenstellungen prozentmaBig er-
halten, d.h. die Absolutpositionen der Zwischenstellungen &ndern sich.

MenUpunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
. . TEACHIN Positionswert der Zwischenstellung 1.
P8.1 Position Zwischenst. 1 0...100% Eingabe des gewiinschten Wertes in Prozent.
iy . TEACHIN .
P8.2 Position Zwischenst. 2 0..100% siehe oben
. . TEACHIN .
P8.3 Position Zwischenst. 3 0...100% siehe oben
iy . TEACHIN .
P8.4 Position Zwischenst. 4 0...100% siehe oben
P8.5 Position Notposition (')I' EA%HOIQJ Positionswert der Notposition
e o
Hysteresebereich der Zwischenstellungen: Innerhalb
dieser Hysterese erfolgt beim Anfahren von
. o Zwischenstellungen keine Nachpositionierung (Option
P8.6 Position Hysterese 0.1...10,0% Zwischenstellung anfahren). Weiters sind innerhalb
dieses Bereichs die Ausgangsfunktionen fir Position =
Zwischenstellung aktiv (siehe auch P10.1 ...).
iy . TEACHIN .
P8.7 Position Zwischenst. 5 0..100% siehe oben
iy . TEACHIN .
P8.8 Position Zwischenst. 6 0...100% siehe oben
iy . TEACHIN .
P8.9 Position Zwischenst. 7 0...100% siehe oben
iy . TEACHIN .
P8.10 Position Zwischenst. 8 0..100% siehe oben
P8.11 Position Totzone 0. 10% Toleranzbereichl for die Rggelabweichung (Sollwgrt -
externer Istwert), in dem keine Nachregelung stattfindet.
Die Steigung beeinflusst das Positionierverhalten nahe
der Sollposition. Je kleiner die Steigung gewahlt wird
P8.12 |  Position Steigung 0...100% (2.B.20%), desto friher beginnt der Antrieb bei
Annaherung an die Sollposition bei
drehzahlveranderbaren Antrieben die Drehzahl zu
reduzieren.
P8.13 Position Hysterese 0...100% Diese Hysterese wird der Totzone beaufschlagt.
P8.14 Position Zwischenst. 9 TEACHIN siehe oben
' 08 ' 0...100%
iy . TEACHIN .
P8.15 Position Zwischenst. 10 0...100% siehe oben
. . TEACHIN .
P8.16 Position Zwischenst. 11 0...100% siehe oben
iy . TEACHIN .
P8.17 Position Zwischenst. 12 0..100% siehe oben
iy . TEACHIN .
P8.18 Position Zwischenst. 13 0...100% siehe oben
. . TEACHIN .
P8.19 Position Zwischenst. 14 0...100% siehe oben
iy . TEACHIN .
P8.20 Position Zwischenst. 15 0..100% siehe oben
P8.21 Position Zwischenst. 16 TEACHIN siehe oben
0...100%
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Open
D D
H'H H_H
[ \
SP-AV
Close

Bild 58: Funktionsweise der Totzone und der Hysterese bei den Zwischenstellungen

Die obige Abbildung zeigt die Funktionen der Parameter "P8.11 - Totzonelind "P8.13 - Hysterese". Die Hysterese setzt die
obere und untere Grenze der Totzonengrenzen. Ist beispielsweise eine Zwischenstellung auf 50% eingestellt, die Totzone
auf 1% und die Hysterese auf 50%, so werden die Totzonengrenzen auf 49% und 51% liegen. Zusétzlich werden 50%
(Hysteresewert) von der eingestellten Totzone an den Grenzen beaufschlagt, was in diesem Fall £0.5% betragt. Der An-
trieb wird sich in Richtung 50% bewegen, falls die aktuelle Position unter 48.5% ist und stoppen, falls die aktuelle Position
zwischen 49.5% und der an der Ordinate gespiegelten auBBeren Hysterese, welches in diesem Fall 51.5% betragt befindet.

HINWEIS: Eine Hystereseneinstellung von 100% fiihrt zum Oszillieren des Antriebs, da sich die Grenzwerte Uberschnei-
den.

7.8 Parametergruppe: Binédre Eingange

Die Steuerung ist mit 5 frei parametrierbaren, bindren Eingangen ausgestattet. Weitere Angaben zu den technischen Daten
der bindren Eingénge finden Sie im Kapitel 20.2, Seite 65. Auch bei Ansteuerung des Stellantriebes Uber Profibus (Option)
sind die bindren Eingange wirksam.

Die bindren Eingange sind bei Auslieferung wie folgt gesetzt:
Eingang 1: AUF Eingang 2: ZU
Eingang 3: STOP Eingang 4: NOT AUF
Eingang 5: NOT ZU

MenUpunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlduterungen / Anmerkungen

Dieser Eingang ist nicht Aktiviert; es wird nicht im

P91 Bin. Eingang Eingang 1 -1+ Inaktiv Statusmeni SS2 - Bindre Eingangeangezeigt.

0: Funktionslos Dieser Eingang ist ohne Funktion.

AUF-Befehl in Betriebsart FERN (Wahlschalter in

1 Auf Stellung FERN).
. ZU-Befehl in Betriebsart FERN (Wahlschalter in Stellung
2:Zu
FERN).
. STOPP-Befehl in Betriebsart FERN (Wahlschalter in
3: Stopp

Stellung FERN).

Selbsthaltung fir AUF, d.h. ein kurzer Impuls geniigt und
der Stellantrieb lauft daraufhin bis in die Endlage. Soll
der Stellantrieb gestoppt werden, muss der Befehl STOP
gegeben werden.

4: Auf Selbsth.

5: Zu Selbsth. Selbsthaltung fur ZU, sieche AUF SELBSTH.
Uberlagerter Laufbefehl; Zum Lauf des Stellantriebes in
6: Not-Auf Richtung AUF, unabhé&ngig, ob der Wahlschalter auf

Fernbetrieb oder Ortbetrieb ist

Fortsetzung siehe nédchste Seite
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Fortsetzung der Tabelle

MenUpunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlduterungen / Anmerkungen
Uberlagerter Laufbefehl; Zum Lauf des Stellantriebes in
7: Not-Zu Richtung ZU, unabhangig, ob der Wahlschalter auf
Fernbetrieb oder Ortbetrieb ist
8: Freigabe Antrieb kann nur pei geschaltetem.SignaI betétigt
werden. Sowohl in Orts- als auch in Fernbetrieb
9: Auf/Zu Stellantrieb féh.rt.bei aktivjertem !Eingang AUF, jedoch bei
deaktiviertem Eingang in Richtung ZU
10: Zu/Auf Stellantrieb fahrt bei aktiviertem Eingang ZU, jedoch bei

deaktiviertem Eingang in Richtung AUF

11: Regler Freig.

Freigabe des Stellungsreglers

12: Auf inv. wie AUF, jedoch active low
13: Zu inv. wie ZU, jedoch active low
14: Stopp inv. wie STOPP, jedoch active low

15: Auf Selbsth.inv

wie AUF SELBSTH., jedoch active low

16: Zu Selbsth.inv

wie ZU SELBSTH., jedoch active low

17: Not-Auf inv.

wie Not-Auf, jedoch active low

18: Not-Zu inv.

wie Not-Zu, jedoch active low

19: Blockieren

bei aktiviertem (geschaltetem) Signal ist der Antrieb fir
den Betrieb auch im Ortsbetrieb gesperrt

20: Reglersperre

Sperre des Stellungsreglers

21: Freigabe Ort

Antrieb kann im Ortsbetrieb nur bei geschaltetem Signal
betatigt werden.

22: Block. Ort

Wie Freigabe Ort, jedoch active low

23: Verrieg.-Auf

Verriegelung AUF auslésen (in Betriebsart ORT und
FERN). Antrieb féahrt mit héchster Prioritéat AUF, Befehl
steht auch nach Erreichen der OFFEN Endlage intern

weiter an. Abwurf nur mit VERRIEGELUNG-AUS,
Versorgung aus oder Betriebsart AUS.

24: Verrieg.-Zu

Verriegelung ZU ausldsen (in Betriebsart ORT und
FERN). Antrieb fahrt mit héchster Prioritat ZU, Befehl
steht auch nach Erreichen der Endlage ZU intern weiter
an. Abwurf nur mit VERRIEGELUNG-AUS, Versorgung
aus oder Betriebsart AUS.

25: Verrieg.-Aus

Abwurf der Verriegelung

26: Failsafe

Ausldsen der Failsafe-Funktion in allen Betriebsarten
(nur funktionsfahig bei Failsafe-Antrieben).

27: Failsafe inv.

Wie Failsafe, jedoch active low

28: Verrieg.-Auf
inv.

Wie Verriegelung AUF, jedoch active low

29: Verrieg.-Zu inv

Wie Verriegelung ZU, jedoch active low

30: Verrieg.-Aus

Wie Verriegelung AUS, jedoch active low

nv.
Zwischenstellung 1 (P8.1) anfahren in Betriebsart FERN

R (Option Zwischenstellunganfahren). Innerhalb der

31: Zwischen- . . ; .
stellung 1 Hysterese (siehe P8.6) um die Zwischenstellung wird

nicht nachpositioniert. Héhere Prioritat als
Zwischenstellung 2, 3 und 4.

32: Zwischen- Wie Zwischenstellung 1, jedoch héhere Prioritat als
stellung 2 Zwischenstellung 3 und 4.

33: Zwischen- Wie Zwischenstellung 1, jedoch héhere Prioritat als
stellung 3 Zwischenstellung 4.

84: Zwischen- Wie Zwischenstellung 1, jedoch niedrigste Prioritat.
stellung 4

35: Notposition

Notposition (P 8.5) anfahren. Wie Zwischenstellung 1,
jedoch héhere Prioritét als Zwischenstellung 1, 2, 3 und
4.

36: Zwischen-
stellung 1 inv.

Wie Zwischenstellung 1, jedoch active low
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Fortsetzung der Tabelle

Mendipunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
87: Zwischen- Wie Zwischenstellung 2, jedoch active low
stellung 2 inv.
38: ZW|sch.en— Wie Zwischenstellung 3, jedoch active low
stellung 3 inv.
39: Zwischen- Wie Zwischenstellung 4, jedoch active low
stellung 4 inv.
41: Weg Auf Reserviert
42: Weg Zu Reserviert
43: Weg Auf inv. Reserviert
44: Weg Zu inv. Reserviert
45: .Fallsafe Reserviert (nur fur Failsafe Stellantriebe)
Verriegelung
4.6: Fallsafg Reserviert (nur fur Failsafe Stellantriebe)
Verriegelung inv.
Zwischenstellung Bit0. . . Bit3 ermdglichen das Ansteuern
47 der Zwischenstellungen von 1 bis 16 mit einem Bitmuster
Zwischen.stellun (binar auf dezimal); Dezimalwert + 1 ergibt die
. 9 Zwischenstellung. Bit3 ist der MSB. Bsp. zum Ansteuern
Bit0 ) - ; )
zur Zwischenstellung 1 missen alle Bits 0 sein, oder
zum Ansteuern zur Zwischenstellung 3 muss Bit1 1 sein.
48:
Zwischenstellung siehe 47: Zwischenstellung Bit0
Bit1
49:
Zwischenstellung siehe 47: Zwischenstellung Bit0
Bit2
50:
Zwischenstellung wie 47: Zwischenstellung Bit0 jedoch active low.
Bit0 inv.
51:
Zwischenstellung siehe 50: Zwischenstellung Bit0 inv.
Bit1 inv.
52:
Zwischenstellung siehe 50: Zwischenstellung Bit0 inv.
Bit2 inv.
53: PVST Start PVST starten (optional, siehe Kapitel PVST)
54: PVST Start inv. Wie 53: PVST Start jedoch active low.
55:
Zwischenstellung siehe 47: Zwischenstellung Bit0
Bit3
56:
Zwischenstellung siehe 50: Zwischenstellung Bit0 inv.
Bit3 inv.
P9.2 Bin. Eingang Eingang 2 siehe Eingang 1
P9.3 Bin. Eingang Eingang 3 siehe Eingang 1
P9.4 Bin. Eingang Eingang 4 siehe Eingang 1
P9.5 Bin. Eingang Eingang 5 siehe Eingang 1

HINWEIS: Informationen Uber Zusatzfunktionen wie eine Relaisplatine oder virtuellen Eingédngen entnehmen Sie bitte aus

den dazugehdrigen Betriebsanleitungen.

7.9 Parametergruppe: Bindre Ausgéange

Die Steuerung ist mit 8 frei parametrierbaren, bindren Ausgéngen ausgestattet. Weitere Angaben zu den technischen Da-
ten der bindren Ausgange finden Sie in Kapitel 20.1, Seite 65. Bei externer Versorgung sind die bindren Ausgange von der
restlichen Steuerung optisch getrennt.
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Wenn nicht anders vereinbart, sind die binaren Ausgange bei Auslieferung wie folgt parametriert:

Ausgang 1: Bereit Ausgang 2: Endlage OFFEN
Ausgang 3: Endlage ZU Ausgang 4: Lauf AUF
Ausgang 5: Lauf ZU Ausgang 6: Drehmo
Ausgang 7: ORT Ausgang 8: FERN
Meniipunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
P10.1 | Bin. Ausgang Ausgang 1 0: Funktionslos Dieser Ausgang hat keine Funktion.
1: Bereit Antrieb ist betriebsbereit.
2: Stdérung Sammelstdérung; Antrieb ist nicht funktionsbereit.
3: Offen Antrieb ist offen.
4: Geschlossen Antrieb ist geschlossen.
5: Lauf Auf Antrieb l4uft in Richtung AUF.
6: Lauf Zu Antrieb lauft in Richtung ZU.
7: Lauf Antrieb lauft entweder in Richtung AUF oder ZU.

8: Drehmo Auf

eingestelltes Abschaltdrehmoment in AUF Richtung
wurde erreicht - Antrieb hat abgeschaltet

Eingestelltes Abschaltdrehmoment in ZU-Richtung

9: Drehmo Zu wurde erreicht — Antrieb hat abgeschaltet.
10: Drehmo Eingestelltes .Abschaltmoment ip AUF- oder
ZU-Richtung wurde erreicht.
11: Weg Auf Die eingestellte Endlage AUF wurde erreicht.
12: Weg Zu Die eingestellte Endlage ZU wurde erreicht.
13: Pos. > Zwi.1 Position > Zwischenstellung 1
14: Pos. < Zwi.1 Position < Zwischenstellung 1
15: Pos. > Zwi.2 Position > Zwischenstellung 2
16: Pos. < Zwi.2 Position < Zwischenstellung 2
17: Pos. > Zwi.3 Position > Zwischenstellung 3
18: Pos. < Zwi.3 Position < Zwischenstellung 3
19: Pos. > Zwi.4 Position > Zwischenstellung 4
20: Pos. < Zwi.4 Position < Zwischenstellung 4
21: Ort Betriebsart ORT (Wahlschalter in Stellung ORT)
22: Fern Betriebsart FERN (Wahlschalter in Stellung FERN)
23: Aus Betriebsart AUS (Wahlschalter in Stellung AUS)
24: Ms\tlortemperatur Die Motortemperatur ist Gber der Warnschwelle.
arnung
25: I\A/I‘otortemperatur Die Motortemperatur ist Uber der Abschaltschwelle.
bschaltung
26: Immer Signal steht immer an.
27: Nie Signal steht nie an.

28: Bin. Eingang 1

29: Bin. Eingang 2

30: Bin. Eingang 3

31: Bin. Eingang 4

32: Bin. Eingang 5

Weiterleitung des entsprechenden binaren Eingangs an
den Ausgang.

33: Drehmo Auf ma.

Wie Drehmo Auf, jedoch wird in der Endlage bei
drehmomentabhéngiger Abschaltung dieses Signal
unterdriickt (maskiert).

34: Drehmo Zu ma.

Wie Drehmo Zu, jedoch wird in der Endlage bei
drehmomentabhangiger Abschaltung dieses Signal
unterdrlickt (maskiert).

35: Bereit Fern

Bereit und Betriebsart FERN

36: Bereit Ort

Bereit und Betriebsart ORT

37: Bereit Ort/Fern

Bereit und Betriebsart FERN oder ORT

34

Fortsetzung siehe nédchste Seite




Betriebsanleitung ACTUSMART CM, Steuerungsversion 1.2
OM-GERMAN-CM-V1.2-16xx-V2.03-2023.02.08

7 Das Parametermenti

Fortsetzung der Tabelle

MenUpunkt

Unterpunkt

mogl. Einst.

Erlauterungen / Anmerkungen

38: Verrieg.Auf

Verriegelung AUF ist aktiv. Befehl AUF steht intern mit
héchster Prioritét an und wird auch in der Endlage nicht
abgeworfen.

39: Verrieg.Zu

Verriegelung ZU ist aktiv. Befehl ZU steht intern mit
héchster Prioritét an und wird auch in der Endlage nicht
abgeworfen.

40: Failsafe OK1

Failsafe OK (nur bei Failsafe-Antrieben)

41: Failsafe OK2
42: Failsafe OK3

Failsafe OK und bereit (nur bei Failsafe-Antrieben)

Failsafe OK, bereit und FERN (nur bei
Failsafe-Antrieben)

43: Verriegelung

Verriegelung AUF oder ZU ist aktiv.

44: Bereit/Drehmo

Antrieb ist betriebsbereit und keine

OK Drehmomentabschaltung.
45: Bereit/Fern/ Antrieb ist betriebsbereit, in Betriebsart FERN und keine
Drehmo OK Drehmomentabschaltung.
46: Pos.=Zwi Position.= Zvyischenstellung 1. Die Brgite des Intervalls
ist mit dem Parameter P8.6 einstellbar.
47 Pos.=Zwi2 Position.= Zvyischenstellung 2. Die Brgite des Intervalls
ist mit dem Parameter P8.6 einstellbar.
48: Pos.=Zwi3 Position.= Zvyischenstellung 3. Die Brgite des Intervalls
ist mit dem Parameter P8.6 einstellbar.
49: Pos.=Zwi4 Position = Zwischenstellung 4. Die Breite des Intervalls

ist mit dem Parameter P8.6 einstellbar.

50: Pos.=Notpos

Position = Notposition. Die Breite des Intervalls ist mit
dem Parameter P8.6 einstellbar.

51: Bus Bit 1

52: Bus Bit 2

53: Bus Bit 3

54: Bus Bit 4

55: Bus Bit 5

56: Bus Bit 6

57:Bus Bit 7

58: Bus Bit 8

Bei vorhandener Bus-Schnittstelle (Hardware-Option)
wird der Ausgang entsprechend dem eingestellten Bus
Bit gesetzt.

59: Virtuell 1

60: Virtuell 2

61: Virtuell 3

62: Virtuell 4

Konfigurierbare Ausgangsfunktion (optional)

63: Steuerung OK

Die SMARTCON-Steuerung ist einsatzbereit.

64: Steuerspannung

Die Hilfsspannung fir die SMARTCON-Steuerung ist
OK. Diese Funktion ist nur verfligbar, wenn der

OK Hilfsspannungsausgang nicht eingeschaltet ist (P6.5 auf
0).
65: PVST OK Die PVST-Ausflhrung war erfolgreich.
66: PVST Fehler Die PVST-Ausflihrung war nicht erfolgreich (siehe
Kapitel ??).
. . Ein PVST wurde ausgeldst; der Antrieb flhrt einen
67: PVST aktiv PVST durch.

NOT-AUF Befehl ist aktiv. Bleibt auch bei

68: NOT Auf Endlagenabschaltung aktiv, wenn der NOT-Befehl noch
ansteht.
NOT-ZU Befehl ist aktiv. Bleibt auch bei
69: NOT ZU Endlagenabschaltung aktiv, wenn der NOT-Befehl noch

ansteht.

70: Analogeingang 1

Es liegt kein bzw. ein fehlerhaftes Analogsignal am

Fehler Analogeingang 1 an.
71: Analogeingang 2 Es liegt kein bzw. ein fehlerhaftes Analogsignal am
Fehler Analogeingang 2 an.

Fortsetzung siehe nédchste Seite
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Fortsetzung der Tabelle

MenUpunkt

Unterpunkt

mogl. Einst.

Erlauterungen / Anmerkungen

72: Phasenfolge
Fehler

Fir die Basis: Phasenfolgetberwachung ist aktiv fir
einphasige Stellantriebe, keine
Hauptversorgungsspannung falls die Steuerung extern
mit 24VDC versorgt wird, oder keine Verbindung mit der
Phase 2.

73: Stromversorgung
Fehler

Keine Versorgungsspannung zur Leistungselektronik
(wéhrend die Steuerung extern versorgt wird), oder
defekte Leistungselektronik.

74: FU Fehler

Der Frequenzumrichter ist defekt oder ein Kabelbruch
liegt vor (nur fir die Serie CM.V1.2).

75: Handbetrieb

Handbetrieb ist aktiv (fir FailSafe Antriebe). Siehe
Kapitel FailSafe fir mehr Informationen.

76: Wegsensor
Fehler

ABCSC.V1.2: Die Wegmessung befindet sich auBerhalb
des Bereichs oder die Verkabelung ist nicht in Ordnung.
CM.V1.2: Der Wegsensor ist nicht kalibriert.

77: Drehmosensor
Fehler

Potentiometerfehler bei der Basis, oder es liegt ein
Kabelbruch vor.

78: Bus Fehler

Es liegt ein Fehler bei der optionalen
Bus-Kommunikation vor.

79: Bus Watchdog

Der Watchdog fur die Bus-Kommunikation hat reagiert.

80: Unterspannung
Warnung

Die Eingangsspannung befindet sich unter der
nominellen Nennspannung; Motorbetrieb ist méglich.

81: Batterie Leer

Die Batterie des Displays ist leer. Datenverlust
(Datum/Zeit, Zahlersténde) ist méglich.

82: Motorschutz

Fir ABCSC.V1.2: Der Motorschutzschalter wurde
ausgelost.

83: Unterspannung
Fehler

Die Eingangsspannung ist zu niedrig; Motorbetrieb ist
nicht méglich, bis die Eingangsspannung wieder im
Nennspannungsbereich ist.

84: Unterspannung
Abschaltung

Die Eingangsspannung ist mehrmals unter der unteren
Spannungsschwelle abgefallen. Der Motor ist flr 5
Minuten abgeschaltet. Dieser Fehler kann durch Aus-
und Einschalten bzw. durch umlegen des Wahlschalters
auf AUS quittiert werden.

85: Uberspannung
Warnung

Die Eingangsspannung ist Giber der Nennspannung;
Motorbetrieb ist méglich.

86: Interner Fehler

Interner Kommunikationsfehler zw. el. Komponenten;
d.h. Interne Komm.E, Interne Komm.L oder Interne
Komm.D Fehler.

87: Drehmo Maskiert

Wie 33 bzw. 34, nur in beide Richtungen.

Der Ausgang 1 wird normal gesetzt, d.h. wenn die

P10.2 | Bin. Ausgang Aui%anrf]g 1 0: normal Bedingung von Punkt P10.1 erfillt ist, wird Ausgang 1
) auf HIGH (active HIGH) gesetzt.
1: invertiert Wenn die Bedingung von Punkt P10.1 erfullt ist, wird
’ Ausgang 1 auf LOW (active LOW) gesetzt.
. . Wenn die Bedingung von Punkt P10.1 erfillt ist, beginnt
2: norm. blinkend Ausgang 1 zu blinken (active HIGH).
L . Wenn die Bedingung von Punkt P10.1 erfillt ist, beginnt
3:inv. blinkend Ausgang 1 zu blinken (active LOW).
P10.3 | Bin. Ausgang Ausgang 2 siehe Ausgang 1
P10.4 | Bin. Ausgang A“f(%?]rf‘g 2 | siehe Qgsfgang 1
P10.5 | Bin. Ausgang Ausgang 3 siehe Ausgang 1
P10.6 | Bin. Ausgang A“f(%er‘]rf‘g 3 | siehe Qg;?a“g 1
P10.7 | Bin. Ausgang | Ausgang 4 siehe Ausgang 1
. Ausgang 4 siehe Ausgang 1
P10.8 | Bin. Ausgang Konf. Konf,
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MenUpunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlduterungen / Anmerkungen

P10.9 | Bin. Ausgang Ausgang 5 siehe Ausgang 1

Ausgang 5 siehe Ausgang 1

P10.10 | Bin. Ausgang Konf Konf

P10.11 | Bin. Ausgang Ausgang 6 siehe Ausgang 1

Ausgang 6 siehe Ausgang 1

P10.12 | Bin. Ausgang Konf Konf

P10.13 | Bin. Ausgang Ausgang 7 siehe Ausgang 1

Ausgang 7 siehe Ausgang 1

P10.14 | Bin. Ausgang Konf Konf

P10.15 | Bin. Ausgang Ausgang 8 siehe Ausgang 1

Ausgang 8 siehe Ausgang 1

P10.16 | Bin. Ausgang Konf Konf

ACHTUNG: Bei Verwendung des Punktes Drehmomentabhangig AUF bzw. Drehmomentabhangig ZU (siehe
Kapitel 7.1, Seite 25, Men( P1.3 und P1.4) ist der Antrieb erst dann offen bzw. geschlossen, wenn das einge-
stellte Drehmoment und die dazugehérende Endlage erreicht ist. Wird die Endlage nicht erreicht, kommt es zu
einem Drehmomentfehler (siehe Kapitel 6.2.2, Seite 18).

HINWEIS: Informationen Uber Zusatzfunktionen wie eine Relaisplatine oder virtuellen Ausgédngen entnehmen Sie bitte
aus den dazugehdrigen Betriebsanleitungen.
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7.10 Parametergruppe: Analogausgang (Option)

Der Positionsausgang dient zur Riickmeldung der aktuellen Stellung des Stellantriebes mittels 0/4...20 mA und ist mittels
Smartcode auch jederzeit nachristbar.
Bei nicht aktivierter Option erscheint beim Erreichen des Menipunktes lediglich die Meldung ,inaktiv*.

Ein Abgleich auf die Endlagen bzw. den Stellbereich ist nicht erforderlich. Uber die Einstellung der Weg-Endlagen (siehe
Kapitel 7.1, Seite 25) erfolgt ein automatischer Abgleich.
Auch bei drehmomentabhéngiger Abschaltung ist keine weitere Einstellung ndtig, da die Steuerung ausschlieBlich die
Weg-Endlage zur Berechnung heranzieht, unabhangig, ob diese durch das Drehnmoment oder durch die Weg-Endlage de-

finiert ist.

Die werkseitige Standardeinstellung lautet: 4 mA bei 0 %-Stellung; 20 mA bei 100 %-Stellung

Menipunkt Unterpunkt mdogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
P11.1 | Analogausgang Funktion 1 0: Aus mA-Ausgang ausgeschaltet.
1: Position mA-Ausgang entspricht dem Positions-Istwert.

2: Pos. Ventilkennl.

mA-Ausgang entspricht dem Positions-Istwert unter
Bertcksichtigung der Ventilkennlinie.

3: Drehmoment 1

mA-Ausgang entspricht dem Drehmoment-Istwert.

Drehmoment = 100% Zu: mA-Ausgang = Anfang

Drehmoment = 0%: mA-Ausgang = Mitte

Drehmoment = 100% Auf: mA-Ausgang = Ende

4: Drehmoment 2

mA-Ausgang entspricht dem Drehmoment-Istwert.

Drehmoment = 100% Zu: mA-Ausgang = Ende

Drehmoment = 0%: mA-Ausgang = Anfang

Drehmoment = 100% Auf: mA-Ausgang = Ende

5: Drehmoment 3

mA-Ausgang entspricht dem Drehmoment-Istwert.

Drehmoment = 150% Zu: mA-Ausgang = Anfang

Drehmoment = 0%: mA-Ausgang = Mitte

Drehmoment = 150% Auf: mA-Ausgang = Ende

6: Drehmoment 4

mA-Ausgang entspricht dem Drehmoment-Istwert.

Drehmoment = 150% Zu: mA-Ausgang = Ende

Drehmoment = 0%: mA-Ausgang = Anfang

Drehmoment = 150% Auf: mA-Ausgang = Ende

7: Ext. Istwert

mA-Ausgang entspricht dem Analogeingangswert.

8: Ext. Istwert (roh)

mA-Ausgang entspricht dem rohen Analogeingangswert.

Anfang 1 (bei 0...20,5mA - o/
P11.2 | Analogausgang 0%) {4mA} mA Wert fir die ZU (0%)-Stellung
Ende 1 (bei 0...20,5mA A o).
P11.3 | Analogausgang 100 %) {20 mA} mA-Wert fir die AUF (100%)-Stellung
Kalibrieren des Positionsausganges:
Wahrend der Einstellung dieses Parameters wird am
Ausgang ein 20 mA (100%)-Signal ausgegeben.
P11.4 | Analogausgang | Kalib. 20mA 1 -10%. .. +10% Verwenden Sie diesen Parameter, um das
20 mA-Ausgangssignal exakt zu kalibrieren (z.B. wenn
Sie am Ausgang 19,8 mA messen, addieren Sie einfach
1% (0,2 mA = 1% von 20 mA) zum angezeigten Wert).
P11.5 | Analogausgang Funktion 2 siehe Funktion 1
P11.6 | Analogausgang A“fagg/? (bei siehe Anfang 1
Ende 2 (bei .
P11.7 | Analogausgang 100%) siehe Ende 1
P11.8 | Analogausgang | Kalib. 20mA 2 siehe Ka1I|b. 20mA
7.11 Parametergruppe: Taktbetrieb

Uber den Taktbetrieb kann die Stellzeit in Teilbereichen oder iiber den gesamten Stellweg verlangert werden und ist sowohl
fur den Ort-, den Fern-, als auch fir den Notbetrieb verfigbar.
Der Taktbetrieb kann unabhangig fiir die Richtungen AUF und ZU aktiviert werden.
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Fir beide Richtungen sind Taktbeginn, Taktende, Lauf- und Pausenzeit separat einstellbar (siehe auch Bild 59, Seite 39).

Meniipunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
0: inaktiv Der Taktbetrieb ist nicht aktiviert.
1: aktiv Der Taktbetrieb ist im ORT-, im FERN- und im
P12.1 Taktbetrieb Modus ' NOT-Betrieb aktiviert.
2: nur ORT Der Taktbetrieb ist nur im ORT-Betrieb aktiviert.
3: nur FERN Der Taktbetrieb ist nur im FERN-Betrieb aktiviert.
4: nur ORT+FERN | Der Taktbetrieb im ORT- und im FERN-Betrieb aktiviert.
P12.2 Taktbetrieb Beginn AUF 0. 100% Position in %, gb der in AUF-Richtung mit dem
Taktbetrieb begonnen werden soll.
P12.3 | Taktbetricb Ende AUF 0. 100% Position in %, bei der in AUF-Richtung der Taktbetrieb
beendet werden soll.
P12.4 Taktbetrieb Laufzeit AUF 0,1...60 Laufzeit in AUF-Richtung
P12.5 | Taktbetrieb Pa“:ligze't 0,2...60 Pausenzeit in AUF-Richtung
P12.6 Taktbetrieb Beginn ZU 0...100% Position in %, ab der in ZU-Richtung mit dem Taktbetrieb
begonnen werden soll.
P{2.7 Taktbetrieb Ende ZU 0. 100% Position in %, bei der in ZU-Richtung der Taktbetrieb
beendet werden soll.
P12.8 Taktbetrieb Laufzeit ZU 0,1...60 Laufzeit in ZU-Richtung
P12.9 Taktbetrieb Pausenzeit ZU 0,2...60 Pausenzeit in ZU-Richtung
P12.10 | Takibetrieb Zeitbasis 0: Selfunden Zeitbasis fur die Lauf- und Pausenzeiten
1: Minuten
P12.11 Taktbetrieb Drehzahl- 0 Drehzahlanpassung maktl\./. No'rmaler Taktbe.trleb.
anpassung Drehzahlanpassung aktiv. Die Drehzahl wird
entsprechend der Laufzeit und Pausenzeit im
Taktbereich reduziert (z.B. Lauf- und Pausenzeit: 1 sec.,
1 daraus folgt halbe Geschwindigkeit der Drehzahl). Wird
die minimale Drehzahl unterschritten, so taktet der
Antrieb im umgerechneten Verhéltnis mit der minimalen
Drehzahl. Die Drehzahlanpassung ist nur bei Antrieben
der Type CM und AB CSC anwendbar.
D AUF @ I ZU S
S
G% AUS o 160% 0% N AUS 100%
TAKTEN TAKTEN TAKTEN TAKTEN
EIN AUS AUS EIN
TAKTEN TAKTEN
EIN ARS AUS EIN
TAKTEN TAKTEN
EIN AUS AUS El
TAKTEN TAKTEN
Bild 59

ACHTUNG: Es ist darauf zu achten, dass die Betriebsart des Antriebes nicht Gberschritten wird!
Die Laufanzeige am Antrieb (siehe Kapitel 6.2.2, Seite 18) blinkt nur, wahrend der Antrieb fahrt, d.h. wahrend
der Pause blinkt die Anzeige nicht!
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7.12 Parametergruppe: Stellungsregler (Option)

Die Option Stellungsregler SR dient zur Ansteuerung des elektrischen Stellantriebes durch eine Sollwertvorgabe mittels
0/4...20 mA-Signal. Mit dem SR wird die Positionsregelung des Stellantriebes durchgefiihrt, d.h. der Stellungsregler sorgt
dafir, dass der Istwert und damit die Position des Stellantriebes dem Sollwert nachgefuhrt wird.

Zur optimalen Anpassung des Regelverhaltens besteht die Mdglichkeit, verschiedene weitere Optionen des Stellungsreg-
lers zu parametrieren.

MenUpunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlduterungen / Anmerkungen
Stell 0: aus Stellungsregler deaktiviert
P13.1 ?eglggs- Funktion 1: Position mA-Eingang fir den Positions-Sollwert
2: Pos. Ventilkennl mA-Eingang fiir den Positions-Sollwert unter
’ ’ ’ Beriicksichtigung der Ventilkennlinie
P13.2 Stellungs- Anfang (bei 0...20,5mA mA-Wert des Sollwerts fiir die GESCHLOSSEN
’ regler 0%) {20,0 mA} (0%)-Stellung
Stellungs- Ende (bei 0...20,5mA i P o/
P13.3 regler 100%) 120,0 mA} mA-Wert des Sollwerts fiir die OFFEN (100%)-Stellung
P13.4 Stellungs- Totzone 0,1...10,0% Toleranzbereich fir die Regelabweichung (Sollwert —
’ regler {1,0 %} externer Istwert), in dem keine Nachregelung stattfindet.
Die Steigung beeinflusst das Positionierverhalten nahe
der Sollposition. Je kleiner die Steigung gewahlt wird
(z.B. 20 %), desto fruher beginnt der Antrieb bei
Anndherung an die Sollposition bei
Stellunas- 1. 100% drehzahlverénderbaren Antrieben die Drehzahl zu
P13.5 re Ie? Steigung .{i.OO‘V} ° reduzieren. Bei Antrieben mit fester Drehzahl
9 ° (Wendeschiitze) erfolgt diese Drehzahlreduktion durch
Takten (siehe Parameter P13.9 und P13.10).
Dadurch erreicht man eine Verbesserung des
Positionierverhaltens (kleinere erreichbare Totzone). Bei
Einstellung 100 % ist die Steigung deaktiviert.
Die Sollwertiiberwachung (Uberwachung des Sollwerts
0: ignorieren auf Unterschreitung von ca. 2 mA = Signalausfall) ist
inaktiv.
Stellungs- Solliiber- 1: Stopp Antrieb stoppt bei Signalausfall.
P136 regler wachung 20 Auf Antrieb fahrt bei Signalausfall die OFFEN-Position an.
3: 74 Antrieb fahrt bei Signalausfall die
' GESCHLOSSEN-Position an.
4: Notposition Stellantrieb fahrt bei Signalausfall die definierte
’ P Notposition an (siehe Parameter P13.7).
5: Not Auf Not Auf bei Signalausfall.
6: Not Zu Not Zu bei Signalausfall.
Positioniert auf den letzten glltigen Wert. relevant fir
7: Letzter Wert | Sollwerte Uber dem Bus. Falls das Analogeingangssignal
ausfallt, wird der Stellantrieb auf die 4mA Position fahren.
8: Failsafe Failsafe
Stellungs- . 0...100% Festlegung der Notposition.
P13.7 regler Notposition {50,0 %} (kann auch im Men( P8.5 eingestellt werden)
Kalibrierwert fiir den 20mA-Sollwert. 1% = ungeféhr
Kalib. SOLL 0-2mA.
P13.8 | Sellungsregler . -10%...+10% Kalibriervorgang: Bei angelegten 20 mA am
20mA . g -
Sollwerteingang diesen Parameter solange korrigieren,
bis auch der Anzeigewert mit 20 mA Gbereinstimmt.
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Fortsetzung der Tabelle

MenUpunkt

Unterpunkt

mogl. Einst.

Erlauterungen / Anmerkungen

P13.9

Stellungs-
regler

Min. Impulszeit

0,1...2,0s
{0,2s}

Bei drehzahlveranderbaren Antrieben (Actusmart CM
und Smartcon CSC FU): Ohne Funktion.

Bei Antrieben mit fester Drehzahl (Smartcon CSC):
Kleinste Ansteuerzeit der Wendeschltze. Bei sehr
kleinen Ansteuerzeiten (< 0,3...0,5s) wird der Motor
noch wahrend des Anlaufvorganges wieder
ausgeschaltet, das erh6éht den Kontaktverschleiss bei
mechanischen Wendeschitzen erheblich. Bei hdufig
auftretenden sehr kleinen Ansteuerzeiten (unruhiger
Regelkreis, kleine Totzone, Takten nahe dem Sollwert)
empfehlen wir daher elektronische Wendeschtze.

P13.10

Stellungs-
regler

Periode

0,2...20,0s
{2,0 s}

Bei drehzahlveranderbaren Antrieben (Actusmart CM
und Smartcon CSC FU): Ohne Funktion.

Bei Antrieben mit fester Drehzahl (Smartcon CSC):
Dieser Parameter ist nur bei aktiviertem Takten bei
Anndherung an die Sollposition (Parameter Steigung
kleiner als 100 %) relevant und bestimmt die
Periodendauer eines Lauf/Pause-Zyklus.

P13.11

Stellungs-
regler

Anfangs-
position (a0)

0,0...25,0%
{2,0%}

Kleinste ansteuerbare Position auBBer der Endlage

GESCHLOSSEN. Der Bereich 0 %. .. a0 wird nur
durchfahren. Mit dem Parameter a0 kann man den

Anfang des erlaubten Regelbereichs der Armatur
festlegen (z.B. Totwinkel bei Kugelsegmentventilen).

P13.12

Stellungs-
regler

Endposition
(€0)

75,0...100,0%
{98,0 %}

GroBte ansteuerbare Position auBBer der Endlage
OFFEN. Der Bereich €0... 100 % wird nur durchfahren.
Mit dem Parameter e0 kann man das Ende des erlaubten
Regelbereichs der Armatur festlegen.

P13.13

Stellungs-
regler

Anfangs-
sollwert (a1)

0,0...25,0%
{2,0 %}

Unterhalb dieses Wertes wird die Endlage
GESCHLOSSEN angesteuert. Im Bereich 0 %. .. a1 kann
nicht geregelt werden (Endlagentoleranz). Der
Anfangssollwert a1 ist mit einer kleinen Hysterese (1/4
der Totzone) behaftet.

P13.14

Stellungs-
regler

Endsollwert
(el)

75,0...100,0%
(98,0 %}

Oberhalb dieses Wertes wird die Endlage OFFEN
angesteuert. Im Bereich e1...100 % kann nicht geregelt
werden (Endlagentoleranz). Der Endsollwert e1 ist mit
einer kleinen Hysterese (1/4 der Totzone) behaftet.

P13.15

Stellungs-
regler

Kalib.SOLL
OmA

-10%...+10%

Kalibrierwert fir den 0mA-Sollwert. 1% = ungefahr
0,2mA.
Kalibriervorgang: Bei angelegten OmA am
Sollwerteingang diesen Parameter solange korrigieren,
bis auch der Anzeigewert mit OmA Ubereinstimmt.

P13.16

Stellungs-
regler

Hysterese

0%...100%

Hysterese fiir den Sollwert, bezogen auf die Totzone.
Eine Einstellung von 0% entspricht einer Hysterese von
25%.
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100%
e0

Position

0% al Sollwert el 100%

Bild 60: Zuordnung der Position zum Sollwert

Open

SP-AV

Close

Bild 61: Funktionsweise der Totzone und der Hysterese bei den Zwischenstellungen

Die obige Abbildung zeigt die Funktionen der Parameter "P13.4 - Totzonetind "P13.16 - Hysterese". Die Hysterese setzt die
obere und untere Grenze der Totzonengrenzen. Ist beispielsweise eine Zwischenstellung auf 50% eingestellt, die Totzone
auf 1% und die Hysterese auf 50%, so werden die Totzonengrenzen auf 49% und 51% liegen. Zusétzlich werden 50%
(Hysteresewert) von der eingestellten Totzone an den Grenzen beaufschlagt, was in diesem Fall +0.5% betragt. Der An-
trieb wird sich in Richtung 50% bewegen, falls die aktuelle Position unter 48.5% ist und stoppen, falls die aktuelle Position
zwischen 49.5% und der an der Ordinate gespiegelten auBBeren Hysterese, welches in diesem Fall 51.5% betragt befindet.

HINWEIS: Eine Hystereseneinstellung von 100% fiihrt zum Oszillieren des Antriebs, da sich die Grenzwerte Uberschnei-
den.
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7.13 Parametergruppe: PID-Regler (Option)

Mit dem optionalen PID-Regler wird eine ProzessgréBe (externer Istwert) geregelt.

Meniipunkt

Unterpunkt

maogl. Einst.

Erlauterungen / Anmerkungen

P14.1

PID-Regler

Funktion

0: inaktiv

PID-Regler deaktiviert

1: Position

Die Ausgangsgrdi3e des PID-Reglers entspricht der

Sollposition des Stellantriebs. Die Positionsregelung

(Nachfiihren der Istposition des Stellantriebs an die

Sollposition) erfolgt durch den Stellungsregler (siehe
Kapitel 7.12).

2: Drehzahl

Die Ausgangsgrof3e des PID-Reglers entspricht der
Drehzahl des Stellantriebs (Geschwindigkeitsmodus, nur
sinnvoll bei drehzahlveranderbaren Antrieben (Actusmart

CM und Smartcon CSC FU)!).
Eine unterlagerte Positionsregelung durch den
Stellungsregler findet nicht statt.

3.

Positionsénderung

Die Ausgangsgrdi3e des PID-Reglers entspricht der
Anderung der Sollposition (Geschwindigkeit) des
Stellantriebs. Die Positionsregelung (Nachfiihren der
Istposition des Stellantriebs an die Sollposition) erfolgt
durch den Stellungsregler (siehe Kapitel 7.12). Damit ist
ein &hnliches Regelverhalten wie beim
Geschwindigkeitsmodus (siehe Einstellung 2, oben) auch
bei Antrieben mit fixer Drehzahl méglich.

P14.2

PID-Regler

Externer
Sollwert

0: Aus

Als Sollwert fir den PID-Regler wird der fixe interne
Sollwert verwendet (siehe Festsollwert P14.3). In diesem
Fall wird keine Uberwachung des Sollwerts (P13.6)
durchgefihrt!

1: Ein

Als Sollwert fir den PID-Regler wird der externe Sollwert
verwendet. Die Einstellungen fur diesen Sollwert erfolgen
mit den Parametern P13.2 und P13.3 (siehe Kapitel
7.12).

P14.3

PID-Regler

Festsollwert

0...100%

Eingabe des fixen internen Sollwertes (nur relevant,
wenn P14.2 auf 0 gesetzt ist)

P14.4

PID-Regler

Anfang (bei
0%)

0...20,5mA

mA-Wert bei 0 % des externen Istwerts

P14.5

PID-Regler

Ende (bei
100 %)

0...20,5mA

mA-Wert bei 100 % des externen Istwerts

P14.6

PID-Regler

Verstarkung (P)

-50,0...+50,0

Verstarkung (P-Anteil) des PID-Reglers. Ein negativer
Wert der Verstarkung kehrt die Wirkrichtung des PID
Reglers um. Beispiel:

Positive Verstarkung P: Der Stellantrieb 6ffnet, wenn der
Sollwert gréBer als der externe Istwert ist.
Negative Verstarkung P: Der Stellantrieb schlie3t, wenn
der Sollwert gréBer als der externe Istwert ist.

P14.7

PID-Regler

Nachstellzeit (1)

0;1,0...100,0s

Je kirzer die Nachstellzeit, desto starker ist die Wirkung
des |-Anteils. Bei Werten unter 1,0 ist der I-Anteil
deaktiviert.

P14.8

PID-Regler

Vorhaltezeit (D)

0...100,0s

Je gréBer die Vorhaltezeit, desto starker ist die Wirkung

des D-Anteils. Beim Wert 0 ist der D-Anteil deaktiviert.

Um den Rauscheinfluss zu reduzieren, ist dem D-Anteil
noch ein Verzdgerungsglied 1.ter Ordnung mit einer
Zeitkonstante von 1 Sekunde nachgeschaltet (DTy).

P14.9

PID-Regler

Offset

-200,0...200,0%

Der Offset wird zum Reglerausgang addiert.

P14.10

PID-Regler

Inversbetrieb

0: Aus

Ausgang des PID-Reglers wird nicht invertiert.

1: Ein

Ausgang des PID-Reglers wird invertiert.

P14.12

PID-Regler

Istwert-
Uberwachung

0: ignorieren

Die Uberwachung des externen Istwertes ist deaktiviert.
Diese Einstellung ist bei 0. ..20 mA-Signalen erforderlich.

1: Stopp

Antrieb stoppt bei Signalausfall des externen Istwerts.

Fortsetzung siehe nédchste Seite
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Fortsetzung der Tabelle

MenUpunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlduterungen / Anmerkungen
. Antrieb fahrt bei Signalausfall des externen Istwerts die
2: Auf e
AUF-Position an.
. Antrieb fahrt bei Signalausfall des externen Istwerts die
3:Zu i
ZU-Position an.
Stellantrieb fahrt bei Signalausfall des externen Istwerts
4: Notposition in die definierte Notposition (siehe Parameter P13.7,
Kapitel 7.12).
Kalibrierwert fiir den externen Istwert.
Kalibriervorgang: Bei angelegten 20 mA am externen
- - )
P14.13 | PID-Regler | Kal. ext.Istwert 10,0...10,0% Istwerteingang diesen Parameter solange korrigieren, bis
auch der Anzeigewert mit 20 mA Ubereinstimmt.
P14.14 | PID-Regler Prozess Anf. -39768 bis 32767 Mantisse der realen ProzessgrdBe (externer Istwert,
Anfang)
P14.15 PID-Regler Prozess Ende | -32768 bis 32767 Mantisse der realen PrcI)Ezr:ads:)groBe (externer Istwert,
Prozess Position der Kommastelle fir Prozess Anfang/Ende
P14.16 | PID-Regler Kommaversch -3 bis 3 (P14.14, P14.15). Bsp.: Mantisse = 200,
’ Kommaverschiebung = -2/2, Prozesswert = 2,00/20000
P14.17 | PID-Regler |Prozess Einheit - Einheit der Prozessvariable
i 0,1...10,0% Toleranzbereich fir die Regelabweichung (Sollposition —
P14.18 | PID-Regler Totzone {1,0 %} Istposition), in dem keine Nachregelung stattfindet.

7.14 Parametergruppe: Bus-Systeme (Option)

Die Spezialbetriebsanleitungen unserer Bus-Systeme finden Sie in der Download-Area unserer Homepage
www.schiebel-actuators.com unter dem Tab Quality & Service.

) Seit Firmwareversion 1.609
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7.15 Parametergruppe: Kennlinie (Option)

Hier kann der Kunde fir beide Laufrichtungen wegabhangige Drehmoment- und Drehzahlkennlinien sowie eine Ventilkenn-
linie aktivieren.

7.15.1 Drehmoment Kennlinie

Mit dieser Kennlinie kénnen die bereits unter Menlpunkt P2 Drehmomente (siehe Abschnitt 7.2, Seite 26) eingestellten
Grenzmomente weg-abhéngig weiter reduziert werden. Die Kennlinien kénnen tber die SMARTTOOL-Software parame-
triert werden (siehe Bild 62).

kennLinie o O >
DREHMO | DREHZAHL | VENTIL
Torque Kennlinie AUF -] ] Torque KennLinie ZU
_d/
Off On Off On
<0 % 100 A W 55553 100 AW <0 % 100 F a4 50- 553% |30 AW
0-5% [100 A W 55 gne (100 AW 0D-5% |90 AW 55 - 60 % |50 AW
5-10%  [100 A W 50-65% (100 AW 5-109% (80 A W 50-65% 50 AW
10-159% [100 A W §5.70°% (100 AW 10-15% (70 AW 65-70% |50 AW
15-209% [100 A W 70-75% |[100 A w 15-20% (60 A W 70-75% 50 AW
20-25% (100 A W os5_ggz (100 AW 20-25% |50 A ®  75-80% 50 AW
25-30% (100 A W 30-85% |90 s 4 25-30% |50 F 4 80-85% |50 Fs 4
30-359% |100 & W g5.00% (80 AW 30-35% |30 Fs 85-90% |50 aw
35-40% |100 A W gy.g5% |70 AW 35-40% 30 A w  00-95% 50 AW
40 - 45% |100 & W 05-100% |60 AW 40-45% (50 s 4 95 - 100% |50 Fs 4
45-50% |100 &~ v =100% 30 AW 45-50% (50 F 4 »100% |30 a v
100 100
80— 80
60-; 60-3
40 40
20— 20—
0 T T [ T T T e 1] T T T T T T T R AL
0 20 AQ &0 80 100 0 20 40 60 80 100
Open Close
Bild 62: Drehmoment Kennlinie
MenUpunkt Unterpunkt mdgl. Einst. Erlduterungen / Anmerkungen
- Die Drehmomentkennlinie ist fir die AUF-Richtun
P17.1 Kennlinie Moment Auf 0: aus - 9
deaktiviert.
1: ein Die Drehmomentkennlinie ist fiir die AUF-Richtung
’ aktiviert.
- Die Drehmomentkennlinie ist fir die ZU-Richtun
P17.2 Kennlinie Moment Zu 0: aus . 9
deaktiviert.
1- ein Die Drehmomentkennlinie ist fir die ZU-Richtung
) aktiviert.

7.15.2 Drehzahl Kennlinie

Mit dieser Kennlinie kénnen die bereits unter Menlpunkt P4 Drehzahl (siehe Abschnitt 7.3, Seite 27) eingestellten Grenz-
drehzahlen weg-abhéngig weiter reduziert werden. Die Kennlinien kénnen Uber die SMARTTOOL-Software parametriert
werden (siehe Bild 63).
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kennLinie = O *
DREHMO | DREHZAHL | VENTIL
Speed Kennlinie AUF 5 ] Speed Kennlinie ZU
Off On Off On
<0% |100 A W 55 553 [100 AW <0 % 20 A ¥ 50.55% (100 AW
0-5% (100 & W 55_pggog (100 s 4 0-5% 20 e 4 55 - 60 9% 100 AW
5-10%  [100 A W 50-65% [100 AW 5-10% |20 A ¥ 50-65% (100 AW
10-15% [100 A W 55.70% |100 AW 10-15% |20 A ¥ 55-70%[100 AW
15-20% (100 A W 70-75% |100 s 4 15-20% |40 F 4 70-753% 100 F 4
20-25% |100 A W 75_gp3 (100 AW 20-25% |60 A W  75-80% (100 AW
25-309% |100 A W 30-85% |100 Fs 4 25-30% F 9. 4 80-853% 100 F 4
30-35% [100 A W g5-903% 100 AW 30-35% |4 w  a5-00%|100 AW
35-40% |100 & W gy.g5% (%0 AW 35-40% (100 A& W 90-05% 100 AW
40-45% [100 A W 05.100% (80 AW 40-45% (100 A ¥ 05.100%[100 AW
45-509% |100 A W 100% |70 AW 45-509% |[100 AW >100% |100 AW
100 100
80— L 80—
so— 6(}—§
10 10
20— 20—
0 L B 0 e
o 10 20 40 50 60 70 80 90 1 0O 10 20 30 40 30 60 70 80 90 1
Open Close
Bild 63: Drehzahl Kennlinie
MenUpunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlduterungen / Anmerkungen
- Die Drehzahlkennlinie ist fir die AUF-Richtun
P17.3 Kennlinie Drehzahl Auf 0: aus o 9
deaktiviert.
1:ein Die Drehzahlkennlinie ist fir die AUF-Richtung aktiviert.
P17.4 Kennlinie Drehzahl Zu 0: aus Die Drehzahlkennlinie ist fir die ZU-Richtung deaktiviert.
1:ein Die Drehzahlkennlinie ist fiir die ZU-Richtung aktiviert.

7.15.3 Ventil Kennlinie

Mit dieser Kennlinie kann die Zuordnung zwischen Antriebsposition und Sollwert des Ventils angepasst werden. Damit ist
es moglich die tatsachlich meist nichtlinearen Kennlinien der Armaturen auszugleichen bez. zu linearisieren. Die Kennlinien
kénnen Uber die SMARTTOOL-Software parametriert werden (siehe Bild 64).
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kundenspezifisch

kennLinie = O >
DREHMO | DREHZAHL | VENTIL
Ventil KennLinie r.1 I
i:—'fi
Off On ===

0% 0 A& W o55op 61 & v

5% 1 A W o0 70 . d

10% 2 A W 555 78 AW

15% 4 P 24 AW

20% 7 A W 755 80 F 4

25% 11 AW o 93 AW

0% 16 & W o35% 96 AW

35% 22 & W 00% 98 AW

40% 30 A W o5y 99 A Vv

45% 39 & W O100% 100 AW

50% 50 AW

100

80}

so—

403

20—

0
0 10 20 30 40 50 6 70 80 90 1
Bild 64: Ventil Kennlinie
Menipunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
P17.5 Kennlinie Ventil 0: aus Die Ventilkennlinie ist deaktiviert.
1: Die Ventilkennlinie ist aktiviert und wird wie im

SMARTTOOL konfiguriert umgesetzt.

7.16 Parametergruppe: Identifikation (Option)

Hier kbnnen zusétzliche Kunden-ldentifikationsparameter eingetragen werden.

MenUpunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
Dient zur Eingabe einer KKS-Nummer. Diese wird im
P18.1 | Identifikation | KKS-Nummer 15-stellig Display in der untersten Zeile angezeigt.

HINWEIS: Der Punkt P20.5 muss auf 0 gesetzt sein.

7.17 Parametergruppe: Systemparameter

Dient zur Antriebskonfiguration. Die meisten dieser Parameter werden verwendet, um wichtige Informationen Uber die
Konfiguration des Stellantriebes auszulesen. Aus diesem Grund sind diese nur fir die User Level Service oder héher

sichtbar.
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Menipunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
Mit diesem Wert wird dem analogen Ausgangssignal der
. ACTUSMART Steuerung ein Offset beaufschlagt. Das
_ o,
P19.6 Systemparameter Kalib.IST 10...+10% mA-Signal kann mit diesem Wert mit Hilfe eines
Multimeters kalibriert werden.
Mit diesem Wert wird dem analogen Eingangssignal ein
Kalib.SOLL i o Offset beaufschlagt. Das in der Steuerung gemessene
P19.7 | Systemparameter 20mA 10...+10% mA-Signal kann mit Hilfe eines Sollwertgenerators
kalibriert werden.
Mit diesem Wert wird dem analogen Eingangssignal an
Kal.ext.Istwert | o Analogeingang 2 ein Offset beaufschlagt. Das in der
P19.8 | Systemparameter 20mA 10...+10% Steuerung gemessene mA-Signal kann mit Hilfe eines
Sollwertgenerators kalibriert werden.
P19.12 | Systemparameter | LCD Kontrast 80.. 150 Der LCD Kontrast kann mit diesem Parameter eingestellt
werden.
Willkommens- Ruft beim Einschalten des Antriebes das
Systemparameter .. 0; 1 Willkommensmentii auf, falls dieser Parameter auf 1
P19.15 menu .
gesetzt ist.
P19.21 Systemparameter | LED Funktion Siehe "P1.7 - LED Funktionin Kapitel 7.1 auf seite 25.
MUSE- 0:- MUSE-Erkennung wird nicht ausgefihrt.
Systemparamter
P19.33 Erkennung _ . _
1: Ausflihren MUSE-Erkennung wird ausgeflhrt.
P19 56 Systemparameter LCD Invers 0; 1 Invertiert die Display-Pixel.
7.18 Parametergruppe: Diverses
MenUpunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlduterungen / Anmerkungen
P20.1 Diverses Sprache 0: Deutsch definiert die Menlsprache
1: Englisch
2: Russisch
3: Tschechisch
4: Spanisch
5: Franzdsisch
6: Italienisch
7: Dansich
8: Ungarisch
9: Turkisch
10: Griechisch
11: Polnisch
12: Serbisch
13: Kroatisch
14: Bulgarisch
15: Niederlandisch
16: Rumanisch
17: Schwedisch
P20.2 Diverses Smartcode Ermdoglicht durch Elngebeq eines Codes, zusatzliche
Features freizuschalten.
P20.3 Diverses Backup Laden 0: keine Aktion
Durch Sichern dieser Einstellung werden alle Parameter
1: Kunden - auBer den Endlagen (P1.1 und P1.2) und den
’ Abschaltmomenten (P2.1, P2.2 und P2.3) auf die
Kundenparameter zurlickgesetzt.
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Fortsetzung der Tabelle

MenUpunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlduterungen / Anmerkungen
Durch Sichern dieser Einstellung werden alle Parameter
2: Kunden + inkl. den Endlagen und Abschaltmomenten auf die
Kundenparameter zurlickgesetzt.
Durch Sichern dieser Einstellung werden alle Parameter
3 Service - auBer den Endlagen (P1.1 und P1.2) und den
’ Abschaltmomenten (P2.1, P2.2 und P2.3) auf die
Serviceparameter zuriickgesetzt.
. . Durch Sichern dieser Einstellung werden alle Parameter
4: Service + . . N
auf die Serviceparameter zurlickgesetzt.
Durch Sichern dieser Einstellung werden alle Parameter
5: Workshop - auBer den Endlagen (P1.1 und P1.2) und den
’ P Abschaltmomenten (P2.1, P2.2 und P2.3) auf die
Workshopparameter zurlickgesetzt.
6: Workshop + Durch Sichern dieser Einstellung werden alle Parameter
’ P auf die Workshopparameter zuriickgesetzt.
P20.4 Diverses Backup 0: keine Aktion
Erstellen
Durch Sichern dieser Einstellung werden die aktuell
1: Kunden eingestellten Parameter als Kundenparameter
Ubernommen.
Durch Sichern dieser Einstellung werden die aktuell
2: Service eingestellten Parameter als Serviceparameter
Ubernommen.
Durch Sichern dieser Einstellung werden die aktuell
3: Workshop eingestellten Parameter als Workshopparameter
Ubernommen.
P20 5 Diverses Infozeile 015 Blendet diverse .Dlagnos'ewe.rte in der vierten
Displayzeile ein.
P20.6 Diverses Wireless 0: aus Die Wireless-Verbindung ist deaktiviert.
. Die Infrarot-Verbindung bleibt ohne Kommunikation fur
1: Infrarot ) L
ca. 3 min aktiviert.
. Die Bluetooth-Verbindung bleibt ohne Kommunikation far
2: Bluetooth - s
ca. 3 min aktiviert.
3: Infrarot+ Die Infrarot-Verbindung ist dauerhaft aktiviert.
4: Bluetooth+ Die Bluetooth-Verbindung ist dauerhaft aktiviert.
P20.7 Diverses Meni Stil 0...2 verschiedene Menlidarstellungen
Stellt Datum und Zeit ein. Um zum nachsten Wert zu
. . JJJJ-MM-TT, springen, den roten Schalter nach oben neigen; um zum
P20.9 Diverses Uhrzeit HH:MM:SS vorherigen Wert zu springen den roten Schalter nach
unten neigen.
P20.10 Diverses Zeitzone -840. .. 840 [Min] Zeﬂzonenemstellung; Verschlebt die Zeit um die
eingestellte Minutenanzahl
P20.11 Diverses Sommerzeit 0: Aus Normalzeit ist eingestellt.
1:ein Sommerzeit ist eingestellt.
2 auto Der Antrieb wechselt selbststandig zwischen Sommer-

und Normalzeit.

HINWEIS: Backups sind priorisiert; je héher die Nummer, desto héher die Prioritdt. Wenn beispielsweise ein Backup fir
Serviceparameter erstellt wird, so werden die Kundenparameter Uberschrieben.

7.19 Default User Level Settings

Die folgende Tabelle zeigt die Voreinstellungen der User Level fur alle Parameter bei Werkszustand.
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Parameter Menupunkt Unterpunkt Standard Staﬂiard
UL Lesen .
Schreiben
P1.1 Endlage AUF 1 3
P1.2 Endlage ZU 1 3
P1.3 Endlage Absteuerung AUF 2 4
P1.4 Endlage Absteuerung ZU 2 4
P1.5 Endlage SchlieBrichtung 2 4
P1.7 Endlage LED Funktion 1 3
P1.8 Endlage Hysterese 2 4
P1.9 Endlage Rampe 2 4
P1.11 Endlage Uberlauf Auf 2 4
P1.12 Endlage Uberlauf Zu 2 4
P2.1 Drehmoment AUF 2 4
P2.2 Drehmoment Zu 2 4
P4.1 Drehzahl ORT AUF 2 4
P4.2 Drehzahl ORT zU 2 4
P4.3 Drehzahl FERN AUF 2 4
P4.4 Drehzahl FERN zZU 2 4
P4.5 Drehzahl NOT AUF 2 4
P4.6 Drehzahl NOT zU 2 4
P4.7 Drehzahl Drehmomentabh. 2 4
P4.8 Drehzahl Minimal 2 4
P5.1 Rampe ORT 2 4
P5.2 Rampe FERN 2 4
P5.3 Rampe NOT 2 4
P6.2 Steuerung Bereitverzégerung 2 4
P6.5 Steuerung 24V Ausgang 2 4
P6.6 Steuerung Min. Impulszeit 2 4
P6.17 Steuerung Externes Display 2 4
P71 User Level Lokal 2 4
pP7.2 User Level Bus 2 4
P7.3 User Level Externes Display 2 4
P7.4 User Level Passwort andern 1 1
P8.1 Position Zwischenst. 1 1 3
P8.2 Position Zwischenst. 2 1 3
P8.3 Position Zwischenst. 3 1 3
P8.4 Position Zwischenst. 4 1 3
P8.5 Position Notposition 1 3
P8.6 Position Hysterese 1 3
P8.7 Position Zwischenst. 5 1 3
P8.8 Position Zwischenst. 6 1 3
P8.9 Position Zwischenst. 7 1 3
P8.10 Position Zwischenst. 8 1 3
P8.11 Position Totzone 1 3
P8.12 Position Steigung 1 3
P8.13 Position Hysterese 1 3
P8.14 Position Zwischenst. 9 1 3
P8.15 Position Zwischenst. 10 1 3
P8.16 Position Zwischenst. 11 1 3
P8.17 Position Zwischenst. 12 1 3
P8.18 Position Zwischenst. 13 1 3
P8.19 Position Zwischenst. 14 1 3

Fortsetzung siehe néchste Seite
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. Standard Standard
Parameter Menipunkt Unterpunkt UL
UL Lesen Schreiben

P8.20 Position Zwischenst. 15 1 3
P8.21 Position Zwischenst. 16 1 3
P9.1 Bin. Eingang Eingang 1 2 4
P9.2 Bin. Eingang Eingang 2 2 4
P9.3 Bin. Eingang Eingang 3 2 4
P9.4 Bin. Eingang Eingang 4 2 4
P9.5 Bin. Eingang Eingang 5 2 4
P10.1 Bin. Ausgang Ausgang 1 2 4
P10.2 Bin. Ausgang Ausgang Konf. 1 2 4
P10.3 Bin. Ausgang Ausgang 2 2 4
P10.4 Bin. Ausgang Ausgang Konf. 2 2 4
P10.5 Bin. Ausgang Ausgang 3 2 4
P10.6 Bin. Ausgang Ausgang Konf. 3 2 4
P10.7 Bin. Ausgang Ausgang 4 2 4
P10.8 Bin. Ausgang Ausgang Konf. 4 2 4
P10.9 Bin. Ausgang Ausgang 5 2 4
P10.10 Bin. Ausgang Ausgang Konf. 5 2 4
P10.11 Bin. Ausgang Ausgang 6 2 4
P10.12 Bin. Ausgang Ausgang Konf. 6 2 4
P10.13 Bin. Ausgang Ausgang 7 2 4
P10.14 Bin. Ausgang Ausgang Konf. 7 2 4
P10.15 Bin. Ausgang Ausgang 8 2 4
P10.16 Bin. Ausgang Ausgang Konf. 8 2 4
P11.1 Analogausgang Funktion 1 2 4
P11.2 Analogausgang Anfang 1 (bei 0%) 2 4
P11.3 Analogausgang Ende 1 (bei 100%) 2 4
P11.4 Analogausgang Kalib. 20mA 1 2 4
P11.5 Analogausgang Funktion 2 2 4
P11.6 Analogausgang Anfang 2 (bei 0%) 2 4
P11.7 Analogausgang Ende 2 (Bei 100%) 2 4
P11.8 Analogausgang Kalib. 20mA 2 2 4
P12.1 Taktbetrieb Modus 2 4
P12.2 Taktbetrieb Beginn AUF 2 4
P12.3 Taktbetrieb Ende AUF 2 4
P12.4 Taktbetrieb Laufzeit AUF 2 4
P12.5 Taktbetrieb Pausenzeit AUF 2 4
P12.6 Taktbetrieb Beginn ZU 2 4
P12.7 Taktbetrieb Ende ZU 2 4
P12.8 Taktbetrieb Laufzeit AUF 2 4
P12.9 Taktbetrieb Laufzeit ZU 2 4
P12.10 Taktbetrieb Zeitbasis 2 4
P12.11 Taktbetrieb Drehzahlanpassung 2 4
P13.1 Stellungsregler Funktion 2 4
P13.2 Stellungsregler Anfang (bei 0%) 2 4
P13.3 Stellungsregler Ende (bei 100%) 2 4
P13.4 Stellungsregler Totzone 2 4
P13.5 Stellungsregler Steigung 2 4
P13.6 Stellungsregler Sollwertiiberwachung 2 4
P13.7 Stellungsregler Notposition 1 3

Fortsetzung siehe néchste Seite
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Fortsetzung der Tabelle

. Standard Standard
Parameter Menipunkt Unterpunkt UL
UL Lesen Schreiben
P13.8 Stellungsregler Kalib. SOLL 20mA 2 4
P13.9 Stellungsregler Min.Impulszeit 2 4
P13.10 Stellungsregler Periode 2 4
P13.11 Stellungsregler Anfangsposition (a0) 2 4
P13.12 Stellungsregler Endposition (e0) 2 4
P13.13 Stellungsregler Anfangssollwert (a1) 2 4
P13.14 Stellungsregler Endsollwert (e1) 2 4
P13.15 Stellungsregler Kalib.SOLL OmA 2 4
P13.16 Stellungsregler Hysterese 2 4
P14.1 PID-Regler Funktion 2 4
P14.2 PID-Regler Externer Sollwert 2 4
P14.3 PID-Regler Festsollwert 2 4
P14.4 PID-Regler Anfang (bei 0%) 2 4
P14.5 PID-Regler Ende (bei 100%) 2 4
P14.6 PID-Regler Verstérkung (P) 2 4
P14.7 PID-Regler Nachstellzeit (1) 2 4
P14.8 PID-Regler Vorhaltezeit (D) 2 4
P14.9 PID-Regler Offset 2 4
P14.12 PID-Regler Istwertliberwachung 2 4
P14.13 PID-Regler Kal.ext.Istwert 2 4
P14.14 PID-Regler Prozess Anf. 2 4
P14.15 PID-Regler Prozess Ende 2 4
P1416 | PID-Regler Komm:\::ff;fiebung 2 4
P14.17 PID-Regler Prozess Einheit 2 4
P14.18 PID-Regler Totzone 2 4
P16.1 Stroketest Stroketest 2 4
P16.2 Stroketest Startposition 2 4
P16.3 Stroketest Testbereich 2 4
P16.4 Stroketest Verweildauer 2 4
P16.5 Stroketest Drehzahl AUF 2 4
P16.6 Stroketest Drehzahl ZU 2 4
P16.7 Stroketest Zeitauslésung 2 4
P16.8 Stroketest Max. Zeit 2 4
P16.9 Stroketest Startzeit 2 4
P16.10 Stroketest Start Test 2 4
P17.1 Kennlinie Moment Auf 2 4
P17.2 Kennlinie Moment Zu 2 4
P17.3 Kennlinie Drehzahl Auf 2 4
P17.4 Kennlinie Drehzahl Zu 2 4
P17.5 Kennlinie Ventil 2 4
P18.1 Identifikation KKS-Nummer 2 4
P19.6 | Systemparameter Kalib.IST 2 4
P19.7 | Systemparameter Kalib.SOLL 20mA 2 4
P19.8 | Systemparameter | Kalib.ext.Istwert 20mA 2 4
P19.12 | Systemparameter LCD Kontrast 2 4
P19.15 | Systemparameter Willkommensmen 4 4
P19.21 | Systemparameter LED Funtion 1 3
P19.56 Systemparameter LCD Inverse 2 4

Fortsetzung siehe néchste Seite
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Fortsetzung der Tabelle

. Standard Standard
Parameter Menipunkt Unterpunkt UL
UL Lesen .

Schreiben
P20.1 Diverses Sprache 1 3
P20.2 Diverses Smartcode 1 1
P20.3 Diverses Backup Laden 4 4
P20.4 Diverses Backup Erstellen 4 4
P20.5 Diverses Infozeile 1 3
P20.6 Diverses Wireless 1 3
P20.7 Diverses Menu Stil 1 3
P20.9 Diverses Uhrzeit 1 3
P20.10 Diverses Zeitzone 1 3
P20.11 Diverses Sommerzeit 1 3

8 Statusbereich

Im Statusbereich werden aktuelle Prozess- und Diagnosedaten dargestellt. Es besteht keine Méglichkeit der Anderung die-
ser Daten. Um in den Statusbereich zu gelangen, bewegt man den Steuerschalter in Richtung @®, wobei der Wahlschalter
in der Neutralposition oder in der Fernstellung © stehen muss.

Der Statusbereich gliedert sich in 2 Bereiche:

« Status

 Historie

8.1 Status
8.1.1 Status — Bin. Ausgange
Anzeige der bindren Ausgénge: Dargestellt wird die Ansteuerung der Ausgénge und nicht der Status der Ausgange selbst,

d.h. die Versorgung der bindren Ausgange ist in der Anzeige nicht berlicksichtigt. Ein durchgeschalteter Ausgang wird mit
1 dargestellt.

51 Binare Ausgange

1 - Standard
=iy N -
00000000— |

Bild 65: 1... Nummer des Ausganges, 2. .. Signal (0 = LOW; 1 = HIGH)

8.1.2 Status - Bin. Eingange

Anzeige der binaren Eingénge: Ein gesetzter Eingang wird mit 1 dargestellt.
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52 Binére Engange

Standard
o
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00000~

T
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Bild 66: 1... Nummer des Einganges, 2... Signal (0 = LOW; 1 = HIGH)

8.1.3 Status — Analogwerte

Anzeige der Analogwerte: Eingang 1 (In1) wird von der Steuerung als Sollwert herangezogen, Eingang 2 (In2) dient als
externer Istwert fir den optionalen PID-Regler. Beim analogen Ausgang (Out) wird nur das Ansteuersignal dargestellt,
unabhangig davon, ob der Ausgangsstrom tatsachlich fliet oder nicht (Unterbrechung der Stromschleife).

53 Andogwerte

MPUT  © QUTPUT
LoomA % mA %
~1§ 0.00 ow i 0.00 10w

sz 0.00

o | 0.00  oo—Y

Bild 67: 1... Eingang 1, 2... Eingang 2, 3. .. Ausgang, 4. .. alle Werte in mA

8.1.4 Status — Absolutwerte

Dieser Punkt zeigt die Absolutposition des Antriebs an.

__8 4 Absclutwerte

Paston= 22 04 L) prel 10.0%
Drehrno:_() frel. 1.0 %)

___Egt_terie: 306

Bild 68: 1. .. Absolutwert der Positionseinheit, 2... Relativwert der Positionseinheit, 3 und 4. .. Absolut- und Relativwert
der Drehmomenteinheit (wird im Werk kalibriert)
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8.1.5 Status — Firmware

55  Frrmware
1 . Application ¢ P ¢ BL <
DiEria_ﬁ 1603 L1601 T_ 20
Lok 233 L 1600¢ 131
Boci 200 Y7 ’
Bus ! d

8.1.6 Status — Seriennummer

Bild 69: 1. .. Firmware, 2... Datum der Firmware

56 Serennummer
0134 G008 6142 5241

1 Gtewerns 21113 00618

Antrieh: 21113 00616 —— ]

Bild 70: 1. .. Seriennummer des Antriebs, 2. .. Seriennummer der Steuerung, 3... Seriennummer der Elektronik

8.1.7 Status — Zahlerstiande

57 Zankerstande

__,..-‘-“" Einzchaltzykler: Q35

Betriehsstunden: OS50 7h
\MMntnrlaufzeit: 1 842 h

Fi

2021-12-06 09:46:31—

L2

Bild 71: 1. .. Z&hler fir Einschaltzyklen, Betriebsstunden und Motorlaufzeit respektive, 2. .. Aktuelles Datum und Uhrzeit

8.2 Historie

Hier kdnnen die letzten 20 Historieneintrdge betrachtet werden. Zuséatzlich zum Klartexteintrag kann auch die Zeit seit dem
letzten Historieneintrag abgelesen werden.
Bitte beachten Sie, dass der Antrieb nur die Zeit berechnen kann, wahrend der die Spannung angeschlossen ist.
FUr eine Fehleranalyse beachten Sie auch bitte Kapitel 12.1, Seite 58.

HINWEIS: Bis zu 500 Historieneintrage werden abgespeichert, und kbnnen mit dem SmartTool2 ausgelesen werden.
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H1 HSTORE
#7: Berett

2021-12-07 08:34:42
( 0d Oh Om 12s)

Bild 72: Historie

9 Infrarot-Verbindung

Zur einfacheren Kommunikation und besseren Visualisierung der Menliiméglichkeiten steht auch eine Infrarot-Schnittstelle
zur Anbindung an einen PC zur Verfligung.

Die dazu benétigte Hardware (Verbindungskabel zur RS-232 oder USB des PC) sowie die entsprechende Software stehen
optional zur Verfligung.

Die Software SMARTTOOL ermdglicht neben der Kommunikation mit dem Stellantrieb auch die Verwaltung mehrerer
Stellantriebe, um die Parametersétze einfach auf verschiedene Antriebe zu Ubertragen. Diese Vorgehensweise kann die
Inbetriebnahme wesentlich vereinfachen.

Fir die Verwendung der SMARTTOOL-Software steht ebenfalls eine eigene Betriebsanleitung zur Verflgung.

Es ist im laufenden Betrieb darauf zu achten, dass die Oberflache der IR-Schnittstelle vor starken Beschadigungen ge-
schitzt wird, da sonst die Kommunikation beeintrachtigt werden kann.

Vor dem Aufsetzen des Infrarot-Adapters ist die Oberflache der Infrarot-Schnittstelle mit einem feuchten Tuch zu reinigen.
Wenn die Infrarot-Schnittstelle aktiviert ist, wird dies durch die Leuchtdiode L5 angezeigt (siehe Bild 73). Die Infrarot-
Schnittstelle kann im Menupunkt P20.6 aktiviert werden.

LS 1

SCHIEBEL 1322
Bereit 1 2LACO1 AADDT

ANNN

Bild 73: 1... Infrarot Verbindung

10 Bluetooth-Verbindung

Zusatzlich zur Infrarot-Schnittstelle besteht auch die Méglichkeit, mittels Bluetooth-Schnittstelle die Steuerung zu konfigu-
rieren.

Die entsprechende Software fir Android-Gerate steht optional zur Verfligung.

Die Android-Software ermdglicht neben der Kommunikation mit dem Stellantrieb auch die Verwaltung mehrerer Stellantrie-
be, um die Parametersatze einfach auf verschiedene Antriebe zu (ibertragen. Diese Vorgehensweise kann die Inbetrieb-
nahme wesentlich vereinfachen.

Wenn die Bluetooth-Schnittstelle aktiviert ist, wird dies mittels der Leuchtdiode L5 angezeigt (siehe Bild 73 bzw. Kapi-
tel 6.2.2, Seite 18). Die Bluetooth-Schnittstelle kann im Mentpunkt P20.6 aktiviert werden
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11 Wartung

zulassig. Das Wiedereinschalten wahrend der Wartung muss ausgeschlossen sein! Arbeiten an elek-

trischen Anlagen oder Betriebsmitteln diirfen nur von einer Elektrofachkraft oder von unterwiesenen

Personen unter Anleitung und Aufsicht einer Elektrofachkraft den elektrotechnischen Regeln entsprechend vor-
genommen werden.

GEFAHR: Samtliche Wartungsarbeiten am gedffneten Stellantrieb sind nur im spannungslosen Zustand Q

GEFAHR: Bei explosionsgeschiitzten Stellantrieben muss nach dem Abschalten und vor dem Offnen
der Deckel eine gewisse Zeit abgewartet werden, siehe Explosionsschutz-Aufkleber (Bild 74).

Folgende Zeiten sind flr die Antriebe vorgegeben:
+ CMO03: 5min
+ CMO06: 10 min
+ CM12: 15min

Bild 74: 1. .. Explosionsschutz-Aufkleber

Die Stellantriebe sind nach erfolgter Inbetrieonahme einsatzbereit. Der Stellantrieb ist bei Auslieferung standardmaBig mit
Ol gefullt.
Laufende Kontrolle:

+ Auf erhdhte Laufgerdusche achten. Bei langen Stillstandzeiten Stellantrieb mindestens alle 3 Monate betétigen.

+ Bei Stellantrieben mit den Abtriebsformen A, B und C nach DIN 3210 bzw. A, B1, B2 und C nach DIN ISO 5210
mindestens alle 6 Monate am vorhandenen Schmiernippel nachfetten (siehe Kapitel 15.3, Seite 61).

Die Stellantriebe sind flr beliebige Einbaulage konstruiert (siehe Kapitel 2.5, Seite 7), deshalb befinden sich auf dem
Hauptgehause keine Fillstandanzeige und auch keine Ablassschraube.
Der Austausch des Schmiermittels vom Hauptgeh&use muss Gber das Handrad erfolgen.
Je nach Beanspruchung ca. alle 10 000 bis 20 000 Betriebsstunden (ca. 5 Jahre, siehe Kapitel 15, Seite 60):
« Fettwechsel (Olwechsel) und
» Dichtungen erneuern.

Kontrolle aller Walzlager sowie des Schneckenradsatzes und erforderlichenfalls Austausch.
Die einzusetzenden Typen der Ole und Fette entnehmen Sie bitte unserer Schmiermitteltabelle in Kapitel 15, Seite 60.

HINWEIS: Die Kabelverschraubungen sind in regelmaBigen Absténden (jahrlich) auf festen Sitz der Kabel zu Uberpriifen
und ggf. nachzuziehen.

57



Betriebsanleitung ACTUSMART CM, Steuerungsversion 1.2
12 Fehlerdiagnose OM-GERMAN-CM-V1.2-16xx-V2.03-2023.02.08

Wenn die Sichtprifung (z. B. Eindringen von Staub oder Wasser) darauf hinweist, dass die Effektivitat der Dichtungs-
elemente der Kabeleinfilhrung unter Beschadigung oder Alterung gelitten hat, miissen solche Elemente ersetzt werden,
vorzugsweise durch Verwendung der Originalersatzteile vom Hersteller des Betriebsmittels oder durch Kabeleinflihrungen
von vergleichbarer Qualitat sowie gleicher ex- bzw. IP-Schutzart.

Falls Schrauben ausgetauscht werden missen, sind vorzugsweise Originalersatzzeile zu verwenden. Die Zugfestigkeit der
Schrauben muss mindestens 400 N/mm? betragen!

12 Fehlerdiagnose

Beim Auftreten einer Warnung oder eines Fehlers erscheint in der untersten Zeile eine Klartextbeschreibung. Dieses Er-
eignis wird auch in die Historie (siehe Kapitel 8.2, Seite 55) eingetragen.

12.1 Historieneintrage

Die nachfolgende Tabelle zeigt alle auftretenden Historieneintrage. Im Falle einer Warnung, wird die Meldung auf der lin-
ken Seite des Displays angezeigt. Wenn ein Alarm auftritt, wird die Displayhintergrundbeleuchtung rot aufleuchten, und
das Display wird auf der linken Seite eine Stérung anzeigen.

HINWEIS: Jeder Fehler hat eine eindeutige Fehlernummer. Jeder auftretende Fehler hat auch eine Fehler-,OK* Meldung
in der Historie, sobald der Fehler wieder erloschen ist.

Historieneintrag Typ Beschreibung
#3: Motortemp.Warn. Die Motortemperatur ist im kritischen Bereich, der

#19: Motor Warntemp. OK Warnung Antrieb bleibt aber voll funktionsfahig.
Ubertemperatur im Motor. Fehler kann bei Basis oder
BLDC liegen.
. Basis: Keine Hauptspannung (3 x 400 V) oder ein
#4: Motortemp. Absch. Alarm Kabelbruch zwischen CSC und Motor kdnnen der

#20: Motor Temp. OK Grund des Fehlers sein.

BLDC: Kabelbruch zwischen FU und Motor kann
Grund des Fehlers sein.

Fehlerursache liegt bei der Basis. Mogliche Griinde:
Eingeschaltete Phasenfolgeliberwachung bei
n.a. Einphasenantrieb, Fehlen der Hauptspannung
(3x400V), wahrend 24 VDC-Hilfsspannung
verbunden ist, oder Ausfall der Phase L2.

Historieneintrag, nachdem alle Fehler behoben
wurden

Historieneintrag, nachdem der Antrieb eingeschaltet
wurde, auch wenn Fehler anstehen

Keine Spannungsversorgung der Leistungselektronik
(wenn die Steuerung Uber den
Alarm Hilfsspannungseingang versorgt wird).
Defekt der FU-Leistungselektronik, bitte Hersteller
kontaktieren

Fehler bei der Kommunikation mit dem
#11: Failsafe Fehler Alarm Failsafe-Board, Fehlep der externen
#12: Failsafe OK 24 V-Failsafe-Spannung, Ubertemperatur der
Failsafe-Bremse
Handbetrieb bei Failsafe ist aktiv (im Status S4
Alarm sichtbar), weitere Griinde: Kabelbruch oder defekter
Schalter
Die Wegeinheit ist auBerhalb des erlaubten
#17: Wegsensorfehler Alarm Bereiches (Potentiometerfehler bei Basis),
#18: Wegsensor OK Kabelbruch, Multiturn-Sensor bei CM fehlerhaft oder
nicht kalibriert, bitte Hersteller kontaktieren

#5: Phasenfolge Fehler
#6: Phasenfolge OK

#7: Bereit Information

#8: Eingeschaltet Information

#9: Stromvers. Fehler
#21: Stromvers. OK

#13: Handbetrieb
#14: Handbetrieb aus

#22: Drehmo Sensorfehler

#93: Drehmo Sensor OK n.a. Potentiometerfehler bei Basis oder Kabelbruch
#24: Busfehler Warnun Keine Kommunikation mit dem optionalen
#25: Bus OK 9 Bus-System

Fortsetzung siehe nédchste Seite
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12 Fehlerdiagnose
Fortsetzung der Tabelle
Historieneintrag Typ Beschreibung
#26: Bus Watchdog Warnun Watchdog fur die Bus-Kommunikation hat
#27: Bus Watchdog OK 9 angesprochen
#28: Unterspannung> Warnung Warnun Die Eingangsspannung ist unterhalb des regularen
#29: Spannung OK 9 Bereichs, ein Motorbetrieb ist aber noch méglich.
432 Interne Komm.L> Fehler Kommunlkayorysfehler zwischen Loglk und
Alarm Basis/BLDC, méglicher Kabelbruch zwischen den
#33 Interne komm.L> OK . .
Platinen, oder Platine defekt
#34- Interne Komm.D> Fehler qur_nunlkatlonsfehler zw'lschen Display gnd Logik,
. Alarm mdglicher Kabelbruch zwischen den Platinen, oder
#35: Interne Komm.D> OK o .
Logik-Firmware nach Update beschadigt.
#36: Failsafe nicht bereit na Failsafe-Spannung ist OK, aber der Antrieb ist nicht
#37: Failsafe bereit e initialisiert (LUS nicht gespannt)
438 Batterie Leer T Batterie auf der D|splay-PIat.|ne ist Iger. Belm
. ) Warnung néachsten Ausschalten gehen die Uhrzeit bzw. die
#39: Batterie OK .. ,
Zahlerstande verloren.
#44: FU Fehler Alarm BLDC Parameterfehler oder defekt. Bitte kontaktieren
#45 FU OK Sie den Hersteller.
#46: Ausfall Analogeingang 1 Warnun SRG aktiviert, Sollwertliberwachung aktiv, kein
#47: Analogeingang 1 OK 9 Sollwert erkannt
#48: Ausfall Analogeingang 2 Warnun PID aktiviert, externe Istwertiiberwachung aktiv, keine
#49: Analogeingang 2 OK 9 externer Istwert erkannt.
#50: Endlagen sind gleich Alarm Die Endlagen fur AUF und ZU haben die gleichen
#51: Endlagen OK Werte.
#52: Schalter Fehler Steuer— und/oder Wahlschgltgr sind rycht. kal|pr|ert.
) Alarm Bitte verwenden Sie die Kalibrierfunktion im Wizzard
#53: Schalter OK OK
des SmartTool2.
#54: PVST Fehler . . .
#55: PVST OK Information Der letzte PVST war nicht erfolgreich.
Kommunikationsfehler zwischen dem externen
Display und dem Hauptdisplay. Die Verbindung
#56: Interne Komm.E> Fehler Warnun zwischen externem Display und EB2_2, EB2_2 und
#57: Interne Komm.E> OK 9 EB2_1 oder EB2_1 und Hauptdisplay ist
maoglicherweise nicht in Ordnung, oder eines der
genannten Platinen ist defekt.
Die Eingangsspannung ist unter dem unteren
Schwellwert; Motorbetrieb ist nicht méglich. Dieser
. Alarm kdnnte im Falle einer Abschaltung des Antriebs
#58: Unterspannung Fehler Alarm in der History erscheinen. In diesem Fall wird beim
Einschalten der Historieneintrag #29: Spannung OK
angezeigt.
Die Eingangsspannung ist mehrmals hintereinander
unter die Abschaltschwelle gesunken; der Motor wird
. far 5 Minuten abgeschaltet. Durch Schalten des
#59: Unterspannung> Abschaltung Alarm Wahlschalters auf AUS bzw. durch Aus- und
Einschalten des Stellantriebes kann dieser Fehler
sofort quittiert werden.
o Die Eingangsspannung ist oberhalb des regularen
#60: Uberspannung> Warnung Warnung Bereichs, ein Motorbetrieb ist aber méglich.
#61: PVST Start Information Ein PVST Vorgang wurde gestartet.
#62: Parameter Schreibzugriff Information Zeigt an, welcher Wert \?\;Sr%n; Parameter zugewiesen
o . Es wurde eine Wiederherstellung mittels Parameter
#63: Wiederherstellen Information P20.3 durchgefiihrt.
#64: Passwort Anderung Information Eine Passwortanderung wurde durchgefihrt.
#65: History Geldscht Information Alle Hlstorlenelntrage“wurden vom Hersteller
geldscht.
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13 Sicherungen

Auf der Logikplatine im Deckel der Steuerung (siehe Bild 75, Seite 60) befinden sich fur die Steuerleitungen zwei Miniatur-
sicherungen.

FL1

Bild 75: FL1. .. Sicherung fir die Hilfsspannung, FL2... Sicherung fiir die bindren Ausgdnge

Sicherung Wert Empfohlene Type Ersatzteilbezeichnung
FL1 1AT Littelfuse 454 NANO? Slo-Blo® trage FUSE-F1
FL2 4AT Littelfuse 454 NANO? Slo-Blo® trage FUSE-F2

HINWEIS: Der Frequenzumformer verflgt Gber eine Eingangssicherung und bei explosionsgeschitzter Ausflihrung zusatz-
lich Gber eine Thermosicherung (siehe Kapitel 2.7.3, Seite 8).

14 Ersatzteile

Bei Ersatzteilbestellungen ist uns die Fabrikationsnummer des Stellantriebes bekannt zu geben (siehe Kapitel 2.2, Seite
6). FUr die Ersatzteile ist ein separates Explosionsbild und eine Ersatzteilliste verfligbar.

15 Schmiermittel-Empfehlung, Schmiermittelbedarf

VORSICHT: Bitte beachten Sie, dass fiir die Handhabung von Schmiermitteln unter Umstanden Sicherheits-
mafBnahmen, wie z.B. die Verwendung von persénlicher Schutzausriistung (PSA) eingehalten werden missen!
Diese sind aus dem Sicherheitsdatenblatt (unter Abschnitt 8) des verwendeten Produktes zu entnehmen.

15.1 Hauptgehéuse: -25 bis +60 °C

Getriebedl: DIN 51 517-CLP-HC
d.h. vollsynthetisches Hochleistungs-Industriegetriebedle auf der Basis von Poly-Alpha-Olefinen (PAQO)

Viskositatsklasse: 320 ISO VG
Pourpoint: <-39 °C (nach DIN ISO 3016)
Schmiermittelbedarf CM03: 200-250 ml
Schmiermittelbedarf CMO06: 300-350 ml
Schmiermittelbedarf CM12: 600—-650 ml

15.2 Hauptgehause: -40 bis +60 °C

Getriebedl: DIN 51 517-CLP-HC
d.h. vollsynthetisches Hochleistungs-Industriegetriebedle auf der Basis von Poly-Alpha-Olefinen (PAO)
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Viskositatsklasse: 68 ISO VG

Pourpoint: <-54 °C (nach DIN ISO 3016)

Schmiermittelbedarf CM03: 200-250 ml

Schmiermittelbedarf CMO06: 300-350 ml

Schmiermittelbedarf CM12: 600-650 ml

15.3 Abtriebsform A und Spindeltriebe (Schubantriebe) -40 bis +60 °C

Schmierfett DIN 51825-K(P) R -40
d.h. wasserabweisendes Komplexfett auf Al-Seifenbasis mit hoher Bestandigkeit gegen S&uren und Laugen:

Walkpenetration 0,1 mm: 310 - 340
Tropfpunki: ca. 260 °C
NLGI-Klasse: 1

saurefrei, mit Wasser nicht oder nur gering reagierend

15.4 Basis-Schmiermittel-Service-Intervall

HINWEIS: Bei Schiebel Stellantrieben betrégt das Service-Intervall 10 Jahre ab Auslieferdatum SCHIEBEL Antriebstechnik
Gesellschaft mbH, A-1230 Wien. Die Funktionsfahigkeit und Lebensdauer der Schmiermittel ist jedoch von den Betriebs-
bedingungen abhangig. Gegebenenfalls missen Abminderungsfaktoren beriicksichtigt werden.

Betriebsbedingung(en)

Definition

Abminderungsfaktor
(Multiplikator)

Einschaltdauer ED

(Summe der Motorlaufzeit)

Extrem hohe ED Uber 1250 Stunden/Jahr 0,5
Hohe ED Uber 500 Stunden/Jahr 0,7
Extrem niedere ED unter 0,5 Stunden/Jahr 0,8
Umgebungstemperatur (dauernde oder langfristige)
Extrem wechselnd zwischen -10 und +50 °C 0,5
Extrem hoch tber +50 °C 0,7
Extrem tief unter -25 °C 0,9
Abtriebsdrehzahl (an Stellantriebshauptwelle)
Hohe Drehzahl tber 80 U/min 0,8
Ausnutzungsgrad (bezogen auf Nennleistung)
Sehr hoch tber 90 % 0,8
Hoch zwischen 80 und 90 % 0,9
Anwendungsbeispiel:

Extrem niedere ED + extrem tiefe Umgebungstemperatur + hohe Drehzahl + Ausnutzungsgrad 87 %

= 0,8x0,9x0,8x0,9=0,51 Abminderungsfaktor

Schmiermittel Wartungsintervall = 10 Jahre x 0,51 = 5,1 Jahre (62 Monate).

VORSICHT: Ein derart ermitteltes Wartungsintervall gilt nicht fir die Wartung der Abtriebsform A (Gewinde-
buchse) und flr die Wartung der Schubantrieb- und Spindeltriebeinheiten. Bei diesen muss in regelmaBigen
Abstanden (mindestens alle 6 Monate) an den Schmiernippeln nachgeschmiert werden (siehe Kapitel 15.3)!

Bei Wartungen unserer Stellantriebe ist grundsétzlich das alte Schmiermittel zu entfernen und durch ein neues zu er-
setzen. Ein Mischen unterschiedlicher Schmiermittelfabrikate ist nicht erlaubt.

Die fur Schmiermittel-Service bendtigten Mengen sind in Kapitel 15, Seite 60 angefiihrt.

16 Schulung

HINWEIS: Sollten Probleme bei der Montage oder bei den Einstellarbeiten vor Ort auftreten, so bitten wir Sie, sich mit der
Fa. SCHIEBEL, Wien, Telefon +43 (1) 66 108 oder mittels Internet www.schiebel-actuators.com in Verbindung zu setzen,
um etwaige Fehlbedienungen oder Schaden an den Stellantrieben zu vermeiden. Die Fa. Schiebel empfiehlt, nur Fachper-
sonal fir Montagearbeiten an Schiebel-Stellantrieben heranzuziehen. Auf besonderes Verlangen des Auftraggebers der
Fa. SCHIEBEL kdnnen Schulungen Uber die in dieser Betriebsanleitung gelisteten Tatigkeiten im Werk der Fa. SCHIEBEL
durchgefliihrt werden.
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17 Original-Einbauerklarung fiir unvollstandige Maschinen
im Sinn der EG-Richtlinie 2006/42/EG iber Maschinen (Anhang Il B)

Der Hersteller, die Firma:

SCHIEBEL Antriebstechnik Gesellschaft m.b.H.
Josef-Benc-Gasse 4
A-1230 Wien

erklart hiermit, dass fur die nachstehend beschriebenen unvollstdndigen Maschinen:
Elektrische Stellantriebe der Baureihe:

CM rCM exCM exrCM

die folgenden grundlegenden Anforderungen der Maschinenrichtlinie (2006/42/EG) zu Anwendung kommen und einge-
halten werden:

Anhang | Ziffern 1.1.2,1.1.3,1.1.5;1.21,1.21,1.22,1.2.6; 1.3.1,1.3.2,1.3.7; 1.5.1;
gb 1.6.3;1.7.1,1.7.3,1.7.4
Die folgenden europaischen harmonisierten Normen wurden angewandt:
EN12100:2010
EN ISO 5210:1996 EN I1SO 5211:2001 DIN 3358:1982

Die speziellen technischen Unterlagen fir unvollstdndige Maschinen nach Anhang VII Teil B wurden erstellt. Der Her-
steller verpflichtet sich, die Unterlagen zur unvollstdndigen Maschine der zustandigen nationalen Behérde auf Verlangen
elektronisch zu Ubermitteln.

Fir die Zusammenstellung der technischen Unterlagen ist bevollmachtigt:
Leiter Abteilung Technik-Maschinenbau
Schiebel Antriebstechnik Gesellschaft m.b.H.
Josef-Benc-Gasse 4
A-1230 Wien
Diese unvollstdndige Maschine darf nicht in Betrieb genommen werden bis gegebenfalls festgestellt wurde, dass die

Maschine, in welche diese unvollstindige Maschine eingebaut werden soll, den Bestimmungen der Maschinenrichtlinie
(2006/42/EG) entspricht.

Die elektrischen Stellantriebe als unvollstdndige Maschinen sind konform mit den einschlagigen Bestimmungen folgen-
der weiterer EU-Richtlinien:
Richtlinie 2014/30/EU (“EMV-Richtlinie)

Richtlinie 2014/35/EU (“Niederspannungsrichtlinie®)
Richtlinie 2014/34/EU (“ATEX-Richtlinie®) bei entsprechend gekennzeichneten Geraten

Es gelten die entsprechenden separaten EG-Konformitatserklarungen

Wien, den 13.03.2018 e —————————————
(Ort) (Datum) (Unterschrift des Geschaftsfiihrers)
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SEC-EGKF-CM-GERMAN-V1.03-2018.02.14

18 EG-Konformitatserklarung

(EMV- und Niederspannungsrichtlinie)

Der Hersteller, die Firma:

SCHIEBEL Antriebstechnik Gesellschaft m.b.H.
Josef-Benc-Gasse 4
A-1230 Wien

erklart hiermit, dass nachstehend angefiihrte Produkte
Elektrische Stellantriebe mit integrierter Steuerung der Baureihe Actusmart und folgenden Typen

(r) CM03
(r) CMO3 FS
(r) CM06
(r) CM06 FS

in der von ihr gelieferten Ausflihrung, auf die sich diese Erkléarung bezieht, den Anforderungen der EU-Richtlinie
2014/30/EU (,,EMV-Richtlinie*)

unter Beriicksichtigung der jeweiligen Betriebsanleitung, nachgewiesen durch folgende Normen:
EN 61000-6-2:2005 EN 61000-6-4:2014

sowie den Anforderungen der EU-Richtlinie
2014/35/EU (,,Niederspannungsrichtlinie®)

unter Berlicksichtigung der jeweiligen Betriebsanleitung, nachgewiesen durch folgende Norm:

IEC 60204-1:2005 + A1:2008 EN 60529:1991 + A1:2000

entsprechen.
Wien, den 14.2.2018 e s
(Ort) (Datum) (Unterschrift des Geschéaftsfiihrers)
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19 EG-Konformitatserklarung

(Explosionsschutz-, EMV- und Niederspannungsrichtlinie)

Der Hersteller, die Firma:

SCHIEBEL Antriebstechnik Gesellschaft m.b.H.
Josef-Benc-Gasse 4
A-1230 Wien

erklart hiermit, dass nachstehend angefiihrte Produkte

Elektrische Stellantriebe mit integrierter Steuerung der Baureihe Actusmart und folgenden Typen

ex (r) CMo03 &Il 2 G Ex db eb (mb) Il C T4(T6) Gb TUV-A13ATEX0006X

ex (r) CM03 FS &Il 2 G Ex db eb (mb) Il C T4(T6) Gb TUV-A13ATEX0006X

ex (r) CM06 &Il 2 G Ex db eb (mb) Il C T4(T6) Gb TUV-A13ATEX0006X

ex (r) CM06 FS &Il 2 G Exdb eb (mb) Il C T4(T6) Gb TUV-A13ATEX0006X

in der von ihr gelieferten Ausfliihrung, auf die sich diese Erkléarung bezieht, gemafn den Bestimmungen der EU-Richtlinie
2014/34/EU
(Geréate und Schutzsysteme zur bestimmungsgemaBen Verwendung in explosionsgefahrdeten

Bereichen)

in der heute glltigen Fassung mit den folgenden Normen und normativen Dokumenten (ibereinstimmen:

EN IEC 60079-0:2018 EN 60079-1:2014 EN IEC 60079-7:2015
EN 60079-18:2015 EN ISO 80079-36:2016 EN ISO 80079-37:2016
Fir die oben angefilhrten Stellantriebe liegt die vom TUV Austria Services GMBH ausgestellte

EG-Baumusterpriifbescheinigung TUV-A13ATEX0006X vor.
Folgende benannte Stellen bescheinigen die konforme Bauart:

TOV Austria Services GmbH A-1230 Wien NB 0408: Baumusterprifungen
FTZU CZ-716 07 Ostrava Radvanice NB 1026: Qualitatssicherung
FTZUO3ATEXQO019

Weiters entsprechen sie den Anforderungen der EU-Richtlinie
2014/30/EU (,,EMV-Richtlinie®)

unter Berlicksichtigung der jeweiligen Betriebsanleitung, nachgewiesen durch folgende Normen:
EN 61000-6-2:2005 EN 61000-6-4:2014

sowie den Anforderungen der EU-Richtlinie
2014/35/EU (,,Niederspannungsrichtlinie®)

unter Berlicksichtigung der jeweiligen Betriebsanleitung, nachgewiesen durch folgende Norm:

IEC 60204-1:2005 + A1:2008 EN 60529:1991 + A1:2000

Wien, den 14.3.2022 e n
(Ort) (Datum) (Unterschrift des Geschéaftsfiihrers)
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JP6

FL2

= JP3
FL1 | 0 4 g o

Bild 76: Steuerung Bild 77: Logikplatine

20.1 Binéare Ausgédnge

ANzZahl: 8

SPaANNUNGSVEISOIGUNG: . v ettt et et et e e e et e e e eens 24 VDC nominal
Bereich: 11...35VDC
(wahlweise von intern oder extern)

Max. Spannungsabfall bei gesetztem Ausgang: ........................ 1V

Ausgangsspannung bei nicht gesetztem Ausgang: ..................... <1V

Max. zuldssiger Strom pro AUSQang: ........cueeniereneeienaiaaennn. 500 mA (kurzschlussfest)

Max. zuldssiger Gesamtstrom flr alle Ausgange: ...................... 4A

Absicherung (Sicherung FL2, siehe Bild 77, Seite 65): ................. 4 A trége

(Littelfuse 454 NANO? Slo-Blo®)

Die bindren Ausgénge sind bei externer Versorgung von der restlichen Steuerung Gber Optokoppler getrennt!
Das Parallelschalten mehrerer bindrer Ausgange ist zuldssig. Bei gleicher Einstellung der Ausgangsfunktion (siehe Ka-

pitel 7.9) kénnen damit die Stréme pro Ausgang addiert werden. Bei unterschiedlichen Ausgangsfunktionen wird eine
festverdrahtete ODER-VerknUpfung gebildet.

20.2 Binare Eingange

ANZanl: e 5
NENNSPANNUNG: .ttt et 24VDC

gegen gemeinsame Masse
Spannung flr Eingang gesetzt: ....... ..o >10V (8,5V typ.)
Spannung fir Eingang nicht gesetzt: ... <7V (8,5V typ.)
Maximalspannung: . ........ooiriii e 30VDC
Stromaufnahme bei 24 VDC: ... ... 10,5mA typ.

Die binaren Eingange sind von der restlichen Steuerung iber Optokoppler getrennt.
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12

10

Ui ... Eingangsspannung
li...Eingangsstrom

li typ. [mA]

0 5 10 15 20 25 30
Ui [V]

Bild 78: Bindre Eingénge, Eingangskennlinie

Mit dem Jumpern JP1 ...JP3 kdnnen die bindren Eingénge zu Gruppen mit getrennten Massen verschaltet werden:

JP2
o |
321
]
JP3
a |
321

3
@ |
321
e[
P2
321 D
321

- - 3 4 5 6 7 8 -
5 ! o Yov S SN SR ¢ 5 !
| Com | IN1 IN2 | IN3 | IN4 | IN5 | Com12 | IN1 | IN2 | Com45 | IN4 | IN5
Bild 79: 5 Eingdnge mit gemeinsamer Masse Bild 80: Je zwei Eingdnge mit gemeinsamer Masse, beide
Massen getrennt.

Der Eingang IN3 ist deaktiviert.

)
JP3
@ |
rwanll D)
321
P2
3
CHE o
321 Lo

3 4 5 6 7 8
b T T Y T T

| Com1 | IN1 | Com3 | IN3 I Comb | IN5 | Com123 | IN1 | IN2 | IN3 | Com5 | IN5

7 8

P
O
321
P
O]
321

Bild 81: Drei getrennte Eingdnge Bild 82: 3 Eingdnge mit gemeinsamer Masse und ein ge-
Die Eingdnge IN2 und IN4 sind deaktiviert. trennter Eingang.

Der Eingang IN4 ist deaktiviert.

66



Betriebsanleitung ACTUSMART CM, Steuerungsversion 1.2
OM-GERMAN-CM-V1.2-16xx-V2.03-2023.02.08

20 Technische Daten Allgemein

JP1
CHl P2
321 (NN
el O
321
G
—G

| Com1 | IN1

Bild 83: Ein getrennter Eingang und drei Eingédnge mit ge-

meinsamer Masse.

Der Eingang IN2 ist deaktiviert.

Beispiele:

JP3
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321
15
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0 |
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P
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—  o—
— o
L o

Bild 84: 5 Eingdnge mit gemeinsamen

24V Spannung

und externer

vk

IN1

Com1

JP3
O
321

P
- =
321 (Ol

321

Bild 86: 3 getrennte Eingdnge mit 3 getrennten externen

24V Spannungen

20.3 Analoge Eingange
Eingang 1: Sollwert

Strombereich: ........ ...
AUfIOSUNG: .
Genauigkeit: ... ..o
Eingangswiderstand: ................. ...

JP3
0
321

=
+
3
e
3

JP1
CEE P2
321 (HE
321
o
o -
—-o"
—————0— -

Bild 85: 5 Eingédnge mit gemeinsamen

und interner 24V
Spannung (z.B. potentialfreie Kontakte)

oy ok

Com1 IN1 Com3 IN3

JP3
O
321

JP2
0 |
321

r Y ¥ _ ¥

P
| O
321

Bild 87: 3 getrennte Eingdnge mit gemeinsamen "+" und

externer 24V Spannung

.......................... 0...25mA
.......................... 14 Bit
.......................... 0,5%
.......................... 60Q

Der analoge Eingang 1 ist von der restlichen Steuerung galvanisch getrennt.

Eingang 2: Externer Istwert

Nur in Verbindung mit dem PID-Regler!

Strombereich: ........ ...
AUfIOSUNG: .
Genauigkeit: ......oooiiii
Eingangswiderstand: .............. ...l

.......................... 0...20,8mA
.......................... 12 Bit
.......................... 0,5%
......................... 120Q)
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Uber den Jumper JP6 kann der analoge Eingang 2 von einem passiven Eingang (default) auf einen Eingang mit 24 V-
Versorgung (fUr 4. ..20 mA-2-Draht-Transmitter) umgeschaltet werden.

120R oo
’ 24V
£ ! . g i =
5o SH o 9 10
g b
+24V +24V
Bild 88: Passiver Eingang (Standard) Bild 89: Eingang mit interner Versorgung (aktiver Eingang)

HINWEIS: Die Bezugsmasse vom analogen Eingang 2 ist die gemeinsame Masse der Steuerung und der Hilfsversorgung
(siehe Kapitel 20.5).

20.4 Analoger Ausgang

Strombereich: ... 0...20,8mA
AUTIOSUNG: . 14 Bit
GenaUIgKeIt: .. e 0,5%
Max. BUrde: . ... e 600 Q)

Der analoge Ausgang ist von der restlichen Steuerung galvanisch getrennt.
Uber Jumper JP4 kann der analoge Ausgang von einer aktiven Stromquelle (default) auf eine Stromsenke umgeschaltet
werden, damit kann der Ausgang einen 4. .. 20mA-2-Draht-Transmitter simulieren.

+15V

Bild 90: Stromquelle (aktiver mA-Ausgang) Bild 91: Stromsenke

Bezugsmasse ist die gemeinsame Masse der Steuerung und der Hilfsversorgung (siehe Kapitel 20.5).

20.5 Hilfsspannungsein- und ausgang

Eingangsspannungsbereich (Hilfsspannungseingang): ................. 20...30VDC
Max. Stromaufnahme (Hilfsspannungseingang): ....................... 500 mA
Max. Stromaufnahme im Stromsparmodus ............c.cocoviiiina... 120 mA
(Hilfsspannungseingang):
Ausgangsspannung (Hilfsspannungsausgang): ............c.covivnn.. typ. 23V
Max. Ausgangsstrom (Hilfsspannungsausgang): ..............cccovuen.. 200mA
Widerstand Bezugsmasse gegen Erde: ........... ..., typ. 500 kQ
Widerstand Bezugsmasse gegen Erde (erdfreie Ausfuhrung): .......... > 10MQ
Kapazitat Bezugsmasse gegen Erde: ....... ..., typ. 100 nF
Spannung Bezugsmasse gegen Erde: .......... i, max. 40 Vs
Absicherung (Sicherung FL1, siehe Bild 77, Seite 65): ................. 1A trage

(Littelfuse 454 NANO? Slo-Blo®)
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Bezugsmasse ist die gemeinsame Masse der Steuerung und der analogen Ein- und Ausgange.
Der Hilfsspannungsausgang kann tber den Menlipunkt P6.5 (siehe Kapitel 7.5, Seite 27) aktiviert bzw. deaktiviert werden.

Der Stromsparmodus definiert sich wie folgt:
+ Keine Leistungsversorgung (die Steuerung wird ausschlieBlich Gber den 24 V-Hilfsspannungseingang versorgt).
 Die Beleuchtung des LCD-Displays schaltet sich automatisch ab.
+ Keine zusatzlichen Hardware-Optionen vorhanden (Profibus-Interface, DeviceNet-Interface, Relaisplatine, ...).

+ Die binaren Ausgange und der mA-Ausgang sind nicht aktiv, bei Aktivierung sind die jeweiligen Stréme zum Gesamt-
strom hinzuzurechnen.

20.6 Anschliisse
20.6.1 Standardausfiihrung

Leistung / Motor: ... o 6-poliger Industriestecker, Schraubanschluss
16 A, max. 2,5mm? , AWG14
SteUersignale: ... . 24-poliger Industriestecker, Schraubanschluss

16 A, max. 2,5mm?, AWG14

Optional sind die Kontakte auch in Crimp- oder Kéfigzugfederausfihrung erhaltlich.

20.6.2 Explosionsgeschiitze Ausfiihrung

Leistung / MotOr: ... Reihenklemmen mit Schraubanschluss
16 A, 0,5...4mm?2, AWG20... AWG12
Steuersignale: . ... Reihenklemmen mit Schraubanschluss

4A,0,5...2,5mm2, AWG20... AWG14
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OM-GERMAN-CM-V1.2-16xx-V2.03-2023.02.08

SEC-OM-GERMAN-Betriebsarten-V2.00-2022.09.06

21 Betriebsart
] Ein-Aus & langsamer Betrieb
CMO03 CMO06
S2 - 15 Minuten nach IEC 60034 S2 - 15 Minuten nach IEC 60034
2,5 - 72 U/Min 2,5-60 U/Min
M,.zr = 32 Nm M,r = 64 Nm
Mg =16 Nm Mg =20 Nm
Lebensdauerx

] 10.000 Zyklen

|

10.000 Zyklen \

| Regulierender Betrieb \

CMO03 CMO06
S4 - 1.200 Zyklen/h - max. 50% DC nach IEC S4 - 1.200 Zyklen/h - max. 50% DC nach IEC
60034 60034
2,5-36 U/Min 2,5 - 30 U/Min
M,ax = 32 Nm M,ax = 64 Nm
o =16 Nm » =32 Nm
Lebensdauerx

] 1.800.000 Starts

1.800.000 Starts \

] Regulierender Dauerbetrieb \

CMO03 CMO06
S9 - 1.800 Zyklen/h nach IEC 60034 S9 - 1.800 Zyklen/h nach IEC 60034
2,5 - 20 U/Min 2,5 -20 U/Min
M,x = 32 Nm M,ax = 64 Nm
My =10 Nm M, =20 Nm
Lebensdauerx

1.800.000 Starts

1.800.000 Starts

«HINWEIS: Die Lebensdauer basiert auf ordnungsgemafBem Betrieb und Wartung nach der SCHIEBEL Betriebsanleitung

ZYKLUS = 25 Umdrehungen in beide Richtungen mit mindestens 30% nominellen Drehmoment und der Méglichkeit 100%
des nominellen Drehmoments fir mindestens 10% des Hubs aufzunehmen

START = Bewegung von mindestens 1% des Hubs in beide Richtungen mit einer Mindestlast von 30% des nominellen

Drehmoments
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21.1 Betriebsart CM03 + QT

Ein-Aus & langsamer Betrieb

CMO03 + QT12 CMO03 + QT25 CMO06 + QT50
S2 - 15 Minuten nach IEC 60034 S2 - 15 Minuten nach IEC 60034 S2 - 15 Minuten nach IEC 60034
2,5-10 U/Min 2,5-20 U/Min 2,5-20 U/Min
M,z = 120 Nm Mz = 250 Nm Mz = 500 Nm
M, = 60 Nm M, = 125 Nm M, = 160 Nm
Lebensdauerx
] 10.000 Zyklen \ 10.000 Zyklen 10.000 Zyklen \
] Regulierender Betrieb \
CMO3 + QT12 CMO03 + QT25 CMO06 + QT50
S4 - 1.200 Zyklen/h - max. 50% DC | S4 - 1.200 Zyklen/h - max. 50% DC | S4 - 1.200 Zyklen/h - max. 50% DC
nach IEC 60034 nach IEC 60034 nach IEC 60034
2,5-10 U/Min 2,5-20 U/Min 2,5-20 U/Min
M,z = 120 Nm M,zx = 250 Nm Mz = 500 Nm
M, = 60 Nm M, = 125 Nm M, = 250 Nm
Lebensdauerx
] 1.800.000 Starts \ 1.200.000 Starts \ 1.200.000 Starts \
] Regulierender Dauerbetrieb \
CMO3 FS 30/5 CMO03 FS 50/8 CMO3 FS 100/12
S9 - 1.800 Zyklen/h nach IEC S9 - 1.800 Zyklen/h nach IEC S9 - 1.800 Zyklen/h nach IEC
60034 60034 60034
2,5-10 U/Min 2,5-20 U/Min 2,5-20 U/Min
M,z = 120 Nm M,z = 250 Nm M,z = 500 Nm
M, = 40 Nm M, = 80 Nm M, = 160 Nm
Lebensdauerx
1.800.000 Starts 1.200.000 Starts 1.200.000 Starts

«HINWEIS: Die Lebensdauer basiert auf ordnungsgeméaBem Betrieb und Wartung nach der SCHIEBEL Betriebsanleitung

ZYKLUS = Bewegung von 90° in beide Richtungen mit mindestens 30% nominellem Drehmoment und der Mdglichkeit
100% des nominellen Drehmoments fur mindestens 10% des Hubs aufzunehmen

START = Bewegung von mindestens 1° des Hubs in beide Richtungen mit einer Mindestlast von 30% des nominellen
Drehmoments
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21.2 Betriebsart CM03 + L

Ein-Aus & langsamer Betrieb

CMO03 + L50 CMO03 + L100 CMO03 + L350
S2 - 15 Minuten nach IEC 60034 S2 - 15 Minuten nach IEC 60034 S2 - 15 Minuten nach IEC 60034
2,5-72 U/Min 2,5-60 U/Min 2,5-60 U/Min
Fax = 15 kN Fax = 25 kN Fax = 26 kN
Fo =7,5kN Fo =10 kN Fo =10 kN
Lebensdauer
] 10.000 Zyklen \ 10.000 Zyklen 10.000 Zyklen \
] Regulierender Betrieb \
CMO03 + L50 CMO03 + L100 CMO03 + L350
S4 - 1.200 Zyklen/h - max. 50% DC | S4 - 1.200 Zyklen/h - max. 50% DC | S4 - 1.200 Zyklen/h - max. 50% DC
nach IEC 60034 nach IEC 60034 nach IEC 60034
2,5-36 U/Min 2,5-30 U/Min 2,5-30 U/Min
Foax = 15 kN Fax = 25 kN Foax = 26 kN
Fo =7,5kN Fo = 12,5 kN Fo =13 kN
Lebensdauer
] 1.800.000 Starts \ 1.200.000 Starts 1.200.000 Starts \
] Regulierender Dauerbetrieb \
CMO03 + L50 CMO03 + L100 CMO03 + L350
Nicht verfugbar Nicht verfligbar Nicht verfligbar

«HINWEIS: Die Lebensdauer basiert auf ordnungsgemafBem Betrieb und Wartung nach der SCHIEBEL Betriebsanleitung

ZYKLUS = Hub von 40 mm in beide Richtungen mit mindestens 30% nominellem Drehmoment und der Mdglichkeit 100%
des nominellen Drehmoments fir mindestens 5% des Hubs aufzunehmen

START = Bewegung von mindestens 1% des Hubs in beide Richtungen mit einer Mindestlast von 30% des nominellen
Drehmoments
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21.3 Betriebsart CM03 + LK

Ein-Aus & langsamer Betrieb

CMO03 + LK50 CMO03 + LK100 CMO03 + LK120
S2 - 15 Minuten nach IEC 60034 S2 - 15 Minuten nach IEC 60034 S2 - 15 Minuten nach IEC 60034
2,5-72 U/Min 2,5-72 U/Min 2,5-60 U/Min
Foux = 15 kN Fiax = 30 kN Fax = 60 kN
Fp = 15kN Fp = 15kN Fp = 20 kN
Lebensdauerx
] 10.000 Zyklen \ 10.000 Zyklen 10.000 Zyklen \

] Regulierender Betrieb \

CMO03 + LK50 CMO03 + LK100 CMO03 + LK120
S4 - 1.200 Zyklen/h - max. 50% DC | 4 - 1.200 Zyklen/h - max. 50% DG | S4 - 1.200 Zyklen/h - max. 50% DC
nach IEC 60034 nach IEC 60034 nach IEC 60034
2,5 - 36 UMin 2,5 - 36 UMin 2,5-30 UMin
Fuua = 15 kN Fouar = 30 kN Fouax = 60 kN
Fo = 15kN Fo = 15 kN Fo = 30 kN
Lebensdauer«
] 1.800.000 Starts \ 1.200.000 Starts 1.200.000 Starts \

] Regulierender Dauerbetrieb \

CMO03 + LK50 CMO03 + LK100 CMO03 + LK120
S9 - 1.800 Zyklen/h nach IEC S9 - 1.800 Zyklen/h nach IEC S9 - 1.800 Zyklen/h nach IEC
60034 60034 60034
2,5 -20 U/Min 2,5 - 20 U/Min 2,5 - 20 U/Min
Foux = 15 kN Frax = 30 kN Fuax = 60 kN
Fo, =10 kN Fo, =10 kN F, =20 kN
Lebensdauerx
1.800.000 Starts 1.200.000 Starts 1.200.000 Starts

«HINWEIS: Die Lebensdauer basiert auf ordnungsgeméaBem Betrieb und Wartung nach der SCHIEBEL Betriebsanleitung

ZYKLUS = Hub von 40 mm in beide Richtungen mit mindestens 30% nominellem Drehmoment und der Méglichkeit 100%
des nominellen Drehmoments fiir mindestens 5% des Hubs aufzunehmen

START = Bewegung von mindestens 1% des Hubs in beide Richtungen mit einer Mindestlast von 30% des nominellen
Drehmoments
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21.4 Sonstiges

Umgebungstemperatur:
fir nicht explosionsgeschutze Ausfuhrung: ......................... -25 bis +60 °C
far explosionsgeschitze Ausfihrung: ...t -20 bis +40 °C (gemafi EN 60079-0)
fir ex-Ausflhrung mit erweiterten Temperaturbereich: .............. -40 bis +60 °C

Schutzart nach EN 60529: ...... ..ot P67

Standardfarbe: ... RAL7024

HINWEIS: Is der Antrieb Uber lange Dauer UV-Strahlung ausgesetzt, kann es zu Abweichungen in der Farbe kommen.
22 Technische Daten CMO03

Die Ansteuerung des Motors (Brushless DC Motor) erfolgt Uiber eine integrierte Leistungselektronik, die auch die Versor-
gungsspannung fur die Steuerung liefert.

22.1 Standard-Version CM03

Abtriebsmoment: ... .. e max. 32Nm
Durchschnittliches zuldssiges Abtriebsmoment: ........................ max. 16 Nm
Einstellbereich des Abschaltmoments: ......... ... .....oiiiiiat. 8...32Nm
Einstellbereich der Abtriebsdrehzahl: ............ ... ..o, 1,0...72,2min!
Sl max. 100 U/ 1600 U
Untersetzung Handrad: ... 25

Aufldsung am Abtrieb: . ... ca. 0,25°
Versorgungsspannungsbereich AC: ... ..., 100 ...240Vrms +/-10 %, 50/60 Hz
Nennstrom (16 Nm /72, 2U/min): ... ... e 1,47 A/ 230 VAC
Leerlaufleistungsaufnahme: ....... ... 12W typ., 24 W max.
GEWICHE: et 11,5daN

22.2 24VDC-Version CM03

Abtriebsmoment: ... ... max. 32 Nm (ab BLDC version 200)
max.: 10 Nm20 min~1/32@5 min~! (BLDC version < 200)
Durchschnittliches zuldssiges Abtriebsmoment: ........................ max. 16 Nm
Einstellbereich des Abschaltmoments: .................ooiiiiiiant. 8...32Nm
Einstellbereich der Abtriebsdrehzahl: ............ ... ..., 1,0...20min™!
Versorgungsspannungsbereich: ............... i 24VDC +/-10%
Nennstrom (16Nm /20 U/min): ... ..o e 46A
Leerlaufleistungsaufnahme: ....... ... 6 W typ., 18 W max.

restliche Daten siehe Standard-Version

22.3 400 V-Version CM03

Abtriebsmoment: ... ... e max. 32 Nm

Durchschnittliches zuldssiges Abtriebsmoment: ........................ max. 16 Nm

Einstellbereich des Abschaltmoments: ..., 8...32Nm

Einstellbereich der Abtriebsdrehzahl: ................ ... . ... ... 1,0...72,2min!

Sl max. 100 U /1600 U

Auflésung am Abtrieb: ... ca. 0,25°
Versorgungsspannungsbereich AC: ........... ..., 3 x380-480 VAC +/-10 %, 50/60 Hz
Nennstrom (16 Nm /72, 2U/min): ... .. e 0,46 A/ 3x400VAC

GEWICHE: L 11,5daN

Die Leerlaufleistungsaufnahme wird bei stillstehendem Motor gemessen und ist abhangig von den vorhandenen Hard-
ware-Optionen.
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23 Technische Daten CM06

Die Ansteuerung des Motors (Brushless DC Motor) erfolgt Uiber eine integrierte Leistungselektronik, die auch die Versor-
gungsspannung fiir die Steuerung liefert.

23.1 Standard-Version CM06

Abtriebsmoment: ... .. e max. 64 Nm
Durchschnittliches zuldssiges Abtriebsmoment: ........................ max. 20 Nm

Einstellbereich des Abschaltmoments: .......... ... ... ... ... il 16...64Nm

Einstellbereich der Abtriebsdrehzahl: ............ ... ..., 1,0...64min™!

StelWEg: max. 100U /300U / 1600 U
Untersetzung Handrad: ........ ... 2,5

Aufldsung am Abtrieb: ... ca. 0,25°/0,75°/0,25°
Versorgungsspannungsbereich AC: ... ..., 100 ...240Vrms +/-10 %, 50/60 Hz
Nennstrom (20Nm /60 U/min): ... 2,17A /230 VAC
Leerlaufleistungsaufnahme: ............ . .o 12W typ., 24 W max.
GEWICHE: et 15,5daN

23.2 400 V-Version CM06

Abtriebsmoment: .. .. ... max. 64 Nm

Durchschnittliches zulassiges Abtriebsmoment: ........................ max. 20 Nm

Einstellbereich des Abschaltmoments: ....................iiiiiiiat. 16 ...64Nm

Einstellbereich der Abtriebsdrehzahl: ............ ... ... .. ... ... ... 1,0...64min™!

StelWEg: max. 100U /300U / 1600 U
Auflésung am Abtrieb: ... ca. 0,25°/0,75°/0,25°
Versorgungsspannungsbereich AC: ........ ... 3x380-480 VAC +/-10 %, 50/60 Hz
Nennstrom (32Nm /60 U/min): ... .o 0,9A/3x400VAC

WO e 15,5daN

Die Leerlaufleistungsaufnahme wird bei stillstehendem Motor gemessen und ist abhangig von den vorhandenen Hard-
ware-Optionen.

24 Technische Daten CM12

Die Ansteuerung des Motors (Brushless DC Motor) erfolgt Uiber eine integrierte Leistungselektronik, die auch die Versor-
gungsspannung fur die Steuerung liefert.

24.1 Standard-Version CM12

Abtriebsmoment: ... e max. 125 Nm
Durchschnittliches zuldssiges Abtriebsmoment: ........................ max. 40 Nm

Einstellbereich des Abschaltmoments: ..................ooiiiiaat. 32...125Nm
Einstellbereich der Abtriebsdrehzahl: ............ ... ..., 25...70min™!

Sl e max. 100U /300U /1600 U
Untersetzung Handrad: ........ ... 25

Aufldsung am Abtrieb: ... ca. 0,25°/0,75°/0,25°
Versorgungsspannungsbereich AC: ... ..., 100 ...240Vrms +/-10 %, 50/60 Hz
Nennstrom (40NmM /70 U/min): ... .o 3,8A/230VAC
Leerlaufleistungsaufnahme: ....... ... 12W typ., 24 W max.
GEWIChE: e 22daN

Die Leerlaufleistungsaufnahme wird bei stillstehendem Motor gemessen und ist abhangig von den vorhandenen Hard-
ware-Optionen.
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25 Kennlinienfelder
25.1 Kennlinien - CM03

CMO03 230V CMO03 24V
32Nm —=- 32Nm —a—
24Nm  —a— 24NmM —a—
16Nm —e— 16Nm —e—
8Nm —a 10Nm —a—
8Nm —a—
< 9
£ £
£ 2
w [}
0 5 10 15 20
Drehzahl [rpm] Drehzahl [Upm]
Bild 92: Stromaufnahme der Standard-Version Bild 93: Stromaufnahme der 24 VDC-Version
CMO03 115V
C8Nm —a—
C16Nm —e—
C24Nm —e—
C32Nm —a—
<
£
g
w

Drehzahl [rpm]

Bild 94: Stromaufnahme der Standard-Version
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25.2 Kennlinien - CM06

CMO06 230V CMO06 115V
G4Nm —m— J16MNmMm —e—vo
48NmM —a— 6 J20Mm —e—
I2NmMm —a— J32Nm —e—
20MNmM  —a— T48NM  —e—
16Mm —=— 5 764Nm —e—
4
= =
£ £
£ g 3
W L]
2
1
0
0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 70
Drehzahl [rpm] Drehzahl [rpm]
Bild 95: Stromaufnahme der Standard-Version Bild 96: Stromaufnahme der Standard-Version
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25.3 Kennlinien - CM12

CM12 230V

125Nm —=—
96NmM  —a—
64NmM —e—
40Nm  —a—
32Nm —e—

Strom [A]
28]

0 10 20 30 40 50 60 70
Drehzahl [rpm]

Bild 97: Stromaufnahme der Standard-Version
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Ersatzteilliste ACTUSMART (ex)(r)CM03.V1.2 SEC S.GERMAN.CH.V12.4200 20200720

8-1
1-8-2
L 1-6 ‘
Fuse F2

42 <

7 :

1-4
Fuse F2

Fuse F1

Fuse F3
1 5

2003
2201
2021 . 2301
2102 |- 277 2401
= 2471
2402 2402
Form A Form B Form C Form D Form E
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ACHTUNG: Bitte geben Sie uns bei Ersatzteil-Bestellungen immer die Fabrikationsnummer (siehe Typen-
schild) bekannt.
Es dirfen nur Original-Ersatzteile der Fa. SCHIEBEL verwendet werden. Bei Verwendung anderer Teile erlischt
der Anspruch auf Gewahrleistung.

Die Abbildungen kénnen von den tatséchlichen Ersatzteilen abweichen.

] BG \ Nr. \ Bezeichnung ‘ ] BG \ Nr. \ Bezeichnung
1 E-Gehause 20z1 Baugruppe - Abtriebsform ,A“ GO/F10
1-1 | Bediendeckel 2001 | Spindelmutter mit Gewinde
1-2 | Displayplatine 2002 | Flansch ,A®
1-3 | Logikplatine 2003 | Ringmutter
Fuse- Micro-Sicherung 1A 2004 | Lagerpaket
F1 21z1 Baugruppe - Abtriebsform ,B“ GO/F10
Fll'i_sze' Micro-Sicherung 4A 2101 | Steckbuchse ,B“ Std
. _ _ 2102 | Flansch ,B* Std
1-4 | Erweiterungs-Platine (Bus, Relais) 2221 Baugruppe - Abtriebsform ,C* GO/F10
1-5 | Baugruppe - Multiturnsensor 2201 | Klauenkupplung ,C* Std
1-5-1 | Multiturnsensor 5102 | Flansch B Std
1-6 B.LDC . 2371 Baugruppe - Abtriebsform ,D“ Std
Fuse- | Sicherung 5AT (16AT fur 24V Antriebe 3z GO/F10
F3 |abBLDC Version 200) 2301 | Abtriebswelle D @20mm
1-7 | Motor 2402 | Zentrierring
1-8-1 | Sensorwelle Baugruppe - Abtriebsform ,E* Std
1-8-2 | Zahnrad 2421 GO/F10
2 mech. Gehause 2401 | Abtriebswelle E @20mm
2-1 | Schneckenrad 2402 | Zentrierring
2-2 | Abtriebswelle
2-3 | Ritzel schragverzahnt
3 Baugruppe - Handrad
3-1 | Handrad
3-2 | Verschlussschraube
4 Steckerdeckel
4-1 | Steckerblech Kundenseite (Buchse)
4-2 | Steckerblech Antriebsseite (Stifte)
5 Deckel Klemmkasten
5-1 | Klemmleiste
Steckerdeckel Bus kompl. mit Steckern
6 ;
& Platine
Steckerblech Bus Kundenseite
6-1
(Buchse)
6-2 | Steckerblech Bus Antriebsseite (Stifte)
6-3 | Bus Anschlussplatine
7 Zusatzring Bus (Ex)
8 400V Modul
TS Typenschild
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Ersatzteilliste ACTUSMART (ex)(r)CM06.V1.2

6-2

Fuse F3_ %

20z1 2101

2102 2121

SEC-SP-GERMAN-CMO06.V1.2-V2.00-2020.07.20

2401
24z1

2402

Form E
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ACHTUNG: Bitte geben Sie uns bei Ersatzteil-Bestellungen immer die Fabrikationsnummer (siehe Typen-
schild) bekannt.

Es dirfen nur Original-Ersatzteile der Fa. SCHIEBEL verwendet werden. Bei Verwendung anderer Teile erlischt
der Anspruch auf Gewahrleistung.

Die Abbildungen kénnen von den tatséchlichen Ersatzteilen abweichen.

] BG \ Nr. \ Bezeichnung ‘ ] BG \ Nr. \ Bezeichnung
1 E-Gehause 20z1 Baugruppe - Abtriebsform ,A“ GO/F10

1-1 | Bediendeckel 2001 | Spindelmutter mit Gewinde
1-2 | Displayplatine 2002 | Flansch ,A®
1-3 | Logikplatine 2003 | Ringmutter

Fuse- Micro-Sicherung 1A 2004 | Lagerpaket .
F1 21z1 Baugruppe - Abtriebsform ,B“ GO/F10

Fll'i_sze' Micro-Sicherung 4A 2101 | Steckbuchse ,B“ Std

2102 |Flansch ,B“ Std

1-4 | Erweiterungs-Platine (Bus, Relais)
1-5 | Baugruppe - Multiturnsensor
1-5-1 | Multiturnsensor

2271 Baugruppe - Abtriebsform ,C* GO/F10
2201 | Klauenkupplung ,,C* Std
2102 |Flansch ,B* Std

F1 -6 |BLDC 2371 Baugruppe - Abtriebsform ,D* Std
l'ize' Sicherung 5A GO/F10
2301 | Abtriebswelle D @20mm
1-7 | Motor 2402 | Zentrierring
1-8-1 | Sensorwelle Baugruppe - Abtriebsform ,E* Std
1-8-2 | Zahnrad 24z GO/F10
2 mech. Gehduse 2401 | Abtriebswelle E @20mm
2-1 | Schneckenrad 2402 | Zentrierring

2-2 | Abtriebswelle
2-3 | Ritzel schragverzahnt

3 Baugruppe - Handrad
3-1 |Handrad
3-2 | Verschlussschraube
4 Steckerdeckel

4-1 | Steckerblech Kundenseite (Buchse)
4-2 | Steckerblech Antriebsseite (Stifte)

5 Deckel Klemmkasten

5-1 | Klemmleiste

Steckerdeckel Bus kompl. mit Steckern

6 & Platine

6-1 Steckerblech Bus Kundenseite
(Buchse)

6-2 | Steckerblech Bus Antriebsseite (Stifte)
6-3 | Bus Anschlussplatine

7 Zusatzring Bus (Ex)

8 400V Modul

TS Typenschild
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Ersatzteilliste ACTUSMART (ex)(r)CM12.V1.2

31

4-2
Fuse F3
&

Fuse F2

2021

2101 2201

202 | 2121 2102

2005

1-8-1

1-6

SEC-SP-GERMAN-CM12.V1.2-V2.00-2020.07.20

-

1-8-2

Fuse F3 1-1

1-4
Fuse F2
1-3

Fuse F1

230

2221 23z1 2401

24z1

2302 2302

Form D Form E
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ACHTUNG: Bitte geben Sie uns bei Ersatzteil-Bestellungen immer die Fabrikationsnummer (siehe Typen-
schild) bekannt.

Es dirfen nur Original-Ersatzteile der Fa. SCHIEBEL verwendet werden. Bei Verwendung anderer Teile erlischt
der Anspruch auf Gewahrleistung.

Die Abbildungen kénnen von den tatséchlichen Ersatzteilen abweichen.

] BG \ Nr. \ Bezeichnung ‘ ] BG \ Nr. \ Bezeichnung

1 E-Gehause 20z1 Baugruppe - Abtriebsform ,A“ GO/F10
1-1 | Bediendeckel 2001 | Spindelmutter mit Gewinde
1-2 | Displayplatine 2002 | Flansch ,A®
1-3 | Logikplatine 2003 | Ringmutter
Fuse- Micro-Sicherung 1A 2004 Lagelfpal.(et
F1 2005 | Zentrierring F10
Fllfée' Micro-Sicherung 4A 21z1 Baugruppe - Abtriebsform ,B“ GO/F10

2101 | Steckbuchse ,B* Std
2102 |Flansch ,B“ Std
2005 | Zentrierring F10

1-4 | Erweiterungs-Platine (Bus, Relais)
1-5 | Baugruppe - Multiturnsensor
1-5-1 Multiturnsensor

2271 Baugruppe - Abtriebsform ,C* GO/F10
16 |BLDC 2201 | Klauenkupplung ,C* Std
Fllisge' Sicherung 10A 2102 | Flansch ,B* Std
17 [ Motor 2005 | Zentrierring F10 . i
181 | Sensorwelie 2371 CB;%L/JE:L(J)ppe - Abtriebsform ,D* Std
1-82 | Zahnrad 2301 | Abtriebswelle D @20mm
2 mech. Gehause 2302 | Zentrierring GO
21 | Schneckenrad Baugruppe - Abtriebsform ,E* Std
2-2 | Abtriebswelle 2421 GO/F10
2-3 | Ritzel schragverzahnt 2401 | Abtriebswelle E @20mm
3 Baugruppe - Handrad 2302 | Zentrierring GO
3-1 |Handrad
3-2 | Verschlussschraube
4 Steckerdeckel

4-1 | Steckerblech Kundenseite (Buchse)
4-2 | Steckerblech Antriebsseite (Stifte)

5 Deckel Klemmkasten

5-1 | Klemmleiste

Steckerdeckel Bus kompl. mit Steckern

6 & Platine

6-1 Steckerblech Bus Kundenseite
(Buchse)

6-2 | Steckerblech Bus Antriebsseite (Stifte)
6-3 | Bus Anschlussplatine

7 Zusatzring Bus (Ex)

8 400V Modul

TS Typenschild
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