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SEC-GERMAN-Gefahrenhinweise-V1.00-20210701

Gefahrenhinweise

Die Gefahrenhinweise in dieser Betriebsanleitung weisen auf Verletzungsrisiken sowie Schadensrisiken fiir das
Produkt hin. Fir die Person, die mit dem Produkt interagiert, kann das Risiko Folgen haben, die von leichten
bis hin zu tédlichen Verletzungen reichen. Was das Produkt betrifft, kann die Nichtbeachtung der Warnhinwei-
se zu Schaden am Gerat und/oder zum Erléschen der Garantie fihren. Diese Warnhinweise dienen dazu, den
Benutzer zu informieren und zu warnen, welche Vorkehrungen vor der Durchfiihrung der in dieser Betriebs-
anleitung beschriebenen Anweisungen getroffen werden missen. Der Benutzer muss die Betriebsanleitung
lesen und sich mit ihm vertraut machen, bevor diese Person die in dieser Betriebsanleitung beschriebenen
Aufgaben ausfiihrt.

Gefahrenhinweise werden in dieser Betriebsanleitung in den folgenden drei Formen dargestellt:

GEFAHR: Diese Gefahrenhinweise beziehen sich auf die
personliche Sicherheit. Die Nichtbeachtung dieser Hinweise E FAH R

kann zu Verletzungen oder zum Tod fiihren.

VORSICHT: Es missen allgemeine VorsichtsmaBnahmen ge-
troffen werden. Die Nichtbeachtung dieser Hinweise kann zu AVORSICHT

Verletzungen und/oder Gerateschaden flhren.

HINWEIS: Lenkt die Aufmerksamkeit des Benutzers auf die wesentlichen Informationen.
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SEC-OM-GERMAN-CM-FW1600-V1.00-2023.08.08

Betriebsanleitung fir ACTUSMART Steuerungen - Firmware 1600
1 Einleitung

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

1.1 Bedieneinheit

Die Bedienung der Steuerung erfolgt tiber die beiden Schalter, dem Steuerschalter und dem, mittels Vorhéan-
geschloss versperrbaren Wahlschalter.

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

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

Bild 1: 1... Wahlischalter, 2. .. Steuerschalter, 3... Grafikdisplay, 4...LED Anzeige, Bluetooth- und Infrarot-
schnittstelle

Die Schalter der Steuerung dienen einerseits zur elektromotorischen Betatigung des Antriebes und anderer-
seits zur Parametrierung bzw. zum Sichten der verschiedenen Men(ipunkte.

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

Die Montageposition der Bedieneinheit kann in 90° Schritten verdreht werden (siehe Betriebsanleitung fir
Stellantriebe der Serie CM).
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1.2 Anzeigeelemente
1.2.1 Grafikdisplay

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

P1 Endage
1 Auf

| 2200 e

EDITIEREM?

Bild 2

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 SCHIEBEL 03:39
T Bereil 19LACHT AAODT

10009~

— 3

2 T Aus

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

VORSICHT: Es ist die Position der Steuerung in Bezug zur
direkten Sonneneinstrahlung beachten. Es wird empfohlen, die A VORSICHT
Steuerung vor direkter Sonneneinstrahlung zu schiitzen (Dach,

Einbaulage) um mdgliche Fehlfunktionen zu vermeiden.

1.2.2 Statussymbole gemaB NAMUR-Empfehlung NE 107
HINWEIS: Diese Funktion ist verfligbar ab der Firmware Version 1610.

Far die Vereinheitlichung der Signalisierung von Zustandsdaten auf Feldebene kénnen Standardsymbole ge-
man NAMUR-Empfehlung NE 107 auf dem Grafikdisplay angezeigt werden (siehe Abbildung 4). Diese haben
den Zweck den Status des Antriebes auf ein standardisiertes Format abzubilden. Diese Funktion kann mit dem
Parameter P20.13 — NAMUR Status aktiviert werden. Eine Ubersicht tiber die Statussymbole bietet die Tabelle
1.
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1 Einleitung

Tabelle 1: Ubersicht iiber die Statussymbole gemaB NAMUR-Empfehlung 107

X

/\

S

\4

Ausfall

AuBerhalb der
Spezifikationen

Wartungsbedarf

Funktionskontrolle

Beispiel: Motor wird nicht
angesteuert

Beispiel: Gerat auBerhalb
der Spezifikationen
betrieben

Beispiel: Wartungsbedarf

Beispiel:
Konfigurationsénderung,

lokale Bedienung

SCHIEBEL

1506

Ready

Off

00«

Bild 4: Displayanzeige wéhrend des Betriebs mit der Stellungsanzeige sowie des Funktionskontrolle Sym-

bols

Fir SCHIEBEL-Stellantriebe werden diverse Statusmeldungen geman Tabelle 2 zu den Statussymbolen zu-
gewiesen. Es besteht die Moglichkeit mit der Parametriersoftware SCHIEBEL SmartTool2 die Zuweisung der
Statusmeldungen der Antriebssteuerung auf beliebige NAMUR-Symbole abzuandern.

Tabelle 2: Zuweisung der Statusmeldungen der Steuerung zu den NAMUR Statussymbolen

Status-Steuerung

NAMUR Status

Handbetrieb

Funktionskontrolle

Status: Nicht Aktiviert

Ausfall

Status: Stérung

Ausfall

Status: Warnung

AuBerhalb der Spezifikationen

Notbetrieb

Funktionskontrolle

Betriebsart: ORT

Funktionskontrolle

Betriebsart: AUS

Funktionskontrolle

PVST Aktiv

Funktionskontrolle

Kabellose Datenverbindung Hergestellt

Funktionskontrolle
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1.2.3 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
l&sst.

L1 L2

L3

LS L4

SCHIEBEL

Bereit

NAA

Bild 5
Bezeichnung | Farbe| Leuchtet Blinkt schnell Blinkt langsam Leuchtet nicht
Kein Dreh-
L1 Gelb | moment. | Drenmoment — R
fehler
fehler
Fehler (Keine
. Wegfehler Betriebsbereitschaft)
Bereit (Keine Motortemperatur, Ver-
L2 Gelb | (Betriebsbe- Betri . Warnung P ’
reitschaft) etriebsbereit- sorgungsspannung
schaft!) fehlt, interner Fehler
1)
Gilt bei
drehmomentabhéngig
L3 Grin ZU Lauf ZU SchlieBen: Tritt ein, wenn die | Antrieb befindet sich
2) 8) Endlage ZU erreicht aber | nicht in ZU-Position
das Abschalt-Drehmoment
noch nicht erreicht ist
Gilt bei
_drehmomentabhangig
Offnen: Tritt ein, wenn die | Antrieb befindet sich
L4 Rz())t OFL:)EN Lauf OFFEN Endlage OFFEN erreicht nicht in der
aber das OFFEN-Position
Abschalt-Drehmoment noch
nicht erreicht ist
Bluetooth .
Bluetooth i Bluetooth eingeschaltet,
L5 Blau verbunden Datentibertra- nicht verbunden Bluetooth / Infrarot
gung ausgeschaltet
Infrarot Infrarot Daten- | Infrarot eingeschaltet, nicht
Rot .
verbunden | Ubertragung verbunden

L1 und L2 sind bei einer bestehenden Infrarotverbindung ausgeschaltet.
2)Farbe von LED L3 und L4 kénnen durch Parameter P1.7 verandert werden - siehe auch Kapitel 2.1, Seite 15.
3)Falls beide LED L3 und L4 leuchten, wird hierdurch ein Wegfehler angezeigt.
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1.3 Bedienung

Die Bedienung des Stellantriebes erfolgt Uber die an der Steuerung befindlichen Schalter (Wahl- und Steu-
erschalter). Alle Einstellungen des Stellantriebes kdnnen Uber diese beiden Schalter vorgenommen werden.
Weiters kann die Parametereinstellung auch Gber die IR-Schnittstelle oder die Bluetooth-Schnittstelle erfolgen.
Die Auslenkung des Schalters beeinflusst die Schrittweite mit der durch das Parametermen( gebléttert wird.

oAl Bild 7: Leichte Auslenkung des Schalters (es wird
Bild 6: Neutrale Stellung zum néchsten Parameter gesprungen)

Bild 8: Mittlere Auslenkung des Schalters (es wird Bild 9: Vollstdndige Auslenkung des Schalters (es
zur ndchsten Parameterkategorie gesprungen) wird an das Ende des Menlis gesprungen)

1.4 Willkommensmenii

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 chooge your language: Pleaze chooge your timezone;
. schiebel- actuators. com Eﬂg"Sh T + 0:00

T e wil guide you through sotne bagic settings

befare yvou can start using your actuator.
Change: Black switch up / down Change: Black switch up / dovn
Continue: Red switch up Confirm: Red switch up Confirm: Fed switch up

Skip: Red switch Fully down Back: Red switch down Back: Red switch down

Bild 10: Willkommensmend (1/2)
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Shous the welcome menu at poner-on?

Thanks for choosing Schiekel
Yes

Your current user level is 2.

Change: Black switch up / down
Confiren: Feed switch up

: Please mowe the red switch up to continue.
Back: Red suitch down

Bild 11: Willkommensmend (2/2)

1.4.1 Betriebsmodus

Mit dem Wahlschalter (rot) werden die verschiedenen Betriebszustande des Stellantriebes festgelegt. In jeder
dieser Stellungen ist es mdglich den Schalter mittels Vorhdngeschloss zu blockieren und damit den Stellantrieb
vor unberechtigten Zugriff zu schitzen.

Folgende Stellungen des Wahlschalters sind mdglich:

AUS Der Antrieb ist weder Uber die Fernansteuerung noch Uber den auf der
Steuerung befindlichen Steuerschalter zu bedienen.

Es ist mdglich den Antrieb Uber den Steuerschalter motorisch zu betreiben.
ORT® Eine Ansteuerung Uber die Ferneingénge kann bei entsprechender
Parametrierung ermdéglicht werden (Uberlagerte Steuerbefehle, NOT Befehle)
Der Antrieb ist bereit Steuerbefehle Uiber die Eingangssignale zu verarbeiten.

FERN @ Der Steuerschalter ist flir den motorischen Betrieb des Stellantriebes nicht
aktiviert.

Neben der Festlegung des Betriebsstatus dient der Wahlschalter im Parametriermodus zur Bestatigung bzw.
zur Stornierung der Parametereingaben.

Abhangig von der Stellung des Wahlschalters Gbernimmt der Steuerschalter verschiedene Funktionen:
Der Steuerschalter dient entsprechend der inneren Symbolik zum Auf- bzw.
Abwartsblattern im Men(. Aus der Neutralstellung in @ Richtung gelangt man
Wahlischalter in Stellung |in den Statusbereich und danach zu den Historiendaten. In Richtung des
AUS: Symbols © gelangt man in das Parametermenti. Hier Gibernimmt der
Wahlschalter die Funktion der Bestatigung ® bzw. der Verwerfung ® der
aktuellen Eingabe entsprechend der zugehérigen Symbolik.

Wahischalter in Stellung | Der Steuerschalter ermdéglicht das Betrachten des Status-, Historiendaten-
FERN ©: und Parameterbereichs.

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

10
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1.4.2 Parametrierung

Alle Parameter werden grundsatzlich im entsprechenden Parameterpunkt als Zahlen dargestellt. Wenn man
sich im Menli des Stellantriebes befindet springt man mittels des Steuerschalters zu den verschiedenen Meni-
punkten. Im linken unteren Eck des Displays wird die Option ,EDITIEREN" angeboten.

F 20 Drerses
& Wieless

| 0 Aus |

EDITIEREM?

Bild 12

Durch Bestéatigung des Wahlschalters (einer kurzen Auslenkung des Wahlschalters in Richtung @, (siehe Bild
17, Seite 12 bis Bild 19, Seite 12) kann nun der gewahlte Parameter geandert werden. Zur Bestatigung dieser
Eingabebereitschaft wechselt die Anzeige ,EDITIEREN® im Display zu ,SICHERN*.

F 20 Diverses
6 Wireless

| 0 Aus |

SICHERN?

Bild 13

Die Anderung des Parameters erfolgt nun durch den Steuerschalter in Richtung des ® oder des © Zeichen.
(siehe Bild 6 bis Bild 9, Seite 9) Nach Erreichen des gewiinschten Parameterwertes wird der Wert mit Hilfe des
Wabhlschalters bestatigt (erneut eine kurze Auslenkung des Wahlschalters in Richtung @, (siehe Bild 17, Seite
12 bis Bild 19, Seite 12).

1.4.3 Beispiel einer Parametrierung

Exemplarisch wird im folgenden der Parameter P20.6 (Wireless) von 0 (Wireless aus) auf 2 (Bluetooth Kom-
munikation ein). Dadurch wird die Bluetooth Verbindung fir kurze Zeit aktiviert und wird danach selbsttatig
wieder deaktiviert:

Bedien und Steuerschalter missen in der neutralen Position stehen

11
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Bild 14: 1... Wahlschalter (rot), 2... Steuerschalter (schwarz)

Bewegen Sie jetzt den Steuerschalter nach unten (in Richtung ©) bis der Menlpunkt ,P 20.6 Diverses —
Wireless* angezeigt wird.

F 20 Diverses
6 Wireless

| 0 Aus I

Bild 15 EDITIEREN?

Bild 16

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

o
-
m

ENE
1 Aul

N &

N

EDTERE/

EDITIERE

Bild 17 Bild 18 Bild 19

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

12
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F 20 Dnerses F 20 Dierses
& Wireless & Wieless

| 0 Aus | | 0 Aus I

EDITIEREN? SICHERM?

Bild 20 Bild 21

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

P 20 Diverses
& Wireless

2 Bluetooth

SICHERM?

Bild 22

Bild 23

Wenn der Wert auf 1 gedndert wurde bestéatigen 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 17 bis Bild
19).

P 20 Diverses
[P 6 Wireless
| i I 2 Bluetooth
| e
Bild 24 EDITIEREM?
Bild 25

Dadurch &ndert sich die unterste Zeile am Display von ,SICHERN?“ auf ,EDITIEREN?" und der Parameter ist
abgespeichert.

1.44 ,TEACHIN“

Zusétzlich dazu besteht fir einige Parameter (Endlagen, Zwischenpositionen) die Mdglichkeit die Einstellwerte
mittels ,TEACHIN* festzulegen. Dadurch wird die Einstellung dieser Parameter stark vereinfacht.

Nach Auswahl des entsprechenden MenUpunktes (z.B.: Endlage AUF) den Modus von ,EDITIEREN?" auf
,SICHERN?“ &ndern und danach den Wahlschalter (rot) in die Stellung ,Handbetrieb“ ® schalten und einge-
rasten. Am Display erscheint daraufhin die Meldung , TEACHIN" und der aktuelle Positionswert wird laufend in
den Parameterwert Gbernommen. Zusétzlich zur manuellen Betatigung mittels Handrad kann der Stellantrieb
in diesem Betriebsmodus auch motorisch mit dem Steuerschalter in die gewiinschte Position gefahren werden.

13
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P1 Endage
1 Auf

2000 F=

SICHERM? teachin

Bild 26

VORSICHT: Beachten Sie, dass bei motorischem Betrieb nur
die Drehmomentiiberwachung aktiv ist, da die Wegeinstellung ja A VORS|CHT
gerade erst vorgenommen wird. Bitte priifen Sie daher zuvor ob

bereits das maximal zuldssige Drehmoment parametriert wurde.

Nach Erreichen der gewunschten, zu definierenden Position wird der Wahlschalter wieder zuriick in die neutra-
le Stellung 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 17 bis Bild 19, Seite 12).

14



Betriebsanleitung fur ACTUSMART Steuerungen - Firmware 1600
OM-GERMAN-CM-FW1600-V1.00-2023.08.08 2 Das Parametermenti

2 Das Parametermentu

Zu jeder Parametergruppe finden Sie sowohl eine Beschreibung als auch eine tabellarische Ubersicht der
MenUpunkte und der zugehdrigen mdglichen Parametrierungen. Die unten angefiihrten Parameterlisten inklu-
dieren auch alle Menlipunkte eventueller Optionen. Es kann daher vorkommen, dass Menlipunkte angefiihrt
und beschrieben werden, die nicht im Lieferumfang enthalten sind.

2.1 Parametergruppe: Endlage

Diese Parameter dienen zur Einstellung der Endlagen und der Abschaltung des Stellantriebes. Es ist darauf
zu achten, dass die in der Betriebsanleitung fir Stellantriebe der Serie CM beschriebene mechanische Grund-
einstellung bereits vorgenommen wurde.

VORSICHT: Vor dem Betrieb des Stellantriebes missen unbe-

dingt diese Parameter im Rahmen der Inbetriebnahme eingestellt

werden! Auch die Einstellungen im Meni ,Drehmoment” (siehe A VORSICHT
Kapitel 2.2, Seite 18) sind mit den zulassigen Werten der Armatur

zu vergleichen und gegebenenfalls zu korrigieren!

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

MenUpunkt Unterpunkt mégl. Einst. Erlduterungen / Anmerkungen
Parameterwert kann mittels TEACHIN festgelegt
TEACHIN; werden. Bei bekanntem Stellweg kann nach
P1.1 Endlage AUF 0...100U % Einstellung einer Endlage die zweite numerisch

eingegeben werden.

Parameterwert kann mittels TEACHIN festgelegt
TEACHIN; werden. Bei bekanntem Stellweg kann nach
0...100U% Einstellung einer Endlage die zweite numerisch
eingegeben werden.

P1.2 Endlage ZU

Der Stellantrieb nutzt die Endlagensignale zur
Abschaltung und Meldung der Endlage Achtung:
Bei Failsafe-Antrieben in Failsafe-Richtung
nicht anwendbar. Wegabhéngige Positionierung
nur durch édndern der mechanischen
Verbindung zur Armatur moglich.

Absteuerung

P1.3 Endlage AUF

0: wegabhéngig

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
gewlinschte Drehmoment wird nicht erreicht.
Achtung: Bei Failsafe-Antrieben in
Failsafe-Richtung nicht anwendbar.

Moment/Kraft ist in der Failsafe-Position von

der Federrestkraft abhéangig.

1: drehmo-
abhangig

Fortsetzung siehe ndchste Seite

“reprasentativ fir CM03; U... Anzahl d. Umdrehungen
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Fortsetzung der Tabelle

MenUpunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
Wie ,drehmo-abhangig®, jedoch wird im
Endlagenbereich auch bei Abwurf des Stellbefehls
wéhrend dem Drehmomentaufbau das
2: drehmo- Drehmoment weiter erhdht bis der eingestellte Wert
abhangig1 erreicht wird. Achtung: Bei Failsafe-Antrieben in
Failsafe-Richtung nicht anwendbar.
Moment/Kraft ist in der Failsafe-Position von
der Federrestkraft abhéngig.
Wie ,drehmo-abhéangig1“, jedoch wird zusatzlich im
Endlagenbereich automatisch ein Stellbefehl
generiert, damit auch ohne Stellbefehl das
Drehmoment erreicht bzw. gehalten wird. Kommt
es im Endlagenbereich zu einem Abfall des
3: drehmo- Drehmoments wird dieses automatisch wieder auf
abhéangig?2 die eingestellten Werte erhoht. Bsp.:
Materialveranderung durch Temperaturunterschied.
Achtung: Bei Failsafe-Antrieben in
Failsafe-Richtung nicht anwendbar.
Moment/Kraft ist in der Failsafe-Position von
der Federrestkraft abhéangig.
Wie ,wegabhéngig", jedoch féhrt der Antrieb nach
Erreichen der Endlage auch bei Abwurf des
Stellbefehls noch die eingestellte Uberlaufzeit
4: wegabhangig1 weiter. Nur relevant, wenn Uberlaufzeit (P1.10,
P1.11) gréBer als 0.Achtung: Bei
Failsafe-Antrieben in Failsafe-Richtung nicht
anwendbar.
P1.4 Endlage AbsteéuSrung 0: wegabhéngig siehe P1.3
1: drehmo- siehe P1.3
abhangig
2: drehmo- .
abhangig1 siehe P1.3
3: drehmo- .
abhangig2 siehe P1.3
4: wegabhangig1 siehe P1.3
. 0: normal C e .
P15 Endlage ﬁgmfr?g (rechts) Antrieb ist fiir rechtsdrehend = schlieBen ausgelegt.
Umgekehrter Drehsinn! Linksdrehend = schlieBen
1:invers (links) | Das Auskreuzen aller Signale und Befehle erfolgt
durch die Steuerung.
. 0: ZU = griin .
Py 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

16
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2 Das Parametermenti

Fortsetzung der Tabelle

MenUpunkt

Unterpunkt

mogl. Einst.

Erlduterungen / Anmerkungen

P1.8

Endlage

Hysterese

0.1...10.0%

Hysteresebereich fur die Endlagenmeldungen:
Beispiel: Endlage/Hysterese 1 % bedeutet, die
Endlage ZU ist beim SchlieBen bei 0 % erreicht und
wird beim Offnen erst bei 1 % verlassen, d.h. auch
ein erneutes SchlieBen kann erst nach Verlassen
dieses Hysteresebereichs erfolgen.

P1.9

Endlage

Rampe

0.1...100%

Bei Annaherung an die Endlage wird die
Geschwindigkeit reduziert.

P1.11

Endlage

Uberlauf Auf

0...60s

Abschaltverzégerung nach Erreichen der Endlage,
siehe wegabhangig1 (P1.3, P1.4)

P1.12

Endlage

Uberlauf Zu

0...60s

Abschaltverzégerung nach Erreichen der Endlage,
siehe wegabhangig1 (P1.3, P1.4)

VORSICHT: Bei Aufpau des Antriebes auf ein zusatzliches

Getriebe sind die entsprechenden Werte des Getriebes / der
Schubeinheit bei der Eingabe der Parameter am Antrieb zu
berlcksichtigen! Um den tatsachlichen Stellweg (inkl. Getriebe /

A VORSICHT

Schubeinheit) zu ermitteln, ist die Untersetzung des Getriebes /
der Schubeinheit zu beriicksichtigen.

HINWEIS: Bei Verwendung des Punktes Drehmomentabh&ngig AUF bzw. Drehmomentabhangig 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 er-
reicht sind. Wird die Endlage nicht erreicht, kommt es zu einem Drehmomentfehler (siehe Kapitel 1.2.3, Seite

8).

17




2 Das Parametermenti

Betriebsanleitung fir ACTUSMART Steuerungen - Firmware 1600

OM-GERMAN-CM-FW1600-V1.00-2023.08.08

2.2 Parametergruppe: Drehmoment

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

einstellbaren Drehmoment ausgeliefert.

MenUpunkt

Unterpunkt

mogl. Einst.

Erlduterungen / Anmerkungen

P2.1

Drehmoment

AUF

8...32Nm?

Abschaltdrehmoment in AUF-Richtung
HINWEIS: Der Bereich kann durch den MenUpunkt
P2.3 eingeschrankt werden.

pP2.2

Drehmoment

ZU

8...32Nm?

Wie P2.1, jedoch in Richtung ZU.

P2.3

Drehmoment

Grenzmoment

8...32Nm?

Grenzdrehmoment zum Schutz der Armatur, des
Getriebes bzw. der Schubeinheit.

Dieser Wert begrenzt den Einstellwert der
Parameter P2.1 und P2.2 und soll ein irrtiimliches
Erhbéhen Uber den erlaubten Wert dieser beiden

Parameter verhindern.

P2.8

Drehmoment

Warnung Auf

0...32Nm® 8

Benutzerdefinierte Einstellung fiir die Ausgabe
einer Warnung bei Erreichen des eingestellten
Drehmomentes in AUF-Richtung. Fir eine Ausgabe
dieser Warnung kdénnen die bindren Ausgéange
dementsprechend parametriert werden (siehe
Kapitel 2.10, Seite 30. Die Quittierung erfolgt,
sobald das Drehmoment unter dem eingestellten
Wert ist. Zum deaktivieren der Warnung wird dieser
Parameterwert auf 0 gesetzt.

P2.9

Drehmoment

Warnung Zu

0...32Nm® 8

Wie P2.8, in ZU-Richtung.

VORSICHT: Bei Aufbau des Antriebes auf ein Getriebe oder eine
Schubeinheit sind die entsprechenden Maximalwerte und Fakto- A VORSICHT
ren des Getriebes bzw. der Schubeinheit bei der Parametrierung

des Antriebs zu bericksichtigen!

S)reprasentativ fir CM03
6)Ab Firmware Version 1610
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2 Das Parametermenti

2.3 Parametergruppe: Stellzeit

HINWEIS: Diese Parametergruppe ist verfigbar ab der Firmware Version 1610.

Menupunkt Unterpunkt mdogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
Benutzerdefinierte Einstellung fir die Ausgabe
einer Warnung bei Uberschreiten der
eingestellten Stellzeit in AUF-Richtung (erreichen
der Endlage AUF). Die eingestellte Stellzeit gilt fur
den gesamten Stellweg, die tatsachliche Dauer ist
aber abhangig von der momentanen Position des
. Antriebes und wird anteilmaBig errechnet. Die
P3.1 | Stellzeit | Warnung Auf | 0...3600sek | iicring erfolgt, sobald das AUF-Signal nicht
mehr anliegt. FUr eine Ausgabe dieser Warnung
kénnen die bindren Ausgange dementsprechend
parametriert werden (siehe 2.10 30). Die
Warnung wird nur im FERN-Betrieb ausgegeben.
Zum deaktivieren der Warnung wird dieser
Parameterwert auf 0 gesetzt.
P3.2 Stellzeit Warnung Zu 0...3600 sek Wie P3.2, in ZU-Richtung.
Den in den Parametern P3.1 und P3.2
. eingestellten Stellzeiten kann unabhangig von der
P3.3 Stellzeit Toleranz 0...3600 sek Position des Antriebes eine Toleranz
aufgeschlagen werden.
2.4 Parametergruppe: Drehzahl
MenUpunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
. Die gewlinschte Abtriebsdrehzahl fir Ortbetrieb in
17)
P4.1 Drehzahl ORT AUF | 1.0...72.2min Richtung AUF
P4.2 Drehzahl ORT zU 1.0...72.2min"17) Wie P4.1, jedoch in Richtung ZU.
. Die gewlinschte Abtriebsdrehzahl fir Fernbetrieb
17)
P4.3 Drehzahl FERN AUF |1.0...72.2min in Richtung AUF.
P4.4 Drehzahl FERNZU [1.0...72.2min"17 Wie P4.3, jedoch in Richtung ZU.
. Die gewlinschte Abtriebsdrehzahl fir Notbetrieb
17)
P4.5 Drehzahl NOT AUF [1.0...72.2min in Richtung AUF.
P4.6 Drehzahl NOTZU |1.0...72.2min17) Wie P4.5, jedoch in Richtung ZU.
DichtschlieBdrehzahl: Drehzahl, mit der der
Dreh- L 17) Antrieb in der Nahe der Endlage bei
Pa.7 Drehzahl momentabh. 1.0...72.2min drehmomentabhéangiger Abschaltung (siehe P1.3
und P1.4) fahrt.
P4.8 Drehzahl Minimal 1.0...72.2min"17) Minimale Drehzahl.

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

"reprasentativ fir CM03
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2.5 Parametergruppe: Rampe (Option)

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

Die Startrampe kann firr die einzelnen Betriebsmodi getrennt festgelegt werden. Dabei bedeutet eine Star-
trampe von 100 %, dass der Motor innerhalb von etwa einer Sekunde seine Maximaldrehzahl erreicht. Ist die
Drehzahl auf geringere Werte reduziert (siehe Kapitel 2.4), so ergibt sich eine entsprechend kiirzere Anlaufzeit.
Ist die Rampe auf geringere Werte als 100 % eingestellt, erhéht sich die Anlaufzeit entsprechend umgekehrt
proportional.

MenUpunkt 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 fiir den Notbetrieb.

2.6 Parametergruppe: Steuerung

MenUpunkt

Unterpunkt

mogl. Einst.

Erlduterungen / Anmerkungen

P6.2

Steuerung

Bereit-
verzégerung

0...10sek

Abfallverzégerung fiir die Bereitmeldung (bin.
Ausgange)

P6.5

Steuerung

24V Ausgang

24 V-Hilfsspannungsausgang ist ausgeschaltet
(siehe Kapitel 7 auf Seite 66). Die Funktion des
Hilfsspannungseinganges bleibt aktiv.

24 V-Hilfsspannungsausgang ist eingeschaltet
(siehe Kapitel 7 auf Seite 66).

P6.6

Steuerung

Min.
Impulszeit

0.1...2.0sek

minimale Einschaltzeit des Motors

P6.17

Steuerung

Externes
Display

0: Aus

Das externe Display ist nicht aktiviert.

1: Menl

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.

2:
Men(/Steuerung

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

3:
Men(/Steuerung
(Fallback)

Zugriff auf das Parametermeni und
Motorsteuerung ist auf dem externen Display und
dem Hauptdisplay méglich. Im Falle eines
Verbindungsabbruches Ubernimmt der Antrieb den
eingestellten Betriebsmodus des Hauptdisplays
(ORT/FERN).
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2.7 Parametergruppe: User Level

Ab der Display Firmwareversion 1600 kdnnen mit der Parametergruppe 7 die Standard User Level fur die Vor-
ortbedienung, das externe Display oder Uber einem Bus eingestellt werden.

Mit den User Level ist es mdglich den Zugriff zu bestimmten Parametern zu begrenzen. Je nach eingestelltem
User Level pro Parameter kénnen 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 kénnen mit dem Smart-
Tool2 veréndert werden, sofern der im SmartTool eingestellte User Level hoher ist wie das eingestellte User
Level des Parameters.

Mame Values Units
S . (=) B

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

Write Access Smartcode
7. LE Level 1 v | | Level 3 i
8. Hysteresis 0,05 [3] L
9. Ramp 0,1 [38] ]
10. Range 0 [%] ]
11. Overrun Cpen 3,0 [5] ]
12, Overrun Close 0,0 [5] %

Bild 27: Parametermenti des Stellantriebs im SmartTool2; der User Level kann pro Parameter durch ankli-
cken des markierten Symbols verdndert werden.

Die folgende Tabelle zeigt die Standard Passwdrter flr folgende User Level:

User Level Passwort Lokal Passwort Wireless
1 LLVL1 WLVLA
2 LLVL2 WLVL2
3 LLVL3 WLVL3
4 LLVL4 WLVL4

Die Standard Passworter kbnnen mit dem SmartTool2 (Adjust Wizard - Access Tab, siehe Abbildung 28) oder
direkt bei der Antriebssteuerung ("P7.4 - Passwort &ndern") geéndert werden.

HINWEIS: Bei der Anderung des Passwortes mittels "P7.4 - Passwort dndern"wird das Passwort des aktu-
ellen User Levels gedndert.
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9 Connected

2111300616
2111300616
0134 9D08 6142 5241

User Level

All parameters

All Cstegories

All Commands

ot

Project User Levels SubProject UserLevels

®® Locs) remote

i \ccess Smartcode
v ]

Bild 28: SmartTool2 Adjust Wizard - Access Tab

MenUpunkt Unterpunkt mégl. Einst. Erlduterungen / Anmerkungen
Setzt das Standard User Level der ACTUSMART
Steuerung. Das eingestellte User Level wird
automatisch aktiv, falls das User Level im
Menipunkt U - User Level"geandert wurde und die
P7.1 User Level Lokal 0...6 Antriebssteuerung fiir 3 Minuten nicht betatigt wird
bzw. wenn der Stellantrieb neugestartet wird. Falls
das einzustellende User Level héher 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.
Externes Setzt das User Level fir den Zugriff Gber das
P7.3 User Level Display 0...6 externe Display,
P7.4 User Level P;ﬁjg&rt 6-stellig Andert das Passwort des aktiven User Levels.
Dieser Parameter legt die Dauer in Minuten fest,
bei der bei Inaktivitat nach Ablauf der eingestellten
P7.5 User Level Timeout 0...60 min ® Dauer der momentan aktive User Level auf den in
Parameter P7.1 eingestellten Level zuriickgestellt
wird.

HINWEIS: Alle Parameter haben voreingestellte User Level. Eine Ubersicht tiber die Standard User Level der
Parameter ist in der Tabelle in Kapitel 2.21 auf der Seite 55 ersichtlich.

8 Ab Firmware Version 1610
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2.8 Parametergruppe: Position

Neben den Endlagen AUF und ZU kdnnen auch Zwischenstellungen festgelegt werden. Diese kénnen als
Ruckmeldesignal fir die bindren Ausgange genltzt werden oder als Zielwert zum Zwischenstellungsanfahren
(Option: Zwischenstellung anfahren).

HINWEIS: Bei Anderung der Endlagen (siehe Kapitel 2.1, Seite 15) bleiben die Zwischenstellungen prozent-
manig erhalten, d.h. die Absolutpositionen der Zwischenstellungen &ndern sich.

MenUpunkt Unterpunkt mégl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
- . TEACHIN Positionswert der Zwischenstellung 1.
P8.1 Position Zwischenst. 1 0...100% Eingabe des gewlnschten Wertes in Prozent.
" . TEACHIN .
P8.2 Position Zwischenst. 2 0..100% siehe oben
" . TEACHIN .
P8.3 Position Zwischenst. 3 0...100% siehe oben
" . TEACHIN .
P8.4 Position Zwischenst. 4 0. 100% siehe oben
P8.5 Position Notposition (')I' EA%';'!}‘ Positionswert der Notposition
Hysteresebereich der Zwischenstellungen:
Innerhalb dieser Hysterese erfolgt beim Anfahren
von Zwischenstellungen keine Nachpositionierung
P8.6 Position Hysterese 0.1...10.0% (Option Zwischenstellung anfahren). Weiters sind
innerhalb dieses Bereichs die Ausgangsfunktionen
fir Position = Zwischenstellung aktiv (siehe auch
P10.1...).
" . TEACHIN .
P8.7 Position | Zwischenst. 5 0...100% siehe oben
" . TEACHIN .
P8.8 Position | Zwischenst. 6 0. 100% siehe oben
. . TEACHIN :
P8.9 Position | Zwischenst. 7 0. 100% siehe oben
" . TEACHIN .
P8.10 Position | Zwischenst. 8 0..100% siehe oben
Toleranzbereich fiir die Regelabweichung (Sollwert
P8.11 Position Totzone 0...10% - externer Istwert), in dem keine Nachregelung
stattfindet.
Die Steigung beeinflusst das Positionierverhalten
nahe der Sollposition. Je kleiner die Steigung
" . o gewahlt wird (z.B. 20%), desto friher beginnt der
P8.12 | Position Steigung 0...100% Antrieb bei Anndherung an die Sollposition bei
drehzahlveréanderbaren Antrieben die Drehzahl zu
reduzieren.
P8.13 Position Hysterese 0...100% Diese Hysterese wird der Totzone beaufschlagt.
" . TEACHIN .
P8.14 Position Zwischenst. 9 0...100% siehe oben
- Zwischenst. TEACHIN .
P8.15 Position 10 0. 100% siehe oben
. Zwischenst. TEACHIN :
P8.16 Position 11 0. 100% siehe oben
- Zwischenst. TEACHIN ,
P8.17 Position 12 0..100% siehe oben

Fortsetzung siehe ndchste Seite
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Fortsetzung der Tabelle

MenUpunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
" Zwischenst. TEACHIN .
P8.18 Position 13 0..100% siehe oben
- Zwischenst. TEACHIN .
P8.19 Position 14 0...100% siehe oben
. Zwischenst. TEACHIN .
P8.20 Position 15 0. 100% siehe oben
" Zwischenst. TEACHIN :
P8.21 Position 16 0. 100% siehe oben
Open
D D _
H'H H H
| \
SP-AV
Close

Bild 29: Funktionsweise der Totzone und der Hysterese bei den Zwischenstellungen

Die obige Abbildung zeigt die Funktionen der Parameter "P8.11 - Totzonelind "P8.13 - Hysterese". Die Hystere-
se 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. Zuséatzlich werden 50% (Hysteresewert) von der eingestellten Totzone an den Grenzen beaufschlagt,
was in diesem Fall +£0.5% betragt. Der Antrieb 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

auBeren Hysterese, welches in diesem Fall 51.5% betragt befindet.

HINWEIS: Eine Hystereseneinstellung von 100% flihrt zum Oszillieren des Antriebs, da sich die Grenzwer-
te Uberschneiden.
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2.9 Parametergruppe: Binare Eingange

Die Steuerung ist mit bis zu 5 frei parametrierbaren, bindren Eingadngen ausgestattet. Weitere Angaben zu den
technischen Daten der bindren Eingange finden Sie in der Betriebsanleitung fiir Stellantriebe der Serie CM.
Auch bei Ansteuerung des Stellantriebes lber Profibus (Option) sind die bindren Eingange wirksam.

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

MenUpunkt

Unterpunkt

mogl. Einst.

Erlduterungen / Anmerkungen

P9.1

Bin. Eingang

Eingang 1

-1: Inaktiv

Dieser Eingang ist nicht Aktiviert; es wird nicht im
Statusmeni SS2 - Bindre Eingangeangezeigt.

0: Funktionslos

Dieser Eingang ist ohne Funktion.

AUF-Befehl in Betriebsart FERN (Wahlschalter in

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

in Stellung FERN).

4: Auf Selbsth.

Selbsthaltung fir AUF, d.h. ein kurzer Impuls
genlgt und der Stellantrieb 1&uft daraufhin bis in
die Endlage. Soll der Stellantrieb gestoppt
werden, muss der Befehl STOP gegeben werden.

5: Zu Selbsth. Selbsthaltung fiir ZU, siehe AUF SELBSTH.
Uberlagerter Laufbefehl; Zum Lauf des
6: Not-Auf Stellantriebes in Richtung AUF, unabhangig, ob
' der Wahlschalter auf Fernbetrieb oder Ortbetrieb
ist
Uberlagerter Laufbefehl; Zum Lauf des
7: Not-Zu Stellantriebes in Richtung ZU, unabhéangig, ob der
Wahlschalter auf Fernbetrieb oder Ortbetrieb ist
8: Freigabe Antrieb kann nur bei geschaltetem Signal betatigt
' werden. Sowohl in Orts- als auch in Fernbetrieb
9: Auf/Zu Stellantrieb féhrt bei aktiviertem 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.

Fortsetzung siehe ndchste Seite
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Fortsetzung der Tabelle

MenUpunkt

Unterpunkt

mogl. Einst.

Erlduterungen / Anmerkungen

22: Block. Ort

Wie Freigabe Ort, jedoch active low

23: Verrieg.-Auf

Verriegelung AUF auslésen (in Betriebsart ORT
und FERN). Antrieb fahrt mit héchster Prioritat
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 auslésen (in Betriebsart ORT
und FERN). Antrieb fahrt mit h6chster 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
inv.

Wie Verriegelung AUS, jedoch active low

31: Zwischen-

Zwischenstellung 1 (P8.1) anfahren in Betriebsart
FERN (Option Zwischenstellunganfahren).
Innerhalb der Hysterese (siehe P8.6) um die

stellung 1 Zwischenstellung wird nicht nachpositioniert.
Hohere Prioritét als Zwischenstellung 2, 3 und 4.

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

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

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

35: Notposition

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

Verriegelung

36: ZW|sch_en- Wie Zwischenstellung 1, jedoch active low
stellung 1 inv.
37 ZW|sch_en- Wie Zwischenstellung 2, jedoch active low
stellung 2 inv.
38: ZW|sch'en- Wie Zwischenstellung 3, jedoch active low
stellung 3 inv.
39: ZW|sch_en- 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: Failsafe

Reserviert (nur fur Failsafe Stellantriebe)
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Fortsetzung der Tabelle

MenUpunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
Vi 4(.5: Faﬂsafg Reserviert (nur fir Failsafe Stellantriebe)
erriegelung inv.
Zwischenstellung Bit0. . . Bit3 ermdglichen das
Ansteuern der Zwischenstellungen von 1 bis 16
47 lmit einem Bitmgsterl (binél_r auf dezimal); .
Zwischenstellung De2|m.alwert + 1 ergibt die Zwischenstellung. Bit3
BitO _ ist der MSB. Bse. zum Anstguern 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: PY:;/T Start 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
P9.9 | Bin. Eingang Elngan1gskanal siehe Eingang 1
P9.10 | Bin. Eingang Elnganzgskanal siehe Eingang 1 Siehe Eingangskanal 1
P9.11 | Bin. Eingang | UND Maske 1 | -32768...+32767 Siehe Kapitel 2.9.1
P9.12 | Bin. Eingang | UND Maske 2 | -32768...+32767
P9.13 | Bin. Eingang | UND Maske 3 | -32768...+32767
P9.14 | Bin. Eingang | UND Maske 4 | -32768. .. +32767
P9.15 | Bin. Eingang | UND Maske 5| -32768...+32767
P9.16 | Bin. Eingang | UND Maske 6 | -32768...+32767
P9.17 | Bin. Eingang | UND Maske 7 | -32768...+32767
P9.18 | Bin. Eingang | UND Maske 8 | -32768...+32767

Fortsetzung siehe nédchste Seite
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MenUpunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
P9.19 | Bin. Eingang ODER1MaSke -32768. .. +32767
P9.20 | Bin. Eingang ODER2MaSke -32768. ..+32767

HINWEIS: Informationen Uber Zusatzfunktionen wie eine Relaisplatine entnehmen Sie bitte aus den dazuge-
hérigen Betriebsanleitungen.

2.9.1 Optional: Virtuelle Eingange

Die Funktion Virtuelle Eingange wird bei der Bestellung bzw. mit einem Smartcode freigeschaltet. Diese dient
dazu die Antriebssteuerung um zwei Eingéngen zu erweitern, welche mit den existierenden Eingéngen logisch
verschalten werden kdnnen. Dieses Verhalten wird mit UND und ODER Gattern realisiert.

Alle UND Gatter sind mit allen binaren Eingéngen jeweils nichtinv. und inv. verbunden. Den bin&dren Eingéngen
wird jeweils ein Bit eines Bitfeldes zugewiesen, d.h. Eingang 1 wird Bit 0, Eingang 2 wird Bit 1, inv. Eingang 1
wird Bit 9, inv. Eingang 2 wird Bit 10 usw. zugewiesen (siehe Abbildung 30). Wird nun bei einem UND Gatter
ein Dezimalwert eingestellt, so gibt dieser WAHR aus, falls die Eingangssignale umgerechnet in ein Dezimal-
wert denselben Wert ergeben. Ein UND Gatter gibt nur dann WAHR aus, falls alle Eingangssignale korrekt sind.

Far die ODER Gatter kann das selbige Verfahren angewandt werden, nur dass hierfir die Ausgange der UND
Gatter als Eingange fungieren. Hierbei sind alle UND Gatter Ausgange mit den ODER Gattern verbunden. Je
nach eingestelltem Wert an den ODER Masken gibt diese WAHR aus, falls zumindest ein Eingang WAHR ist.
Ein ODER Gatter gibt WAHR aus, falls zumindest ein Eingangssignal korrekt ist.
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Die nachfolgende Tabelle zeigt die Zuweisung der bin. Eingange bzw. der Ausgange der UND Masken.

HINWEIS: Die bin. Eingange und die Ausgéange der UND Masken sind jeweils einem Bitfeld zugeordnet.

Eingangsquelle Bitposition Dezimalwert
Bin. Eingang 1 0000 0000 0000 0001 1
Bin. Eingang 2 0000 0000 0000 0010 2
Bin. Eingang 3 0000 0000 0000 0100 4
Bin. Eingang 4 0000 0000 0000 1000 8
Bin. Eingang 5 0000 0000 0001 0000 16
Inv. bin. Eingang 1 0000 0001 0000 0000 256
Inv. bin. Eingang 2 0000 0010 0000 0000 512
Inv. bin. Eingang 3 0000 0100 0000 0000 1024
Inv. bin. Eingang 4 0000 1000 0000 0000 2048
Inv. bin. Eingang 5 0001 0000 0000 0000 4096
UND Maske 1 Ausg. 0000 0001 1
UND Maske 2 Ausg. 0000 0010 2
UND Maske 3 Ausg. 0000 0100 4
UND Maske 4 Ausg. 0000 1000 8
UND Maske 5 Ausg. 0001 0000 16
UND Maske 6 Ausg. 0010 0000 32
UND Maske 7 Ausg. 0100 0000 64
UND Maske 8 Ausg. 1000 0000 128

And0  Andl And2 And3 And4 And5 And§é And7 And8

266 0 4100

0

0

0 0 0 0

I 0:Mo Function

I 0:No Function

I 0:No Function

I 0:No Function

I 0:Mo Function

Cr0

Crl

CHEEEHEEEEEEEE

2= Virt. Input 1

== 1 Virt. Input 2

Bild 30: Beispiel fiir die Konfiguration der UND und ODER Masken mit der SmartTool2 Parametrierungs-
software.
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Das Beispiel in Abbildung 30 zeigt einen eingestellten Wert von 266 fir die UND Maske 1 (UND Gatter 0) und
4100 fir die UND Maske 3 (UND Gatter 2). Hierdurch gibt die UND Maske 1 WAHR aus, wenn der Eingangs-
wert des bin. Einganges 1 FALSCH ist, und die Eingangswerte des bin. Einganges 2 und des bin. Einganges 4
WAHR ist (256+2+8 = 266). Analog lauft die Auswertung fiir die UND Maske 3; falls der bin. Eingang 3 WAHR
ist und der bin. Eingang 5 FALSCH, gibt diese WAHR aus (4 + 4096 = 4100).

Ahnlich kann bei den ODER Masken Verfahren werden. Mit einem eingestellten Wert von 5 fiir die ODER
Maske 1 (ODER Gatter 0) misste das Ausgangssignal der ersten UND Maske oder der dritten UND Maske
WAHR sein, um ein WAHR Signal auszugeben (UND Maske 1 und UND Maske 3 ergeben 5; ist zumindest
eines der beiden UND Masken WAHR, so gibt diese ODER Maske auch WAHR aus).

2.10 Parametergruppe: Binare Ausgange

Die Steuerung ist mit bis zu 8 frei parametrierbaren, bindren Ausgangen ausgestattet. Weitere Angaben zu
den technischen Daten der bindren Ausgange finden Sie in der Betriebsanleitung fiir Stellantriebe der Serie
CM. Bei externer Versorgung sind die bindren Ausgange von der restlichen Steuerung optisch getrennt.
Wenn nicht anders vereinbart, sind die bindren 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
MenUpunkt | Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
P10.1 | Bin. Ausgang | Ausgang 1 0: Funktionslos Dieser Ausgang hat keine Funktion.
1: Bereit Antrieb ist betriebsbereit.
2: Stérung Sammelstérung; Antrieb ist nicht funktionsbereit.
3: Offen Antrieb ist offen.
4: Geschlossen Antrieb ist geschlossen.
5: Lauf Auf Antrieb lauft in Richtung AUF.
6: Lauf Zu Antrieb 1auft in Richtung ZU.
7: Lauf Antrieb 1auft entweder in Richtung AUF oder ZU.

eingestelltes Abschaltdrehmoment in AUF

8: Drehmo Auf Richtung wurde erreicht - Antrieb hat abgeschaltet

Eingestelltes Abschaltdrenmoment in ZU-Richtung

9: Drehmo Zu wurde erreicht — Antrieb hat abgeschaltet.
10: Drehmo Eingestelltes _Abschaltmoment irj 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)

Fortsetzung siehe nédchste Seite
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Fortsetzung der Tabelle

Mentpunkt | Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
24:
Motortemperatur Die Motortemperatur ist Gber der Warnschwelle.
Warnung
25: Die Motortemperatur ist Gber der
Motortemperatur
Abschaltschwelle.
Abschaltung
26: Immer Signal steht immer an.
27: Nie Signal steht nie an.
28: Bin. Eingang 1
29: Bin. Eingang 2 , ) .
30-Bin Ei 3 Weiterleitung des entsprechenden binaren
- 5. Eingang Eingangs an den Ausgang.
31: Bin. Eingang 4
32: Bin. Eingang 5

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 unterdriickt (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

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 hdchster Prioritat 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
Drehmo OK keine Drehmomentabschaltung.
46: Pos.<Zwi Position = Zwischenstellung 1. Die Breite des
- 10s.= Intervalls ist mit dem Parameter P8.6 einstellbar.
47 Pos.=Zwi2 Position = Zwischenstellung 2. Die Breite des
T Intervalls ist mit dem Parameter P8.6 einstellbar.
) e Position = Zwischenstellung 3. Die Breite des
48: Pos.=Zwi3 Intervalls ist mit dem Parameter P8.6 einstellbar.
49: Pos.<Zwid 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

Db‘l VUIIIdlg Tl Dub OLnll Illlbvlgcﬁste Selte
(Hardware {IOI"I er Eusg ang

entsprechend dem elngestellten Bus Bit gesetzt.
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Mentpunkt | Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
54: Bus Bit 4
55: Bus Bit 5
56: Bus Bit 6
57: Bus Bit 7
58: Bus Bit 8
59: Virtuell 1
60: Virtuell 2 S . .
61 Virtuell 3 Konfigurierbare Ausgangsfunktion (optional)
62: Virtuell 4
63: Steuerung OK Die SMARTCON-Steuerung ist einsatzbereit.
64- !Z)ie Hilfss_pannung fFJr dlie SMARTQON-Steuerung
ist OK. Diese Funktion ist nur verfligbar, wenn der
Steuerspannung Hilfsspannungsausgang nicht eingeschaltet ist
OK
(P6.5 auf 0).
65: PVST OK Die PVST-Ausfihrung war erfolgreich.

66: PVST Fehler

Die PVST-Ausfiihrung war nicht erfolgreich (siehe
Kapitel 2.16.1).

67: PVST aktiv

Ein PVST wurde ausgeldst; der Antrieb fihrt einen
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

Es liegt kein bzw. ein fehlerhaftes Analogsignal am

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

72: Phasenfolge

Far die Basis: Phasenfolgetiberwachung ist aktiv
fir einphasige Stellantriebe, keine
Hauptversorgungsspannung falls die Steuerung

Fehler extern mit 24VDC versorgt wird, oder keine
Verbindung mit der Phase 2.

73: Keine Versorgungsspannung zur

: Leistungselektronik (wahrend die Steuerung

Stromversorgung .
extern versorgt wird), oder defekte
Fehler ; ;
Leistungselektronik.
24: EU Fehler Der Frequenzumrichter ist defekt oder ein

Kabelbruch liegt vor (nur fiir die Serie CM.V1.2).

75: Handbetrieb

Handbetrieb ist aktiv (fir FailSafe Antriebe). Siehe
Kapitel FailSafe fiir 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.
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Fortsetzung der Tabelle

Mentpunkt | Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
79: Bus Watchdog Der Watchdog fir die B_us-Kommumkanon hat
reagiert.
80: Unterspannung Die E|lngangsspannung beferdet sich ur)ter.der
W nominellen Nennspannung; Motorbetrieb ist
arnung .
moglich.
. . Die Batterie des Displays ist leer. Datenverlust
81: Batterie Leer (Datum/Zeit, Zahlerstande) ist méglich.
. Far ABCSC.V1.2: Der Motorschutzschalter wurde
82: Motorschutz «
ausgeldst.
83: Unterspannung Dle_Elngangs§pgnnung |s_t zu_nledrlg; Motorbetrieb
ist nicht méglich, bis die Eingangsspannung
Fehler ) ) S
wieder im Nennspannungsbereich ist.
Die Eingangsspannung ist mehrmals unter der
84 Unterspannun unteren Spannungsschwelle abgefallen. Der Motor
.Abscharl)tun 91 ist fur 5 Minuten abgeschaltet. Dieser Fehler kann
9 durch Aus- und Einschalten bzw. durch umlegen
des Wahlschalters auf AUS quittiert werden.
85: Uberspannung Die Eingangsspannung ist Uber der
Warnung Nennspannung; Motorbetrieb ist mdglich.
Interner Kommunikationsfehler zw. el.
86: Interner Fehler Komponenten; d.h. Interne Komm.E, Interne
Komm.L oder Interne Komm.D Fehler.
87: Drehmo Wie 33 bzw. 34, nur in beide Richtungen.
Maskiert
88: Drehmo Auf Der in Parameter P2.8 eingestellte Drehmoment
Uberschritten wurde Uberschritten
89: Drehmo Zu Der in Parameter P2.9 eingestellte Drehmoment
Uberschritten wurde Uberschritten
90: Drehmo Der in Parameter P2.8 oder P2.9 eingestellte
Uberschritten Drehmoment wurde Uberschritten
91: Stellzeit Auf | Die in Parameter P3.1 eingestellte Stellzeit wurde
Uberschritten Uberschritten
92: Stellzeit Zu Die in Parameter P3.2 eingestellte Stellzeit wurde
Uberschritten Uberschritten
93 Stellzeit Die in Parametgr P3.1 o“der P3.2 eingestellte
- ! Stellzeit wurde Uberschritten
Uberschritten
Ausaang 1 Der Ausgang 1 wird normal gesetzt, d.h. wenn die
P10.2 | Bin. Ausgang Kgonfg 0: normal Bedingung von Punkt P10.1 erfdllt ist, wird
' Ausgang 1 auf HIGH (active HIGH) gesetzt.
1: invertiert Wenn die Bedingung von Punkt P10.1 erflllt ist,
' wird Ausgang 1 auf LOW (active LOW) gesetzt.
5: norm. blinkend Wenn die Bedingung von Punkt P10.1 erfillt ist,
| ' beginnt Ausgang 1 zu blinken (active HIGH).
3 inv. blinkend Wenn die Bedingung von Punkt P10.1 erflllt ist,
B beginnt Ausgang 1 zu blinken (active LOW).
P10.3 | Bin. Ausgang | Ausgang 2 | siehe Ausgang 1
. Ausgang 2 | siehe Ausgang 1
P10.4 | Bin. Ausgang Konf. Konf,
P10.5 | Bin. Ausgang | Ausgang 3 | siehe Ausgang 1

Fortsetzung siehe nédchste Seite
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Mentpunkt | Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
. Ausgang 3 | siehe Ausgang 1
P10.6 | Bin. Ausgang Konf. Konf,
P10.7 | Bin. Ausgang | Ausgang 4 | siehe Ausgang 1
. Ausgang 4 | siehe Ausgang 1
P10.8 | Bin. Ausgang Konf. Konf.
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,
Siehe bin. Ausgang 1 fir Funktionen. Siehe
P10.29 | Bin. Ausgang | Virtuell 1 siehe Ausgang 1 | Kapitel 2.10.1 fir Informationen Uber die virtuellen
Ausgénge.
P10.30 | Bin. Ausgang | Virtuell 2 siehe Ausgang 1 Siehe Virtuell 1
P10.31| Bin. Ausgang| Virtuell 3 siehe Ausgang 1 Siehe Virtuell 1
P10.32 | Bin. Ausgang | Virtuell 4 siehe Ausgang 1 Siehe Virtuell 1
P10.33| Bin. Ausgang | Virtuell 5 siehe Ausgang 1 Siehe Virtuell 1
P10.34| Bin. Ausgang | Virtuell 6 siehe Ausgang 1 Siehe Virtuell 1
P10.35|Bin. Ausgang | Virtuell 7 siehe Ausgang 1 Siehe Virtuell 1
P10.36| Bin. Ausgang | Virtuell 8 siehe Ausgang 1 Siehe Virtuell 1
P10.37| Bin. Ausgang UND Maske 30768, +32767 Siehe Kapm?l thu_glle E|_n- gnd Ausgange“fur
1 mehr Informationen (ber die virtuellen Ausgange.
P10.38| Bin. Ausgang | " gﬂaSke -32768. .. +32767
P10.39| Bin. Ausgang | "\° g"aSke -32768... +32767
P10.40 | Bin. Ausgang | "\ ZAaSke -32768. .. +32767
P10.41 | Bin. Ausgang | ©\° gﬂaSke -32768. .. +32767
P10.42| Bin. Ausgang | "\ gﬂaSke -32768. ..+32767
P10.43| Bin. Ausgang | "\ g"aSke -32768. .. +32767
P10.44 | Bin. Ausgang | NP g"aSke -32768. ..+32767
P10.45| Bin. Ausgang | "\ g"aSke -32768. .. +32767
P10.46 | Bin. Ausgang UND1'\gaSke -32768. ..+32767
P10.47 | Bin. Ausgang | NP Maske | 55768 130767
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Mentpunkt | Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
P10.48 | Bin. Ausgang UNDgaSke -32768. .. +32767
P10.49| Bin. Ausgang UND1'\§aSke -32768. .. +32767
P10.50 | Bin. Ausgang UNDMaSke -32768. .. +32767
P10.51 | Bin. Ausgang UND1'\£aSke -32768. .. +32767
P10.52 | Bin. Ausgang UND1'\ga5ke -32768. .. +32767
P10.53| Bin. Ausgang MOazEeR1 -32768. .. +32767
P10.54 | Bin. Ausgang MOaEs)EeRZ -32768. .. +32767
P10.55| Bin. Ausgang MC;[ZEeRS -32768. .. +32767
P10.56 | Bin. Ausgang M%ZIEeR4 -32768. .. +32767

HINWEIS: Bei Verwendung des Punktes Drehmomentabhangig AUF bzw. Drehmomentabhangig ZU (siehe
Kapitel 2.1, Seite 15, 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 1.2.3, Seite 8).

HINWEIS: Informationen Uber Zusatzfunktionen wie eine Relaisplatine oder virtuellen Ausgangen entnehmen
Sie bitte aus den dazugehorigen Betriebsanleitungen.

2.10.1 Optional: Virtuelle Ausgange

Die Funktion Virtuelle Ausgénge wird bei der Bestellung bzw. mit einem Smartcode freigeschaltet. Diese dient
dazu die Antriebssteuerung um 4 Ausgangen zu erweitern, welche mit den existierenden Ausgangen logisch
verschalten werden kdnnen. Dieses Verhalten wird mit UND und ODER Gattern realisiert.

Alle UND Gatter sind mit allen binaren Ausgéngen jeweils nichtinv. und inv. verbunden. Den bin. Ausgéngen
wird jeweils ein Bit eines Bitfeldes zugewiesen, d.h. Ausgang 1 wird Bit 0, Ausgang 2 wird Bit 1, inv. Ausgang 1
wird Bit 9, inv. Ausgang 2 wird Bit 10 usw. zugewiesen (siehe Abbildung 31). Wird nun bei einem UND Gatter
ein Dezimalwert eingestellt, so gibt dieser WAHR aus, falls die Ausgangssignale umgerechnet in ein Dezimal-
wert denselben Wert ergeben. Ein UND Gatter gibt nur dann WAHR aus, falls alle Eingangssignale korrekt sind.

Fir die ODER Gatter kann das selbige Verfahren angewandt werden, nur dass hierfir die Ausgange der UND
Gatter als Eingange fungieren. Hierbei sind alle UND Gatter Ausgange mit den ODER Gattern verbunden. Je
nach eingestelltem Wert an den ODER Masken gibt diese WAHR aus, falls zumindest ein Eingang WAHR ist.
Ein ODER Gatter gibt WAHR aus, falls zumindest ein Eingangssignal korrekt ist.

Die nachfolgende Tabelle zeigt die Zuweisung der bin. Ausgange bzw. der Ausgénge der UND Masken.

HINWEIS: Die bin. Ausgénge und die Ausgange der UND Masken sind jeweils einem Bitfeld zugeordnet.
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Eingangsquelle Bitposition Dezimalwert
Bin. Ausgang 1 0000 0000 0000 0001 1
Bin. Ausgang 2 0000 0000 0000 0010 2
Bin. Ausgang 3 0000 0000 0000 0100 4
Bin. Ausgang 4 0000 0000 0000 1000 8
Bin. Ausgang 5 0000 0000 0001 0000 16
Bin. Ausgang 6 0000 0000 0010 0000 32
Bin. Ausgang 7 0000 0000 0100 0000 64
Bin. Ausgang 8 0000 0000 1000 0000 128
Inv. bin. Ausgang 1 0000 0001 0000 0000 256
Inv. bin. Ausgang 2 0000 0010 0000 0000 512
Inv. bin. Ausgang 3 0000 0100 0000 0000 1024
Inv. bin. Ausgang 4 0000 1000 0000 0000 2048
Inv. bin. Ausgang 5 0001 0000 0000 0000 4096
Inv. bin. Ausgang 6 0010 0000 0000 0000 8192
Inv. bin. Ausgang 7 0100 0000 0000 0000 16384
Inv. bin. Ausgang 8 1000 0000 0000 0000 32768
UND Maske 1 Ausg. 0000 0000 0000 0001 1
UND Maske 2 Ausg. 0000 0000 0000 0010 2
UND Maske 3 Ausg. 0000 0000 0000 0100 4
UND Maske 4 Ausg. 0000 0000 0000 1000 8
UND Maske 5 Ausg. 0000 0000 0001 0000 16
UND Maske 6 Ausg. 0000 0000 0010 0000 32
UND Maske 7 Ausg. 0000 0000 0100 0000 64
UND Maske 8 Ausg. 0000 0000 1000 0000 128
UND Maske 9 Ausg. 0000 0001 0000 0000 256
UND Maske 10 Ausg. 0000 0010 0000 0000 512
UND Maske 11 Ausg. 0000 0100 0000 0000 1024
UND Maske 12 Ausg. 0000 1000 0000 0000 2048
UND Maske 13 Ausg. 0001 0000 0000 0000 4096
UND Maske 14 Ausg. 0010 0000 0000 0000 8192
UND Maske 15 Ausg. 0100 0000 0000 0000 16384
UND Maske 16 Ausg. 1000 0000 0000 0000 32768
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266 0 4100 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
IU:ND Function “ I-ﬁzi
I[]:No Function v I-—Ez i
IU:ND Function “ I-—Ez -

IU:ND Function “ I-—Ez
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Orl 5 —i i

V. Qutput 1

Crl 0 V. Qutput 2
—

Cr2 0 V. Cutput 3

Cr3 0 V. Qutput 4

Bild 31: Beispiel fiir die Konfiguration der UND und ODER Masken mit der SmartTool2 Parametrierungs-
Software.

Das Beispiel in der obigen Abbildung zeigt einen eingestellten Wert von 266 fir die UND Maske 1 (UND GAT-
TER 0) und 4100 fir die UND Maske 3 (UND Gatter 2). Hierdurch gibt die UND Maske 1 WAHR aus, wenn
der Eingangswert des bin. Ausganges 1 FALSCH ist, und die Eingangswerte des bin. Ausganges 2 und des
bin. Ausganges 4 WAHR ist (256+2+8=266). Analog lauft die Auswertung fir die UND Maske 3; falls der bin.
Ausgang 3 WAHR ist und der bin. Ausgang 5 FALSCH, gibt diese WAHR aus (4+4096=4100).

Ahnlich kann bei den ODER Masken Verfahren werden. Mit einem eingestellten Wert von 5 fiir die ODER
Maske 1 (ODER Gatter 0) misste das Ausgangssignal der ersten UND Maske oder der dritten UND Maske
WAHR sein, um ein WAHR Signal auszugeben (UND Maske 1 und UND Maske 3 ergeben 5; ist zumindest
eines der beiden UND Masken WAHR, so gibt diese ODER Maske auch WAHR aus).
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2.11

Der Positionsausgang dient zur Rickmeldung 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 MenUpunktes lediglich die Meldung ,inaktiv*.

Ein Abgleich auf die Endlagen bzw. den Stellbereich ist nicht erforderlich. Uber die Einstellung der Weg-
Endlagen (siehe Kapitel 2.1, Seite 15) erfolgt ein automatischer Abgleich.

Auch bei drehmomentabhangiger Abschaltung ist keine weitere Einstellung nétig, da die Steuerung ausschlief3-
lich die Weg-Endlage zur Berechnung heranzieht, unabhangig, ob diese durch das Drehmoment oder durch

Parametergruppe: Analogausgang (Option)

die Weg-Endlage definiert ist.

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

MenUpunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
P11.1 | Analogausgang| Funktion 1 0: Aus mA-Ausgang ausgeschaltet.
1: Position mA-Ausgang entspricht dem Positions-Istwert.
2: Pos. mA-Ausgang entspricht dem Positions-Istwert unter
Ventilkennl. Berlcksichtigung 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 mA-Ausgang entspricht dem rohen
(roh) Analogeingangswert.
P11.2 | Analogausgang ?b”;fggo /01) 0.. { 4221'2}"“\ mA Wert fiir die ZU (0%)-Stellung
P11.3 | Analogausgang En1d(;ao1°/§)bel 0. {23?13?1'6‘ mA-Wert fiir die AUF (100%)-Stellung
Kalibrieren des Positionsausganges:
Wahrend der Einstellung dieses Parameters wird
am Ausgang ein 20 mA (100%)-Signal
ib. n. Verwenden Sie diesen Parameter, um
P11.4 | Analogausgang| “%1FO™ | 10%. . +10% | 300 %%bn?A-Ajsg:nggsi;;is:Et 2a kalibrioren
(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 /(-\;;?ggj siehe Anfang 1
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Fortsetzung der Tabelle

MenUpunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
P11.7 | Analogausgang En;jgoi/(;)el siehe Ende 1
P11.8 | Analogausgang Kal|b.220mA S|ezrc1)?nia1llb.

2.12 Parametergruppe: Taktbetrieb

Uber den Taktbetrieb kann die Stellzeit in Teilbereichen oder iiber den gesamten Stellweg verlangert werden
und ist sowohl fir den Ort-, den Fern-, als auch fiir den Notbetrieb verfligbar.

Der Taktbetrieb kann unabhangig fiir die Richtungen AUF und ZU aktiviert werden.

Far beide Richtungen sind Taktbeginn, Taktende, Lauf- und Pausenzeit separat einstellbar (siehe auch Bild 32,

Seite 40).
MenUpunkt Unterpunkt mégl. 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 Der Taktbetrieb im ORT- und im FERN-Betrieb
ORT+FERN aktiviert.
. . o Position in %, ab der in AUF-Richtung mit dem
P12.2 | Taktbetrieb | Beginn AUF 0...100% Taktbetrieb begonnen werden soll.
. Position in %, bei der in AUF-Richtung der
o, ]
P12.3 | Taktbetrieb Ende AUF 0...100% Taktbetrieb beendet werden soll.
P12.4 | Taktbetrieb | Laufzeit AUF 0.1...60 Laufzeit in AUF-Richtung
P12.5 | Taktbetrieb Pa“:ggze't 0.2...60 Pausenzeit in AUF-Richtung
. . Position in %, ab der in ZU-Richtung mit dem
o, ’
P12.6 | Taktbetrieb Beginn ZU 0...100% Taktbetrieb begonnen werden soll.
. o Position in %, bei der in ZU-Richtung der
P12.7 | Taktbetrieb Ende ZU 0...100% Taktbetrieb beendet werden soll.
P12.8 | Taktbetrieb Laufzeit ZU 0.1...60 Laufzeit in ZU-Richtung
P12.9 | Taktbetrieb Pausz‘ij”ze't 0.2...60 Pausenzeit in ZU-Richtung
P12.10| Taktbetrieb Zeitbasis 0: Selfunden Zeitbasis fur die Lauf- und Pausenzeiten
1: Minuten
P12.11| Taktbetrieb Drehzahl- 0 Drehzahlanpassung |nakt|Y. 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., daraus folgt halbe Geschwindigkeit der
1 Drehzahl). Wird die minimale Drehzahl
unterschritten, so taktet der Antrieb im
umgerechneten Verhaltnis mit der minimalen
Drehzahl. Die Drehzahlanpassung ist nur bei
Antrieben der Type CM und AB CSC anwendbar.
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D AUF @
0% s . 100%
TAKTEN TAKTEN
EIN AUS
TAKTEN
EIN AlS
TAKTEN
EIN AUS
TAKTEN

VORSICHT: Es ist darauf zu achten, dass die Betriebsart des

Antriebes nicht Uberschritten wird!

Die Laufanzeige am Antrieb (siehe Kapitel 1.2.3, Seite 8) blinkt
nur, wahrend der Antrieb fahrt, d.h. wéhrend der Pause blinkt die

Anzeige

nicht!

Bild 32

=
T ZU =
0 % EIN AUS 1 O( %
TAKTEN TAKTEN
AUS EIN
TAKTEN
ABS EIN
TAKTEN
AUS El:
TAKTEN

A VORSICHT

2.13 Parametergruppe: Stellungsregler (Option)

Die Option Stellungsregler SR dient zur Ansteuerung des elektrischen Stellantriebes durch eine Sollwertvor-
gabe mittels 0/4...20 mA-Signal. Mit dem SR wird die Positionsregelung des Stellantriebes durchgefuhrt, d.h.
der Stellungsregler sorgt dafir, dass der Istwert und damit die Position des Stellantriebes dem Sollwert nach-
geflhrt wird.
Zur optimalen Anpassung des Regelverhaltens besteht die Méglichkeit, verschiedene weitere Optionen des
Stellungsreglers zu parametrieren.

MenUpunkt Unterpunkt mégl. Einst. Erlduterungen / Anmerkungen
0: aus Stellungsregler deaktiviert
P13.1 Streellglrégs— Funktion 1: Position mA-Eingang fir den Positions-Sollwert
2: Pos. mA-Eingang fir den Positions-Sollwert unter
Ventilkennl. Berucksichtigung der Ventilkennlinie
P13.2 Stellungs- Anfang (bei 0...20.5mA mA-Wert des Sollwerts fiir die GESCHLOSSEN
regler 0%) {20.0mA} (0%)-Stellung
P13.3 Stellungs- Ende (bei 0...20.5mA mA-Wert des Sollwerts fir die OFFEN
regler 100%) {20.0 mA} (100%)-Stellung
Toleranzbereich fiir die Regelabweichun llwer
p13.4 | Stellungs- Totzone 0.1...10.0% o—eeiter?wirelgtw;rtij; dgrgnekaeti)nee lslaLcih?e(gSecl)ung(;a t
regler {1.0%} )
stattfindet.

40

Fortsetzung siehe ndchste Seite




Betriebsanleitung fur ACTUSMART Steuerungen - Firmware 1600
OM-GERMAN-CM-FW1600-V1.00-2023.08.08

2 Das Parametermenti

Fortsetzung der Tabelle
MenUpunkt | Unterpunkt mogl. Einst.

Erlduterungen / Anmerkungen

Die Steigung beeinflusst das Positionierverhalten
nahe der Sollposition. Je kleiner die Steigung
gewahlt wird (z.B. 20 %), desto friher beginnt der
Antrieb bei Anndherung an die Sollposition bei
drehzahlveréanderbaren Antrieben die Drehzahl zu
P13.5 St(reélglr;gr]s- Steigung 1...100% reduzieren. Bei Antrieben mit fester Drehzahl

{100 %} (Wendeschitze) 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
0: ignorieren Sollwerts auf Unterschreitung von ca. 2mA =
Signalausfall) ist inaktiv.
Stellungs- Solliiber- 1: Stopp Antrieb stoppt bei Signalaustfall.
P13.6 regler wachung o Auf Antrieb fahrt bei Signalausfall die OFFEN-Position
’ an.
3: 7u 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 gultigen Wert. relevant
7 Letzter Wert flr Sollwerte Uber dem Bus. Falls das
' Analogeingangssignal ausfallt, wird der Stellantrieb
auf die 4mA Position fahren.
8: Failsafe Failsafe
Stellungs- i, 0...100% Festlegung der Notposition.
P13.7 regler Notposition {50.0 %} (kann auch im Meni P8.5 eingestellt werden)
Kalibrierwert fir den 20mA-Sollwert. 1% =
ungeféahr 0.2mA.
P13.8 Sellungs- Kalib. SOLL 10%.  +10% Kalibriervorgang: Bei angelegten 20 mA am
regler 20mA

Sollwerteingang diesen Parameter solange
korrigieren, bis auch der Anzeigewert mit 20 mA
Ubereinstimmt.

Bei drehzahlverdnderbaren Antrieben (Actusmart
CM und Smartcon CSC FU): Ohne Funktion.
Bei Antrieben mit fester Drehzahl (Smartcon CSC):
Kleinste Ansteuerzeit der Wendeschiitze. Bei sehr
kleinen Ansteuerzeiten (< 0.3...0.5s) wird der

P13.9 Stellungs- Min. 0.1...2.0s

Motor noch wahrend des Anlaufvorganges wieder
regler Impulszeit {0.2s} ausgeschaltet, das erhdht den Kontaktverschleiss
bei mechanischen Wendeschitzen erheblich. Bei
haufig auftretenden sehr kleinen Ansteuerzeiten
(unruhiger Regelkreis, kleine Totzone, Takten nahe
dem Sollwert) empfehlen wir daher elektronische
Wendeschitze.

Fortsetzung siehe nédchste Seite
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Fortsetzung der Tabelle

MenUpunkt

Unterpunkt

mogl. Einst.

Erlduterungen / Anmerkungen

P13.10

Stellungs-
regler

Periode

0.2...20.0s
{2.0 s}

Bei drehzahlveréanderbaren Antrieben (Actusmart
CM und Smartcon CSC FU): Ohne Funktion.
Bei Antrieben mit fester Drehzahl (Smartcon CSC):
Dieser Parameter ist nur bei aktiviertem Takten bei
Annaherung 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 auBer 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
(e0)

75.0...100.0%
{98.0 %}

GréBte ansteuerbare Position auBer 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
(e1)

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 OmA-Sollwert. 1% = ungeféhr
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 fir den Sollwert, bezogen auf die
Totzone. Eine Einstellung von 0% entspricht einer
Hysterese von 25%.
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100%
e0

Position

0% a1 Sollwert o1 100%

Bild 33: Zuordnung der Position zum Sollwert

Open

H'H H H

SP-AV

Close

Bild 34: Funktionsweise der Totzone und der Hysterese bei den Zwischenstellungen

Die obige Abbildung zeigt die Funktionen der Parameter "P13.4 - Totzoneiind "P13.16 - Hysterese". Die Hys-
terese 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 beauf-
schlagt, was in diesem Fall +£0.5% betragt. Der Antrieb 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 ge-
spiegelten duBBeren Hysterese, welches in diesem Fall 51.5% betragt befindet.

HINWEIS: Eine Hystereseneinstellung von 100% flhrt zum Oszillieren des Antriebs, da sich die Grenzwer-
te Uberschneiden.
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2.14 Parametergruppe: PID-Regler (Option)

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

MenUpunkt

Unterpunkt

mogl. Einst.

Erlduterungen / Anmerkungen

P14.1

PID-Regler

Funktion

0: inaktiv

PID-Regler deaktiviert

1: Position

Die AusgangsgréBe des PID-Reglers entspricht der
Sollposition des Stellantriebs. Die
Positionsregelung (Nachfliihren der Istposition des
Stellantriebs an die Sollposition) erfolgt durch den
Stellungsregler (siehe Kapitel 2.13).

2: Drehzahl

Die AusgangsgrdBe 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: Positionsédnde-
rung

Die AusgangsgrdfBe 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
2.13). Damit ist ein &hnliches Regelverhalten wie
beim Geschwindigkeitsmodus (siehe Einstellung 2,
oben) auch bei Antrieben mit fixer Drehzahl
moglich.

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 flr diesen

Sollwert erfolgen mit den Parametern P13.2 und
P13.3 (siehe Kapitel 2.13).

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

Verstérkung

(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 schlief3t,
wenn der Sollwert gréBer als der externe Istwert ist.

P14.7

PID-Regler

Nachstellzeit

(1)

0;1.0...100.0s

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

44

Fortsetzung siehe ndchste Seite




Betriebsanleitung fur ACTUSMART Steuerungen - Firmware 1600
OM-GERMAN-CM-FW1600-V1.00-2023.08.08

2 Das Parametermenti

Fortsetzung der Tabelle

MenUpunkt

Unterpunkt

mogl. Einst.

Erlduterungen / Anmerkungen

P14.8

PID-Regler

Vorhaltezeit
(D)

0...100.0s

Je groBer die Vorhaltezeit, desto stérker 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 Verzégerungsglied 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.

2: Auf

Antrieb fahrt bei Signalausfall des externen
Istwerts die AUF-Position an.

3:Zu

Antrieb fahrt bei Signalausfall des externen
Istwerts die ZU-Position an.

4: Notposition

Stellantrieb fahrt bei Signalausfall des externen
Istwerts in die definierte Notposition (siehe
Parameter P13.7, Kapitel 2.13).

P14.13

PID-Regler

Kal.
ext.Istwert

-10.0...10.0%

Kalibrierwert fir den externen Istwert.
Kalibriervorgang: Bei angelegten 20 mA am
externen Istwerteingang diesen Parameter solange
korrigieren, bis auch der Anzeigewert mit 20 mA
Ubereinstimmt.

P14.14

PID-Regler

Prozess Anf.

-32768 bis 32767

Mantisse der realen Prozessgréf3e (externer
Istwert, Anfang)

P14.15

PID-Regler

Prozess Ende

-32768 bis 32767

Mantisse der realen Prozessgré3e (externer
Istwert, Ende)

P14.16

PID-Regler

Prozess Kom-
maversch.

-3 bis 3

Position der Kommastelle fir Prozess Anfang/Ende
(P14.14, P14.15). Bsp.: Mantisse = 200,
Kommaverschiebung = -2/2, Prozesswert =
2.00/20000

P14.17

PID-Regler

Prozess
Einheit

Einheit der Prozessvariable

P14.18

PID-Regler

Totzone

0.1...10.0%
{1.0%)}

Toleranzbereich fir die Regelabweichung
(Sollposition — Istposition), in dem keine
Nachregelung stattfindet.

2.15 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.

9 Seit Firmwareversion 1609
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2.16 Parametergruppe: Stroketest (Option)
2.16.1 Betriebsanleitung Partial-Valve-Stroke-Test (PVST)

Bei einem PVST (Partial Valve Stroke Test) fihrt der Stellantrieb in regelméBigem Abstanden eine definierte
Stellbewegung durch. Dadurch wird nicht nur der Stellantrieb, sondern auch die anges-chlossene Armatur be-
wegt.

Bei einem PVST wird nur ein Teil des vollen Armaturenhubs durchfahren. Wird der volle Armaturen-hub durch-
fahren spricht man auch vom FVST (Full Valve Stroke Test) oder kurz FST (Full Stroke Test).

Ublicherweise wird ein PVST bei Armaturen angewendet, die (iber langere Zeit in der Offen Endlage stehen
(z.B. Notabschaltarmaturen). Diese Armaturen werden nur bei Anlagenstérungen, bei Wartungsarbeiten oder
bei Funktionsprifungen verwendet. Zwischen diesen Ereignissen hat der Anlagen-betreiber keine Information
ob im Anforderungsfall die Armatur noch geschlossen werden kann.

Eine kurzzeitige kleine Bewegung der Armatur in Richtung Geschlossen ist fir den Anlagenprozess im Nor-
mallfall nicht stérend.

Durch den PVST wird diese Bewegung regelméaBig durchgefiihrt. Dadurch wird einerseits ein Festsitzen me-
chanischer Komponenten reduziert und andererseits werden Fehler vorzeitig erkannt bevor eine eventuelle
Notabschaltung erforderlich ist.

Dadurch werden die Kennzahlen fir Sicherheitssysteme erhéht.

Der PVST kann entweder von der Antriebssteuerung selbst( intern) oder vom Leitsystem (extern) eingeleitet
werden.

Interne Auslésung:
Manuelle Auslésung eines PVSTs Uber das Men(: Siehe Parameter P16.11
Zeitlich getriggerte Auslésung: Siehe Parameter P16.7, P16.9 und P16.10

Externe Auslésung:
Der PVST kann Uber einen bindren Eingang oder (ber einen optionalen Feldbus ausgeldst werden.

Ablauf des PVSTs:

1. Der Stellantrieb muss sich in der in Parameter P16.2 definierten Startposition befinden. Hierbei wird die
in Parameter P1.8 eingestellte Hysterese berlcksichtigt.

Der Stellantrieb muss in der Betriebsart FERN stehen und betriebsbereit sein.
Auslésung des PVSTs (intern oder extern)
Der PVST Status wird auf PVST-Active gesetzt

Der Stellantrieb bewegt sich den in Parameter P16.3 definierten Testbereich von der Startposition weg

o o M~ Db

Nach Durchfahren des Testbereichs bleibt der Stellantrieb stehen und fliihrt eine in Parameter P16.4
definierte Pause durch.

7. Danach féahrt der Stellantrieb wieder zuriick zur Startposition und bleibt dort stehen.
8. Der PVST Status wird bei fehlerfreiem PVST auf PVST-OK gesetzt, bei einem Fehler auf PVST-Error.

Der Status des PVSTs kann laufend ber die binaren Ausgange oder Uber den optionalen Feldbus abgefragt
werden.
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Ergebnis des PVSTs:

Fir einen erfolgreichen PVST missen alle folgenden Bedingungen erflllt sein:

1. Der Stellantrieb muss sich im Toleranzbereich der eingestellten Hysterese in der Startposition befinden.

2. Der Stellantrieb muss sich wahrend des gesamten PVSTs in der Betriebsart FERN befinden und be-
triebsbereit sein (kein Fehler).

3. Der PVST darf nicht durch ein anderes Kommando (Binare Eingange, Befehle vom optionalen Feldbus)
unterbrochen werden.

4. Das Abschaltdrehmoment darf wahrend des gesamten PVSTs nicht Uberschritten werden.

5. Die Gesamtdauer des PVSTs darf die in Parameter P16.8 definierte maximale Zeit nicht Gberschreiten.

Wird eine oder mehrere der obigen Bedingungen nicht erfiillt dann war der PVST nicht erfolgreich.

Parameter: PVST

Menupunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen/Anmerkungen
Aktivierung des PVSTs. Fir Standardantriebe
(Antriebe ohne mechanische Failsafefunktion) kann
der PVST nur elektrisch, d.h. mit Motorbetrieb
P16.1 | Stroke Test|  Stroke Test durchgeflihrt werden. Bei Failsafeantrieben kann
zusatzlich auch die Failsafefunktion in
Failsaferichtung getestet werden.
0 Es wird kein Stroketest ausgefiihrt
1 Stroketest wird elektrisch durchgefihrt.
Stroketest wird per Failsafe-Auslésung
2 .
durchgeflhrt.
Zwei Stroketests.
3 1. Test: elektrisch
2. Test: per Failsafe-Auslésung
Zwei Stroketests.
4 1. Test: per Failsafe-Auslésung
2. Test: elektrisch
Anfangsposition fir den PVST. Dieser Wert muss
0% oder 100% sein. Wenn beim Start des PVSTs
P16.2 | Stroke Test | Start Position 0.0...100.0% der Stellantrieb nicht in dieser Position steht, wird
der PVST nicht durchgefiihrt und nicht erfolgreich
beendet.
Uber diesen Bereich wird der PVST durchgefiihrt.
Beispiel: Startposition 100.0%, Testbereich 30.0%:
P16.3 | Stroke Test| Test Bereich 0.0...100.0% Der PVST startet in der Position 100%, der
Stellantrieb fahrt bis 70.0% (100.0%- 30.0%) und
kehrt dann wieder zu 100.0% zurilick.
Pausenzeit zwischen Erreichen der PVST
P16.4 | Stroke Test| Verweildauer 0...10s Endposition und dem Zurtckfahren zur
Startposition.
Mit diesem Parameter kann man, sofern es die
P16.5 | Stroke Test | Drehzahl AUF 0...100% Antriebsfunktionalitat erlaubt, die Drehzahl AUF fir
den PVST festlegen.
Mit diesem Parameter kann man, sofern es die
P16.6 | Stroke Test| Drehzahl ZU 0...100% Antriebsfunktionalitat erlaubt, die Drehzahl ZU fir
den PVST festlegen.

Fortsetzung nédchste Seite
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continued from previous page

MenUpunkt

Unterpunkt

mogl. Einst.

Erlauterungen/Anmerkungen

P16.7

Stroke Test

Zeitauslésung

Bei einem Einstellwert groBer 0 wird der PVST
entsprechend der unteren Tabelle periodisch durch.
Der Startbefehl fiir den PVST steht zur
angegebenen Zeit eine Minute lang an und wird
nach der Aktivierung des PVSTs bis zum né&chsten
Startpunkt zurlickgesetzt.

Aus

Jede Stunde

Alle 2 Stunden

Alle 3 Stunden

Alle 4 Stunden

Alle 6 Stunden

Alle 8 Stunden

Alle 12 Stunden

Jeden Tag

Jede Woche

Alle 2 Wochen

Jedes Monat

Alle 2 Monate

Alle 3 Monate

Alle 4 Monate

Alle 6 Monate

>olalnlmlnl 23 o No|olsw v =|o

Jedes Jahr

P16.8

Stroke Test

Max. Zeit

0...120 sek

Maximale Zeitspanne flr die Dauer des PVSTs.
Dauert der PVST langer, ist die Durchfiihrung des
PVSTs nicht erfolgreich. Der Einstellwert 0
deaktiviert die Uberpriifung der Dauer des PVSTs.

P16.9

Stroke Test

Start Datum

yyyy-mm-dd

Mit diesen beiden Parametern wird der erstmalige
Start Datum des PVSTs eingestellt. Diese
Parameter sind nur relevant, wenn P16.7
(Zeitauslésung) nicht O ist.

P16.10

Stroke Test

Start Zeit

hh:mm:ss

Mit diesen beiden Parametern wird der erstmalige
Startzeitpunkt des PVSTs eingestellt. Der
Sekundenwert flr die Startuhrzeit wird ignoriert.
Der Startbefehl steht die volle Minute, unabhangig
von der Sekundeneinstellung an. Diese Parameter
sind nur relevant, wenn P16.7 (Zeitauslésung) nicht
0 ist.

P16.11

Stroke Test

Start Test

Mit diesem Parameter kann die PVST Funktion aus
dem Menu heraus gestartet werden, um die
Ein-stellwerte zu testen. Wenn dieser Parameter
auf 1 gesetzt wird, fihrt der Stellantrieb nach dem
Um-schalten auf FERN einen PVST durch.
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2.17 Parametergruppe: Kennlinie (Option)

Hier kann der Kunde fir beide Laufrichtungen wegabhangige Drehmoment- und Drehzahlkennlinien sowie ei-

ne Ventilkennlinie aktivieren.

2.17.1 Drehmoment Kennlinie

Mit dieser Kennlinie kénnen die bereits unter Meniipunkt P2 Drehmomente (siehe Abschnitt 2.2, Seite 18) ein-
gestellten Grenzmomente weg-abhangig weiter reduziert werden. Die Kennlinien kénnen tiber die SMARTTOOL-

Software parametriert werden (siehe Bild 35).

kennLinie o O >
DREHMO | DREHZAHL | VENTIL
Torque Kennlinie AUF = ] Torque Kennlinie ZU
_—5/
Off On Off COn
<0 % 100 A W 55_s559% |100 AW <0 % 100 AW 50- 553% |30 AW
0-5% |[100 A W 55 gny (100 AW 0-5% (90 AW 55 - 60 % |50 AW
5-10% 100 A& W 50-65% (100 A W 5-10% 80 Fo. 4 60 - 65% |50 rF.. 4
10-15% [100 A W §5.709% (100 AW 10-15% (70 AW 65- 70 % |30 AW
15-20% (100 A W 70-753% (100 .A v 15-20% |60 rF 9. 4 70-75% |50 AW
20-25% (100 A W 75 pgo 100 AW 20-25% |50 A Ww  75-80% 50 AW
25-30% |100 & W 30-85% |90 s 4 25-30% |50 s 4 80 - 85% |30 AW
30-35% |100 & W 35.00% (80 &~ v 30-35% |50 s 85-00% |50 AW
35-40% |100 A ¥ gg.95% |70 AW 35-40% 30 A w  g0-095% |50 AV
40-45% |100 & W 05-100% |60 aw 40-45% |30 AW 95 - 100930 AW
45-50% |100 &~ v =100% 50 s 4 45-50% (50 Fs 4 >100% (30 AV
100 100
80~ 80~
60-; 604
403 403
20 20
GE T |l el -kl il i ol Bl il g o 0 T | Pt ey -l "k bt P i Crdely
0 20 AQ &0 80 100 o 20 40 60 80 100
Open Close
Bild 35: Drehmoment Kennlinie
MenUpunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
. Die Drenmomentkennlinie ist fiir die AUF-Richtun
P17.1 Kennlinie Moment Auf 0: aus - 9
deaktiviert.
1- ein Die Drehmomentkennlinie ist fir die AUF-Richtung
’ aktiviert.
. Die Drehmomentkennlinie ist fir die ZU-Richtun
P17.2 Kennlinie Moment Zu 0: aus o 9
deaktiviert.
1: ein Die Drehmomentkennlinie ist fir die ZU-Richtung
' aktiviert.
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2.17.2 Drehzahl Kennlinie

Mit dieser Kennlinie kdnnen die bereits unter Menlpunkt P4 Drehzahl (siehe Abschnitt 2.4, Seite 19) einge-
stellten Grenzdrehzahlen weg-abhéngig weiter reduziert werden. Die Kennlinien kénnen tGber die SMARTTOOL-
Software parametriert werden (siehe Bild 36).

kennLinie = O >
DREHMO | DREHZAHL | VENTIL
Speed Kennlinie AUF e ] Speed Kennlinie ZU
Off On Off Cn
<0% |100 A W 55_s559 (100 AW <0 % 20 AW 50- 55 % (100 AW
0-5% |100 & W 55_pggog (100 ~ v 0D-5% |20 F . 4 55 - 60 % (100 e 4
5-10% 100 A W 50-65% (100 9. 4 5-10% 20 F . 4 60 - 65 % |100 A W
10-15% |100 A W g5_70% (100 A W 10-15% |20 Fe. 4 65 - 70 % [100 A W
15-209% |100 A W 70-75% (100 AW 15-20% (40 AW T0-75% |100 AW
20-25% (100 A W 75 g3 100 AW 20-25% |60 A W 75-80% 100 AW
25-309% (100 A W 30-853% (100 A W 25-30% |80 rFes. J 80 - 85 % |100 A W
30-35% (100 A W g5-00% |100 Fi 4 30-353% (100 |a w  s5-00%[100 A v
35-40% |100 & W gy.g5% (%0 AW 35-40% [100 A W 00-95% 100 AW
40-45% |100 & W 05-100% |80 AW A0-45% [100 AW 95 - 1005|100 AW
45-50% |100 &~ v =100% 70 AW 45-50% |00 Fes 4 >100% (100 AW
100 100
80~ L 803
60— 6(}—2
40 40
20— 20—
“"I"“|""l"“|"“I“"|'“'I“"|"“I'“'|“"I““ o IIIII““|“"IIIII ““I"“|"“I“"|"“I“"|"“k"“|"“|"“|“"I'“'|""I""|“"I““
50 60 70 80 90 1iC 0 10 20 30 A 50 60 70 80 90 A
Close
Bild 36: Drehzahl Kennlinie
MenUpunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
. Die Drehzahlkennlinie ist flir die AUF-Richtun
P17.3 Kennlinie Drehzahl Auf 0: aus o 9
deaktiviert.
. Die Drehzahlkennlinie ist fir die AUF-Richtung
1:ein L
aktiviert.
. Die Drehzahlkennlinie ist fiir die ZU-Richtun
P17.4 Kennlinie Drehzahl Zu 0: aus o 9
deaktiviert.
1- ein Die Drehzahlkennlinie ist fir die ZU-Richtung
) aktiviert.
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2.17.3 Ventil Kennlinie

Mit dieser Kennlinie kann die Zuordnung zwischen Antriebsposition und Sollwert des Ventils angepasst wer-
den. Damit ist es mdglich die tatséchlich meist nichtlinearen Kennlinien der Armaturen auszugleichen bez. zu
linearisieren. Die Kennlinien kénnen tber die SMARTTOOL-Software parametriert werden (siehe Bild 37).

kennLinie

DREHMO | DREHZAHL | VENTIL

Ventil KennLinie

= O X

Off On
0% 0 A& W o55op 61 & v
5% 1 A W o0 70 . d
10% 2 A W 555 78 9. 4
15% 4 P 24 AW
20% 7 A W75 89 AW
25% 11 AW g5 a3 AW
0% 16 & W o35% 96 AW
35% 22 & W 00% 98 AW
40% 30 AW o5y 9 A v
45% 39 & W O100% 100 AW
50% 50 A v
100
BO—_
60—
40
20—
0
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 1iC
Bild 37: Ventil Kennlinie
MenUpunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
P17.5 Kennlinie Ventil 0: aus Die Ventilkennlinie ist deaktiviert.
1: Die Ventilkennlinie ist aktiviert und wird wie im

kundenspezifisch

SMARTTOOL konfiguriert umgesetzt.
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2.18 Parametergruppe: Identifikation (Option)

Hier kbnnen zusatzliche Kunden-ldentifikationsparameter eingetragen werden.

MenUpunkt | Unterpunkt mogl. Einst. Erlduterungen / Anmerkungen
Dient zur Eingabe einer KKS-Nummer. Diese wird
e i tall im Display in der untersten Zeile angezeigt.
P18.1 | Identifikation | KKS-Nummer 15-stellig HINWEIS: Der Punkt P20.5 muss auf 0 gesetzt
sein.

2.19 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 fiir die User Level

Service oder hdher sichtbar.

Menupunkt Unterpunkt | mdgl. Einst. Erlduterungen / Anmerkungen
Mit diesem Wert wird dem analogen
Ausgangssignal der ACTUSMART Steuerung ein
P19.6 Systemparameter | Kalib.IST -10...+10% Offset beaufschlagt. Das mA-Signal kann mit
’ diesem Wert mit Hilfe eines Multimeters kalibriert
werden.
Mit diesem Wert wird dem analogen
Kalib.SOLL | o, | Eingangssignal ein Offset beaufschlagt. Das in der
P19.7 | Systemparameter 20mA 10...+10% Steuerung gemessene mA-Signal kann mit Hilfe
eines Sollwertgenerators kalibriert werden.
Mit diesem Wert wird dem analogen
Kal.ext Istwert Eingangssignal an Analogeingang 2 ein Offset
P19.8 | Systemparameter o -10...+10% | beaufschlagt. Das in der Steuerung gemessene
20mA . _— .
mA-Signal kann mit Hilfe eines Sollwertgenerators
kalibriert werden.
Der LCD Kontrast kann mit diesem Parameter
P19.12| Systemparameter | LCD Kontrast | 80...150 eingestellt werden.
Willkommens- Ruft beim Einschalten des Antriebes das
Systemparameter " 0; 1 Willkommensmen( auf, falls dieser Parameter auf 1
P19.15 meni .
gesetzt ist.
Systemparameter | LED Funktion Siehe "P1.7 - LED Funktionin Kapitel 2.1 auf seite
P19.21 15.
MUSE- 0:- MUSE-Erkennung wird nicht ausgefihrt.
Systemparamter
P19.33 Erkennung . - —
1: Ausfuhren MUSE-Erkennung wird ausgefiihrt.
P19 56 Systemparameter| LCD Invers 0; 1 Invertiert die Display-Pixel.
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2.20 Parametergruppe: Diverses

MenUpunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
P20.1 Diverses Sprache 0: Deutsch definiert die MenUsprache
1: Englisch
2: Russisch
3: Tschechisch
4: Spanisch
5: Franzésisch
6: ltalienisch
7: Dansich
8: Ungarisch
9: Tlrkisch
10: Griechisch
11: Polnisch
12: Serbisch
13: Kroatisch
14: Bulgarisch
15:
Niederlandisch
16: Ruménisch
17: Schwedisch
P20.3 Diverses Backup 0: keine Aktion
Laden
Durch Sichern dieser Einstellung werden alle
1: Kunden - Parameter auBBer den Endlagen (P1.1 und P1.2)
und den Abschaltmomenten (P2.1, P2.2 und P2.3)
auf die Kundenparameter zurlickgesetzt.
Durch Sichern dieser Einstellung werden alle
o: Kunden + Parameter inkl. denl Endlagen und
Abschaltmomenten auf die Kundenparameter
zuriickgesetzt.
Durch Sichern dieser Einstellung werden alle
3 Service - Parameter au3er den Endlagen (P1.1 und P1.2)
und den Abschaltmomenten (P2.1, P2.2 und P2.3)
auf die Serviceparameter zuriickgesetzt.
4: Service + Durch Sicher_n diesgr Einstellung wersien alle
Parameter auf die Serviceparameter zuriickgesetzt.
Durch Sichern dieser Einstellung werden alle
5: Workshop - Parameter au3er den Endlagen (P1.1 und P1.2)
und den Abschaltmomenten (P2.1, P2.2 und P2.3)
auf die Workshopparameter zurlickgesetzt.
Durch Sichern dieser Einstellung werden alle
6: Workshop + Parameter auf die Workshopparameter
zurlickgesetzt.
P20.4 Diverses Backup 0: keine Aktion
Erstellen
Durch Sichern dieser Einstellung werden die
1: Kunden aktuell eingestellten Parameter als

Kundenparameter Gbernommen.

Fortsetzung siehe nédchste Seite
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Fortsetzung der Tabelle

MenUpunkt Unterpunkt mogl. Einst. Erlauterungen / Anmerkungen
Durch Sichern dieser Einstellung werden die
2: Service aktuell eingestellten Parameter als
Serviceparameter ibernommen.
Durch Sichern dieser Einstellung werden die
3: Workshop aktuell eingestellten Parameter als
Workshopparameter lbernommen.
P20.5 Diverses Infozeile 0...15 Blendet dwers&gﬁg;;:ﬁ:’;ﬁ_e in der vierten
P20.6 Diverses Wireless 0: aus Die Wireless-Verbindung ist deaktiviert.
1- Infrarot Die Infrarot-Ver?indung bl_eibt the Kommunikation
fr ca. 3 min aktiviert.
3: Infrarot+ Die Infrarot-Verbindung ist dauerhaft aktiviert.
4: Bluetooth+ Die Bluetooth-Verbindung ist dauerhaft aktiviert.
P20.7 Diverses Mena Stil 0...2 verschiedene Menuldarstellungen
Stellt Datum und Zeit ein. Um zum nachsten Wert
ma | Dwemes | Ummet | e o
Schalter nach unten neigen.
P20.10| Diverses | Zeitzone | -840...840 min Ze'tzo”e”eé?:éz';‘:glﬁgvﬁﬁﬁgigtngfhlze“ um die
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 hdher die Nummer, desto héher die Prioritdt. Wenn beispielsweise ein
Backup fir Serviceparameter erstellt wird, so werden die Kundenparameter iberschrieben.
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2.21 Default User Level Settings

Die folgende Tabelle zeigt die Voreinstellungen der User Level fir alle Parameter bei Werkszustand.

Standard
Parameter Menupunkt Unterpunkt Staﬂgzé?‘ SchJ1Ir_ei-
ben
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 zZU 2 4
P4.3 Drehzahl FERN AUF 2 4
P4.4 Drehzahl FERN ZU 2 4
P4.5 Drehzahl NOT AUF 2 4
P4.6 Drehzahl NOT zZU 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
P7.1 User Level Lokal 2 4
P7.2 User Level Bus 2 4
P7.3 User Level Externes Display 2 4
P7.4 User Level Passwort &ndern 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

Fortsetzung siehe ndchste Seite
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Standard
. Standard UL
Parameter Menupunkt Unterpunkt UL Lesen| Schrei-
ben

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
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

Fortsetzung siehe ndchste Seite
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Fortsetzung der Tabelle

Standard
Parameter Menupunkt Unterpunkt StLaC::éi SchJ1Ir_ei-
ben
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 Sollwertliberwachung 2 4
P13.7 Stellungsregler Notposition 1 3
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 Verstarkung (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 Istwertiberwachung 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
P14.16 PID-Regler KommZ\:gfsecsﬁiebung 2 4
P14.17 PID-Regler Prozess Einheit 2 4
P14.18 PID-Regler Totzone 2 4

Fortsetzung siehe ndchste Seite
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Standard
. Standard UL
Parameter MenUpunkt Unterpunkt UL Lesen| Schrei-
ben

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 Zeitausldsung 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 Willkommensmeni 4 4
P19.21 Systemparameter LED Funtion 1 3
P19 56 Systemparameter LCD Inverse 2 4
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
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3 Statusbereich

Im Statusbereich werden aktuelle Prozess- und Diagnosedaten dargestellt. Es besteht keine Moglichkeit der
Anderung dieser 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

3.1 Status

3.1.1 Status - Bin. Ausgéange

Anzeige der bindren Ausgénge: Dargestellt wird die Ansteuerung der Ausgange und nicht der Status der
Ausgénge selbst, d.h. die Versorgung der bindren Ausgéange ist in der Anzeige nicht bericksichtigt. Ein durch-
geschalteter Ausgang wird mit 1 dargestellt.

5 1 Binare Ausgange

1 - Standard
T 12345678 N >
00000000— |

Bild 38: 1... Nummer des Ausganges, 2... Signal (0 = LOW; 1 = HIGH)

3.1.2 Status - Bin. Eingédnge

Anzeige der bindren Eingénge: Ein gesetzter Eingang wird mit 1 dargestellt.

52 Binare Bingange
1 ! Standard N - 2

T 42345 =l

I 00000— ||

Bild 39: 1... Nummer des Einganges, 2. .. Signal (0 = LOW; 1 = HIGH)

3.1.3 Status — Analogwerte

Anzeige der Analogwerte: Eingang 1 (In1) wird von der Steuerung als Sollwert herangezogen, Eingang 2 (In2)
dient als externer Istwert fiir den optionalen PID-Regler. Beim analogen Ausgang (Out) wird nur das Ansteuer-
signal dargestellt, unabhangig davon, ob der Ausgangsstrom tatsachlich flie3t oder nicht (Unterbrechung der
Stromschleife).
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53  Andogwerte
' MPUT 1 OUTPUT

LoomA B omA %
1 x1 0.00 ow i 0.00 o 3

-2{ 0.00 0w i 000 woo—{

Bild 40: 1... Eingang 1, 2... Eingang 2, 3... Ausgang, 4. .. alle Werte in mA

3.1.4 Status — Absolutwerte

Dieser Punkt zeigt die Absolutposition des Antriebs an.

1 || 54 Absolutwerte 1 >
Potan22.01 U irel 000% ||
Dr_e_Plrg_n:__O frel. 0.0 %)
3 T Batterie: 3.06 Y E“"‘--.__4

Bild 41: 1... Absolutwert der Positionseinheit, 2. .. Relativwert der Positionseinheit, 3 und 4. .. Absolut- und
Relativwert der Drehmomenteinheit (wird im Werk kalibriert)

3.1.5 Status — Firmware

S5 Firmware
1___“___ Anplication P EL___ |
Display | 1603 : 16017 20
i Lok 233 11600 131
apei 200 771 0 |3
Bus :

Bild 42: 1. .. Firmware, 2. .. Datum der Firmware
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3.1.6 Status — Seriennummer

56 Serennummer
1 0134 €008 6142 5241

| awiw 21113 00B16— 2
3 [l e 21113 00616

Bild 43: 1. .. Seriennummer des Antriebs, 2. .. Seriennummer der Steuerung, 3. .. Seriennummer der Elek-
tronik

3.1.7 Status — Zahlerstande

57 Zéhlerstande

||~ Einschaltzyklen: 9133
1 {.’:: Betrishsstunden: 9552 T h
\antnrlaufzeit: 184.2h

Fi

2021-12-06 09:45:31—|

Bild 44: 1... Zahler fir Einschaltzyklen, Betriebsstunden und Motorlaufzeit respektive, 2. .. Aktuelles Datum
und Uhrzeit

3.2 Historie

Hier kdnnen die letzten 20 Historieneintrage betrachtet werden. Zusatzlich 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.

Far eine Fehleranalyse beachten Sie auch bitte Kapitel 6.1, Seite 63.

HINWEIS: Bis zu 500 Historieneintrage werden abgespeichert, und kdnnen mit dem SmartTool2 ausgele-
sen werden.

H1 HSTORE
#7: Berett

2021-12-07 08:34:42
( 0d Oh Om 129

Bild 45: Historie
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4 Infrarot-Verbindung

Zur einfacheren Kommunikation und besseren Visualisierung der Menimdéglichkeiten 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 Parameterséatze einfach auf verschiedene Antriebe zu Ubertragen. Diese Vor-
gehensweise kann die Inbetriebnahme wesentlich vereinfachen.

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

Es ist im laufenden Betrieb darauf zu achten, dass die Oberflache der IR-Schnittstelle vor starken Bescha-
digungen geschiitzt 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 46). Die
Infrarot-Schnittstelle kann im Menipunkt P20.6 aktiviert werden.

LS 1

SCHIEBEL 1322
Bereit 1 2LACOT AADDT

ANNN

Bild 46: 1. .. Infrarot Verbindung

5 Bluetooth-Verbindung

Zusatzlich zur Infrarot-Schnittstelle besteht auch die Mdglichkeit, mittels Bluetooth-Schnittstelle die Steuerung
zu konfigurieren.

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

Die Android-Software erméglicht neben der Kommunikation mit dem Stellantrieb auch die Verwaltung mehrerer
Stellantriebe, um die Parametersatze einfach auf verschiedene Antriebe zu Gbertragen. Diese Vorgehensweise
kann die Inbetriebnahme wesentlich vereinfachen.

Wenn die Bluetooth-Schnittstelle aktiviert ist, wird dies mittels der Leuchtdiode L5 angezeigt (siehe Bild 46
bzw. Kapitel 1.2.3, Seite 8). Die Bluetooth-Schnittstelle kann im Menipunkt P20.6 aktiviert werden.
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6 Fehlerdiagnose

Beim Auftreten einer Warnung oder eines Fehlers erscheint in der untersten Zeile eine Klartextbeschreibung.
Dieses Ereignis wird auch in die Historie (siehe Kapitel 3.2, Seite 61) eingetragen.

6.1 Historieneintrage

Die nachfolgende Tabelle zeigt alle auftretenden Historieneintrage. Im Falle einer Warnung, wird die Meldung
auf der linken 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,
#19: Motor Warntemp. OK der Antrieb bleibt aber voll funktionsféhig.

Ubertemperatur im Motor. Fehler kann bei Basis
oder BLDC liegen.
Basis: Keine Hauptspannung (3 x400 V) oder
Alarm ein Kabelbruch zwischen CSC und Motor
kénnen der Grund des Fehlers sein.
BLDC: Kabelbruch zwischen FU und Motor
kann Grund des Fehlers sein.

Fehlerursache liegt bei der Basis. Mogliche
Griinde: Eingeschaltete
#5: Phasenfolge Fehler na Phasenfolgelberwachung bei
#6: Phasenfolge OK h Einphasenantrieb, Fehlen der Hauptspannung
(3x400V), wahrend 24 VDC-Hilfsspannung
verbunden ist, oder Ausfall der Phase L2.

Historieneintrag, nachdem alle Fehler behoben

Warnung

#4: Motortemp. Absch.
#20: Motor Temp. OK

#7: Bereit Information
wurden
Historieneintrag, nachdem der Antrieb
#8: Eingeschaltet Information eingeschaltet wurde, auch wenn Fehler
anstehen

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

Hersteller kontaktieren

Fehler bei der Kommunikation mit dem
#11: Failsafe Fehler Alarm Failsafe-Board, Fehlen 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 auBBerhalb des erlaubten
#17: Wegsensorfehler Alarm Bereiches (Potentiometerfehler bei Basis),
#18: Wegsensor OK Kabelbruch, Multiturn-Sensor bei CM fehlerhaft
oder nicht kalibriert, bitte Hersteller kontaktieren

#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

Fortsetzung siehe ndchste Seite
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Fortsetzung der Tabelle

Historieneintrag Typ Beschreibung
#24: Busfehler Warnun Keine Kommunikation mit dem optionalen
#25: Bus OK 9 Bus-System
#26: Bus Watchdog Warnun Watchdog fir die Bus-Kommunikation hat
#27: Bus Watchdog OK 9 angesprochen
. Die Eingangsspannung ist unterhalb des
#28: Untefspannung> Warnung Warnung regularen Bereichs, ein Motorbetrieb ist aber
#29: Spannung OK noch méglich.
. Kommunikationsfehler zwischen Logik und
#3:?;?1r]IJ[netmr(re1 Kﬁmr;nrﬁl‘i Fgf;(ler Alarm Basis/BLDC, mdglicher Kabelbruch zwischen
erne komm.> den Platinen, oder Platine defekt
Kommunikationsfehler zwischen Display und
#34: Interne Komm.D> Fehler Alarm Logik, mdglicher Kabelbruch zwischen den
#35: Interne Komm.D> OK Platinen, oder Logik-Firmware nach Update
beschéadigt.
#36: Failsafe nicht bereit na Failsafe-Spannung ist OK, aber der Antrieb ist
#37: Failsafe bereit e nicht initialisiert (LUS nicht gespannt)
] . T Batterie auf der Display-Platine ist leer. Beim
#:SSQI%attter;? Lgﬁr Warnung nachsten Ausschalten gehen die Uhrzeit bzw.
- pattenie die Zahlerstédnde verloren.
#44: FU Fehler Alarm BLDC Parameterfehler oder defekt. Bitte
#45 FU OK kontaktieren 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 Istwertliberwachung aktiv,
#49: Analogeingang 2 OK 9 keine externer Istwert erkannt.
#50: Endlagen sind gleich Alarm Die Endlagen fir AUF und ZU haben die
#51: Endlagen OK gleichen Werte.
) Steuer- und/oder Wahlschalter sind nicht
:5532..880:alltterrg}e;hcl)e& Alarm kalibriert. Bitte verwenden Sie die
- schaite Kalibrierfunktion im Wizzard 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
#57: Interne Komm.E> OK 9 und EB2_1 oder EB2_1 und Hauptdisplay ist
mdglicherweise nicht in Ordnung, oder eines
der genannten Platinen ist defekt.
Die Eingangsspannung ist unter dem unteren
Schwellwert; Motorbetrieb ist nicht moglich.
. Dieser Alarm kdnnte im Falle einer Abschaltung
#58: Unterspannung Fehler Alarm des Antriebs 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 fir 5 Minuten
#59: Unterspannung> Abschaltung Alarm abgeschaltet. Durch Schalten des

Wabhlschalters auf AUS bzw. durch Aus- und
Einschalten des Stellantriebes kann dieser

Fehler sofort quittiert werden.
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Historieneintrag Typ Beschreibung
i Die Eingangsspannung ist oberhalb des
#60: Uberspannung> Warnung Warnung regularen Bereichs, ein Motorbetrieb ist aber
moglich.
#61: PVST Start Information Ein PVST Vorgang wurde gestartet.
#62: Parameter Anderung Information Zeigt an, welcher.Wert einem Parameter
zugewiesen wurde.
. . Es wurde eine Wiederherstellung mittels
#63: Wiederherstellen Information Parameter P20.3 durchgefiihrt,
#64: Passwort Anderung Information Eine Passwortanderung wurde durchgefihrt.
#65: History Geléscht Information Alle H|stor|ene|ntrage"wurden vom Hersteller
gelbscht.
#68. Not-Betrieb Information Der Antrieb befindet sich im Not-Betrieb.

#69: Not-Betrieb Aus

Die Zugriffsberechtigung eines Parameters bzw.

#70: Berechtigung Anderung Information ciner Parametergruppe wurde geéndert.
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7 Technische Daten Alilgemein

JP6

FL2
= JP3
FL1 0 a0
i - i | P2
FL1 LJ JP1
¢ [miJl.J ©9

Bild 47: Steuerung Bild 48: Logikplatine

7.1 Binare Ausgange

Anzahl: . 8

SPaANNUNGSVEISOIGUNG: -« vttt et e e e et e et eees 24 VDC nominal
Bereich: 11...35VDC
(wahlweise von intern oder extern)

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

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

Max. zul@ssiger Strom pro Ausgang: ...........cocovivuenannn.. 500 mA (kurzschlussfest)
Max. zuldssiger Gesamtstrom fur alle Ausgange: ............... 4A

Absicherung (Sicherung FL2, siehe Bild 48, Seite 66): .......... 4 A trage

(Littelfuse 454 NANO? Slo-Blo®)

Die binaren Ausgange sind bei externer Versorgung von der restlichen Steuerung tber Optokoppler getrennt!
Das Parallelschalten mehrerer bindrer Ausgange ist zulassig. Bei gleicher Einstellung der Ausgangsfunktion

kénnen damit die Strdme pro Ausgang addiert werden. Bei unterschiedlichen Ausgangsfunktionen wird eine
festverdrahtete ODER-Verknipfung gebildet.

7.2 Binare Eingange

ANzZahl: 5
NENNSPANNUNG: .ottt 24VDC

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

Die binaren Eingange sind von der restlichen Steuerung tiber Optokoppler getrennt.
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/

Ui ... Eingangsspannung
li ...Eingangsstrom

li typ. [mA]
\

L/
~

0 5 10 15 20 25 30
Ui [V]

Bild 49: Bindre Eingédnge, Eingangskennlinie

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

JP3
0 |
321

— = H

JP3
o |
321

P2
@ |
321

P2
321 D
321

P
Q@ |
321
P
o |

-
T

O o7

=
i

I Com IN1 IN2 IN3 IN4 | IN5 | Com12 | IN1 | IN2 | Comd5 | IN4 | INS

Bild 50: 5 Eingédnge mit gemeinsamer Masse Bild 51: Je zwei Eingdnge mit gemeinsamer Masse,
beide Massen getrennt.
Der Eingang IN3 ist deaktiviert.

3
D)
321
3
0 |
321

P2
321 (NN
321
)
o |
321

- 3 4 5 6 7 8 - -~ 7 8
& i Y Y Y Y Y Y & i o Y Y
I Com1 | IN1 | Com3 | IN3 I Coms | INS | Com123 | IN1 | IN2 | IN3 | Coms | INS
Bild 52: Drei getrennte Eingénge Bild 53: 3 Eingdnge mit gemeinsamer Masse und

Die Eingdnge IN2 und IN4 sind deaktiviert. ein getrennter Eingang.
Der Eingang IN4 ist deaktiviert.
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P2
JP3
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321
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| Com1 | IN1 | Com345 | IN3 | IN4 7| Il’\l5

P
o |
321

Bild 54: Ein getrennter Eingang und drei Eingdnge
mit gemeinsamer Masse.
Der Eingang IN2 ist deaktiviert.

Beispiele:

JP3
0 |
32 1
g
3

JP2
CEe
321

JP1
¢
321

Bild 55: 5 Eingdnge mit gemeinsamen "-" und exter-

ner 24V Spannung
3 ) 4 ) 5 o 767 ) 7 ) ;
L
IN1 Com3 IN3 Coms INS

JP3
321
e
E

P2
o |
321

® e e

]
O
321

Bild 57: 3 getrennte Eingdnge mit 3 getrennten ex-
ternen 24V Spannungen

7.3 Analoge Eingange
Eingang 1: Sollwert

Strombereich: ......... ...
AUFIBSUNG: .
Genauigkeit: ... ...
Eingangswiderstand: ......... ... oo,

JP3
e
321

P

CEl e

321 (NN
321

Bild 56: 5 Eingdnge mit gemeinsamen "-" und inter-
ner 24V Spannung (z.B. potentialfreie Kontak-
te)

L

Com1 IN1 Com3 IN3

JP3
)
321

| Comb IN5

JP2
Q|
321

P
| O]
321

Bild 58: 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.
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Eingang 2: Externer Istwert
Nur in Verbindung mit dem PID-Regler!

Strombereich: ... ..o 0...20,8mA
AUFIOSUNG: e e 12 Bit
Genauigkeit: ... o 0,5%
Eingangswiderstand: ............ i 120Q

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 Lo %ﬂem
t 1 +24V
i ! o . " £ i ~ 9 10
” YT ’ T ‘r
Bild 59: Passiver Eingang (Standard) Bild 60: Eingang mit interner Versorgung (aktiver
Eingang)

HINWEIS: Die Bezugsmasse vom analogen Eingang 2 ist die gemeinsame Masse der Steuerung und der
Hilfsversorgung (siehe Kapitel 7.5).

7.4 Analoger Ausgang

Strombereich: ... ..o 0...20,8mA
AURIOSUNG: . 14 Bit
GenauigKeit: ... o 0,5%
Max. BUrde: ... e 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

<
a o~
]

™

ov

Zjf:

3 24 “ 3 24
T T T T

. + J»_zctv

Bild 61: Stromquelle (aktiver mA-Ausgang) Bild 62: Stromsenke

Bezugsmasse ist die gemeinsame Masse der Steuerung und der Hilfsversorgung (siehe Kapitel 7.5).
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7.5 Hilfsspannungsein- und ausgang

Eingangsspannungsbereich (Hilfsspannungseingang): .......... 20...30VDC
Max. Stromaufnahme (Hilfsspannungseingang): ................ 500 mA
Max. Stromaufnahme im Stromsparmodus ..................... 120 mA
(Hilfsspannungseingang):
Ausgangsspannung (Hilfsspannungsausgang): ................. typ. 23V
Max. Ausgangsstrom (Hilfsspannungsausgang): ................ 200 mA
Widerstand Bezugsmasse gegen Erde: .................. ..., typ. 500 kQ
Widerstand Bezugsmasse gegen Erde (erdfreie Ausfihrung): ...> 10MQ
Kapazitat Bezugsmasse gegen Erde: ...t typ. 100 nF
Spannung Bezugsmasse gegen Erde: ............. ...l max. 40 Vs
Absicherung (Sicherung FL1, siehe Bild 48, Seite 66): .......... 1 A trdge

(Littelfuse 454 NANO? Slo-Blo®)

Bezugsmasse ist die gemeinsame Masse der Steuerung und der analogen Ein- und Ausgénge.
Der Hilfsspannungsausgang kann tber den MenUpunkt P6.5 aktiviert bzw. deaktiviert werden.

Der Stromsparmodus definiert sich wie folgt:

» Keine Leistungsversorgung (die Steuerung wird ausschlieBlich Uber 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 bindren Ausgange und der mA-Ausgang sind nicht aktiv, bei Aktivierung sind die jeweiligen Stréme
zum Gesamtstrom hinzuzurechnen.
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