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Hinweise zur vorliegenden Einbau- und Bedienungsanleitung

Diese Einbau- und Bedienungsanleitung (EB) leitet zur sicheren Montage und Bedienung an.
Die Hinweise und Anweisungen dieser EB sind verbindlich fir den Umgang mit
SAMSON-Gerdgten. Die bildlichen Darstellungen und lllustrationen in dieser EB sind beispiel-
haft und daher als Prinzipdarstellungen aufzufassen.

= Fir die sichere und sachgerechte Anwendung diese EB vor Gebrauch sorgfdltig lesen
und fir spdteres Nachschlagen aufbewahren.

= Bei Fragen, die Gber den Inhalt dieser EB hinausgehen, After Sales Service von SAMSON
kontaktieren (aftersalesservice@samsongroup.com).

Die gerdtebezogenen Einbau- und Bedienungsanleitungen liegen den Ge-
rdten bei. Die jeweils aktuellsten Dokumente stehen im Internet unter
www.samsongroup.com > Service & Support > Downloads > Dokumen-
tation zur Verfigung.

Hinweise und ihre Bedeutung

A\ GEFAHR © HINWEIS

Gefdhrliche Situationen, die zum Tod oder zuv  Sachschéden und Fehlfunktionen
schweren Verletzungen fihren

i Info

Informative Er/duferungen
Situationen, die zum Tod oder zu schweren
Verletzungen fishren kénnen

1 Tipp
Praktische Empfehlungen
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Sicherheitshinweise und SchutzmaBnahmen

1 Sicherheitshinweise und SchutzmaBnahmen

BestimmungsgemdBe Verwendung

Der elektrische Antrieb Typ 3374 ist fir die Betdtigung eines angebauten Hubventils fir den
Anlagenbau und die Heizungs-, Liftungs- und Klimatechnik bestimmt. Der digitale Stellungs-
regler gewdhrleistet dabei eine vorgegebene Zuordnung von Ventilstellung und Eingangssig-
nal. Der Antrieb ist fir genau definierte Bedingungen ausgelegt (z. B. Stellkraft, Hub). Daher
muss der Betreiber sicherstellen, dass der Antrieb nur dort zum Einsatz kommt, wo die Ein-
satzbedingungen den bei der Bestellung zugrundegelegten Auslegungskriterien entsprechen.
Falls der Betreiber den Antrieb in anderen Anwendungen oder Umgebungen einsetzen
mochte, muss er hierfir Riicksprache mit SAMSON halten.

SAMSON haftet nicht fir Schaden, die aus Nichtbeachtung der bestimmungsgemdf3en Ver-
wendung resultieren sowie fir Schéaden, die durch duf3ere Krdfte oder andere Guf3ere Einwir-
kungen entstehen.

= Einsatzgrenzen, -gebiete und -mdglichkeiten den technischen Daten entnehmen, vgl. Ka-
pitel ,Aufbau und Wirkungsweise”.

Verninftigerweise vorhersehbare Fehlanwendung

Der Antrieb ist nicht fir die folgenden Einsatzgebiete geeignet:

- Einsatz aufBerhalb der durch die technischen Daten und durch die bei Auslegung defi-
nierten Grenzen

- Einsatz im Freien
Ferner entsprechen folgende Tatigkeiten nicht der bestimmungsgemdfen Verwendung:
- Verwendung von Ersatzteilen, die von Dritten stammen.

- Ausfihrung von nicht beschriebenen Instandhaltungs- und Reparaturarbeiten

Qualifikation des Bedienungspersonals

Der Antrieb darf nur durch Fachpersonal unter Beachtung anerkannter Regeln der Technik
eingebaut, in Betrieb genommen, instand gehalten und repariert werden. Fachpersonal im
Sinne dieser Einbau- und Bedienungsanleitung sind Personen, die aufgrund ihrer fachlichen
Ausbildung, ihrer Kenntnisse und Erfahrungen sowie der Kenntnis der einschlagigen Normen
die ihnen Ubertragenen Arbeiten beurteilen und mdgliche Gefahren erkennen kdnnen.
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Sicherheitshinweise und SchutzmaBnahmen

Personliche Schutzausristung

Fir den direkten Umgang mit dem elekirischen Antrieb ist keine Schutzausristung erforder-
lich. Bei Montage- und Demontagearbeiten kann es sein, dass Arbeiten am angeschlossenen
Ventil notwendig sind.

= Personliche Schutzausristung aus der zugehorigen Ventildokumentation beachten.

= Weitere Schutzausriistung beim Anlagenbetreiber erfragen.

Anderungen und sonstige Modifikationen

Anderungen, Umbauten und sonstige Modifikationen des Produkts sind durch SAMSON
nicht autorisiert. Sie erfolgen ausschlief3lich auf eigene Gefahr und kdnnen unter anderem zu
Sicherheitsrisiken fihren sowie dazu, dass das Produkt nicht mehr den fir seine Verwendung
erforderlichen Voraussetzungen entspricht.

Schutzeinrichtungen

In den Endlagen schaltet der Motor Gber Endlagenschalter automatisch ab. Bei Antrieben mit
Sicherheitsfunktion fchrt die Antriebsstange bei Ausfall der Versorgungsspannung in eine de-
finierte Endlage. Diese Sicherheitsstellung ist bei SAMSON-Antrieben auf dem Typenschild
eingetragen.

Warnung vor Restgefahren

Um Personen- oder Sachschéden vorzubeugen, miissen Betreiber und Bedienungspersonal
Gefdhrdungen, die am Stellventil vom Durchflussmedium und Betriebsdruck sowie vom Stell-
druck und von beweglichen Teilen ausgehen kdnnen, durch geeignete Maf3nahmen verhin-
dern. Dazu missen Betreiber und Bedienungspersonal alle Gefahrenhinweise, Warnhinweise
und Hinweise dieser Einbau- und Bedienungsanleitung, insbesondere fir Einbau, Inbetrieb-
nahme und Instandhaltung, befolgen.

Sorgfaltspflicht des Betreibers

Der Betreiber ist fir den einwandfreien Betrieb sowie fiir die Einhaltung der Sicherheitsvor-
schriften verantwortlich. Der Betreiber ist verpflichtet, dem Bedienungspersonal diese Einbau-
und Bedienungsanleitung zur Verfiigung zu stellen und das Bedienungspersonal in der sach-
gerechten Bedienung zu unterweisen. Weiterhin muss der Betreiber sicherstellen, dass das
Bedienungspersonal oder Dritte nicht gefdhrdet werden.

Sorgfaltspflicht des Bedienungspersonals

Das Bedienungspersonal muss mit der vorliegenden Einbau- und Bedienungsanleitung ver-
traut sein und sich an die darin aufgefihrten Gefahrenhinweise, Warnhinweise und Hinwei-
se halten. Dariiber hinaus muss das Bedienungspersonal mit den geltenden Vorschriften be-
ziglich Arbeitssicherheit und Unfallverhitung vertraut sein und diese einhalten.
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Sicherheitshinweise und SchutzmaBnahmen

Mitgeltende Normen und Richtlinien

Das mit dem CE-Kennzeichen versehene Gerdt erfillt die Anforderungen folgender Richtlini-
en:

- 2014/30/EU

- 2014/35/EU

- 2011/65/EU

Das mit dem UKCA-Kennzeichen versehene Gerdt erfillt die Anforderungen folgender Richt-
linien:

- S12016 No. 1091 (The Electromagnetic Compatibility Regulations 2016)

— 512016 No. 1101 (The Electrical Equipment (Safety) Regulations 2016)

— S1 2012 No. 3032 (The Restriction of the Use of Hazardous Substances in Electrical and
Electronic Equipment Regulations 2012)

Das mit dem EAC-Kennzeichen versehene Gerdt erfillt die Anforderungen folgender Richtli-
nien:

- TRCU004/2011
- TRCU020/2011

Die Konformitdtserkldrungen und das TR-CU-Zertifikat stehen im Kapitel ,Zertifikate” dieser
EB zur Verfigung.

Der elektrische Antrieb Typ 3374 ist fir den Einsatz in Niederspannungsanlagen vorgese-
hen.

= Bei Anschluss, Instandhaltung und Reparatur die einschldgigen Sicherheitsvorschriften
beachten.
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Sicherheitshinweise und SchutzmaBnahmen

Mitgeltende Dokumente
Folgende Dokumente gelten in Ergdnzung zu dieser Einbau- und Bedienungsanleitung:

- Einbau- und Bedienungsanleitung des Ventils, an das der elektrische Antrieb angebaut
wurde, z. B. fir SAMSON-Ventile:

» EB 5861 fir Dreiwegeventil Typ 3260

» EB 5868 fir Durchgangsventil Typ 3213 und Typ 3214

» EB 8012 fir Durchgangsventil Typ 3241, ANSI- und JIS-Ausfihrung
» EB 8015 fir Durchgangsventil Typ 3241, DIN-Ausfihrung

» EB 8026 fir Dreiwegeventil Typ 3244

» EB 8113 fir Dreiwegeventil Typ 3323

» EB 8131 fur Durchgangsventil fir Warmetragersl Typ 3531

» EB 8135 fir Dreiwegeventil fir Wérmetrdgers| Typ 3535

1-4 EB 8331-4


https://www.samsongroup.com/en/service-support/downloads/documentation/?tx_solr%5Bq%5D=5861&tx_solr%5Bfilter%5D%5B0%5D=archive%3A0&tx_solr%5Bfilter%5D%5B1%5D=docType%3A9&tx_solr%5Bfilter%5D%5B2%5D=productGroup%3Atx_samsoncatalog_domain_model_basevalve
https://www.samsongroup.com/en/service-support/downloads/documentation/?tx_solr%5Bq%5D=5868%2F5869&tx_solr%5Bfilter%5D%5B0%5D=archive%3A0&tx_solr%5Bfilter%5D%5B1%5D=docType%3A9&tx_solr%5Bfilter%5D%5B2%5D=productGroup%3Atx_samsoncatalog_domain_model_basevalve
https://www.samsongroup.com/en/service-support/downloads/documentation/?tx_solr%5Bq%5D=8012&tx_solr%5Bfilter%5D%5B0%5D=archive%3A0&tx_solr%5Bfilter%5D%5B1%5D=docType%3A9&tx_solr%5Bfilter%5D%5B2%5D=productGroup%3Atx_samsoncatalog_domain_model_basevalve
https://www.samsongroup.com/en/service-support/downloads/documentation/?tx_solr%5Bq%5D=8015&tx_solr%5Bfilter%5D%5B0%5D=archive%3A0&tx_solr%5Bfilter%5D%5B1%5D=docType%3A9&tx_solr%5Bfilter%5D%5B2%5D=productGroup%3Atx_samsoncatalog_domain_model_basevalve
https://www.samsongroup.com/en/service-support/downloads/documentation/?tx_solr%5Bq%5D=8026&tx_solr%5Bfilter%5D%5B0%5D=archive%3A0&tx_solr%5Bfilter%5D%5B1%5D=docType%3A9&tx_solr%5Bfilter%5D%5B2%5D=productGroup%3Atx_samsoncatalog_domain_model_basevalve
https://www.samsongroup.com/en/service-support/downloads/documentation/?tx_solr%5Bq%5D=8113&tx_solr%5Bfilter%5D%5B0%5D=archive%3A0&tx_solr%5Bfilter%5D%5B1%5D=docType%3A9&tx_solr%5Bfilter%5D%5B2%5D=productGroup%3Atx_samsoncatalog_domain_model_basevalve
https://www.samsongroup.com/en/service-support/downloads/documentation/?tx_solr%5Bq%5D=8131&tx_solr%5Bfilter%5D%5B0%5D=archive%3A0&tx_solr%5Bfilter%5D%5B1%5D=docType%3A9&tx_solr%5Bfilter%5D%5B2%5D=productGroup%3Atx_samsoncatalog_domain_model_basevalve
https://www.samsongroup.com/en/service-support/downloads/documentation/?tx_solr%5Bq%5D=8135&tx_solr%5Bfilter%5D%5B0%5D=archive%3A0&tx_solr%5Bfilter%5D%5B1%5D=docType%3A9&tx_solr%5Bfilter%5D%5B2%5D=productGroup%3Atx_samsoncatalog_domain_model_basevalve

Sicherheitshinweise und SchutzmaBnahmen

1.1 Hinweise zu méglichen schweren Personenschédden

Lebensgefahr durch elekirischen Schlag!

= Vor Herstellen des elekirischen Anschlusses, bei Arbeiten am Gerdt und vor dem
Offnen des Gerdts Versorgungsspannung abschalten und gegen Wiedereinschal-
ten sichern.

= Nur Ausschaltgerdte einsetzen, die gegen unbeabsichtigtes Wiedereinschalten ge-
sichert werden konnen.

= Bei Einstellarbeiten an spannungsfihrenden Teilen Abdeckungen nicht entfernen.

1.2 Hinweise zu mdglichen Personenschdden

A\ WARNUNG

Quetschgefahr durch bewegliche Teile!

Der elekirische Antrieb enthdlt freiliegende bewegliche Teile (Antriebs- und Kegelstan-
ge), die beim Hineingreifen zu Quetschungen fihren kénnen.

= Im Betrieb nicht ins Joch greifen.
= Bei Arbeiten am Stellventil Versorgungsspannung unterbrechen.
= Lauf der Antriebs- oder Kegelstange nicht durch Einklemmen von Gegenstinden

behindern.

Verletzungsgefahr aufgrund fehlerhafter Bedienung, Verwendung oder Installation
bedingt durch unlesbare Informationen am Antrieb!

Im Laufe der Zeit kdnnen Einpréigungen oder Aufprégungen am Antrieb, Aufkleber
und Schilder verschmutzen oder auf andere Weise unkenntlich werden, sodass Gefah-
ren nicht erkannt und notwendige Bedienhinweise nicht befolgt werden kénnen. Da-
durch besteht Verletzungsgefahr.

= Alle relevanten Beschriftungen am Gerdt in stets gut lesbarem Zustand halten.

= Beschddigte, fehlende oder fehlerhafte Schilder oder Aufkleber sofort ernevern.

EB 8331-4 1-5



A\ WARNUNG

Verletzungsgefahr durch Uberspannung!

Die serielle Schnittstelle des elekirischen Antriebs ist nicht mit einem Uberspannungs-
schutz ausgestattet.

> Uberspannungsschutz bei Anschluss einer Leitung sicherstellen.

1.3 Hinweise zu mdglichen Sachschéden

O HINWEIS

Beschddigung des elektrischen Antriebs durch Uberschreitung der zuléssigen Tole-
ranzen der Versorgungsspannung!

Der elektrische Antrieb Typ 3374 ist fir den Einsatz nach Niederspannungsrichtlinie
vorgesehen.

= Die zuldssigen Toleranzen der Versorgungsspannung einhalten.

Beschédigung des elekirischen Antriebs durch zu hohe Anzugsmomente!

Befestigungsbauteile des elektrischen Antriebs Typ 3374 missen mit bestimmten
Drehmomenten angezogen werden. Zu fest angezogene Bauteile unterliegen ibermaf3i-
gem Verschleif3.

2 Anzugsmomente einhalten.

Beschédigung des elekirischen Antriebs durch unzulassiges Betdtigen der Handver-

stellung!

Die Antriebsstange des elektrischen Antriebs kann manuell verstellt werden.

= Handverstellung nicht im laufenden Betrieb und nur im spannungsfreien Zustand be-
tatigen.

Beschddigung des Antriebs durch unzuldssige Beschaltung der Bindreingéinge!

= Bindreingdnge stets potentialfrei beschalten.

EB 8331-4



2 Kennzeichnungen am Gerdat

2.1 Typenschild

Das abgebildete Typenschild entspricht dem aktuell giiltigen Typenschild bei Drucklegung des
vorliegenden Dokuments. Das Typenschild auf dem Gerdt kann von dieser Darstellung ab-

weichen.
SAMsSon 1
Electric Actuator 5
Mat. 2
S/N 3 4
U: 6 £ 10
Pmax: 7 F 12
st 8 v: 9 Ft: 11

Digital positioner
Firmware: 13

IP4/1Pes [TE ooy e
1 Typbezeichnung 13
2 Materialnummer 14
3 Seriennummer 15
4 Herstellungsdatum
5 DataMatrix-Code
6 Versorgungsspannung, Netzfrequenz
7 Leistungsaufnahme
8 Nennhub
9 Stellgeschwindigkeit

10  Antriebskraft einfahrend

11 Antriebskraft ausfahrend

12 Wirkrichtung Sicherheitsfunktion 16

17

TR,

einfahrend ausfahrend
% oder

)i¢

. C€

Kennzeichnungen am Gerét

Firmwareversion
Ein- und Ausgangssignal
Grenzkontakte

x\:\l Mechanische Grenzkontakte

¢}L\‘ Elektronische Grenzkontakte

Prisfung nach DIN EN 14597
Weitere Konformitditskennzeichnung

EB 8331-4
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Kennzeichnungen am Gerét

2.2 Firmwareversionen

Anderungen der Firmware gegeniiber Vorgéngerversion

alt neu

3.10 |3.11
(Interne Anderungen)

3.11 | 3.12
Baudrate 38400 wird fir Modbus nicht mehr unterstitzt.
Anderung der Kommunikationsparameter nur noch nach Eingabe der Schlisselzahl maglich.
Sonderausfihrung Drei-Tasten-Bedienung ist méglich.
Wenn der Antrieb mit Drei-Tasten-Bedienung ausgestattet ist, kann der Sollwert bei den Ap-
plikationen ,PID-Regler” und ,Temperaturregelung bei Eingangssignalausfall” auf dem Start-
bild angezeigt und verstellt werden. Die Schliisselzahl ist dafir nicht erforderlich.
Erweiterte Temperaturmessung:
In der Applikation ,PID-Regler” kénnen bei ¢85 Einheit = °C und cO1 Quelle = Pt-1000-Ein-
gang zusdtzlich an Eingang 1 und Eingang 2 Temperaturen iber einen Pt-1000-Sensor ge-
messen werden. Der Messbereich ist fest auf =50 °C bis +150 °C eingestellt. Die Messwerte
konnen ausschliefBlich iber zwei Modbus-Holdingregister gelesen werden und unterliegen
keiner weiteren Behandlung im Antrieb.

3.12 3.3
Bei der Applikation ,Temperaturregelung bei Eingangssignalausfall” (POSF) mit Eingangssig-
nal Gber Schnittstelle erfolgt die Umschaltung von Stellungsregler auf PID-Regler auch nach
einer Verbindungsunterbrechung zum Modbus-Master.
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3 Aufbau und Wirkungsweise

Der elekirische Antrieb Typ 3374 wird im
Anlagenbau und in der Heizungs-, Liftungs-
und Klimatechnik eingesetzt.

Der Antrieb ist ein Hubantrieb und lgsst sich,
ie nach Ausfihrung mit oder ohne Sicher-
heitsfunktion formschlissig mit den unter-
schiedlichen SAMSON-Ventilbaureihen kom-
binieren.

Der Antrieb Typ 3374 ist wahlweise als
Bauform mit integriertem Joch (Form A,

vgl. Bild 3-1) oder mit Ringmutter M30 x 1,5
(Form B, vgl. Bild 3-2) einschlieflich erfor-
derlicher Kupplungsteile erhdltlich.

Aufbau und Wirkungsweise

Bild 3-1: Bauform mit integriertem Joch
(Form B)

Bild 3-2: Bauform fiir Anbau mit Ringmutter

(Form A)

Wirkungsweise

Der Schrittmotor wird durch drehmomentab-
hangige Endlagenschalter in den Endlagen
und bei Uberlastung abgeschaltet. Die Kraft
des Motors wird Uber Getriebe und Kugel-
spindel auf die Antriebsstange ibertragen.

Aufgrund der Auswahlmaglichkeiten zwi-
schen verschiedenen Applikationen erfolgt
die Ansteuerung auf verschiedene Arten.

Stellungsregler

Die Antriebsstange folgt dem Eingangs-
signal.

PID-Regler

Mit dem PID-Regler wird der Sollwert
ausgeregelt.
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Aufbau und Wirkungsweise

Auf/Zu-Betrieb

Die Antriebsstange wird mit einem Zwei-
punkt-Signal in die obere oder untere
Endlage gefahren.

Dreipunki-Betrieb

Die Antriebsstange wird mit einem Drei-
punkt-Signal angesteuert und kann in je-
der beliebigen Position verharren.

Temperaturregelung bei Eingangs-
signalausfall

Im Normalbetrieb verhdlt sich der An-
trieb wie bei Applikation ,Stellungsreg-
ler”. Bei Eingangssignalausfall iber-
nimmt ein PID-Regler die Regelung.

3.1 Sicherheitsfunktion

Die Ausfilhrungen des Antriebs mit Sicher-
heitsfunktion sind mit einem Federspeicher
und einem Elektromagneten ausgestattet.
Wenn die Versorgungsspannung des Elekiro-
magneten (Klemmen L und N) unterbrochen
wird, fahrt der Antrieb Uber die Stellkraft der
Feder mechanisch in die Sicherheitsstellung.
Die Wirkrichtung ist abhdngig von der An-
triebsausfihrung und kann nicht gedindert
werden.

Priifung nach DIN EN 14597

Auf dem Typenschild mit dem Prifzeichen
versehene elektrische Antriebe Typ 3374 mit
Sicherheitsfunktion Sicherheitsstellung ,An-
triebsstange ausgefahren” sind zusammen
mit verschiedenen SAMSON:-Ventilen vom
TUV nach DIN EN 14597 geprift (Register-
nummer auf Anfrage).

3.2 Kommunikation

Serielle Schnittstelle

StandardmaBig ist der Antrieb mit einer seri-
ellen RS-232-Schnittstelle ausgestattet. Diese
ermdglicht die Kommunikation mit
TROVIS-VIEW Uber SSP-Protokoll.

A\ WARNUNG

Verletzungsgefahr durch Uberspannung!

Die serielle Schnittstelle des elektrischen An-

triebs ist nicht mit einem Uberspannungs-

schutz ausgestattet.

> Uberspannungsschutz bei Anschluss ei-
ner Leitung sicherstellen.

O HINWEIS

Beschddigung des elekirischen Antriebs

durch Uberspannung!

> Uberspannungsschutz bei Anschluss ei-
ner Leitung sicherstellen.

i Info
Die serielle Schnittstelle ist ausschlieBlich fir
Service-Zwecke vorgesehen. Ihre Benutzung
darf nur tempordr, nicht daverhaft erfolgen.

i Info

Der Antrieb kann auch mit einem optionalen
RS-485-Modul ausgestattet werden, vgl. Ka-
pitel ,Montage”.
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Konfiguration

Die Konfiguration des Antriebs kann mit der
Software TROVIS-VIEW erfolgen. Der An-
trieb wird hierfir Uber die serielle Schnittstel-
le mit dem PC verbunden.

TROVIS-VIEW erlaubt eine einfache Parame-
trierung des Stellungsreglers und die Visuali-
sierung der Prozessparameter im Online-Be-
trieb.

Aufbau und Wirkungsweise

3.3.2 Ausfihrung mit Drei-Tas-
ten-Bedienung

Bei der Sonderausfishrung des Antriebs mit
Drei-Tasten-Bedienung erfolgt die Bedienung
nicht Gber den Dreh-/Druckknopf, sondern
iber aufBenliegende Taste.

Der Antrieb kann in dieser Ausfihrung be-
dient werden, ohne dass der Gehdusedeckel
entfernt werden muss.

i Info
TROVIS-VIEW ist eine kostenlose Software,
die auf der SAMSON-Internetseite unter
» www.samsongroup.com > Service & Sup-
port > Downloads > TROVIS-VIEW herunter-
geladen werden kann.
Weitere Informationen zu TROVIS-VIEW
(z. B. Systemvoraussetzungen) sind auf die-
ser Internetseite und im Typenblatt » T 6661
sowie in der Bedienungsanleitung
P EB 6661 aufgefihrt.

= Vgl. Kapitel ,Inbetriebnahme und Konfi-

guration”.

3.3 Ausfihrungen

3.3.1

Die Bedienelemente befinden sich unter dem
Gehdusedeckel.

Standardausfihrung

Bild 3-3: Sonderausfihrung mit Drei-Tasten-Be-

dienung
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Aufbau und Wirkungsweise

3.4 Zusatzausstattung

Mechanische Grenzkontakte

Die zwei mechanischen Grenzkontakte beste-

hen aus zwei Wechselschaltern, deren Schalt-

position unabhdingig voneinander tber stu-
fenlos verstellbare Nockenscheiben gedndert
wird. Die potentialfreien Kontakte knnen zur
Beeinflussung von Regel- und Steuereinrich-
tungen in Form von Schlief3er- oder Offner-
kontakt verwendet werden.

Das Nachriisten und Einstellen der mechani-
schen Grenzkontakte ist in Kopite| »Montage
beschrieben.

"

Elektronische Grenzkontakte

Die beiden elektronischen Grenzkontakte be-
stehen aus Relais mit herausgefihrten Wech-
selkontakten. Die potentialfreien Kontakte
kdnnen zur Beeinflussung von Regel- und
Steuereinrichtungen in Form von Schlief3er-
oder Offnerkontakt verwendet werden.

Die elekironischen Grenzkontakte haben im
Gegensatz zu den mechanischen Grenzkon-
takten nach einem Spannungsausfall keine
Funktion mehr. Die Relais fallen ab und die
Kontakte sind im Ruhezustand.

Das Nachristen der elektronischen Grenz-
kontakte ist in Kapitel ,Montage”, das Einstel-
len in Kapitel ,Inbetriebnahme und Konfigu-
ration” beschrieben.

Das Auslésen des elektronischen Grenzkon-

takts kann bei Uber- oder Unterschreitung ei-

nes einstellbaren Schaltpunkts erfolgen.

— Auslosen bei Uberschreiten des Schalt-
punkts: Der Grenzkontakt wird aktiviert,
wenn der Hub der Antriebsstange den
Schaltpunkt Gberschreitet. Der Grenzkon-
takt wird deaktiviert, wenn der Hub den
Schaltpunkt um die Hysterese unter-
schreitet.

- Auslésen bei Unterschreiten des Schalt-
punkts: Der Grenzkontakt wird aktiviert,
wenn der Hub der Antriebsstange den
Schaltpunkt unterschreitet. Der Grenz-
kontakt wird deaktiviert, wenn der Hub
den Schaltpunkt um die Hysterese Gber-
schreitet.

i Info
Wenn der Schaltounkt kleiner oder gréfer ist
als die Hysterese, bleibt ein aktivierter
Grenzkontakt davernd aktiv und kann nur
durch einen Neustart (vgl. Kapitel ,Betrieb”)
oder durch Zuriicksetzen auf ,,NONE” (c24,
c27) deaktiviert werden.

RS-485-Modul
Der Antrieb kann Gber das RS-485-Modul

mit einer Leitstation verbunden werden. Fir
die unterschiedlichen Funktionen werden un-
terschiedliche Kommunikationsprotokolle
(SSP oder Modbus-RTU-Slave) genutzt. Fir
die Modbus-RTU-Kommunikation ist das RS-
485-Modul erforderlich.

= Auszug aus der Modbusliste
vgl. Anhang A.
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Aufbau und Wirkungsweise

Dreh-/Druckknopf

Display

Serielle Schnittstelle

Anschlussklemmen

Stellachse fir mechanische Handverstellung
Klemmenplatine fir Grenzkontakte

O AN WN —

Bild 3-4: Bedienelemente (gedffneter Gehdusedeckel)
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Aufbau und Wirkungsweise

3.5 Technische Daten

Tabelle 3-1: Ausfihrung ohne Sicherheitsfunktion

Typ 3374 -10 | -1 -15 17
Anschlussart mit Joch mit Ringmutter 2
Nennhub mm 30 | 15 30
ESEE::::L”HH zwischen 10 und 100 % des Nennhubs
Hondversfe”ung A-mm-Sechskontkurbe.! oder elektrisch;
Handrad als Sonderausfihrung auf Anfrage
Elektrischer Anschluss
Versorgungsspannung 24V (£15 %), 47 bis 63 Hz und 24 V DC (+15 %)
85 bis 264 V, 47 bis 63 Hz

Betriebsart S1 - 100 % nach EN 60034-1
Leistungsaufnahme Geschwindigkeit normal - schnell
o4V AC 12,5VA - 16,5 VA 19 VA - ()

DC 75W-11W 13W - ()
85 bis 264 V AC 13,8 bis 20 VA 22 VA - ()
Stellzeit bei Nennhub in s - Stellgeschwindigkeit in mm/s
Ausfihrung normal 3 120-0,25 60-0,25 120-0,25 240-0,125
Standard schnell 4| 60.0,5 30-0,5 60-0,5 120 0,25
Ausfihrung normal 3 60-0,5 30-0,5 60-0,5 -
Schnellléufer  schnell 4| 30 1,0 15.1,0 30-1,0 -
Antriebskraft in kN (Ausfihrung Standard - Ausfihrung Schnelllaufer)

ausfahrend 2,5-1,25 2,5-1,25 2,5-1,25 5.(-)
einfahrend 2,5-1,25 2,5-1,25 25-1,25 5.(-)

Gewicht in kg

ca. 3,5 3,5 3,6 3,6

1 zum Anbau an die SAMSON-Ventilbaureihe V2001 (DN 15 bis 80) sowie an SAMSON-Ty-
pen 3260 (DN 65 bis 150) und 3214 (DN 65 bis 100)

2 Anbau an SAMSON-Bauart 240; Typ 3374-15 auch an Typ 3214 (DN 125 bis 250)

3 Geschwindigkeitsstufe ,normal” (Code c64 = NORM)

4 Geschwindigkeitsstufe ,schnell” (Code c64 = FAST)
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Tabelle 3-2: Ausfihrung mit Sicherheitsfunktion

Aufbau und Wirkungsweise

Typ 3374

21 |

-26

-31

-36

Sicherheitsfunktion

a USFUh rend

einfahrend

Prisfung nach

DIN EN 14597

Anschlussart

mit Joch !

| mit Ringmutter 2

mit Joch !

| mit Ringmutter 2

Nennhub mm

15

Eingeschrankter

Hubbereich

zwischen 10 und 100 % des Nennhubs

chdversfe”ung

elekirisch

Elektrischer Anschluss

Versorgungsspannung

24V (15 %), 47 bis 63 Hz und 24 V DC (£15 %)

85 bis 264 V, 47 bis 63 Hz

Betriebsart

S1-100 % nach EN 60034-1

Leistungsaufnahme

Geschwindigkeit normal - schnell

" AC 18 VA - 23 VA
DC 11,5W-15W
85 bis 264 V AC 19,8 bis 26 VA
Stellzeit bei Nennhub in s - Stellgeschwindigkeit in mm/s
normal 3 60 - 0,25 60 - 0,25 60-0,25 60-0,25
schnell 4 30-0,5 30-0,5 30-0,5 30-0,5
Sicherheitsfalll 12.1,25 12.1,25 121,25 121,25
Antriebskraft in kN
ausfahrend 2 2 2 2
einfahrend 0,5 0,5 0,5 0,5
Stellkraft Sicherheitsfeder 2 2 0,5 0,5
Gewicht in kg
ca. 4,2 4,3 38 39

11 zum Anbau an die SAMSON-Ventilbaureihe V2001 (DN 15 bis 80) sowie an SAMSON-Ty-

pen 3260 (DN 65 bis 150) und 3214 (DN 65 bis 100)
2 zum Anbau an SAMSON-Bauart 240
3 Geschwindigkeitsstufe ,normal” (Code c64 = NORM)
4 Geschwindigkeitsstufe ,schnell” (Code c64 = FAST)
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Aufbau und Wirkungsweise

Tabelle 3-3: Gemeinsame Daten

Digitaler Stellungsregler

Eingangssignal

Stromeingang

0(4) bis 20 mA, einstellbar, R, = 50 Q

Spannungseingang

0(2) bis 10V, einstellbar, R, = 20 kQ

Pt-1000-Eingang "

Messbereich: =50 bis 150 °C, 300 pA

Bindreingang ?

durch Uberbriicken der Anschlussklemmen,
nicht galvanisch getrennt

Stellungsmeldung

Strom 0(4) bis 20 mA, einstellbar, Fehlermeldung 24 mA
Aufldsung | 1000 Schritte oder 0,02 mA
Birde | maximal 200 Q
Spannung 0(2) bis 10V, einstellbar, Fehlermeldung 12 V
Auflésung | 1000 Schritte oder 0,01 V
Birde | minimal 5 kQ

Bindreingang

Leerlaufspannung: 10 V; Kurzschlussstrom: 5 mA
durch Uberbriicken der Anschlussklemmen,
nicht galvanisch getrennt

Bindrausgang

potenﬁo”:rei, max. 230 V AC/1 A

Applikationen

Stellungsregler

Hub folgt dem Eingangssignal

PID-Regler

Festwertregelung

Auf/Zu-Betrieb

Zweipunkt-Verhalten, potenticlfreie Ansteverung Gber
Bindreingang

Dreipunkt-Befrieb

Dreipunkt-Verhalten, potentialfreie Ansteuerung iber
Bindreingang

Temperaturregelung
bei Eingangssignal-
ausfall

Wenn kein Eingangssignal anliegt, regelt der integrierte
PID-Regler einen Festwert aus.

Display

Symbole fir Funktionen, Codenummern und Textfeld
mit Hintergrundbeleuchtung

Dreh-/Druckknopf

Bedienelement zur Vor-Ort-Bedienung fir Auswahl und
Bestdtigung von Codenummern und Werten

Schnittstelle

Standard

RS-232, fiir Punkt-zu-Punkt-Verbindung zu Kommunikati-
onsteilnehmer oder Speicherstift, fest eingebaut - An-
schluss RJ-12-Buchse

- fir Applikation PID-Regler (PID) und Temperaturregelung bei Eingangssignalausfall (POSF)
2 fir Applikation Auf/Zu-Betrieb (2STP) und Dreipunkt-Betrieb (3STP)

3-8
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Aufbau und Wirkungsweise

Gerdtesicherheit
Schutzart nach EN 60529 IP 54 mit Kabeldurchfihrungen
IP 65 mit Kabelverschraubungen, nachristbar
hangender Einbau nicht zugelassen nach EN 60664
Schutzklasse Il nach EN 61140
Gerdtesicherheit Il nach EN 61010-1
Storfestigkeit nach EN 61000-6-2 und EN 61326-1
Stéraussendung nach EN 61000-6-3 und EN 61326-1
Konformitit c : EE . [H[
Zuldssige Temperaturbereiche 2
Umgebung 5 bis 60 °C
Lagerung —25 bis +70 °C
Umgebungsbedingungen
Luftfeuchtigkeit | 5 bis 95 % relative Feuchte, keine Betauung

Elekirische Zusatzausstattung

Grenzkontakte mechanisch | zwei einstellbare Grenzkontakte mit Wechselschaltern;
230 V AC/1 A, ohne Kontaktschutz

elekironisch | zwei Grenzkontakte mit Relais und Wechselschaltern;
230 V AC/1 A, ohne Kontaktschutz

RS-485-Modul Modul fiir die Modbus-RTU-Kommunikation
Sonstige Angaben
Abschaltung | mit drehmomentabhdngigen Endlagenschaltern

I Kabelverschraubungen M20 x 1,5 mit Metallmutter SW 23/24, Best.-Nr. 1400-8828
2 Die zulassige Mediumstemperatur ist abhdngig vom Ventil, an das der elekirische Antrieb ange-
baut wird. Es gelten die Grenzen der Stellventil-Dokumentation.
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Aufbau und Wirkungsweise

3.6 MaBe

Typen 3374-10/-11/-21/-31

7

©
146

298

L]

ar B I

1 bei vollsténdig ausgefahrener Antriebsstange

Typ 3374 MaBh | MaBh,
-10 30
-11 15
-21 15 260
-31 15

Bild 3-5: Mafe in mm - Typ 3374, Ausfihrung mit integriertem Joch (Form B)

i Info

Das Maf3 h, gibt den erforderlichen Mindestabstand an, bei dem der Antrieb betrieben wer-
den kann. Um komfortable Bedingungen fiir Anschluss und Bedienung herzustellen, sollte ein
gréferer Abstand gewdhlt werden. SAMSON empfiehlt einen Mindestabstand von 600 mm.
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Aufbau und Wirkungsweise

Typen 3374-15/-17/-26/-36

7

©
146

220

16

1 bei vollstindig ausgefahrener Antriebsstange

Typ 3374 MaBh | MaBh, | MaBh,
1? 30 90
26 =100
15 75
-36

Bild 3-6: Mafle in mm - Typ 3374, Ausfihrung mit Ringmutter (Form A)

i Info
Das Maf3 h, gibt den erforderlichen Mindestabstand an, bei dem der Antrieb betrieben wer-
den kann. Um komfortable Bedingungen fiir Anschluss und Bedienung herzustellen, sollte ein
gréfBerer Abstand gewdihlt werden. SAMSON empfiehlt einen Mindestabstand von 600 mm.
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4 Llieferung und innerbetrieb-
licher Transport

Die in diesem Kapitel beschriebenen Arbei-

ten dirfen nur durch Fachpersonal durchge-

fihrt werden, das der jeweiligen Aufgabe
entsprechend qualifiziert ist.

4.1

Nach Erhalt der Ware folgende Schritte
durchfihren:

1. Gelieferte Ware mit Lieferschein abglei-
chen.

Lieferung annehmen

2. Lieferung auf Schaden durch Transport
prisfen. Transportschdden an SAMSON
und Transportunternehmen (vgl. Liefer-
schein) melden.

4.2 Antrieb auspacken

i Info

Verpackung erst direkt vor der Montage und
Inbetriebnahme entfernen.

1. Elektrischen Antrieb auspacken.
2. Lieferumfang prifen (vgl. Bild 4-1).

3. Verpackung sachgemdf entsorgen.

Lieferung und innerbetrieblicher Transport

Ix  Elektrischer Antrieb Typ 3374-xx

1x  Dokument IP 8331-4
+Wichtige Informationen zum Produkt”

for Typen 3374-10, -11, -21, -31:

1x  Zubehér 1400-6817, bestehend aus
2x  Kupplungsteil fir

Stangenverbindung @ 10 mm

2x  Sechskantschraube M5
2x  Sechskantmutter M5

for Typen 3374-15, -17, -26, -36:

1x  Zubehor 0900-2679, bestehend aus

2x  Kupplungsteil fir
Stangenverbindung @ 16 mm

2x  Schraube M6

1x  Ringmutter M30 x 1,5

Bild 4-1: Lieferumfang

4.3 Antrieb transportieren
- Antrieb vor duf3eren Einflissen wie z. B.
Stéfen schitzen.

— Antrieb vor Nésse und Schmutz schit-
zen.

- Die zulassige Transporttemperatur von
—20 bis +70 °C einhalten.

4.4 Antrieb heben

Aufgrund des geringen Eigengewichts sind
zum Anheben des elektrischen Antriebs kei-
ne Hebezeuge erforderlich.
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4.5 Antrieb lagern

O HINWEIS

Beschédigungen am elekirischen Antrieb

durch unsachgemdBe Lagerung!

= Llagerbedingungen einhalten.

= Ldngere Lagerung vermeiden.

= Bei abweichenden Lagerbedingungen
und ldngerer Lagerung Riicksprache mit
SAMSON halten.

i Info

SAMSON empfiehlt, bei Iéingerer Lagerung
den elektrischen Antrieb und die Lagerbe-
dingungen regelméfig zu priifen.

Lagerbedingungen

— Elektrischen Antrieb vor duf3eren Einflis-
sen wie z. B. Stof3en schitzen.

— Elektrischen Antrieb vor Nésse und
Schmutz schijtzen.

— Sicherstellen, dass die umgebende Luft
frei von Sduren oder anderen korrosiven
und aggressiven Medien ist.

- Die zulassige Lagertemperatur von —20
bis +70 °C einhalten.

- Keine Gegenstdnde auf dem elektrischen
Antrieb ablegen.
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Montage

5 Montage

Die in diesem Kapitel beschriebenen Arbeiten dirfen nur durch Fachpersonal durchgefihrt
werden, das der jeweiligen Aufgabe entsprechend qualifiziert ist.

5.1 Einbaubedingungen

Bedienerebene

Wenn in der Ventildokumentation nicht anders beschrieben, ist die Bedienerebene fir das
Stellventil die frontale Ansicht auf alle Bedienelemente des Stellventils aus Perspektive des Be-
dienungspersonals.

Einbaulage

Die Einbaulage des Stellventils in die Rohrleitung ist beliebig, hdngender Einbau ist jedoch
unzuldssig (vgl. Bild 5-1).

Oi(PC' | B:,O
| o i)
@)

@)

Q

Bild 5-1: Einbaulage
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Montage

5.2 Montage vorbereiten

Vor der Montage folgende Bedingungen si-
cherstellen:

— Der Antrieb ist unbeschadigt.

Folgende vorbereitende Schritte durchfihren:

Fir die Montage erforderliches Material und
Werkzeug bereitlegen.

Deckelschrauben
Der Gehdusedeckel des Antriebs ist mit
Kreuzschlitzschrauben befestigt. Zum Losen/

Festschrauben ist ein Schraubendreher
POZIDRIV® PZ2 erforderlich.

5.3 Anirieb anbauen
5.3.1 Bauform mit integ-
riertem Joch (Form B)

Anbau an

—  Ventilbaureihe V2001 (DN 15 bis 50)
- Typ 3260 (DN 65 bis 80)
- Typ 3260 (DN 100 bis 150,
nur mit Typ 3374-10)
- Typ 3214 (DN 65 bis 100)

> Vgl. Bild 5-3.

. Transportschutz entfernen und Mutter (6)
am Ventil abschrauben.

2. Bei Antrieb ohne Sicherheitsfunktion:

Antriebsstange mit der Handverstellung
einfahren (vgl. Kapitel ,Betrieb”).

—_

Bei Antrieb mit Sicherheitsfunktion:

Antriebsstange in der Betriebsart , MAN’
elektrisch einfahren (vgl. Kapitel ,Be-
trieb”).

I

Q Stellachse

=

Bild 5-2: Stellachse fir Handverstellung (An-
trieb mit integriertem Joch)

3. Antrieb mit Joch auf das Ventil setzen
und mit Mutter (6, SW 36) festschrau-
ben.

100 Nim |

| Anzugsmoment |

4. Wenn die Antriebsstange (3) an der Ke-
gelstange (5) anliegt, die beiden Kupp-
lungsteile (4) ansetzen und fest ver-
schrauben.
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Typen 3374-10/-11/-21/-31
Anschlussform mit Joch (Form B)
Anbau an Ventilbaureihe V2001

(DN 15 bis 50),
Typ 3260 (DN 65 bis 150),
Typ 3214 (DN 65 bis 100)

2.1

o~ Ok W

Antrieb

1 Antriebsjoch
Antriebsstange
Kupplung
Kegelstange
Mutter

cuhwN —

Bild 5-3: Anbau - Ausfiihrung mit Antriebsjoch

Montage

Anbau an

— Ventilbaureihe V2001 (DN 65 bis 100)
2 Vgl. Bild 5-4.

i Info

Fiir den Anbau an die Ventilbaureihe V2001
DN 65 bis 100 wird der Anbausatz V2001
benétigt (vgl. Anhang B).

1. Transportschutz entfernen.

2. Bei Antrieb ohne Sicherheitsfunktion:
Antriebsstange mit der Handverstellung
einfahren (vgl. Kapitel ,Betrieb”).

Bei Antrieb mit Sicherheitsfunktion:

Antriebsstange in der Betriebsart , MAN’

elektrisch einfahren (vgl. Kapitel ,Be-
trieb”).

3. Antrieb mit Joch auf das Ventil setzen
und mit Schrauben (11) festschrauben.

i Info
Beim Anbau an ein Dreiwegeventil Typ 3323
DN 65 bis 80 ist ein Distanzring erforderlich
(vgl. Bild 5-4).

4. Antriebsstange ausfahren bis die An-
triebsstange (3) an der Kegelstange (5)
anliegt.

5. Die beiden Kupplungsteile (vgl. Bild 5-5)
des Anbausatzes V2001 ansetzen und
fest verschrauben.
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Typ 3374-10/-11/-21/-31
Anschlussform mit Joch (Form B)
Anbau an Ventilbaureihe V2001

(DN 65 bis 100)

1 Antrieb

2.1 Antriebsjoch

3 Anfriebsstange
5  Kegelstange

11 Schrauben

11" Beim Anbau an das Dreiwegeventil

ein Distanzring (vgl. Anhang B) erforder-
lich.

und Zubehér V2001

Typ 3323 DN 65 bis 80 ist an dieser Stelle

Bild 5-4: Anbau - Ausfiihrung mit Antriebsjoch

Bild 5-5: Anbausatz V2001

O '

5.3.3 Bauform mit Ringmutter

(Form A)

Anbau an Bauart 240
> Vgl. Bild 5-7.

1.

Kegelstange nach unten driicken, damit
das Ventil geschlossen ist.

Kupplungsmutter (8) so weit verdrehen,
dass das Maf3 x 75 mm (ab DN 100:
90 mm) von Oberkante Joch bis zum
Kopfteil der Kupplungsmutter (8) ergibt.
Stellung mit Kontermutter (9) sichern.

Bei Antrieb ohne Sicherheitsfunktion:
Antriebsstange mit der Handverstellung
einfahren (vgl. Kapitel ,Betrieb”).

Bei Antrieb mit Sicherheitsfunktion:
Antriebsstange in der Betriebsart , MAN'

elektrisch einfahren (vgl. Kapitel ,Be-
trieb”).
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Typen 3374-15/-17/-26/-36
@\ Anschlussform mit Ringmutter (Form A)

Anbau an Bauart 240

Stellachse

Bild 5-6: Stellachse fiir Handverstellung (An-

trieb fir Anbau mit Ringmutter) 1 ﬂj’r/’—”
: N 2.3 |

4. Antrieb auf Ventiloberteil (2.3) setzen - ‘ ?
und mit Ringmutter (7) festschrauben. 7

5. Wenn die Kupplungsmutter (8) an der 3 ! X
Antriebsstange (3) anliegt, die beiden 4 : ¢
Kupplungsteile (4) ansetzen und fest ver- 8— 1|
schrauben. o 17 10
| Anzugsmoment | 150 Nm | (7 5

[ \
6. Antriebsstange (3) nach Kapitel ,Betrieb” w

in die Endlage fahren (Ventil geschlos-
sen).

7. Hubschild (10) nach Mitte der Kupplung
(4) ausrichten und festschrauben.

Antrieb

Oberteil
Antriebsstange
Kupplung
Kegelstange
Ringmutter
Kupplungsmutter
Kontermutter

Hubschild

—VONOAWN—
w

o

Bild 5-7: Anbau an Bauart 240
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Anbau an Typ 3214 (DN 125 bis 250)
> Vgl. Bild 5-9.

1. Antriebsstange mit der Handverstellung
einfahren (vgl. Kapitel ,Betrieb”).

Stellachse

Bild 5-8: Stellachse fir Handverstellung (An-

trieb fir Anbau mit Ringmutter)

2. Antrieb auf das Ventil setzen und mit
Ringmutter (7) festschrauben. Falls not-
wendig vorher Antriebsstange etwas ein-
fahren.

3. Wenn die Antriebsstange (3) an der Ke-
gelstange (5) anliegt, die beiden Kupp-
lungsteile (4) ansetzen und fest ver-
schrauben.

| Anzugsmoment | 150 Nm |

4. Antriebsstange (3) nach Kapitel ,Betrieb”
in die Endlage fahren (Ventil geschlos-
sen).

5. Hubschild (10) nach Mitte der Kupplung
(4) ausrichten und festschrauben.

Typ 3374-15

Anschlussform mit Ringmutter (Form A)
Anbau an Typ 3214 (DN 125 bis 250)

Antrieb

2 Ventilioch
Antriebsstange
Kupplung
Kegelstange
Ringmutter

0 Hubschild

“NOAWON =

Bild 5-9: Anbau an Typ 3214
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5.4 Mechanische Grenzkon-
takte nachristen

= Vgl. Bild 5-10 bis Bild 5-13.

Lebensgefahr durch elekirischen Schlag!

= Vor dem Einbau von elekirischem Zube-

hér Versorgungsspannung abschalten
und Signalleitung abklemmen.

Zum Einbau der mechanischen Grenzkon-

takte wird folgender Nachristsatz benatigt:

—  Mechanische Grenzkontakte:
Best.-Nr. 1402-0898 (vgl. Anhang B)

3% Tipp

SAMSON empfiehlt, die Lauffliichen der
Zahnrader auf den Domen und die Zahn-
flanken leicht mit Schmiermittel (z. B. Vase-
line) zu bestreichen.

i Info
Zum Lésen der Schrauben am Gehéusede-

ckel ist ein Schraubendreher mit POZIDRIV®

PZ2 zu verwenden, damit ein stabiler Halt
im Schraubenkopf gewdhrleistet ist.

1. Schrauben am Gehdusedeckel 16sen, De-

ckel abnehmen.

Montage

O HINWEIS

Beschédigung der Anschlussleitung durch

unsachgeméBe Handhabung!

= Bei Antriebsausfihrung mit Drei-Tas-
ten-Bedienung darauf achten, dass bei
der Demontage des Gehdusedeckels die
Anschlussleitung zwischen Gehdusede-
ckel und Antriebsplatine nicht beschadigt
wird.

= Gehdusedeckel wéihrend der Ausfiihrung
der Arbeiten entsprechend am Antriebs-
gehduse befestigen (vgl. Kapitel ,Monta-
ge”).

2. Antriebsstange in die Endlage ,ausgefah-
ren” oder ,eingefahren” bringen, vgl. Ka-
pitel ,Betrieb”.

3. Zackenring und Passscheibe vom
Dom (11) abnehmen.

4. Einstellzahnréder (18) auf ihre Dome ste-
cken und mit je einer Schraube (16) befes-
tigen. Prifen, ob sich die Einstellzahnra-
der leicht drehen lassen. Schraube ggf.
leicht Iosen.

5. Schaltnocken (19) nach Bild 5-10 entspre-
chend der Stellung der Antriebsstange auf
dem Nockentrdger (20) verdrehen.

6. Distanzring (8) auf den Dom (11) stecken
und darauf achten, dass der lange Schen-
kel der Spannfeder zwischen den Man-
telfldchen von Distanzring und Zwischen-
rad liegt.
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7. Schaltnockeneinheit (21) entsprechend der
Stellung der Antriebsstange nach
Bild 5-13 auf den Dom stecken. Dabei da-
rauf achten, dass der duBerste Zahn der
Schaltnockeneinheit mit dem Zahnrad des
Zwischenrads (1) in Eingriff ist. Auch die
Einstellzahnréder (18) missen mit den
Zahnradern der Schaltnockeneinheit (21)
im Eingriff sein.

8. Schaltnockeneinheit (21) und Zwischen-

rad (1) mit Zackenring (3) sichern, Za- eingefahren ausgefahren
ckenring dazu bis zum Anschlag herunter-
driicken.

9. Klemmenplatine (17) unter ca. 45° mit
den Schaltern zu den Zahnradern weisend Bild 5-10: Ausrichtung Schaltnocken-Nockentréi-
am FuB der Halterung ansetzen, dann ger
oberes Ende in Richtung Zahnrdder
schwenken, bis die Platine einrastet.

10. Grenzkontakte nach Kapite| ,Inbetrieb-
nahme und Konfiguration” einstellen.

11.Deckel aufsetzen, Schrauben durch kur-
zes Linksdrehen zentrieren, anschlief3end
Deckel festschrauben.

bei Antriebsstange ausgefahren

Bild 5-11: Ausrichtung der Schaltnockeneinheit
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Bild 5-12: Mechanische Grenzkontakte

Zackenring
Distanzring
Sicherungsring
Schraube WN 1412
Klemmenplatine
Einstellzahnrad
Schaltnocke
Nockentréiger
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Zwischenrad
Spindelzahnrad
Zackenring
Spannfeder
Distanzring
Dom
Antriebsplatine
Lagerhiilse
Klemmenplatine
Einstellzahnrad
Schaltnockeneinheit

12

—

Auslieferungszustand:
Dom (11) mit Zackenring

und Passscheibe \

Bild 5-13: Nachriisten von Grenzkontakten
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5.5 Elektronische Grenzkon-
takte nachristen

Lebensgefahr durch elekirischen Schlag!

= Vor dem Einbau von elektrischem Zube-

hér Versorgungsspannung abschalten
und Signalleitung abklemmen.

Zum Einbau der elektronischen Grenzkon-

takte wird folgender Nachristsatz benétigt:

— Elektronische Grenzkontakte:
Best.-Nr. 1402-0591 (vgl. Anhang B)

i Info

Zum Lésen der Schrauben am Gehéusede-
ckel ist ein Schraubendreher POZIDRIV®

Gréf3e PZ2 zu verwenden, damit ein stabiler

Halt im Schraubenkopf gewdhrleistet ist.

1. Schrauben am Gehdusedeckel 16sen, De-

ckel abnehmen.

O HINWEIS

Beschédigung der Anschlussleitung durch
unsachgeméBe Handhabung!

Bei Antriebsausfihrung mit Drei-Tasten-Be-
dienung ist darauf zu achten, dass bei der
Demontage des Gehdusedeckels die An-

schlussleitung zwischen Gehdusedeckel und

Antriebsplatine nicht beschddigt wird.

= Der Gehdusedeckel ist wahrend der Aus-

fihrung der Arbeiten entsprechend am
Antriebsgehduse zu befestigen
(vgl. Bild 5-22).

Montage

Stecker der Anschlussleitung mit dem
vorgesehenen Steckplatz auf der Platine
verbinden.

Klemmenplatine (17, vgl. Bild 5-7) unter
ca. 45 ° mit den Relais zum Rand der
Zwischenplatte weisend am Fuf3 der Hal-
terung ansetzen, dann oberes Ende an
den Platinenhalter schwenken, bis die
Platine einrastet.

Grenzkontakte nach Kapitel ,Inbetrieb-
nahme und Konfiguration” einstellen.

Deckel aufsetzen, Schrauben durch kur-
zes Linksdrehen zentrieren, anschlief3end
Deckel festschrauben.

5.6 RS-485-Modul nachristen

Zum Einbau des RS-485-Moduls fir die Mo-
dbus-RTU-Kommunikation wird folgender
Nachristsatz bendtigt:

RS-485-Modul:
Best.-Nr. 1402-1522 (vgl. Anhang B)

Lebensgefahr durch elekirischen Schlag!
= Vor dem Einbau von elekirischem Zube-

hér Versorgungsspannung abschalten
und Signalleitung abklemmen.

. Schrauben am Gehdusedeckel l6sen, De-

ckel abnehmen.

2. Versorgungsspannung abschalten.

w

Die vier Abstandhalter in die dafir vor-
gesehenen Locher in der Antriebsplatine
stecken.
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4. RS-485-Modul mit der Steckerseite nach
unten auf die Abstandhalter stecken.

= Die Pins missen dabei gerade in die auf
der Platine befindliche Buchse gefihrt
werden.

5. Verdrahtung nach Kapitel ,Montage”
vornehmen.

6. Modbus-Kommunikation einrichten (vgl.

Kapitel ,Inbetriebnahme und Konfigurati-

on”).

5.7 Elektrischen Anschluss
herstellen

© HINWEIS

Beschédigung des Antriebs durch unzulés-
sige Beschaltung der Bindreingédinge!

= Bindreingdnge potentialfrei beschalten.

Lebensgefahr durch elektrischen Schlag!

= Beim Verlegen der elektrischen Leitungen
die Vorschriften fiir das Errichten von
Niederspannungsanlagen nach
DIN VDE 0100 und die Bestimmungen
der érilichen EVU unbedingt beachten.

= Geeignete Spannungsversorgung ver-
wenden, die sicherstellt, dass im norma-
len Betrieb oder im Fehlerfall der Anlage
oder von Anlagenteilen keine gefahrli-
chen Spannungen an das Gerdt gelan-
gen kénnen.

= Elektrischen Anschluss nur bei ausge-
schalteter Spannung vornehmen, gegen
unbeabsichtigtes Einschalten sichern.

O HINWEIS

Fehlfunktion des Antriebs durch Entfernen
des Potentiometerzahnrads!

Der Antrieb ist im Auslieferungszustand
nach Anschluss der Spannungsversorgung
betriebsbereit. Jeder mechanische Eingriff im
Inneren des Antriebs beeintréichtigt die Funk-
tion.

Anschluss bei Standard-
ausfihrung
> Elekirischen Anschluss nach Bild 5-15

und geplanter Applikation (vgl. Bild 5-16
bis Bild 5-21) vornehmen.

= Aderleitungen von oben in die Steck-
klemmen einfihren (Tabelle 5-1 beach-
ten).

5.7.1

= Bindrsignale iber potentialfreie Kontakte
anschlieBen.

i Info
Nach dem Anschlief3en der Versorgungs-
spannung wird bei Erstinbetriebnahme im
Display im Wechsel das Startbild und die
Fehleranzeige EOO RUNT (keine Initialisie-
rung ausgefihrt) angezeigt, vgl. Kapitel ,Be-
dienung”.

5-12
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i Info

Die Funktion der Eingéinge hangt von der Konfiguration ab: Nicht konfigurierte Eingdnge

sind nicht wirksam.

Tabelle 5-1: Einsetzbare Aderleitungen und Litzen

Leitung Querschnitt
eindrahtig HO5(07) V-U ) 0,2 bis 1,5 mm?
feindrahtig HO5(07) V-K " 0,2 bis 1,5 mm?2
mit Aderendhiilse nach DIN 46 228-1 0,25 bis 1,5 mm2
mit Aderendhiilse mit Kragen nach DIN 46 228-4 | 0,25 bis 0,75 mm?

11 abzuisolierende Aderldnge = 8 mm

Bild 5-14: Belegung der RJ-12-Buchse

GND
e\

=

EB 8331-4
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Montage

2| 51|54 52| |41|44|42|51|54|52|

|A]AAA
GIAREE

RS-485-Schniftstelle RS-485-Schnittstelle
mit externem Busabschluss

I I ll 330Q |’

A B A B

Bild 5-15: Elektrischer Anschluss

O+ 01a) bis 20 mA
U/l OUT - - 0{2; b:: ]O$ Stellungsmeldung
U OUT + —
INT + —
INT - |
N2+ |
IN2 - | Eingdinge 1 bis 4
IN3 +[ | (Belegung vgl. Bild 5-16 bis Bild 5-21)
IN3 - |
IN4 +| |
IN4 - |
BOUT-[ | Bing
B OUT 4+ [ Bindrausgang
L :— Versorgungsspannung
N| - (je nach Ausfihrung 24 V AC und DC; 85 bis 264 V AC)
Optionen:
mechanische Grenzkontakte elektronische Grenzkontakte

5-14
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Applikation: Stellungsregler (POSI)

INT +[ ]

INT - 0(4) ... 20 mA
IN2 +] |

N2 - 0(2)... 10V

IN3 +
IN3 -
N4+ Bincire .
IN4 - N :I indreingang

= Eingang potentialfrei beschalten.

1) Funktion unter c11 und ¢12 konfigurierbar

Bild 5-16: Anschlussbelegung bei Applikation Stellungsregler

Applikation: PID-Regler (PID), allgemein

INT +[ ]

INT = 0(4) ... 20 mA

IN2 + :I Auswahl der
IN2 [ | o2)...10v Regelgrofie
IN3 +

IN3 -] Pt 1000

N4+ L . .
N4 - :,:I Bindreingang

= Eingang potentialfrei beschalten.

1) Funktion unter c11 und ¢12 konfigurierbar
Bild 5-17: Anschlussbelegung bei Applikation PID-Regler
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Applikation: PID-Regler (PID), Temperaturregelung

INT + —

INT <[] Pt 1000 (nur auslesbar Gber Modbus)
IN2 +| | r

IN?2 - [ Pt 1000 (nur auslesbar Gber Modbus)
IN3 +[ | — —

IN3 -] _Pt 1000 (Regelgrafle)

IN4 +[ —xy L .

N4 _[] \ :l Bindreingang

= Eingang potentialfrei beschalten.

1) Funktion unter 11 und ¢12 konfigurierbar

Bild 5-18: Anschlussbelegung bei Applikation PID-Regler - Temperaturregelung

Applikation: Auf/Zu-Betrieb (2STP)

INT +
INT -
IN2 +
IN2 -
IN3 +
IN3 -
IN4 +| L—

N4 [ ):l Bindreingang !
= Alle Eingdnge potentialfrei beschalten.

e :' :I AUF/ZU-Ansteverung

1) Funktion unter 11 und ¢12 konfigurierbar
Bild 5-19: Anschlussbelegung bei Applikation Auf/Zu-Betrieb
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Applikation: Dreipunki-Betrieb (3STP)

Dreidraht-Anschluss Vierdraht-Anschluss

INT +[ ] INT +[ ]

INT =[] INT =[]

IN2 +| | + IN2 +[ |

IN2 -[| IN2 - i einfahrend

:Eg J_r ] — :Eg t — | ausfahrend

N4+ — IN4 +[ —=

IN 4 J: — N :] Bindireingang ! |\ 4 J: — N ] Bindreingang

= Alle Eingdnge potentialfrei beschalten.

1) Funktion unter c11 und ¢12 konfigurierbar

Bild 5-20: Anschlussbelegung bei Applikation Dreipunkt-Betrieb

INT -

IN2 -

IN3 -

IN4 +
IN4 -

INT +[ ]
IN2 +| |

IN3 +[ |

Applikation: Temperaturregelung bei Eingangssignalausfall (POSF)

0(4) ... 20 mA
0(2)...10V
Pt 1000 (Regelgrofe)

—

I

Bindreingang "

= Eingang potentialfrei beschalten.

1) Funktion unter c11 und ¢12 konfigurierbar

Bild 5-21: Anschlussbelegung bei Applikation Temperaturregelung bei Eingangssignalausfall

EB 8331-4
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Montage

5.7.2 Anschluss bei Sonder- = Darauf achten, dass die Anschlussleitun-
ausfﬁhrung mit Drei-Tas- gen des Gehdusedeckels nicht einge-

ten-Bedi klemmt werden.
en-bedienung 7. Schrauben durch kurzes Linksdrehen

Elektrischen Anschluss bei der Sonderausfih- zentrieren, anschliefend Deckel fest-
rung des Typs 3374 mit Drei-Tasten-Bedie- schrauben.

nung wie folgt vornehmen:

> Vgl Bild 5-22.

1. Die vier Befestigungsschrauben des Ge-
hausedeckels [6sen und Gehdusedeckel
abnehmen.

= Darauf achten, dass die Anschlussleitun-
gen (1) des Gehdusedeckels nicht auf
Zug belastet werden.

2. Gehdusedeckel in die Position nach
Bild 5-22 bringen:

3. Deckel aufsetzen, Schraube (2) durch
kurzes Linksdrehen zentrieren und leicht
festziehen.

= Darauf achten, dass die Schraube nicht
komplett in das Gewinde geschraubt
wird, da sonst die Deckeldichtung be-
schadigt werden kann.

4. Den elektrischen Anschluss nach
Bild 5-15 vornehmen.

5. Schraube (2) 16sen, Gehdusedeckel da-
bei so halten, dass die Anschlussleitun-
gen (1) des Gehdusedeckels nicht auf
Zug belastet werden.

6. Gehausedeckel auf das Gehduse setzen
und die Anschlussleitungen wie in
Bild 5-22 dargestellt im Gehduse unter-
bringen.
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Montage

() NS

O HINWEIS
Beschddigung des Antriebs durch unsachge-
mdBe Handhabung des Gehdusedeckels mit
Anschlussleitungen!
= Bei der Montage die Anschlussleitungen
nicht auf Zug belasten und nicht einklem-
men.

Bild 5-22: Anschluss bei Sonderausfiihrung mit Drei-Tasten-Bedienung
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Bedienung

6 Bedienung

6.1 Geratetbersicht und Bedienelemente

Dreh-/Druckknopf

Display

Serielle Schnittstelle

Anschlussklemmen

Stellachse fir mechanische Handverstellung
Klemmenplatine fir Grenzkontakte

O AN WN —

Bild 6-1: Bedienelemente (gedffneter Gehdusedeckel)

EB 8331-4 6-1



Bedienung

6.1.1 Display

Nach dem Anlegen der Versorgungsspannung zeigt das Display fir zwei Sekunden die aktu-
elle Firmware an, danach erscheint das Startbild.

4
CAIA CIH T
VAUARA -— e
| I B B | I L T T B} L R B | I LI T T B |
0 O €80 :

Bei der Erstinbetriebnahme wird das Startbild und die
Fehleranzeige EOO (keine Initialisierung ausgefihrt) im Wechsel angezeigt.

Bild 6-2: Startbild nach dem Einschalten bei Erstinbetriebnahme

Startbild

Das Startbild ist von der eingestellten Applikation (vgl. Kapitel ,Inbetriebnahme und Konfigu-
ration”) abhdngig. Bei Erstinbetriebnahme und nach Zuriicksetzen auf Werkseinstellung be-
findet sich der Antrieb in der Applikation Stellungsregler (POSI, vgl. Bild 6-2).
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Bedienung

Tabelle 6-2: Displaysymbole

Betriebsarten
'::) Automatikbetrieb

g Handbetrieb

Bargraph

Der Bargraph zeigt die Regel-
differenz abhdngig von Vorzei-
chen und Betrag an.

Pro 1 % Regeldifferenz erscheint

[ N N AW .
I ein Barstrich.

Beispiel:
|||||I-|-|-|||

Bargraph zeigt +3 % Regeldifferenz an. Es kdnnen jeweils maximal
finf Barstriche eingeblendet werden. Fiinf Barstriche bedeuten eine
Regeldifferenz von = 5 %.

Statusmeldungen |
Diese Symbole zeigen an,
dass ein Fehler aufgetrefen ist.

| Ausfall

/ Wartungsanforderung

Bindrei 3 i
A:::;g:%ir;?/(f:z:ﬁszsn‘;r v R 8 Anzeige Code 0, Bindreingang aktiv
links unten
1 8 Anzeige Code 0, Bindrausgang aktiv
8 Anzeige Code 0, Bindreingang/-ausgang aktiv

Konfigurationsfreigabe Zeigt an, dass die Parameter der Konfigurations- und Ser-

vice-Ebene zur Konfiguration freigegeben sind.

@r.n

Grenzkontakte

—
—

Anzeige 1 Zeigt an, dass der Schaltpunkt des elektroni-
schen Grenzkontakts Uber- oder unterschritten
Anzeige 2 wurde.

| =i
e
|

Werkseinstellung Ist im Bargraph die Skala ausgeblendet, und sind nur zwei
mittige Barstriche sichtbar, befindet sich der angezeigte Pa-

rameter in der Werkseinstellung.

Einheit mA Das Symbol zeigt in Verbindung mit einem Zahlenwert die

Einheit mA an.

=3
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Bedienung

6.1.2 Dreh-/Druckknopf

Die Bedienelemente befinden sich unter dem Gehdusedeckel (vgl. Bild 6-1).
Die Einstellungen werden mit dem Dreh-/Druckknopf gedndert.
B drehen: Codes und Werte auswahlen/veréndern

@ driicken: Auswahl/Anderung bestétigen

© HINWEIS

Sofortige Ubernahme von geéinderten Parametern!

Unmittelbare Auswirkungen auf den Prozessablauf.

> Anderungen an Parametern erst iberpriifen und dann durch Driicken des Dreh-/Druck-
knopfs bestdtigen.

i Info

Wenn bei der Konfiguration die Applikation ,PID” ausgewdihlt wurde (vgl. Kapitel , Inbe-
triebnahme und Konfiguration”), wird der eingestellte Sollwert angezeigt, solange der
Dreh-/Druckknopf € gedriickt wird. Eine Anderung des Sollwerts durch Drehen des Dreh-/
Druckknopfs ist an dieser Stelle nicht méglich.

6.1.3 Drei-Tasten-Bedienung

Bei der Sonderausfihrung mit Drei-Tasten-Bedienung erfolgt die Bedienung iber auf3enlie-
gende Tasten:

Codes und Werte auswdhlen/verdndern (Erhdhung des Werts)
Auswahl/Anderung bestétigen

@ Codes und Werte auswahlen/verandern (Reduzierung des Werts)
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i Info
Die Beschreibung zur Bedienung und Einstellung des Antriebs Typ 3374 erfolgt in dieser Ein-
bau- und Bedienungsanleitung anhand der Ausfihrung mit Dreh-/Druckknopf.
Das Betétigen der Tasten @) und (¥) entspricht dem Drehen des Dreh-/Druckknopfs, das Be-
tétigen der Taste (%) entspricht dem Driicken des Dreh-/Druckknopfs bei der Standard-Aus-
fihrung des Antriebs.

i Info
Wenn bei der Konfiguration die Applikation ,PID” oder ,POSF” ausgewdhlt wurde (vgl. Ka-
pitel , Inbetriebnahme und Konfiguration”), wird der eingestellte Sollwert angezeigt, solange

die Taste () gedriickt wird. Durch zusdtzliches Driicken der Tasten ) oder () kann der

Sollwert verstellt werden. Die Eingabe einer Schliisselzahl ist dabei nicht erforderlich.

Bild 6-3: Sonderausfiihrung mit Drei-Tasten-Bedienung

EB 8331-4 6-5



6-6

EB 8331-4



Inbetriebnahme und Konfiguration

7 Inbetriebnahme und Konfiguration

7.1 Antrieb initialisieren

A WARNUNG

Verletzungen durch ein-/ausfahrende Antriebsstange!
= Antriebsstange nicht berihren und nicht blockieren.

O HINWEIS

Storung des Prozessablaufs durch Verfahren der Antriebsstange!

= Initialisierung nicht bei laufendem Prozess und nur bei geschlossenen Absperreinrichtun-
gen vornehmen.

O HINWEIS

Fehlfunktion durch Verénderung der Zahnradposition!

Es sind keine mechanischen Anpassungen im Inneren des Antriebs erforderlich. Der Antrieb
ist im Auslieferungszustand nach Anschluss der Spannungsversorgung betriebsbereit.

Die Initialisierung wird unter 'Code 5' ausgefihrt. Wahrend der Initialisierung fahrt die An-
triebsstange vom aktuellen Hub in die Endlage 100 %. Ausgehend von der Endlage 100 %
fahrt die Antriebsstange in die Endlage O %.

i Info
Im Handbetrieb ist eine Initialisierung nicht méglich.

i Info

Die Endlagen 0 % und 100 % sind abhdngig von der eingestellten Wirkrichtung (vgl. An-
hang A.
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= Antrieb vor der Initialisierung nach Kapitel ,Montage” an das Ventil anbauen.

= Automatikbetrieb einstellen (vgl. Kapitel ,Betrieb”).
Code Beschreibung WE

Einstellbereich

5 Initialisierung starten INI

Vorgehensweise:

1. & drehen (bei angezeigtem Startbild), um 'Code 5' zu
wahlen.

2. ® driicken, Anzeige INI blinkt.

3. @ erneut driicken, INI und das Symbol & werden ange-
zeigt, der Initialisierungslauf startet.

= Der Initialisierungsvorgang kann mit ESC jederzeit abgebro-

chen werden.
= Nach erfolgreicher Initialisierung erscheint OK.

4. @ driscken, um zu bestdtigen.
= Der Antrieb ist jetzt betriebsbereit.

7.2 Antrieb konfigurieren

= Zusdtzliche Konfigurationshinweise vgl. Anhang A.

'Code 10' (Konfigurationsebene CO) auswéhlen und Auswahl durch Driicken €F) bestdtigen.

L
=
-

(W ]

i Info

Im Auslieferungszustand ist die Eingabe einer Schliisselzahl nicht erforderlich.
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Bei aktivierter Schliisselzahl folgendermaBen vorgehen:

1. & drehen (bei angezeigtem Startbild), um 'Code 9" zu wah-
\ /v
len. ) ey
2. 0 dricken, um zu bestdtigen.
= Anzeige: Eingabefeld fir Schlisselzahl
3. 0 dricken, um das Eingabefeld freizuschalten. ee o= oo o=
ny
4. & drehen, um die Service-Schlisselzahl einzustellen.
= Die Service-Schlisselzahl steht am Ende dieser EB. =7= =’_/= =Z: =’_/=
5. 0 driscken, um zu bestdtigen. - =
ny
> Symbol < zeigt an, dass die Konfigurationsebene zur Ande- &
rung der Parameter freigegeben ist. S NARY;
/I INC

Nach Eingabe der Schlisselzahl sind die entsprechenden Ebenen finf Minuten lang freige-
schaltet (erkennbar am eingeblendeten Symbol <& ). Nach Ablauf der finf Minuten sind die
Ebenen wieder gesperrt.

Ebenso konnen die Ebenen wieder gesperrt werden: Erneut 'Code 9' wahlen, die Anzeige
OFF erscheint. Nach Bestétigung durch Driicken von & erlischt das Symbol <.

Konfigurierbare Codes der Konfigurationsebene sind abhdngig von der Applikation,
» vgl. Anhang.
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7.2.1  Schnell-Konfigurationsebene

'Code 8' ruft die Schnell-Konfigurationsebene auf. Hier besteht die Maglichkeit, Einstellungen
auszuwdhlen, die mehrere Porameterkonﬁgurdtionen beinhalten.

Code Beschreibung Anzeige Einstellbereich

8 Schnell-Konfiguration FCO In, Out, dir (vgl. Tabelle unten)

Dabei konnen Einstellungen fir folgende Bereiche ausgewdhlt werden:
- Eingangssignal (Code In)
- Stellungsmeldesignal (Code Out)

- Wirkrichtung (Code dir)

Code Beschreibung Anzeige
Eingangssignal O bis 20 mA 0-20

" Eingangssignal 4 bis 20 mA 4-20
Eingangssignal O bis 10 V 0-10
Eingangssignal 2 bis 10 V 2-10
Stellungsmeldesignal O bis 20 mA 0-20

S Stellungsmeldesignal 4 bis 20 mA 4-20
Stellungsmeldesignal 0 bis 10 V 0-10
Stellungsmeldesignal 2 bis 10 V 2-10

dir Wirkrichtung steigend/steigend >>
Wirkrichtung steigend/fallend <>

i Info

Fiir jeden Bereich kann nur eine Einstellung ausgewdhlt werden. Ausgewdhlte Einstellungen
werden im Display durch eingeblendete Striche markiert (vgl. folgende Seite).

Schnell-Konfigurationsebene aufrufen

1. & drehen (bei angezeigtem Startbild), um 'Code 8' zu wah- > i m
len (Anzeige: FCO). N N

2. & driicken, erste auswahlbare Einstellung wird angezeigt. a
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Auswadhlbare Einstellung

= Code In, Eingangssignal O bis 20 mA A ___J0AQ
/A g A
in
Einstellung auswéhlen
3.  dricken, um Einstellung auszuwdhlen (erkennbar an den A _._J0AQ
eingeblendeten Strichen). o Cu
in
4. @ drehen, um weitere auswahlbare Einstellungen aufzurufen
(vgl. Kap. 7.2.1). > >

Inbetriebnahme und Konfiguration

Beispiel hier: Code dir, Wirkrichtung steigend/steigend aus-
gewdhlt.

dr

7.3 Applikation einstellen

Die Applikation des Antriebs ist mit folgenden Auswahlmaglichkeiten einstellbar:

Stellungsregler (POSI)

PID-Regler (PID)

Auf/Zu-Betrieb (2STP)

Dreipunkt-Betrieb (3STP)

Temperaturregelung bei Eingangssignalausfall (POSF)

(Funktionsbeschreibung vgl. Anhang A)

i Info

— Abhdingig von der gewdhlten Applikation sind die Anschlussklemmen des Antriebs nach

Vorgabe zu beschalten (vgl. Kapitel ,Montage”).

— Nicht alle Parameter und Einstellungen sind in jeder Applikation sichtbar.
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Code Beschreibung WE Einstellbereich
6 Applikation POSI POSI (Stellungsregler)
PID (PID-Regler)

2STP (Auf/Zu-Betrieb)

3STP (Dreipunkt-Betrieb)
POSF (Temperaturregelung bei
Eingangssignalausfall)

Applikation Stellungsregler (Beschreibung vgl. Anhang A)
> 'Code 6' auf 'POSI' einstellen.

= Anschluss nach Kapitel ,Montage” vornehmen.

CACA
AITAR%
L I I LI N N
1ES)

Bild 7-1: Startbild bei Applikation Stellungsregler (POSI)

angezeigter Wert: Hub

Applikation PID-Regler (Beschreibung vgl. Anhang A)
= 'Code 6' auf 'PID" einstellen.

= Anschluss nach Kapitel ,Montage” vornehmen.

DA
Cioo o

Vo e
PO

Bild 7-2: Startbild bei Applikation PID-Regler (PID)

angezeigter Wert: Istwert

Applikation Auf/Zu-Betrieb (Beschreibung vgl. Anhang A)
> 'Code 6' auf '2STP' einstellen.

= Anschluss nach Kapitel ,Montage” vornehmen.
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angezeigter Wert: Zustand

Bild 7-3: Startbild bei Applikation Auf/Zu-Betrieb (2STP)

Applikation Dreipunki-Betrieb (Beschreibung vgl. Anhang A)
= 'Code 6' auf '3STP' einstellen.

= Anschluss nach Kapitel ,Montage” vornehmen.

A

-
(]

’N angezeigter Wert: Zustand

O

Bild 7-4: Startbild bei Applikation Dreipunkt-Betrieb (3STP)

Applikation Temperaturregelung bei Eingangssignalausfall (Beschreibung vgl. Anhang A)
= 'Code 6' auf 'POSF' einstellen.

= Anschluss nach Kapitel ,Montage” vornehmen.

CATA
LI % angezeigter Wert: Hub

1RS

Bild 7-5: Startbild bei Applikation Temperaturregelung bei Eingangssignalausfall (POSF)

i Info

Die Einstellung 0 bis 10 V und 0 bis 20 mA fiir das Eingangssignal sind bei dieser Funktion
nicht méglich. Der untere Wert muss mindestens 0,5 V oder 1 mA betragen.
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7.4 Grenzkontakte einstellen

i Info

Zum L6sen der Schrauben am Gehdusedeckel ist ein Schraubendreher mit POZIDRIV® Gréfle
PZ2 zu verwenden, damit ein stabiler Halt im Schraubenkopf gewdhrleistet ist.

Mechanische Grenzkontakte (vgl. Bild 7-6)
1. Schrauben am Gehdusedeckel 16sen, Deckel abnehmen.
2. Versorgungsspannung anlegen.

3. Ventil durch Betriebsart ,Handebene” oder Handverstellung in die Lage bringen, bei der
eine Kontakigabe erfolgen soll.

4. Spindel der Einstellzahnréder (18) fir oberen oder fir unteren Grenzkontakt mit
4-mm-Sechskantkurbel oder Sechskantschraubendreher so drehen, dass der entsprechen-
de Schaltnocken der Schaltnockeneinheit (21) den Schaltkontakt des oberen oder unteren
Mikroschalters auf der Klemmenplatine (17) auslost.

5. Deckel aufsetzen, Schrauben durch kurzes Linksdrehen zentrieren, anschlief3end Deckel
festschrauben.
Elektronische Grenzkontakte

Das Einstellen der elektronischen Grenzkontakte erfolgt Gber die Bedienelemente des An-
triebs (vgl. Anhang A).
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17 21 3 1 2 12

1 Zwischenrad

2 Spindelzahnrad
3 Zackenring

4 Spannfeder

8 Distanzring

11 Dom

12 Antriebsplatine

13 Lagerhilse

17 Klemmenplatine

18  Einstellzahnrad

21 Schaltnockeneinheit

Bild 7-6: Mechanische Grenzkontakte

7.5 Kommunikation einrichten

In der Kommunikationsebene werden néhere Informationen und Einstellungsmdglichkeiten zu

Schnittstellen des Antriebs angezeigt. Codes der Kommunikationsebene sind mit ,A” gekenn-
zeichnet.
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Parameter aufrufen und einstellen

Kommunikationsebene aufrufen

1. & drehen (bei angezeigtem Startbild), um 'Code 23' zu
wdhlen.

= 'Code A51' wird angezeigt.

Parameter aufrufen

> ® drehen, um gewiinschten Code zu wéhlen.

Parameter einstellen
1. B driicken, Anzeige blinkt.
2. ® drehen, um gewinschte Einstellung vorzunehmen.

3. B driicken, um Einstellung zu Gbernehmen.

Kommunikationsebene verlassen
1. & drehen und 'Code A0O" (ESC) wahlen.

2. ® driicken, um die Kommunikationsebene zu verlassen.

7.5.1 Serielle Schnittstelle

Die serielle RS-232-Schnittstelle dient der Kommunikation mit TROVIS-VIEW (SSP-Protokoll)

und ist standardmdBig betriebsbereit.

\ i
/I

¢3

ENAD
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7.5.2 Modbus-RTU-Modul

Uber Modbus kann der elektrische Antrieb mit einer Leitstation verbunden werden oder mit-
hilfe der Software TROVIS-VIEW konfiguriert werden. Dazu kann der Antrieb mit einem
RS-485-Modul ausgeristet werden. Fir die unterschiedlichen Funktionen werden unter-
schiedliche Kommunikationsprotokolle (SSP oder Modbus-RTU-Slave) genutzt.

Fir die Modbus-RTU-Kommunikation muss das RS-485-Modul (Best.-Nr. 1402-1522) in den
Antrieb eingesetzt sein.

= Auszug aus der Modbusliste: Vgl. Anhang A.

Protokoll

- Einstellung: Automatik
Die Protokolle SSP und Modbus-RTU werden automatisch erkannt: Die Schnittstellen-Pa-
rameter sind hierbei infern fest eingestellt auf Ubertragungsrate 9600 bit/s, 8 Da-
tenbits, keine Paritdt, 1 Stoppbit. Ohne Umschalten kann der elektrische Antrieb mit
TROVIS-VIEW oder mit der Leitstation Daten austauschen. Stationsadresse und Busaus-
falliberwachung sind einstellbar.

- Einstellung: Modbus-RTU
Die Kommunikation erfolgt mit dem Protokoll Modbus-RTU. Alle in Tabelle 7-1 aufgeliste-
ten Schnittstellen-Parameter sind einstellbar.

Stationsadresse (Code A64)

Die Stationsadresse dient fir das Modbus-RTU-Protokoll zur Identifikation des elekirischen
Antriebs.

Baudrate (Code A65)

Sie ist die Uberfrogungsgeschwindigkeit zwischen elektrischem Antrieb und Leitstation/PC.
Die am elekirischen Antrieb eingestellte Baudrate muss mit der Leitstation Ubereinstimmen,
ansonsten kommt keine Kommunikation zustande.

Stoppbit und Paritdt (Code A66)

Die Anzahl der Stoppbits und die Paritéit werden Gber 'Code Aé6' eingestellt. Die Wahl der
Paritdt dient der Erkennung von Dateniibertragungsfehlern. Dazu wird nach der Ubertra-

gung der Datenbits das Paritdtsbit angehdngt und die Summe aus Daten und Paritétsbit ge-
bildet.
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Busausfalliberwachung (Code A67)
Mit der Busausfalliberwachung (Timeout) wird die externe Handebene von der Kommunika-
tion Uberwacht. Nach einem erkannten Busausfall wird der Automatikbetrieb wieder herge-

stellt. Die Zeit fir die Busausfalliberwachung ist einstellbar. Die Busausfalliberwachung ist
mit dem Wert O inaktiv.

Tabelle 7-1: Modbus-RTU-Parameter
(Einstellung in der Kommunikationsebene, vgl. Kapitel ,Betrieb”)

Code Parameter Anzeige/Auswahl
(Abbruch durch ESC)

Serielle Schnittstelle

A51 Kommunikation ENAB (freigegeben)
DISA (gesperrt)

Schnittstellenmodul

Ab1 Kommunikation ENAB (freigegeben)
DISA (gesperrt)

A62 Schnittstellenmodul 485 (RS485)
USB (USB)

ETH (Ethernet)
NONE (keines)

Ab3 Protokoll AUTO (automatisch: SSP, Modbus)
MODX (Modbus, einstellbar)

Schnittstellenmodul Modbus
Ab4 Stationsadresse 1 bis 247

Ab5 Baudrate (in Baud) 1200
2400
4800
9600
192 (19200)

Abb Stoppbits und Paritdt 1SNP (1 Stoppbit, keine Paritdt)
1SEP (1 Stoppbit, gerade Paritdt)
1SOP (1 Stoppbit, ungerade Paritéit)
2SNP (2 Stoppbits, keine Paritdit)

A7 Busausfalliberwachung in min (Timeout) 0 bis 99

A0O Ebene verlassen > ESC
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8 Betrieb

8.1 Avutomatikbetrieb

Das Verhalten des Antriebs im Automatikbetrieb ist abhdngig von der gewdhlten Applikation
(Funktionsweise vgl. Kapitel ,Aufbau und Wirkungsweise”).

Fir den elekirischen Betrieb ist eine dauerhaft anliegende Versorgungsspannung erforderlich
(vgl. Kapitel ,Montage”).

8.1.1 Informationsebene

In der Informationsebene werden alle fir den Regelbetrieb wichtigen Datenpunkte des An-
triebs angezeigt. Codes der Informationsebene sind durch ,,i” gekennzeichnet.

Alle Parameter der Informationsebene sind in Anhang A aufgefihrt.

Parameter aufrufen

Informationsebene aufrufen

1. € drehen (bei angezeigtem Startbild), um 'Code 11" zu wih- \ T NI,
ekl ) I LN
2. & driicken, um die Informationsebene aufzurufen. 1
(Anzeige: i01). '
Parameter aufrufen _
> B drehen, um gewiinschte Code aufzurufen. "'i =/=l '\l

Beispiel hier:
'Code i01', Eingangssignal Bereichsanfang (Das Symbol
stellt die Einheit mA dar).

Informationsebene verlassen
1.  drehen und 'Code i00' (ESC) wahlen. > C:

2. @ driicken, um die Informationsebene zu verlassen.
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8.1.2 Bedienebene

Der Antrieb befindet sich wahrend des Automatikbetriebs in der Bedienebene. Hier werden
wichtige InFormgtionen zum Betrieb angezeigt, die Betriebsart eingestellt und die Initialisie-
rung gestartet. Uber die Bedienebene sind die anderen Ebenen zugdnglich.

Alle Parameter der Bedienebene sowie Ausnahme- und EEPROM-Fehler sind in Kapitel ,Sto-
rungen” aufgefihrt.

8.1.2.1 Betriebsart einstellen

Der Antrieb befindet sich normalerweise im Automatikbetrieb, erkennbar am Symbol O
(eingeblendet unter Code O bis 3). Im Automatikbetrieb folgt die Antriebsstange dem Ein-
gangssignal entsprechend den in der Konfigurationsebene eingestellten Funktionen.

Im Handbetrieb féhrt die Antriebsstange auf den eingestellten Hand-Stellwert. Der aktive
Handbetrieb unter 'Code 0" ist durch das Symbol & gekennzeichnet.

Code Beschreibung WE Einstellbereich

2 Betriebsart AUTO AUTO (Automatikbetrieb)
MAN (Handbetrieb)

3 Stellwert Handbetrieb - 0,0 bis 100,0 %

i Info

Der unter 'Code 3' eingestellte Stellwert Handbetrieb muss um einen Betrag verstellt werden,
welcher mindestens der halben Totzone entspricht (einstellbar unter c67, vgl. Kapitel ,Inbe-
triebnahme und Konfiguration”), da die Antriebsstange ansonsten nicht verfdhrt.

Beispiel: Totzone eingestellt auf 2,0 % (Werkseinstellung)

> Stellwert Handbetrieb muss um einen Betrag von mindestens 1,0 % verstellt werden (An-
triebsstange z. B. von 2,2 % auf 3,2 % verfahren).

8.1.2.2 Leserichtung vorgeben

Um die Anzeige im Display der Anbausituation anzupassen, kann die Darstellung unter
'Code 4' um 180° gedreht werden.

Code Beschreibung WE Einstellbereich
4 Leserichtung DISP DISP, dSId
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Wenn die Leserichtung gedindert wird, verbleiben die Symbole und die Bargraph-Anzeige

auf ihren Positionen, die Segmentanzeigen fir Zahlen, Text und Bindrein- und Ausgang wer-
den um 180° gedreht:

S L < S Lo
2 13w (%)L 7))
& IC g | EBOCC g
I | . |-I-| H N = . I [N |-I-| H N . .
3O @ tdi O g
Standard-Leserichtung Leserichtung um 180° gedreht

8.1.2.3 Hintergrundbeleuchtung einschalten

Des Weiteren kann die Hintergrundbeleuchtung des Displays unter 'Code ¢93' auf ,davernd
an” gedndert werden.

Code Beschreibung WE Einstellbereich
c93 Hintergrundbeleuchtung dauernd an NO I;IE%
i Info

- Unabhdngig von der Einstellung in 'Code c93" blinkt die Hintergrundbeleuchtung, wenn
ein Fehler vorliegt (vgl. Kapitel ,Stérungen”).

- Die Hintergrundbeleuchtung kann auch mit dem Bindreingang ein- und ausgeschaltet wer-
den, vgl. Kapitel ,Inbetriebnahme und Konfiguration”.
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8.2 Handbetrieb

Die Antriebsstange kann mechanisch oder elekirisch verfahren werden.

8.2.1 Mechanische Handverstellung

Die mechanische Handverstellung erfolgt mit einer 4-mm-Sechskantkurbel an der roten Stel-
lachse seitlich am Antriebsgehduse und ist nur ohne anliegende Versorgungsspannung mog-
lich. Die Sechskantkurbel ist bei Auslieferung auf der Unterseite des Gehduses aufgesteckt
(vgl. Bild 8-1).

Optional ist der Antrieb mit Handrad fir die mechanische Handverstellung lieferbar.

i Info

Eine mechanische Handverstellung ist bei Antrieben mit Sicherheitsfunktion nicht méglich. Ei-
ne Sechskantkurbel ist bei diesen Antrieben nicht vorhanden.

Beim Drehen der Sechskantkurbel im Uhrzeigersinn bewegt sich die Antriebsstange in Rich-
tung 'al’, beim Drehen gegen den Uhrzeigersinn in Richtung 'el’ (vgl. Bild 8-1).

= Handverstellung nicht im laufenden Betrieb und nur im spannungsfreien Zustand betdti-
gen.

Sechskantkurbel

Stellachse fiir mechanische
Handverstellung

el
Wirkrichtung
al

Bild 8-1: Mechanische Handverstellung
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8.2.2 Betriebsart MAN

Der Antrieb befindet sich standardmdBig im Automatikbetrieb, erkennbar am Symbol O
(eingeblendet unter Code O bis 3). In der Betriebsart '"MAN' féhrt die Antriebsstange auf den
eingestellten Hand-Stellwert. Der aktive Handbetrieb unter 'Code 0" ist durch das Symbol &
gekennzeichnet. Unter 'Code 3' kann der Stellwert eingestellt werden.

Code Beschreibung WE Einstellbereich

2 Betriebsart AUTO AUTO (Automatikbetrieb)
MAN (Handbetrieb)

3 Stellwert Handbetrieb - 0,0 bis 100,0 %

8.3 Betrieb mit Speicherstift

Der Speicherstift ist ein optionales Zubehdr und dient als Datentrager:

Bild 8-2: Speicherstift-64, Best.-Nr. 1400-9753

Mit der Software TROVIS-VIEW wird der Speicherstift konfiguriert, dabei konnen folgende
Funktionen fir den Antrieb ausgewahlt werden:

- Speicherstift auslesen

- Speicherstift beschreiben

— Zeitgesteuertes Daten-Logging

— Ereignisgestevertes Daten-Logging

- Kommandobetrieb

Einzelheiten zur Konfiguration des Speicherstifts: Vgl. Bedienungsanleitung zu TROVIS-VIEW
> EB 6661.
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8.3.1 Speicher- und Daten-Logging-Funktion
1. Deckel des Antriebs ffnen.

Speicherstift in die serielle Schnittstelle des Antriebs einstecken.

L

= Der Antrieb erkennt den Speicherstift und zeigt einen Speicherstift-Dialog an. Die unter
TROVIS-VIEW eingestellte Funktion wird durch die Codenummer (vgl. Tabelle 8-1) ange-

zeigt.

3. Uber den Dreh-/Druckknopf die gewiinschte Aktion auswéhlen (abhéngig von der einge-

stellten Funktion, vgl. Tabelle 8-1).

= Ist die Datenibertragung abgeschlossen, wird dies durch die Anzeige OK im Display an-

gezeigt.
. Speicherstift nach erfolgreicher Dateniibertragung abziehen.

4
= Der Speicherstift-Dialog wird beendet, das Startbild wird angezeigt.
Deckel des Antriebs wieder schliefen.

Tabelle 8-1: Speicherstift-Dialog

Code | Funktion Aktion Text

S02/ | Speicherstift auslesen/ Speicherstift wird ausgelesen/ | READ
S03 | Speicherstift beschreiben Speicherstift wird beschrieben | WRIT
S10 | Zeitgesteuertes Daten-Logging Daten-Logging léuft TLOG
S11 | Ereignisgesteuertes Daten-Logging Daten-Logging lduft ELOG

Tabelle 8-2: Speicherstift-Fehler

Code | Fehler Text
E51 | Speicherstift-Lesefehler ERD
E52 | Speicherstift-Schreibfehler EWR
E53 | Plausibilittsfehler EPLA
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8.3.2 Kommandofunktion

Mit der Software TROVIS-VIEW konnen Zusatzinformationen zu folgenden ausfihrbaren
Kommandos auf einen Speicherstift geschrieben werden:

- Antriebsstange einfahren

- Antriebsstange ausfahren

Mit diesen Zusatzinformationen wird ein Speicherstift zum Kommandostift. Wird der Kom-
mandostift in die Schnittstelle des Antriebs eingesteckt, werden alle laufenden Funktionen be-
endet und das Kommando ausgefihrt, da ein Kommandostift die hochste Prioritét im System
hat.

i Info

— Ein Kommandostift wirkt, solange dieser eingesteckt ist (auch nach einem Reset).

— Es kann immer nur ein Kommando auf einen Speicherstift geschrieben und dementspre-
chend auch ausgefihrt werden.

Verwenden des Kommandostifts
1. Deckel des Antriebs 6ffnen.

2. Kommandostift in die serielle Schnittstelle des Antriebs einstecken.
= Der Antrieb erkennt den Kommandostift und zeigt einen Kommandostift-Dialog an. Die
unter TROVIS-VIEW eingestellte Funktion wird durch die Codenummer (vgl. Tabelle 8-3)

angezeigt.

3. Kommandostift nach ausgefihrtem Kommando abziehen.
= Der Kommandostift-Dialog wird beendet, das Startbild wird angezeigt.

4. Deckel des Antriebs wieder schlief3en.

Tabelle 8-3: Kommandostift-Dialog

Code | Kommando/Funktion Text
S21 Antriebsstange einfahren IN
S22 | Antriebsstange ausfahren out
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8.4 Service-Betrieb

In der Service-Ebene werden néhere Informationen zum Antrieb und zum Betriebszustand
des Antriebs angezeigt. Zusdtzlich stehen verschiedene Testfunktionen zur Verfiigung. Codes

der Service-Ebene sind mit d gekennzeichnet.

Alle Parameter der Service-Ebene sind in Anhang A aufgefihrt.

Service-Ebene aufrufen &
1. @ drehen (bei angezeigtem Startbild), um 'Code 20" zu wah- > L_.' =: =;|
en. |
2. ® driicken, um die Service-Ebene aufzurufen. en

(Anzeige: dO1). =
Beispiel hier: Laufzeitmessung starten _ &
1. & drehen, um 'Code dé1' aufzurufen. > =-‘| =_= =\\=
2. ® driicken, Anzeige blinkt.
3. & erneut driicken, Laufzeitmessung startet. dB :
= Die Laufzeitmessung kann mit ESC jederzeit abgebrochen

werden.
Service-Ebene verlassen __¢
1. & drehen und 'Code d00" (ESC) wahlen. > =: b =-
2. B driscken, um die Service-Ebene zu verlassen.

d00
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8.4.1 Nullpunkt abgleichen

A WARNUNG

Verletzungen durch ein-/ausfahrende Antriebsstange!
= Antriebsstange nicht berihren und nicht blockieren.

O HINWEIS

Storung des Prozessablaufs durch Verfahren der Antriebsstange!

= Nullpunktabgleich nicht bei laufendem Prozess und nur bei geschlossenen Absperrein-
richtungen vornehmen.

Der Antrieb fchrt die Antriebsstange in die Endlage O %. AnschlieBend wechselt der Antrieb
in den Regelbetrieb und fahrt die vom Eingangssignal vorgegebene Position an.

Code Beschreibung Einstellbereich
d51 Nullpunktabgleich starten ZER

= Der Nullpunktabgleich kann mit ESC jederzeit abgebrochen werden.

8.4.2 Antrieb initialisieren

A\ WARNUNG

Verletzungen durch ein-/ausfahrende Antriebsstange!
= Antriebsstange nicht beriihren und nicht blockieren.

O HINWEIS

Storung des Prozessablaufs durch Verfahren der Antriebsstange!

= |Initialisierung nicht bei laufendem Prozess und nur bei geschlossenen Absperreinrichtun-
gen vornehmen.

= Der Vorgang wird in Kapitel ,Inbetriebnahme und Konfiguration” beschrieben.

Code Beschreibung WE Einstellbereich
d52 Initialisierung starten INI

= Der Initialisierungsvorgang kann mit ESC jederzeit abgebrochen werden.
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8.4.3 Antrieb neu starten (Reset)

Der Antrieb kann durch einen Reset neu gestartet werden und befindet sich anschlief3end
wieder in der zuvor eingestellten Betriebsart, es sei denn, es ist eine abweichende Wiederan-
laufbedingung definiert (vgl. Kapitel ,Inbetriebnahme und Konfiguration)

Code Beschreibung Einstellbereich
d53 Reset auslosen RES

8.4.4 Werkseinstellung laden

Samtliche Parameter der Konfigurationsebene konnen auf die Werkseinstellung (WE) zuriick-
gesetzt werden.

Code Beschreibung Einstellbereich

d54 Werkseinstellung im Antrieb laden DEF

8.4.5 Display testen

Bei funktionsfchigem Display werden durch Starten des Displaytests alle Segmente des Dis-
plays angezeigt. Der Displaytest wird unter 'Code d55' in der Service-Ebene 'Code 20
durchgefihrt:

Code Beschreibung Einstellbereich

d55 Display testen TEST (alle Segmente einschalten)

Displaytestfunktion aufrufen (Service-Ebene Code 20)

1. & drehen (bei angezeigtem Startbild), um 'Code d55' zu T =: S T
wahlen (Anzeige: TEST). -

2. B driicken, um Test zu starten. d SS

> Alle Segmente werden eingeblendet. NS £ 7 <&

3. & driicken, dlle Segmente werden ausgeblendet (Hinter- l%l %:'_P—:'—: 'g“
grundbeleuchtung bleibt eingeschaltet) i ":l:" i

4. @ erneut driicken, um zur Anzeige d55 TEST zuriickzukeh- 8ee H 2

ren.
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8.4.6 Laufzeit messen

A WARNUNG

Verletzungen durch ein-/ausfahrende Antriebsstange!
= Antriebsstange nicht berihren und nicht blockieren.

O HINWEIS

Storung des Prozessablaufs durch Verfahren der Antriebsstange!

= Llaufzeitmessung nicht bei laufendem Prozess und nur bei geschlossenen Absperreinrich-
tungen vornehmen.

Wahrend der Laufzeitmessung fhrt die Antriebsstange vom aktuellen Hub in die Endlage

0 %. Ausgehend von der Endlage 0 % fahrt die Antriebsstange in die Endlage 100 % und
wieder zuriick in die Endlage O %. Die Laufzeit wird in beiden Bewegungsrichtungen gemes-
sen und dann gemittelt.

Nach der Laufzeitmessung wechselt der Antrieb zuriick in die zuletzt eingestellte Betriebsart.

i Info

Die Endlagen 0 % und 100 % sind abhdngig von der eingestellten Wirkrichtung (vgl. Kapitel
Inbetriebnahme und Konfiguration”).

Code Beschreibung Einstellbereich
dé1 Laufzeitmessung starten RUN

d62  Gemessene Laufzeit in s » nur Anzeige
dé3  Gemessener Weg in mm » nur Anzeige
dé4  Geschwindigkeitsstufe » nur Anzeige

= Die Laufzeitmessung kann mit ESC jederzeit abgebrochen werden.
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8.4.7 Istwert anzeigen und Sollwert andern (Applikationen ,PID”
und ,POSF”)

Istwert anzeigen
Der Istwert der Regelgrofie wird in der Betriebsebene bei Code 1 angezeigt.
Der Istwert der Stellung wird in der Betriebsebene bei Code O angezeigt.

Sollwert anzeigen und einstellen
- Ausfihrung mit Dreh-/Druckknopf

Bei den Applikationen PID-Regler (Code 6 = 'PID') und Temperaturregelung bei
Eingangssignalausfall (Code 6 = 'POSF') wird in der Bedienebene bei Code 1 der einge-
stellte Sollwert (c81) angezeigt, solange der Dreh-/Druckknopf (53] gedrickt ist. Der Soll-
wert wird in der Konfigurationsebene CO (Code 10) Gber den Code c81 eingestellt.

- Ausfihrung mit Drei-Tasten-Bedienung

Bei den Applikationen PID-Regler (Code 6 = 'PID') und Temperaturregelung bei
Eingangssignalausfall (Code 6 = 'POSF') wird in der Bedienebene (Code 1) der einge-
stellte Sollwert (c81) angezeigt, solange die Auswahltaste () gedriickt ist. Der Sollwert
laisst sich durch gleichzeitiges Driicken der Auswahltaste und einer der Cursortasten
oder (¥) einstellen. Der Sollwert lasst sich auch bei aktivem Schlisselzahlbetrieb (c94 =
'YES'), ohne vorherige Eingabe der Schlisselzahl, einstellen.
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9 Storungen
= Fehler erkennen und beheben, vgl. Tabelle 9-1.

i Info

Bei Storungen, die nicht in der Tabelle aufgefiihrt sind, After Sales Service von SAMSON
kontaktieren.

Tabelle 9-1: Fehlerbehebung

Fehler Magliche Ursache Abhilfe

Die Antriebsstange bewegt sich | Antrieb ist mechanisch blockiert. | = Anbau priifen.

nicht. > Blockierung aufheben.
Keine oder falsche Versorgungs- | 2 Versorgungsspannung und
spannung Anschlisse prifen.

Die Antriebsstange fdhrt nicht | Keine oder falsche Versorgungs- | 2 Versorgungsspannung und

den gesamten Hub. spannung Anschlisse prifen.

Der Antrieb fihrt keine Regel- Initialisierung wurde bei der Inbe- | 2 Antrieb initialisieren.

funktion aus. triebnahme nicht ausgefihrt. 3> GegenmaBnahme nach
Die Anbausituation wurde gedin- Fehlercode (vgl. Kap. 9.1)
dert. durchfihren.

9.1 Fehlermeldungen

Aktive Fehler werden am Ende der obersten Bedienebene hinzugefiigt. Wenn ein Fehler vor-
liegt, blinkt die Anzeige und wechselt zwischen dem Startbild und dem angezeigten Fehler
mit dem im Display angezeigten Ausfall-Symbol 'y . Wenn mehrere Fehler vorliegen, wird
im Startbild nur der Fehler mit der hochsten Prioritdt angezeigt. In der Bedienebene werden
nach 'Code 20' die anliegenden Fehler angezeigt.
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Meldungen in der Reihenfolge ihrer Prioritdt:

Fehler Meldung Fehlerart Prioritét
EF | ENDT | Endtest nicht bestanden Ausnchmefehler 1
E11 | NTRV | EEPROM-Fehler: keine Grundeinstellung Ausnahmefehler 2
E12 | NCO | EEPROM-Fehler: keine Konfiguration Ausnahmefehler 3
E08 | PLAU | Plausibilitétsfehler Ausnahmefehler 4
E06 | MOT | Motor oder Potentiometer dreht sich nicht Ausnahmefehler 5
EO3 | SWI | Beide Endlagenschalter sind aktiv Ausnahmefehler 6
EO4 | SIN | Abbruch Antriebsstange einfahren Ausnahmefehler 7
E05 | SOUT | Abbruch Antriebsstange ausfahren Ausnahmefehler 8
E02 | BLOC | Blockade Ausnahmefehler 9
o o
Fo1 ) FAl Eingangssignalausfall 10
(Applikation Temperaturregelung bei Ausfall) Wartungsanforderung
(sAes:)iLZ?ngE PID-Regler) Ausnahmefehler
EO7 | SENS 1
Senso.rbrt.Jch . Wartungsanforderung
(Applikation Temperaturregelung bei Ausfall)
E09 | BUS |Busausfall Ausnahmefehler 12
E14 | NPOT | EEPROM-Fehler: keine Potentiometer-Kalibrierung | Wartungsanforderung 13
E0O | RUNT | Keine Initialisierung ausgefihrt Wartungsanforderung 14
E13 | NCAL | EEPROM-Fehler: keine Kalibrierung Wartungsanforderung 15
E15 | NRUN | EEPROM-Fehler: keine Laufzeit Wartungsanforderung 16
i Info

Wenn der Fehler E06 aufritt, ist es auch bei der Antriebsausfiihrung mit Sicherheitsfunktion
méglich, die Antriebsstange iber die Stellachse mit einem 4-mm-Sechskant-Schraubendreher

zu bewegen. Dazu muss die Versorgungsspannung anliegen.

Der Stellwert des Stellungsreglers wirkt sich beim Auftreten dieses Fehlers nicht auf die Stan-
genbewegung aus.

9-2
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Speicherstift-Fehler

Code | Fehler Text
E51 | Speicherstift-Lesefehler ERD
E52 | Speicherstift-Schreibfehler EWR
E53 | Plausibilitétsfehler EPLA

Erléuterung zu Plausibilitétsfehler

Durch eine ungiiltige Kombination abhéngiger Parameter in der Konfigurationsebene ent-
steht ein Plausibilitdtsfehler, der durch die blinkende Meldung PLAU im Display angezeigt
wird. Eine Anpassung der abhdngigen Parameter setzt die Fehlermeldung zuriick.

Ursachen fiir Plausibilitatsfehler

- Ungiltige Applikation eingestellt (bei 'Code c01' = C):
Als Quelle wird ,Pt-1000” ('Code cO1' = C) eingestellt (nur verfigbar bei der Applikati-
on ,PID-Regler”, 'Code 6' = PID). AnschlieBendes Wechseln der Applikation zu ,Stel-
lungsregler” ('Code ' = POSI) oder ,Temperaturregelung bei Eingangssignalausfall”
('Code 6' = POSF) verursacht einen Plausibilitdtsfehler.
Abhilfe: 'Code 6' auf ,PID-Regler” einstellen.

- Ungiltige Applikation eingestellt (bei 'Code c01' = VIA):
Als Quelle wird ,Schnittstelle” ('Code cO1' = VIA) eingestellt. AnschliefSendes Wechseln
der Applikation zu ,Temperaturregelung bei Eingangssignalausfall” ('Code 6' = POSF)
verursacht einen Plausibilittsfehler.
Abhilfe: 'Code 6' auf ,Stellungsregler” oder ,PID-Regler” einstellen.

- Ungiltiger Wert fir den Bereichsanfang ('Code ¢02'):
Uber 'Code c02' wird ein Wert <1,0 mA oder <0,5 V eingestellt kombiniert mit aktivier-
ter Eingangssignalausfallerkennung ('Code c31' = YES).
Abhilfe: 'Code c31' auf NO setzen oder 'Code c02' auf einen Wert 21,0 mA oder
20,5V einstellen.

- Ungiltiger Wert fir den Bereichsanfang durch Schnell-Konfiguration (FCO):
Bereichsanfang ('Code c02') und aktivierte Eingangssignalausfallerkennung ('Code
c31' = YES) haben eine giiltige Kombination. Wird dann mithilfe der ,Schnell-Konfigura-
tion” FCO ein Eingangssignal von O bis 20 mA oder O bis 10 V gewdhlt, entsteht ein
Plausibilitctsfehler.
Abhilfe: 'Code c02' auf einen Wert 21,0 mA oder 20,5 V einstellen.
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Ungltiger Sollwert ('Code ¢81'):

Der Sollwert ('Code c81') liegt nicht in dem Bereich, der durch die untere ('Code ¢86')
und obere Einstellgrenze ('Code ¢87") vorgegeben ist.

Abhilfe: Sollwert ('Code c81') oder die Einstellgrenzen ('Code c86/c87') so einstellen,
dass der Sollwert innerhalb der Einstellgrenzen liegt.

Ungiiltige Istwert-Bereichsgrenzen ('Code ¢88/¢89'):

Der Sollwert ('Code c81') liegt in dem Bereich, der durch die untere ('Code ¢86') und
obere Einstellgrenze ('Code ¢87') vorgegeben ist. Die untere Istwert-Bereichsgrenze
('Code c88') hat einen grofleren Wert als die untere Einstellgrenze ('Code ¢86'), und die
obere Istwert-Bereichsgrenze ('Code c89') hat einen kleineren Wert als die obere Einstell-
grenze ('Code ¢87').

Abhilfe:

Istwert-Bereichsgrenzen ('Code ¢88/c89') so einstellen, dass sie mit den Einstellgrenzen
('Code c86/c87") deckungsgleich sind, oder dass die Einstellgrenzen ('Code c86/c87")
innerhalb der Istwert-Bereichsgrenzen ('Code c88/c89') liegen (vgl. Anhang A).

Tipp

Wenn sich Plausibilititsprobleme, die durch Anderung verschiedener Parameter entstanden
sind, nicht beheben lassen, empfiehlt es sich, den Antrieb auf die Werkseinstellung zuriickzu-
setzen und neu zu konfigurieren (vgl. Kapitel ,Betrieb”).
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Fehler beheben
Code | Fehler GegenmaBnahme
Ausnahmefehler
EF | Endtest nicht bestanden After Sales Service kontaktieren
EO1 | Eingangssignalausfall Signalquelle und Zuleitungen prifen
E02 | Blockade Stange und Ventil gdngig machen
EO3 | Beide Endlagenschalter sind aktiv After Sales Service kontaktieren
E04 | Abbruch Antriebsstange einfahren After Sales Service kontaktieren
EO5 | Abbruch Antriebsstange ausfahren After Sales Service kontaktieren
E06 | Motor oder Potentiometer dreht sich nicht After Sales Service kontaktieren
EO7 | Sensorbruch Signalquelle und Zuleitungen prifen
E08 | Plausibilitcitsfehler Konfiguration korrigieren
E09 | Busausfall Modbus-Master und Verbindung prifen
E11 | EEPROM-Fehler: keine Grundeinstellung After Sales Service kontaktieren
E12 | EEPROM-Fehler: keine Konfiguration Konfiguration neu einstellen
Wartungsanforderung
EO1 | Eingangssignalausfall Signalquelle und Zuleitungen priifen
EO7 | Sensorbruch Signalquelle und Zuleitungen prifen
EOO | Keine Initialisierung ausgefihrt Initialisierung durchfihren
E13 | EEPROM-Fehler: keine Kalibrierung After Sales Service kontaktieren
E14 | EEPROM-Fehler: keine Potentiometer-Kalibrierung | After Sales Service kontaktieren
E15 | EEPROM-Fehler: keine Laufzeit Initialisierung/Laufzeitmessung durchfihren
Warnungen (Uber Service-Ebene)
d41 | EEPROM:-Fehler: keine Seriennummer After Sales Service kontaktieren
d42 | EEPROM-Fehler: keine Fertigungsparameter After Sales Service kontaktieren
d44 | EEPROM-Fehler: keine Statusmeldungen After Sales Service kontaktieren
d45 | EEPROM-Fehler: keine Statistik After Sales Service kontaktieren
i Info

EEPROM-Fehler werden im Display mit E RD gekennzeichnet, wenn es sich um Lesefehler
handelt; Schreibfehler werden mit E WR gekennzeichnet.
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9.2 NotfallmaBnahmen durchfihren

Wenn das Ventil mit einem Antrieb mit Sicherheitsfunktion kombiniert wurde, nimmt das
Stellventil bei Ausfall der Versorgungsspannung selbsttdtig die gerdtespezifische Sicherheits-
stellung ein (vgl. Kapitel ,Aufbau und Wirkungsweise”).

NotfallmaBnahmen der Anlage obliegen dem Anlagenbetreiber.

Xt Tipp
NotfallnafBnahmen im Fall einer Stérung am Ventil sind in der zugehérigen Ventildokumen-
tation beschrieben.
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10 Instandhaltung

Die in diesem Kapitel beschriebenen Arbei-
ten diirfen nur durch Fachpersonal durchge-
fihrt werden, das der jeweiligen Aufgabe
entsprechend qualifiziert ist.

i Info

Der elektrische Antrieb wurde von SAMSON

vor Auslieferung gepriift.

— Mit der Durchfiihrung nicht beschriebener
Instandhaltungs- und Reparaturarbeiten
ohne Zustimmung des After Sales Service
von SAMSON erlischt die Produktgewdhr-
leistung.

— Als Ersatzteile nur Originalteile von
SAMSON verwenden, die der Ursprungs-
spezifikation entsprechen.

Der Antrieb ist wartungsfrei.

SAMSON empfiehlt die Prifungen nach To-
belle 10-1.

Tabelle 10-1: Empfohlene Priifungen

Prisfung MaBnahmen bei negativem Prisfergebnis
Einprdgungen oder Aufprégungen am elekiri- = Beschddigte, fehlende oder fehlerhafte Schil-
schen Antrieb, Aufkleber und Schilder auf Lesbar- der oder Aufkleber sofort erneuern.

keit und Vollsténdigkeit prifen. = Durch Verschmutzung unleserliche Beschrif-

tungen reinigen.

Elektrische Anschlussleitungen priifen. = Bei losen Schrauben der Anschlussklemmen
diese anziehen, vgl. Kapitel ,Montage”.

= Beschadigte Leitungen ernevern.
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11 AuBerbetriebnahme

Die in diesem Kapitel beschriebenen Arbei-
ten diirfen nur durch Fachpersonal durchge-
fihrt werden, das der jeweiligen Aufgabe
entsprechend qualifiziert ist.

Lebensgefahr durch elekirischen Schlag!
> Vor dem Abklemmen der spannungsfiih-
renden Leitungen am Antrieb Versor-
gungsspannung abschalten und gegen

Wiedereinschalten sichern.

AuBerbetriebnahme

Um den elektrischen Antrieb fir Reparatur-
arbeiten oder die Demontage auf3er Betrieb
zu nehmen, folgende Schritte ausfihren:

= Ventil auBer Betrieb nehmen (vgl. zuge-
horige Ventildokumentation).

= Versorgungsspannung abschalten und
gegen Wiedereinschalten sichern.

=> Sicherstellen, dass vom ansteuernden
Regler kein Signal am Antrieb ankom-
men kann.

A\ WARNUNG

Verletzungsgefahr durch Mediumsreste im

Ventil!

Bei Arbeiten am Ventil kbnnen Mediumsreste

austreten und abhédngig von den Mediumsei-

genschaften zu Verletzungen (z. B. Verbrij-

hungen, Verdtzungen) fiihren.

= Schutzkleidung, Schutzhandschuhe und
Augenschutz tragen.

i Info
Bei Ausfihrung mit Sicherheitsfunktion ,Si-
cherheitsstellung Antriebsstange ausgefah-
ren” muss die Versorgungsspannung weiter-
hin anliegen, um ein selbsttitiges Ausfahren
der Antriebsstange zu verhindern.

A\ WARNUNG

Verletzungsgefahr durch heiBe oder kalte

Bauteile und Rohrleitung!

Ventilbauteile und Rohrleitung konnen im Be-

trieb sehr heif3 oder sehr kalt werden und

bei Beriihrung zu Verbrennungen fihren.

= Bauteile und Rohrleitungen abkihlen las-
sen oder erwdrmen.

= Schutzkleidung und Schutzhandschuhe
fargen.
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12 Demontage

Die in diesem Kapitel beschriebenen Arbei-

ten diirfen nur durch Fachpersonal durchge-

fihrt werden, das der jeweiligen Aufgabe
entsprechend qualifiziert ist.

Lebensgefahr durch elekirischen Schlag!

> Vor dem Abklemmen der spannungsfiih-

renden Leitungen am Antrieb Versor-
gungsspannung abschalten und gegen
Wiedereinschalten sichern.

12.1 Bauform mit integriertem
Joch

Antrieb ohne Sicherheitsfunktion

1. Versorgungsspannung abschalten und
gegen Wiedereinschalten sichern.

2. Sicherstellen, dass vom anstevernden
Regler kein Signal am Antrieb ankom-

men kann. Ggf. die am Regler abgehen-

den Adern abklemmen.

3. Adern der Anschlussleitungen am An-
trieb abklemmen.

4. Anschlussleitungen entfernen.

5. Antriebsstange nach Kapitel ,Betrieb”
einfahren.

6. Kupplungsteile zwischen Kegel- und An-

triebsstange I6sen.
7. Mutter am Joch I6sen.

8. Antrieb vom Ventil nehmen.

Demontage

Antrieb mit Sicherheitsfunktion Sicherheits-

stellung Antriebsstange ausgefahren

1. Antriebsstange nach deitel Betrieb”
einfahren.

2. Kupplungsteile zwischen Kegel- und An-
triebsstange Iosen.

3. Mutter am Joch I5sen.

4. Sicherstellen, dass vom ansteuernden
Regler kein Signal am Antrieb ankom-

men kann. Ggf. die am Regler abgehen-
den Adern abklemmen.

= Die Antriebsstange fahrt in die Sicher-
heitsstellung.

5. Versorgungsspannung abschalten und
gegen Wiedereinschalten sichern.

6. Adern der Anschlussleitungen abklem-
men.

7. Anschlussleitungen entfernen.

8. Antrieb vom Ventil nehmen.

Antrieb mit Sicherheitsfunktion Sicherheits-
stellung Antriebsstange eingefahren

1. Versorgungsspannung abschalten und
gegen Wiedereinschalten sichern.

= Die Antriebsstange fahrt in die Sicher-
heitsstellung.

2. Sicherstellen, dass vom ansteuernden
Regler kein Signal am Antrieb ankom-
men kann. Ggf. die am Regler abgehen-
den Adern abklemmen.

3. Adern der Anschlussleitungen am An-
trieb abklemmen.

4. Anschlussleitungen entfernen.

5. Kupplungsteile zwischen Kegel- und An-
triebsstange I6sen.
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6. Mutter am Joch losen. 5. Versorgungsspannung abschalten und
7 Antrieb vom Ventil nehmen. gegen Wiedereinschalten sichern.

6. Adern der Anschlussleitungen abklem-
12.2 Bauform mit Ringmutter men.

7. Anschlussleitungen entfernen.
Antrieb ohne Sicherheitsfunktion

1. Versorgungsspannung abschalten und
gegen Wiedereinschalten sichern. Antrieb mit Sicherheitsfunktion Sicherheits-

stellung Antriebsstange eingefahren

8. Antrieb vom Ventil nehmen.

2. Sicherstellen, dass vom ansteuernden

Regler kein Signal am Antrieb ankom- 1. Versorgungsspannung abschalten und

men kann. Ggf. die am Regler abgehen- gegen Wiedereinschalten sichern.

den Adern abklemmen. = Die Antriebsstange fdhrt in die Sicher-
3. Adern der Anschlussleitungen am An- heitsstellung.

trieb abklemmen. 2. Sicherstellen, dass vom ansteuernden
4. Anschlussleitungen entfernen. Regler kein Signal am Antrieb ankom-

men kann. Ggf. die am Regler abgehen-

5. Antriebsstange nach Kapitel ,Betrieb den Adern abklemmen.

einfahren.
3. Adern der Anschlussleitungen am An-

6. Kupplungste||e zwischen Kege|- und An- trieb abklemmen.

triebsstange 16sen.

. . e 4. Anschlussleitungen entfernen.
7. Ringmutter am Ventiloberteil [6sen. vssieriung

8. Antrieb vom Ventil nehmen. > Kf}pplungsteﬂ? zwischen Kegel- und An-
triebsstange 6sen.
Antrieb mit Sicherheitsfunktion Sicherheits- -

. Ringmutter am Ventiloberteil lsen.
stellung Antriebsstange ausgefahren

8. Antrieb vom Ventil nehmen.
1. Antriebsstange nach Kapitel ,Betrieb”

einfahren.

2. Kupplungsteile zwischen Kegel- und An-
triebsstange 16sen.

3. Ringmutter am Ventiloberteil lsen.

4. Sicherstellen, dass vom anstevernden
Regler kein Signal am Antrieb ankom-
men kann. Ggf. die am Regler abgehen-
den Adern abklemmen.

= Die Antriebsstange fdhrt in die Sicher-
heitsstellung.
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13 Reparatur

Wenn der Antrieb nicht mehr regelkonform
arbeitet oder wenn er gar nicht mehr arbei-
tet, ist er defekt und muss ausgetauscht wer-
den.

O HINWEIS

Beschddigung des Antriebs durch unsach-

gemdBe Instandsetzung und Reparatur!

= Keine Instandsetzungs- und Reparaturar-
beiten durchfihren.

> After Sales Service von SAMSON kon-
taktieren.

13.1 Antrieb an SAMSON
senden

Defekte Antriebe kdnnen zur Untersuchung
an SAMSON gesendet werden.

Fur die Einsendung von Antrieben oder Re-
touren-Abwicklung folgendermaf3en vorge-
hen:

1. Elektrischen Antrieb demontieren, vgl.
Kapitel ,Demontage”.

2. Weiter vorgehen wie unter
» www.samsongroup.com > Service &
Support > After Sales Service > Retouren
beschrieben.

Reparatur

EB 8331-4

13-1


https://www.samsongroup.com/de/service-support/after-sales-service/retouren/
https://www.samsongroup.com/de/service-support/after-sales-service/retouren/

13-2 EB 8331-4



14 Entsorgung

SAMSON ist in Europa regis-
trierter Hersteller,

zustandige Institution P https://
www.ewrn.org/national-regis-
ters/national-registers.
WEEE-Reg.-Nr.:

DE 62194439/FR 025665

= Bei der Entsorgung lokale, nationale und
internationale Vorschriften beachten.

2> Alte Bauteile, Schmiermittel und Gefah-
renstoffe nicht dem Hausmll zufihren.

i Info
Auf Anfrage stellt SAMSON einen Recy-
clingpass nach PAS 1049 fir das Ge-
réit zur Verfiigung. Bitte wenden Sie sich
unter Angabe Ihrer Firmenanschrift an
aftersalesservice@samsongroup.com.

1% Tipp

SAMSON kann auf Kundenwunsch einen
Dienstleister mit Zerlegung und Recycling be-
auftragen.

Entsorgung

EB 8331-4
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Zertifikate

15 Zertifikate

Die nachfolgenden Zertifikate stehen auf den ndéchsten Seiten zur Verfigung:

EU Konformitdtserklarung
UKCA Konformitdtserkldrung
TR-CU-Zertifikat

Einbauerkldrung

Die abgedruckten Zertifikate entsprechen dem Stand bei Drucklegung. Das jeweils aktuellste
Zertifikat liegt im Internet unter dem Produkt ab:

» www.samsongroup.com > Produkte & Anwendungen > Produktselektor > Antriebe > 3374

15.1 Informationen fir das Verkaufsgebiet im Vereinigten Kénig-

reich

Die nachfolgenden Informationen entsprechen der Richtlinie Pressure Equipment (Safety) Re-
gulations 2016, STATUTORY INSTRUMENTS, 2016 No. 1105 (UKCA-Kennzeichnung). Sie
gelten nicht fir Nordirland.

EinfGhrer (Importer)
SAMSON Controls Ltd
Perrywood Business Park
Honeycrock Lane
Redhill, Surrey RH1 5JQ
Tel.: +44 1737 766391

E-Mail: P> sales-uk@samsongroup.com

Homepage: P uk.samsongroup.com

EB 8331-4 15-1
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Zertifikate

EU Konformitatserkldrung

ce_3374.0_de_en_fra_rev07.pdf

SMART IN FIOW CONTROL.

SAMSON

EU Konformitatserklarung/EU Declaration of Conformity/
Déclaration UE de conformité
Die alleinige Verantwortung fiir die Ausstellung dieser Konformitatserklarung trégt der Hersteller/

This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of the manufacturer/
La présente déclaration de conformité est établie sous la seule responsabilité du fabricant.

Fir das folgende Produkt/ For the following product/ Nous certifions que le produit

Elektrischer Stellantrieb / Electric Actuator / Servomoteur électrique
Typ/Type/Type 3374

wird die Konformitat mit den einschléagigen Harmonisierungsrechtsvorschriften der Union bestatigt /
the conformity with the relevant Union harmonisation legislation is declared with/
est conforme a la |égislation d'harmonisation de I'Union applicable selon les normes:

EN 61000-6-2:2005, EN 61000-6-3:2007

EMC 2014/30/EU +A1:2011, EN 61326-1:2013
LVD 2014/35/EU EN 60730-1:2016, EN 61010-1:2010
RoHS 2011/65/EU EN 50581:2012

Hersteller/ Manufacturer / Fabricant:

SAMSON AKTIENGESELLSCHAFT
Weismidillerstrae 3
D-60314 Frankfurt am Main
Deutschland/Germany/Allemagne

Frankfurt/ Francfort, 2017-07-29
Im Namen des Herstellers/ On behalf of the Manufacturer/ Au nom du fabricant.

. Lt v W g

Gert Nahler Hanno Zager
gsleiter/Head of D hef du dép Leiter Qualité fead of Quality
ion und { i Responsable de I'assurance de la qualité
D and ion T
SAMSON AKTIENGESELLSCHAFT Telefon: 069 4009-0 - Telefax: 069 4009-1507 Revison 07
Weismilllerstratte 3 60314 Frankfurt am Main E-Mail: samson@samson.de

15-2
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Zertifikate

UKCA Konformitétserklérung

UK UK DECLARATION OF CONFORMITY
CA ORIGINAL

This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of the manufacturer.
For the following product:

Electric Actuator Type 3374

the conformity with the following relevant UK regulatory requirements is declared with:

UK Regulation / Statutory Instrument Designated Standard

S12016 No. 1091 EN 61000-6-2:2005

The Electromagnetic Compatibility Regulations 2016 EN 61000-6-3:2007+A1:2011
EN 61326-1:2013

S12016 No. 1101 EN 60730-1:2011

The Electrical Equipment (Safety) Regulations 2016 EN 61010-1:2010/A1:2019

S12012 No. 3032 EN IEC 63000:2018

The Restriction of the Use of Certain Hazardous Substances
in Electrical and Electronic Equipment Regulations 2012

Manufacturer:

SAMSON AKTIENGESELLSCHAFT
Weismuellerstrasse 3
60314 Frankfurt am Main
Germany
Frankfurt am Main, 2022-12-14

Signed for and behalf of the manufacturer:

o~ e W

- ren
Fabio Roma Sebastian Krause
Vice President Smart Products & Components Director Development Valves & Actuators
Revision 00
Classification: Public - SAMSON AKTIENGESELLSCHAFT - Wei 3 - 60314 Frankfurt am Main, Germany Page 1 of 1
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Zertifikate

TR-CU-Zertifikat

o s
= EBPASMACKHA JIKOHOMWUECKNI COM3 | enmn

CEPTUHONKAT CODTBETCTD
[H[ Ne EASC RU C-DE.3A11.8.00049/19
e Cepus RU 3o 0197358

“OPT'AH ITO CEPTU®UKAITVH Obuwectsa C  orpaHuyeHHoit OTBETCTBEHHOCTBIO «TMC PYC».
‘MecTo HaxoxaeHus (appec topuamndeckoro nuua): Poccuiickas ®enepaums, 127083, ropoa Mockea, ynuua BepxHas
|| Macnioska, fom 20, CTpOeHve 2; aapec MecTa OCylecTBReHus AesTensHocTu: Poccuiickast Pefepauus, 127083, ropoa
" Mocksa, ynuua BepxHss Macroska, aom 20, cTpoeHue 2, momeweHuss Ne 18, 28. AtrectaT akkpeautaun
Ne POCC RU.0001.113A11 or 02.07.2015. Homep TenedoHa: +7 (495) 221-18-04; afpec SMEKTPOHHOW MNOYTI:
info@tms-cs.ru.

BASBUTEAD O611ecTs0 C 0rpaHiieHHON 0TBETCTBEHHOCTbI0 «CaMcoH KoHTporcy.

! MecTo HaxoxaeHus (agpec  topual Oro nMua) W aapec MecTa OCYU|ECTBIEHWS [EATENbHOCTY:
Poccwiickas ®epepauvs, 109544, ropoz Mocksa, Gynbeap OHTyanacTos, oM 2, 3Tax 5, komHata 11.

OFPH 1037700041026. Homep TenedoHa: +7 (495) 777-45-45; appec 3MeKTPOHHOM MOYTLI: Samson@samson.ru.

1/I3I‘0TOBI/ITEAI: «SAMSON AG Mess- und Regeltechnik».
MecTo HaxoxaeH!s (aApec IPUANHECKOrO NMLA) W aAPEC MecTa OCYLIECTBNIEHUS AEATENbHOCTY
110 U3roToBnEeHMio npoaykuuu: Weismullerstrasse 3, D-60314 Frankfurt am Main, Fepmarus.

MpuBoAb! 3nekTpudeckve Tvnbl 3274, 3374, 3375, 5724, 5725, 5757, 5824, 5825, 5857.
3rOTOBNEHE B COOTBETCTBIM CO \papramu, y BT HUY K CEPTUCHUKATY COOTBETCTBUS Ha GnaHke
- | No 0676634.
7| CepuitHbIV BbIMyCK.

KOA TH B9A EA9C 8501 10 930 0

COOTBETCTBYET TPEBOBAHUSIM TexHudeckix pernameHToB TamoxeHHoro cowsa «O  6esonacHocTu
HU3KOBONLTHOrO 06opyAoBaHma» (TP TC 004/2011); «OnekTpomMarHuTHas CoBMecTMMOCTb -rexnmqecmx cpeacTs»
(TP TC 020/2011)

| CEPTUOUKAT COOTBETCTBHS Bb] HA OCHOBAHMI MPOTOKOMNOB CEPTU(MKALIMOHHBIX MCTbITaHM L
1 Ne [B06-5418, IB06-5419, '606-5420 ot 18.09.2019, BbIAAHHLIX VicnbiTaTenbHoit nabopatopueid Accoumaumu 3KCepTos
o cep n.wmen npoaykumu  «CepTudukaLnoHtbid  LUeHTp HACTXOJI», attectaT akkpeautauum!
POCC RU.0001.217B06; Ne 190919-004-006-02/UP ot 24.10.2019, BbiaaHHbIX UcnbiTatenbHoin nabopatopueii Obliectea
C OrpaHUYEHHON OTBETCTBEHHOCTbIO «/IHHOBALMOHHBIE PELLeHUs», aTTecTaT akkpeautauum POCC RU.0001.21AB90
aKTa o pesynbTaTax aHanusa coCTORHUsA NpouIBOACTBA Ne 00062-A ot 04.07.2019 opraHa no ceptudukaLmm OBLLECTs:
corp 0/ OTBETCTE «TMC PYC»; pyKoBOACTB N0 akcniyaTauum 3428-3MM-2019.P3, 3428-5720-5750-2018.P3. 1,

Cxema ceptudpukauum — 1c.

AGOHOA}H/ITEAL}IAX HNHOOPMAIIMSL Cranaaprsl, 8 pesynbTate  NpUMEHEHus KOTOPbIX Ha  A0GPOBONEHOW  OCHOBE
rOCT 12.2.007.0-75 «Cucrema craHaapTos GesonacHoCTv TpyAa. Wspenus
k . O6uwme. pasgen 8 MOCT 30804.6.2-2013 «Ci cpeacts
eMb NPOMBIWNEHHBIX  30Hax»;  paspen 7 \§
rOCT 3080464—2013 C " Snexrpoha eX11 OT TEXHUYECKAX CPEACTB, NPUMEHseMbIX | k|
HasHaueHHbI EHUS ropa. YCNoBusA XpaHeHus ykasaHbl |

ner.
&i}sigm@ijﬁm EMM 3425—3” 2019 P3 3428 572§50 2018 PS /

 BKAIOYMTEABHO

i EBrennst BnagumuposHa
@Woy

- Pyx (

| AMI0) OpraHa Ho CepTHHKAIMH

B Bnagumup Vropesuy

Oxcnepr (axcnepr-ayauTOp) ot

. (axemeprsr (axcreprs1-ayauTopsr))
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CTaHAapThbl, B COOTBETCTBUM C

OGo3HaueHve
craHaapta

- HaumeHoBaHue ctaHaapTa

IEC 60730-1:2013 /
~|Cor. 1:2014

Automatic electrical contréls for household and similar use. Part 1. General
requirements. Corrigendum 1

s EN6100M12007 Electromagnetic compatibility (EMC) - Part 6-1: Generic standards - Immunity -

for residential, commercial and light-industrial environments

|EC 61000 6 22016 Electromagnetic compatibility (EMC). Part 6-2: Generic standards. Immunity

for industrial environments

EN 61000 6 3:2007
A1:2011

+| Electromagnetic compatibility (EMC) Part 6-3: Generic standards. Emission standard
for residential, commercial and light-industrial environments

IEC 61010-1:2010

N 61326-1:2013

| Safety requirements for electrical equipment for measurement, control, and laboratory
use. Part 1: General requirements

Part 1: General requirements

Electrical equipment for measurement, control and laboratory use. EMC requirements.

PyxoBoauTeAs (yroHOMOeHHOE
R unm) Opraua no cepTHUKAIHH

Kcuept (SI;mepfr -ayAHTOP)

Zertifikate

EB 8331-4
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Zertifikate

Einbaverklérung

EINBAUERKLARUNG
ORIGINAL

Einbauerkldrung nach Maschinenrichtlinie 2006/42/EG

Fur folgendes Produkt:
Stellantrieb Typ 3374

Wir, die SAMSON AG, erklaren, dass der elektrische Stellantrieb Typ 3374 eine unvollstan-
dige Maschine im Sinne der Maschinenrichtlinie 2006/42/EG ist und die sicherheitstechni-
schen Anforderungen nach Anhang | Artikel 1.1.2,1.1.3,1.1.5,1.2.1,1.2.2,1.2.3,1.2.5,1.2.6,
1.31,1.3.2,1.3.3,1.34,1.3.7,1.3.9, 1.4.1, 1.5.3, 1.5.4 und 1.5.8 der Richtlinie eingehalten
werden. Die speziellen Unterlagen nach Anhang VII Teil B wurden erstellt.

Die Inbetriebnahme der von uns gelieferten Erzeugnisse darf nur erfolgen, wenn vorher fest-
gestellt wurde, dass die Maschinen oder Anlagen, in die die Produkte eingebaut werden sol-
len, den Bestimmungen der EG-Maschinenrichtlinie 2006/42/EG entsprechen.

Der Anwender ist verpflichtet, das Erzeugnis den anerkannten Regeln der Technik und der
Einbau- und Bedienungsanleitung entsprechend einzubauen und Gefahrdungen, die am
Stellventil vom Durchflussmedium und Betriebsdruck sowie vom Stelldruck und von bewegli-
chen Teilen ausgehen kdnnen, durch geeignete MaRnahmen zu verhindern.

Die zulassigen Einsatzgrenzen und Montagehinweise der Gerate ergeben sich aus der
entsprechenden Einbau- und Bedienungsanleitung und stehen im Internet unter www.sams-
ongroup.com in elektronischer Form zur Verfigung.

Produktbeschreibung siehe:
- Elektrischer Antrieb Typ 3374: Einbau- und Bedienungsanleitung EB 8331-3 / EB 8331-4

Folgende technischen Normen und/oder Spezifikationen wurden angewandt:

- VCI/VDMA/VGB - Leitfaden Maschinenrichtlinie (2006/42/EG) — Bedeutung fiir Armaturen, Mai 2018

- VCI/VDMANGB - Zusatzdokument zum ,Leitfaden Maschinenrichtlinie (2006/42/EG) — Bedeutung fiir
Armaturen vom Mai 2018", Stand Mai 2018 in Anlehnung an DIN EN ISO 12100:2011-03

Bemerkungen:

- Restgefahren siehe Angaben in der Einbau- und Bedienungsanleitung

- Weiterhin sind die in den Einbau- und Bedienungsanleitungen aufgefiihrten mitgeltenden Dokumente zu
beachten.

Fiir die Zusammenstellung der technischen Unterlagen ist bevollméachtigt:

SAMSON AG, Weis|
Frankfurt am/Majn, 1

illerstrale 3, 60314 Frankfurt am Main, Germany
. August 2021

WV A /. /o ;/'/—
i.V. Stephan Giesen i.V. Sebastian Krause
Zentralabteilungsleiter Zentralabteilungsleiter
Produktmanagement Strategische Entwicklung Ventile und Antriebe
Revision 00
Classification: Public - SAMSON AKTIENGESELLSCHAFT - Weismiillerstrafe 3 - 60314 Frankfurt am Main Seite 1von 1
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Anhang A (Konfigurationshinweise)

16 Anhang A (Konfigurationshinweise)

16.1 Schlisselzahl

Um Parameter der Konfigurationsebene zu schiitzen, kann im Antrieb iber 'Code c94' eine
Schlisselzahl aktiviert werden. Bei aktiver Schliisselzahl ist es dann erforderlich, diese einzu-
geben, bevor Werte gedindert werden kdnnen. Wenn bei aktiver Schliisselzahl ein Code aus-
gewdhlt wird, ohne dass die Schlisselzahl eingegeben wurde, erscheint im Display die An-
zeige LOCK, und es kann kein Wert verdndert werden.

Code Beschreibung WE Einstellbereich

94 Schlijsselzahl wirksam NO NO (ausgeschaltet)
YES (eingeschaltet)

Bei aktivierter Schliisselzahl folgendermaBen vorgehen:

1. & drehen (bei angezeigtem Startbild), um 'Code 9' zu wih-

len. \

\/
|

~
-_—
-~
=0

)

2. € driscken, um zu bestétigen.

= Anzeige: Eingabefeld fir Schlisselzahl
3. & driicken, um das Eingabefeld freizuschalten. e e oo ee

4. @ drehen, um die Service-Schlissselzahl einzustellen.

= Die Service-Schlisselzahl steht am Ende dieser EB. CATATACA
. - g
5. € driicken, um zu bestdtigen.
nu
> Symbol & zeigt an, dass die Konfigurationsebene zur Ande- &
rung der Parameter freigegeben ist. \ /v
/NI

EB 8331-4 16-1



Anhang A (Konfigurationshinweise)

Nach Eingabe der Schlisselzahl sind die entsprechenden Ebenen finf Minuten lang freige-
schaltet (erkennbar am eingeblendeten Symbol < ). Nach Ablauf der finf Minuten sind die
Ebenen wieder gesperrt.

Ebenso kénnen die Ebenen wieder gesperrt werden: Erneut 'Code 9' wdhlen, die Anzeige
OFF erscheint. Nach Bestdtigung durch Driicken von € erlischt das Symbol < .

Individuelle Schlisselzahl

Zusatzlich zur Service-Schlisselzahl kann eine individuelle Schlisselzahl verwendet werden.
Diese wird wie die Service-Schlisselzahl unter 'Code 9' eingegeben und ist werkseitig auf
0000 eingestellt. Unter 'Code ¢92' kann die individuelle Schlisselzahl gedndert werden.
Wird die individuelle Schlisselzahl unter 'Code c¢91' deaktiviert, ist nur die Service-Schlissel-
zahl wirksam.

Code Beschreibung WE Einstellbereich

91 Individuelle Schlisselzahl wirksam YES NO (ausgeschaltet)
YES (eingeschaltet)

c92  Individuelle Schlisselzahl 0000 0000 bis 1999

15 Tipp

Eine weitere Schutzfunktion kann erreicht werden, indem die Kommunikation unter 'Code
A51" oder A61 deaktiviert wird (vgl. Kapitel ,Inbetriebnahme und Konfiguration”).

16.2 Eingangssignal

Das Eingangssignal gibt die Position der Antriebsstange vor. Am Eingang kann ein Strom-
oder Spannungssignal anliegen, dlternativ kann der Sollwert Gber die Schnittstelle vorgege-
ben werden. Dies wird Uber die Konfiguration 'Code cO1' eingestellt. Die Werte fir Bereichs-
anfang und Bereichsende des Eingangssignals bei Strom- oder Spannungssignal liegen stan-
dardméfig bei 2 bis 10 V oder 4 bis 20 mA. Der Eingangssignalbereich kann angepasst
werden, um z. B. durch Parallelschalten von zwei oder mehr Antrieben eine Anlagenbe-
triebskennlinie zu realisieren (Split-Range-Betrieb).

Beispiel: Um ein grofles Stellverhdlinis regeln zu konnen, fordern zwei Ventile in eine ge-
meinsame Rohrleitung. Bei einem Eingangssignal O bis 5 V offnet zundichst ein Ventil, bei
weiter steigendem Eingangssignal (5 bis 10 V) offnet auch das zweite Ventil, wobei das erste
Ventil gedffnet bleibt. Das Schlieffen beider Ventile erfolgt in umgekehrter Reihenfolge.

16-2 EB 8331-4



Anhang A (Konfigurationshinweise)

i Info
Bereichsanfang und -ende miissen je nach gewdhltem Eingangssignal einen Mindestabstand
von 2,5 V oder 5 mA einhalten.

Code Beschreibung WE Einstellbereich
<01 Quelle mA mA (Stromsignal)
(abhdngig von der eingestellten Applikation) V (Spannungssignal)
C (P+-1000)
VIA (via Schnittstelle)
<02 Bereichsanfang 2,0V oder 0,0 bis 7,5 V oder
4,0 mA 0,0 bis 15,0 mA
c03 Bereichsende 10,0V oder  2.5bis 10,0V oder
20,0 mA 5,0 bis 20,0 mA

Eingangssignalausfall erkennen

Ein konfigurierter Eingangssignalausfall wird bei aktiver Funktion erkannt und durch Blinken
der Fehleranzeige EQ1 angezeigt, sobald das Eingangssignal den Bereichsanfang um 0,3 V
oder 0,6 mA unterschreitet. Ist die Funktion Eingangssignalausfall aktiv (c31 = YES), dann

wird das Verhalten des Antriebs bei Eingangssignalausfall durch den 'Code ¢32' festgelegt:

- Interner Stellwert (c32 = INT): Die Antriebsstange fdhrt bei einem Eingangssignalausfall
in die im 'Code ¢33 festgelegte Stellung.

— Letzte Position (c32 = LAST): Die Antriebsstange verbleibt bei einem Eingangssignal-
ausfall in der zuletzt cmgefclhrenen Ste”ung.

Nahert sich das Eingangssignal bis auf 0,2 V oder 0,4 mA dem Bereichsanfang an, wird die
Fehlermeldung zuriickgesetzt und der Antrieb wechselt in den Regelbetrieb zurick.

Code Beschreibung WE Einstellbereich

c31 Eingangssignalausfall erkennen NO NO (Funktion inaktiv)
YES (Funktion aktiv)

c32  Stellwert bei Eingangssignalausfall INT INT (interner Stellwert)
LAST (letzte Position)

c33 Interner Stellwert 0,0% 0,0 bis 100,0 %

i Info

Das Eingangssignal muss 20,5 V oder =1 mA sein, damit die Ausfallerkennung méglich ist.
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Anhang A (Konfigurationshinweise)

16.3 Wirkrichtung

> Vgl. Bild 16-1.

- Steigend/steigend (c42 = >>):

Mit steigendem Eingangssignal fahrt die Antriebsstange ein.
- Steigend/fallend (c42 = <>):

Mit steigendem Eingangssignal fahrt die Antriebsstange aus.

Antriebsstange ausgefahren

— Bei Durchgangsventil: Ventil geschlossen

— Bei Dreiwegemischventil: Durchgang A > AB gedffnet, B > AB geschlossen
— Bei Dreiwegeverteilventil: Durchgang AB > A geschlossen, AB > B gedffnet

Antriebsstange eingefahren

— Bei Durchgangsventil: Ventil gedffnet

— Bei Dreiwegemischventil: Durchgang A > AB geschlossen, B > AB gedffnet
— Bei Dreiwegeverteilventil: Durchgang AB > A gedffnet, AB > B geschlossen

Mischventil fir Mischbetrieb fir Verteilbetrieb

Vorlauf A AB Vorlauf

-

y
Ricklauf Ricklauf Ap A
B

Verteilventil fir Mischbetrieb fir Verteilbetrieb

Vorlauf X Vorlauf o

Ricklauf Ricklauf

Bild 16-1: Prinzip Dreiwegemisch- und Dreiwegeverteilventil

Code Beschreibung WE Einstellbereich

c42  Wirkrichtung >> >> (Steigend/steigend)

<> (Steigend/fallend)

16-4
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16.4 Endlagenfihrung

Wirkrichtung steigend/steigend

- Endlagenfihrung Grenzwertiberschreitung (c¢35): Erreicht das Eingangssignal den Wert
'Endlagenfihrung Grenzwertiberschreitung', dann fhrt die Antriebsstange in die obere
Endlage. Mit der Einstellung ,c35 = 100,0 %" ist die Endlagenfihrung bei einfahrender
Antriebsstange deaktiviert.

- Endlagenfihrung Grenzwertunterschreitung (c36): Erreicht das Eingangssignal den
Wert 'Endlagenfiihrung Grenzwertunterschreitung', dann féhrt die Antriebsstange in die
untere Endlage. Mit der Einstellung ,c36 = 0,0 %" ist die Endlagenfishrung bei ausfah-
render Antriebsstange deaktiviert.

Wirkrichtung steigend/fallend

- Endlagenfihrung Grenzwertiberschreitung (c35): Erreicht das Eingangssignal den Wert
'Endlagenfihrung Grenzwertiberschreitung', dann féhrt die Antriebsstange in die untere
Endlage. Mit der Einstellung ,c35 = 100,0 %" ist die Endlagenfihrung bei einfahrender
Antriebsstange deaktiviert.

- Endlagenfiihrung Grenzwertunterschreitung (c36): Erreicht das Eingangssignal den
Wert 'Endlagenfihrung Grenzwertunterschreitung', dann féhrt die Antriebsstange in die
obere Endlage. Mit der Einstellung ,c36 = 0,0 %,, ist die Endlagenfihrung bei ausfah-
render Antriebsstange deaktiviert.

Code Beschreibung WE Einstellbereich
¢35  Endlagenfihrung Grenzwertiberschreitung 97,0 % 50,0 bis 100,0 %
c36  Endlagenfihrung Grenzwertunterschreitung 1,0 % 0,0 bis 49,9 %

Bei aktiver Endlagenfihrung fahrt die Antriebsstange vorzeitig in die Endlagen.

16.5 Stellungsmeldesignal

Die Stellungsmeldung gibt den Ventilhub wieder. Dabei wird ein analoges Signal Gber die
Anschlussklemmen U OUT oder | OUT ausgegeben. Die Spanne des Stellungsmeldesignals
wird Uber die Parameter 'Bereichsanfang' und 'Bereichsende' eingestellt.
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i Info

— Bereichsanfang und -ende miissen je nach gewdhltem Eingangssignal einen Mindestab-
stand von 2,5 V oder 5 mA einhalten.

- Mit c37 = YES betragt das Stellungsmeldesignal im Fehlerfall 12 V oder 24 mA.

— Wahrend einer Initialisierung, Laufzeitmessung oder eines Nullpunktabgleichs ist das Stel-
lungsmeldesignal = 0 V oder 0 mA.

Code Beschreibung WE Einstellbereich
c05 Einheit mA mA (Stromsignal)
V (Spannungssignal)
c06  Bereichsanfang 4,0 mA 0,0 bis 7,5 V oder
0,0 bis 15,0 mA
c07  Bereichsende 20,0 mA 2,5 bis 10,0 V oder
5,0 bis 20,0 mA
c37  Fehlermeldung Gberlagern NO YES (Fehleranzeige aktiv)

NO (Fehleranzeige inaktiv)

16.6 Bindreingang

Die Funktion des Bindreingangs ist konfigurierbar. Uber 'Code ¢12' wird der Schaltzustand
fur die aktive Funktion festgelegt. €12 = NINV: Der Bindreingang ist aktiv, wenn die Ein-
gangsklemmen IN 4 +/IN 4 - miteinander verbunden sind. ¢12 = INV: Der Bindreingang ist
aktiv, wenn die Verbindung zwischen den Eingangsklemmen IN 4 +/IN 4 - unterbrochen
wird.

= Keine externe Versorgungsspannung an die Eingangsklemmen anlegen.
— Inaktiv (11 = NONE): Dem Bindreingang ist keine Funktion zugeordnet.

- Vorrangstellung (c11 = PRIO): Sobald der Bindreingang in den aktiven Schaltzustand
wechselt, wird die Vorrangstellung ausgeldst, und die Antriebsstange fchrt in die unter
'Code c34' eingestellte Hubstellung. Nach dem Wechsel des Bindreingangs in den inakti-
ven Schaltzustand folgt das Ventil dem Eingangssignal und beendet die Vorrangstellung.

- Ndchster Eintrag Informationsebene (c11 = NEXT): Ist unter 'Code c11' die Funktion
NEXT ausgewdhlt, zeigt das Display den ersten Code der Informationsebene (i01) an,
sobald der Bindreingang aktiviert wird. Bei jedem erneuten Aktivieren wird der ndchste
Code der Informationsebene angezeigt (02, i03 usw.). Das Display kehrt zum Startbild
zuriick, wenn die gesamte Informationsebene durchlaufen ist, oder wenn Gber die Dauer
von fiinf Minuten keine Bindrumschaltung erfolgte.
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- Hintergrundbeleuchtung (c11 = LAMP): Bei aktivem Schaltzustand des Bindreingangs
wird die Hintergrundbeleuchtung dauerhaft eingeschaltet.

- Handebene Hubverstellung beenden (c11 = MEND): Bei aktivem Schaltzustand des Bi-
ndreingangs wird der Handbetrieb beendet. Die Antriebsstange féhrt in die durch den
Automatikbetrieb vorgegebene Ventilstellung.

Code Beschreibung WE Einstellbereich

cll Funktion NONE NONE (inaktiv)
PRIO (Vorrangschaltung)
NEXT (ndichster Eintrag Informati-
onsebene)
LAMP (Hintergrundbeleuchtung)
MEND (Handebene Hubverstel-
lung beenden)

cl2 Schaltzustand fiir aktive Funktion NINV NINV (nicht invertiert)
INV (invertiert)

Mit c11 = PRIO:
c34  Hub fir Vorrangstellung 0,0% 0,0 bis 100,0 %

16.7 Bindrausgang

Bei dem Bindrrausgang handelt es sich um einen potentialfreien Kontakt. Die Funktion und

der Schaltzustand des Bindreingangs sind konfigurierbar.

- Inaktiv (c15 = NONE): Dem Bindrausgang ist keine Funktion zugeordnet.

- Stormeldung (c15 = FAIL): Bei einem Fehler (Symbol ') wird eine Stormeldung am Bi-
ndrausgang ausgegeben.

- Grenzkontakt (c15 = LIM): Der Bindrausgang wird als elektronischer Grenzkontakt ver-
wendet (vgl. Kap. 16.8). Notwendige Einstellungen werden in den Codes c21 bis 23
vorgenommen. Die Nutzung des Bindrausgangs als elektronischer Grenzkontakt ist unab-
hdngig von den optional eingebauten elektronischen Grenzkontakten.

- Vorrangstellung (c15 = PRIO): Ist die Vorrangstellung erreicht (c11 = PRIO), erfolgt nach
Stillstand des Antriebs eine Meldung am Bindrausgang.

- Bindreingang iibernehmen (c15 = BIN): Der Bindrausgang gibt den logischen Zustand
des Bindreingangs wieder.

- Handbetrieb melden (c15 = MAN]): Der Bindrausgang ist aktiv, wenn unter 'Code 2'
Handbetrieb (MAN) eingestellt oder die Handebene in TROVIS-VIEW aktiv ist.
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Code Beschreibung WE Einstellbereich

c15  Funktion NONE NONE (inaktiv)
FAIL (Stormeldung)
LIM (Grenzkontakt)
PRIO (Vorrangstellung)
BIN (Bindreingang ibernehmen)
MAN (Handbetrieb melden)

clé Schaltzustand fir aktive Funktion NINV NINV (nicht invertiert)
INV (invertiert)

Mit c15 = LIM
c21 Grenzkontakt Bindrausgang NONE NONE (inaktiv)
Meldung bei Ereignis HIGH (Uberschreitung)
LOW (Unterschreitung)
c22 Grenzkontakt Bindrausgang Schaltpunkt 10,0 % 0,0 bis 100,0 %
c23  Grenzkontakt Bindrausgang Hysterese 1,0 % 0,0 bis 10,0 %

16.8 Elektronische Grenzkontakte

Das Auslosen des elektronischen Grenzkontakts kann bei Uber- oder Unterschreitung eines

einstellbaren Schahpunkts erfolgen.

- Ausldsen bei Uberschreiten des Schaltpunkts: Der Grenzkontakt wird aktiviert, wenn der
Hub der Antriebsstange den Schaltpunkt Gberschreitet. Der Grenzkontakt wird deakti-
viert, wenn der Hub den Schaltpunkt um die Hysterese unterschreitet.

— Ausldsen bei Unterschreiten des Schaltpunkts: Der Grenzkontakt wird aktiviert, wenn
der Hub der Antriebsstange den Schaltpunkt unterschreitet. Der Grenzkontakt wird deak-
tiviert, wenn der Hub den Schaltpunkt um die Hysterese Uberschreitet.

i Info
Ist der Schaltounkt kleiner oder grofier als die Hysterese, bleibt ein aktivierter Grenzkontakt
davernd aktiv und kann nur durch einen Neustart (vgl. Kapitel ,Betrieb”) oder durch Zuriick-
setzen auf ,NONE” (c24, c27) deaktiviert werden.

16-8 EB 8331-4



Anhang A (Konfigurationshinweise)

Code Beschreibung WE Einstellbereich
c24  Grenzkontakt 1 NONE NONE (inaktiv)
Meldung bei Ereignis HIGH (Uberschreitung)
LOW (Unterschreitung)
c25 Grenzkontakt 1 Schaltpunkt 10,0 % 0,0 bis 100,0 %
c26  Grenzkontakt 1 Hysterese 1,0% 0,0 bis 10,0 %
c27 Grenzkontakt 2 NONE NONE ‘(incktiv)
Meldung bei Ereignis HIGH (Uberschreitung)
LOW (Unterschreitung)
c28  Grenzkontakt 2 Schaltpunkt 90,0 % 0,0 bis 100,0 %
c29  Grenzkontakt 2 Hysterese 1,0% 0,0 bis 10,0 %
16.9 Wiederanlauf

Bei Wiederkehr der Versorgungsspannung nach deren Ausfall startet der Antrieb gemaf3 der

eingestellten Wiederanlaufbedingungen.

- Normal (c43 = NORM): Der Antrieb verbleibt im Automatikbetrieb und folgt sofort dem
Eingangssignal.

- Nullpunktabgleich (c43 = ZERO): Der Antrieb fihrt einen Nullpunktabgleich durch.

—  Fester Stellwert (c43 = FIX): Der Antrieb wechselt in den Handbetrieb und féhrt auf den
Festen Stellwert Wiederanlauf-

- Stopp in Handebene (c43 = STOP): Der Antrieb wechselt in den Handbetrieb und setzt
den letzten Stellwert gleich dem Hand-Stellwert.

Code Beschreibung WE Einstellbereich

c43  Wiederanlauf NORM NORM (normal)
ZERO (Nullpunktabgleich)
FIX (fester Stellwert)
STOP (Stopp in Handebene)

Mit c43 = FIX
c44  Fester Stellwert Wiederanlauf 0,0% 0,0 bis 100,0 %
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16.10 Blockade

Blockadeerkennung (c51)

Der Antrieb erkennt eine Ventilblockade, indem er bei Auslésen des Endlagenschalters den
zuriickgelegten Hub mit dem bei der Initialisierung ermittelten Hub vergleicht. Zeigt der Ver-
gleich, dass der Endlagenschalter zu frish ausgelost hat, liegt eine Ventilblockade vor. Eine
Blockade wird im Display durch das Symbol 'y angezeigt.

Blockadebeseitigung (c52)

Bei aktiver Blockadebeseitigung féhrt die Antriebsstange maximal dreimal hintereinander
1 mm auf und dann wieder zu.

Blockierschutz (c53)

Der Blockierschutz verhindert, dass sich das Ventil festsetzt. Befindet sich die Antriebsstange
in der SchlieB3stellung (0 %), wird sie alle 24 Stunden nach ihrer letzten Bewegung minimal
auf- und wieder zugefahren.

Code Beschreibung WE Einstellbereich

c51 Blockadeerkennung NO NO (Funktion inaktiv)
YES (Funktion aktiv)

c52  Blockadebeseitigung NO NO (Funktion inaktiv)
YES (Funktion aktiv)

c53  Blockierschutz NO NO (Funktion inaktiv)

YES (Funktion aktiv)

16.11 Hub

Eingeschrankter Hubbereich (c63)

Der Parameter 'Eingeschrankter Hubbereich' legt den maximalen Hub der Antriebsstange
in % fest. Bezugsgrofie ist der Nennhub (c61). Mit c63 = 100,0 % liegt keine Einschrankung
des Hubbereichs vor.

Code Beschreibung WE Einstellbereich
c61 Nennhub mm » nur Anzeige
c63  Eingeschrdnkter Hubbereich 100,0 % 10,0 bis 100,0 %
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i Info
Der Ausgangssignalbereich wird immer Giber den eingestellten Hubbereich abgebildet.

Geschwindigkeit (c64)
Die Antriebsstange fahrt mit der gewdhlten Stellgeschwindigkeit auf die von dem Eingangssig-
nal vorgegebene Position. Es stehen zwei Stufen (NORM und FAST) zur Verfigung.

Aus dem Hub und der Stellgeschwindigkeit (c65) ergibt sich die Stellzeit (c66). Die Stellzeit ist
die Zeit, welche die Antriebsstange bendtigt, um den eingestellten Hub zu durchfahren. Es gilt:

Stellzeit in s = Hub in mm
Ste||geschwindigkeit in mm/s
Code Beschreibung WE Einstellbereich
c62  Getriebeausfihrung » nur Anzeige
cb4 Geschwindigkeit NORM NORM (normal), FAST (schnell)
c65  Stellgeschwindigkeit mm/s » nur Anzeige
c66  Stellzeit s » nur Anzeige

Totzone (Schaltbereich)

Durch die Totzone werden geringfiigige Bewegungen der Antriebsstange unterdriickt. Die
Totzone sefzt sich zusammen aus positiver und negativer Schaltdifferenz. Nach einem Still-
stand des Antriebs muss sich das Eingangssignal also mindestens um die Hélfte der einge-
stellten Totzone dindern, damit sich der Antrieb wieder bewegt.

Code Beschreibung WE Einstellbereich
c67  Totzone (Schaltbereich) 2,0% 0,5 bis 5,0 %
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16.12 Kennlinie

Die Kennlinie beschreibt das Ubertragungsverhalten zwischen dem Eingangssignal und der
Position der Antriebsstange (hier fir Wirkrichtung steigend/steigend >>).

- Linear (c71 = LIN): 103 in %
Der Hub folgt proportional dem Eingangssig- T
nal.
3 504
0 T | Xin%
0 50 100
Eingangssignal
- Gleichprozentig (c71 = EQUA): Yin%
. . . 100+
Der Hub folgt exponentiell dem Eingangssig-
nal.
3 504
0 : | Xin %
0 50 100
Eingangssignal
- Gleichprozentig invers (c71 = INV): Vi
S . 100
Der Hub folgt exponentiell invers dem Ein-
gangssignal.
3 50+
I
0 T { Xin %
0 50 100

Eingangssignal

16-12 EB 8331-4



- Benutzerdefiniert (<71 = USER, ¢72 = USE):

Anhang A (Konfigurationshinweise)

Ausgehend von der zuletzt ausgewdhlten Kennlinie kann eine neue Kennlinie Uber
elf Punkte definiert werden.

Code Beschreibung WE Einstellbereich

c71 Kennlinientyp LIN LIN (linear)
EQUA (gleichprozentig)
INV (gleichprozentig invers)
USER (benutzerdefiniert)

Mit ¢71 = USER

c72 = USE Benutzerdefinierte Kennlinie

HO, YO Eingangswert X0, Ausgangswert YO 0,0% 0,0 bis 100,0 %

HT, Y1 Eingangswert X1, Ausgangswert Y1 10,0% 0,0 bis 100,0 %

H2, Y2 Eingangswert X2, Ausgangswert Y2 20,0% 0,0 bis 100,0 %

H3, Y3 Eingangswert X3, Ausgangswert Y3 30,0% 0,0 bis 100,0 %

H4, Y4 Eingangswert X4, Ausgangswert Y4 40,0% 0,0 bis 100,0 %

H5, Y5 Eingangswert X5, Ausgangswert Y5 50,0% 0,0 bis 100,0 %

Hé, Y6 Eingangswert X6, Ausgangswert Y6 60,0% 0,0 bis 100,0 %

H7,Y7 Eingangswert X7, Ausgangswert Y7 70,0% 0,0 bis 100,0 %

H8, Y8 Eingangswert X8, Ausgangswert Y8 80,0% 0,0 bis 100,0 %

H9, Y9 Eingangswert X9, Ausgangswert Y9 90,0% 0,0 bis 100,0 %

H10, Y10 Eingangswert X10, Ausgangswert Y10 100,0 % 0,0 bis 100,0 %

EB 8331-4

16-13



Anhang A (Konfigurationshinweise)

Kennlinie invertieren

Wenn sich das Uberfragungsverhohen der Kennlinie zwischen Eingangssignal und Antriebs-
stangenposition entgegengesetzt verhalten soll, missen die Punkte entsprechend gesetzt wer-

den.
Nicht-invertierte Kennlinie Invertierte Kennlinie
Eingangswert X in % Ausgangswert Y in % Eingangswert X in % Ausgangswert Y in %
0 0 0 100,0
10,0 10,0 10,0 90,0
20,0 20,0 20,0 80,0
30,0 30,0 30,0 70,0
40,0 40,0 40,0 60,0
50,0 50,0 50,0 50,0
60,0 60,0 60,0 40,0
70,0 70,0 70,0 30,0
80,0 80,0 80,0 20,0
90,0 90,0 90,0 10,0
100,0 100,0 100,0 0
Antriebsverhalten bei nicht-invertierter (linearer) Kennlinie
Wirkrichtung (c42) Eingangssignal in % Ausgangssignal in % Antriebsstangenposition
Steigend/steigend 0 0 ausgefahren
>> 100 100 eingefahren
Steigend/fallend 0 0 eingefahren
<> 100 100 ausgefahren
Antriebsverhalten bei invertierter (linearer) Kennlinie
Wirkrichtung (c42) Eingangssignal in % Ausgangssignal in % Antriebsstangenposition
Steigend/steigend 0 100 eingefahren
>> 100 0 ausgefahren
Steigend/fallend 0 100 ausgefahren
<> 100 0 eingefahren
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16.13 Applikationen
= Konfigurationseinstellungen vgl. Kap. 16.14.2.

16.13.1 Stellungsregler

> Code 6: 'POSI' auswahlen.

Der Antriebshub folgt direkt dem Eingangssignal.

Das Eingangssignal wird an einem der folgenden Eingdinge angeschlossen:
— IN1 (mA)

- IN2(V)

Alternativ kann das Eingangssignal auch Uber die RS-485-Kommunikationsschnittstelle (Mo-
dbus RTU) vorgegeben werden.

Code | Parameter |Einste||bereich | WE

Eingangssignal

01  |Quelle mA (Stromsignal) mA

V (Spannungssignal)
VIA (via Schnittstelle)

c02  |Bereichsanfang 0,0 bis 15,0 mA 4,0 mA
0,0bis7,5V 20V
c03 |Bereichsende 9,0 bis 20,0 mA 20,0 mA
4,5bis 10,0V 100V

16.13.2 PID-Regler
= Code 6: 'PID' auswdhlen.

Eingangssignal

Das Eingangssignal fir die Regelgrofie wird an einem der folgenden Eingdinge angeschlos-
sen:

— IN1 (mA)

- IN2(V)

— IN3 (Pt 1000)
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Alternativ kann das Eingangssignal auch tber die RS-485-Kommunikationsschnittstelle (Mo-
dbus RTU) vorgegeben werden.

Die Art des Eingangssignals (Quelle) fir die Regelgrofie (mA, V, Pt 1000, via Schnittstelle)
wird mit Code cO1 eingestellt.

Die Einstellung des Eingangssignalbereichs fir mA- und V-Eingangssignale erfolgt mit dem
Bereichsanfang (Code c02) und dem Bereichsende (Code c03).

Wenn die Applikation PID zur Temperaturregelung mit einem Pt-1000-Sensor verwendet
wird, muss der fir die Regelung wirkende Temperatursensor am Anschluss IN3 angeschlos-
sen werden (vgl. Kapitel ,Montage”). An den Eingdngen INT und IN2 kénnen dann zuséitz-
lich Pt-1000-Sensoren angeschlossen werden, deren Messwerte Uber die RS-485-Schnittstelle
als Modbus-Datenpunkte ausgelesen werden kénnen (vgl. Kap. 16.16).

Messbereich

Der Messbereich der Regelgrofie wird mit der unteren Bereichsgrenze (Code ¢88) und der
oberen Bereichsgrenze (Code c89) eingestellt. Bei den Eingangssignalarten mA und V ist der
Messbereich werkseitig auf ~100 bis +300 eingestellt. Die Bereichsgrenzen kdnnen an den
Messbereich eines Messumformers angepasst werden.

Bei der Eingangssignalart Pt 1000 ist der Messbereich fest auf =50 bis +150 °C eingestellt.

Die Einstellgrenzen des Istwerts sind abhdngig vom Eingangssignal (Code c01) und der ein-
gestellten Einheit (Code c85), vgl. Tabelle 16-2.

Tabelle 16-2: Einstellgrenzen des Istwerts in Abhdngigkeit der Einstellparameter

Emga:(g);ﬂgnd Parameter Bereiche Einheit ¢85
Ohne % °C bar
mA/V/Schnitt- c88 unterer Wert | =1000...+999 - -100...4299 0...99
stelle c89 oberer Wert -999...+1000 - -99...4300 1...100
c88 unterer Wert - - -50
Pt 1000
89 oberer Wert - - +150
Sollwert

Der Sollwert wird mit Code c81 eingestellt. Er kann in der Betriebsebene unter Code 1 ange-
zeigt werden (vgl. Kapitel ,Betrieb”).

Bei der Ausfihrung mit Dreh-/Druckknopf wird der Sollwert angezeigt, solange der Dreh-/
Druckknopf gedrickt wird.
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Bei der Ausfihrung mit Drei-Tasten-Bedienung wird der Sollwert angezeigt, solange die Aus-
wahltaste () gedriickt wird. Bei dieser Ausfihrung lésst sich der Sollwert in der Betriebsebe-
ne durch gleichzeitiges Driicken der Auswahl- und Cursortasten einstellen.

Der Einstellbereich fir den Sollwert wird mit Code ¢86 (untere Einstellgrenze) und Code 87
(oberen Einstellgrenze) eingestellt und liegt innerhalb des eingestellten Istwertbereichs,
vgl. Bild 16-2.

Die Einstellgrenzen des Sollwertbereichs sind abhdngig vom eingestellten Eingangssignal
(Code cO1) und der eingestellten Einheit (Code c85), vgl. Tabelle 16-3.

Mit Code ¢85 konnen folgende physikalischen Einheiten eingestellt werden:

- keine
- %
- °C
- bar
Tabelle 16-3: Einstellgrenzen des Sollwerts in Abhéngigkeit der Einstellparameter
Einga:g:signal Parameter Bereiche Einheit ¢85
Ohne % °C bar
mA/V/Schnitt- c86 unterer Wert -1000...+999 0..99 -100...4299 0..99
stelle 87 | oberer Wert -999..+1000 |  1..100 -99...+300 1..100
c86 unterer Wert - - -50...+149
Pt 1000
87 oberer Wert - - -49..+150
c88 c86 c81 c87 89 bar/%/°C

? 81 Sollwert

c86 untere Sollwert-Einstellgrenze
c87 obere Sollwert-Einstellgrenze
c88 untere Istwert-Bereichsgrenze
c89 obere Istwert-Bereichsgrenze

Bild 16-2: Zuldssige Sollwert-Einstellgrenzen und Istwert-Bereichsgrenzen (nur bei Applikation PID
und POSF)
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Regelparameter

Um das Regelverhalten zu beeinflussen, konnen folgende Parameter eingestellt werden:

Proportionalbeiwert K, (Code c82)
Nachstellzeit Ty, (Code c83)
Vorhaltzeit T, (Code c84)
Arbeitspunkt Y, (Code c80)

Die Regeldifferenz (%) und somit auch die Einstellung des Proportionalbeiwerts K, beziehen
sich auf eine Messspanne von 100. So ergibt sich z. B. bei einer Regeldifferenz von 5 °C
und einem Proportionalbeiwert von 2 ein Hub von 10 %. Die Einstellung des Eingangsmess-
bereichs hat keinen Einfluss auf das Regelverhalten.

Mit der Nachstellzeit Ty = O wird der I-Anteil abgeschaltet.

Mit der Vorhaltzeit T, = O wird der D-Anteil abgeschaltet.

Wirkrichtung
Die Wirkrichtung der Regeldifferenz des Prozessreglers (nicht invertiert/invertiert) wird mit

Code c90 eingestellt. Die Wirkrichtung des Stellungsreglers (steigend/steigend oder stei-
gend/fallend) wird mit Code c42 eingestellt.
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Code | Parameter Einstellbereich WE
Eingangssignal
01  |Quelle mA (Stromsignal) mA
V (Spannungssignal)
C (Pt-1000)
VIA (via Schnittstelle)
c02 |Bereichsanfang 0,0 bis 15,0 mA 4,0 mA
0,0bis7,5V 20V
c03 |[Bereichsende 9,0 bis 20,0 mA 20,0 mA
4,5bis 10,0V 100V
PID-Regler
c80 |Arbeitspunkt Y, 0 bis 100 % 0%
81 |Sollwert 0,0 bis 100,0 % 50,0%
c82 |Proportionalbeiwert K, 0,1 bis 50,0 1,0
c83  [Nachstellzeit T, 0 bis 999 s 20s
c84  |Vorhaltzeit T, 0 bis 999 s 0s
Skalierung des Sollwerts fir den PID-Regler
<85 |Einheit NONE (keine) CEL
PER (%)
CEL (°C)
BAR (bar)
c86  |Untere Einstellgrenze Vgl. Tabelle 16-3. 0
c87 |Obere Einstellgrenze Vgl. Tabelle 16-3. 100
Istwerteinstellung
c88  |Untere Bereichsgrenze Vgl. Tabelle 16-2. 0
c89 |Obere Bereichsgrenze Vgl. Tabelle 16-2. 100

Regeldifferenz

c90  |Funktion

0O: Invertiert
1: Nicht invertiert
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16.13.3 Auf/Zu-Betrieb
> Code 6: '2STP' auswdhlen.

Die Ansteuerung erfolgt Gber den Bindreingang IN2. Bei aktivem Schaltzustand des Bindrein-
gangs féhrt die Antriebsstange ein (100 % des eingestellten Hubbereichs). Bei inaktivem
Schaltzustand des Bindreingangs féhrt die Antriebsstange in die Schlief3stellung (0 %).

Code | Parameter |Einsle||bereich | WE

Eingangssignal

c04 |Logik 0: Invertiert 1
1: Nicht invertiert

16.13.4 Dreipunki-Betrieb

= Code 6: '3STP' auswdhlen.

Die Ansteuerung erfolgt Uber die Bindreingdnge IN2 (Antriebsstange einfahren) und IN3
(Antriebsstange ausfahren).

Code | Parameter Einstellbereich | WE

Eingangssignal

c04  |Logik 0: Invertiert 1
1: Nicht invertiert

16.13.5 Temperaturregelung bei Eingangssignalausfall

= Code 6: 'POSF' auswahlen.

Die Funktion entspricht im Normalbetrieb der der Applikation ,Stellungsregler”

(vgl. Kap. 16.13.1). Der Antriebshub folgt dem Eingangssignal. Das einzustellende Ein-
gangssignal (Codes c01, c02, c03) bezieht sich auf den Sollwert des Stellungsreglers.

Das Eingangssignal fir den Stellungsregler wird an einem der folgenden Eingdnge ange-
schlossen:

~ INT (mA)

~ IN2(V)

Alternativ kann das Eingangssignal auch tber die RS-485-Kommunikationsschnittstelle (Mo-
dbus RTU) vorgegeben werden.
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Sollwert fiir Temperaturregelung bei Eingangssignalausfall

Bei Ausfall des Eingangssignals oder Unterschreitung des eingestellten Bereichsanfangs wird
der im Antrieb festgelegte Sollwert (Code c81) durch den integrierten PID-Regler ausgeregelt.

Dafiir muss am Eingang IN3 ein Pt-1000-Sensor angeschlossen werden.
Die Einheit des Sollwerts ist fest auf °C und der Messbereich auf =50 bis +150 °C eingestellt.

Der Einstellbereich fir den Sollwert wird mit Code c86 (untere Einstellgrenze) und Code <87
(oberen Einstellgrenze) eingestellt (vgl. Bild 16-2).

i Info
Bei der Applikation Temperaturregelung bei Eingangssignalausfall 'POSF' ist bei Ausfall
des Eingangssignals ausschlieB3lich eine Temperaturregelung mit einem Pt-1000-Sensor mog-

lich.

Bei der Ausfihrung mit Dreh-/Druckknopf wird der Sollwert angezeigt, solange der Dreh-/
Druckknopf gedriickt wird.

Bei der Ausfihrung mit Drei-Tasten-Bedienung wird der Sollwert angezeigt, solange die Aus-
wahltaste () gedriickt wird. Bei dieser Ausfihrung lésst sich der Sollwert in der Betriebsebe-
ne durch gleichzeitiges Driicken der Auswahl- und Cursortasten einstellen.

Um das Regelverhalten zu beeinflussen, konnen folgende Parameter eingestellt werden:

- Proportionalbeiwert K, (Code c82)

- Nachstellzeit Ty, (Code ¢83)

- Vorhaltzeit T, (Code c84)

- Arbeitspunkt Y, (Code ¢80)

Die Regeldifferenz (%) und somit auch die Einstellung des Proportionalbeiwerts K, beziehen
sich auf eine Messspanne von 100.

Wirkrichtung

Die Wirkrichtung der Regeldifferenz des Prozessreglers wird mit Code 90 eingestellt. Die
Wirkrichtung des Stellungsreglers (steigend/steigend oder steigend/fallend) wird mit Code
c42 eingestellt.
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Code | Parameter | Einstellbereich WE
Eingangssignal
01  [Quelle mA (Stromsignal) mA
V (Spannungssignal)
VIA (via Schnittstelle)
c02 |Bereichsanfang 1,0 bis 15,0 mA 1,1 mA
0,5bis7,5V 0,6V
c03 |Bereichsende 9 bis 20,0 mA 20,0 mA
4,5bis 10,0V 100V
PID-Regler
c80 |Arbeitspunkt Y, 0 bis 100 % 0%
c81 |[Sollwert 0,0 bis 100,0 % 50,0%
c82 |Proportionalbeiwert K, 0,1 bis 50,0 1,0
c83  [Nachstellzeit Ty 0 bis 999 s 20s
c84  |Vorhaltzeit T, 0 bis 999 s Os
Skalierung des Sollwerts fir den PID-Regler
c86  |Untere Einstellgrenze -50 bis +149 °C -50
c87 |Obere Einstellgrenze —49 bis +150 °C +150
Regeldifferenz
c90  [Funktion 0: Invertiert 1

1: Nicht invertiert
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16.14 Ebenen und Parameter

16.14.1 Bedienebene

Standardebene im Betrieb

Anhang A (Konfigurationshinweise)

Code Parameter Auswahl/Anzeige Kapitel
(Abbruch mit ESC)
Startbild
0/1 je nach Applikation » nur Anzeige Inbetriebnahme und
Konfiguration
Bedienebene
1 Stellwert » nur Anzeige
2 Betriebsart AUTO (Automatikbetrieb)
MAN (Handbetrieb)
30 Stellwert Handbetrieb 0,0 bis 100,0 %
4 Leserichtung DISP, dSId
5 Initialisierung starten > INI
6 Applikation POSI (Stellungsregler)
PID (PID-Regler)
2STP (Auf/Zu-Betrieb)
3STP (Dreipunkt-Betrieb)
3 ottt
Konfiguration
Schnell-Konfigurationsebene IN, OUT, DIR
Schlisselzahl > KEY
10 Konfigurationsebene aufrufen >CO
2> Vgl Kap. 16.14.2.
1 Informationsebene aufrufen > INF
> Vgl. Kap. 16.14.3
20 Service-Ebene aufrufen > SER
> Vgl. Kap. 16.14.4
23 Kommunikationsebene aufrufen > COM
> Vgl. Kap. 16.14.5

EB 8331-4

16-23



Anhang A (Konfigurationshinweise)

Code Parameter Auswahl/Anzeige Kapitel
(Abbruch mit ESC)

Ausnahmefehler (nur sichtbar, wenn der Fehler ansteht)

EF Endtest nicht bestanden ENDT

EOO Fehler: Keine Initialisierung ausgefihrt RUNT

EO1 Fehler: Eingangssignalausfall FAIL

E02 Fehler: Blockade BLOC

EO3 Fehler: Beide Endlagenschalter sind ein SWI R

Stérungen

EO4 Fehler: Abbruch Stangennachfiihrung einfahren SIN

E05 Fehler: Abbruch Stangennachfishrung ausfahren SOuUT

E06 Fehler: Motor oder Potentiometer dreht sich nicht MOT

EO8 Plausibilitctsfehler PLAU

E09 Busausfall BUS

EEPROM-Fehler (nur sichtbar, wenn der Fehler ansteht)

E11 Fehler: keine Grundeinstellung NTRV

E12 Fehler: keine Konfiguration NCO

E13 Fehler: keine Kalibrierung NCAL Stdrungen

E14 Fehler: keine Potentiometer-Kalibrierung NPOT

E15 Fehler: keine Laufzeit NRUN

1 aufrufbar nur in der Betriebsart Handbetrieb (MAN)
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16.14.2 Konfigurationsebene

Code 10, Anzeige: >CO

Anhang A (Konfigurationshinweise)

POSI
PID §
25TP S
3sTP 2
POSF <
Code | Parometer | L 50 we D
Eingangssignal
<01 [Quelle mA (Stromsignal) mA . .
V (Spannungssignal) . .
C (Pt 1000) . -
VIA (via Schnittstelle) . .
Applikation POSI und PID
<02 |Bereichsanfang 0,0 bis 15,0 mA?2 4,0 mA o _
2,0bis 7,5V 20V
Applikation POSF
<02 |Bereichsanfang 1,0 bis 15,0 mA 4,0 mA _ .
0,0 bis7,5V 20V
c03 |Bereichsende 9.0 bis 20,0 mA 20 mA
4,5 bis 10,0V 10,0V
c04 |Logik 0: Invertiert 1 _ _
1: Nicht invertiert
Stellungsmeldesignal
<05 |Einheit mA (Stromsignal) mA . .
V (Spannungssignal)
<06 |Bereichsanfang 0,0 bis 15,0 mA 4,0 mA
Obis7,5V : :
c07 |Bereichsende 5,0 bis 20,0 mA 20,0 mA
2,5bis 10,0V ’ ’
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Code

Parameter

Einstellbereich
(Abbruch durch ESC)

WE

POSI

PID

2STP

3STP
POSF

Applikation

Kundenspezifische

Daten

Bindreingang

cll

Funktion

NONE (inaktiv)

PRIO (Vorrangstellung)

NEXT (ndchster Eintrag Informati-
onsebene)

LAMP (Hintergrundbeleuchtung
ein)

MEND (Handebene Hubverstel-
lung beenden)

NONE

cl2

Logik

NINV (nicht invertiert)
INV (invertiert)

NINV

ol

ol

ol

ol

Bindrausgang

cl5

Funktion

NONE (inaktiv)

FAIL (Betriebsstorung melden)
LIM (elektronischer Grenzkon-
takt)

PRIO (Vorrangstellung erreicht)
BIN (Bindreingang Ubernehmen)

MAN (Handbetrieb melden)

NONE

clé

Logik

NINV (nicht invertiert)
INV (invertiert)

NINV

ol)

ol)

ol)

ol)

ol)

Elektronischer Grenzkontakt Bindrausgang

c21

Meldung bei Ereignis

NONE (inaktiv)
HIGH (Uberschreitung)
LOW (Unterschreitung)

NONE

c22

Schaltpunkt

0,0 bis 100,0 %

10,0 %

ol)

ol)

ol)

ol)

ol)

c23

Hysterese

0,0 bis 10,0 %

1,0%

ol)

ol)

ol)

ol)

ol)
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POSI
(=
PID .0
o
25TP =
3sTP =
POSF <
Einstellbereich Kundenspezifische
Code | Parameter (Abbruch durch ESC) b Daten
Elektronischer Grenzkontakt 1
c24 |Meldung bei Ereignis | NONE (inaktiv) NONE
HIGH (Uberschreitung) LI B A B )
LOW (Unterschreitung)
c25 |Schaltpunkt 0,0 bis 100,0 % 10,0% | oV o1} ol o1} ol)
c26 |Hysterese 0,0 bis 10,0 % 1,0% olll ol) ol) ol ol)
Elektronischer Grenzkontakt 2
c27 |Meldung NONE (inaktiv) NONE
HIGH (Uberschreitung) o|o|efo]|e
LOW (Unterschreitung)
c28 | Schaltpunkt 0,0 bis 100,0 % 90,0% | ol ol ollf ol ol
c29 [Hysterese 0,0 bis 10,0 % 1,0% ol ol) ol) ol ol)
Eingangssignal
c31 |Eingangssignalausfall | NO (nein) NO N I O O
erkennen YES (ja)
<32 |Stellwert bei INT (interner Stellwert) INT al ol 11 o
Eingangssignalausfall | LAST (letzte Position)
<33 |Inferner Stellwert 0,0 bis 100,0 % 0,0% ol ol — | — | o)
c34 |Hub fir Vorrangstel- | 0,0 bis 100,0 % 0,0%
|Ung L] L] L] L] L]
<35 End|c|ger1|:uhrung 50,0 bis 100,0 % 970% | o lol 1 1
Stange eingefahren
c36 |Endlagenfihrung 0,0 bis 49,9 % 1,0% S I O
Stange ausgefahren
c37 |Fehlermeldung Gber- | YES (Fehleranzeige aktiv) NO dlololols
lagern NO (Fehleranzeige inaktiv)
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POSI
c
PID .0
T
2STP =
3sTP =
POSF <
Einstellbereich Kundenspezifische
Code | Parameter (Abbruch durch ESC) b2 Daten
Betrieb
c42 |Wirkrichtung >> (Steigend/steigend) >> I I O I
<> (Steigend/fallend)
c43 |Wiederanlauf NORM (normail) NORM
ZERO (Nullpunktabgleich) clololols
FIX (fester Stellwert)
STOP (Stopp in Handebene)
c44 |Fester Stellwert Wie- | 0,0 bis 100,0 % 00% ool ol ol ol
deranlauf 11"
Blockade
c51 [Blockadeerkennung | NO (Funktion inaktiv) NO clelolols
YES (Funktion aktiv)
c52 |Blockadebeseitigung | NO (Funktion inaktiv) NO ol ol ol ol ol
YES (Funktion aktiv)
c53 [Blockierschutz Ventil | NO (Funktion inaktiv) NO clololols
YES (Funktion aktiv)
Hub
c61 |Nennhub » nur Anzeige mm L3N O T R =
c63 |Eingeschrankter Hub- | 10,0 bis 100,0 % 100,0 % elelolols
bereich
c64 |Geschwindigkeit NORM (normal) NORM elolololse
FAST (schnell)
c65 |Stellgeschwindigkeit | » nur Anzeige oo oo e =
c66 | Stellzeit » nur Anzeige s L3N O T R =
c67 |Totzone 0,5 bis 5,0 % 2,0%
L] L] L] L] L]
(Schaltbereich)
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+150

POSI
(=
PID ]
T
25TP 2
3sTP =
POSF =
Einstellbereich Kundenspezifische
Code | Parameter (Abbruch durch ESC) b Daten
Kennlinie
c71 |Kennlinientyp LIN (linear) LIN
EQUA (gleichprozentig) o .
INV (gleichprozentig invers)
USER (benutzerdefiniert)
c72 |Benutzerdefiniert Benutzerdefiniert .
ol) ol) ol)
Kennlinie
PID-Regler
c80 |Arbeitspunkt Y, 0 bis 100 % 0% —| e .
c81 [Sollwert 0,0 bis 100,0 % 500% |[—| e .
c82 |Proportionalbeiwert | 0,1 bis 50,0 1,0 . .
Kp
c83 [Nachstellzeit T, 0 bis 999 s 20s —| e .
c84 |Vorhdltzeit T, 0 bis 999 s 0s —| e .
Skalierung des Sollwerts fisr den PID-Regler
¢85 |Einheit NONE (keine) CEL
PER (%) . )
CEL(°C)
BAR (bar)
c86 |Untere Einstellgrenze | vgl. Kap. 16.13.2und 16.13.5 | O —| e .
c87 |Obere Einstellgrenze | vgl. Kap. 16.13.2und 16.13.5 | 100 —| e .
Istwerteinstellung
c88 |Untere Applikation PID vgl. 0
Bereichsgrenze Kap. 16.13.2 —| e o3
Applikation POSF: =50
c89 |Obere bei Applikation PID vgl. 100
Bereichsgrenze Kap. 16.13.2 Applikation POSF: - | o3
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POSI
c
PID .0
T
2STP =
3sTP =
POSF <
Einstellbereich Kundenspezifische
Code | Parameter (Abbruch durch ESC) b2 Daten
Regeldifferenz
<90 [Funktion 0: Nicht invertiert, 1: Invertiert | 0 | — e |- | — |
Antrieb
91 |Individuelle Schlissel- | NO (nein) NO Y R R I
L] L] L] L] L]
zahl wirksam YES (ja)
c92 |Individuelle Schlissel- | 0000 bis 1999 0000 N R R Y
L] L[] L] L] L]
zahl
c93 |Hintergrundbeleuch- | NO (nein) NO
L] L] L] L] L]
tung davernd an YES (ja)
c94 |Schlisselzahl ist wirk- | NO (nein) NO
L] L] L] L] L]
sam YES (ja)
) Bearbeitung nur durch vorheriges Aktivieren eines Konfigurationspunkts
2 abhdngig von Einstellung cO1
16.14.3 Informationsebene
Code 11, Anzeige: >INF
Code | Parameter (nur Anzeige) Anzeige/Einheit Kapitel
Eingangssignal
i01 Eingangssignal Bereichsanfang Voder mA )
i02 Eingangssignal Bereichsende Voder mA ) Inbetriebnahme und Kon-
i03 Stellwert %/ Zustand figuration
i04 Einheit V oder mA 1)
Regelung
i05 Istwert %/°C/bar/ohne Einheit
i06 Sollwert %/°C/bar/ohne Einheit
i07 Regeldifferenz % Auvlbau und
9 2 Wirkungsweise
i08 Aktiver Regler Zustand
i09 Stellwert %
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Code | Parameter (nur Anzeige) Anzeige/Einheit | Kapitel

Hub

il Antriebshub % Inbetriebnahme und Kon-
i2 Antriebshub mm figuration
Stellungsmeldesignal

i21 Stellungsmeldesignal Bereichsanfang V oder mA ")

i22 Stellungsmeldesignal Bereichsende V oder mA 1) Inbetriebnahme und Kon-
i23 Stellungsmeldesignal % figuration

i24 Stellungsmeldesignal VodermA ")

Bindre Signale

i31 Status Bindreingang ON/OFF Inbetriebnahme und Kon-
i32 | Status Bindrausgang ON/OFF figuration
Endlagenschalter

i41 Status Endlagenschalter Stange eingefahren ON/OFF Inbetriebnahme und Kon-
i42 Status Endlagenschalter Stange ausgefahren | ON/OFF figuration

Konfiguration

i51 Wirkrichtung >>/<>

i52 Eingeschrdnkter Hubbereich % Inbetriebnahme und Kon-
i53 | Stellzeit s figuration

i54 Applikation POSI/PID/2STP/3STP/POSF

Diagnose

i61 Doppelhibe ab 10000 in Kilo

162 Antriebsinnentemperatur °C

163 Niedrigste Antriebsinnentemperatur °C

164 Hochste Antriebsinnentemperatur °C

i00 Informationsebene verlassen

I Die Einheit mA wird im Display durch das Symbol 'E dargestellt.
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16.14.4 Service-Ebene
Code 20, Anzeige: >SER

Code

Parameter

Anzeige/Auswahl
(Abbruch durch ESC)

Kapitel

Information - Antrieb

do1 Firmwareversion » nur Anzeige Kennzeichnungen am
do2 Revisionsnummer » nur Anzeige Gerdit
Fehler - Zustand
d10 | Betriebsstorung » nur Anzeige
dn Vorrangstellung ausgeldst YES (o) Stdrungen
NO (nein)

Fehler — Ausnahmefehler
d20 | Keine Initialisierung ausgefihrt
d21 Eingangssignalausfall
d22 | Blockade
d23 | Beide Endlagenschalter ein » nur Anzeige

- - YES (ja) Stérungen
d24 | Abbruch Stangennachfihrung einfahren NO (nein)
d25 | Abbruch Stangennachfiihrung ausfahren
d26 | Motor oder Potentiometer dreht sich nicht
d26 Sensorbruch
Fehler - EEPROM-Fehler
d31 Fehler EEPROM Grundeinstellung
d32 | Fehler EEPROM Konfiguration » nur Anzeige
d35 | Fehler EEPROM Kalibrierung E RD (Lesefehler)
d36 | Fehler EEPROM Potentiometer-Kalibrierung E WR (Schreibfehler)
d41 Fehler EEPROM Seriennummer Storungen
d42 | Fehler EEPROM Ferfigungsparameter
d43 | Fehler EEPROM Laufzeit > nur Anzeige

E RD (Lesefehler)
d44 | Fehler EEPROM Statusmeldungen E WR (Schreibfehler)
d45 | Fehler EEPROM Statistik
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Code

Parameter

Anzeige/Auswahl
(Abbruch durch ESC)

Kapitel

Test — Aktionen

d51 | Nullpunktabgleich starten ZER

d52 | Initialisierung starten INI

d53 | Reset ausldsen RES

d54 | Werkseinstellung im Antrieb laden DEF

d55 | Display testen TEST (alle Segmente einblenden)

Inbetriebnahme und

Konfiguration

Test — Laufzeit

dé1 | Laufzeitmessung starten RUN
dé2 | gemessene Laufzeit » nur Anzeige in s Inbet.rlebm?hme und
Konfiguration
dé3 | gemessener Weg » nur Anzeige in mm
d0o | Ebene verlassen | > ESC
& Tipp
Mit der Software TROVIS-VIEW kénnen weitere Parameter der Service-Ebene aufgerufen
werden.
EB 8331-4 16-33



Anhang A (Konfigurationshinweise)

16.14.5 Kommunikationsebene

Code 23, Anzeige: >COM
Anzeige/Auswahl .
Code | Parameter (Abbruch durch ESC) WE Kapitel
Serielle Schnittstelle
A51 | Kommunikation ENAB (freigegeben) ENAB
DISA (gesperrt)
Schnittstellenmodul
A61 | Kommunikation ENAB (freigegeben) ENAB
DISA (gesperrt)
A62 | Schnittstellenmodul 485 (RS-485) NONE
USB (USB)
ETH (Ethernet)
NONE (keines)
A63 | Protokoll AUTO (automatisch: SSP, Modbus) AUTO
MODX (Modbus, einstellbar)
Schnittstellenmodul Modbus
Aé4 | Stationsadresse 1 bis 247 1
A65 | Baudrate (in Baud) 1200 9600
2400
4800
9600
192 (19200)
A66 | Stoppbits und Paritéit TSNP (1 Stoppbit, keine Paritdt) 1SNP
1SEP (1 Stoppbit, gerade Paritdt)
1SOP (1 Stoppbit, ungerade Paritcit)
25NP (2 Stoppbits, keine Paritt)
A67 | Busausfalliberwachung in min (Timeout) | O bis 99 0
AOO | Ebene verlassen > ESC
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Kennlinienebene

Code | Parameter Auswahl WE Kapitel g:r::nspeziﬁsche
HO X0 0,0 bis 100,0 % 0,0%

YO YO 0,0 bis 100,0 % 0,0%

H1 X1 0,0 bis 100,0 % 10,0 %

Y1 Y1 0,0 bis 100,0 % 10,0 %

H2 X2 0,0 bis 100,0 % 20,0 %

Y2 Y2 0,0 bis 100,0 % 20,0 %

H3 X3 0,0 bis 100,0 % 30,0%

Y3 Y3 0,0 bis 100,0 % 30,0 %

H4 X4 0,0 bis 100,0 % 40,0 %

Y4 Y4 0,0 bis 100,0 % 40,0 %

H5 | X5 0,0 bis 100,0 % 50,0% Inbetriebnahme
Y5 | Y5 0,0 bis 100,0 % 50,0 % und Konfiguration
Hé X6 0,0 bis 100,0 % 60,0 %

Yé Yé 0,0 bis 100,0 % 60,0 %

H7 X7 0,0 bis 100,0 % 70,0 %

Y7 Y7 0,0 bis 100,0 % 70,0 %

H8 X8 0,0 bis 100,0 % 80,0 %

Y8 Y8 0,0 bis 100,0 % 80,0 %

H? X9 0,0 bis 100,0 % 90,0 %

Y9 Y9 0,0 bis 100,0 % 90,0 %

H10 | X10 0,0 bis 100,0 % 100,0 %

Y10 |[Y10 0,0 bis 100,0 % 100,0 %

HOO | Ebene verlassen
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16.15 Weitere Codes, die im Display gemeldet werden konnen

Code | Funktion Zustand Text
F11 Nullpunktabgleich aktiv ZERO
F12 | Initialisierung aktiv INIT
F13 | Laufzeitmessung aktiv RUN
F41 Blockierschutz aktiv BPRO
F42 Blockadebeseitigung aktiv BREM
Fé1 Handebene Antriebsstange einfahren akfiv MIN
F63 | Handebene Antriebsstange ausfahren aktiv MOUT
Fé64 | Handebene Antriebsstange stopp aktiv MSTO

16.16 Auszug aus der Modbusliste

Der elektrische Antrieb kann ab der Firmwareversion 3.10 mit einem RS-485-Modul zur
Nutzung des Protokolls Modbus-RTU ausgeristet werden. Dabei handelt es sich um ein Mas-
ter-Slave-Protokoll, wobei z. B. eine Leitstation der Master und der elektrische Antrieb der
Slave ist.

Folgende Modbus-Funktionen werden unterstitzt:

Code Modbus-Funktion Anwendung

1 Read Coils Zustand mehrerer Digitalausgdnge im Bit-Format lesen
3 Read Holding Registers Mehrere Parameter lesen

5 Write Single Coil Einzelnen Digitalausgang im Bit-Format schreiben

6 Write Single Register Einzelnen Parameter wortweise schreiben

15 Write Multiple Coils Mehrere Digitalausgdnge im Bit-Format schreiben

16 Write Multiple Registers Mehrere Parameter wortweise schreiben
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Der elekirische Antrieb kann die folgenden Modbus-Fehlerantworten geben:

Fehlercode | Fehler

Ursache

1

Unzuldssige Funktion

Der Funktions-Code wird nicht unterstitzt

qnnehmen

2 Unzuldssige Datenadresse Eine Registeradresse ist ungiltig oder schreibgeschitzt

3 Ungiltiger Datenwert Ein in den Daten enthaltener Wert ist unzuldssig oder
nicht plausibel

4 Slave-Gerdtefehler Wahrend einer Aktion ist ein nicht behebbarer Fehler
cufgefreten

) Slave belegt (Busy) Der Slave ist beschaftigt und kann die Anfrage nicht

Im Folgenden werden einige wichtige Datenpunkte aus der Modbus-Datenpunkiliste aufge-
fihrt. Die komplette Datenpunkdliste ist auf Anfrage erhdltlich.

i Info
Die Daten werden unverlierbar im EEPROM gespeichert. Diese Speicherart hat eine begrenz-
te Lebensdauer von mindestens 100.000 Schreibzyklen pro Speicheradresse. Werden Konfi-
gurationen und Parameter ausschliefBlich manuell am Geréit oder Gber TROVIS-VIEW gedin-
dert, so ist ein Uberschreiten der maximalen Schreibzyklen-Anzahl nahezu ausgeschlossen.
Jedoch ist bei automatischen Parameterdnderungen (z. B. iiber die Modbus-Kommunikation)
die maximale Schreibzyklen-Anzahl unbedingt zu beachten und es sind Maf3nahmen gegen

ein zu hdufiges Schreiben der Parameter zu ergreifen.

Ubertragungsbereich Anzeigebereich
HR | Bezeichnung Zugriff
Anfang Ende Anfang Ende
Ausfihrung des Antriebs
1 | Gerdtetyp (3374 oder 3375) R 3374 3375 3374 3375
2 | - reserviert —
3 | Revision R 300 9999 3,00 99,99
4 | Seriennummer Teil 1 (obere 4 Dezimalstellen) R 9999 9999
5 | Seriennummer Teil 2 (untere 4 Dezimalstellen) R 9999 9999
6 | Firmwareversion R 100 9999 1,00 99,99
7 | Firmwareversion freigegeben R 1 1
8 | Modbus-Stationsadresse R 255 255
9 | Getriebeausfihrung R 2 2
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Uberiragungsbereich Anzeigebereich
HR | Bezeichnung Zugriff
Anfang Ende Anfang Ende

Regelung

10 | Applikation R 4 4
11 | Wirkrichtung R 1 1
Betriebswerte Eingdinge fir Applikation Stellungsregler
12 | Stellwert in % R/W 1000 0 100,0
13 | Eingangssignal in mA oder in V R 2400 24,0
14 | Einheit Eingangssignal R 1 1
Befriebswerte Eingdinge fir Applikation PID-Regler
15 | Istwert in Einheit (PID-Regler) R -10000 10000 -1000 1000
16 | Sollwert in Einheit (PID-Regler) R -10000 10000 -1000 1000
17 | Einheit (PID-Regler) R 0 3 0 3
Befriebswerte Ausgdnge
18 | Hub in % R 0 1000 0 100,0
19 | Hub in mm R 0 1000 0 100
20 | Regeldifferenz Stellungsregler in % (Stellwert/Hub) R -1000 1000 0 100
21 | Regeldifferenz PID-Regler in % (Sollwert/Istwert) R -1000 1000 0 100
Befriebswerte Stellungsmeldung
22 | Stellungsmeldung in % R 1000 0 100,0
23 | Stellungsmeldung in mA/V R 240 24,0
24 | Einheit Stellungsmeldung R 1 1
Handebene Leitstation
25 | Hand-Stellwert Handebene Leitstation in % R/W 0 1000 0 100,0
26 | Regeldifferenz Handebene Leitstation in % R -1000 1000 -100,0 100,0
Prozesswerte
27 | Stellwert (Handebene vor Ort) in % R 0 1000 0 100,0
28 | Status Stellwert R

Bindre Betriebsdaten

CL | Bezeichnung COILS (1 Bit) Zugriff Status 0 Status 1
Betriebszustinde

1 | Betriebsstorung nein ja

2 | Wartungsanforderung nein ja
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CL | Bezeichnung COILS (1 Bit) Zugriff Status 0 Status 1
3 | Handebene vor Ort aktiv R nein ja
4 | Freigabe Handebene Leitstation Hubverstellung R/W *H nein ja
Bindireingang
5 | Zustand Bindreingang R Aus Ein
6 | Bindreingang Schaltkontakt R Aus Ein
Grenzwerte
7 | Zustand elektronischer Grenzkontakt 1 R Aus Ein
8 | Zustand elektronischer Grenzkontakt 2 R Aus Ein
9 | Elektronische Grenzkontakte vorhanden R Aus Ein
Endlagenschalter
10 | Endlagenschalter Stange eingefahren R Aus Ein
11 | Endlagenschalter Stange ausgefahren R Aus Ein
Bindrausgang
12 | Bindrausgang logischer Zustand R Aus Ein
13 | Schaltkontakt Bindrausgang R Aus Ein
14 | Freigabe Handebene Leitstation Bindrausgang R/W nein ja
15 | Logischer Zustand Handebene Leitstation Bindrausgang R/W Aus Ein
Ausnahmefehler
16 | Endtest nicht bestanden R nein ja
17 | Plausibilitgtsfehler R nein ja
18 | Motor oder Potentiometer dreht sich nicht R nein ja
19 | Beide Endlagenschalter sind aktiv R nein ja
20 | Abbruch Antriebsstange einfahren R nein ja
21 | Abbruch Antriebsstange ausfahren R nein ja
22 | Blockade R nein ja
23 | Eingangssignalausfall R nein ja
24 | Sensorbruch R nein ja
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CL | Bezeichnung COILS (1 Bit) Zugriff Status 0 Status 1
EEPROM-Fehler

25 | Grundeinstellung: Zustand R nein ja

26 | Grundeinstellung: Ursache R Lesefehler | Schreibfehler

27 | Einstellungen: Zustand R nein ja

28 | Einstellungen: Ursache R Lesefehler | Schreibfehler

29 | Kalibrierung: Zustand R nein ja

30 | Kalibrierung: Ursache R Lesefehler | Schreibfehler

31 | Potentiometer-Kalibrierung: Zustand R nein ja

32 | Potentiometer-Kalibrierung: Ursache R Lesefehler | Schreibfehler

33 | Seriennummer: Zustand R nein ja

34 | Seriennummer: Ursache R Lesefehler Schreibfehler

35 | Fertigungsparameter: Zustand R nein ja

36 | Fertigungsparameter: Ursache R Lesefehler Schreibfehler

37 | Laufzeit: Zustand R nein ja

38 | Laufzeit: Ursache R Lesefehler Schreibfehler

39 | Statusmeldungen: Zustand R nein ja

40 | Statusmeldungen: Ursache R Lesefehler | Schreibfehler

41 | Statistik: Zustand R nein ja

42 | Statistik: Ursache R Lesefehler | Schreibfehler
Funktionen

43 | Nullpunktabgleich aktiv R nein ja

44 | Initialisierung aktiv R nein ja

45 | Blockierschutz aktiv R nein ja

46 | Blockadebeseitigung aktiv R nein ja
Zusténde

Aktiver Regler . .

48 (nur :ppﬁﬁaeﬁon Temperaturregelung bei Ausfall) R nein 1q

49 | Ubertemperatur im Antrieb nein ja

50 | Vorrangstellung aktiv nein ja

51 | Keine Initialisierung ausgefihrt nein ja
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17.1 Nachrustteile und Zubehor

Anhang B

Nachristteile

Mechanische Grenzkontakte

Best.-Nr. 1402-0898

Elektronische Grenzkontakte

Best.-Nr. 1402-0591

RS-485-Modul Best.-Nr. 1402-1522
Zubehor
Anbausatz V2001 Best.-Nr. 1400-9515

Distanzring fir Anbau an Ventil Typ 3323
DN 65 bis 80

Best.-Nr. 0340-3031

Hardware-Paket, bestehend aus:

Best.-Nr. 1400-9998

- Speicherstift-64
—  Verbindungskabel
- Modularadapter
Speicherstift-64 Best.-Nr. 1400-9753
Verbindungskabel Best.-Nr. 1400-7699
RS232 RJ12
o (@) o] T
Modularadapter Best.-Nr. 1400-7698

o

USB-RS232-Adapter

Best.-Nr. 8812-2001

RS232 uSB
Software TROVIS-VIEW (kostenfrei) » www.samsongroup.com > Service & Support >
Downloads > TROVIS-VIEW
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17.2 Service

Fir Instandhaltungs- und Reparaturarbeiten
sowie bei Auftrefen von Funktionsstorungen
oder Defekten kann der After Sales Service
von SAMSON zur Unterstitzung kontaktiert
werden.

E-Mail
Der After Sales Service ist Gber die
E-Mail-Adresse

aftersalesservice@samsongroup.com erreich-
bar.

Adressen der SAMSON AG und deren
Tochtergesellschaften

Die Adressen der SAMSON AG und deren
Tochtergesellschaften sowie von Vertretungen
und Servicestellen stehen im Internet unter

» www.samsongroup.com oder in einem
SAMSON-Produktkatalog zur Verfigung.
Notwendige Angaben

Bei Riickfragen und zur Fehlerdiagnose fol-
gende Informationen angeben:

- Typbezeichnung
- Materialnummer
— Seriennummer

—  Firmwareversion

17-2
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Service-Schliisselzahl 1732

Individuelle Schlisselzahl
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