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FTB] INSTALLATION

1. Mounting positions:

A=Allowed mounting position with fluid temperature between
-20°Cto +120°C.

B= Allowed mounting position with fluid terperature between
D°Cto +150°C

C=Not allowed mounting position.

2. Mount flange nut [A) and then the square nut (B) on top of
spindle.

3. Bring the actuator into desired position by activating and
turning the manual knob [more information on page 6), or
reposition the valve itself.

4, Put the actuator on top of the valve. Fasten it to the neck
of the valve by means of the U-bolt. Firmly tighten all nuts!

5. A: Stroke indicator B: Anti rotation guide

INSTALAREA

1. Pozitii de montaj:

A=Pozitie de montaj permisa pentru temperaturi ale fluidului
cuprinse intre -20 °C si +120 °C.

B=Pozitie de montaj permisa pentru temperaturi ale fluidului
cuprinse intre 0 °C i +150 °C.

C=Pozitie de montaj nepermisa.

2. Montati piulita cu guler (A) si apoi piulita patrata (B) pe capul
axului.

3. Aduceti servomotorul in pozitia dorita activand si rotind maneta
de comanda manuala (mai multe informatii la pagina 6) sau
repozitionand ventilul.

4. Plasati servomotorul pe capul ventilului. Strangeti-l pe gatul
ventilului cu ajutorul bridei cu capete filetate. Strangeti bine toate
piulitele!

5. A: Indicator de cursa B: Ghidaj anti-rotatie



1 INSTALLATION

1

A
T fluid -20°C... +120°C

0°C/. +150°C

MONTAGE

1. Einbaupositionen

A = Zulassige Einbaupositionen bei Medientemperaturen
zwischen -20 °C und +120 °C.

B = Zulassige Einbaupositionen bei Medientemperaturen
zwischen 0 °C und 150 °C

C = Nicht zulassige Einbaupositionen.

2. Schrauben Sie zunachst die Kontermutter (A) und

anschlieBend die quadratische Mutter (B) auf die Ventilspindel.

3. Bewegen Sie den Stellmotor im Handbetrieb in die gewiinschte
Stellung (weitere Informationen siehe Seite 7). Alternativ stellen Sie
das Ventil entsprechend ein.

4. Schieben Sie den Stellmotor seitlich auf den Ventilhals auf
und befestigen Sie diesen mit der Bugelschraube. Ziehen Sie die
Muttern fest an.

5. A: Hubweganzeige B: Verdrehsichere Fiihrung

@ YCTAHOBKA

1. lMonoxeHnA ycTaHoBKM:

A = [lonycTMOoe NosoKeHVe YyCTaHOBKM Mpy TemMnepaType
xuakoctv o1 -20 go +120 °C.

B = [JonycTimoe nonoxeHue ycTaHoBKV Npu TemMnepaType
xwakoctv ot O oo +150 °C

C = HeponycTuMoe NonoXeHue yCTaHoBKW.

2. YcraHoswTe raliky ¢ (A), a noTom kBagpaTtHyto raiky (B) Ha
LUTOKE KranaHa.

3. YcTaHosuTe NpuBo, B HE0HX0AVMMOE NONOXEHVE, BKIKUMB
1 NOBEPHYB PyuKy py4HOro ynpasneHnAa (bonee noopobHo Ha
CTP. 7) VN BMEHVB NONOXEHVIE CAMOTO K1anaHa.

4. YcTtaHoBuTe NPUBOLA, Ha KnanaH. [MpukpenuTe ero K knanaxy
npw nomotum U-o0bpasHoro bonta. Tyro 3atAHUTE BCe raiiku!

5. A: lHoukaTtop onviHel xoaa B: MpoTtreononoxHelin ciukcatop

MONTAZ

1. Pozycje montazu:

A=Dozwolona pozycja montazu przy temperaturze medium od
-20°C do +120°C.

B=Dozwolona pozycja montazu przy temperaturze medium od
0°C do +150°C

C=Niedozwolona pozycja montazu.

2. Na wrzecionie zaworu zamontowac nakretke kotnierzowa
(A), a nastepnie nakretke kwadratowsa (B).

3. Ustawic sitownik w zgdanym potozeniu poprzez odblokowanie
i obrécenie dZzwigni sterowania recznego (wiecej informaciji na
stronie 7), albo zmieniajgc potozenie samego zaworu.

4. Umiesci¢ sitownik ponad zaworem. Zamocowac go do szyjki
zaworu za pomoca jarzma. Mocno dokreci¢ wszystkie nakretki!

5. A: Wskaznik skoku B: Poprzeczka zapobiegajgca obracaniu

@ INSTALACION

1. Posiciones de montaje:

A=Posicién de montaje permitida con temperatura de fluido
entre -20°C hasta +120°C.

B= Posicién de montaje permitida con 0°C hasta +150°C
C=No se permite la posicién de montaje.

2. Monte la tuerca de brida (A) y luego la tuerca cuadrada (B)
encima del eje.

3. Coloque el accionador en la posicién deseada activandolo y
girando la perilla manual (mas informacién en la pagina 6), o
vuelva a colocar la valvula.

4. Ponga el accionador encima de la valvula. Sujételo en
el cuello de la valvula con el perno en forma de U. jAjuste
firmemente todas las tuercas!

5. A: Indicador de recorrido B: Guia antirrotacion



@ INSTALLAZIONE

1. Posizioni di montaggio:

A=Posizione di montaggio ammessa con temperatura del fluido
compresa fra -20°C e +120°C.

B= Posizione di montaggio ammessa con temperatura del
fluido compresa fra 0°C e +150°C

C=Posizione di montaggio non ammessa.

2. Montare il dado flangiato (A) e poi il dado quadro (B)
sull'albero.

3. Portare I'attuatore nella posizione desiderata, attivando e
girando la manopola manuale (maggiori informazioni a pagina
B) oppure riposizionare la valvola stessa.

4. Mettere I'attuatore sulla valvola. Serrarlo al collo della valvola
utilizzando la staffa a U. Serrare saldamente tutti i dadi!

5. A: Indicatore corsa B: Guida antirotazione

INSTALLATION

1. Positions de montage :

A = Position de montage autorisée avec une température du
liqguide comprise entre -20 Cet +120 C.

B = Position de montage autorisée avec une température du
liqguide comprise entre 0 Cet +150 C

C = Position de montage non autorisée

2. Montez I'écrou a embase (A) puis I'écrou a quatre pans (B)
au-dessus de la broche.

3. Placez le moteur dans la position désirée en activant et

en tournant la poignée manuelle (pour plus d’'informations
rendez-vous a la page 6), ou repositionnez la vanne.

4. Placez le moteur au-dessus de la vanne. Fixez-le sur le
goulot de la vanne a 'aide de I'étrier fileté. Serrez fermement
tous les écrous !

5. A : Indicateur de course B : Guidage anti-rotation



COMANDA MANUALA

=

MANUAL OVERRIDE

There is a manual operation handle on the actuator.

When handle is lowered manual operation is active, the
power supply to the motor power stage circuitry is cut and
the motor stop. The actuator can be operated manually
and the valve positioned accordingly. The manual operation
handle latches in position until it is raised again, then board
and motor will be powered again. At the end of this opera
tion the actuator moves to initial position [on the basis of
DIP 1 setting) then it follows the control signal. When the
manual override handle is engaged, the green and the red
LED are on.

[ﬂ} The actuator is supplied with the manual operation
handle lowered,” active.

i)

DISABILITAZIONE MANUALE

Sull'attuatore si trova una maniglia di funzionamento manu
ale.

Quando la maniglia & abbassata, il funzionamento manuale

& attivo, Falimentazione verso il circuito elettrico del motore
& interrotta e il motore & fermo. Lattuatore pud essere atti
vato manualmente e la valvola posizionata di conseguenza.
La maniglia di funzionamento manuale permane in posizione
fino a quando non viene riscllevata, dopodiché la scheda ed

il matore vengonao ricollegati all'alimentazione. Al termine di
questa operazione attuatore si muove nella posizione iniziale
[sulla base delle impostazione di DIP 1), quindi segue il segnale
di comando. Quando la maniglia di disabilitazione manuale &
innestata i LED rosso e verde sono accesi.

Lattuatore & fornito con la maniglia di funzionamento
manuale abbassata/ attiva.

COMANDA MANUALA

Pe servomotor exista o maneta pentru comanda manuala. Cand
maneta este coborata, comanda manuala este activa; alimentarea
electrica a circuitelor de putere ale motorului este intrerupta si
motorul se opreste. Servomotorul poate fi comandat manual si
ventilul poate fi pozitionat in mod corespunzator. Maneta de
comanda manuala este blocata pe pozitie coborata pana cand ea
este ridicata din nou; dupa aceasta, motorul si circuitele aferente
sunt alimentate din nou. La terminarea acestei operatii,
servomotorul se deplaseaza Tn pozitia initiala (pe baza setarii DIP
1), dupa care urmareste semnalul de comanda. Cand maneta de
comanda manuala este cuplata, LED-ul verde si cel rosu sunt
aprinse.

i} Servomotorul este livrat cu maneta de comanda manuala
coboréta/activa.

e

COMMANDE MANUELLE

Le moteur dispose d’'une poignée de débrayage manuel.
Lorsque la poignée est abaisseée, [alimentation est coupée
et le moteur s'arréte. |l est alors possible de bouger le mot-
eur manuellement et de positionner la vanne en consequ-
ence. Une fois en position, la poignée de débrayage manuel
est verrouillée jusqu'a ce qu'elle soit @ nouveau relevee.

Le moteur est alors de noweau alimente. A la fin de cette
opération, le moteur se déplace vers sa position initiale [sur
la base du parameétre DIP 1), puis il suit le signal de corm
mande. Lorsque la poignée de débrayage est en pasition
manuelle, les voyants vert et rouge s'allument.

i} Le moteur est fourni avec la poignée de débrayage man-
uel abaissée / active.



HANDBETRIEB

Der Stellmotor ist mit einen Hebel ausgestattet, welcher
einen Handbetrieb ermdglicht.

Wird der Hebel heruntergedrickt, wird der Handbetrieb
aktiviert; die Stromversorgung zur Motorsteuerung wird
unterbrochen und der Motor stoppt. Das Ventilposition
kann nun durch manuelles Verstellen des Stellmotors
verandert werden. Wird der Hebel wieder nach oben
gedrickt, werden Motor und Motorsteuerung wie zuvor mit
Strom versorgt. Der Stellmotor fahrt in die Anfangsstellung
(je nach Einstellung von DIP-Schalter 1) und folgt danach
dem Steuersignal. Im Handbetrieb leuchtet die griine und
rote LED.

Im Auslieferzustand ist der Handbetrieb aktiviert; der
Hebel ist herunter gedrickt.

MEPEBO[ HA PYUHOE YMPABJEHNE

Ha npviBoge ecTb pblyar pyuHoro yripaeeHus.

Korfa pbiyar omyLeH, BKITHOUEHO pyYHOe yrpaBreHye, NuTaHne
Ha CXemy CMOBOro Kackafa ABvraTesiA He NodaeTcA, a cam
[ABuraTenb BbikoUeH. [p1BOAOM MOXHO YNIpaBiATb BPYUHYHO 1
nonoxeHvie knanaHa byaet cooTBeTcTByOLWMM. Pyuka pyyHoro
ynpaB/eHnA 3aLLeskMBaeTCA B BbiDpaHHOM NONOXeHUN

[0 creayloLLero nogbema, nocse Yero onATb BKIHUAETCA
nuTaHve nnatbl 1 Asuratend. B koHUe BbINONHEHNA OaHHO
orepaLy Np1BoL, NepeMeLLaeTcA B VICXOOHOE MOMOXeHVE (B
COOTBETCTBUM C HacTporikor DIP 1), nocne uero BbinonHAET
[eCTBIA B COOTBETCTBUW C CUrHarnom ynpaenenud. MNocne
3a0eCTBOBaHMA PyyKi MEPeBOda Ha PyYHOE yrpaBeHre
3aroparoTCA 3eMeHbl 1 KPacHbIN CBETOAMOAbI.

=
lNpviBoA NOCTaB/IAETCA C PYUKOU PYYHOrO YrpaBieHVA B
OryLLIEHHOM,/ BKITKOYEHHOM OSIOXEHNN.

OBSLUGA RECZNA

Sitownik jest wyposazony w dZwignie sterowania recznego.
Kiedy dzwignia jest opuszczona, tryb sterowania reczne-

go jest aktywny, zasilanie obwoddéw silnika jest odciete, a
silnik zatrzymuje sie. Sitownik mozna obstugiwac recznie,
odpowiednio zmieniajgc potozenie zaworu. Dzwignia ste-
rowania recznego jest zablokowana w pozycji sterowania
recznego do momentu, kiedy zostanie znéw podniesiona,
wtedy ptyta sterownika i silnik znéw otrzymaja zasilanie. Po
wytaczeniu sterowania recznego sitownik powraca do potoze-
nia wyjsciowego (zgodnie z ustawieniem przetacznika DIP 1),
a nastepnie ustawia sig zgodnie z podanym sygnatem steruja-
cym. Kiedy tryb obstugi recznej jest aktywny, Swieci sig zielona
i czerwona dioda LED.

@ Sitownik jest dostarczany z opuszczong dzwignia, tzn.
aktywna funkcja sterowania recznego.

8]

ACCIONAMIENTO MANUAL

Hay una palanca de funcionamiento manual en el accionador.
Cuando baje la palanca, el funcionamiento manual estara acti-
vo, se cortara el suministro eléctrico a los circuitos de etapa
de potencia del motor y el motor se detendra. El accionador
puede usarse manualmente y la valvula puede colocarse ade-
cuadamente. La palanca de funcionamiento manual se detie-
ne en esta posicion hasta que es levantada de nuevo. Luego,
la placa y el motor se encenderan de nuevo. Al finalizar esta
operacion, el accionador se pondra en la posicién inicial
(baséndose en el ajuste del DIP 1). Luego, seguira la sefal
de control. Cuando se accione la palanca de accionamiento
manual, los LED verde y rojo se encenderan.

El accionador se suministra con la palanca de acciona-
miento manual bajada,/ activa.



@ DESCRIEREA CONECTOARELOR

24 \/calcc

CONNECTOR DESCRIPTIONS

L& To avoid damages to electronic components caused by the PCE bending, do not press too much while fixing the

terminal block.
DESCRIPTION FUNCTION MIN WIRE AREA MAX WIRE LENGTH
V+ 16 VDC Voltage output
[Max load 25mA) 0.5 mm? 200 m
M 0OV [Common)
U 2-10vDC i
Feadback output signal 0.5 rmme 200 m
M OV [Common) [Mex load 2mA)
Y o-1ovDC* i
Modulating control signal 05 rmm? 500 m
M 0OV [Common]
¥ ¥
3-point flu_at\nlg control 05 rmme 200 m
yo f signa
Ln ov
Power Supply 1.5 mm? 75m
L1 24VAC/DC

*See Chapter 5 and OIP switch 4—-6 for available modulating control signal types.

DESCRIEREA CONECTOARELOR

‘AJ Pentru a evita deteriorarea componentelor electronice din cauza indoirii plécii cu circuite imprimate, nu apasati prea
mult in timpul fixarii blocului de terminale.

DESCRIERE FUNCTIE SECTIUNE MINIMA FIR LUNGIME MAXIMA FIR
V+ 16 Vee lesire tensiune )
- i 0,5 mm 200 m
M 0V (comun) (sarcind maxima 25 mA)
U 2-10 Vee Semnal iesire pozitie ,
. - 0,5 mm 200 m
M 0V (comun) (sarcind maxima 2 mA)
Y 0-10 vee* Semnal de comanda 0.5 mm? 200 m
M 0V (comun) modulant ’
vi 4
Semnal de comanda flotant 0,5 mm? 200 m
v | %
Ln ov
Alimentare electrica 1,5 mm? 75m
L1 24 Vcalcc

* A se vedea capitolul 5 si comutatoarele DIP 4-6 pentru tipurile disponibile de semnal de comand& modulant.
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@ BESCHREIBUNG ELEKTROANSCHLUSSE

Ziehen Sie die Schrauben der Klemmen nicht zu stark an, um Schéden an der Platine und elektronischen Komponenten
zu vermeiden.

BESCHREIBUNG FUNKTION MIN. KABELQUERSCHNITT MAX. KABELLANGE
V+ 16 VDC Ausgang Spannung
(Max. Last 25 mA) 0,5 mm? 200 m
M 0V (Masse)
u 2 - 10VDC i
Ausgang Riickmeldung 0.5 mme 200m
M 0V (Masse) (Max. Last 2 mA]
Y 0-10VvDC* i
St:,:allﬂgngl Mod"us 0,5 mm? °00m
M 0V (Masse) modulierend
Y ‘ potentialfreies .
Dreipunktst ianal 0,5 mm 200 m
yo f reipunktsteuersigna
Ln ov
Spannungsversorgung 1,5 mm? 75m
L1 24V AC/DC

* mdgliche Signalarten im Modus "modulierend” siehe Kapitel 5, DIP- Schalterstellungen 4-6

OPISY ZLACZY

Aby unikngc uszkodzer elementow elektronicznych na skutek zbyt duzego zgiecia plytki drukowanej, podczas podfaczania
kostki przytaczeniowej nie nalezy uzywac duzej sity.

OPIS FUNKCJA MIN. PRZEKROJ PRZEWODU i) DU

PRZEWODU
V+ 16 VDC Wyijscie napigciowe
(maks. obcigzenie 25 mA) 0.5 mm?* 200 m
M 0V (wspdlne)
u 2-10vDC Wyjscie sygnatu
i zwrotnego 0,5 mm?® 200 m
M OV (wspolne] | (maks. obciazenie 2 mA)
Y 0-10 vDC* ;
Sygnat proporcjonalny 0.5 mm? 500 m
M 0V (wspdlne)
Y ‘ Sygnat sterowania 0.5 mme 500 m
vo f 3-punktowego ’
Ln ov
Zasilanie elektryczne 1,5 mm?* 75m
L1 24 VAC/DC

*Typy sygnatow dostepne w trybie sterowania proporcjonalnego sg opisane w rozdziale 5 (przetaczniki DIP 4-6).



@ CONNECTOR DESCRIPTIONS

DESCRIZIONE CONNETTORI

-

Per evitare danni ai componenti elettronici causati dalla piegatura del circuito stampato, non comprimere troppo
durante il fissaggio della morsettiera.

DESCRIZIONE FUNZIONE AREA MINIMA GAVO S
V+ 16 VCC i i usci
Tensnone gh uscita 0.5 mm? 200 m
M 0V (Comune) (Carico massimo 25mA)
u 2-10vVCC Feedback segnale di
uscita 0,5 mm?® 200 m
M OV (Comune) | (Carico massimo 2mA)
Y 0-10vCce*
Segnale comando 0.5 mm? 200 m
M 0V (Comune) modulante
Y * Segnale comando a 3 .
. 0,5 mm 200 m
yo f punti flottante
Ln ov
Alimentazione elettrica 1,5 mm?® 75m
L1 24VCA/CC

*Vedere il Capitolo 5 e i DIP switch 4-6 per i tipi di segnali di comando modulante disponibili.

@ DESCRIPTIONS DU CONNECTEUR

Pour éviter d'endommager les composants €lectroniques, il est recommandé de ne pas trop appuyer lors de la fixation du bornier

DESCRIPTION FONCTION ZONE DE CABLAGE MIN. LONGUEUR MAX. DU CABLE
V+ 16 VDC i i
Sortie de tension 0.5 mme 200 m
M 0V (Common) (Charge max. 25mA)
u 2-10vDC Signal de sortie de
rétroaction 0.5 mm® 200 m
M 0V (Common) (Charge max. 2 mA)
Y 0-10vVDC* 1
Signal de commande de 05 mm? 200 m
M 0V (Common) modulation
v ‘ Signal de commande 0.5 mm? 200m
flottant & 3 points ’
\ 1+
Ln ov
Alimentation électrique 1.5 mm? 75m
L1 24VAC/DC

Voir le chapitre 5 et le switch DIP 4-6 pour connaitre les types de signal de commande de modulation disponibles.

10



@ OMWCAHWE COEOVHUTENA

Urobsl nsbexats 10BPEeXaeHNVi 371eKTPOHHbIX YacTev 13-3a 13T nba nnarsl, He ripuriaranuTe CrmMLLIKOM bonbLuoe ycwrive Bo
BPEMA YCTaHOBKW KITEMMHOV KOS100KM/.

MUVIH. MNOLLL. NONEP. CEYEHWA. MAKC. JJIMHA
SIMCSLUE CRALE NnPoOBOOOB rnPoBOOOB
V+ 16 B nocrt. Toka
BbixodHoe HanpmxeHne 0.5 m® 500 m
M 0 B (obLee) (Makc. Harpyska 25 MA)
U 2-10 B nocr. BuixogHor curHan
Toka obpaTHoil cBA3M 0,5 mv® 200 m
M 0 B (obLuee) (Makc. Harpyaka 2 MA)
v 0-10B nocr. G
M 0B (obuee) penymp
Y1 ; CvrHan 3-ToueuHoro
[VICKPETHOro 0,5 mm® 200 m
Y2 f perynvupoBaHua
Ln 0B
1 24 Bnep,/ Mutanve 1,5 mw? 75m
rocT. ToKa

*Cm. Pasnen 5 v DIP-nepexntoyateny 4—6 kacatesisHo JOCTYIHBIX TUIMOB CUrHAMO0B M18BHOM0 PErysimpoBaHiA.

@ DESCRIPCIONES DEL CONECTOR

Para evitar darios en los elementos electrénicos causados por doblar el PCB, no presione demasiado mientras fije
los bloques de terminales.
LONGITUD MAX. DEL

DESCRIPCION FUNCIONAMIENTO SECCION DEL CABLE MIN. CABLE
V+ 16 VCC Salida de tensién
(Carga maxima 25 mA) 0,5 mm?® 200 m
M 0V (Comun)
u 2-10VCC Senal de salida de la
n retroalimentacion 0,5 mm?® 200 m
M 0V (Comun) (Carga max. 2 mA)
Y 0-10VCC* Senal de control de
modulacion 0,5 mm?® 200 m
M 0V (Comun)
Y1 ‘ Senal de control de
control flotante de 3 0,5 mm?® 200 m
Ye f puntos
Ln ov
Suministro eléctrico 1,5 mm?® 75m
L1 24V CA/CC

*** Consulte el capitulo 5 para mas informacion sobre el “Interruptor DIP 4-6 para ver los tipos de senales de control de
modulacién disponibles.



@ CONEXIUNILE ELECTRICE

j] Modul de comanda flotant

A

L1
[ 24vcalcc
Semnal trans-
mitere pozitie N
(2 -10 Vce)

\

Semnal trans-
mitere pozitie
(2-10 Vce)

GB) £ ECTRICAL CONNECTION

ALFxxq contain a half-wave rectifier power supply It shall
not be powered with transfonmers that are used to power
other devices using non isolated fullwave rectifier power supply.
Use cable gland PG 13.5 model (not suppled)

1. 3-point floating contrel mode

In floating control mode is anly DIP switch 2 applicable. In
floating control mode is DIP switch 7 used only to force
manual calibration. During floating control mode the autoratic
calibration is not active.

1a. 3-point floating control mode [Sink connection)
Connectwires, pict. A. Connect (Ln+Y1) to extend [open) *
or[Ln+Y2) to retract [close) f in floating control mode [Sink
connection). Connect feedback signal if needed, pict. A. Starta
calibration

1h. 3-point floating control mode [Source connection)
Connect power wires according to picture B. Connect (L1+Y1)
to extend [open) ‘ or [L1+Y2] to retract [close) f in
floating control mode (Source connection). Connect feedback
signal if needed, pict. B. Start a calibration

2. Modulating / proportional contral mode

Connect power and control signal according to picture C.
Connect feedback signal if needed, pict. C. Set the DIP switches
according to information in chapter 5. Start a calibration.

COLLEGAMENTO ELETTRICO

ALFxx4 e alimentato da un raddrizzatore di corrente
a semionda. Nion deve venire collegato alla corrente con
trasformatori utilizzati per altri dispositivi che si servono di
raddrizzatori di corrente a onda intera non isolati. Utilizzare il
madello di passacava PG13,5 (non in dotazione]
1. Modalita comando a 3 punti flottante
In modalita comando flottante & applicabile solo il DIP switch
2. In modalita di comando flottante il DIP switch 7 si utilizza
solo per forzare la calibrazione manuale. Durante la modalita
di comando flottante la calibrazione manuale non & attiva.
1a. Modalita comando a 3 punti flottante [collegamento Sink)
flegﬂr‘e i fili, fig. A. Collegare [Ln+Y1) per gstrarre [aprire)
oppure (Ln+Y2) per ritrarre [chiudere) "Il nella modalita di
comando flottante [collegamento Sink). Collegare il segnale di
feedback, se necessario, fig. A. Iniziare la calibrazione
1b. Modalita comando a 3 punti flottante (collegamento Source)
Collegare i fili della corrente come da figura B. Collegare
[L1+Y 1) per estrarrg [aprire] oppure (L1+Y2) per
ritrarre [chiudere) nella modalita di comando flottante
[collegamento Source). Collegare il segnale di feedback, se
necessario, fig. B. Iniziare la calibrazione
2. Modalita comando modulante / proporzionale
Collegare l'alimentazione e il segnale di comando come da
figura C. Collegare il segnale di feedbak, se necessario, fig. C.
Impostare i DIP switch sulla base delle informazioni contenute
nel capitolo 5. Iniziare la calibrazione.
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CONEXIUNILE ELECTRICE

E ALFxx4 contine un sistem de alimentare cu redresor cu
£33/ semiundd. Acesta nu trebuie alimentat cu transformatoare
folosite la alimentarea altor aparate avand alimentare cu redresor
cu unda completa. Folositi mansonul de cablu model PG13,5 (nu
este livrat cu aparatul).

1. Modul de comanda flotant
n modul de comand flotant se foloseste numai comutatorul DIP
2. Comutatorul DIP 7 este folosit numai pentru a forta calibrarea
manuala. In timpul modului de comandé flotant, calibrarea
automata nu este activa.

1.a. Modul de comanda flotant (conexiune drena)
Conectati firele ca in figura A. Conectati (Ln+Y1) pentru extindere
(deschidere)‘ sau (Ln+Y2) pentru retragere (inchidere)f in
acest mod (conexiune drend). Daca este necesar, conectati
semnalul de transmitere pozitie (fig. A). Incepeti o calibrare.
1.b. Modul de comanda flotant (conexiune sursa)
Conectati firele ca in figura B. Conectati (L1+Y1) pentru extindere
(deschidere)‘ sau (L1+Y2) pentru retragere (inchidere)f in
acest mod (conexiune sursa). Daca este necesar, conectati
semnalul de transmitere pozitie (fig. B). Incepetj o calibrare.
2. Modul de comanda modulant / proportional
Conectati alimentarea si semnalul de comanda ca in figura C.
Daca este necesar, conectati semnalul de transmitere a pozitiei
conform figurii C. Plasati comutatoarele DIP conform informatiilor
din capitolul 5. Incepeti o calibrare.

FR) 5pANCHEMENT ELECTRIGUE

[E: ALFx4 contient un redresseur d'alimentation en courant
demi-onde. Ce dernier ne doit pas étre alimenté avec des
transformateurs utilisés pour alimenter d'autres apparels
utilisant un redresseur d'alimentation en courant pleine onde non
isolé. Utilisez le presse-étoupe de madéle PG1.3,5 [non fourni]

1. Mode de commande flottant & 3 points

Dans ce mode, seul le switch DIP 2 est disponible, le switch
DIP 7 n'étant utilisé que pour forcer le calibrage manuel. Le
calibrage automatique n'est pas activé pendant le mode de
commande flottant.

1a. Mode de commande flottant a 3 points [Borne de drain)
Branchez les cébles, voir limage A. Branchez [Ln+Y1] au
dispositif d'extension [ogvert) <% ou (Ln+Y2) au dispositif

de rétraction (ferme] Branchez le signal de rétroaction si
neécessaire, voir limage A. Démarrez un calibrage

1b. Mode de commande flottant a 3 peints [Borne de source)
Branchez les cables d'alimentation selon limage B. Branchez
[L1+Y1) au dispositif d'extension [ouvert] * ou[L1+Y2)

au dispositif de rétraction [fermé) “|* Branchez e signal de
rétroaction si nécessaire, voir limage B. Démarrez un calbrage
2. Mode de modulation / commande proportionnelle
Branchez l'alimentation et le signal de commande comme
ilustre & limage C. Branchez le signal de rétroaction si
nécessaire, voir limage C. Réglez les switches DIP
conformément aux informations contenues dans le chapitre

5. Démarrez un calibrage.



V=V A=V A=V &=V A--VL--VL--VL-- 7§
V+ U|Y | MY Y2 Ln|L1

\

ANAAANN
+Uood i L 24vealce
Semnal trans-  pjoo--___ -
mitere pozitie N
(2 - 10 Vo) N Semnal de comanda
modulant/ proportional

@ Mod comanda modulant/proportional -

ﬁ ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

@, Die ALFxx4 werden dber Halbwellengleichrichter mit
Strom versaorgt. Sie diirfen nicht mit Netzteilen fiir andere
Gerdte betrieben werden, die mit einem nicht isolierten
Vollwellengleichrichter arbeiten. Verwenden Sie eine
Kabelverschraubung gem&l PG13,5 [nicht mitgeliefert].

1. Potentialfreies Dreipunktsteuersignal

Im Modus "3-Punkt Steuerung” ist nur der DIP-Schalter 2 aktiv; der
DIP-Schalter 7 wird nur genutzt, um eine manuelle Kalibrierung zu
erzwingen, die automatische Kalibrierung ist nicht aktiv.

1a. Modus " 3-Punkt Steuerung (Sink)"

Stellen Sie die Verdrahtung gemal Abbildung A her
[Rickmeldesignal nur bei Bedarf). Dabei gilt:

Ausfahren [Offnen) 4 =Ln + Y1,

Einfahren [Schliefen) f= Ln+Ya.

Starten Sie die Kalibrierung.

1b. Modus " 3-Punkt Steuerung (Source)"

Stellen Sie die Verdrahtung gemal Abbildung B her
[Rickmeldesignal nur bei Bedarf). Dabei gilt:

Ausfahren [Offnen) Jl = L1+ Y1,

Einfahren [SchlieBen) f =L1+Ya

Starten Sie die Kalibrierung.

2. Modus "Modulations- bzw. Proportionalsteuerung”
Stellen Sie die Verdrahtung gemal Abbildung C her
[Rickmeldesignal nur bei Bedarf). Die DIP-Schalter sind wie im
Kapitel 5 beschrieben einzustellen. Starten Sie die Kalibrierung.

%' 3NEKTPUYECKOE COEOVHEHWE

B maogens ALFxx4d BxaouT MCTOYHWK MATaHWA Ha 0CHOBE
aOHonanynepMoOHoro BuiNpAMHTENA. Muranne He nonxHo
OCYecTENATECA © TPEHGLfEWaTDPDE. KOTOpLIE WCNONL3YHTCA ANA
AT aHUA APYTHX YOTR OACTE, NP NOMOLLIA WCTOUHMKOS NMTaHHA Ha
OCHOBE HEM3QNHPOSaHHOND QOHONANYNEpHOOHOr0 BEINDAMHTENA.
Wenaneswite kal Held Ben mogeny PGE13,5 (e exqouT 8 komnnexT]
1. Pexxum 3-ToueuHOro JUCKPETHOro perynupoBaHns
B pexwvme oncKkpeTHoro perynvpoBaHKA NpUMeHrM Tonkko DIP-

Kiguatens Ne 2. B pexuMe acTaTUIeckoro perynupoBaHinA
DIP-nepexnmiouatens Ne 7 ncnonbayeTca Tonkko ana
MPUHYOMTENEHOR 0ii Kannbpoekw. B pexmme OuckpeTHoro
PeryrMpoEaHUA aETOMaTUIECKan KanubpoeKa oTKMIOUEHa,
1a. Pextum 3-ToyeuyHoro actar O perynuy

nofKnioueHNe No cXeme ¢ obwmm muHycom
oaxmounTe Nposoga, M. puc. A, Mogkmouute [Ln+Y1), urobsl
ENINUNTL [OTKPbITE), <L Wk (Ln+Y2), urobbl yMeHbLIWTL [3aKpbiTh)
¥i B peXWMe OWCKPETHOro perynpoBaHiA [NookioueHue no
cxeme ¢ 0buwym muHycom). [Mpn HeobxooumocTi, nogroumTe
curxan obpaTtHoit caaaw, cm. puc. A. HaunuTe kannbpoeky.
1b. Pextnm 3-TouEYHOro ANCKPETHOrO PErYNHPOBAHNA
nofgKnioueHne No cxeme ¢ obwmm nnwcom)
oOKnioUMTE NPOBOAA NUTAHMA KaK NOKa3aH0 Ha pPUCYHEKe
B. Mogkmounte [L1+Y1), uToBh yBEAWUUTL [OTKPLITL), 1
wnu [L1+Y2), utobel yMEHBLLNTL [3aKkphiTh) 1" B pexume
AMCKPeTHOro perynipoBaHKA (NoaknoYeHne no cxeme ¢ obumm
nniocom). Mpu HeoBxoouMMocTy, NoaknouUTe curdan obpaTtHoA
ceasn, cm. puc. B. Hauano kanubpoakw.
2. PeXumM nnaeHoro,/ NponopUnoHanbHoro perynupoBaHna
MogkniounTe NUTAHNE W CUTHEN YNPaBNEHWA, KaK NOKa3aHo Ha
pucyHie C. Mpw Heobxogumocti, nopxniounte curian obpatHoi
ceaau, oM. puc. C. Ycranoeute DIP-nepexniouaten B cooTBeTCTBIN
¢ nHhopmMaumeit B pazgene 5. Hauuute kanuBposky.

@ PODELACZENIE ELEKTRYCZNE

Modele ALFxxd sg wyposazone w fednopofowkowy zasilacz
prostownikowy. Nie nalezy ich podigczac do transformatorow
uzywanych do zasilania innych urzgdzen, korzystajgcych z
nieizolowanych zasilaczy dwupotdwkowych. Nalezy uzyc diawika
kablowego typu PG 13,5 [zakupic osobno]

1. Tryb sterowania 3-punktowego

W trybie sterowania 3-punktowego wykorzystuje sig tylko przetacznik
DIP 2. Przetacznik DIP 7 w trybie sterowania 3-punktowego shuzy
jedynie do wymuszania recznej kalibracji. Kalibracja automatyczna
nie dziala w trybie sterowania 3-punktowego.

1a. Tryb sterowania 3-punktowego (z podiaczeniem do zacisku
neutralnego)

Padiaczyc przewody w sposob pokazany na rys. A. Polaczyc
[Ln+Y1) dla funkcji otwierania lub [Ln+Y2] dia funkcii
zamykania w trybie sterowania 3-punktowego (z podiaczeniem

do zacisku neutralnego). W razie potrzeby podigczyc sygnal
zwratny, patrz rys. A. Rozpoczac kalibracije.

1b. Tryb sterowania 3-punktowego (z podiaczeniem do zZradia pradu)
Przewody zasilajace podigczy¢ zgodnie z rysunkiem B. Polgczyc
[L1+Y1) dla funkcji obwierania lub (L1+Y2) dla funkciji
zamykania “|* w trybie sterowania 3-punktowego (z podigczeniem
do Zradia pradu). W razie potrzeby podigczyé sygnal zwrotny,
patrz rys. B. Rozpoczac kalibracje.

2. Tryb proporcjonalny

Podlgczyc zasilanie i sygnal sterujgey zgodnie z rysunkiem C. W razie
potrzeby podigczyé sygnal zwrotny, patrz rys. C. Ustawic przetgczniki
DIP zgodnie z informacjami w razdziale 5. Rozpoczac kalibracje.

ES| coNEXION ELECTRICA

& El ALFx4 contiene una fuente de alimentacion de rectificador
de media honda. No debe alimentarse con transformadores
usados para accionar otros dispositivos gue usen una fuente de
almentacion de rectificador de onda completa no aislada. Use ef
modsalo PE135 de conector da cable (no incluido]

1. Modo de control flotante de 3 puntos

En el modo de control flotante solo se aplica el interruptor

DIP 2. En el modo de control flotante solo se usa el interruptor
DIP 7 para forzar la calibracién manual. Durante el modo
control flotante, la calibracion automaética no esta activa.

1a. Modo de control flotante de 3 puntos [Conexion al
fregadero)

Conecte los cables, figura A. Conecte [Ln+Y.1) para ampliar
[abrir] <% o [Ln+Y2] para retirar [cerrar] | en el modo de
control flotante (Conexion del fregadera). Conecte la sefial de
retroalimentacion, si es necesario, figura A. Inicie una calibracién
1h. Modo de control flatante de 3 puntos [Fuente de
conexidn)

Conecte los cables de alimentacion segunJa segun la figura
B. Conecte [L1+Y.1) para ampliar (abrir] < o [L1+Y2] para
retirar [cer‘r‘ag en el modo de control flotante (Fuente
de conexién]. onecte la sefial de retroalimentacion, si es
necesario, figura B. Inicie una calibracion

2. Modo de control de madulacién / proporcional
Conecte la sefial de alimentacién y control segun la figura C.
Conecte la sefial de retroalimentacién, si es necesario,
figura C. Ajuste los interruptores DIP segun la informacion
del capitulo 5. Inicie una calibracién.
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@ DIP SWITCHES

(&) Itis not necessary to remove power supply to change DIP switch settings, but the 24V power supply must be consider:
Before the cover on the actuator is remaved and OIP settings are changed, the power to the actuator must be disconnected

handle to activate the new settings.

s OFF

SWITCH

or manual operation handle active. After DIP settings are changed power up the actuator or inactivate manual operation

oN

1 MNormal direction, picture A Reverse direction, picture B
2 Modulating / pr‘opor‘tionca\ control mode, picture 3-point floating control mode, see picture D
3 - Sequence control mode
L Modulating control signal 0-10 VDC Modulating control signal 2-10 VDC
Sequence control signal 0-5 VDC with DIP Sequence control signal 510 VDC with DIP switch 4 in OFF mode
5 switch 4 in OFF mode Sequence control signal 8-10 VDC with DIP switch 4 in ON mode

Sequence control signal 2-8 VDC with DIP
switch 4 in ON mode

Voltage input signal [VDC)

Current input signal (4-20mA)
Mote: DIP switch 4 must be in ON mode

7 Automatic Calibration: the actuator updates the
stroke range if an unexpected mechanical stop
is detected for at least 10 seconds

*U= feedback signal

EE] DIP-SCHALTER

Manual Calibration: the actutor calibration is started maoving the
switch from OFF to ON; if the switch is left in ON the actuator
will never update the calibrated stroke value even when an

unexpected endpoint is detected

&] Zum Einstellen der OIP-Schalter muss die Stromversorgung nicht unterbrochen werden; beachten Sie jedoch die

24\ Spannungsversorgung. Aus Sicherhatsgrinden muss daher vor dem Entfernen der Motorabdeckung die Spannungsversorgung
unterbrochen oder der Stellmaotor in den Handbetrieb versetzt werden Nach dem Verdndern der OIP-Schalter und dem Montieren der
Abdeckung stellan Se de Spannungsversorgung wieder her bzw: beenden den Handbetrieb, um die neuen Enstellungen zu dbernshmen.

DIP-

SCHALTER FILE
1 WWirkrichtung Standard, Abb. A Wirkrichtung entgegengesetzt, Abb. B
2 Modus “Modulations- bzw. Proportionalsteuerung” Modus “3-Punkt Steuerung” Abb. D
3 - Modus “Sequenzsteuerung”
4q Modulationssteuerung O - 10 VDC Modulationssteuerung 2 - 10 VOC
5 Sequenzsteuerung 0-5VDC [DIP-Schalter 4 = AUS) Sequenzsteuerung 510 VDC [DIP-Schalter 4 = AUS)
Sequenzsteuerung 2-6 VDC [DIP-Schalter 4 = AN) Sequenzsteuerung §-10 VDC (DIP-Schalter 4 = AN)
Eingangssignal Spannung [V DC) Eingangssignal Strom [4 - 20 mA)]
B Hinweis: Der DIP-Schalter 4 muss auf "AN" eingestellt
werden.
7 Automatische Kalibrierung: Der Stellmotor aktualisiert |Manuelle Kalibrierung: Die Kalibrierung baginnt mit dem Umstellen
seinen Hubbereich, wenn ein unerwarteter des DIP-Schaltersvon AUS" auf AN". Vierbleibt der DIP-Schalter
mechanischer Stopp erkannt wird, der langer als 10 nach demn Kalibrieren auf der Position ,AN", wird der Hubweg
Sekunden andauert. nicht aktualisiert. Dies gilt auch fir den Fall, dass ein unerwarteter
mechanischer Stopp erkannt wird.

* U = Riickmeldesignal
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COMUTATOARELE DIP

|A] La modificarea setdrilor DIP nu trebuie intrerupta alimentarea electrics; dar atentie la alimentarea de 24 V . Inainte de a scoate
capacul servomotorului si de a modifica setérile DIP, trebuie intreruptd alimentarea acestuia sau trebuie activatd actionarea manuald.
Dupé modificarea setdrilor, pentru activarea acestora, se poate alimenta servomotorul sau se poate dezactiva actionarea manualé.

COM.
DIP OIFF ON
1 Directie normala, figura A Directie inversa, figura B
2 Mod de comanda modulant/proportional, fig. C Mod de comanda flotant, figura D
3 - Mod de comanda secvential
4 Semnal de comanda modulant 0-10 Vcc Semnal de comand& modulant 2-10 Vcc
Semnal de comanda secvential 0-5 Vcc cu Semnal de comanda secvential 5-10 Vcc cu comutatorul DIP 4 in
5 comutatorul DIP 4 in modul OFF modul OFF
Semnal de comanda secvential 2-6 Vcc cu Semnal de comanda secventjal 6-10 Vcc cu comutatorul DIP 4 in
comutatorul DIP 4 in modul ON modul ON
: - Semnal de intrare curent (4-20 mA)
6 Semnal de intrare tensiune (Vcc) Observatie: comutatorul DIP 4 trebuie sa fie pe modul ON
Calibrare automata: servomotorul actualizeaza Calibrare manuala: calibrarea servomotorului incepe prin
7 domeniul cursei daca se detecteaza timp de cel | trecerea comutatorului de pe OFF pe ON. Dacé acesta este lasat
putin 10 secunde o oprire mecanica pe ON, servomotorul nu va actualiza niciodata valoarea cursei
neasteptata calibrate, chiar daca se detecteaza un punct limita neasteptat

* U= semnal de transmitere pozitie

PL| ppzErACZNIKI DIP

Nie ma potrzeby odigczania Zasilania przy Zmianie ustawien przefgcznikow DIF, ale nalezy wzigc pod uwage obecnosc
napigcia zasilajgoego 24 V. Przed zdjgciem pokrywy sifownika | zmiang ustawien przefgcznikow DIP nalezy odfgczyc zasilanie
sifownika albo przestawic sifownik na sterowanie reczne. Po zmianie ustawien przelgcznikdw DIP nalezy wigczyc zasilanie
sifownika lub wylaczyc sterowanie reczne, aby nowe ustawienia stafy sie aktywne.

PRZELACZNIK DIP
1 Kierunek normalny, rysunek A Kierunek odwrocony, rysunek B
2 Tryb proporcjonalny, rysunek C Tryb sterowania 3-punktowego, patrz rysunek D
3 Tryb selwencyjny
4 Sygnat proporcjonalny 0-10 VDC Sygnat proporcjonalny 2-10VDC
Sygnat sekwencyjny 0-5VDC z Sygnat sekwencyjny 5-10VDC z przefgcznikiem DIP 4 w
5 przetgcznikiern DIP 4 w polozeniu WYL polozeniu WYL,
Sygnat sekwencyjny 2-6 VDC z Sygnat sekwencyjny 6-10 VDC z przelacznikiem DIP 4w
przelacznikiem DIP 4 w potozzniu W potozeniu VWE.
- P Wejscie sygnalu pradowego [4-20 mA)
] Wi I VDC
ejscie syanahu napieciowego [ ) Uwaga: przetgcznik DIP 4 musi byc WE,
7 Kallbracja automatyczna: sitownik Kalibracja reczna: kalibracja sitownika rozpoczyna sig w
. ) ’ momencie przestawienia przelacznika z WYL na WL,
aktualizuje zakres skoku w razie wykrycia . . ) . L ; .
. . . . . jesli przetgcznik pozostanie WY, sitownik nigdy nie bedzie
nieoczekiwane]j przeszkody mechanicznej w ) - ) ,
h ] aktualizowal skalibrowanej wartosci skoku, nawetw razie
przeciagu co najmniej 10 sekund . . .
wykrycia nieoczekiwanego punktu korncowego

*U= sygnaf zwrotny
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@ DIP SWITCHES
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@ DIP SWITCHES

Non & necessario scollegare I'alimentazione per modificare le impostazioni dei DIP switch, ma & necessario prendere in
considerazione I'alimentazione a 24V. Prima di rimuovere la copertura posizionata sull'attuatore e di modificare le impostazioni DIP
& necessario che I'attuatore sia scollegato dall'alimentazione elettrica oppure che la maniglia del funzionamento manuale sia attiva.
Dopo avere maodificato le impostazione DIP ricollegare I'attuatore all'alimentazione o disattivare la maniglia del funzionamento

manuale per attivare le nuove impostazioni.

DIP
SWITCH S Ol
1 Direzione normale, figura A Direzione inversa, figura B
2 Modalita comando ?qouii?te/ proporzionale, Modalita comando a 3 punti flottante, vedere figura D
3 - Modalita comando in sequenza
q Segnale comando modulante 0-10 VCC Segnale comando modulante 2-10 VCC
Segnale comando in sequenza 0-5 V CC con DIP Segnale comando in sequenza 5-10 V CC con DIP switch 4 in
5 switch 4 in modalita OFF modalita OFF
Segnale comando in sequenza 2-8 V CC con DIP Segnale comando in sequenza 6-10 V CC con DIP switch 4 in
switch 4 in modalita ON modalita ON
. o Segnale corrente in ingresso (4-20mA)
6 Segnale tensione in ingresso (VCC) Nota: Il DIP switch 4 deve essere in modalita ON
Calibrazione automatica: 'attuatore aagiorna Calibrazione manuale: la calibrazione dell'attuatore inizia spostando lo
7 i ranae di corsa se viené rilevato un agr‘?"esto switch da OFF a ON; se viene lasciato in posizione ON, l'attuatore non
meccagnico imprevisto per almeno 10 second aggiornera mai il valore di corsa calibrato anche quando viene rilevato
P p ' un finecorsa imprevisto

*U=segnale di feedback
DIP-NMEPEKJTHOUATEN

Het HeobxonmmocTvi N3BnekaTb UCTOYHVIK MATaHWA, UTOBbI UBMEHUTb HacTpoVikn D/P—I'IEPBKJ'I.‘GLIBTE}'IH, HO crieqyer y4ecTb NCTOYHK

rmTaHuA 24 B. [Nepen CHATVEM KPbILLKV MpYBOAA U U3MEHEHEM HAcTPpoek DIP Heobxoaumo OTKIoUMTL Mofadqy MATaHWA Ha NpyBosd wim
aKTVBMPOBATL PYUKY PyYHOro yripasreHuA. [locne nameHeHna HacTpoek DIP BkitouiTe nutaHve npyusBoaa v NepeseauTe pyqKy PyHHoro
yripasrieHva B nonoxenne BbIKJT, utobel akTBMpOBaTL HOBbIE HACTPOVIKU.

DIP-
MEPEKJTIOYATESb BbIKJI. BKJ1.
1 HopmarnbsHoe HanpasneHue, pucyHok A ObpaTHoe Hanpasnexne, pucyHok B
2 PeximM nnasHOro,/ MponopLvioHanbHoro P
©XUM 3-TOUEYUHOrO AVCKPETHOIO PETYSIMPOBaHMA, CM. pUcyHok D
PEryN1poBaHuA, pucyHok C
3 - PesviM nocrnenosaTensHoro yripasneHna
q CurHan nnaeHoro perynvposanua O-10 B nocT. Toka Curtan nnasHoro perynuposanua 2-10 B nocT. Toka
CurHan nocneposartesnsHoro ynpasneHua 0-5 B noct.| CvrHan nocneposatensHoro ynpaenenua 5-10 B noct. Toka ¢ DIP-
5 Toka ¢ DIP-nepextouatenem Ned B pexxwimve BbIKST. nepekouatesiem Ned B pexwvive BbIKS1.
Curtan nocnenosatenbHoro yrpasnenna 2-6 B noct.| CvrHan nocneposatesnsHoro yripasnenua B-10 B noct. Toka ¢ DIP-
Toka ¢ DIP-nepekntouatenem Ned B pexwvive BKJT. nepexntouatenem Ned B pexxume BKJ1.
6 Curtan BxogHoro HanpsxeHud (B noct. Toka) Currian Bxoporo Toka (4-20 mA)
P ’ Mpumeuarve: DIP-nepektovatens Ned nomkeH bbib B pexxumve BKJ1.
PyuHan kanubposka: kanvbpoeka NpuBoda HauMHaeTcA npy
AsTOMaTVueckan kanmbposka: npusog 0bHoBNAET nepesofe nepeksouatesa ua nonoxeHua BbIKS1. B nonoxeHue
7 [[vana3oH xoda npv obHapyxeHun HenpepsuaerHon | BKJ,; ecnn octaBute nepexntovatens B nonoxexun BKIT, npuson
MEXaHVYECKO 0CTAaHOBKM MUHUMYM Ha 10 cekyHa, He byneT 06HOBNATL OTKaNMBPOBAHHOE 3HAUEHVIE XOAa AAXKE NPU
0bHapyXeH1 HenpeaBUaEHHOro NPeaensHoro 3HaueHna

*U= curHan obpatHoui cBA3n
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@ SWITCHES DIP

Il n’est pas nécessaire de retirer I'alimentation pour modifier les réglages des switches DIF, il suffit de prendre en

compte l'alimentation de 24V. Avant le retrait du couvercle du moteur et la modification des parametres DIP, 'alimentation
du moteur doit étre coupée ou la poignée de débrayage manuel activée. Une fois les réglages DIP modifiés, allumez le
moteur ou désactivez la poignée de débrayage manuel pour activer les nouveaux parametres.

COMMUTATEUR

DIP ARRET MARCHE
1 Direction normale, image A Direction inverse, image B
2 Mode de modulation / commande Mode de commande flottant a 3 points, voir l'mage D
proportionnelle, image C
3 - Mode commande de séquence
a Signal de commande de modulation Signal de commande de modulation 2-10 VCC
0-10VCC
Signal de commande de séquence 0-5 VCC | Signal de commande de séquence 5-10 VCC avec switch DIP
5 avec switch DIP 4 en mode ARRET 4 dans le mode ARRET
Signal de commande de séquence 2-8 VCC | Signal de commande de séquence B-10 VCC avec switch DIP
avec switch DIP 4 en mode MARCHE 4 dans le mode MARCHE
6 Signal d'entrée de tension (VCC) Signal d'entrée de courant (4-20 mA)
Remarque : Le switch DIP 4 doit étre en mode MARCHE
7 Calibrage automatique : le moteur met Calibrage manuel : le calibrage du mateur commence, déplacant
a jour la plage de course en cas d'arrét le switch de ARRET & MARCHE ; si le switch est laissé en
mécanique inattendu pendant au moins 10 | position MARCHE, le moteur ne mettra jamais a jour la valeur de
secondes la course calibrée

*U= signal de rétroaction

@ INTERRUPTORES DIP

No es necesario retirar la fuente de alimentacién para cambiar los ajustes del interruptor DIF, pero debe valorar si usa
la fuente de alimentacion de 24 V. Antes de retirar la cubierta del accionador y cambiar los ajustes del interruptor DIF, debe
desconectar el accionador del suministro eléctrico o activar la palanca de accionamiento manual. Después de cambiar los
ajustes DIF, active el accionador o desactive la palanca de accionamiento manual para habilitar los nuevos ajustes.

R O APAGADO ENCENDIDO
1 Direccién normal, figura A Direccion inversa, figura B
Modo de control de modulacién / ’
2 proporcional, figura C Modo de control flotante de 3 puntos, vea la figura D
3 - Modo de control de secuencia
4 Senal de control de modulacién 0-10 V CC Senfial de control de modulacién 2-10 V CC

Senal de control de secuencia 0-5 V CC con
interruptor DIP 4 en modo APAGADO

Senal de control de secuencia 5-10 V CC con interruptor

5 DIP 4 en modo APAGADO
Senal de control de secuencia 2-6 V CC con | Sefial de control de secuencia 6-10 V CC con interruptor DIP 4
interruptor DIP 4 en modo ENCENDIDO en modo ENCENDIDO
- » Senal de entrada actual (4-20 mA)
6 Senal de entrada de tension (V CC) Nota: El interruptor DIP 4 debe estar en modo ENCENDIDO
7 Calibracién automética: el accionador Calibracion manual: el accionador de calibracion se acciona

actualiza el rango lineal si se detecta una
parada mecanica inesperada durante al
menos 10 segundos

*U= senal de retroalimentacion

cambiando el interruptor de APAGADO a ENCENDIDO; si el

interruptor se deja ENCENDIDO el accionador nunca actualizard

el valor de la carrera incluso cuando se detecte un parémetro
inesperado.
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@ FUNCTIA DIAGNOZA / ALARMA

DIAGNOSTIC / ALARM FUNCTION

LED

ERROR

WHEN

ACTUATOR BEHAVIOUR

TYPICAL
TROUBLE
SHOOQTING
CONDITION

RESET P
ROCEDURE

Automatic Calioration SW iy1onq) Calibration SW7 ON
The actuator pushes/
pulls 5 times [unexpected
Bl gy o rembye e | 1 aeater ushespuls
Calibrated : ossible obstacle. After during calibration. Alarm | Valve with Rermove
1 RED | stroke valve Cajl)bfl}‘rz‘!st;:on [E‘r‘é%sfé%r‘ron[\ﬁ :r‘qunalql:d is signalled [RED led On) astroke | powerand
ON less than 5 |, [ and the actustor moves to |length lower| power up
installation| actuator moves ta initial ;
mrm position. Doesri't respand to the initial position. Doesn't | than 5 mm again
_contr'ulhsignal_ Stroke value | "ESPON stioggla control
is not updated beacuse out anal.
of range
The actuator pushes/pulls
The actuator exits the . h .
30/B0 mm stroke range Eut;mgsc:ﬁg;giitoﬁnaﬁ a?"lpnt \?hs{?r'gﬁ;h Rermnove
o RED IonStgstﬁan CE'/hbfTsstfn agtrrgfevﬁﬁn?fgﬁ;glﬁ:e gr?w is signalled [RED led On) length power and
ON 4 . d d and the actuator moves to | longer than |  power up
30,60 mm |installation | anomaly (RED led an). The | 1 % position and then | 30,/80 again
>d on
actuato;hdeogfpoigall Fate | it doesn't reposnd to the rmm
control signal.
RED The actuator tries 5 times
aick® |hepgied | TG Ton ol | e achaterre © s .
3 MAING | within the ormal | condition. After 1U sec. thel oo iion After 10 sec. the | Valve stuck | MYEM
+ calibrated | GPeration | actuator u dates the new actuator doesn't undate the control signal
GREEN stroke lenght. During these P
ON  |stroke range 10 sec. RED led is ON new stroke lenght
RED The actuator moves toward
quick * the new stall condition with | The actuator moves toward Stemn
- Stroke a lower speed; after 10 | the new stall condition with | connection
4 blwnfmg longer than ONg:gg%ln sec. the actustor updates | alower speed. After 10 loose com::gllnt;?dnal
GREEN | expected P the new stroke value; sec. the actuator doesn't or valve d
ON During these 10 sec. RED |update the new stroke value| damaged
led is ON
1. Wrong
RED Low Power | Narmal The actuator is still working| The actuator is still working tr‘an.:ifggmer' Correct
5 slow™* Voltage | aperation |PUt Performance cannot be | but performance cannat be Voltage
blinking 4 P guaranteed guaranteed 2 Unstable Power
power
1. Wrong
transformer
. . . ) size
RED | igh Pawer | Normal | The actuator is still working| The actuator is still working Carrect
5 slow** \g;’oltage aperatian | PUE PErformance cannot be | but performance cannat be Vaoltage
blinking P guaranteed guaranteed 2 Unstable Power
power

* Quick = 2 flash /" secand
** Slow = 1 flash /" second
LED s are placed on circuit board and are only visible when actuator cover is removed.
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@ FUNCTIA DIAGNOZA/ALARMA

EROARE

COMPORTAREA SERVOMOTORULUI

CONDITIE
TIPICA DE

DEPANARE

PROCEDURA
DE
RESETARE

Calibrare automata Calibrare manuala
Comutator DIP 7 pe OFF | Comutator DIP 7 pe ON
Servomotorul impinge/trage R
de 5 ori (blocare In timpul calibrarii,
neasteptatd) pentru a servomotorul
Cursa ) ;ndelp%rta l'JI'ISQOSIbﬂ » |mp|nge/tr??e ":? Zson la Ventil cu o - _
calibrats Calibrare/ | ©Pstacol. Dupa 5 incercari, punctul limita. Se lungime a ntrerupeti
ROSU : ; N apare alarma (led ROSU |declanseaza alarma (led R alimentarea
1 A ventil mai prima NN ) N cursei mai e .
aprins mica de 5 instalare aprins); servomotorul revine ROSU aprins); mica de 5 electrica si apoi
mm n pozitia initiala si nu mai | servomotorul revine in mm recuplati-o
raspunde la semnalul de | pozitia initiala si nu mai
comanda. Valoarea cursei |raspunde la semnalul de
nu este actualizatd deoarece comanda.
este in afara domeniului.
Tn timpul calibrarii,
Servomotorul iese din servomotorul
domeniul de cursa 30/60 |impinge/trage de 2 ori la y
" x imita. S Ventil cu o A .
Cursd mai Calibrare/ mm si se _de_plflseaza ) punctul [lmlta. e lungime a Intrerupegl
ROSU : spre noua limitd a cursei  [declanseaza alarma (led S alimentarea
2 k mare de prima A N . cursei mai e .
aprins . semnaland o anomalie ROSU aprins); electrica si apoi
30/60 mm instalare X SN mare de .
(led ROSU aprins). servomotorul revine in 30/60 mm recuplatj-o
Servomotorul nu pozitia initiala si nu mai
calibreaza cursa raspunde la semnalul de
comanda.
ROSU | g et senmaton e
c:g);izt*e neasteptata Functio- blocare. Dup& 10 secunde st:rgg 3: ggpcaggagcuapé Semnal de
P | | ndmenwt | nare | seromolon seialieie? | io s sevomotsl BOC Vel | comands
VERDE cursei aceste 1% secunde Iedul nu-si actualizeaza noua
aprins ROSU este aprins. lungime de cursa
S%rvomotorul se deplaseaza Servomotorul se
ROSU catre noua stare de blocare deol =
clipeste Cursa mai F . cu viteza redusa. Dupa 10 ep;si?za Spre noua Legétura ax Id
4 rapid* lunga decat l::a?te'o' secunde servomotorul ?;ZijeséeDu%%a:%csixﬁczjae slabita sau Sczr;r; dée
cea normala actuallzea_ze_x noua valoare a servomotorul nu-gi ver_ml inversat
VERDE asteptata cursei. In aceste 10 . = deteriorat
. actualizeaza noua valoare
aprins secunde, ledul ROSU este a cursei
aprins.
1. Méarime
: e P transformator
ROSU Tensiune Funcfio- Sfervo_motoru] inca Sfervolmotoruvl inca incorects Corectatj
5 clipeste ' de nare unctioneaza dar unctioneaza dar tensiunea de
o alimentare x performantele nu pot fi performantele nu pot . "
lent duss normala tat i ot 2. Tensiune alimentare
redusa garantate i garantate alimentare
instabila
1. Méarime
Tensiune A Servomotorul inca Servomotorul inca transformator )
RoOsU de Functio- functioneaza dar functioneaza dar incorectd Corectaff
6 clipeste alimentare nare erformantele nu pot fi erformantele nu pot : tensiunea de
lent* idicats normala P tat P P i tat P 2. Tensiune alimentare
ridicata garantate i garantate alimentare
instabila

* Rapid = 2 clipiri/secunda
** Lent = 1 clipire/secundé
LED-urile sunt plasate pe placa cu circuite imprimate si sunt vizibile numai dupa ce se indepérteaza capacul servomotorului.
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@ DIAGNOSTIC / ALARM FUNCTION

@ DIAGNOSE- UND ALARMFUNKTION

TYPISCHE .
LED FEHLER WENN STELLMOTORVERHALTEN FEHLER- RUCKSETZEN
SITUATION
Schalter 7 AUS zur Schalter 7 AN zur
automatischen Kalibrierung| manuellen Kalibrierung
Der Stellmotor drickt/ zieht
funf Mal (bei unerwartetem
Blockieren) und versucht, .
ein mogliches Hindernis Der S':.ellnjﬁtor g':;"c;kt/
zu tberwinden. Nach funf KZ'F t wahrend des
Versuchen wird Alarm alibrierens zwei Mal Strom-
Kalibrierter gegen den Endpunkt. o
ROT | Ventihub | Kalibrierung, | o mc et (rote LED EIN) Danach wird Alarm Ventil mit einem | versorgung
1 ein 4 DE;r S.tellmotor fahrt ggruck emeldet (rote LED EIN) Hub kleiner 5 mm unterbrgchen,
geringer als | Erstmontage | i dig Ausgangsposition J - s verwendet dann wieder
5 mm und reagiert nicht auf D?r: gifksggl;;;aszgsfggﬁf;k einschalten
E‘as Steuersignal. Der und reagiert nicht auf das
ubbereich wird nicht Steuersignal
aktualisiert, da er auBerhalb gnat.
des zuldssigen Bereichs
liegt.
Der Stellmotor drickt/
Der Stellmotor verlasst zieht wahrend des
den Hubbereich von Kalibrierens zwei Mal Strom-
. 30,60 mm und bewegt gegen den Endpunkt. S
o ROT I\'a(inzlrl:':g Kalibrierung,/ sich zum Hubweglimit Danach wird Alarm HLYS n?'[.jr;;%%e/rgo u;sgfg:ggﬁsn
ein 30/%0 mm Erstmontage | und meldet eine Stérung | gemeldet (rote LED EIN). mr% verwendet dann wieder
(rote LED leuchtet). Der |Der Stellmotor fahrt zurtick einschalten
Stellmotor kalibriert den in die Ausgangsposition
Hubbereich nicht. und reagiert nicht auf das
Steuersignal.
Der Stellmotor versucht
ROT funfmal gegen die Blockade | Der Stellmotor versucht
blinkt * | Unerwartete anzugehen. Nach 10 funfmal gegen die Blockade
3 | schnell Blockade im Normal- Sekunden passt sich der anzugehen. Nach 10 Ventil blockiert Invertiertes
+ kalibrierten betrieb Stellmotor an den neuen | Sekunden passt sich der Steuersignal
GRUN | Hubbereich Hubbereich an. Wahrend | Stellmotor nicht an den
en dieser 10 Sekunden neuen Hubbereich an.
leuchtet die rote LED.
Der Stellmotor bewegt
sich mit geringerer Der Stellmotor bewegt
blﬁw[g:r* Geschwindigkeit bis zur sich mit geringerer )
schnall Hubweg Normal- neuen Stoppposition. Dort |  Geschwindigkeit bis zur Schaftverbindung Invertiertes
4 N langer als betrieb passt er sich nach 10 neuen Stoppposition. Nach |  lose oder Ventil Steuersignal
GRUN erwartet Sekunden an den neuen 10 Sekunden passt sich beschadigt 9
ein Hubbereich an. Wahrend |der Stellmotor nicht an den
dieser 10 Sekunden neuen Hubbereich an.
leuchtet die rote LED.
ROT Versorgungs- Der Stellmotor funktioniert | Der Stellmotor funktioniert ausg;\)vgﬁ:tst;:: Trafo Korrekte
5 | blinke spannung zu Normal- |nach wie vor, seine korrekte nach wie vor, seine korrekte . Versorgungs-
*x niedri betrieb Funktion ist aber nicht Funktion ist aber nicht 2. Instabile spannung
langsam 9 gewahrleistet. gewahrleistet. Versorgungs- herstellen
spannung
1. Falsch
L o ausgewahlter Trafo
ROT Versorgungs- Der Stellmotor funktioniert | Der Stellmotor funktioniert Korrekte
g | blinke spannung zu Normal-  |nach wie vor, seine korrekte |nach wie vor, seine korrekte Versorgungs-
* hoch betrieb Funktion ist aber nicht Funktion ist aber nicht 2 Instabile spannung
langsam gewahrleistet. gewahrleistet. Ver herstellen
lersorgungs-
spannung

* Schnell = blinkt zweimal pro Sekunde

** | angsam = blinkt einmal pro Sekunde
Die LEDs befinden sich auf der Steuerplatine und sind nur bei abgenommener Motorabdeckung sichtbar.
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m FUNKCJE DIAGNOSTYKI / ALARMY

Nr LED BLAD KIEDY ZACHOWANIE SKOWNIKA PRRSSCTEADRL%FJA
PROBLEMU
Kalibracja automatyczna | Kalibracja reczna SW7
SW7 WYL, Wit
Sitownik wysuwa sie i cofa
5 razy, probu}aC pokgnac Sitownik wysuwa sie i cofa
przeszkode (nieoczekiwang .
. 2 razy do koricowego
blokade). Po 5 razie L
) . potozenia podczas
sygnalizowany jest alarm kalibracji. Sygnalizowany Zawo Odtaczyc i
Skalibrowany |Kalibracja| (czerwona dioda LED wt.), - : awor o -
1 CZERWONA skok zaworu |/ podczas|  a silownik powraca do jest alarm (czerwona dlugosq | ponownie
WE. o . o [ dioda LED wt.), a sitownik [skoku ponizej wigczye
ponizej 5 mm | montazu | potozenia wyjSciowego. - 5 S
" A powraca do potozenia mm zasilanie
Nie odpowiada na sygnat o ;
: i) wyjsciowego. Nie
sterujacy. Wartosé skoku X
o . odpowiada na sygnat
nie jest aktualizowana, .
) . sterujgcy.
poniewaz jest poza
zakresem
Sitownik wysuwa sie i cofa
Sitownik wychodzi poza 2 razy do koricowego
zakres skoku 30/60 mm |potozenia podczas kalibracji.| Zawér o Odtaczvé i
CZERWONA Skok dtuzszy |Kalibracja| iprzesuwa sie do nowej | Sygnalizowany jest alarm dlugosci Dn?)wﬁie
2 W niz 30/60 |/ podczas|granicy skoku, sygnalizujac| (czerwona dioda LED wt.), skoku PW' i,
. mm montazu | usterke (czerwona dioda | sitownik przesuwa sig do powyzej zaglar\{ie
LED wt.). Sitownik nie potozenia wyjéciowego, a | 30/60 mm
kalibruje skoku nastepnie nie odpowiada na
sygnat sterujacy.
Sitownik prébuje 5 razy
CZET?V;’?NA Nicoczekiwana pokanat blokade. Po | Shownik prébuie 5 razy
9 blokada w 10 sekundach sitownik pokonac blokade. Po 10 . Odwraécony
szybko - Zwykte S - ¥ - Zawor
3 zakresie ; - | aktualizuje nowa dtugos¢ | sekundach sitownik nie sygnat
+ . dziatanie L . - . | zablokowany h
ZIELONA skalibrowanego ;qug. Przezte 10 s aktualizuje nowej dtugosci sterujgcy
W skoku Swieci sie czerwona dioda skoku.
) LED
Sitownik zbliza sie do ) I .
sngko Skok Zunkle predkoscia; po 10 P . dkoé;ciy Po 'IDJ A | potaczenie 2| qgyrcany
4 Y dtuzszy od wyKie sekundach aktualizuje pre 8. "o 1o wrzecionem sygnat
+ oczekiwaneqo dziatanie howa wartosé skoku, W sekundach sitownik nie zaworu steruiac
ZIELONA g 10Wa h 10 5 éwiei sie | 2ktualizuie nowej diugosci lub zawor lacy
WL ciggu tyc S Swieci sie skoku uszkodzony
czerwona dioda LED
1.
. . . : Nieprawidtowo
CZERWONA|  Zbyt niskie Sitownik nadal Sitownik nadal dobrany | Skorygowaé
e L Zwykte dziata, ale nie mozna dziata, ale nie mozna .
5 miga napigcie . . P . P .| transformator napigcie
owoli asilania dziatanie | zagwarantowac, ze bedzie | zagwarantowac, ze bedzie sasilaace
P dziatat prawidtowo dziatat prawidtowo 2. Niestabilne 14
zasilanie
1.
Si ik nadal Sit ik nadal Nieprawidtowo
CZERWONA| Zbyt wysokie _ofiownik nadal _ofiownik nadal dobrany | Skorygowaé
e B Zwykte dziata, ale nie mozna dziata, ale nie mozna e
6 miga napiecie A . .| transformator napigcie
owoli sasilania dziatanie |zagwarantowac, ze bedzie | zagwarantowac, ze bedzie sasilaace
P dziatat prawidtowo dziatat prawidtowo 2. Niestabilne A
zasilanie

* Szybko = 2 migniecia/s
** Powoli = T migniecie/s
Diody LED znajdujg sie na pfytce drukowanej i sa widoczne tylko po zdjeciu pokrywy sitownika.
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@ DIAGNOSTIC / ALARM FUNCTION

@ DIAGNOSTICA / FUNZIONE ALLARME

TIPICA
CONDIZIONE =~ PROCEDURA
ERRORE QUANDO COMPORTAMENTO RISOLUZIONE REIMPOSTAZIONE
PROBLEMI
Calibrazione automatica SW7 Calibrazione automatica
SW7 ON
L'attuatore spinge/tira per 5 , ; .
volte cercando di rimuovere é‘?gf;:bg?‘;;ﬁ'gg:ég:‘?a
il possibile ostacolo (stallo " -
. > . durante la calibrazione. Valvola con
ROSSO Corsa Calibrazione |mpreV|sto]. DDp.O 5 tentativi Viene segnalato |'allarme lunghezza ,Spegnere
1 _ valvola / prima viene segnalato |'allarme (Led {Led ROSSO On) e corsa I'attuatore e
ON inferiore a installazione ROSSO 0n) e l'attuatore ritorna I'attuatore ritorna alla inferiore a 5 ricollegare
5mm alla posizione iniziale. Nessuna posizione iniziale. Nessuna mm all'alimentazione
risposta al segnalekdl comandDA risposta al segnale di
Il valore corsa non & aggiornato comando
perché fuori range .
L'attuatore spinge/tira
2 volte verso il finecorsa
Corsa L'attuatore esce dal range di durante la calibrazione. Valvola con Speanere
> Calibrazione | 30/60mm e si muove verso il | Viene segnalato l'allarme lunghezza ,oPeg
o ROSSO superiore : imi land Led ROSSO O I'attuatore e
N a30/60 | . / prima nuovo limite corsa segnalando (Le ! n)e corsa ricollegare
mm installazione | un'anomalia (Led ROSSO on). l'attuatore si sposta alla superiorea | _iiimentazione
L'attuatore non calibra la corsa posizione iniziale e non 30/60 mm
risponde al segnale di
comando.
ROSSO Stallo L'attuatore effettua 5 tentativi L'attuatore effettua 5
lampeqgia* imprevisto contro la nuova condizione di tentativi contro la nuova
3 | ra idpar%?ante allinterno |Funzionamento| stallo. Dopo 10 sec. I'attuatore | condizione di stallo. Dopo | Blocco della |Inversione segnale
P 4 del range normale aggiorna la nuova lunghezza 10 sec. I'attuatore non valvola di comando
VERDE ON di corsa corsa. Durante questi 10 sec. il |aggiorna la nuova lunghezza
calibrato led ROSSO si trova su ON corsa
L'attuatore si sposta verso la L'attuatore si muove verso
ROSSO Corsa pit nuova condizione di stallo ad |a nuova condizione di stallo Perdita del
- R S
4 rl'zn’]igzﬁ'?;te lunga di  |Funzionamento 1%”;';?'?:&“[,;22?2?‘ ig?ﬁg i ad una velocita inferiore. cczjl:;e”gi’aggsgso Inversione segnale
P quanto normale N .gg Dopo 10 sec. l'attuatore di comando
+ revisto nuovo valore corsa; durante non agaiorna il nuovo valore o valvola
VERDEON | P questi 10 sec. il led ROSSO si 99 e rom danneggiata
trova su ON
1. Dimensione
del
ROSSO Bassa |Funzionamento L'attuatore & ancora in funzione | L'attuatore & ancora in tr?ﬁég;rlg?;gre Correggere
5 | lampeggia* * tensione normale ma non & possibile garantire il | funzione ma non & possibile la tensione di
lentamente rendimento garantire il rendimento 5 alimentazione
Alimentazione
instabile
1. Dimensione
del
trasformatore
ROSSO Alta Funzionamento L'attuatore & ancora in funzione L'attuatore & ancora in incorretta Correggere
6 | lampeggia* * tensione normale ma non & possibile garantire il | funzione ma non & possibile la tensione di
lentamente rendimento garantire il rendimento 5 alimentazione
Alimentazione
instabile

* Rapido= 2 flash / secondo
** Lento= 1 flash / secondo
| LED " sono posizionati su un circuito stampato e sono visibili solo quando la copertura dell'attuatore viene rimossa.
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FONCTION DE DIAGNOSTIC / D’ALARME

: SONDTON  erocessus
ERREUR PERIODE COMPORTEMENT AGE E RE
TYPIQUE INITIALISATION
Calibrage automatique SW7 Calibrage manuel
DESACTIVE SW7 ACTIVE
Le moteur pousse / tire 5 -
fois (décrochage inattendu L'actionneur pousse
9 / tire 2 fois contre le
essayant de retirer 'obstacle boint terminal lars du
ossible. Aprés 5 essais, il . -
Soupape a " sg produit uﬁ signal d'alarme calirage. ll se produitf ~ Vanne avec Coupez
4 | ROUBE |ievee calibree Calibrage /| (Vioyant ROUGE ALLUME] et ”sz'g;ft' galenme | une IONGUELr | yglimentation et
ALLUME inféSr‘ieure a iﬁstallation le F“.”te.“,r .ST de"\‘place Ve':js la activéy] et le moteur supérieure a r‘emettez};la en
mm position initiale. Ne répond pas . marche
- se déplace vers la 5mm
au signal de commande. La LNt
valeur de la course n'est pas rgogﬁgn;r:zfﬂiiNnZI
mise & jour parce gqu'elle est pde cc?mmande?
hors de la plage autorisée .
L'actionneur pousse
Le moteur quitte la plage de / o?nrftirfmmisr;] gﬁﬂffsedlﬁ
course de 30/60 mm et Ealibr‘a e. Il se produit Vanne avec Coupez
ROUGE Course Calibrage / se déplace vers la nouvelle ge. 1 Se P! une longueur |, pe
P N P P ; un signal d'alarme l'alimentation et
2 - | supérieure a premiere limite de course en signalant s de course
ALLUME 30/60 mm installation une anomalie (voyant ROUGE (LED rouge active), supérieure a remettezla en
ALLUME). Le moteur ne calibre le moteur se déplace 30/60 mm marche
'as |a course vers la position initiale
P et ne répond pas au
signal de commande.
ROUGE L'actionneur essaie 5 fois Lagslfoor;gitézssl:ale
clignotement| Décrochage sous la nouvelle condition de nouvelle condition de
* rapide inattendu " decrochage. Apres 1 O sec h . o Signal de
3 f dans la plage Foncgg:r;irent I'actionneur met a jour la ?%nggw'zgcsibﬁﬁ;ii Vanne coincée commande
VERT de course nouvelle longueur de la course. ne met pas & jour la inversé
v | P P OUGE sen ACTNE | mouvelle longueur de
la course.
Le moteur se déplace vers Lgctlonneur se
. ROUGE la nouvelle condition de nog\qulgc(::%xz:;?ols de
cllgnotement Course blus décrochage a une vitesse décrochage & une Raccord de Sional de
* rapide P! Fonctionnement réduite ; aprés 10 sec le . hag N tige desserré g
4 longue que pre vitesse réduite. Apres 9 commande
+ prévu normal moteur met a jour la nouvelle 10 sec le mdteur ou vanne inverse
e telscourse PSTGAT. | e metpass purls | 7OOTITo%e
ALLUME " ACTIVE nouvelle valeur de la
course.
1. Taille
Lactionneur 5
erronée du
_ ROUGE Tension | o tionnement | W€ Moteur fonctionne toujours, | fonctionne toujours, | ransformateur Tension
5 |[clignotement| d'alimentation normal mais il est impossible de mais il est impossible d'alimentation
** |ent faible garantir sa performance de garantir sa 5 Alimentation correcte
performance -0
instable
1. Taille
erronée du
Lactionneur transformateur
ROUGE Tension Fonctionnement | L& moteur fonctionne toujours, | fonctionne toujours, Tension
6 [clignotement| d'alimentation normal mais il est impossible de mais il est impossible d'alimentation
** lent élevée garantir sa performance de garantir sa 5 Alimentation correcte
performance . instable

* Rapide = 2 clignotements / seconde
** Lent = 1 clignotement/seconde
Les voyants sont placés sur la carte de circuit imprimeé et ne sont visibles que lorsque le couvercle du moteur est retiré.
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@ DIAGNOSTIC / ALARM FUNCTION

OVNArHOCTUYECKAA/ CUrHAJTIbHAA ®YHKLA

kanubposka SW7 BbIKJ1.

MOBEOEHVIE MP1BOOA

AsTomatnueckan

PyuHan kanvbposka
SW7 BKJ1.

TUMNNYHOE
YCJ10BME

HEVCIPABHOCTEN

Cb

POC
MOWUCKA 1 YCTPAHEHIAA M POLIEOYPbI

MpviBoa TONKaeT/ TAHET
5 pas (HeoxuaaHHoe
TOPMOXEHME) B MOMbITKE
YCTPaHUTL BO3MOXHOE
npenATcTaue. Mocne
5 noneITky 3ByYNT

MpwBop Tonkaet/
TAHET 2 pasa
C npefernbHbIM
3HAYEHVIEM BO BPEMA
kanubposku. CurHan

. Orknrounte
KPACHBIN OrtkannbposaHHbin | Kanubposka,/ curHan (KPACHbI cUrHanuaauum Knanak ¢ anuHot xona A ONAT
1 X0/ KnanaHa nepsan ceetoavog BKI1) n (KPACHbBIV
BKJ. bonee 5 mMm. BKJ1.touute
meHee 5 Mm ycTaHoBKa | MpYBO[ BO3BPALLAETCA cBeTOANoa nUTaHE
B VICXOQHOE MOSIOXEHNE. BKJ1.) v npvsoa g
He oTBeuaeT Ha curHan BO3BpaLLaeTCA B
ynpasrieHnA. 3HaueHve NCXOOHOE NonoXeHne.
xofa He 0bHoBNABTCA, He oteeuaet Ha
Tak kak OHO HaXOOMTCA 3a| CUrHan yrnpasieHus.
npedenammn auanasoHa
MpuBop Tonkaet/
MpuBoA NpeBbILLaeT Jﬁ;g;sﬂﬁaiﬁw
AVanasoH fA7vHe! 3HAUYEHVeM BO BpEMA
xopa 30/60 mm
kanubposkwn. CurHan
v npubnixaeTca k CUrHanMsauum Otkniounte
) KPACHbBI |OnvHa xona bonee Karll_lmeﬁp;%zka/ Szgicx&gp:ﬁ;:;i%ﬂg [KPACHbII7I KnanaH ¢ gnuHoi xona 1 onAaTb
BKJ1. 30/60 mm P! ' cBeToavon 6onee 30,/60 mm. BKJ1.iounte
ycTaHoBKa npw 3TOM BblOaBaA
BKJ1.) v npuBop nuTaHue.
curHan HeI{I‘CI'IpaBHGCTI/I BO3BPALLAETCA B
(KPACHbI ceetoavon P
MCXOOHOE MOSIOXEHUE,
BKJ1.). Mpueoa He nOMe Uero He
KanmﬁpyeT AnvHy xona 0TBEYaeT Ha curHan
yNpaBneHna.
Mpueog nenaet 5
v MOMbITOK B HOBbIX Mpueon nenaet
KPACHt:JM HenpenEMQEHHDE YCNOBUAX TOPMOXEHNA. 5 nonbIToK B
yacTo TOpMOXeHue
MUraeT B npeaenax HOPMEJ’IbHEH Llepea 10 CeKkyHA npmseof HOBBbIX YCNOBNAX I'Iepekmouvwb
3 0BHOBNAET HOBYIO [NIMHY | TOpMOXeHuA. Uepes KnanaH sactpan yrpaBnALLNA
+ oTkanmbpoBaHHOro pabota
v xofa. Ha npotaxeHun 10 cekyHA npvBoa curHan
3ESIEHBIV | ananasoHa anvHbl 10 6
BKJ1 xona 3TNX L CekyHa He 0DHOBNAET HOBYO
} KPACHbI ceetoauon LUIMHY Xofda.
KJ1.
MpvBoa nepexoant
. B HOBbIE YC/OBNA I'Ipmaon nepexognt
KPACHbIV TOPMOXEHWA C MEHbLUEN | B HOBbIE YCIIOBUA
vacTo * CKOPOCTbIO; Uepes TOPMOXEHNA C
Muraet Xon onvHHee, uem | HopmanbHana 10 cekyHa npusog MEHbLLEN CKOPOCTHHO. Coepurenvie wroka I'Iepexnrouwrt:
4 ocnabneHo unu ynpasnalwmin
+ oXmaanocb pabota obHOBNAET HOBOE Uepes 10 cekyHa noBpEXAEH KnanaH curhan
3ESEHBIN 3HaueHue TopMoXeHVs; |npveofd He obHoBnAeT P
BKJ1. Ha NPOTAXEHN 3TUX HOBOE 3HaueHve
10 cekyHn KPACHbBIVI LUMHbI Xoda.
ceetoavon BKJ1.
MpviBon npoponxaeT | 1. HenpaBunbHbIin pasvep
KPACHbI Huskoe HobmansHan aggTM:ﬁf :g%%ig;(:fgm pabotaTb, HO TpaHcdopmaTtopa MpasunbHoe
5| peoko** HanpAXeHne P! p . nokasarenu HanpAXeHne
Muraet nnTaHnAa paﬁDTa MPOVSBOAVTENLHOCTIA npov3BoAnNTENbHOCTU nnTaHnAa
T 2. HectabunsHoe nutaHve
MoryT BeiTe apyrumn MoryT bbITb ApyrviMm
MpvBon NpomosXaeT 1. HenpaBunbHbIi pasvep
KPACHbIIA Boicokoe Mpuson npoAonxaer paboTaTb, HO TpaHcdopmaTopa MpasunbHoe
6| penoko** HanpAxeHne Hopwanktan | paborars, Ho nokasatenu rnokasarenn HanpAxeHne
pabota NpoV3BOAUTENLHOCTU
muraet nUTaHnA NPOM3BOAMTENHOCTA | 5 | nuTaHnA
. HectabunbHoe nutamve
MOryT BbITb APYrMU MOryT BbITh ApyrMU

* Yacto = 2 BCrbiLLKW B CEKYHAY
** Penko = 1 BCribilLKa B CEKYHAY
CBseToanonb! pacronoxeHsl Ha MOHTaXHOV rnate. VX MOXHO yB/AEeTs TOIbKO NOCIIe CHATUA KPbILLIKY NPUBOAA.
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@ DIAGNOSTICO / FUNCION DE LA ALARMA

ERROR

CUANDO

COMPORTAMIENTO DEL ACCIONADOR

SOLUCION
TIPICA
DE
PROBLEMAS

DE
RESTABLE-
CIMIENTO

Calibracién automatica SW7 Calibracién manual SW7
DESACTIVADA ACTIVADA
El accionador empuja/tira
5 veces (atasco imprevisto)
intenta eliminar el posible El accionador empuja/tira 2
obstaculo. Después de 5 veces del extremo durante la Vélvula con | Desconecte la
Carrera . . . . . . . ¥ . -
ROJO nominal de la Callb_r‘acmn intentos, la alarma se activa (el | calibracion. La alarma se activa | una longitud allment_auon
1 . X / primera Led ROJO esta ENCENDIDO) | (el Led ROJO esta ENCENDIDO) | de carrera eléctrica y
ENCENDIDO | valvula: menos |/ " 3 . - )
de 5 mm instalacion y el accionador se mueve ala | y el accionador se mueve hasta | superiora 5 | conéctela de
posicion inicial. No responde a | a la posicién inicial. No responde mm nuevo
la sefial de control. El valor de la a la sefial de control.
carrera no se actualiza porque
esta fuera de rango
. El accionador empuja/tira 2
El accionador sale del rango .
veces del extremo durante la Vélvula con | Desconecte la
" . de la carrera de 30/60mm, . - . . . L
Carrera Calibracion o 7 calibracién. La alarma se activa | una longitud | alimentacion
ROJO N . se dirige al nuevo limite de ) P
2 superior a / primera - | (el Led ROJO esta ENCENDIDO), | de carrera eléctrica y
ENCENDIDO ! ” carrera y sefiala una anomalia - h B
30/60mm instalacion . . el accionador se mueve a la superior a conéctela de
(el Led ROJO esta encendido). El AP -
. " posicion inicial y, posteriormente, | 30/60 mm nuevo
accionador no calibra la carrera -
no responde a la sefal de contral.
El accionador realiza 5
Parpadeo Atasco intentos para eliminar la nueva | El accionador realiza 5 intentos
rapido imprevisto situacion de atasco. Después | para eliminar la nueva situacion
3 *ROJO dentro del | Funcionamiento | de 10 segundos, el accionador de atasco. Después de 10 La vélvula esta|Senal de control
+ rango de normal actualiza la nueva longitud de segundos, el accionador no atascada invertida
VERDE carrera carrera. Durante estos 10 actualiza la nueva longitud de
ACTIVADO calibrado segundos, el led ROJO esta carrera.
ENCENDIDO
El accionador se mueve hacia
Parpadeo la nueva situacion de atasco | El accionador se mueve hacia la
rapido Carrera con una velocidad inferior; nueva situacion de atasco con | La conexion
4 *ROJO y Funcionamiento| después de 10 segundos el una velocidad inferior. después | de potencia o |Senfal de control
superior a lo Ny N . " N N N
+ esperado normal accionador actualiza el nuevo de 10 segundos el accionador | la valvula esta invertida
VERDE P valor de carrera; durante estos | no actualiza el nuevo valor de danada
ACTIVADO 10 segundos, el led ROJO esta carrera
ENCENDIDO
1. Tamario de
transformador
Par‘pag(io ) | Funcionamiento El accmnador‘_to_dawa fun(:lolja El accmnador‘_to_dawa funclOIja incorrecto Tension
5 lento Baja tension normal pero el rendimiento no esta pero el rendimiento no esta correcta
ROJO garantizado garantizado 2. Suministro
eléctrico
inestable
‘1. Tamario de
transior lllddUl
i ) . X 3 . incorrecto
Parpadeo . . El accionador todavia funciona | El accionador todavia funciona ”
v - Funcionamiento - . - . Tension
6 lento Tension alta normal pero el rendimiento no esta pero el rendimiento no esta correcta
ROJO garantizado garantizado 2. Suministro
eléctrico
inestable

* Répido= 2 flashes / segundo
** Lento = 1 flash / segundo

Los LED se colocan en un circuito impreso y solo son visibles cuando se retira la cubierta del accionador:
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m STAREA SERVOMOTORULUI
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I\ LED ACTUATOR STATUS

1 Green On The actuator arrived at the extreme point of the stroke read

2 Green Blinking The actuator arrived at the intermediate point of the stroke read

3 H%ﬁ’mﬁiiﬁ;n The actuator is reading the stroke or it is going to initial position

4 Red Green On Manual operation active, the actuator ignores the control signal. ATTENTION! The PCB

is electrically supplied

N° LED
1 Gron ein Der Stellmotor hat den Endpunkt der Hubwegerkennung erreicht.
2 Griin blinkt Der Stellimotor hat einen Zwischenpunkt der Hubwegerkennung erreicht.
3 Rot/ Griin blinkt Der Stellmotor liest die Stellung ein oder fahrt zur Anfangsposition.
a Rot,/ Griin &in Handbetrieb aktiv, der Stellmotor ignoriert gttreuurirsignale.ACHTUNG! Die Platine steht unter
N. LED STATO ATTUATORE
1 Verde on L'attuatore ha raggiunto il punto estremo della corsa appresa
Verde , . ) ) .
2 ) L'attuatore ha raggiunto il punto intermedio della corsa appresa
lampeggiante
3 Aosso —v.erde L'attuatore sta rilevando la corsa o si sta muovendo verso la posizione iniziale
lampeggiante
Funzionamento manuale attivo, I'attuatore ignora il segnale di comando. ATTENZIONE!
4 Rosso - verde On

La scheda & alimentata

Ne CBETOOVMON COCTOAHWME NPUBDOA
1 BeneHsin BKI. MprBon HEXOOWMTCA B NPEAETEHOI TOUKE CUMTEHHOR ONWHLI X008
2 JeneHLit MaraeT MpUE0A HEXOOWTCA B CPEAHEH TOYKE CHUTAHHON OMMHLI X0Na
3 KpacHuii,/ seneHbii n
wraeT PYBO, CUNTLIBSET ANWHY XOOA MW NEPEXOONT B NCKOOHOE NONOKEHUE
4 KpacHuiit senensii | BinioueHo pyuHoe ynpaeneHue, Npyueod urHopypyeT curkan ynpaeneHuA. BHUMAHLE! Mnata nopknioueHa

K 3NEKTROMNTaHWKD




STARE SERVOMOTOR

Verde aprins Servomotorul a ajuns Tn punctul limita de citire a cursei
2 Verde clipitor Servomotorul a ajuns n punctul intermediar de citire a cursei
3 Roglli‘lp?:g:de Servomotorul citeste cursa sau este in curs de deplasare spre pozitia initiala
2 Rosu Verde Actionarea manuala este activa; servomotorul ignora semnalul de comanda. ATENTIE! Placa
aprins cu circuite imprimate este alimentata electric

STATUS SIEOWNIKA

Zielona wt. Sitownik dotart do krancowego punktu wozytywanego skoku
2 Zielona miga Silownik dotart do posredniego punktu wezytywanego skoku
Czerwona i . .
3 ziglona migaja Silownik wezytuje skok lub przechodzi do potozenia wyjsciowego
Czerwona i . - ; . } . .
4 Zielona wi Aktywny tryb reczny, sitownik ignoruje sygnat sterujgoy. UWAGA! Plyta sterujgca jest pod napigciem

STATUT

Vogﬁﬂ::n\gert Le moteur est arrive au point extréme de |a lecture de la course.
2 Cllgn\?gsgﬂemt Le moteur est arrivé au point intermeédiaire de la lecture de la course.
3 Clignoterment Le moteur lit la course ou se dirige vers la position initiale
rouge vert g p
a Rouge vert Lorsque la poignée d'actionnement manuel est activee, ke maoteur |$nore le signal de cormmande.
allume ATTENTION ! La carte electronique est alimentae & ectriguerment

ESTADO DEL ACCIONADOR

Verde activado El accionador ha llegado al punto extremo de la lectura de la carrera
2 Parpadeo verde El accionador ha llegado al punto intermedio de la lectura de la carrera
3 Parpadeo rojoy | El accionador lee la carrera ova ala Fosicic‘)n inicial. En el caso del modao de control
verde flotante de 3 puntos el accionador lee la carrera pero no se mueve a la posicion inicial.
a Rojoyverde | Funcionamienta manual activado, el accionador ignora la sefal de contral. JATENCION!
activado EI' PCB tiene conexion eléctrica
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