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DIP-switch no 1 2 3 4 (5) (6)
ON mA 2V/4mA INV ADJ - -
OFF \Y OV/0mA NORM oP - -

2 NORM INV

Y u

——0[@)V 0O[4)mA 2V 10V 20mA 10V
©

Bold = Factory setting

ENGLISH
Assembly [A]
[A1] Mount flange nut (A) and then the square nut (B) on top of spindle.

[A2] Bring the actuator into desired position by turning the allen key (C) acc. to the
section "Manual control’, or reposition the valve itself.

[A3] Put the actuator on top of the valve. Fasten it to the neck of the valve by means
of the U-bolt (D). Firmly tighten all nuts!

Carry out electrical installation acc. to [C].

Installation [B]
Attention! The actuators may not be installed pointing or hanging downwards!

Electrical connection [C]
[C4] Suggested maximal length of connection cable.

To comply with the EMC directive 89/336/EEC, the actuator must be wired using a
shielded cable.

The actuator is equipped with a 2 - 10 VDC feedback signal [U]; 2 V corresponds to
closed position and 10 V to open position. The feedback signal is equal to 0 V during
calibration, or at any faults that might occur, for ex. that the actuator does not find
the right position.

Preferences [D]

1. Selection of control signal type Y
The control signal might either be a voltage level [V] or a current level [mA]. Fac-
tory setting is control signal type voltage.

2. Input control signal operating range
The input signal can either start at 0 V/0 mA, i.e. no offset, or at 2 V/4 mA with
offset. Factory setting is without offset. A new setting will be recognized after a
new calibration run (AD]J).

3. Operating direction of actuator
The actuator can either give a movement downwards (NORM) at increasing con-
trol signal (0% opening of valve in upper position) or a movement upwards (INV)
at increasing control signal giving (0% opening in lower position). Factory setting
is NORM giving a movement downwards. A new setting will be recognized after
a new calibration run (AD]).

4. Working mode selection
The working modes are either normal control (OP) or calibration (ADJ). In the
mode calibration (ADJ) the actuator runs a sequence, reads end positions and
adjusts itself to the valve it is mounted on. The value of the end positions is stored
in a non-volatile memory;, i.e. the positions are not lost when power supply is lost.
When the calibration sequence is finished the actuator halts until the switch is
reset to OFF position (OP). OP is the position of the switch at normal control.

CAUTION! The supply voltage must be switched off and on to initialize the calibra-
tion sequence.

Actuator calibration and reference run
As soon as the power is connected to an actuator not yet being calibrated, a calibra-
tion sequence must be performed - see section Preferences, 4. Working mode
selection. A new calibration must also be done each time the actuator is mounted on
anew valve or has been remounted on the old valve. The result of the calibration is
stored in a non-volatile memory.
At each time a calibrated actuator is powered no matter type of control signal the
reference position is searched. After finding the reference position the actuator will
follow the input signal.
Manual control [A2]
1. Switch off the power to the actuator with the switch on the side of the cover (F).
2. Press the black disengagement button on the front of the cover (E).
Note! The button must be pressed down all time during manual control.
3. Insert a 6 mm Allen key (C) and turn the red centre. Turn clock-wise for upward
movements and counter-clock-wise for downward movements.

As soon as the disengagement button is released and the actuator is powered, it will
begin to follow the input control signal.
NOTE! Do not forget the power on-switch.

When manual control mode is selected, the reference point is lost. After each switch-
ing on off the voltage, a new reference point search starts.

3

\ v 4 A

"] 10v  20mA 10V 0[2)V 0(4) mA 2V

Y U

SVENSKA

Montering [A]
[A1] Montera fansmutter (A) och sedan fyrkantmuttern (B) pa toppen av spindeln.

[A2] For stélldonet till onskad position med insexnyckeln (C) enligt avsnitt "Manuell
styrning’, alt. flytta ventilens spindel.

[A3] Placera stalldonet pé ventilen. Fist det till halsen med den medlevererade U-
bulten (D)]. Drag &t alla muttrar!

Anslut stilldonet elektriskt enligt [C].

Installation [B]
OBS! Stilldonen far inte monteras hingande under ventilerna!

Elektrisk inkoppling [C]
[C1] 3-trad

[C2] 4-trad
[C3] Metal = Metall, Plastic = Plast

[C4] Foreslagen maximal lingd pa anslutningskabel
Conductor area = Ledningsarea, 3-wire = 3-trad, 4-wire = 4-trad

Stilldonet skall anslutas med skdrmad kabel for att uppfylla EMC-kraven enligt
direktiv 89/336/EEC.

[C5] Supply voltage =Matningsspinning, Input control signal = Inkommande styrsig-
nal, Feedback signal = Aterforingssignal, Common = Gemensam

Stélldonet 4r utrustat med en 2 - 10 VDC aterféringssignal (U); 2 V motsvarar stingt
lige och 10 V 6ppet lage. Aterforingssignalen ar 0 V under tiden kalibrering sker,
eller vid ett eventuellt fel, tex att stilldonet ej hittar ritt position.

Instaéllningar [D]
[D1] DIP-switch no = DIP-switch nr., Bold = Factory setting = Fet stil = Fabriksin-
stillning

1.

Val av typ av styrsignal pa Y
Den inkommande styrsignalen kan antingen vara en spanningsnivé [V] eller en
stromstyrka [mA]. Leveransinstéllningen 4r spanningsniva.

Val av arbetsomrade f6r inkommande styrsignal

Styrsignalen kan antingen borja vid 0 V/0 mA, d.v.s. ingen offset, eller med offset
vid 2 V/4 mA. Leveransinstillning 4r utan offset. En dndrad installning beaktas
forst efter ny kalibrering (ADJ).

Val av stilldonets gangriktning

Stélldonet arbetar antingen nedat (NORM) for ckande styrsignal (0% 6ppning pa
ventilen i 6vre positionen) eller uppat (INV) med 6kande styrsignal (0% 6ppning
i den nedre positionen). Leveransinstéllningen d&r NORM vilket ger rorelse nedat.
En dndring av instéllningen beaktas forst efter ny kalibrering (AD]).

Val av arbetssitt

Arbetssdtten dr antingen normal drift (OP) eller kalibrering (AD]). Under arbets-
sittet kalibrering kor stilldonet en sekvens, liser dndlagesbrytarna och anpassar
sig till ventilen som stélldonet ar monterat pa. Positionen for dndlagesbrytarna
lagras i ett icke-flyktigt minne s att informationen inte férsvinner vid spannings-
bortfall. Efter avslutad kalibreringssekvens stoppar stalldonet tills omkopplaren
aterstills till lage OFF (OP). OP 4r omkopplarens position under normal drift.

OBS! Matningsspanning méste stdngas av och pa for att initiera kalibrering.

Kalibrering och referenspunktsokning

Sé snart ett stalldon som inte 4r kalibrerat blir spanningssatt skall en kalibrerings-
sekvens utforas - se avsnitt Instéillningar, 4. Val av arbetssitt. En ny kalibrering maste
alltid goras nar stalldonet monteras pa en ny ventil eller dtermonteras pa den gamla
ventilen. Resultatet fran kalibreringen lagras i ett ej flyktigt minne.

Varje géng ett kalibrerat stilldon blir spanningssatt oavsett typ av styrsignal soker det
upp referenspunkten. Nér stilldonet har funnit referenspunkten borjar det att folja
inkommande styrsignal.

Manuell styrning [A2]

1.
2.

Sting av strommen till stédlldonet med strémbrytaren pa lockets sida (F).

Tryck in den svarta frikopplingsknappen pa lockets framsida [E].
OBS! Knappen maste hallas intryckt hela tiden stilldonet mandvreras manuellt.

Satt i en 6 mm insexnyckel [C] i centrum av den r6da hylsan. Vrid medsols for
uppéatgaende rérelse och motsols for nedétgéende rorelse.
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Sé snart frikopplingsknappen frigérs och stilldonet spanningssatts borjar stdlldonet
folja inkommande styrsignal.
OBS! Glom inte sla pd strombrytaren.

Vid handmanévrering forloras referenspunkten. Ny referenspunktskning sker efter
varje nytt spanningstillslag.

DEUTSCH

Zusammenbau [A]
[A1] Flanschmutter (A) und dann Vierkantmutter (B) an Spindelkrone montieren.

[A2] Stellantriebe mittels Innensechskantschliissel (C) auf gewtiinschte Position fiih-
ren (gemifd Abschnitt ,Manuelle Steuerung). Oder: Ventilspindel verschieben.

[A3] Stellantriebe am Ventil anbringen, und zwar am Ventilhals mittels mitgelieferter
U-Bolt (D). Simtliche Muttern anziehen!

Stellantriebe elektrisch anschlieflen geméf} Anleitung [C].

Einbauanweisung [B]
Achtung! Die Stellantriebe nicht hingend unter den Ventilen oder in umgekehrter
Lage montieren!

Elektrischer Anschiuf [C]
[C1] 3-draht

[C2] 4-draht
[C3] Metal = Metal, Plastic = Plastik

[C4] Empfohlene max. Linge des Anschlusskabels
Conductor area = Leitungsquerschnitt, 3-wire = 3-draht, 4-wire = 4-draht

Um der Maschinenrichtlinie 89/336/EEC zu entsprechen, muss der Motor mit einem
abgeschirmten Kabel verkabelt sein.

[C5] Supply voltage =Versorgungsspannung, Input control signal = Signal eingehen,
Feedback signal = Riickmeldung Signal, Common = Gemeinsam

Die Stellantriebe ist mit einem Riickmeldungsignal [U] von 2-10 V Gleichstrom aus-
geriistet. 2 V entsprechen der geschlossenen Position, 10 V der gedffneten Position.
Wihrend der Kalibrierung sowie bei Eintreffen eines Fehlers (z. B. wenn die Stellan-
triebe nicht ihre korrekte Position erreicht) hat das Riickmeldungsignal 0 V.

Einstellungen [D]
[D1] DIP-switch no = DIP-Switch Nr., Bold = Factory setting = fetter Text = Werks-
einstellung

1. Wahl des Steuersignaltyps fiir Y
Das Eingabesteuersignal ist entweder ein Spannungspegel [V] oder eine Strom-
starke [mA]. Werkseinstellung ist Spannungspegel.

2. Wahl des Arbeitsbereiches des Eingabesteuersignals
Das Steuersignal kann entweder bei 0 V/0 mA anfangen, d.h. kein Offset, oder
mit Offset bei 2 V/4 mA. Werksteinstellung ist ohne Offset. Eine geinderte Ein-
stellung wird erst nach einer Neukalibrierung beachtet (ADJ).

3. Wabhl der Laufrichtung des Stellmotors
Der Stellmotor bewegt sich entweder nach unten (NORM) mit einem zunehmen-
den Steuersignal (0% Offnen des Ventils an der oberen Endlage) oder aufwirts
(INV) mit zunehmendem Steuersignal (0% Offnen des Ventils an der unteren
Endlage). Werkseinstellung ist NORM, d.h. eine Bewegung nach unten. Eine
gedanderte Einstellung wird erst nach einer Neukalibrierung beachtet (ADJ).

4. Wahl der Betriebsart
Die Betriebsarten sind Normalbetrieb (OP) oder Kalibrierung (ADJ). Wihrend
der Betriebsart Kalibrierung fihrt der Stellmotor eine Kalibriersequenz, liest
die Positionen der Endschalter ab, passt sich dem Ventil an dem der Stellmotor
montiert ist an. Die Positionen der Endschalter werden in einem nichtfliichti-
gen Speicher gelagert, damit die Information bei einem Spannungsausfall nicht
verloren geht. Nach beendeter Kalibriersequenz stoppt der Stellmotor, bis der
Schalter auf die Lage OFF (OP) eingestellt wird. OP ist die Position des Schalters
unter Normalbetrieb.

BITTE BEACHTEN! Zur Aktivierung des Kalibriervorgangs muss die Vesorgungs-
spannung aus- und erneut eingeschaltet werden.

Kalibrierung und Referenzpunkt-Ermittlung

Wird eine nicht kalibrierte Stellantriebe eingeschaltet, muss eine Kalibrierungsse-
quenz durchgefiihrt werden (siehe Abschnitt ,,Einstellungen® Punkt 4: ,Wahl der
Betriebsweise®). Nach Einbau einer Stellantriebe an einem neuen Ventil muss stets
auch eine neue Kalibrierung erfolgen (oder die Stellantriebe wird aufs alte Ventil
montiert). Das Kalibrierergebnis wird permanent gespeichert.

Bei Einschalten einer kalibrierten Stellantriebe wird erst — unabhingig vom Steuersi-
gnaltyp - der Referenzpunkt ermittelt. Danach erfolgt die Ausfithrung des betreffen-
den Steuersignalkommandos.

Manuelle Steuerung [A2]
1. Strom zur Stellantriebe mittels Schalter an der Haubenseite (F) abschalten.
2. Freigabeknopf an Vorderseite (E) der Haube driicken.

BITTE BEACHTEN! Der Knopf ist wihrend der gesamten manuellen Betriebs-
dauer der Stellantriebe gedriickt zu halten!

3. 6 mm Innensechskantschliissel (C) in die Mitte der roten Hiilse einsetzen. Dann
Schliissel im Uhrzeigersinn (Bewegung aufwirts) oder entgegen Uhrzeigersinn
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(Bewegung abwirts) drehen.

Bei Loslassen des Freigabeknopfes und Einschalten der Stellantriebe beginnt die
Stellvorrichtung den eingegebenen Steuersignalen zu folgen.
BITTE BEACHTEN! Nicht vergessen, den Stromschalter einzuschalten!

Bei Handsteuerung geht der Bezugspunkt verloren. Nach jeder Spannungsein-
schaltung wird der Bezugspunkt neu aufgesucht.

FRANCAIS

Montage [A]
[A1] Monter lécrou d’accouplement (A) puis [écrou carré (B) au sommet de la
broche.

[A2] Mettre l'actionneur dans la position voulue, avec la clé a six pans creux (C)
conformément aux instructions “Guidage manuel’, ou bien déplacer la broche de la
vanne.

[A3] Placer l'actionneur sur la vanne. Le fixer au collet avec Iécrou U fourni (D). Bien
serrer les écrous!

Connecter électriquement actionneur suivant les instructions [C].

Instructions d’installation [B]
Nota! Les servomoteurs ne doivent pas étre montés a lenvers, cest-a-dire avec le
corps de vanne au-dessus!

Branchement électrique [C]
[C1] 31l

[C2] 4 fil
[C3] Metal = Métal, Plastic = Plastique

[C4] Longueur maximale proposée du céble de raccordement
Conductor area = Surface conductrice, 3-wire = 3 fil, 4-wire = 4 fil

Pour étre conforme a la directive CEM et a la norme 89/336/EEC, l'actionneur doit
étre raccordé au moyen d’un céble blindé.

[C5] Supply voltage =Tension d’alimentation, Input control signal = Entrée signal de
commande, Feedback signal = Signal de recopie, Common = Commun

Lactionneur est muni d’un signal de rétroaction de 2 - 10 VDC [U]; 2 V correspond
ala position fermée et 10 V a la position ouverte. Le signal de rétroaction est 0 V
pendant toute la durée de la calibration, ou en cas derreur éventuelle, si par exemple
Pactionneur ne trouve pas la position correcte.

Préférences [D]

[D1] DIP-switch no = Interrupteur DIP N°, Bold = Factory setting = Caractere gras =
Réglage d’'usine

1. Sélection du signal de commande type Y
Le signal de commande peut étre sous forme de tension [V] ou en boucle de
couran [mA]. Réglage d’usine : tension [V].

2. Plage du signal de commande
Le signal de commande dentrée peut commencer par 0 V/0 mA cest & dire sans
offset ou alors a 2 V/4 mA avec offset. Réglage d’usine : sans offset. Un nouveau
réglage sera reconnu aprés une course de calibration (AD]).

3. Sens de marche du servomoteur
Le servomoteur peut faire sortir la tige vers le bas avec un signal de commande
croissant (avec 0% en butée haute) et avec un mouvement de la tige vers le haut
avec un signal de commande croissant (0% en position basse). Réglage d’usine:
0% donnant un mouvement de la tige du moteur vers le bas. Un nouveau réglage
sera reconnu apres une course de calibration (ADJ).

4. Sélection du mode de fonctionnement
Les modes de fonctionnement sont: mode normal (OP) ou mode calibration
(ADJ). En mode calibration (AD]J) le servomoteur effectue une séquence, mémo-
rise les position de fin de course et sauto-adapte sur la vanne qu’il motorise. Les
valeurs de fin de course sont stockées dans une mémoire non volatile (morte) cest
a dire que les positions ne sont pas perdues quand l'alimentation est intérrompue.
Quand la séquence de calibration est terminée le servomoteur sarréte jusqu’a
ce que l'intérrupteur (dip switch) est ramené a la position OFF (OP). OP est la
position du dip switch dans le cas d'un fonctionnement normal.

ATTENTION! La tension d’alimentation doit étre branchée et débranchée pour
initialiser la calibration.

Calibrage et recherche des points de référence

Dés qu’un actionneur non calibré est mis sous tension, il faut procéder a une course
de calibration - voir section Réglages, 4. Sélection du mode de fonctionnement. 11
faut toujours effectuer une nouvelle calibration, quand un actionneur est monté sur
une nouvelle vanne, ou remonté sur une ancienne vanne. Le résultat de calibration est
mémorisé dans une mémoire volatile.

Chaque fois qu'un actionneur calibré se trouve sous tension, quel que soit le signal de
commande, il recherche un point de référence. Quand l'actionneur a trouvé le point
de référence, il commence a répondre aux signaux de commande dentrée.

Commande manuelle [A2]
1. Couper le courant d’alimentation vers I'actionneur avec I'interrupteur sur le coté
du couvercle (F).

2. Appuyer sur le bouton noir de déconnection sur le devant du couvercle (E).
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Attention! Tenir enfoncé le bouton pendant tout le temps ot l'actionneur est
manceuvré manuellement.

3. Placer une clé a 6 pans creux (C) au centre de la douille rouge. Tourner dans le
sens horaire pour obtenir un mouvement ascendant, et dans le sens anti-horaire
pour un mouvement descendant.

Dés que le bouton de déconnection se trouve libéré, et l'actionneur est mis sous ten-
sion, lactionneur commence & répondre aux signaux de commande dentrée.
Attention! Ne pas oublier de brancher le disjoncteur.

Le point de référence est perdu en mode de commande & main. Une nouvelle recher-
che de point de référence a lieu aprés chaque nouvelle mise sous tension.

ITALIANO

Assemblaggio [A]
[A1] Montare il dado flangiato (A) e poi il dado esagonale (B) sulla corona dell “asta.

[A2] Posizionare il servomotore mediante chiave esagonale (C) e portarlo in posione
desiderata (sec. descrizione ,,Comando manuale“). Oppure: Spostare asta valvola.

[A3] Montare il servomotore sulla valvola, usare U-Bolt a corredo (D). Avvitare bene
tutti i dadi!

Collegare i servomotori alla corrente secondo istruzioni [C].

Istruzioni di montaggio [B]
Attenzione! Non montare i sermovomotri in posizione verso il basso e sotto la valvo-
la o in posizione contraria !

Collegamento elettrico [C]
[C1] 3-fili

[C2] 4-fili
[C3] Metal = Metallo, Plastic = Plastica

[C4] Lungh. Mass. Consigliata del cavo elettrico
Conductor area = Sezione, 3-wire = 3-fili, 4-wire = 4-fili

Per rispettare la normativa per macchinari sec. 89/336/EEC, il motore deve essere
cablato con cavo schermato.

[C5] Supply voltage =Alimentazione, Input control signal = Segnale di entrata, Feed-
back signal = Segnale di ritorno, Common = In comune

11 servomotore ¢ dotato di segnale di ritorno [U] di 2-10 V corrente alternato. 2 V
corrispondono alla posizione chiusa, 10 V a quella aperta. Durante la calibratura e
eventuali guasti (p.es. se il servomotore non ha raggiunto la sua posizione corretta), il
segnale di ritorno ¢ 0 V.

Impostazioni [D]
[D1] DIP-switch no = dip switch., Bold = Factory setting = testo in grassetto = Impo-
stazione dalla fabbrica

1. Selezione del tipo di segnale per Y
Il segnale di entrata puo essere espresso in tensione [V] o in amperaggio [mA].
Impostazione dalla fabbrica & tensione.

2. Selezione del campo di lavoro del segnale di entrata
Il segnale di comando puo iniziare a 0 V/0 mA, cioé senza Offset, oppure con
Offset a 2 V/4 mA. Impostazione dalla fabbrica ¢ senza Offset. Una impostazione
modificata si nota solamente dopo una ricalibaratura (ADJ).

3. Selezione di direzione del servomotore
Il servomotore si muove o verso il basso (NORM) con segnale di comando
crescente (0% apertura della valvola nella parte superiore) oppure verso 1 alto
(INV) con segnale di comando crescente (0% apertura della valvola nella parte
inferiore). Impostazione dalla fabbrica ¢ NORM, cioé muovimento verso il basso.
Una impostazione modificata si nota solamente dopo una ricalibaratura (AD]).

4. Selezione del tipo di esercizio
I tipi di esercizi sono esercizi normali (OP) o calibratura (ADJ). Durante
1"esercizio di calibratura il servomotore effettua una seguenza di calibratura, legge
la posizione del fine corsa, si adatta alla valvola sulla quale & montato il servomo-
tore. Le posizioni di fine corsa verranno memorizzate per evitare la loro perdita
in caso di mancata corrente. A fine della seguenza di calibratura il servomotore
si ferma, affincheé 1"interruttore non viene messo in posizione OFF (OP). OP ¢ la
posizione normale del interruttore in esercizio normale.

RACCOMANDAZIONE! Per attivare il processo di calibratura 1"alimentazione deve
essere spenta e riaccesa.

Calibratura e rilevamento del punto di referenza

Avviare un servomotore non calibrato, ¢ da effettuare una seguenza di calibratura
(vedi istruzioni ,Impostazioni“ punto 4: ,Selezione del tipo di esercizio). Dopo il
montaggio del servomotore sulla nuova valvola ¢ da effettuare una calibratura (o il
servomotore viene montato sulla vecchia valvola). Il risultato della calibratura viene
continuamente memorizzato.

Dopo 1'avvio® dei servomotori calibrati, viene rilevato il punto di riferimento, Indi-
pendentemente dal tipo di segnale di comando. Dopodicheé avviene 1'inserimeno del
corrispettivo segnale di comando.

Comando manuale [A2]
1. Spegnere la corrente del servmotore mediante interruttore sul lato (F).

2. Premere il pulsante di bloccaggio sul davanti (E).
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RACCOMANDAZIONE! 1l pulsante deve rimanere premuto durante tutto
1"esercizio manuale !

3. Inserire la chiave a brugola da 3. 6 mm (C) a meta della bussola rossa. Girare la
chiave in senso orario (verso 1 alto) oppure in senso antiorario(verso il basso).

Lasciando il pulsante di bloccaggio e avviando i servomotori, la posizione di impo-
stazione segue agli segnali di commando impostati.
RACCOMANDAZIONE! Ricordarsi di inserire la corrente!

A comando manuale il punto di riferimento va perso. Ad ogni inserimento della cor-
rente, viene ricercato nuovamente il punto di riferimento.

suomi

Kokoaminen [A]
[A1] Kiinnit4 karan yldosaan laippamutteri (A) ja sitten neliomutteri (B).

[A2] Aseta sddtomoottori haluttuun asentoon kdantamalla kuusiokoloavainta (C)
osion Kisikdyttoinen ohjaus mukaisesti tai muuta itse venttiilin asentoa.

[A3] Aseta sdadtomoottori venttiilin péalle. Kiinnité se venttiiliin kaulaan U-pultilla
(D). Kiristi kaikki mutterit huolellisesti!

Suorita sahkokytkennit seuraavan sivun ohjeiden mukaisesti [C].

Asennus [B]
Huomio! Sddtomoottoreita ei saa asentaa niin, ettd ne osoittavat tai roikkuvat alas-
pdin.

Sahkaéliitanta [C]

[C1] 3-piste

[C2] 4-piste

[C3] Metal = Metalli, Plastic = Muovi

[C4] Kytkentédkaapelin suurin suositeltu pituus
Conductor area = Kaapelin poikkipinta-ala, 3-wire = 3-piste, 4-wire = 4-piste

EMC-direktiivin EN61000 vaatimusten tayttiminen edellytts, ettd toimilaite johdo-
tetaan kdyttamalld suojattua kaapelia.

[C5] Supply voltage =Sybttojannite, Input control signal = Tuleva ohjaussignaali,
Feedback signal = Palautussignaali, Common = Yhteinen

Sdatomoottorissa on 2-10 V tasavirta palautussignaali [U]; 2 V vastaa asentoa kiinni
ja 10 V asentoa auki. Palautussignaalin jannite on 0 V kalibroinnin aikana tai minka
tahansa vikatilan aikana, esim. kun sdatémoottori ei 16ydé oikeaa asentoa.

Oletusarvot [D]
[D1] DIP-switch no = DIP-kytkin nro, Bold = Factory setting = Lihavoitu = Tehdasa-
setus

1. Ohjaussignaalin (Y) valinta
Tulevalla ohjaussignaalilla voi olla joko jénnitearvo (V) tai sshkonvoimakkuus
(mA). Tehdasasetuksena on jannitearvo.

2. Tulevan ohjaussignaalin toiminta-alueen valinta
Ohjaussignaali voi alkaa joko 0V / mA eli jannitteettdmana tai jannitteellisend
2V / 4mA. Tehdasasetus on jannitteeton. Asetuksen muutos huomioidaan vasta
uudelleenkalibroinnin jilkeen (ADJ).

3. Tama vaihtokytkin ohjaa moottorin toiminnan suuntaa
Moottori tydskentelee voimistuvalla ohjaussignaalilla joko alaspdin (NORM,
venttiili kiinni yldasennossa) tai ylospéin (INV, venttiili kiinni ala-asennossa).
Tehdasasetus on NORM, jolloin liike on alaspdin. Asetuksen muutos huomioi-
daan vasta uudelleenkalibroinnin jilkeen (AD]).

4. Kiyntitavan valinta
Kéyntitapoja ovat normaali kdynti (OP) tai kalibrointi (ADJ). Kalibrointikdynnis-
sd moottori ajaa sekvenssid, lukee rajakatkaisijoita ja mukautuu siihen kiinnitet-
tyyn venttiiliin. Rajakatkaisijoiden asennot séilyvat moottorin muistissa myos
sdhkokatkoksen aikana. Kun kalibrointisekvenssi on suoritettu loppuun, moottori
pyséhtyy kunnes katkaisija on siirretty OFF asentoon (OP). Katkaisijan asento
normaali kdytossd on OP.

HUOM! Sy6ttévirta téytyy katkaista ja kytked paille kalibrointisekvenssin kdynnis-
tamiseksi.

Sadtomoottorin kalibroiminen ja viiteasennon kayntijakso

Heti kun virta kytketddn paille toistaiseksi kalibroimattomaan sadtomoottoriin, pitdd
suorittaa kalibrointisekvenssi — ks. osio Oletusarvot, kohta 4, Kiyntitavan valinta.
Uusi kalibrointi pitdd suorittaa my6s aina silloin, kun moottori kiinnitetddn uuteen
venttiiliin tai kiinnitetian uudelleen vanhaan venttiiliin. Kalibroinnin tulos tallentuu
pysyvdismuistiin.

Aina kalibroidun sidtémoottorin kdynnistyessa se etsii viiteasennon muistista
ohjaussignaalista huolimatta. Viiteasennon l6ydyttyd sdatomoottori ohjautuu tulevan
signaalin mukaan.

Kasikayttoinen ohjaus [A2]
1. Kytke sddtdmoottorin virta pois paaltd kannen sivussa olevasta kytkimesté (F).

2. Paina mustaa vapautuspainiketta (E) kotelon etupuolella.
Huomio! Painike tdytyy pitdd alas painettuna koko kisikéyttoisen ohjauksen ajan.

3. Kidnnd 6 mm:n kuusiokoloavaimella (C) punaista keskidosaa. Kun avainta
kierretddn my6tapaivaan, moottorin kara vetédytyy sisddnpdin ja vastapdivaan
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kaannettiessa kara tyontyy ulospain.

Heti kun vapautuspainike paastetddn ylos ja sadgtomoottori saa virtaa, se ohjautuu
tulevan ohjaussignaalin mukaan.
HUOMIO! Ald unohda kytkei virtaa virtakytkimesta.

Oletusarvo hiviad kasikdytossa. Asetusarvo on asetettava joka kerta uudelleen, kun
virta kytketdan paille.

PYCCKUI
Howmep DIP-nepe- 1 o 3 4
KnrouaTens
INV / ADJ /
ON/ BKJ1 A 2B/ 4mA ObpaTHbIn Perynuposka
NORM / oP/
OFF / BbIKN B 0B/0wmA HopmanbHblii Hopma

Cbopka [A]
[A1] YcranoBute dranmeBylo raiky (A) u 3areM IpsAMOYTOIbHYIO raiky (B) Ha Bep-
XYUIKY IITMHAES.

[A2] ITepemecTute mpuBof B Tpebyemoe monoxeHne, Bpaias ko4 (C) i nepe-
Melljasi caM K/IallaH.

[A3] YcranoBuTe IpMBOA Ha KIamaH. IIpucoequHuTe ero K Liefike KIanaHa ¢ IIOMO-
o U-o6pasHoro snementa (D). 3arsanure Bee raiikn!

BbInonHKTE 97IeKTpIYeCcKe IOAK/IIOYEHs B COOTBETCTBIM C YKa3aHUAMY Ha CTIeNy-
tomeit crpanute [C].

YcraHoeka [B]
Buumanme! [IpuBoy Henb3s ycTaHABNMBATh BBEPX Horamu!

IAnekrpuueckue coeanHenus [C]
[C1] 3->kunbHbIiT

[C2] 4 ->xunbHBIIT
[C3] Metal = Meran, Plastic = [Tnactuk

[C4] IIpenmnonaraemast MaKcUMabHast J/IMHA IIPUCOEMHUTEIBHOTO Kabes
Conductor area = CedyeHne IpoBOFHNUKA, 3-Wire = 3-XXIIbHBIIL, 4-Wire = 4->KM/IbHBII

B cootBercTBun ¢ upextusort EMC89/336/EEC npuBop fOMKeH IpUCOeAHATHCA
9KpaHUPOBAHHBIM KabereM.

[C5] Supply voltage =Hanpsixenne nuranus, Input control signal = Bxogroit curnan
ynpasnenus, Feedback signal = Bossparsbit curnan, Common = O61muii

IpuBop BbIgaeT Bo3BpaTHbIiT curdai 2-10B [U], 2B - cooTBeTCTBYIOT 3aKpBITOMY
nono>xenuio, 10B — oTkpbITOMY nON0KeHMI0. Bo3BpaTHbIii curHan paseH 0B B mpo-
1jecce KaMOPOBKY MM B CTy4Yae BOSHMKHOBEHNA OLIMOOK, HaIlpuMep, IIPUBOJ, He
Halles IPaBUIbHOTO MOTOYKEHN L.

Hactpoiiku [D]

[D1] DIP-switch no = Homep DIP-niepekntouarens, ON = BKJI, INV = O6parssiit ,
ADJ = Perynuposka, OFF = BBIKJI, NORM = Hopmanshsiit, OP = Hopma, Bold =
Factory setting = XKupHbiM mpudToM BbIfie/IeHbI 3aBOACKIE YCTABKI

1. Bri6op Tyma curHana ynpasnenus Y
CurHas yIpas/ieHust MOKeT ObITh 110 HanpspKeHuio [V] u mo toky [MA]. 3aBox-
CKas HACTPOIiKa — CUTHAJI [I0 HAIIPSAXKEHUIO.

2. JImamasoH CMTHaJa yIIpaBIeHNA
CyurHan ynpasieHns MOXeT M3MeHATbcA oT 0B/0MA, Hanpumep, 6es csura, nim
ot 2B/4MA co caBuroMm. 3aBopicKas ycraHoBKa 6e3 caBura. HoBas ycraHoBKa 6y-
IeT IPUHSITA HOCTIe KaTMOPOBKIL.

3. Hanpasnenne paboTsl mpuBosa
ITpuBox MoxxeT aBurarbcs BHM3 (NORM) Ipy yBenmueHNN CUTHaIA YIIPaBIeHU
(0% oTkpbITHA B BepxHeM nonoxeHnu) un Beepx (INV) npu yBenndeHnn cur-
Hasa ynpasneHns (0% OTKpbITHA B HYDKHEM IOJIOXKeHNUM). 3aBOJICKas yCTaHOBKA
NORM. Hosas ycTaHOBKa 6yfieT IPUHATA MOC/IE KaMMOPOBKIL.

4. Bri6op pabouero pexxnma
CymecTsyeT fiBa pabo4nx pexxnma HopMmanbHoe yrpasnenne (OP) min xamm-
6poska (ADJ). B pexxume KamOpOBKY IPUBOJ, IOC/IEOBATENIbHO HAXOAMUT JBa
KPalHNX MOJIOXKEHNA 1 HACTPAMBACTCA A/IA pabOThI C TeM K/IaIlaHOM, Ha KOTO-
pblii ycTaHOB/NEH. 3HaYeHNe KPaifHIX TIO/I0KEHNIT XpaHUTCA B 9HEPrOHE3aBUCH-
moit mamaATy. Korga umkn kanubposku 6ypeT saBeplieH IPUBOJ, OCTAHOBUTCA
JI0 TeK IOp, MOKa IepeKIIYaTeNsb He OyaeT nepeaBunyT B nonoxxerne OFF (OP)
— MOJIOXKeHNe HOPMAJIbHON PabOTHI.

BHVIMAHME! SnexTponuTaHie JODKHO OBIT BHIK/IIOYEHO U BKIIOYEHO /IS HU-
LMaM3alny IMKIa KaTMOPOBKIL.

Kanuﬁposl(a 1 yCTaHOBKa XoAa WToKa

ITpu noAK/IIOYeHNN 3TIEKTPUIECKOTO MUTAHNS Ha TIPUBOJ, HEOOXOAUMO BBIIIOTHUTD
ero kanubpoBKy — cM. pasgen Hacrpoitku, 4. Beibop pabouero pexxnma. Hosast ka-
7MOpOBKa HO/DKHA OBITH BBIIIOIHEHA IIPY YCTAaHOBKe IPMBOJA Ha HOBBII K/IAIIAH MIIN
JIEeMOHTa>Ka €T0 CO CTApOro KiamaHa. Pe3y/bTat Ka/mOpOBKI COXPAHSIETCs B 9HEPro-
He3aBUCUMON IaMATH.

Kaxxpp1it pas, Korfja Ha IPMBOJ, IO TCA MITAHNE OH OCYIEeCTB/IAET MONMCK MCXO-
nHOIT nosuwmu. [Tocie HaXOXIeHNs UCXOAHOI O3ULM IPUBOJ, OYAET CIef0BaTh
CHUTHAITy yIIpaB/IeHNA.
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PyuHoe ynpaenenue [A2]

1. BsIKm0uMTe IPUBOX BHIK/IIOYaTe/IEM Ha 60k0BOII Kpbiike (F).
2. Haxmmure 4epHYI0 KHOIIKY paccoefHEHNs Ha IepefHeit Kpbiiike (E).
3ameuanne! KHomka g0/mKHa OGbITh Ha)kaTa BCe BpeMsi PYYHOTO YIIPAB/IEHNSL.

3. Bcrasbre k04 6 MM (C)] u oBepHNTe KpacHbIi ieHTp. Bpaiaiite o 4acoBoit
CTpeJIKe A/Isl IOfybeMa U IIPOTUB YaCOBOIT CTPEIIKe /ISl OIYCKaHMsI KJIallaHa.

TTocne 0cBO6OXK/I€HNA KHOIIKM PACCOSAMHEH A U OAK/IIOYEHNA IUTaHNA KIaNaH
HayyHaeT paboTaTh 110 YIPAB/IAIOLEMY CUTHATY.

Ecnu BbI6paH peXXuM pydHOTo yIpaB/eHyA UCXOfHAA No3uLusA 6yzet yrepsasa. Ilo-
CJTe Ka)XXI0T0 BK/IIYEHNSA MNTAHMsA Oy/AeT MPONCXOAUTD IIONCK HOBOI MCXOHON TOY-
KIL.

POLSKI

Montaz [A]

[A1] Nakreci¢ kolnierzowg nakretke (A), a nastepnie kwadratowa nakretke (B) na
gwintowang, gorna czes¢ trzpienia.

[A2] Przesung¢ sitownik do odpowiedniej pozycji uzywajac klucza Allena (C), zgod-
nie z opisem w rozdziale ,,Praca rgczna’.

[A3] Umiesci¢ sitownik na gornej czesci zaworu. Przymocowa¢ go do korpusu
zaworu uzywajac zamocowania w ksztalcie U (D). Starannie dokreci¢ wszystkie
nakretki!

Podlgczy¢ przewody elektryczne zgodnie z instrukcjg na nastepnej stronie [C].

Instalacja [B]
Uwaga! Sitownikéw nie wolno instalowaé w pozycji wiszacej (pod zaworem)!

Potaczenia elektryczne [C]
[C1] 3-przewodowy

[C2] 4-przewodowy
[C3] Metal = Metal, Plastic = Plastik

[C4] Maksymalna zalecana dlugo$¢ przewodéw polaczeniowych
Conductor area = Przekrdj, 3-wire = 3-przewodowy, 4-wire = 4-przewodowy

Aby spetni¢ wymagania dyrektywy 89/336/EWG nalezy uzy¢ przewodu elektryc-
znego ekranowanego.

[C5] Supply voltage =Napiecie zasilania, Input control signal = Wejscie sygnatu
sterujacego, Feedback signal = Sygnal sprzezenia zwrotnego, Common = Wspolny

Sitownik posiada sygnat sprzezenia zwrotnego (U) 2 - 10 V DC. 2 V odpowiada
pozycji ,,zamkniety”, a 10 V odpowiada pozycji ,otwarty”. Sygnat sprzezenia zwrot-
nego przyjmuje warto$¢ 0 V w czasie kalibracji, a takze w stanach awaryjnych, na
przyklad gdy sitownik nie moze znalez¢ prawidiowej pozycji.

Ustawienia [D]

[D1] DIP-switch no = Pozycja mikro-przelacznika (DIP), Bold = Factory setting =

Bold = Ustawienia fabryczne

1. Wybor typu sygnalu sterujacego Y
Sygnatl sterujacy moze by¢ napieciowy [V] (nastawa fabryczna) lub pradowy
[mA].

2. Zakres sygnalu sterujacego
Sygnat sterujacy moze narasta¢ od 0 V / 0 mA (bez offsetu — nastawa fabryczna)
lub 0d 2 V / 4 mA (z offsetem). Nowe ustawienie zostanie rozpoznane w czasie
kalibracji (ADJ).

3. Kierunek dzialania sitownika
Sitownik moze wymusza¢ ruch wrzeciona w dét (NORM) w miar¢ wzrostu
wartoéci sygnalu sterujacego (0% otwarcia zaworu w gornej pozycji), albo ruch
wrzeciona w gore (INV) w miare wzrostu sygnatu sterujacego (0% otwarcia
zaworu w dolnej pozycji). Nastawa fabryczna: NORM. Nowe ustawienie zostanie
rozpoznane w czasie kalibracji (ADJ).

4. Wybor trybu pracy
Mozliwe sg dwa tryby pracy: normalne sterowanie (OP) lub kalibracja (ADJ).
W trybie kalibracji (AD]J) sitownik wykonuje sekwencje odczytywania pozycji
skrajnych i dopasowuje si¢ do zaworu na ktérym zostat zamontowany. Wartosci
pozycji skrajnych zapamietywane sa w pamieci stalej i nie ulegaja zmianie przy
braku zasilania. Po zakonczeniu sekwencji kalibragji sitownik zatrzymuje sie do
czasu ustawienia przelacznika w pozycje OFF (OP), tj. do normalnego sterowania.

Uwaga! W celu zainicjowania sekwencji kalibracji nalezy zasilanie wylaczy¢, a
nastepnie ponownie zalgczyc¢.

Kalibracja sitownika i przebieg dopasowujacy

Zaraz po podigczeniu zasilania do sitownika ktdry nie zostat dotychczas skalibrow-
any, musi nastgpi¢ sekwencja kalibracji - patrz rozdziat Ustawienia - 4. Wybér trybu
pracy. Sekwencja kalibracji musi si¢ tez odby¢ za kazdym razem po zamontowaniu
sitownika na nowym zaworze (lub po powtérnym zamontowaniu sifownika na tym
samym zaworze). Wynik kalibracji przechowywany jest w pamieci sitownika.

Po kazdorazowym podlgczeniu zasilania, skalibrowany sifownik - niezaleznie od
sygnatu sterujacego — wykonuje tzw. przebieg dopasowujacy, poszukujac pozycji
odniesienia. Po znalezieniu pozycji odniesienia sitownik zaczyna pracowac zgodnie z
sygnalem sterujacym.
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LATVIESU

Praca reczna [A2]

1. Wylaczy¢ zasilanie sitownika przy pomocy wylacznika na bocznej $cianie
pokrywy (F).

2. Nacisng¢ czarny przycisk roztaczajacy z przodu pokrywy (E).
Uwaga! Przycisk musi pozosta¢ wcisnigty przez caly czas pracy reczne;.

3. Wsung¢ klucz Allena 6 mm (C) i obraca¢ w strone zgodng z ruchem wska-
z6wek zegara dla przesunigcia trzpienia w gore, lub w kierunku przeciwnym dla
przesuniecia trzpienia w dét.

W chwili zwolnienia przycisku roztaczajacego, sitownik powraca do normalnej pracy,
poruszajac si¢ zgodnie z sygnalem sterujgcym.
Uwaga! Nalezy ponownie wlaczy¢ zasilanie.

Gdy wybrany jest tryb pracy recznej, pozycja odniesienia zostaje utracona. Po
kazdorazowym zalaczeniu zasilania rozpoczyna si¢ nowy cykl poszukiwania pozycji
odniesienia.

Montaza [A]
[A1] Uzskravéjiet atdures uzgriezni (A) un plakano uzgriezni (B) varsta stiena gala.
[A2] Ar seskantigas atslégas (C) palidzibu iestatiet varstu Jusu izvélétaja pozicija.

[A3] Uzstadiet servomotoru uz varsta. Ar U-savilces (D) palidzibu nostipriniet to
varsta stiprinajuma risé. Stingri pievelciet visas vitnes!

Veiciet varsta elektropiesléegumu [C].

Uzstadisana [B]
Uzmanibu! Servomotors nevar tikt uzstadits uz varsta ar piedzinu uz leju!

Elektropieslégums [C]
Cl1] 3-dzislu

[C2] 4-dzislu
[C3] Metal = Metals, Plastic = Plastikats

[C4] Ieteicamais pievienojuma kabela garums
Conductor area = Kabela $kérsgriezums, 3-wire = 3-dzislu, 4-wire = 4-dzislu

Saskana ar EMC direktivu 89/336/EEC, servomotora pieslégums ir javeic ar
aizsargatu kabeli.

[C5] Supply voltage =Baro$nas spriegums, Input control signal = Ieejas kontroles
signals, Feedback signal = Vadibas signals, Common = Zeméjums

Servomotors ir aprikots ar 2-10 VDC vadibas signalu (U); 2 V ir slégta stavokli un
10 V atvérta stavokli. Vadibas signals atbilst 0 V kalibrésanas laika vai ari jebkura
traucéjuma gadijuma, piem. servomotors nevar ienemt pareizu stavokli.

lestatijumi [D]
[D1] DIP-switch no = DIP-slédzi, Bold = Factory setting = Izceltiem burtiem =
Ripnicas iestatijumi
1. Kontroles signala Y tipa izvéle
Kontroles signals var bat gan spriegums [V] gan ari strava [mA]. Rapnicas
iestatijums kontroles signalam ir ar spriegumu.

2. Ieejas signala darbibas diapasons
Teejas signals var but sakot no 0 V/ 0 mA, ja nav iereguléts, vai no 2 V/ 4 maA, ja
iereguléts. Rapnicas iestatfjumi ir bez ieregulésanas. Jauni iestatijumi tiek atpaziti
péc jaunas kalibrésanas (AD]).

3. Servomotora darbibas virziens
Servomotors virza varsta asi uz leju (NORM) pieaugot kontroles signalam (0%
varsta atvérums servomotora augséja punkta) vai ar virza varsta asi uz augsu
(INV) pie pieaugosa kontroles signala (0% varsta atvérums servomotora lejéja
punkta. Rapnicas iestatijums ir NORM ar kustibu uz leju. Jauns iestatijums tiks
atpazits péc jaunas kalibrésanas (AD]).

4. Darba rezima izvéle
Darba rezimi var bt vai nu kontroles rezims (OP) vai ari kalibracija (ADJ). Pie
kalibracijas rezima (ADJ) servomotors darbojas sekojosi, nolasa beigu poziciju
un iestata to sev péc uzstadiSanas uz varsta. Beigu pozicijas stavoklis tiek
saglabats patstaviga atmina, netiek pazaudéts sprieguma zudumu gadijuma. Kad
kalibrésana ir pabeigta, servomotors apstajas lidz slédzis ienem OFF poziciju
(OP). Slédza OP pozicija ir normalam kontroles rezimam.

UZMANIBU! Spriegums ir jaatslédz un atkal jaieslédz, lai aktivizétu kalibréganas
parametrus.

Servomotora kalibréSana un iestatijumu aktivésana

Péc sprieguma pieslégSanas sevomotoram, tas nav vél kalibréts. Kalibrésanas
parametric ir jaiestata — skat. nodalu Iestatijumi, p.p.4. Darba rezima izvéle. Jauna
kalibrésana ir javeic katru reizi uzstadot servomotoru uz jauna varsta vai ari atpakal
uz veca varsta. Kalibrésanas dati tiek saglabati nepastaviga atmina.

Katru reizi pieslédzot spriegumam kalibrétu servomotoru neatkarigi no kontroles

signala tiek mekléts noradita pozicija. Atrodot noradito poziciju servomotors
darbojas saskana ar ieejas signalu.

Rokas vadiba [A2]
1. Aslédziet spriegumu servomotoram arslédzi uz parsega sana (F).

2. Nospiediet melno spiedpogu uz sevomotora korpusa (E) priekséjas dalas.
Uzmanibu! Spiedpogai ir jabit nospiesta stavokli visu manualas darbibas laiku.
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3. levietojiet 6 mm seskantigo atslégu (C) un pagrieziet motora sarkano centralo
dalu. Grieziet pulkstenvirziena varsta kustibai uz aug$u un prét pulkstena
virzienu, lai kustibai uz leju.

Lidz ko spiedpoga ir atbrivota un servomotoram ir pieslégts spriegums, tas saks
darboties saskana ar ienakoso signalu.
IEVEROJIET! Neaizmirstiet par sprieguma pieslégumu.

Ieslédzot rokas vadibu, iestatijuma punkts tiek pazaudéts. Péc katras sprieguma
ieslégsanas izslég$anas tiek sakta jauna iestatljuma punkta meklésana.

LIETUVISKAI

Surinkimas [A]

[A1] Sumontuokite flansine verzle (A), tuomet kvadratine verzle (B) ant aies vir$aus.

[A2] Pavarg pastatykite j pageidaujama padétj sukant raktg (C), kaip nurodyta
skyriuje “Rankinis valdymas, arba perstatykite voZtuvo $toka.

[A3] Uzdékite pavarg ant voztuvo vir$aus. Pritvirtinkite jg prie voztuvo kaklelio
U-varzto pagalba (D). Tvirtai priverzkite verzles!

Atlikite elektros pajungimg pagal sekan¢iame puslapyje pateikta instrukcija [C].

Montazas [B]
Démesio! Pavara negali bati montuojama nukreipta Zemyn arba apversta!

Elektros prijungimas [C]

[C1] 3-jy gysly

(C2] 4-jy gysly

[C3] Metal = Metalas, Plastic = Plastikas

[C4] Sialomi maksimalas pajungimo kabelio ilgiai

Conductor area = Gyslos skerspjavis, 3-wire = 3-jy gysly, 4-wire = 4-jy gysly

Pagal EMC direktyvas 89/336/EEC, pavara turi biti prijungta ekranuotais kabeliais.

[C5] Supply voltage =Tiekiama jtampa, Input control signal = J¢jimo valdymo
signalas, Feedback signal = Grjztamas signalas, Common = Bendras

Pavara tiekiama su 2 - 10 VDC grjztamu signalu (U); 2 V atitinka uzdarg padétj, o
10 V atitinka atidaryta padétj. Grjztamas signalas lygus 0 V kalibravimo metu arba
bet kokiy pasitaikan¢iy sutrikimy metu, pavyzdziui, kai pavara neranda teisingos
padeties.

Nustatymai [D]

[D1] DIP-switch no = DIP- jungiklio Nr., Bold = Factory setting = Isryskinta =

gamykliniai nustatymai

1. Y tipo valdymo signalo pasirinkimas
Valdymo signalas gali bati jtampos tipo [V] arba srovés tipo [mA]. Valdymo
signalas pagal gamyklinj nustatymga yra jtampos tipo.

2. Jeinantio valdymo signalo veikimo diapazonas
Jeinantis signalas gali prasidéti nuo 0 V/0 mA arba nuo 2 V/4 mA. Gamyklinis
nustatymas yra 0 V/O mA. Naujas nustatymas bus priimtas po naujo kalibravimo
paleidimo (AD]J).

3. Pavaros veikimo kryptis
Pavara gali suteikti arba judéjimg Zemyn (NORM) prie didéjancio valdymo
signalo (0% voztuvo atsidarymas virutinéje padeétyje), arba judéjimg aukstyn
(INV) prie didéjancio valdymo signalo (0% atsidarymas Zemutinéje padétyje).
Gamyklinis nustatymas yra NORM su judéjimu, nukreiptu Zemyn. Naujas
nustatymas bus priimtas po naujo kalibravimo paleidimo (AD]).

4. Darbo rezimo pasirinkimas
Darbo rezimai yra arba normalus valdymas (OP), arba kalibravimas (ADJ).
Kalibravimo rezime (AD]J) pavara veikia taip: nuskaito galutines padétis ir pati
nusistato pagal voZtuva, ant kurio ji sumontuota. Galutiniy padéciy reik§meés
saugomos pastovioje atmintyje, t.y. padétys neprarandamos, kai nutraksta
srovés tiekimas. Kuomet kalibravimas uzbaigtas ir pavara sustoja, jungiklis
yra nustatomas j padétji OFF(OP). OP yra jungiklio padétis esant normaliam
valdymui.

DEMESIO! Maitinimo jtampa turi baiti i§jungta ir vél jjungta, kad bity galima

pradeti kalibravima.

Pavaros kalibravimas ir veikimo riby nustatymas

Kai tiktai prie nesukalibruotos pavaros yra pajungta elektros srové, turi bati atliktas
jos kalibravimas, 7r. skyriy ‘Nustatymai’, 4. Darbo rezimo pasirinkimas. Naujas
kalibravimas turi bati atliekamas kiekvieng kartg, kai pavara sumontuojama ant naujo
voztuvo ar permontuojama ant seno. Kalibravimo rezultatai saugomi pastovioje
atmintyje.

Kiekvieng kartg pajungiant srove prie kalibruotos pavaros, neatsizvelgiant  valdymo
signalo tipg, yra ieSkoma ribiniy padéciy. Po ribiniy pozicijy suradimo pavara seks
iéjimo signalg.

Rankinis valdymas [A2]

1. Atjunkite elektros srove nuo pavaros jungiklio (F), esancio ant dangtelio $ono,
pagalba.

2. Nuspauskite juodg atlaisvinantj mygtuka (E), esantj dangtelio priekinéje dalyje.
Pastaba! Mygtukas turi buti laikomas nuspaustas visg laikg rankinio valdymo
metu.

3. Ikiskite 6 mm raktg (C) ir pasukite raudong centrg. Sukite pagal laikrodzio
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rodykle kylanciam j vir$y judéjimui, ir pries laikrodzio rodykle judéjimui Zemyn.
I8kart po atlaisvinanc¢io mygtuko atleidimo pavara yra paruosta darbui pagal jéjimo
valdymo signalg.
PASTABA! Nepamirskite jjungti srove jungiklio [A] pagalba.
Pasirinkus rankinio valdymo rezima, veikimo ribos yra prarandamos. Po kiekvieno
jtampos jjungimo arba atjungimo ieSkoma naujy veikimo riby.

GESKY

Osszeillitas [A]

[A1] tegye az ,A” jelli hatlapt és a ,,B” jelti négylapu anyat a szeleporsé végére

[2] hozza az aktuatort a ,,C” jelt imbusz kulccsal a kivant helyzetbe, a kézi vezérlésnél
leirtak szerint, vagy poziciondlja tjra a szelepet

[A3] tegye az aktudtort a szelepre és rogzitse annak nyakan a ,D” jelti kengyellel. Az
anydkat jol huzza meg.

az elektromos bekotést a kovetkez6kben leirtak szerint végezze [C].

Beépités [B]
Figyelem! Az aktudtor fejjel lefelé nem épithetd be!

Elektromos bekotések [C]
[C1] 3 eres

[C2] 4 eres
[C3] Metal = Fém, Plastic = Mianyag

[C4] A csatlakoz6 kébel ajanlott max. hossza
Conductor area = Keresztmetszet, 3-wire = 3 eres, 4-wire = 4 eres

Az EMC 89/336/EEC irdnyelvnek megfelel6en arnyékolt kabelt kell alkalmazni:

[C5] Supply voltage = Miikddtetd fesziiltség, Input control signal = Vezérl§ jel,
Feedback signal = Visszajelzés, Common = K6z0s

Az aktudtor 2-10 V egyenfesziiltséggel jelez vissza. 2 V a zért, 10 V a nyitott helyzet-
nek felel meg. Kalibralas kozben és hiba esetén, pl. ha nem taldlja a megfelel6 pozici-
6t, a kimend jel értéke 0 V.

Valasztasi lehetdségek [D]

[D1] DIP-switch no = DIP kapcsoldk sorszdama, Bold = Factory setting = Vastag bet(i-

vel = gyari beallitas

1. A vezérld jel tipusanak megvalasztasa (Y)
A vezérl6 jel lehet fesziiltség [V] vagy aramerdsség [mA]. A gyari beallitas fesziilt-
ségszint.

2. A vezérl6 jel tartomanyanak megvalasztasa
A bemend jel indulhat 0 V/0 mA-nal, vagy 2 V/4mA-nal A gyéri beallitas 0 V/ 0
mA. Uj beallitast Gjboli kalibralé futds utan ismer fel (ADJ).

3. Aktuator miikodési iranya
Az aktudtor valasztas szerint mozoghat lefelé (NORM) névekvd jelre (0 % nyitas a
fels6 helyzetben), vagy lefelé (INV) (0 % nyitas az alsé helyzetben). A gyari bealli-
tds (NORM) lefelé mozgds. Uj bedllitdst tj kalibralé futds utdn ismer fel (ADJ).

4. Uzemméd valasztas
Az tizemmod lehet normal vezérld tizem (OP) vagy kalibral6 futas (AD). Kalibra-
16 izemmodban az aktudtor megtesz egy teljes ciklust, leolvassa a végpontokat és
beadllitja magat az adott szelephez, amelyre fel van szerelve. A végpontok helyzetét
a memoriaban tarolja és fesziiltségkieséskor sem felejti el. A kalibral6 ciklus utdn
a motor ledll, amig a kapcsold OFF allasba nem keriil (OP). OP a kapcsol6 helyze-
te normal tizemben.

Figyelem! A tapfesziiltséget ki-, és tjra be kell kapcsolni a kalibral¢ ciklus inditésa-
hoz.

Beallitas, referenciafutas
Amikor egy 0j, még be nem 4llitott aktuatort fesziiltség ala helyeziink, el kell végezni
a bekalibraldsat. Ld! Beallitasok: 4. pont

Az aktugtort minden esetben ujra kell kalibralni, ha masik szelepre keriil, valamint
akkor is, ha ezt kévetéen visszakeriil az eredetire. A bekalibralas eredményét nem fe-
lejtd memoridban tarolja.

Mindenkor, ha a bekalibralt aktuator fesziiltséget kap, a vezérld jeltdl fiiggetleniil
megkeresi a referencia poziciot, és ezutan koveti a vezérl§ jelet.

Kézi vezérlés [A2]

1. kapcsolja ki a fesziiltséget a fedél bal oldalan 1év6 ,,A” jelii kapcsol6val

2. nyomja meg a fedélen a ,,B” jelti szétvalaszto gombot. Figyelem! Kézi mozgatas
kozben a ,,B” gombot végig benyomva kell tartani.

3. 6-os imbusz kulccsal ( C ) forgathatd a piros szinii kdzéppontban a motor tenge-
lye. Az 6ramutat6 jardséval egyez6 iranyban forgatva szar felfelé, ellenkez6 irdny-
ban forgatva lefelé mozdul el.

amint a szétvalaszté gombot felengedjiik, a kapcsolat helyredll és a motor a vezérldje-
let koveti.

Figyelem! Ne felejtse el a fesziiltséget visszakapcsolni.

Ha kézi vezérlésre 4llnak at, az aktuator elveszti a referencia pontot. Ujbéli bekapcso-
lds utdn ujra kereséssel indul.
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ROMANA
Montaz [A]

[A1] Namontujte matici s obrubou (A) a potom ¢tvercovou matici (B) na zavit hii-
dele.

[A2] Nasadte servomotor do pozadované pozice za pomoci to¢eni kli¢e (C), nebo
premistéte ventil do poZzadované pozice.

[A3] Vlozte servopohon na vrchni ¢ast ventilu. Nasadte jej na osazeni ventilu, piipev-
néte pomoci tfmenu a poté dotdhnéte Srouby.

Provedte elektrické pripojeni, viz pfipojeni na dalsi strané [C].

Instalace [B]
Pozor! Servopohon nesmi byt nainstalovan pod ventilem ve visici pozici!

Elektrické pripojeni [C]

[C1] 3-vodi¢ovy

[C2] 4-vodicovy

[C3] Metal = Kov, Plastic = Plast

[C4] Doporucend maximalni délka piipojovaciho kabelu

Conductor area = Priifez kabelu, 3-wire = 3-vodicovy, 4-wire = 4-vodic¢ovy

V souvislosti s vyhlaskou 89/336/EEC musi byt servopohon pfipojen stinénym ka-
belem.

[C5] Supply voltage =Napajeci napéti, Input control signal = Vstupni Fidici signal, Fe-
edback signal = Zpétny signal, Common = Uzemnéni

Servopohon je vybaven zpétnym signalem 2 - 10 VDC (U), 2V oznacuji zavienou po-
zicia 10 V otevienou pozici. Zpétny signal je roven 0 V v priibéhu kalibrace, v pfipa-
dé poruchy, nebo pokud servopohon nemtize najit pozadovanou pozici.

Predvolby [D]
[D1] DIP-switch no = Zékladni deska-ptepinac ¢islo, Bold = Factory setting = Tu¢né
pismo = Tovarni nastaveni
1. Vybér kontrolniho signalu typu Y
Ridici signdl mtize byt ptividén jako napéti [V] nebo proud [mA]. Tovarni nasta-
veni je nastaveno pro fizeni pomoci napéti.
2. Rozpéti vstupniho fidiciho signalu
Vstupni signal miize za¢inat na 0 V/0 mA, bez offsetu, nebo na 2 V/4 mA s offse-

tem. Tovérni nastaveni je bez offsetu. Nové nastaveni bude zohlednéno po nové
kalibraci referenéniho béhu (ADJ).

3. Provozni smér servopohonu
Servopohon se mize také pohybovat dolit (NORM) s vzestupnym signalem (0%
otevieni v horni poloze), nebo pohybovat nahoru (INV) se vzestupnym signalem
(0% otevieni v dolni poloze). Tovérni nastaveni je NORM s pohybem dolii. Nové
nastaveni bude zohlednéno po nové kalibraci referen¢niho béhu (ADJ).

4. Vybér pracovniho rezimu
Pracovni rezimy mohou byt bud normélni fizeni (OP) nebo kalibrace (ADJ). V
rezimu kalibrace (AD]) servopohon bézi v sekvencich, zjistuje koncové polohy a
sam se nastavi pro ventil, na kterém je namontovan. Hodnoty koncovych poloh se
ulozi do stale paméti, coz znamend, Ze tyto hodnoty nejsou ztraceny pti vypadku
elektrické energie. V piipadé, Ze kalibra¢ni sekvence neni dokoncena, servopohon
zastavi dokud prepinac neni nastaven do vypnuté pozice (OP). Pokud je pfepina¢
v pozici OP je nastaven pro normalni fizeni

Varovani! Napdajeci napéti musi byt vypnuto na spusténi kalibra¢ni sekvence.

Kalibrace servopohonu a referecni béh

Jakmile ptipojite napéti k servopohonu, ktery jesté nebyl kalibrovan, musi byt prove-
dena kalibra¢ni sekvence, viz Predvolby, 4. Vybér pracovniho rezimu. Nova kalibra-
ce musi byt provedena také, kdyz je servopohon montovan na jiny ventil, nebo znovu
montovan na stary ventil. Vysledky kalibrace jsou uloZeny ve stalé paméti.

Vidy, kdyz je zkalibrovany servopohon zapnut, bez ohledu na fidici signal, jsou
zkontrolovany koncové pozice. Po kontrole koncovych poloh servopohon nastavi po-
zici dle pozadovaného signalu.

Rucni ovladani [A2]

1. Vypnéte napajeni servopohonu na bo¢ni strané krytu (F).

2. Zmécknéte cerné tladitko na pfednim krytu servomotoru pro uvolnéni ru¢niho
ovladéni (E).

Poznamka! Tla¢itko musi byt zmac¢knuto po celou dobu ru¢niho ovlddani.

3. Vlozite 6 mm kli¢ (C) a otacejte Cervenym sttedem. Otac¢enim ve sméru hodi-
novych ruci¢ek pro pohyb nahoru a proti sméru hodinovych ruci¢ek pro pohyb
dolu.

Jakmile uvolnite tla¢itko na pfednim krytu servomotoru servomotor je zapnut do

bézného rezimu a bude sledovat vstupni kontrolni signal.

Poznamka! Nezapomerite zapnout napéjeni servopohonu.

Pokud nastavite servopohon do ru¢niho ovladani, ztratite referen¢ni body. Po kaz-

dém zapnuti napajeciho napéti se spusti vyhledavani referen¢nich bod.
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MAGYAR
Asamblare [A]

[A1] Montati piulita (A) si apoi piulita pétratd (B) in partea superioara a axului.
[A2] Aduceti servomotorul in pozitia doritd prin rasucirea cheii hexagonale (C), sau
repozitionati axul ventilului.

[A3] Montati servomotorul pe ventil. Fixati-1 pe gatul ventilului cu ajutorul clemei in
forma de U (D). Stringeti ferm toate piulitele!

Executati instalarea electrica conform instructiunilor de pe pagina urmatoare [C].

Instalare [B]
Atentie! Ansamblul ventil-servomotor va fi instalat vertical (servomotorul sus) sau
orizontal!

Conectarea electrica [C]

[C1] 3-fire

[C2] 4-fire

[C3] Metal = Metal, Plastic = Plastic

[C4] Lungimea maxima sugerata a cablului de conectare
Conductor area = Suprafati cablu , 3-wire = 3-fire, 4-wire = 4-fire

Pentru a se conforma normelor EMC directiva 89/336/EEC, se va utiliza un cablu
ecranat pentru conectarea servomotorului.

[C5] Supply voltage =Tensiune de alimentare, Input control signal = Semnal de
control, Feedback signal = Semnal de feedback, Common = Comun

Servomotorul este echipat cu semnal de feedback 2...10Vcc (U); 2 V corespunde
pozitiei inchis §i 10V pozitiei deschis. Semnalul de feedback este egal cu 0 V pe
durata calibrarii, sau a altor defecte ce pot apare, de exemplu servomotorul nu gaseste
pozitia corecta pe ventil.

Preferinte [D]
[D1] DIP-switch no = DIP-switch numar, Bold = Factory setting = Bold = setari din fabrica
1. Selectarea tipului de semnal control Y
Semnalul de control poate fi in tensiune [V] sau in curent [mA]. Setarea din
fabricd este in tensiune.

2. Gama de operare a semnalului de control
Semnalul de control poate porni de la 0V / 0mA, fird offset, sau la 2V / 4mA cu
offset. Setarea din fabrici este 0V - fari offset. O noud setare va fi recunoscutd
dupi initierea unui noi secvente de calibrare (ADJ).

3. Directia de rulare a servomotorului
Servomotorul poate executa o migcare in jos (NORM) la cresterea semnalului
de control (ventilul fiind 0% deschis in pozitia superioard) sau o migcare in sus
(INV) la cresterea semnalului de control (ventilul fiind 0% deschis in pozitia
inferioara). Setarea din fabrica este NORM executand o miscare in jos. O noud
setare va fi recunoscuta dupd initierea unui noi secvente de calibrare (ADJ).

4. Selectarea regimului de lucru
Regimurile de lucru pot fi control normal (OP) sau calibrare (ADJ). In regimul
calibrare (ADJ), servomotorul executa o cursd completd, citegte capetele de cursi
si se auto-ajusteaza la cursa ventilului pe care este montat. Valoarea capetelor
de cursa este pdstrata in memoria (non-volatild) a servomotorului, de exemplu
capetele de cursa nu sunt pierdute la caderea tensiunii. Dupa realizarea secventei
de calibrare servomotorul se opreste pand ce comutatorul este rearmat in pozitia
OFF (OP). Pozitia normald de lucru pentru comutator este OP.

ATENTIE! Pentru initializarea secventei de calibrare tensiunea de alimentare trebuie
comutatd oprit si apoi pornit.

Calibrarea servomotorului si referintele de capat de cursa
Secventa de calibrare a servomotoarelor trebuie executati la prima punere sub
tensiune - vezi sectiunea Preferinte, 4. Selectarea regimului de lucru. La montarea
servomotorului pe un alt ventil sau demontarea si montarea pe ventilul existent va
trebui executatd o noud calibrare. Rezultatele calibrarii sunt pastrate in memoria
(non-volatild) a servomotorului.

Indiferent de tipul de semnal de control, la punerea sub tensiune servomotorul
ce a fost calibrat cauta pozitia de referinta. Dupi gisirea pozitiei de referinti
servomotorul va urma semnalul de control.

Controlul manual [A2]
1. Deconectati de la reteaua electricd servomotorul prin intermediul comutatorului
din partea laterald a carcasei servomotorului (F).

2. Apasati butonul negru (de decuplare a motorului) de pe partea frontald a
servomotorului (E).
Noti! Butonul trebuie tinul apasat pe toatd durata operarii manuale a
servomotorului.

3. Introduceti cheia hexagonald (C) in locasul rosu si risuciti. Rasuciti in sensul
acelor de ceasornic pentru deplasarea axului in partea superioara si in sens invers
pentru deplasarea axului in partea inferioara.

Dupi ce butonul de operare manuali a fost eliberat si servomotorul pus sub tensiune,

va reveni la operarea automatd conform semnalului de control.

NOTA! Nu uitati comutatorul pornit-oprit pentru tensiune.

La selectarea regimului de lucru manual, referintele de capét de cursi sunt pierdute.

Dupa fiecare comutare pornit — oprit, se initiazd o noud secventa de cdutare a

capetelor de cursa.
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ESPANOL

Montaje [A]
[A1] Monte la tuerca (A) y luego la tuerca cuadrada (B) sobre el eje.

[A2] Sitte el actuador en la posicion deseada girando la llave Allen (C) o bien
cambie la posicion de la propia valvula.

[A3] Coloque el actuador sobre la vélvula. Sujételo al cuello de la valvula mediante
el perno de horquilla (D). Apriete bien todas las tuercas.

Lleve a cabo la instalacion eléctrica [C1].

Instalacion (B)
Atencion: Los actuadores no deberdn ser montados mirando hacia abajo.

Conexion eléctrica [C]
[C4] Longitud maxima recomendada del cable de conexion.

Para cumplir la directiva de compatibilidad electromagnética (EMC) 89/336/EEC, el
cableado del actuador debe realizarse con cable apantallado.

El actuador estd equipado con una sefial de respuesta de 2-10 VCC [U]; los 2 V
se corresponden a la posicién cerrada y los 10 V a la posicion abierta. La sefal de
respuesta es de 0 V durante la calibracién o si se produce cualquier anomalia; por
ejemplo, que el actuador no encuentre la posicion adecuada.

Preferencias [D]

1. Seleccion de la sefal de control tipo Y
La sefial de control puede ser un nivel de tension [V] o un nivel de corriente
[mA]. El ajuste de fabrica es una sefial de control de tipo tension.

2. Rango operativo de la seiial de control de entrada
La sefal de entrada puede iniciarse a 0 V/0 mA (es decir, sin ninguna desviacién)
0a2 V/4 mA con desviacion. El ajuste de fébrica es sin desviacion. Cualquier
nuevo ajuste serd reconocido después de que se haya efectuado una nueva
calibracién (ADJ).

3. Operating direction of actuator
El actuador puede dar un movimiento descendente (NORM) al aumentar la sefial
de control (apertura de la vélvula del 0% en posicién superior) o un movimiento
descendente (INV) al aumentar la sefial de control (apertura del 0% en posicién
inferior). El ajuste de fébrica es NORM, que da un movimiento descendente.
Cualquier nuevo ajuste sera reconocido después de que se haya efectuado una
nueva calibracién (AD]J).

4. Seleccion del modo de funcionamiento
Los modos de funcionamiento son control normal (OP) o calibracién (ADJ).
En el modo de calibracion (ADJ) el actuador ejecuta una secuencia, detecta
las posiciones finales y se ajusta automaticamente a la vélvula sobre la cual va
montado. El valor de las posiciones finales se almacena en una memoria no
volatil, es decir, las posiciones no se pierden en caso de falta de suministro
eléctrico. Cuando la secuencia de calibracion finaliza, el actuador se detiene hasta
que el conmutador se restablece a la posicién OFF (OP). OP es la posicion del
conmutador en control normal.

PRECAUCION! la tensién de suministro debe desconectarse y volverse a conectar
para iniciar la secuencia de calibracion.

Calibracion del actuador y funcionamiento de referencia

En el momento en que un actuador que todavia no esté calibrado recibe suministro
eléctrico, debe realizarse una secuencia de calibracion; véase el apartado Preferen-
cias, 4. Seleccion del modo de funcionamiento. También debe realizarse una nueva
calibracion cada vez que el actuador se monta en una nueva vélvula o se vuelve a
montar en la valvula antigua. El resultado de la calibracién se almacena en una me-
moria no volatil.

Cada vez que un actuador calibrado recibe corriente, independientemente del tipo
de sefal de control, se busca la posicion de referencia. Una vez detectada la posicion
de referencia el actuador seguird la sefial de entrada.

Control manual [A2]
1. Corte el suministro eléctrico al actuador.

2. Pulse el boton negro de la parte frontal de la cubierta (E) para liberar el servo-
motor y poder mover manualmente.
Nota: El botdn debe pulsarse continuamente durante el control manual.

3. Introduzca una llave Allen de 6 mm (C) y gire el centro rojo. Gire en sentido de
las agujas del reloj para movimientos hacia arriba y en sentido contrario para
movimientos hacia abajo.

Tan pronto como suelte el botén negro y el actuador reciba corriente, comenzaré a

seguir la sefial de control de entrada.

NOTA! no olvide el conmutador de encendido.

Al seleccionar el modo de control manual, el punto de referencia se pierde. Tras
cada activacion y desactivacion de la tension, se inicia una nueva busqueda del
punto de referencia.
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