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Hinweise zur vorliegenden Einbau- und Bedienungsanleitung

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

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

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

Gerdtebezogene Dokumente, wie beispielsweise die Einbau- und Bedie-
nungsanleitungen, stehen im Internet unter www.samsongroup.com >
Service & Support > Downloads > Dokumentation zur Verfigung.

Hinweise und ihre Bedeutung

A\ GEFAHR © HINWEIS

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

i Info

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

X Tipp
Praktische Empfehlungen
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Sicherheitshinweise und SchutzmaBnahmen

1 Sicherheitshinweise und SchutzmaBnahmen

BestimmungsgemdBe Verwendung

Die elekirischen Prozessregelantriebe TROVIS 5724-8 und 5725-8 sind Kombinationen aus
einem elekirischen Antrieb und einem integrierten Digitalregler mit zwei PID-Regelmodulen.
Sie sind fir die Betdtigung eines angebauten Hubventils bestimmt. Zusammen mit dem Ventil
dient der elektrische Prozessregelantrieb dem Regeln von flissigen oder dampfformigen Me-
dien in Rohrleitungen. Die Prozessregelantriebe sind fir den Regelbetrieb von Heiz- und
Kihlanwendungen geeignet.
Der elekirische Prozessregelantrieb ist fir genau definierte Bedingungen ausgelegt (z. B.
Stellkraft, Hub). Daher muss der Betreiber sicherstellen, dass der elektrische Prozessregelan-
trieb nur dort zum Einsatz kommt, wo die Einsatzbedingungen den bei der Bestellung zu-
grunde gelegten Auslegungskriterien entsprechen. Falls der Betreiber den elektrischen Pro-
zessregelantrieb in anderen Anwendungen oder Umgebungen einsetzen mochte, muss er
hierfir Ricksprache mit SAMSON halten.
SAMSON haftet nicht fiir Schaden, die aus Nichtbeachtung der bestimmungsgemdfien Ver-
wendung resultieren sowie fir Schaden, die durch duf3ere Krdfte oder andere duf3ere Einwir-
kungen entstehen.
= Einsatzgrenzen, -gebiete und -mdglichkeiten den technischen Daten entnehmen,

vgl. Kapitel ,Aufbau und Wirkungsweise”.

Verninftigerweise vorhersehbare Fehlanwendung
Die elektrischen Prozessregelantriebe sind nicht fir die folgenden Einsatzgebiete geeignet:

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

— Einsatz im Freien
Ferner entsprechen folgende Tatigkeiten nicht der bestimmungsgemédf3en Verwendung:
- Verwendung von Ersatzteilen, die von Dritten stammen.

- Ausfishrung von nicht beschriebenen Instandhaltungs- und Reparaturarbeiten

Quadlifikation des Bedienungspersonals

Die elektrischen Prozessregelantriebe dirfen nur durch Fachpersonal unter Beachtung aner-

kannter Regeln der Technik eingebaut, in Betrieb genommen, instand gehalten und repariert
werden. Fachpersonal im Sinne dieser Einbau- und Bedienungsanleitung sind Personen, die

aufgrund ihrer fachlichen Ausbildung, ihrer Kenntnisse und Erfahrungen sowie der Kenntnis

der einschldgigen Normen die ihnen Ubertragenen Arbeiten beurteilen und magliche Gefah-
ren erkennen konnen.
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Sicherheitshinweise und SchutzmaBnahmen

Personliche Schutzausristung

Fir den direkten Umgang mit den elektrischen Prozessregelantrieben ist keine Schutzausris-
tung erforderlich. Bei Montage- und Demontagearbeiten kann es sein, dass Arbeiten am an-
geschlossenen Ventil notwendig sind.

= Personliche Schutzausristung aus der zugehorigen Ventildokumentation beachten.

= Weitere Schutzausriistung beim Anlagenbetreiber erfragen.

Anderungen und sonstige Modifikationen

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

Schutzeinrichtungen
Es sind folgende Schutzeinrichtungen vorhanden:
— In den Endlagen schaltet der Motor Uber Endlagenschalter ab.

— Bei aktiviertem Blockierschutz (Konfigurationspunkt A8.3 = 1, vgl. Anhang A) verhindert
der elektrische Prozessregelantrieb, dass sich das Ventil festsetzt.

— Bei Ausfall der Versorgungsspannung nimmt ein mit elekirischem Prozessregelantrieb
TROVIS 5725-8 bestiicktes Stellventil selbsttdtig eine bestimmte Sicherheitsstellung ein.
Die Sicherheitsstellung ist bei SAMSON-Antrieben auf dem Typenschild des elektrischen
Prozessregelantriebs eingetragen.

Warnung vor Restgefahren

Die elekirischen Prozessregelantriebe haben im eingebauten Zustand direkten Einfluss auf
das Ventil. Um Personen- oder Sachschdden vorzubeugen, miissen Betreiber und Bedie-
nungspersonal Gefdhrdungen, die am Stellventil vom Durchflussmedium und Betriebsdruck
sowie vom Stelldruck und von beweglichen Teilen ausgehen konnen, durch geeignete Maf3-
nahmen verhindern. Dazu missen Betreiber und Bedienungspersonal alle Gefahrenhinweise,
Warnhinweise und Hinweise dieser Einbau- und Bedienungsanleitung, insbesondere fiir Ein-
bau, Inbetriebnahme und Instandhaltung, befolgen.

Sorgfaltspflicht des Betreibers

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

1-2 EB 5724-8
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Sorgfaltspflicht des Bedienungspersonals

Das Bedienungspersonal muss mit der vorliegenden Einbau- und Bedienungsanleitung und
mit den mitgeltenden Dokumenten vertraut sein und sich an die darin aufgefihrten Gefah-
renhinweise, Warnhinweise und Hinweise halten. Dariiber hinaus muss das Bedienungsper-
sonal mit den geltenden Vorschriften beziglich Arbeitssicherheit und Unfallverhiitung vertraut
sein und diese einhalten.

Mitgeltende Normen und Richtlinien

Die mit dem CE-Kennzeichen versehenen Gerdte erfillen die Anforderungen folgender Richt-
linien:

- 2014/30/EU

- 2014/35/EU

- 2011/65/EU

Die mit dem EAC-Kennzeichen versehenen Gerdte erfillen die Anforderungen folgender
Richtlinien:

- TRCU004/2011
- TRCU020/2011

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

Die elekirischen Prozessregelantriebe sind fir den Einsatz in Niederspannungsanlagen vor-
gesehen.

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

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

—  Konfigurationshinweise fir elekirische Prozessregelantriebe TROVIS 5724-8 und 5725-8
vgl. > KH 5724-8.

— EB des Ventils, an das der elektrische Prozessregelantrieb angebaut wurde, z. B. fir
SAMSON-Ventile:

» EB 5861 fir Dreiwegeventil Typ 3260

» EB 5863 fur Dreiwegeventil Typ 3226

» EB 5866 fir Durchgangsventil Typ 3222

» EB 5867 fir Durchgangsventil Typ 3222 N

» EB 5868 fir Durchgangsventil Typ 3213 und Typ 3214

» EB 8111 fir Durchgangsventil Typ 3321

» EB 8113 fir Dreiwegeventil Typ 3323

» EB 8131 fur Durchgangsventil fir Warmetragersl Typ 3531

» EB 8135 fir Dreiwegeventil fir Wérmetrdgers| Typ 3535

» EB 3018 fir druckunabhdngiges Regelventil Typ 42-36 E mit elektrischem Antrieb
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Sicherheitshinweise und SchutzmaBnahmen

1.1 Hinweise zu méglichen schweren Personenschédden

Lebensgefahr durch elekirischen Schlag!

= Vor Herstellen des elektrischen Anschlusses und bei Arbeiten am Gerdt
Versorgungsspannung abschalten und gegen Wiedereinschalten sichern.

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

= Rickseitigen Gehdusedeckel nicht offnen.

Die elektrischen Prozessregelantriebe sind gegen Spritzwasser geschiitzt (IP 54).
= Strahlwasser vermeiden.

Der Schaltausgang kann nach Anschluss der Versorgungsspannung spannungsfihrend
sein.

= Aderende des Schaltausgangs nicht berGhren.

= Bei Nichtnutzung des Schaltausgangs, Schaltausgang Gber die Funktion M4 deakti-
vieren (Einstellung 'Keine', vgl. » KH 5724-8).

1.2 Hinweise zu mdglichen Personenschdden

A\ WARNUNG

Quetschgefahr durch bewegliche Teile!

Bei formschliissigem Anbau enthalten die elekirischen Prozessregelantriebe freiliegen-
de bewegliche Teile (Antriebs- und Kegelstange), die beim Hineingreifen zu Quet-
schungen fihren kénnen.

= Im Betrieb nicht ins Joch greifen.
= Bei Arbeiten am Stellventil Versorgungsspannung unterbrechen.

= Lauf der Antriebs- oder Kegelstange nicht durch Einklemmen von Gegenstdnden

behindern.
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A\ WARNUNG

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

Im Laufe der Zeit kdnnen Einpréigungen oder Aufprégungen am elektrischen Prozessre-
gelantrieb , Aufkleber und Schilder verschmutzen oder auf andere Weise unkenntlich
werden, sodass Gefahren nicht erkannt und notwendige Bedienhinweise nicht befolgt
werden konnen. Dadurch besteht Verletzungsgefahr.

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

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

1.3 Hinweise zu méglichen Sachschédden

© HINWEIS

Beschddigung des elektrischen Prozessregelantriebs durch Uberschreitung der zulés-
sigen Toleranzen der Versorgungsspannung!

Der elektrische Prozessregelantrieb ist fir den Einsatz nach Niederspannungsrichtlinie
vorgesehen.

= Die zuldssigen Toleranzen der Versorgungsspannung einhalten.

Beschddigung des elekirischen Prozessregelantriebs durch falsche Beschaltung der
Eingdnge!

Durch falsche Beschaltung der Eingdinge kénnen zu hohe Spannungen zur Zerstorung
des elektrischen Prozessregelantriebs fihren.

= Eingdnge gemdf den technischen Daten beschalten.

Beschddigung des elekirischen Prozessregelantriebs durch zu hohe Anzugsmomente!

Der elektrische Prozessregelantrieb muss mit bestimmten Drehmomenten angezogen
werden. Zu fest angezogene Bauteile unterliegen Gbermaf3igem Verschleif3.

= Anzugsmomente einhalten.

Beschddigung des elektrischen Prozessregelantriebs durch unzul@ssiges ,Uberdre-
hen”!

Die Antriebsstange der elekirischen Prozessregelantriebe kann manuell verstellt werden.

= Antriebsstange maximal bis in die obere oder untere Endlage fahren.

EB 5724-8



Sicherheitshinweise und SchutzmaBnahmen

O HINWEIS

Keine Displayfunktion durch unterbrochene Displayanbindung!
Die Displayanbindung befindet sich unterhalb des frontseitigen Gehdusedeckels.

= Frontseitigen Gehdusedeckel ausschlief3lich bei Handlungen offnen, bei denen die
vorliegende Einbau- und Bedienungsanleitung dazu auffordert.

= Verbindungskabel zwischen Gehdusedeckel und elektrischem Prozessregelantrieb
nicht trennen.
Fehlfunktion durch nicht anwendungsgerechte Konfiguration.

Der elektrische Prozessregelantrieb wird mithilfe von Konfigurationspunkten und Para-
metern fir die spezifische Anwendung eingestellt.

= Konfiguration wdhrend der Inbetriebnahme und nach einem Ricksetzen auf Werks-
einstellung entsprechend der spezifischen Anwendung vornehmen.
Beschddigung der Schraubenkopfe am Gehdusefrontdeckel durch falsches Werkzeug!

Der Gehdusefrontdeckel des Prozessregelantriebs ist mit KOMBI TORX PLUS®-Schrau-
ben, Grof3e 10IP befestigt.

= Zum LSsen/Festziehen der Schrauben nur folgende Schraubendreher verwenden:

- TORX®T10

- TORX PLUS® 10IP

- Schlitzschraubendreher mit 0,8 mm Klingendicke und 4,0 mm Klingenbreite
Beschddigungen am elekirischen Prozessregelantrieb durch direkten Kontakt mit
Dampf!

= Bei Montage darauf achten, dass der Antrieb nicht mit einem méglichen Dampf-
strahl in BerGhrung kommen kann.
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2 Kennzeichnungen am Gerdat

2.1 Typenschild

Kennzeichnungen am Gerét

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

weichen.
SAMSOoN
Electric Actuator with 2
Process Controller
Mat. 3
S/IN 4 5

6 F4: 8 :
P. 7 F¥: ¢ 0
S 11 12

Firmware: = 13

psa AL

@A® 14

s CE€

SAMSON AG,
Germany

Made in Poland

O 0 OO NO O A WON —

j—

11
12
13
14

Typbezeichnung

DataMatrix-Code

Materialnummer

Seriennummer

Herstellungsdatum
Versorgungsspannung, Netzfrequenz
Leistungsaufnahme

Antriebskraft einfahrend
Antriebskraft ausfahrend
Wirkrichtung Sicherheitsfunktion

I% ausfahrend

Nennhub
Stellgeschwindigkeit
Firmwareversion

DIN-Prifung mit Registernummer (nur
Ausfihrung mit Sicherheitsfunktion
Sicherheitsstellung Antriebsstange
ausgefahren)

Weitere KonFormik':itskennzeichnung

EB 5724-8
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Kennzeichnungen am Gerét

2.2 Gerdtecode

Elekirischer Prozessregelantrieb

TROVIS 572 x -

Sicherheitsfunktion
ohne

mit

8

Nennhub/Adaption
6 mm/kraftschlissig
12 mm/krctf'rscHUssig

15 mm/l:ormsch|Ussig

Stangenbewegung
Standard

2-2
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Kennzeichnungen am Gerét

2.3 Firmwareversionen

Anderungen der Firmware gegeniiber Vorgéngerversion

alt

neu

2.00

2.01

Nicht einstellbare Kommunikationsparameter werden ausgeblendet.

2.01

2.10

Die automatische Protokollerkennung kann das SSP- und das Modbus-Protokoll erkennen.
Dabei ist Modbus auf die Einstellung 9600, 8N1 beschrénkt.

Die Kommunikationsparameter 'Kommunikationsmodul' und 'Protokoll' wurden durch den
gleichnamigen Kommunikationsparameter 'Protokoll' mit anderer Funktionalitcit ersetzt.
Die neuen Einstellungen sind 'Keine', 'Automatisch (SSP, Modbus)', und '"Modbus (einstell-
bar)'. Werkseinstellung ist 'Automatisch (SSP, Modbus)'.

Die Meldung Letzter Stellwert bei einer Signalstdrung wurde durch Letzter Hubwert er-
setzt. Der elektrische Prozessregelantrieb stoppt mit dieser Einstellung bei einer Signalsts-
rung sofort.

Laufzeitmessung und Initialisierung knnen mit der Taste [0] abgebrochen werden. Der
elektrische Prozessregelantrieb macht nach einem Abbruch keinen Nullpunktabgleich. Es
wird der vorgegebene Stellwert angefahren.

2.10

2.1

Neue Anlagenkennziffern 2, 38 und 58

Der Ausléser (A1.5) wurde um ,LIM1“, ,LIM2“, ,[1]/[O]-Tasten oder LIM1* und
J11/[O]Tasten oder LIM2” erweitert.

Wenn ein Busausfall erkannt wird, wird am elektrischen Prozessregelantrieb die Fehler-

meldung Eb angezeigt.

Die Baudrate 38400 wird fir Modbus nicht mehr unterstitzt

2.12

Die Nummernzuordnung der Anlagenkennziffern erfolgt im Bereich von 0O bis 99.

EB 5724-8

2-3



EB 5724-8



3 Aufbau und Wirkungsweise

Bei den elektrischen Prozessregelantrieben
TROVIS 5724-8 und TROVIS 5725-8 handelt
es sich um elektrische Antriebe mit zwei inte-
grierten Digitalreglern, im folgenden Reg-
ler [1] und Regler [2] genannt. Der elektri-
sche Prozessregelantrieb TROVIS 5724-8 ist
ohne Sicherheitsfunktion, TROVIS 5725-8 ist
mit Sicherheitsfunktion ausgefihrt.

Die elektrischen Prozessregelantriebe werden
an die SAMSON-Ventile Typen 3222, 3213,
3214, 2488, 42-36 E, 3226, 3260 und an
die Baureihe V2001 bis zu einer Nennweite
von DN 50 angebaut.

Aufbau

Der elektrische Prozessregelantrieb besteht
aus einem reversierbaren Synchronmotor
und einem wartungsfreien Getriebe. Die
Kraft des Motors wird iber das Getriebe und
die Nockenscheibe auf die Antriebsstange
Ubertragen. Beim Ausfahren driickt diese auf
die Kegelstange des Ventils. Bei einfahrender
Antriebsstange folgt die Kegelstange durch
die Rickstellfeder im Ventil der Bewegung
(kraftschlissige Verbindung). Der elektrische
Prozessregelantrieb und das Ventil werden
kraftschlissig verbunden. Eine formschlissi-
ge Verbindung ist fir spezielle Ventiltypen,
z. B. V2001 vorgesehen.

Sollwert und Betriebswerte sind Gber das Be-
dienfeld einseh- und einstellbar. Alle ande-
ren Parameter werden iber die Software
TROVIS-VIEW eingestellt. Die Datenibertra-
gung zwischen Prozessregelantrieb und PC
erfolgt Gber Modbus.

Aufbau und Wirkungsweise

Bild 3-1: Prozessregelantrieb TROVIS 5724-8

Handverstellung
= Vgl. Kapitel ,Betrieb”.

Die Antriebsausfihrung ohne Sicherheits-
funktion (TROVIS 5724-8) hat einen
Handsteller, mit dem das Stellventil manuell
in die gewiinschte Position gefahren werden
kann, wenn am elekirischen Prozessregelan-
trieb keine Versorgungsspannung anliegt.
Die Bewegungsrichtung und der Hub sind an
der Skala ablesbar.

3.1 Sicherheitsfunktion

Der elektrische Prozessregelantrieb

TROVIS 5725-8 ist mit einem Federspeicher
und einem Elektromagneten ausgestattet.
Wenn die Versorgungsspannung des Elektro-
magneten an den Klemmen L und N unter-
brochen wird, féhrt die Antriebsstange iGber
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Aufbau und Wirkungsweise

die Stellkraft der Feder mechanisch in die Si-
cherheitsstellung (untere Endlage).

i Info
Beim elektrischen Prozessregelantrieb
TROVIS 5724-8 verbleibt die Antriebsstange
bei Spannungsausfall in der zuletzt einge-
nommenen Position.

O HINWEIS

Erhéhter VerschleiB und Verringerung der

Lebensdauer des elektrischen Prozessregel-

antriebs!

= Sicherheitsfunktion nicht fir Stever- oder
Regelzwecke verwenden.

Beim elektrischen Prozessregelantrieb
TROVIS 5725-8 entfdllt der Handsteller am
Gehdusefrontdeckel. Eine Handverstellung ist
nach Entfernen des Gehdusefrontdeckels mit
einem 4-mm-Sechskant-Schraubendreher
moglich. Wenn der Schraubendreher aus
der Stellachse gezogen wird, bewegt sich
die Antriebsstange sofort wieder in die Aus-
gangslage zuriick.

Prifung nach DIN EN 14597

Auf dem Typenschild mit dem Prisfzeichen
versehene elekirische Prozessregelantriebe
TROVIS 5725-8 mit Sicherheitsfunktion Si-
cherheitsstellung , Antriebsstange ausgefah-
ren” sind zusammen mit verschiedenen
SAMSON:-Ventilen vom TUV nach

DIN EN 14597 gepriift (Registernummer auf
Anfrage).

3.2 Kommunikation

Schnittstelle

Der elektrische Prozessregelantrieb ist mit ei-
ner RS-485-Schnittstelle ausgeristet. Die Da-
tenibertragung erfolgt Gber SSP- oder Mod-
bus-RTU-Protokoll.

= Unterstitzte Modbus-Funktionen (vgl. An-
hang A).
Uber Modbus kann der elektrische Prozess-
regelantrieb mit einer Leitstation verbunden
werden oder mithilfe der Software
TROVIS-VIEW konfiguriert werden. Fiir die
unterschiedlichen Funktionen werden unter-
schiedliche Kommunikationsprotokolle (SSP
oder Modbus-RTU-Slave) und Verbindungs-
kabel genutzt (vgl. Anhang A).

Konfiguration

Die Konfiguration des elektrischen Prozessre-
gelantriebs erfolgt mit der Software
TROVIS-VIEV, die eine einfache Parametrie-
rung des Reglers und die Visualisierung der
Prozessparameter im Online-Betrieb erlaubt.

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

EB 5724-8


https://www.samsongroup.com/de/service-support/downloads/trovis-view/
https://www.samsongroup.com/de/service-support/downloads/trovis-view/
https://www.samsongroup.com/document/t66610de.pdf
https://www.samsongroup.com/document/e66610de.pdf

3.3 Ausfihrungen

Die elekirischen Prozessregelantriebe sind in
vier Gerdteausfihrungen [A],[B], [C] und [D]
erhdltlich. Diese sind abgestimmt auf die
vorkonfigurierten Anwendungen. Abwei-
chend von den Empfehlungen ist es aber
auch in vielen Fallen moglich, Prozessregel-
antriebe mit einer anderen Gerdteausfih-
rung einzusetzen (vgl. Tabelle 3-1).

i Info
Die vorkonfigurierten Anwendungen werden
im Konfigurationspunkt MO definiert. Sie

sind ausfihrlich in den Konfigurationshin-
weisen B KH 5724-8 beschrieben.

Aufbau und Wirkungsweise

Gerdateausfihrung [A] mit zweiadriger
Anschlussleitung (Spannungsversorgung)
und zwei Pt-1000-Sensoren
Gerdateausfihrung [B] mit dreiadriger
Anschlussleitung (Spannungsversorgung
und Schaltausgang) und zwei
Pt-1000-Sensoren

Gerdateausfihrung [C] mit zweiadriger
Anschlussleitung (Spannungsversor-
gung), zwei Pt-1000-Sensoren und einer
vieradrigen Steuerleitung fir zwei weite-
re Eingdnge

Gerateausfihrung [D] mit dreiadriger
Anschlussleitung (Spannungsversorgung
und Schaltausgang), zwei Pt-1000-Sen-
soren und einer vieradrigen Steuerlei-
tung fir zwei weitere Eingdnge

Tabelle 3-1: Gerdteausfiihrungen ([A], [B], [C], [D]) und ihre Einsatzméglichkeiten

Gerdteaus- | Gerdteaus- | Gerdteaus- | Gerdteaus-
fihrung [A] | fihrung [B] | fihrung [C] | fihrung [D]
Anlagenkennziffer 20, 60 o . . .
Anlagenkennziffer 1, 2, 10, 21, 30, 50, 70, 80 o o o °
Anlagenkennziffer 65, 66 - - . o
Anlagenkennziffer 35, 38, 40, 55, 58, 75, 95 - - o °
e empfohlen o moglich unter Verzicht des Schaltausgangs
e moglich - nicht mglich
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Aufbau und Wirkungsweise

RS-485-Schnittstelle
(R3-Buchse)

T1 (Al1, rote Markierung)
T2 (A12, blave Markierung)
T1 (A1, rote Markierung)
T2 (A12, blave Markierung)

vieradrige Steverleitung

zweiadrige Anschlussleitung

dreiadrige Anschlussleitung
mit Schaltausgang

Ausfishrungen

A

B

C

D

Bild 3-2: Sensoren und Anschlisse

3.4 Zusatzausstattung

Sensorik

- Montageset jeweils fir einen

Pt-1000-Eintauchsensor als Anlegesen-

sor

—  Pt-1000-Eintauchsensor zusdtzlich fur
Anschluss an die Steuerleitung

- Tauchhilse Messing G V2, Tauchldnge
80 mm, PN 16

- Tauchhiilse CrNiMo G 2, Tauchldnge
80 mm, PN 40

- Tauchhilse CrNiMo G 2, Tauchldnge
250 mm, PN 40

- Tauchhiilse Messing G 2, Tauchldnge
160 mm, PN 16

- Tauchhilse CrNiMo G 2, Tauchldnge
160 mm, PN 40

Kommunikation

—  Bus-Verbindungskabel fir die Mod-
bus-RTU-Kommunikation mit 3-poligem
Rundstecker, 5 m

— USB-RS485-Adapter R3 fir die direkte
Konfiguration mithilfe von TROVIS-VIEW
Uber die Modbus-Schnittstelle

- Software TROVIS-VIEW
Die Software TROVIS-VIEW steht kosten-
los im Internet unter
» www.samsongroup.com > SERVICE &
SUPPORT > Downloads > TROVIS-VIEW
zur Verfigung. Optional kann sie auch

auf einer CD ausgeliefert werden. Weite-
re Details vgl. Typenblatt B T 6661.

Steuerung

X Tipp

Zur Absenkung des Sollwerts kann eine han-
delsiibliche Zeitschaltuhr mit potentialfreien
Kontakten verwendet werden.
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Aufbau und Wirkungsweise

3.5 Technische Daten

Elekirischer Prozessregelantrieb TROVIS 587 .|2 g ” 587 12 05 i 587223 i 587223 ” 58732(‘)1 i 5871?3 ’
Sicherheitsfunktion ohne mit ohne mit ohne mit
Antriebsstange - G::iijh- - G:Zf::lh- - dl:;icdh-
Anschluss an Ventil kraftschlissig formschlissig
Nennhub 6 mm 12 mm 15 mm
Stellzeit fir Nennhub 35s 70s 90s
Stellgeschwindigkeit 0,18 mm/s
Antriebskraft 700N | 500N | 700N | 500N | 700N | 280N
Versorgungsspannung 230V (10 %), 50 Hz
Leistungsaufnahme 6 VA
Handverstellung mit | ohne | mit | ohne | mit | ohne

Zuldssige Temperaturbereiche !

Umgebung 0 bis 50°C
Lagerung -20  bis +70°C
Schutzart (nicht hdngende Montage) IP54 nach EN 60529
Schutzklasse Il nach EN 61140
Gerdtesicherheit nach EN 61010-1
Storfestigkeit nach EN 61000-6-2 und EN 61326-1
Storaussendung nach EN 61000-6-3 und EN 61326-1
Konformitéit c € : [H[
Ldnge Anschlussleitung zweiadrig 5m - dreiadrig 2,5 m
Gewicht ca. 1,1 kg
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Aufbau und Wirkungsweise

fihrung [B]

Schaltausgang (2,5 m)
e 2x Pt-1000-Sensoren (rot 3 m und blau 2 m)

Gerdteaus- ¢ zweiadrige Anschlussleitung mit offenem Ende zur Spannungsversorgung (5 m)
fihrung [A] e 2x Pt-1000-Sensoren (rot 3 m und blau 2 m)
Gerdteaus- ¢ dreiadrige Anschlussleitung mit offenem Ende zur Spannungsversorgung und

fihrung [D]

Schaltausgang (2,5 m)
e 2x Pt-1000-Sensoren (rot 3 m und blau 2 m)
e vieradrige Steverleitung fir zwei weitere Eingénge (3 m)

Gerdteaus- ¢ zweiadrige Anschlussleitung mit offenem Ende zur Spannungsversorgung (5 m)
fihrung [C] e 2x Pt-1000-Sensoren (rot 3 m und blau 2 m)

e vieradrige Steuerleitung fir zwei weitere Eingénge (3 m)
Gerdteaus- ¢ dreiadrige Anschlussleitung mit offenem Ende zur Spannungsversorgung und

I Die zuldssige Mediumstemperatur ist abhdngig vom Ventil, an das der elektrische Prozessregelan-
trieb angebaut wird. Es gelten die Grenzen der Ventildokumentation.

Anschlussleitung

Sensorik

Lange Anschlussleitung 2m 3m
Kennzeichnung blau rot
Anzahl Messwiderstand 1 1

Pt 1000

Genavigkeit Klasse B
Sensorldnge 50 mm | 50 mm
Zul. Temperaturbereich -50 bis +180 °C
Schutzart nach EN 60529 IP54
Gewicht ca. 0,23 kg
Konfektionierung Al2 All

Ausfihrung zweiadrig dreiadrig

Lange 5m 2,5m

Kennzeich- N <> blau N <> blau

nung Adern | | <> braun | L <> braun
L' <> schwarz

Schaltausgang

Spannung 230V

Strom max. T A

Steuerleitung

Ausfishrung AI3 Al4

Kennzeich- + <> orange | + <> rot

nung Adern | _ <> braun | - <> schwarz
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3.6 MaBe

Aufbau und Wirkungsweise

TROVIS 5724-810/-820 und 5725-810/820

146

40

82

-\

TROVIS 5724-830 und 5725-830

46,5

Bild 3-3: Maf3e in mm

44

103
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4 Llieferung und innerbetrieb-
licher Transport

Die in diesem Kapitel beschriebenen Arbei-

ten dirfen nur durch Fachpersonal durchge-

fihrt werden, das fir die jeweilige Aufgabe
entsprechend qualifiziert ist.

4.1 Lieferung annehmen

Nach Erhalt der Ware folgende Schritte
durchfihren:

1. Gelieferte Ware mit Lieferschein abglei-
chen.

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

4.2 Antrieb auspacken

i Info

Verpackung erst direkt vor der Montage und
Inbetriebnahme entfernen.

1. Elektrischen Prozessregelantrieb auspa-
cken.

2. Lieferumfang prifen (vgl. Bild 4-1).

3. Verpackung sachgemdf entsorgen.

1x  Elektrischer Prozessregelantrieb
TROVIS 5724-8 oder
TROVIS 5725-8

1x  Dokument IP 5724-8
+Wichtige Informationen zum Produkt”

Bild 4-1: Lieferumfang

Lieferung und innerbetrieblicher Transport

4.3 Antrieb transportieren

—  Elektrischen Prozessregelantrieb vor cu-
f3eren Einflissen wie z. B. Stof3en schiit-
zen.

— Elektrischen Prozessregelantrieb vor Nds-
se und Schmutz schitzen.

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

4.4 Antrieb heben

Aufgrund des geringen Eigengewichts sind
zum Anheben des elektrischen Prozessregel-
antriebs keine Hebezeuge erforderlich.

4.5 Antrieb lagern

O HINWEIS

Beschédigungen am elekirischen Prozessre-

gelantrieb durch unsachgeméBe Lagerung!

= Llagerbedingungen einhalten.

= Ldngere Lagerung vermeiden.

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

i Info
SAMSON empfiehlt, bei léngerer Lagerung
den elektrischen Prozessregelantrieb und die
Lagerbedingungen regelmdfig zu priifen.
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Lieferung und innerbetrieblicher Transport

Lagerbedingungen

Elektrischen Prozessregelantrieb vor du-
fBeren Einflissen wie z. B. Stof3en schiit-
zen.

Elektrischen Prozessregelantrieb vor Nas-

se und Schmutz schitzen.

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

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

Keine Gegenstinde auf den elekirischen
Prozessregelantrieb legen.
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5 Montage

5.1 Einbaubedingungen

Bedienerebene

Wenn in der Ventildokumentation nicht an-
ders beschrieben, ist die Bedienerebene fir
das Stellventil die frontale Ansicht auf alle

Bedienelemente des Stellventils aus Perspekti-

ve des Bedienungspersonals.

Einbaulage

Die Einbaulage des Stellventils in die Rohr-
leitung ist beliebig, hangender Einbau ist je-
doch unzulassig (vgl. Bild 5-1).

Die Kabelverschraubung darf nach dem Ein-
bau nicht nach oben zeigen.

Bild 5-1: Einbaulage

Montage

O HINWEIS

Beschédigung des Prozessregelantriebs

durch Witterungseinflisse!

= FElektrischen Prozessregelantrieb nicht im
Freien einsetzen.

5.2 Montage vorbereiten
Vor der Montage folgende Bedingungen si-
cherstellen:

— Der elektrische Prozessregelantrieb ist
unbeschadigt.

Folgende vorbereitende Schritte durchfihren:
Fir die Montage erforderliches Material und
Werkzeug bereitlegen.

Deckelschrauben

Der Gehdusefrontdeckel des elekirischen Pro-

zessregelantriebs ist mit

KOMBI TORX PLUS®-Schrauben, Gréf3e 10IP

befestigt.

= Zum LSsen/Festziehen der Schrauben
konnen folgende Schraubendreher ver-
wendet werden:

— TORX®T10

— TORX PLUS® 10IP

—  Schlitzschraubendreher mit 0,8 mm Klin-
gendicke und 4,0 mm Klingenbreite
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Montage

5.3 Skala zur Hubanzeige
ausrichten

Die Skala zur Hubanzeige hat zwei gegen-
|ufige Skalen. Welche Skala Giltigkeit hat,
héngt von der jeweiligen Ventilausfihrung
ab. lhre Ausrichtung im Auslieferungszu-
stand gilt fir Durchgangs- und Dreiwegever-
teilventile. Bei Dreiwegemischventilen ist die
Ausrichtung zu dndern.

Bohrungen fir Mitneh-
merstift bei Dreiwege-
mischventil

Mitnehmerstift in Position O,
Lage der Skala bei Durchgangsventil und
Dreiwegeverteilventil (Auslieferungszustand)

Bild 5-2: Skala zur Hubanzeige

Durchgangs- und Dreiwegeverteilventil:
Der Mitnehmerstift befindet sich in Position O
(Auslieferungszustand).

Dreiwegemischventil:

Ausrichtung der Skala andern:
= Gehdusefrontdeckel vorsichtig Sffnen.

© HINWEIS

Keine Displayfunktion durch unterbrochene

Displayanbindung!

= Frontseitigen Gehdusedeckel ausschlief3-
lich bei Handlungen offnen, bei denen
die vorliegende Einbau- und Bedie-
nungsanleitung dazu auffordert.

= Verbindungskabel zwischen Gehduse-
deckel und elektrischem Prozessregelan-
trieb nicht frennen.

1t Tipp
SAMSON empfiehlt, den geéffneten Gehéu-
sefrontdeckel mit den unteren Schrauben an
den oberen Bohrungen des Gehduses zu be-
festigen.

= Die Skala abziehen, drehen und an der
dem Nennhub entsprechenden Position
wieder aufstecken (Mitnehmerstift in 6,
12 oder 15 fir Nennhub 6 mm, T mm
oder 15 mm).

> Gehdusefrontdeckel schlief3en.

5.4 Antrieb anbauen

Der elektrische Prozessregelantrieb wird je
nach Ausfihrung des zugeordneten Ventils
direkt oder tber ein Joch mit dem Ventil ver-
bunden (vgl. Bild 5-3).

O HINWEIS

Beschddigung des elekirische Prozessregel-
antriebs durch zu hohe Anzugsmomente!
= Anzugsmoment einhalten.
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Montage

© HINWEIS 5.4.1 TROVIS 5724-8, kraft-
Beschddigung des elekirischen Prozessre- SCHGSSIger Anbau
zelonfriebs durch unzuléssiges ,,Uberdre- > Vgl. Bild 5-3.

en”!

1. Antriebsstange mit dem Handsteller (3)
einfahren (Drehung gegen den Uhrzei-
gersinn).

= Antriebsstange bei Befdtigung des
Handstellers maximal bis in die obere

Endlage fahren. 2. Elekirischen Prozessregelantrieb auf den
Ventilanschluss setzen und mit Uberwurf-
mutter (2) fest verschrauben.
| Anzugsmoment | 20 Nm |

©
@ T @iF
(NS
[\
E [

Kraftschlissiger Anbau mit Uberwurfmutter, Formschlissiger Anbau mit Kupplung, z. B. mit
z. B. an Ventil Typ 3222 Séulenjoch an Ventil der Baureihe V2001

1 Antriebsstange 4 Sdulenjoch

2 Uberwurfmutter 5 Kupplung

3 Handsteller (nur TROVIS 5724-8) 6  Mutter

Bild 5-3: Verbindung elektrischer Prozessregelantrieb und Ventil

EB 5724-8 5-3



Montage

5.4.2 TROVIS 5724-8, form-
schlissiger Anbau

> Vgl. Bild 5-3.

O HINWEIS

Quetschgefahr durch bewegliche Teile (An-
triebs- und Kegelstange)!

= Im Betrieb nicht ins Joch greifen.

1. Elektrischen Prozessregelantrieb auf das
Joch (4) setzen und mit Uberwurfmutter
(2) fest verschrauben.

20 Nim |

| Anzugsmoment |

2. Elektrischen Prozessregelantrieb mit Joch
auf das Ventil setzen und mit Mutter (6)
fest verschrauben

150 Nm |

| Anzugsmoment |

3. Kegelstange bis zur Antriebsstange
hochziehen oder Antriebsstange mit
Handsteller (3) ausfahren.

4. Kupplungsschellen (5) aus dem Zubehor
an Antriebs- und Kegelstangenende an-
setzen und fest verschrauben.

5.4.3 TROVIS 5725-8, kraft-
schlissiger Anbau

Um den elektrischen Prozessregelantrieb an
das Ventil anbauen zu kénnen, muss die An-
triebsstange eingefahren werden. Dies ist so-
wohl mechanisch als auch elektrisch mog-
lich. Beide Moglichkeiten werden im Folgen-
den beschrieben.

Mechanisches Einfahren der Antriebsstange

1. Gehdusefrontdeckel vorsichtig offnen
und 4-mm-Sechskant-Schraubendreher
in die rote Stellachse stecken.

2. Antriebsstange einfahren: Schraubendre-

her gegen den Uhrzeigersinn drehen, je-
doch maximal bis in die obere Endlage,

in der der drehmomentabhdngige Endla-
genschalter betdtigt wird.

3. Schraubendreher festhalten, elektrischen

Prozessregelantrieb und Ventil mit Uber-
wurfmutter verschrauben.

20 Nim |

Schraubendreher entfernen und Gehdu-
sefrontdeckel vorsichtig wieder montie-
ren.

| Anzugsmoment |

Elekirisches Einfahren der Antriebsstange

1. Gehdusefrontdeckel vorsichtig ffnen.

2. Elekirischen Anschluss nach Kap. 5.7

vornehmen.

3. Versorgungsspannung einschalten und
elekirischen Prozessregelantrieb Uber die
RJ-12-Buchse mit dem PC verbinden.

4. Antriebsstange iber die Handebene in

TROVIS-VIEW einfahren. E|ektrisch§n
Prozessregelantrieb und Ventil mit Uber-
wurfmutter verschrauben.

20 Nim |

| Anzugsmoment |

5.4.4 TROVIS 5725-8, form-
schlissiger Anbau

= Anbau nach Kap. 5.4.2 vornehmen.
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5.5 Stellventil in die Rohr-
leitung einbauen

O HINWEIS

Nichteinhalten der Schutzart durch falsche
Einbaulage!

= Stellventil nach Kap. 5.1 einbauen.

O HINWEIS

Beschddigungen am elektrischen Prozessre-

gelantrieb durch direkien Kontakt mit

Dampf!

= Bei Montage darauf achten, dass der
elektrische Prozessregelantrieb nicht mit
einem méglichen Dampfstrahl in Berih-
rung kommen kann.

= Stellventil nach Angabe in der Einbau-
und Bedienungsanleitung des Ventils in
die Rohrleitung einbauen.

5.6 Zubehor einbauven

Temperatursensor

= Tauchhiilsen fir Sensoren in Rohrleitung
montieren (je nach Anwendung, vgl. zu-
gehdrige Dokumentation).

i Info
Die Sensoren sind im Auslieferungszustand
bereits mit den Anschlussklemmen des Pro-
zessregelantriebs verbunden (vgl. Kapitel
LAufbau und Wirkungsweise”).

Montage

Xt Tipp

In den Konfigurationshinweisen » KH 5724-
8 sind alle vorkonfigurierten Anwendungen
beschrieben. Der fiir eine Anwendung be-
vorzugte Montageort der Sensorik kann aus
den Anlagenbildern abgelesen werden.

Kommunikation

= Bus-Verbindungsleitung mit dreipoligem
Rundstecker R3 zur Kommunikation auf
die zugehdrige Buchse stecken (vgl. Ka-
pitel ,Aufbau und Wirkungsweise”).

5.7 Elektrischen Anschluss
herstellen

Lebensgefahr durch elekirischen Schlag!

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

= Geeignete Spannungsversorgung ver-
wenden, die sicherstellt, dass im norma-
len Betrieb oder im Fehlerfall der Anlage
oder von Anlagenteilen keine gefdhrliche
Spannung an das Gerdit gelangen kann.

= Elektrischen Anschluss nur bei abge-
schalteter Spannung vornehmen, gegen
unbeabsichtigtes Wiedereinschalten si-
chern.
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Montage

A\ GEFAHR © HINWEIS

Lebensgefahr durch elektrischen Schlag an  Beschédigung des elekirischen Prozessre-
Schaltausgang L' bei den Gerdteausfilhrun-  gelantriebs durch unzuléssige Beschaltung

gen B und D nach Anschluss der der Eingénge!
Versorgungsspannung! = Fingdnge gemdf3 der technischen Daten
Der Schaltausgang L' kann spannungsfih- beschalten (vgl. Kapitel ,Aufbau und
rend sein. Wirkungsweise”).
= Aderende des Schaltausgangs L' nicht

berihren. = Anschlussleitung an Spannungsversor-

gung anschlief3en (vgl. Bild 5-5).

i Info
Die Sensoren sind im Auslieferungszustand
bereits mit den Anschlussklemmen des Pro-
zessregelantriebs verbunden.

GND
—\L

TX - ]
]

x—

Bild 5-4: Anschlussbelegung der RJ-12-Buchse
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Montage

Ausfishrung ohne Schaltausgang

—r—BU— N

T1—BN— L

Steuerleitung

mit Pt-1000- und Spannungseingang

J oG PL1000 | AI3
_I—©&N —£ A

9

“J—rp —+
BK 0(2...10v  Al4

BU blau

BN  braun
OG orange
BK  schwarz
RD  rot

Bild 5-5: Elekirischer Anschluss

Ausfishrung mit Schaltausgang

Spannungsfiihrende Ader!
= Aderende nicht berihren.

mit zwei Bindreingdngen

oG °

BN / DI3
— RD ]

BK (/D4

i Info
Anschlussklemmen sind nicht im
Lieferumfang enthalten.
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Montage

5.7.1 Verbindung mit der Leitstation herstellen
= Bus-Verbindungsleitung fir Kommunikation Gber Modbus-RTU-Protokoll anschlie3en.

[Modbus] weif3 A (ankommend)
12 {i]] braun B (ankommend)

y grin A" (abgehend)
gg {i]] gelb B' (abgehend)

schwarz  Schirm

Bild 5-6: Bus-Verbindungsleitung mit dreipoligem Rundstecker

i Info

Der erste und der letzte Busteilnehmer des RS-485-Busses sind mit einem externen Busab-
schluss zu versehen.
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Bedienung

6 Bedienung

6.1 Geratetbersicht und Bedienelemente

TROVIS 5724-8:
Hubanzeige Handsteller

Display Bedientasten

RS-485-Schnittstelle
(R3-Buchse)

Bild 6-1: Bedienelemente am Prozessregelantrieb
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Bedienung

6.2 Display

Im Regelbetrieb zeigt das Display den Istwert
vor Vergleicher fir Regler [1] oder [2] an.
Die Einstellung wird in der Software
TROVIS-VIEW im Konfigurationspunkt A3.1
vorgenommen (vgl. Anhang A).

6.2.1 Anzeigen und ihre Be-

deutung

Statische Anzeigen im Display

- Anzeigewert (vgl. A2.2 in Anhang A)
AL <-9°C
M| Anzeigewert (vgl. A2.2 in Anhang A)
M - .99°C

F __/ Nullpunktabgleich aktiv

i~

/ Initialisierung aktiv
Laufzeitmessung akfiv

- _-,’ Blockierschutz aktiv
L
/I~
[nx]

/-l

/_ f Interner Grenzwert LIM1 erreicht

Handebene in TROVIS-VIEW aktiv

Davertest aktiv

! _-7 Interner Grenzwert LIM2 erreicht

Meldungen iiber den Dezimalpunkt am
rechten unteren Displayrand
- Eingestellte Funktion der [I]-Taste durch

geschalteten Digitaleingang aktiv.
Ein

Aus

Zeit

- Eingestellte Funktion der [O]-Taste durch
geschalteten Digitaleingang aktiv.

) _
Aus

Zeit
- Eingestellte Funktion der [I]-Taste durch
Vor-Ort-Bedienung aktiv.
Ein
1s I 1s I
Aus

Zeit

- Eingestellte Funktion der [O]-Taste durch
Vor-Ort-Bedienung aktiv.

) -_-_l
Aus
Zeit

- Programm (Programmgeber) aktiv.

Ein
I,-’/' Programmgeber aktiv - I L L
x] Aus
HH Handebene aktiv u _
Initialisierung aktiv - Programm (Programmgeber) angehal-
[ ten.
- . I_I_I_I_I_I_I_I_I_I_L
= Anzeige von Fehlermeldungen vgl. Kapi-  Aus _
tel ,Stérungen”. —
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Bedienung

- Programm (Programmgeber) beendet.

) -_-_l
Aus

Zeit

6.3 Bedientasten

Im Regelbetrieb haben die Bedientasten die
in Tabelle 6-1 aufgefihrte Funktion.

I s
[

Tabelle 6-1: Funktion der Bedientasten

Taste

Funktion

2]

Kurzer Tastendruck

Abhdngig von der Einstellung im Konfigurationspunkt A2.1 wird ein Sollwert ange-
zeigt und kann eingestellt werden (vgl. Anhang A).

Kurzer Tastendruck

Abhdngig von der Einstellung im Konfigurationspunkt A2.2 wird ein anderer Wert
angezeigt (vgl. Anhang A).
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Bedienung

Taste | Funktion

[1] | Kurzer Tastendruck

Funktion ist abhdngig von der Einstellung im Konfigurationspunkt A1.1 (vgl. An-
hang A).

Tastendruck fir 3 Sekunden

Anzeige H A

Handebene offnen.

Tastendruck Gber 6 Sekunden

Anzeige I n

Initialisierung starten (vgl. Kapitel ,Inbetriebnahme und Konfiguration”).
Tastendruck Gber 9 Sekunden

Anzeige CP

Kommunikationsparameter einstellen (vgl. Kapitel ,Montage”).
Tastendruck Gber 12 Sekunden

Anzeige UP

Firmware-Update starten.

[O] | Kurzer Tastendruck

Funktion ist abhdingig von der Einstellung im Konfigurationspunkt A1.1 (vgl. An-
hang A).

6.4 Hubanzeige

Die Hubanzeige stellt die aktuelle Position der Antriebsstange dar.

6.5 Schnittstelle

Die RS-485-Schnittstelle ermdglicht die Datenibertragung iiber SSP- oder Modbus-RTU-Pro-
tokoll.
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Bedienung

6.5.1 Verbindung mit TROVIS-VIEW herstellen

Die Kommunikation zwischen Prozessregelantrieb und PC oder Notebook erfolgt Uber einen
USB-RS-485-Adapter R3.

U (= == ——uss

Bild 6-2: Verbindungskabel USB-RS-485 R3
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7 Inbetriebnahme und Konfigu-
ration

Die Inbetriebnahme des Prozessregelantriebs
erfolgt Gber die Bedientasten, die Konfigura-
tion Uber die Software TROVIS-VIEW, vgl.
Anhang B.

7.1 Antrieb initialisieren

Die Initialisierung des elekirischen Prozessre-
gelantriebs ist bei Erstinbetriebnahme erfor-
derlich. Nach dem Anlegen der
Versorgungsspannung wird dann im Display
die Fehlermeldung E7 {,keine Initialisierung”,
vg|. Kapitel LStérungen”) angezeigt.

O HINWEIS

Storung des Prozessablaufs durch unzulds-

siges Verfahren der Antriebsstange!

= Initialisierung nicht bei laufendem Pro-
zess und nur bei geschlossenen Absperr-
einrichtungen vornehmen.

= Versorgungsspannung an den Klemmen
Lund N anlegen.

Starten der Initialisierung Gber die Bedien-
tasten

2 [1]ca. 6 Sekunden lang driicken, bis
,In” angezeigt wird.

= [ | ]innerhalb von 3 Sekunden loslassen.
Die Initialisierung startet.

,F1” wird angezeigt.

Inbetriebnahme und Konfiguration

i Info
Wenn die Initialisierung nicht nach spdtes-
tens drei Sekunden nach Erscheinen der An-
zeige ,In” gestartet wird, wechselt der Pro-
zessregelantrieb automatisch zuriick in den
Regelbetrieb.

Am Ende der Initialisierung wechselt der Pro-
zessregelantrieb in den Regelbetrieb.

i Info
Eine Neuinitialisierung des Prozessregelan-
triebs empfiehlt sich, wenn sich die Anbausi-
tuation gedindert hat. Der Prozessregelan-
trieb wird mit der Initialisierung an die gedn-
derte Situation angepasst.

7.2 Nullpunktabgleich

Wenn die Versorgungsspannung bei einem
bereits initialisierten Prozessregelantrieb
nach Ausfall oder Unterbrechung erneut an-
gelegt wird, fihrt dieser automatisch einen
Nullpunktabgleich aus. In dessen Verlauf
wird die Antriebsstange je nach Einstellung
des Konfigurationspunkts A8.1 voll ein- oder
ausgefahren.

Nach dem Nullpunktabgleich geht der elek-
trische Prozessregelantrieb in den Regelbe-
trieb. Er arbeitet dann mit der letzten gulti-
gen Einstellung

i Info

Bei Werkseinstellung fahrt die Antriebsstan-
ge wahrend des Nullpunktabgleichs aus.
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Inbetriebnahme und Konfiguration

7.3 Kommunikation

Die Kommunikation des elektrischen Prozess-
regelantriebs mit TROVIS-VIEW erfolgt Gber
SSP- oder Modbus-RTU-Protokoll.

= Unterstitzte Modbus-Funktionen vgl. An-
hang A.

Tabelle 7-1: Kommunikationsparameter

1t Tipp
SAMSON empfiehlt die Einstellung Pr= A P
Mit dieser Einstellung erkennt der Prozessre-

gelantrieb automatisch das erforderliche Pro-
tokoll (vgl. Kap. 7.3.1).

Menii CP | Bezeichnung Einstellung
Un Kommunikationseinheit oF Bluetooth-Modul nicht aktiv
bL Bluetooth-Modul aktiv
r4 RS-485-Modul aktiv
Pr Kommunikationsprotokoll | S P SSP
Mit der Einste”ung LA P” werden Fo|gende od Modbus-RTU-Slave
Werte automatisch gesetzt: b d =96, St=In | A p Automatische Protokollerkennung
Ad Modbus-Adresse 01 ... 01 bis 99
(Stationsadresse) 00. ... 100 bis 199
0.0....4.7. 200 bis 247
bd Baudrate |2 1200
24 2400
48 4800
96 9600
19 19200
St Stopp- und Paritdtsbits I'n 1 Stoppbit, keine Paritcit
IE 1 Stoppbit, gerade Paritdt
lo 1 Stoppbit, ungerade Paritdt
2n 2 Stoppbits, keine Paritcit
tl Timeout 0..99 Mit t = O min Timeout deaktiviert.
Nach Ablauf der eingestellten Zeit wechselt
der Prozessregelantrieb zuriick in den Regel-
betrieb (dient zur Busausfalliberwachung).
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7.3.1 Protokoll

Die RS-485-Dateniibertragung erfolgt iber
eine Automatik, Gber SSP- oder Mod-
bus-RTU-Protokoll.

- Einstellung -1: kein
Es wird kein Protokoll unterstitzt.

- Einstellung -2: Automatik
Die Protokolle SSP und Modbus wer-
den automatisch erkannt: Die Schnittstel-
len-Parameter sind hierbei intern fest ein-
gestellt auf Ubertragungsrate 9600 bit/s,
8 Datenbits, keine Paritdt, 1 Stoppbit.
Ohne Umschalten kann der Regler mit
TROVIS-VIEW oder mit der Leitstation
Daten austauschen. Stationsnummer und
Timeout sind einstellbar.

- Einstellung -3: Modbus-RTU
Die Kommunikation erfolgt mit dem Pro-
tokoll Modbus-RTU. Alle in Tabelle 7-1
aufgelisteten Schnittstellen-Parameter
sind einstellbar.

Stationsnummer

Die Stationsnummer ,A d” dient fir das Mo-
dbus-RTU-Protokoll zur Identifikation des
Reglers.

Ubertragungsrate

Die Ubertragungsrate wird mit dem Parame-
ter b d” eingestellt. Sie ist die Ubertra-
gungsgeschwindigkeit zwischen Regler und
Leitstation/PC. Die am Regler eingestellte
Ubertragungsrate muss mit der Leitstation
Ubereinstimmen, ansonsten kommt keine
Kommunikation zustande.

Inbetriebnahme und Konfiguration

Stoppbit und Paritét

Die Anzahl der Stoppbits und die Paritdt
werden mit dem Parameter ,S t” eingeste”t.
Die Auswahl der Paritdt (keine = O, gera-
de = 1 und ungerade = 2) dient der Erken-
nung von Dateniibertragungsfehlern. Dazu
wird nach der Ubertragung der Datenbits
das Paritdtsbit angehdngt und die Summe
aus Daten und Paritdtsbit gebildet.

Timeout

Mit der Busausfalliberwachung wird die ex-
terne Handebene von der Kommunikation
iberwacht. Nach einem erkannten Busaus-
fall wird der Automatikbetrieb wieder herge-
stellt. Die Zeit fir die Busausfalliberwachung
ist einstellbar. Mit dem Wert O ist die Busaus-
falliberwachung inaktiv.

7.3.2 Modbus-Parametrierung

Vorgehensweise iiber Vor-Ort-Bedienung

[1] driicken, bis im Display ,C P” angezeigt
wird.

Nacheinander die Hauptmenus [U n], [P r],
[Ad], [bd],[S1] und [t 1] auswdhlen und

einstellen. Dazu wie folgt vorgehen:

[A] dricken, um ein Meni oder einen
[V] Konfigurationspunkt auszuwdhlen.

(1] driicken, um eine Auswahl zu bestdti-
gen.

[O] dricken, um eine Auswahl ohne Spei-

chern zu verlassen.

Bedeutung der Meniis und Konfigurations-
punkte vgl. Tabelle 7-1.
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Inbetriebnahme und Konfiguration

Vorgehensweise iiber Software
TROVIS-VIEW

= Parametrierung im Ordner [Service >
Kommunikation] durchfihren.

7.4 Antrieb konfigurieren
> Vgl. » KH 5724-8.

Fir eine einfache Konfiguration stehen vor-
konfigurierte Anlagen zur Verfigung. Durch
ihre Nutzung beschrdnken sich notwendige
anwendungsbezogene Einstellungen auf ein
Minimum. Die Auswahl| der Anlagenkennzif-
fer und das Einstellen von Konfigurations-
punkten und Parametern erfolgt mit der Soft-
ware TROVIS-VIEW. Alle Konfigurations-
punkte und Parameter sind im Anhang A
aufgefihrt.

15 Tipp

In der Hilfe der Software TROVIS-VIEW und
in den zugehdrigen Konfigurationshinweisen
» KH 5724-8 sind alle vorkonfigurierten
Anwendungen sowie alle Konfigurations-
punkte und Parameter ausfiihrlich beschrie-
ben.

Die Software TROVIS-VIEW steht unter

» www.samsongroup.com > SERVICE &
SUPPORT > Downloads > TROVIS-VIEW
zum kostenlosen Download zur Verfigung.

= Anwendungsspezifische Konfiguration in
der Software TROVIS-VIEW vornehmen
(vgl. Dokumentation zu TROVIS-VIEW
> EB 6661).

1t Tipp
SAMSON empfiehlt, die vorgenommene
Konfiguration im Anhang A einzutragen.

Konfiguration des Prozessregelantriebs

= Modbus-Parametrierung durchfihren:
- Uber Vor-Ort-Bedienung oder
—  ber Software TROVIS-VIEW

= Gewiinschte Konfigurierung in Software
TROVIS-VIEW durchfihren.

7.5 Kurzprifungen durch-
fihren
Um die Funktion des elektrischen Prozessre-

gelantriebs zu festen, konnen folgende Kurz-
prifungen durchgefihrt werden:

= Nacheinander maximales und minimales
Stellsignal einstellen, z. B. iber die Hand-
ebene in der Software TROVIS-VIEW.

= Endlagen des Ventils prifen.
= Angezeigten Hub prifen.

= Anzeige im Display prijfen.
= Ggf. Busverbindung priifen.

TROVIS 5725-8

= Versorgungsspannung abschalten und
prifen, ob die Antriebsstange in die Si-
cherheitsstellung féhrt (untere Endlage).
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8 Betrieb

Sobald die Tatigkeiten zu Montage und Inbe-
triecbnahme abgeschlossen sind, ist das Stell-
ventil mit elektrischem Prozessregelantrieb
betriebsbereit.

A\ WARNUNG

Formschlissige Ausfihrung: Quetschgefahr
durch bewegliche Teile (Antriebs- und Ke-
gelstange)!

= Im Betrieb nicht ins Joch greifen.

O HINWEIS

Formschliissige Ausfiihrung: Storung des

Betriebs durch blockierte Antriebs- oder Ke-

gelstange!

= Lauf der Antriebs- oder Kegelstange
nicht durch Einklemmen von Gegenstdn-

den behindern.

Die Bedienung des Prozessregelantriebs er-
folgt mithilfe der Bedientasten (vgl. Kapitel
,Bedienung”). Es konnen verschiedene Bedi-
enfunktionen am elektrischen Prozessregel-
antrieb eingestellt werden.

O HINWEIS

Unerwiinschte Funktion nach Tastendruck

durch falsche Konfiguration!

Die Funktion der Tasten ist abhdngig von der

Konfiguration des Prozessregelantriebs.

= Vor Bedienhandlung notwendige Konfi-
guration priifen (vgl. Kap. 8.1 bis 8.5).

Betrieb

Sollwert einstellen

8.1

Notwendige Konfiguration (vgl. Anhang A).

— A2.1 =1 zum Andern des Sollwerts am
Regler [1] C1.SP

— A2.1 =2 zum Andern des Sollwerts am
Regler [2] C2.5P

Sollwert einstellen

Sollwertanzeige auswdhlen.

So||werrverste||ung starten.

Sollwert erhchen/verringern.

Nach finf Sekunden wechselt die An-
zeige wieder zur unter A3.1 festgeleg-
ten Anzeige. Der Prozessregelantrieb
regelt den neu eingestellten Sollwert
aus.

<[>l B] ]

Wenn anstelle des Werts ,==" ange-
wahlt wurde, ist die Sollwertgrenze er-
reicht. In diesem Fall wird die Sollwer-
teinstellung ohne Anderung des Soll-
werts abgebrochen.
Sollwerteinstellung abbrechen
[A] oder [V] bis ,==" angezeigt wird.
Nach finf Sekunden wechselt die Anzeige
wieder zur unter A3.1 festgelegten Anzei-
ge, ohne dass der Sollwert verdndert wur-

de.
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Betrieb

8.2 Regelung starten/beenden

Notwendige Konfiguration (vgl. Anhang A).
- All=1

Regelbetrieb starten

[1] Regelbetrieb starten.
Anzeigen:
on” fir die Daver der Anfahrzeit,
dann der durch den Konfigurations-
punkt A3.1 vorgegebene Wert.

i Info
Die Daver der Anfahrzeit wird in der Soft-
ware TROVIS-VIEW im Parameter A1.TON
eingestellt. Wéhrend der Anfahrzeit féhrt die
Antriebsstange auf den vorgegebenen Stell-
wert A1.YPON (vgl. Anhang A).

Regelbetrieb beenden
[O] Regelbetrieb beenden.

Anzeigen:

- abwechselnd blinkend rechts und
links fir die Daver der Nachlauf-
zeit

- bei unterbrochenem Regelbetrieb

i Info
Die Daver der Nachlaufzeit wird in der Soft-
ware TROVIS-VIEW im Parameter A1.TOFF
eingestellt. Wéihrend der Nachlaufzeit féhrt

die Antriebsstange auf den vorgegebenen
Stellwert A1.YPOFF (vgl. Anhang A.

8.3 Sollwert anheben/ab-
senken

Notwendige Konfiguration (vgl. Anhang A).

- Al.1=2und A1.5 =0 oder
- Al.1=2und A1.5=1 oder
- Al.1=2und A1.5 =2 oder
- Al.1=2und A1.5 =3 oder
- Al.1=2undAl.5=4

i Info
Mit der Einstellung A1.5 =1, 2, 3 oder 4
kann die Bedienfunktion sowohl vom Digita/—
eingang als auch von den [I]/[O]-Tasten ge-
stevert werden (Automatikebene, Anzeige im
Display ,Au”). Durch Wechsel in die Funkti-
onsebene (Anzeige ,F u”) wird die Bedien-
funktion ausschlief3lich durch die [1]/[O]-Tas-
ten gesteuvert.
Der Wechsel aus der Automatik- in die Funk-
tionsebene erfolgt durch einmaliges Driicken
der [I]- oder [O]-Taste. Zum Wechsel aus der
Funktions- in die Automatikebene muss die

[O]-Taste drei Sekunden lang gedriickt wer-
den.

Sollwert ausregeln

[1]  Sollwert ausregeln.

Sollwert anheben/absenken

[O]  Sollwertanhebung/-absenkung

starten.
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i Info
Die Sollwertanhebung/-absenkung wird in
der Software TROVIS-VIEW im Parameter
C1.SPDIF eingestellt (vgl. Anhang A).

8.4 Externen/internen Sollwert
auswdhlen

Notwendige Konfiguration (vgl. Anhang A).

- Al.1=3und A1.5=0 oder
- Al.1=3und A1.5=1 oder
- Al.1=3und A1.5=2 oder
- Al.1=3und A1.5=3 oder
- Al.1=3undAl.5=4

i Info
Mit der Einstellung A1.5 =1, 2, 3 oder 4
kann die Bedienfunktion sowohl vom Digifa/—
eingang als auch von den [I]/[O]-Tasten ge-
stevert werden (Automatikebene, Anzeige im
Display ,Au”). Durch Wechsel in die Funkti-
onsebene (Anzeige ,F u”) wird die Bedien-
funktion ausschlieflich durch die [1]/[O]-Tas-
fen gesteuvert.
Der Wechsel aus der Automatik- in die Funk-
tionsebene erfolgt durch einmaliges Driicken
der [I]- oder [O]-Taste. Zum Wechsel aus der
Funktions- in die Automatikebene muss die

[O]Taste drei Sekunden lang gedriickt wer-
den.

[1] Externen Sollwert aktivieren.

[O] Internen Sollwert aktivieren.

Betrieb

8.5 Programmgeber starten
und stoppen

Uber den Programmgeber ist es mdglich,
den Sollwert Gber einen zeitlichen Verlauf
(max. 1 Woche = 10080 min) vorzugeben.
Weiterhin kann das Verhalten nach Pro-
grammablauf festgelegt werden (vgl. Konfi-
gurationspunkt AO.1T in Anhang A).

Notwendige Konfiguration (vgl. Anhang A).

- Al.1=4und A1.5=0 oder
- Al.l1=4und A1.5=1 oder
- Al.1 =4und A1.5=2 oder
- Al.1=4und A1.5 =3 oder
- All=4undAl1.5=4

Programmgeber starten und stoppen
[1] Programmgeber starten und stoppen.

Das erneute Starten des gestoppten
Programmgebers bewirkt, dass der
Programmverlauf fortgesetzt wird.

Programmgeber abbrechen
[O] Programmgeber abbrechen.

Das erneute Starten des Programmge-
bers nach Abbruch bewirkt, dass der
Programmverlauf von Beginn gestartfet
wird.
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Betrieb

8.6 Handverstellung

8.6.1 Stangenposition manuell

dandern

Die manuelle Verstellung der Stangenpositi-
on ist nur bei abgeschalteter Versorgungs-
spannung sinnvoll, da der Hub im Regelbe-
trieb vom Prozessregler ibernommen wird
und die Verstellung so unmittelbar ausgegli-
chen wird.

TROVIS 5724-8

Die Einstellung der Stangenposition erfolgt

am Handsteller:

= Versorgungsspannung abschalten.

= Drehen des Handstellers im Uhrzeiger-
sinn:
Die Antriebsstange fdhrt aus (ca. vier
Umdrehungen fir 1 mm Hub).

= Drehen des Handstellers gegen den Uhr-
zeigersinn:
Die Antriebsstange fdhrt ein (ca. vier
Umdrehungen fir 1 mm Hub).

TROVIS 5725-8

Die Einstellung der Stangenposition erfolgt
mit einem Sechskant-Schraubendreher nach
dem Offnen des Gehéusefrontdeckels:

= Versorgungsspannung abschalten.

= Gehdusefrontdeckel vorsichtig offnen.

O HINWEIS

Keine Displayfunktion durch unterbrochene

Displayanbindung!

= Frontseitigen Gehéusedeckel ausschlief3-
lich bei Handlungen &ffnen, bei denen
die vorliegende Einbau- und Bedienungs-
anleitung dazu auffordert.

= Verbindungskabel zwischen Gehduse-
deckel und elektrischem Prozessregelan-
trieb nicht trennen.

<t Tipp
SAMSON empfiehlt, den gecffneten Gehdu-
sefrontdeckel mit den unteren Schrauben an
den oberen Bohrungen des Gehduses zu be-
festigen.

= Drehen des Handstellers im Uhrzeiger-
sinn:
Die Antriebsstange fahrt aus (ca. vier
Umdrehungen fir 1 mm Hub).

= Drehen des Handstellers gegen den Uhr-
zeigersinn:
Die Antriebsstange fdhrt ein (ca. vier
Umdrehungen fir 1 mm Hub).

i Info
Nach dem Entfernen des Sechskant-Schrau-
bendrehers bewegt sich die Antriebsstange
selbsttdtig in die Sicherheitsstellung
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8.7 Hand/Automatik-Betrieb
umschalten/Handstellwert
einstellen

Am Gerat in den Hand-
betrieb umschalten

= Taste[ | | drei Sekunden lang driicken.
Auf dem Display wird ,HA” angezeigt.
> Taste[ | ] loslassen.

Der Handbetrieb ist aktiv (inferne Handebe-
ne).

8.7.1

Auf dem Display wird abwechseln ,HA” und
der aktuelle Handstellwert (TROVIS-VIEW:
,YP Stellwert Antrieb”) angezeigt.

Der Handstellwert entspricht dem letzten
Stellwert im Automatikbetrieb vor der Um-
schaltung.

Handstellwert einstellen

= Handstellwert mit den Tasten [A] und [V/]
andern.

Der neue Handstellwert wird direkt Gbernom-
men.

Beispiel:

Der Handstellwert wird auf 50 % eingestellt,
die Antriebsstange fahrt direkt auf die be-
rechnete Position 50 %.

In den Automatikbetrieb umschalten

= Taste [O] driicken.

Der Handbetrieb wird verlassen und in den
Automatikbetrieb gewechselt.

Auf dem Display wird der Temperatur-Istwert
angezeigt

Betrieb

8.7.2 Uber Modbus in den
Handbetrieb umschalten

Hand-/Automatik-Umschaltung

Die Hand-/Automatik-Umschaltung erfolgt
uber das Coil CL 3

— Handbetrieb: CL 3 = 1 (externe Hande-
bene)

Bei aktiver externer Handebene wird auf

dem Display ,F4” angezeigt.

- Automatikbetrieb: CL3 =0

Die Betriebsart der internen Handebene wird
ber das CL 2 angezeigt

— Handbetrieb: CL 2 = 1 (intene Handebe-
ne)

- Automatikbetrieb: CL2 =0

Handstellwert einstellen iber Modbus

Der Handstellwert wird Gber das Holdingre-
gister HR 25 eingestellt, vgl. Anhang A (Aus-
zug aus der Modbusliste).

Der berechnete Hub wird Gber das Holding-
register HR 22 angezeigt.

Wenn am Gerdt der Handbetrieb aktiviert
wurde (interne Handebene: CL 2 = 1), dann
kann Uber das Coil CL 3 kein Automatikbe-
trieb aktiviert werden.

Wenn iber Modbus der Handbetrieb akti-
viert wurde (externe Handebene: CL 3 = 1),
dann kann am Gerdt der Automatikbetrieb
nicht aktiviert werden. Bei aktiver externer
Handebene kann am Gerdt die interne
Handebene (CL 2 = 1) aktiviert werden, die
dann Vorrang hat. Dann ist der am Gerdt
eingestellte Handstellwert (HR 21) wirksam.
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Wenn die interne Handebene iiber die Taste
[O] verlassen wird, dann wird wieder der
Handstellwert der externen Handebene

(HR 25) wirksam.
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9 Storungen

9.1

Fehler erkennen und beheben

= Fehler erkennen und beheben, vgl. Tabelle 9-1.

Storungen

i Info

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

kontaktieren.

Tabelle 9-1: Fehlerbehebung

wegt sich trotz AnForcIerung

Fehler Méagliche Ursache Abhilfe
Antriebsstange/Kegelstange be- | Antriebsstange ist mechanisch blo- | & Anbau prifen.

ckiert.

/ = Blockierung aufheben.
nicht. Keine oder falsche Versorgungs- | = Versorgungsspannung und
spannung. Anschlisse prifen.
Antriebsstange/Kegelstange Keine oder falsche Versorgungs- | = Versorgungsspannung und
fahrt nicht den gesamten Hub. | spannung. Anschlisse prifen.
Display zeigt keine Informatio- | Displayanbindung ist unterbro- = Frontseitigen Gehdusede-
nen an. chen. ckel &ffnen und Displayan-
bindung prifen.
Falsche Bedienhandlung nach | Die Konfigurationspunkte A1.1 = Konfiguration priifen.
Tastendruck [1], [O] und ggf. A1.5 sind falsch einge-
stellt.
Der Prozessregelantrieb fihrt ge- | Die Konfiguration des Prozessre- | = Konfiguration prifen.
wiinschte Funktionen nicht durch. | gelantriebs entspricht nicht den an- | 5 Ggf. Konfigurationshin-

wendungsspezifischen Anforderun-
gen.

Der Prozessregelantrieb wurde auf
Werkseinstellung zuriickgesetzt,
ohne danach die Konfiguration an
die anwendungsspezifischen An-
forderungen anzupassen.

weise P KH 5724-8 zu
Rate ziehen.
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https://www.samsongroup.com/document/e57249de.pdf

Stérungen

9.2 Fehlermeldungen

9.2.1 Fehlermeldungen im Display
Im Fehlerfall blinkt die jeweilige Anzeige im Display.

Tabelle 9-2: Fehlermeldungen im Display

Anzeige | Fehler Prioritat ")
/_'_ / Signalstdrung Al 4
/'_'-/_:’ Signalstdrung Al2 5
/,_'__'_/’ Signalstdrung Al3 6
/'_'_"/’ Fehler Endlagenschalter 1
/,_:I_:, Keine Grundeinste”ung 2
/'_'_/_'_' Keine Konfiguration 3
/'_'- -,’ Keine |niﬁo|isierung 7

[y
-
[y

[oe]

Keine Ka|ibrierung

=
~
|

Stangennachfihrung abgebrochen 9

I~

1) hochste Prioritdt = 1, niedrigste Prioritdt = 9

i Info
Wenn gleichzeitig mehrere Fehler vorliegen, wird die Meldung mit der héchsten Prioritéit an-
gezeigt. Der Fehler mit der ndchsthoheren Prioritat wird erst nach dessen Beseitigung ange-
zeigt.
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9.2.2 Modbus-Fehler

Tabelle 9-3: Modbus-Fehlerantworten/Auszug aus der Modbusliste

Storungen

Fehlercode | Fehler Ursache

1 Unzulassige Funktion Der Funktions-Code wird nicht unterstitzt

2 Unzuldssige Datenadresse Eine Registeradresse ist ungiiltig oder schreibgeschitzt

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

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

6 Slave belegt (Busy) Der Slave ist beschdftigt und kann die Anfrage nicht
annehmen

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

Ausnahmefehler

16 | Signalstdrung Analogeingang 1 R Nein Ja

17 | Signalstérung Analogeingang 2 R Nein Ja

18 | Signalstdrung Analogeingang 3 R Nein Ja

19 | Beide Endlagenschalter akiv R Nein Ja

20 | Abbruch Stangennachfishrung einfahren R Nein Ja

21 | Abbruch Stangennachfihrung ausfahren R Nein Ja

22 Ubertemperatur im Gerdt R Nein Ja

23 | Keine Initialisierung ausgefihrt R Nein Ja

EEPROM-Fehler

24 EE-Fehler Grundeinstellung Zustand R Nein Ja

25 | EE-Fehler Grundeinstellung Ursache R Nein Ja

26 | EE-Fehler Konfiguration Zustand R Nein Ja

27 | EE-Fehler Konfiguration Ursache R Nein Ja

28 | EE-Fehler Offset Zustand R Nein Ja

29 EE-Fehler Offset Ursache R Nein Ja

30 | EE-Fehler Kalibrierung Zustand R Nein Ja

31 EE-Fehler Kalibrierung Ursache R Nein Ja

32 | EE-Fehler Seriennummer Zustand R Nein Ja

33 | EE-Fehler Seriennummer Ursache R Nein Ja

34 EE-Fehler Fertigungsparameter Zustand R Nein Ja
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Stérungen

CL | Bezeichnung COILS (1 Bit) Zugriff Status 0 Status 1
35 | EE-Fehler Fertigungsparameter Ursache R Nein Ja
36 | EE-Fehler Laufzeiten Zustand R Nein Ja
37 | EE-Fehler Laufzeiten Ursache R Nein Ja
38 | EE-Fehler Diagnose Statusmeldung Zustand R Nein Ja
39 EE-Fehler Diagnose Statusmeldung Ursache R Nein Ja
40 | EE-Fehler Diagnose Statistik Zustand R Nein Ja
41 EE-Fehler Diagnose Statistik Ursache R Nein Ja

9.3 NotfallmaBnahmen durchfihren

Wenn das Ventil mit einem elektrischen Prozessregelantrieb mit Sicherheitsfunktion kombi-
niert wurde, nimmt das Stellventil bei Ausfall der Versorgungsspannung selbsttétig die gerd-

tespezifische Sicherheitsstellung ein (vgl. Kapitel ,Aufbau und Wirkungsweise).

Notfallmaf3nahmen der Anlage obliegen dem Anlagenbetreiber.

Xt Tipp
NotfallmaBBnahmen im Fall einer Storung am Ventil sind in der zugehdrigen Ventildokumen-
tation beschrieben.

9-4
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Instandhaltung

10 Instandhaltung

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

i Info

Der elektrische Prozessregelantrieb wurde

von SAMSON vor Auslieferung gepriift.

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

Der elektrische Prozessregelantrieb ist war-
tungsfrei.

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

Tabelle 10-1: Empfohlene Priifungen

Prisfung MaBnahmen bei negativem Prifergebnis
Einprdgungen oder Aufprégungen am elekiri- = Beschddigte, fehlende oder fehlerhafte Schil-
schen Prozessregelantrieb , Aufkleber und Schil- der oder Aufkleber sofort erneuern.

der auf Lesbarkeit und Vollstéindigleit priifen. = Durch Verschmutzung unleserliche Beschrif-

tungen reinigen.

Elektrische Anschlussleitungen priifen. = Lose Schrauben der Anschlussklemmen an-
ziehen, vgl. Kapitel ,Montage”.

= Beschddigte Leitungen erneuern oder Gerdit
austauschen.
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11 AuBerbetriebnahme

Die in diesem Kapitel beschriebenen Arbei-

ten diirfen nur durch Fachpersonal durchge-

fihrt werden, das fir die jeweilige Aufgabe
entsprechend qualifiziert ist.

Lebensgefahr durch elekirischen Schlag!

= Vor dem Abklemmen der Leitungen des
elektrischen Prozessregelantriebs
Versorgungsspannung abschalten und
gegen Wiedereinschalten sichern.

A\ WARNUNG

Verletzungsgefahr durch Mediumsreste im
Ventil!

Bei Arbeiten am Ventil kénnen Mediumsreste
austreten und abhédngig von den Mediumsei-

genschaften zu Verletzungen (z. B. Verbrij-

hungen, Verdtzungen) fiihren.

= Schutzkleidung, Schutzhandschuhe und
Augenschutz tragen.

A\ WARNUNG

Verbrennungsgefahr durch heiBe oder kalte

Bauteile und Rohrleitung!

Ventilbauteile und Rohrleitung konnen im Be-

trieb sehr heif3 oder sehr kalt werden und
bei Beriihrung zu Verbrennungen fihren.

= Bauteile und Rohrleitungen abkihlen las-

sen oder erwdrmen.
= Schutzkleidung und Schutzhandschuhe
fragen.

AuBerbetriebnahme

Um den elektrischen Prozessregelantrieb fir
die Demontage auf3er Betrieb zu nehmen,
folgende Schritte ausfihren:

1. Absperrventile vor und hinter dem Ventil
schlief3en, sodass kein Medium mehr
durch das Ventil flief3t.

2. Rohrleitungen und Ventil restlos entlee-
ren.

3. Versorgungsspannung abschalten und
gegen Wiedereinschalten sichern.
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12 Demontage

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

Lebensgefahr durch elekirischen Schlag!

= Vor dem Abklemmen der Leitungen des
elektrischen Prozessregelantriebs
Versorgungsspannung abschalten und
gegen Wiedereinschalten sichern.

A\ WARNUNG

Verletzungsgefahr durch erhitzte Bauteile!
= Ggf. Rohrleitung und Stellventil-Bauteile
abkihlen lassen.

A\ WARNUNG

Verletzungsgefahr durch Mediumsreste!

Bei Arbeiten am Ventil kbnnen Mediumsreste

austreten und abhédngig von den Mediumsei-

genschaften zu Verletzungen (z. B. Verbrij-

hungen, Verdtzungen) fiihren.

= Schutzkleidung, Schutzhandschuhe und
Augenschutz tragen.

12.1 TROVIS 5724-8
demontieren

Kraftschlissiger Anbau

1. Antriebsstange mit Handsteller einfahren,
vgl. Kapitel ,Betrieb”.

Demontage

2. Uberwurfmutter l8sen und elekirischen
Prozessregelantrieb vom Ventilanschluss
nehmen.

Formschlissiger Anbau
> Vgl. Bild 12-1.

1. Antriebsstange mit Handsteller einfahren,
vgl. Kapitel ,Betrieb”.

2. Kupplungsschelle (5) an Antriebs- und
Kegelstangenende losen.

3. Mutter (6) [osen und Sculenjoch (4) mit
elektrischem Prozessregelantrieb vom
Ventil nehmen.

4. Uberwurfmutter (2) lsen und elekri-
schen Prozessregelantrieb vom Sculen-
joch (4) nehmen.

12.2 TROVIS 5725-8
demontieren

O HINWEIS

Beschédigung der elektrischen Verbindung

zwischen Gehdusedeckel und elektrischem

Prozessregelantrieb!

> Beim Offnen des Gehdusedeckels vor-
sichtig vorgehen.

Kraftschlissiger Anbau

3> Vgl. Bild 12-1.

1. Frontseitigen Gehdusedeckel vorsichtig
offnen.

2. Antriebsstange mit 4-mm-Sechs-
kant-Schraubendreher einfahren,
vgl. Kapitel ,Betrieb”.

EB 5724-8
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> Stellachse nach dem Einfahren festhalten,

um selbsttdtiges Ausfahren zu verhin-
dern.

3. Uberwurfmutter (2) 16sen und elektri-

schen Prozessregelantrieb vom Ventilan-

3. Antriebsstange mit 4-mm-Sechs-

kant-Schraubendreher einfahren,
vgl. Kapitel ,Betrieb”.

Stellachse nach dem Einfahren festhalten,
um selbsttdtiges Ausfahren zu verhin-

schluss nehmen. dern.
Formschliissiger Anbau 4. Mutter (6) I6sen und Sculenjoch (4) mit
> Vgl Bild 12-1. elekt.rlschem Prozessregelantrieb vom
B éusedeckel vorsichi Ventil nehmen.
I er?nnet;emgen Gehdiusedeckel vorsichtig 5. Uberwurfmutter (2) 16sen und elektri-

schen Prozessregelantrieb vom Sculen-

2. Kupplungsschelle (5) an Antriebs- und ioch (4) nehmen.

Kegelstangenende Iosen.

(¢]
@ 2@\
N N
A [
=]
3
Q ‘

Formschlissiger Anbau mit Kupplung, z. B. mit
Sadulenjoch an Ventil der Baureihe V2001

Kraftschlissiger Anbau mit Uberwurfmutter,
z. B. an Ventil Typ 3222

1 Antriebsstange 4 Sdulenjoch
2 Uberwurfmutter 5  Kupplung
3 Handsteller (nur TROVIS 5724-8) 6 Mutter

Bild 12-1:Verbindung elekirischer Prozessregelantrieb und Ventil
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13 Reparatur

Wenn der elektrische Prozessregelantrieb
nicht mehr regelkonform arbeitet oder wenn
er gar nicht mehr arbeitet, ist er defekt und
muss ausgetauscht werden.

O HINWEIS

Beschddigung des elekirischen Prozessre-

gelantriebs durch unsachgemdBe Instand-

setzung und Reparatur!

= Keine Instandsetzungs- und Reparaturar-
beiten durchfihren.

> After Sales Service von SAMSON kon-
taktieren.

13.1 Antrieb an SAMSON
senden

Defekte Antriebe kdnnen zur Untersuchung
an SAMSON gesendet werden.

Fur die Einsendung von Antrieben oder Re-

touren-Abwicklung folgendermaf3en vorge-

hen:

1. Elektrischen Prozessregelantrieb demon-
tieren (vgl. Kapitel ,Demontage”).

2. Weiter vorgehen wie unter
» www.samsongroup.com > SERVICE &
SUPPORT > After Sales Service > Retou-
ren beschrieben.

Reparatur

EB 5724-8
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14 Entsorgung

SAMSON ist in Europa regis-
trierter Hersteller,

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

DE 62194439/FR 025665

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

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

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

3% Tipp

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

Entsorgung

EB 5724-8
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Zertifikate

15 Zertifikate

Die nachfolgenden Zertifikate stehen auf den ndéchsten Seiten zur Verfigung:
- EU Konformitdtserkldrungen

- TR-CU-Zertifikat

- Einbaverklarung

Die abgedruckten Zertifikate entsprechen dem Stand bei Drucklegung. Die jeweils aktuellsten
Zertifikate liegen im Internet unter dem Produkt ab:

» www.samsongroup.com > Produkte & Anwendungen > Produktselektor > Antriebe >
5724-8

» www.samsongroup.com > Produkte & Anwendungen > Produktselektor > Antriebe >
5725-8
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Zertifikate

EU Konformitatserklarung fir TROVIS 5724-8

SMART IN FLOW CONTROL.

SAMSON

EU Konformitatserklarung/EU Declaration of Conformity/
Déclaration UE de conformité

Die alleinige Verantwortung fir die Ausstellung dieser Konformitatserklarung tragt der Hersteller/
This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of the manufacturer/
La présente déclaration de conformité est établie sous la seule responsabilité du fabricant.

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

Kombinierter Regler mit Hubantrieb / Controller with Electric Actuator /
Régulateur avec servomoteur électrique
Typ/Type/Type 5724-8

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

EN 61000-6-2:2005, EN 61000-6-3:2010

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

Hersteller/ Manufacturer / Fabricant:

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

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

},\/.M)@Q/ v M. Bege

ce_5724-8 de_en fra_rev07.pef

Gert Nahler Hanno Zager
Zentralabteilungsleiter/Head of Department/Chef du dé it Leiter Q icherung/Head of Quality
Entwicklung Automation und Integrationstechnologien/ Responsable de I'assurance de la qualité

Development Automation and Integration Technologies

SAMSON AKTIENGESELLSCHAFT Telefon: 069 4009-0 - Telefax: 069 4009-1507 Revison 07
Weismiillerstrafie 3 60314 Frankfurt am Main E-Mail: samson@samson.de
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Zertifikate

EU Konformitatserklarung fir TROVIS 5725-8

SMART IN FIOW CONTROL.

SAMSON

EU Konformitatserklarung/EU Declaration of Conformity/
Déclaration UE de conformité

Die alleinige Verantwortung fiir die Ausstellung dieser Konformitatserklarung tragt der Hersteller/
This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of the manufacturer/
La présente déclaration de conformité est établie sous la seule responsabilité du fabricant.

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

Kombinierter Regler mit Hubantrieb / Controller with Electric Actuator /
Régulateur avec servomoteur électrique
Typ/Typel/Type 5725

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

EN 61000-6-2:2005, EN 61000-6-3:2010
EMC 2014/30/EU +A1:2011
LVD 2014/35/EU EN 60730-1:2016, EN 61010-1:2010
RoHS 2011/65/EU EN 50581:2012

Hersteller / Manufacturer / Fabricant:

SAMSON AKTIENGESELLSCHAFT
Weismdillerstra3e 3

| D-60314 Frankfurt am Main

Deutschland/Germany/Allemagne

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

)VM)(QQQ/ Il/.//.&%,

Gert Nahler

ce_5725-0_de_en fro_rev07 .pdf

Hanno Zager
! {ead of D hef du 1t Leiter Q rerung/Head of Quality it/
ion und { i Responsable de I'assurance de la qualité
D ion and ion T
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Zertifikate

TR-CU-Zertifikat

o s
= EBPASMACKHA JIKOHOMWUECKNI COM3 | enmn

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

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

BASBUTEAD O611ecTs0 C 0rpaHiieHHON 0TBETCTBEHHOCTbI0 «CaMcoH KoHTporcy.

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

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

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

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

KOA TH B9A EA9C 8501 10 930 0

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

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

Cxema ceptudpukauum — 1c.

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

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

 BKAIOYMTEABHO

i EBrennst BnagumuposHa
@Woy

- Pyx (

| AMI0) OpraHa Ho CepTHHKAIMH

B Bnagumup Vropesuy

Oxcnepr (axcnepr-ayauTOp) ot

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

OGo3HaueHve
craHaapta

- HaumeHoBaHue ctaHaapTa

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

~|EN 61000-6-1 2007

Automatic electrical contréls for household and similar use. Part 1. General
requirements. Corri endum‘l

Electromagnetic compatibility (EMC) - Part 6-1: Generic standards - Immunity =
for residential, commercial and light-industrial environments

1EC 61000 6-2:20'16 Electromagnetic compatibility (EMC). Part 6-2: Generic standards. Immunity

for industrial environments

EN 61000-6-3:2007

- |A1:2011

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

IEC 61010-1:2010

N 61326-1:2013

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

Part 1: General requirements

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

PyxoBoaurean (ynoaromouenHoe
Ny unm) opraxa 1o cepTuMKAnIH

Zertifikate

EB 5724-8
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Zertifikate

Einbaverklérung

EINBAUERKLARUNG
ORIGINAL

Einbauerklarung nach Maschinenrichtlinie 2006/42/EG

Fur folgendes Produkt:
Stellantrieb Typ 5724-8 / 5725-8

Wir, die SAMSON AG, erklaren, dass der elektrische Stellantrieb Typ 5724-8 / 5725-8 eine
unvollstdndige Maschine im Sinne der Maschinenrichtlinie 2006/42/EG ist und die sicher-
heitstechnischen Anforderungen nach Anhang | Artikel 1.1.2,1.1.3,1.1.5, 1.2.1, 1.2.2, 1.2.3,
1.25,1.26,1.3.1,1.3.2,1.3.3,1.34, 1.3.7,1.3.8.2, 1.3.9, 1.4.1, 1.5.3, 1.5.4 und 1.5.8 der
Richtlinie eingehalten werden. Die speziellen Unterlagen nach Anhang VII Teil B wurden er-
stellt.

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

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

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

Produktbeschreibung siehe:
- Elektrischer Antrieb Typ 5724-8 / 5725-8: Einbau- und Bedienungsanleitung EB 5724-8

Folgende technischen Normen und/oder Spezifikationen wurden angewandt:

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

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

Bemerkungen:
Restgefahren siehe Angaben in der Einbau- und Bedienungsanleitung

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

Fiir die Zusammenstellung der technischen Unterlagen ist bevollmachtigt:

SAMSON AG, WeismiillerstraBe 3, 60314 Frankfurt am Main, Germany
Frankfurt am Main, 11. August 2021

V(//%, /j/;/

i.V. Stephan Giesen i.V. Sebastian Krause
Zentralabteilungsleiter Zentralabteilungsleiter
Produktmanagement Strategische Entwicklung Ventile und Antriebe
Revision 00
Classification: Public - SAMSON AKT! LSCHAFT - Weismii 360314 Frankfurt am Main Seite 1 von 1
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Anhang A

16 Anhang A

16.1 Konfigurations- und Parameterliste

i Info
Die Standardeinstellung ist abhéngig von der gewdhlten Anlagenkennziffer. Eine Auflistung
aller Standardeinstellungen steht in Kap. 16.3.

CO/PA Funktion/ Einstellung/
Bezeichnung Einstellbereich
... Eingdnge und Ausgdnge

Universaleingang 11/Universaleingang 12/Universaleingang 13

11/12/13 Funktion 0: Keine

1: DI nicht invertiert
2: DIl invertiert

3: Al (Pt 1000)

Al1.COR/ | Offset Al -9,9 bis +9,9 °C
AI2.COR/ | Offset AI2
AI3.COR" | Offset AI3

Funktionalisierung Al1/Funktionalisierung Al2/Funktionalisierung Al13

All./ Eingangssignal Punkt 1 -50 bis +149 °C
Al2.11/
AI3.IN

All.O1/ Ausgangssignal Punkt 1 | =50 bis +150 °C
AI2.01/
AI3.01

All.12/ Eingangssignal Punkt 2 -49 bis +150 °C
Al2.12/
Al3.I3

All.02/ Ausgangssignal Punkt 2 | =50 bis +150 °C
Al2.02/
AI3.02

1) Parameter liegen im Verzeichnis Service > Inbetriebnahme ab.

EB 5724-8 16-1



Anhang A

CO/PA Funktion/ Einstellung/
Bezeichnung Einstellbereich
Universaleingang 14
14 Funktion 0: Keine
1: DI4 nicht invertiert
2: D4 invertiert
4: Al4(0...10V)
Al4.N Eingangssignal Punkt 1 0,0 bis 99,9 %
Al4.COR" | Offset Al4 -9,9 bis +9,9 %
Al4.01 Ausgangssignal Punkt 1 | =50 bis +150 °C
Al4.12 Eingangssignal Punkt 2 0,1 bis 100,0 %
Al4.02 Ausgangssignal Punkt 2 | =50 bis +150 °C
Schaltausgang
M4 Funktion 0: Keine
1:  Ein mit LIM1/Aus mit Nachlaufzeit
2:  Ein mit LIM2/Aus mit Nachlaufzeit
3:  Ein bei Hub > 0 %/Aus bei 0 % mit Nachlaufzeit
4:  Ein bei Hub < 100 %/Aus bei 100 % mit Nachlaufzeit
5. Storung aktiv
6:  Fester Stellwert Antrieb [1] erreicht
7:  Fester Stellwert Antrieb [2] erreicht
8: Handbetrieb aktiv
M4T Nachlaufzeit 0 bis 999 s
M5 Logik 0:  Nicht invertiert
1 Invertiert

) Parameter liegen im Verzeichnis Service > Inbetriebnahme ab.

16-2
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Anhang A

CO/PA Funktion/ Einstellung/
Bezeichnung Einstellbereich

M... Regelung
Applikation

MO Anlagenkennziffer 0: Benutzerdefiniert

20:

21:

30:

35:

38:

40:

50:

55:

58:

60:

: Heizen - Festwertregelung - Temperaturmittelwertbil-

Heizen - Festwertregelung mit 1 Sensor - interne Soll-
wertabsenkung

Kihlen - Festwertregelung mit 1 Sensor - Start-/
Stopp-Regelung mit [I/O]-Tasten oder DI3

dung Gber 2 Sensoren - interne Sollwertabsenkung
Kihlen - Festwertregelung - Differenztemperatur zwi-
schen 2 Sensoren - Start-/Stopp-Regelung

Kihlen - Festwertregelung - Temperaturmittelwertbil-
dung Gber 2 Sensoren - Start-/Stopp-Regelung

Heizen - Folgeregelung - Ricklauftemperaturbegren-
zung - inferne Sollwertabsenkung

Heizen - Folgeregelung - witterungsgefihrt, Riick-
|0Uﬁemperofurbegrenzung - Externe Sollwertabsen-
kung mit DI4

Heizen - Folgeregelung mit Reglerumschaltung - witte-
rungsgefihrt - Ricklauftemperaturbegrenzung - Frost-
schutz - Sommerabschaltung - Sollwertabsenkung mit
[I/O]Tasten - Regelung ein mit DI4

Kihlen - Folgeregelung - Differenztemperatur zwischen
2 Sensoren - Sollwertverschiebung mit AI3 - Start-/
Stopp-Regelung mit DI4

Heizen - Begrenzungsregelung mit Minimalauswahl -
Ricklauftemperaturbegrenzung - interne Sollwertab-
senkung

Heizen - Begrenzungsregelung mit Minimalauswahl -
witterungsgefihrt, Ricklauffemperaturbegrenzung - ex-
terne Sollwertabsenkung mit DI4

Heizen - Begrenzungsregelung mit Minimalauswahl -
Stellungsgeber mit Ricklauftemperaturbegrenzung -
Sollwert/Sollwertabsenkung mit [I/O]-Tasten oder DI3,
Aus mit DI

Kihlen - Begrenzungsregelung mit Minimalauswah! -
Differenztemperatur zwischen 2 Sensoren, Riick-
lauftemperaturbegrenzung - Start-/Stopp-Regelung

EB 5724-8
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Anhang A

CO/PA Funktion/ Einstellung/
Bezeichnung Einstellbereich
65: Kihlen - Begrenzungsregelung mit Minimalauswahl -
Differenztemperatur zwischen 2 Sensoren, Riick-
lauftemperaturbegrenzung - Start-/Stopp-Regelung
66: Kihlen - Begrenzungsregelung Fernkalte - Maximalaus-
wahl der Sollwertfihrung - Start-/Stopp-Regelung
70: Heizen - Kaskadenregelung mit 2 Sensoren - interne
Sollwertumschaltung
75: Heizen - Kaskadenregelung mit 3 Sensoren - Start-/
Stopp-Regelung mit [I/O]-Tasten oder DI4, Aus mit
LIM2
80: Kihlen - Kaskadenregelung - Mit 2 Sensoren - Start-/
Stopp-Regelung
95: Heizen - Stellungsgeber/Festwert-/Folgeregelung -
2-10 V Stellungsgeber/0-bis2 V Festwert-/Folgerege-
lung - Ricklauftemperaturbegrenzung, Sollwertabsen-
kung mit DI3
Regelfunktion
M1 Regelungsart 0: Festwert/Folge
1:  Begrenzung (MIN-Auswahl)
2:  Begrenzung (MAX-Auswahl)
3:  Regler [1] aktiv wenn LIM1 = Aus/Regler [2] aktiv
wenn LIMT = Ein
4:  Regler [1] aktiv wenn LIM2 = Aus/Regler [2] aktiv
wenn LIM2 = Ein
5:  Regler [1] aktiv wenn DI1 = Aus/Regler [2] aktiv
wenn DI1 = Ein
6:  Regler [1] aktiv wenn DI2 = Aus/Regler [2] aktiv
wenn DI2 = Ein
7:  Regler [1] aktiv wenn DI3 = Aus/Regler [2] aktiv
wenn DI3 = Ein
8: Regler [1] aktiv wenn Dl4 = Aus/Regler [2] aktiv wenn
Dl4 = Ein
Kaskade
M2 Wirkrichtung 0: >> (steigend/steigend)
1: <> (steigend/fallend)
16-4 EB 5724-8



Anhang A

CO/PA Funktion/ Einstellung/
Bezeichnung Einstellbereich

Interner Grenzwert LIM1/Interner Grenzwert LIM2

LIM1.S/ Quelle
LIM2.S

Messwert All
Messwert Al1 nach Funktionalisierung
Messwert Al2
Messwert Al2 nach Funktionalisierung
Messwert AI3
Messwert A3 nach Funktionalisierung
Messwert Al4
Messwert Al4 nach Funktionalisierung

©® N AN T

Y

Istwert [1] vor Vergleicher

o

: Sollwert [1] vor Vergleicher

—_
—_

: Regeldifferenz [1] vor Vergleicher

N

: Istwert [2] vor Vergleicher

w

. Sollwert [2] vor Vergleicher

N

. Regeldifferenz [2] vor Vergleicher

[

: Sollwert vom Programmgeber

LIM1.F/ Funktion
LIM2.F

=

Keine

Quelle (Signal) = LIM1
Quelle (Signal) = LIM2
2:  Quelle (Signal) = LIM1
Quelle (Signal) = LIM2

LIM1.P/ Schaltpunkt =50 bis +150 °C
LIM2.P

LIM1.H/ Hysterese 0,5 bis 10,0 °C
LIM2.H

—_

Programmgeber

AO.1 Verhalten nach
Programmablauf

Regelung aktiv, letzter Sollwert bleibt erhalten
Regelung aktiv, Programm wird zyklisch wiederholt
Regelung inaktiv, Stellwert Antrieb ist 0 %
Regelung inaktiv, Stellwert Antrieb ist 100 %

Ao b7
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Anhang A

CO/PA Funktion/ Einstellung/
Bezeichnung Einstellbereich
C1.../C2... | Regler [1]/Regler [2]
Istwert
C-I 'I/C2] QUe”e 0: Isl'werf= (C].G'AI]+C].b'A|2C:.Cz].c'AI3+C].d'AIA)
1: Istwert = All nach Funktionalisierung
2: lIstwert = A2 nach Funktionalisierung
3: Istwert = AI3 nach Funktionalisierung
4: Istwert = Al4 nach Funktionalisierung
Formelparameter Istwert
Cl.a/C2.a |Faktor All -9.0 bis +99,0
Cl.b/C2b |Faktor AI2 -9,0 bis +99,0
Cl.c/C2.c |Faktor AI3 -9,0 bis +99,0
C1.d/C2.d |Faktor Al4 -9,0 bis +99,0
C1.z/C2.z |Divisor 1,0 bis 99,0
Sollwerteinstellung
C1.2/C2.2 |Quelle 0: Sollwert=C1.5P+Cl.e* All + C1.F* A2 +Cl.g* AI3 +C1.h* Al4
1: Sollwert = All nach Funktionalisierung
Fiir Regler [2] gilt dbwei- 2: Sollwert = Al2 nach Funktionalisierung
chend C2.2=7:
Sollwert = C1.5p + 3: Sollwert = AI3 nach Funktionalisierung
C2e"All +C2f* A2+ C2g* | 4: Sollwert = Al4 nach Funktionalisierung
A3+ C2h* Al4 5: Sollwert = C1.SP
6: Sollwert = C2.5P
7: Sollwert = Ausgang Regler [2]
8: Sollwert = Programmgeber
9: Sollwert = Programmgeber +
C1.SP+Cle*All +C1.f*Al2+Cl.g* AI3+Cl.h* A4
C1.5P/C2.2 | Sollwert -50,0 bis +150,0 °C
C1.SPDIF/ | Sollwert-Offset -50,0 bis +150,0 °C
C2.SPDIF
C1.SPMIN/ | Untere Einstellgrenze -50 bis +150 °C
C1.SPMIN
C1.SPMAX/ | Obere Einste”grenze -50 bis +150 °C
C2.SPMAX

16-6
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Anhang A

CO/PA Funktion/ Einstellung/
Bezeichnung Einstellbereich
Formelparameter Sollwert
Cl.e/C2.e |Faktor All -9,0 bis +99,0
C1.f/cat Faktor Al2 -9.0 bis +99,0
Cl.g/C2.g |Faktor AI3 -9,0 bis +99,0
C1.h/C2.h |Faktor Al4 -9,0 bis +99,0
Regeldifferenz
C1.3/C2.3 | Funktion 0: Nicht invertiert
1:  Invertiert mit DI1
2: Invertiert mit DI2
3: Invertiert mit DI3
4: Invertiert mit DI4
5: Invertiert mit LIM1
6: Invertiert mit LIM2
7. Invertiert
PID-Regler
C1.Kp/ Proportionalbeiwert 0,1 bis 999,9
C2.KP
C1IN/ Nachstellzeit 0 bis 999 s
C2IN
c11v/ Vorhaltzeit 0 bis 999 s
C21v
c1Yo/ Arbeitspunkt 0,0 bis 100,0 %
C2.Y0
Stellgrofe
C1.4/C2.4 | Funktion 0:  Stellwert Reg|er
1:  Fester Stellwert Antrieb mit DI1
2:  Fester Stellwert Antrieb mit DI2
3:  Fester Stellwert Antrieb mit DI3
4:  Fester Stellwert Antrieb mit DI4
5:  Fester Stellwert Antrieb mit LIM1
6:  Fester Stellwert Antrieb mit LIM2
C1YP/ Fester Stellwert Antrieb 0,0 bis 100,0 %
C2.YP
EB 5724-8 16-7



Anhang A

CO/PA Funktion/ Einstellung/
Bezeichnung Einstellbereich
M. Antrieb
Antriebsparameter
MY.EA Endlagenfihrung Stange | 0,0 bis 49,9 %
ausgefahren
MY.EE Endlagenfishrung Stange | 50,0 bis 100,0 %
eingefahren
MYTE Pausenzeit wahrend End- | O bis 99 s
lagenfihrung
MYTZ Totzone (Schaltbereich) 0,5 bis 5,0 %
Signalstérung
A7.1 Funktion 0: Letzter Hubwert
1:  Fester Stellwert
A7YPERR |Fester Stellwert Antrieb 0,0 bis 100,0 %
Antrieb
A8.1 Nullpunktabgleich 0: Stange ausfahren
1:  Stange einfahren
A8.2 Wiederanlaufbedingung | 0:  Start mit letztem Bedienzustand
1:  Start mit Bedienfunktion [O]
2:  Start mit Bedienfunktion [I]
A8.3 Blockierschutz 0:  Nein
1: Ja
Kennlinie
Mé Kennlinientyp 0: Linear
1:  Gleichprozentig
Gleichprozentig invers
Benutzerdefiniert
#1123 |4]5)|6 8 | 9 [10] 11
X | 0 {10,0/20,0|30,0/40,0/50,0|60,0|70,0/80,0/90,0100,0
Y | 0]10,0/20,0/30,0/40,0|50,0/60,0/70,0/80,0/920,0/100,0
16-8 EB 5724-8



Anhang A

CO/PA Funktion/ Einstellung/
Bezeichnung Einstellbereich

A.. Bedienung
[1]/[O]-Einstellung
Al.l Funktion

Keine Funktion

[1] Start Regelung/[O] Stopp Regelung

[1] Sollwert/[O] Sollwertanhebung/-absenkung
[I] Externer Sollwert/[O] Interner Sollwert

[1] Start/Halt Programmgeber/[O] Abbruch Pro-
grammgeber

[11/[O]-Tasten

[1]/[O]-Tasten oder DI1

[1/[O]Tasten oder DI2

[1/[O]Tasten oder DI3

[1/[O]Tasten oder DI4

DI

DI2

DI3

Di4

A1TON Anfahrzeit nach Start 0 bis 999 s
ATYPON | Stellwert wihrend Anfahr- | 0,0 bis 100,0 %

funktion
ATTOFF | Nachlaufzeit nach Stopp |0 bis 999 s
A1.YPOFF | Stellwert nach Nachlauf- | 0,0 bis 100,0 %

zeit
[Auf]/[Ab]-Einstellungen
A2.1 Funktion Taste [Auf]

Aod o

Al.5 Steuerung

NSO~ O

@©

Sollwert C1.SP anzeigen und einstellen
Sollwert C2.SP anzeigen und einstellen
Sollwert C1.SP anzeigen

Sollwert C2.SP anzeigen

Sollwert vor Vergleicher Regler [1] anzeigen

S

Sollwert vor Vergleicher Regler [2] anzeigen
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Anhang A

CO/PA Funktion/ Einstellung/
Bezeichnung Einstellbereich

A2.2 Funktion Taste [Ab] 11 Messwert All anzeigen
2 Messwert All nach Funktionalisierung anzeigen
3:  Messwert Al2 anzeigen
4:  Messwert Al2 nach Funktionalisierung anzeigen
5. Messwert AI3 anzeigen
6:  Messwert A3 nach Funktionalisierung anzeigen
7:  Messwert Al4 anzeigen
8:  Messwert Al4 nach Funktionalisierung anzeigen
9. Istwert vor Vergleicher [1] anzeigen
10: Sollwert vor Vergleicher [1] anzeigen
11: Regeldifferenz vor Regler [1] anzeigen
12: Istwert vor Vergleicher [2] anzeigen
13: Sollwert vor Vergleicher [2] anzeigen
14: Regeldifferenz Regler [2] anzeigen
15: Sollwert vom Programmgeber

Anzeige

A3.1 Funktion 1:  Istwert vor Vergleicher Regler [1]

2: lIstwert vor Vergleicher Regler [2]
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16.2 Auszug aus der Modbusliste

Die elektrischen Prozessregelantriebe TROVIS 5724-8 und TROVIS 5725-8 sind in der Firm-

wareversion 2.1x mit einer infegrierten RS-485-Schnittstelle zur Nutzung des Protokolls Mod-
bus-RTU ausgestattet. Es ist ein Master-Slave-Protokoll, wobei z. B. eine Leitstation der Master
und der Prozessregelantrieb der Slave ist.

Folgende Modbus-Funktionen werden unterstitzt:

Code Modbus-Funktion Anwendung

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

5 Write Single Coil Einzelnen Digitalausgang im Bit-Format schreiben

6 Write Single Register Einzelnen Parameter wortweise schreiben

15 Write Multiple Coils Mehrere Digitalausgdnge im Bit-Format schreiben

16 Write Multiple Registers Mehrere Parameter wortweise schreiben

Folgende Modbus-Fehlerantworten kann der elekirische Prozessregelantrieb geben:

Fehlercode | Fehler Ursache

1 Unzuldssige Funktion Der Funktions-Code wird nicht unterstitzt

2 Unzuldssige Datenadresse Eine Registeradresse ist ungiiltig oder schreibgeschitzt

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

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

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

annehmen

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

i Info
Die Daten werden unverlierbar im EEPROM gespeichert. Diese Speicherart hat eine begrenz-
te Lebensdauer von mindestens 1 Millionen Schreibzyklen pro Speicheradresse. Wenn Konfi-
gurationen und Parameter ausschlief3lich manuell iber die Tasten am Gerdit oder iber
TROVIS-VIEW gedindert werden, ist ein Uberschreiten der maximalen Schreibzyklen-Anzahl
nahezu ausgeschlossen. Jedoch ist bei automatischen Parameterdnderungen (z. B. iber die
Modbus-Kommunikation) die maximale Schreibzyklen-Anzahl unbedingt zu beachten und es
sind Maf3nahmen gegen ein zu héufiges Schreiben der Parameter zu ergreifen.
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Ubertragungsbereich Anzeigebereich
HR | Bezeichnung Zugriff
Anfang Ende Anfang Ende

Gerdtekenndaten

1 Gerditetyp R 5724 5725 5724 5725
2 Ausfihrung R 8 8 8 8

3 Revision (z. B. Rev. 2.00) R 100 9999 1,00 99,99
4 Seriennummer Teil 1 (hdherwertige 4 Stellen) R 0 9999 0 9999
5 Seriennummer Teil 2 (niederwertige 4 Stellen) R 0 9999 0 9999
6 Firmwareversion R 100 9999 1,00 99,99
7 Firmwareversion freigegeben R 100 9999 1,00 99,99
8| oot o v CL0DB R o | | 0 | 2%
Regelfunktion

9 Anlagenkennziffer MO R 99 99
10 | Regelungsart M1 R/W 9 9

11 Wirkrichtung M2 R/W 1 1
Betriebswerte Analogeingénge

12 Messwert Analogeingang 11 R -500 +1500 -50,0 +150,0
13 | Andlogeingang I1 nach Funktionalisierung R -500 +1500 -50,0 +150,0
14 | Messwert Analogeingang 12 R =500 +1500 -50,0 +150,0
15 | Andlogeingang 12 nach Funktionalisierung R -500 +1500 -50,0 +150,0
16 | Messwert Analogeingang 13 R -500 +1500 -50,0 +150,0
17 | Andlogeingang I3 nach Funktionalisierung R -500 +1500 -50,0 +150,0
18 | Messwert Analogeingang 14 R 0 +1000 0,0 100,0
19 | Andlogeingang 14 nach Funktionalisierung R -500 +1500 -50,0 +150,0
Betriebswerte Analogeingdnge

20 | Quelle fir Stellwert (Regler [...]) R 0 9 0 9

21 YP Stellwert Antrieb R 0 1000 0,0 100,0
22 AT Berechneter Hub Antrieb R 0 1000 0,0 100,0
23 | Status Hub R 0 4 0 4
24 Regeldifferenz Stellwert R 0 1000 0,0 100,0
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Ubertragungsbereich Anzeigebereich
HR | Bezeichnung Zugriff

Anfang Ende Anfang Ende
Handebene
25 Externer Hand-Stellwert R/W 1000 0,0 100,0
26 | Regeldifferenz externe Handebene R 1000 0,0 100,0
Betriebswerte Bedienfunktion
27 | Status Bedienfunktion R 0 11 0 11
28 | Ursache Bedienfunktion R 0 3 0 3
29 | Sollwert Programmgeber R -500 +1500 -50,0 +150,0
30 | Abgelaufene Zeit Programmgeber R 0 10080 0 10080
31 (_Arl:;j:ffrern; Zeit Start-Funktion) R 0 65535 0 65535
32 (_Arg;j;ff:n_e Zeit Stopp-Funktion) R 0 65535 0 65535
33 (_Arl:;:;l.legn; Zeit Schaltausgang) R 0 65535 0 65535
Betriebswerte und Einstellungen Regler [1]
34 Istwert vor Vergleicher Regler [1] (PV[1]) R -500 1500 -50,0 150,0
35 Sollwert vor Vergleicher Regler [1] (SP[1]) R -500 1500 -50,0 150,0
36 Regeldifferenz Regler [1] (SP[1] - PV[1]) R -9999 +9999 -999.9 +999,9
37 | Stellwert Regler [1] vor Kennlinie Y[1] R 0 1000 0,0 100,0
38 Stellwert Regler [1] nach Kennlinie YP[1] R 0 1000 0,0 100,0
39 | Regeldifferenz Regler [1] R 0 1 0 1
40 | Aktiver Sollwert Regler [1] R 0 9 0 9
41 | Sollwert C1.5P R/W -500 +1500 | -50,0 | +150,0
42 | - reserviert — R 0 65535 0 65535
43 — reserviert — R 0 65535 0 65535
44 - reserviert — R 0 65535 0 65535
45 - reserviert — R 0 65535 0 65535
Betriebswerte und Einstellungen Regler [2]
46 Istwert vor Vergleicher Regler [2] (PV[2]) R -500 +1500 -50,0 +150,0
47 | Sollwert vor Vergleicher Regler [2] (SP[2]) R -500 +1500 -50,0 +150,0
48 Regeldifferenz Regler [2] (SP[2] - PV[2]) R -9999 +9999 -999.9 +999,9
49 | Stellwert Regler [2] vor Kennlinie Y[2] R 0 1000 0,0 100,0
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Ubertragungsbereich Anzeigebereich
HR | Bezeichnung Zugriff

Anfang Ende Anfang Ende
50 Stellwert Regler [2] nach Kennlinie YP[2] R 0 1000 0,0 100,0
51 Regeldifferenz Regler [2] R 0 1 0 1
52 | Aktiver Sollwert Regler [2] R 0 9 0 9
53 Sollwert C2.SP R/W -500 +1500 -50,0 +150,0
54 - reserviert — R 0 65535 0 65535
55 - reserviert — R 0 65535 0 65535
56 - reserviert — R 0 65535 0 65535
57 | —reserviert — R 0 65535 0 65535
CL Bezeichnung COILS (1 Bit) Zugriff Status 0 Status 1
Betriebszustdnde
1 Betriebsstorung R Nein Ja
2 Interne Handebene am Antrieb eingeschaltet R Nein Ja
3 Freigabe externe Handebene Hubverstellung R/W Nein Ja
Digitaleingdnge
4 Zustand Digitaleingang 1 R Aus Ein
5 Zustand Digitaleingang 2 R Aus Ein
6 Zustand Digitaleingang 3 R Aus Ein
7 Zustand Digitaleingang 4 R Aus Ein
Grenzwerte
8 Zustand interner Grenzwert 1 R Aus Ein
9 Zustand interner Grenzwert 2 R Aus Ein
Endschalter
10 | Zustand Endschalter Stange eingefahren R Aus Ein
11 Zustand Endschalter Stange ausgefahren R Aus Ein
Schaltausgang
12 | Logischer Zustand Schaltausgang R Aus Ein
13 Schaltkontakt Schaltausgang R Aus Ein
14 | Freigabe Handebene Schaltausgang R/W Aus Ein
15 | Handebene Logischer Zustand Schaltausgang R/W Aus Ein
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CL Bezeichnung COILS (1 Bit) Zugriff Status 0 | Status 1
Aktionen

42 | Nullpunktabgleich aktiv R Nein Ja
43 | Initialisierung aktiv R Nein Ja
44 | Blockierschutz aktiv R Nein Ja
45 Davertest aktiv R Nein Ja
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16.3 Standardeinstellungen und kundenspezifische Daten

Wenn von einer Anlagenkennziffer # 0 auf die Anlagenkennziffer O umgeschaltet wird, dann
werden die Daten der vorher gewdhlten Anlagenkennziffer Gbernommen, die in dieser Anla-
ge nicht verwendeten Parameter werden mit der Werkseinstellung (WE) beschrieben.

Bei Auslieferung des Prozessregelantriebs ist Anlagenkennziffer 10 ,Festwertregelung Heizen
mit Mittelwertbildung Uber zwei Sensoren und Sollwertabsenkung” voreingestellt.

i Info
Die Werte in den dunkelgrauen Feldern der folgenden Tabellen sind nicht editierbar.

Einstellungen fir Heizbetrieb

Eingestellter Wert
Anlagenkennziffer| 1 (\;V(:E) 30 | 35 | 38 | 50 | 55 | 58 | 70 | 95
Ein- und Ausgénge
n 3 3 3 3 3 3 3 [ 12| 3 3
Al °C| =50 | -50 | =50 | =50 | -50 | 50 | =50 =50 | =50
Al1.01 °C| =50 | =50 | =50 | =50 | =50 | =50 | -50 =50 | -50
All.12 °C| 150 | 150 | 150 | 150 | 150 | 150 | 150 150 | 150
Al1.02 °C| 150 | 150 | 150 | 150 | 150 | 150 | 150 150 | 150
12 3 3 3 3 3 8 3 3 3
A2 °C -50 | 65 65 65 | =50 | -50 | =50 | =50 | 65
Al2.02 °C -50 0 0 0 =50 | -50 | =50 | -50 0
Al2.12 °C 150 [ 115 | 115 | 115 | 150 | 150 | 150 | 150 | 115
Al2.02 °C 150 | -50 | =50 | =50 | 150 | 150 | 150 | 150 | -50
13 2(1) 3 3 8 2(1) 1(2)
Al3.N °C -35 | 20 -35
AlI3.01 °C 99 | 100 99
Al3.12 °C 25 25 25
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Eingestellter Wert

Anlagenkennziffer| 1 (\JVOE) 30 | 35 | 38 | 50 | 55 | 58 | 70 | 95
Al3.02 °C 10 | 20 10

14 1(2) | 1(2) 1(2) 3 4
Al4.11 % 0.0 20.0
Al4.01 °C 0 0.
Al4.12 % 99,0 100,0
Al4.02 °C 99 100
M4 3 3 3 3 3 3 3 3 1 1
M4T s| 60 | 60 60 60 60 60 60 60 60 0
M5 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
Regelung

MO 1 10 | 30 | 35| 38 | 50 | 55 | 58 | 70 | 95
M1 0 0 0 0 8 1 1 1 9 3
M2 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
LIM1.S 9 9 5 10 7
LIM1.F 0 2 0 2 1
LIM1.P °C 3 0 3 11 19
LIMT.H °C 1,0 ] 20 1,0 09 |09
LIM2.S 5 5 5 10 3
LIM2.F 2 2 2 0 2
LIM2.P °C 25 22 25 25 75
LIM2.H °C 1,0 | 20 1,0 1,0 { 10,0
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Eingestellter Wert

Anlagenkennziffer| 1 (\;VOE) 30 | 35 | 38 | 50 | 55 | 58 | 70 | 95
| Regler 1

C1.1 1 0 1 1 1 1 1 4 2 0
Cla 1,0 0,0
Clb 1,0 0,0
Cl.c 0,0 0,0
cld 0,0 0,0
Clz 2,0 1,0
C1.2 5 5 0 2 0 5 0 0 7(5) 4
C1.5pP °C| 50,0 | 50,0 | 50,0 | 0,0 | 0,0 | 500 | 0,0 | 0,0 0,0

C1.SPDIF °C|-10,0|/-10,0(-10,0({-10,0|-10,0|-10,0|-10,0| 0,0 | 0,0
C1.SPMIN °C| 10 10 | 10 0 -9 10 | -9 0 10

C1.SPMAX  °C| 99 | 99 | 99 0 9 99 9 99 | 70

Cle 0,0 [ 00 | 0,0 0,0 | 0,0

c1f 10 (10110 0,0 | 0,0

Clg 00| 10| 10 1,0 | 0,0

Cl.h 00 | 00 | 00 00 | 00

C1.3 0 0 0 0 0 0 0 7 0 0
C1.KP 00 00| 20 |20| 20| 20|20 (10| 20|10
C1IN s| O 0 120 | 120 | 120 | 120 | 120 | O 120 | O
C1Iv s| O 0 0 0 0 0 0 0 0 0
C1.Y0 %! 00| 00| 00| 00| O00|O00]|O00]|O00(|O00(|O0O0
Cl.4 0 0 0 6 5 0 6 1 0 0
C1YP % 0,0 | 00 0,0 | 0,0
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Eingestellter Wert

Anlagenkennziffer (\;V(;) 30 | 35 | 38 | 50 | 55 | 58 | 70 | 95
| Regler 2

C2.1 1 2 2 2 1 1
C2a

C2b

C2c

c2d

C2z

C2.2 7 6 0 6 6 0
C2.5P °C 650|650 (650|500 | 80,0
C2.SPDIF °C -10 | -50|-50| -10 | =10 | -10
C2.SPMIN  °C 10 [ =50 | 10 | 10 | 10
C2.SPMAX  °C 99 90 99 99 99
C2e 0,0 0,0 0,0
c2f 1,0 0,0 1,0
C2g 1,0 0,0 0,0
C2.h 0,0 0,0 0,0
c23 0 0 0 0 0 0
C2.KP 20 20 20|20 | 20| 20
C2IN s 120 | 120 | 120 | 120 | 120 | 120
c21v s 0 0 0 0 0 0
C2Y0 % 00 | 00 | 00 | 00 | 00 | 00
C2.4 6 0 6 0 0 6
C2YP % 0,0 0,0 0,0
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Eingestellter Wert

Anlagenkennziffer| 1 (\;VOE) 30 | 35 | 38 | 50 | 55 | 58 | 70 | 95
Antrieb

MY.EA % 1010|1010 (1010|1010 | 10|10
MY.EE %| 99,0199,0| 9920|920 9920|9920 990|990 | 990 | 99,0
MYTE s| O 0 0 0 0 0 0 0 0 0
MYTZ % 20 (20| 20| 20)|20| 20|20 | 20| 20|20
A7.1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1
A7 YPERR %| 00|00 00| 00| 00| O000]|O00|O00]|O00]¢{O00
A8.1 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0
A8.2 0 0 0 0 2 0 0 0 0 0
A8.3 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
Mé 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
Bedienung

Al.l 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2
A1.5 3 4 0 4 3 3
A1TON s

A1.YPON %

A1.T.OFF s

A1.YP.OFF %

A2.1 1 1 1 1 1 1 1 6 2 2
A2.2 10 10 10 10 13 10 10 12 9 10
A3 1 1 1 1 2 1 1 1 2 2

WE = Werkseinstellung
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Einstellungen fiir Kihlbetrieb

Eingestellter Wert
Anlagenkennziffer | (0 | 2 | 20 | 21 | 40 | 60 | 65 | 66 | 80
Ein- und Ausgénge
I 3 3 | 3| 3| 3| 3| 3] 3
AlTI1 °c| -50 50 | =50 | 50 | -50 | -50 | -50 | -50
Al1.01 °c| -50 50 | =50 | =50 | -50 | -50 | -50 | -50
AllI2 °c| 150 150 | 150 | 150 | 150 | 150 | 150 | 150
All.02 °c| 150 150 | 150 | 150 | 150 | 150 | 150 | 150
12 3 [ 3|3 |3 |3 ]3] 3] 3] 3
Al211 °c| =50 | =50 | 50 | -50 | -50 | -50 | -50 | 50 | -50
Al2.02 °c| -50 | =50 | 50 | 50 | -50 | -50 | -50 | 50 | -50
A2.12 °c| 150 | 150 | 150 | 150 | 150 | 150 | 150 | 150 | 150
AI2.02 °c| 150 | 150 | 150 | 150 | 150 | 150 | 150 | 150 | 150
13 12 | 102) o 12|12 | 3
Al3.I1 °C 20 50 | -50
AI3.OT °C 2 50 | -50
Al3.12 °C 24 150 | 150
AI3.02 °C 2 150 | 150
14 2(1) 4 2(1)
Al4I1 % 10,0
Al4.01 °C 10
Al4.12 % 70,0
Al4.02 °C 70
M4 3 | 3 3 | s ]
MAT | 60 | 60 60 60
M5 o | o o | 1 0
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Eingestellter Wert

Anlagenkennziffer \:VOE 2 20 21 40 60 65 66 80
Regelung

MO 10 2 20 21 40 60 65 66 80
M1 0 0 0 0 0 1 1 1 9
M2 0 0 0 0 0 0 0 0 0
LIM1.S 10
LIM1.F 1
LIM1.P °C 39
LIM1.H °C 0,9
LIM2.S 10
LIM2.F 0
LIM2.P °C 25
LIM2.H °C 1,0

|Regler 1

C1.1 1 2 0 0 0 0 0 2 1
Cla 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0

Clb 1,0 -1,0( 10 |-10|-10 | -1,0

Clc 0,0 0,0 0,0 0,0 0,0 0,0

Cld 0,0 00 | 00 | 00 | 00 | 00

Clz 2,0 1,0 2,0 1,0 1,0 1,0

C1.2 5 5 5 5 0 5 5 0 7(5)
C1.5P °C| 50,0 | 20,0 | 20 | 20,0 | 6,0 2,0 2,0 7,0
C1.SP.DIF °C|-10,0

C1.SPMIN °C| 10 0 0 0 0 0 0 0 5
C1.SPMAX  °C| 99 40 10 40 10 10 10 40 40
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Eingestellter Wert

Anlagenkennziffer | (0 | 2 | 20 | 21 | 40 | 60 | 65 | 66 | 80
Cle 0,0 1,0
clf 0,0 0,0
Clg 1,0 0,0
Clh 0,0 0,0
1.3 o | 7|7 |7 |7 7| 71|77
C1.KP 00 | 100 | 40,0 | 100 | 60 | 400 | 40,0 | 10,0 | 10,0
C1IN s o [ 90| o9 [ | o o] s
clv s o | o|lo|lo|lo| o] o] o]o
C1Y0 % 00 | 00| 00| 00|00/ 00|00/ 00]o00
Cl.4 o |o|lo|o| o] o] o] olfo
Clyp %

| Regler 2

c2.1 1 | 2 | 2
C2.a

c2b

C2.c

c2d

C2.z

2.2 6 | o | 7| ¢
c2.5p °C 250 | 0, 20,0
C2SPDF  °C

C2SPMIN  °C 10 | -9 0
C2SPMAX  °C 70 | 9 40
C2e 00 | 00

EB 5724-8
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Eingestellter Wert
Anlagenkennziffer \:V% 2 20 21 40 60 65 66 80
ca2f 00 | 00
C2g 00 | 1,0
C2.h 1,0 0,0
C2.3 7 7 7 7
C2.KP 40,0 | 40,0 | 10,0 | 10,0
C2TIN s 0 0 90 90
camv s 0 0 0 0
C2Y0 % 0,0 0,0 0,0 0,0
C2.4 0 0 0 0
2P %
Antrieb
MY.EA %| 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0
MY.EE % 99,0 | 990 | 99,0 | 990 | 990 | 99,0 | 99,0 | 99,0 | 99,0
MYTE s| 0 0 0 0 0 0 0 0 0
MYTZ %| 2,0 2,0 2,0 2,0 2,0 2,0 2,0 2,0 2,0
A7.1 0 1 1 1 1 1 1 1 1
A7 YPERR %| 0,0 |100,0|100,0(100,0|100,0|100,0|100,0|100,0|100,0
A8.1 0 1 1 1 1 1 1 0 1
A8.2 0 0 2 0 2 2 2 1 0
A8.3 0 0 0 0 0 0 0 0 0
Mé 0 0 3 0 3 3 3 1 0
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Eingestellter Wert
Anlagenkennziffer | (0 | 2 | 20 | 21 | 40 | 60 | 65 | 66 | 80
Bedienung
Al 2 v 1 L ]
Al5 3 | 3 8 | 3 | 3 | 8
A1TON s 5 60| 5 | 0o |600|600]| 5 | 5
ALYPON % 100,0{ 100,0 [ 100,0 | 100,0 | 100,0 | 100,0 | 100,0 | 100,0
Al TOFF s ol oo lo] ol o] oo
ALYPOFF % 00 | 00 [ 00| 00| 00|00/ 00| 00
A2.1 vl 1 s 2 s | 1| 2
A22 w3 | 1|45 9] 9|5 ]9
A3 1 1 2] 2] 1| 2

WE = Werkseinstellung
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17 Anhang B

17.1 Zubehor

Zubehor

Montageset fiir einen Eintauchsensor Pt 1000 Best.-Nr. 100000722

als Anlegesensor

Eintauchsensor Pt 1000 - Typ 5277 2 Vgl. » T 5200 und » T 5220.

for zusatzlichen Anschluss an die Steverleitung
Tauchhilse Messing G 72, Tauchldnge 80 mm, PN 16 | Best.-Nr. 1099-0807
Tauchhijlse CrNiMo G 2, Tauchlénge 80 mm, PN 40 | Best.-Nr. 1099-0805
Tauchhilse CrNiMo G 2, Tauchldnge 250 mm, PN 40 | Best.-Nr. 1099-0806
Tauchhilse Messing G 72, Tauchldnge 160 mm, PN 16 | Best.-Nr. 8525-5005
Tauchhiilse CrNiMo G V2, Tauchldnge 160 mm, PN 40 | Best.-Nr. 8525-5011

Hardware-Paket, bestehend aus: Best.-Nr. 1400-9998
- Speicherstift-64
- Verbindungskabel
- Modularadapter
Speicherstift-64 Best.-Nr. 1400-9753
Verbindungskabel Best.-Nr. 1400-7699
RS232 RJ12
o i) of——[ 1]
Modularadapter Best.-Nr. 1400-7698

.~
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USB-RS232-Adapter

Best.-Nr. 8812-2001
RS232 USB

00000
-
o\l o ==

Anschlussleitung fiir Kommunikation mit TROVIS-VIEW
USB-RS-485-Adapter R3

Best.-Nr. 1402-1300

CHE [F= == —Juss

Anschlussleitung fiir Kommunikation Gber RS-485 mit
Modbus-RTU-Protokoll
R3/RS-485, 4-adrig

Best.-Nr. 1380-2689

e ey

Software

TROVIS-VIEW (kostenfrei)

» www.samsongroup.com > SERVICE &
SUPPORT > Downloads > TROVIS-VIEW

17.2 Service

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

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

P affersalesservice@samsongroup.com
erreichbar.

Adressen der SAMSON AG und deren
Tochtergesellschaften

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

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

Notwendige Angaben

Bei Rickfragen und zur Fehlerdiagnose fol-
gende Informationen angeben:

- Typbezeichnung

—  Materialnummer

Seriennummer

Firmwareversion

17-2
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