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1. Introduccidon

Este manual es aplicable a los actuadores SCHIEBEL AB con unidad de control SMARTCON integrada.

El rango de aplicacion es la operacién de vélvulas industriales, por ejemplo vélvulas mariposa, véalvulas tapén,
véalvulas cuchilla, etc. Por otras aplicaciones, por favor consultenos. SCHIEBEL no se responsabiliza por los dafios
ocasionados por el uso en otras aplicaciones.

La observacién de estas instrucciones de operaciéon es considerada una parte del correcto uso del actuador
designado.

Durante la operacion eléctrica, inevitablemente ciertas partes acarrean voltajes letales. Los trabajos con equipos o
sistemas eléctricos deben ser realizados por un electricista calificado o por personas instruidas bajo el control y la
vigilancia de un electricista calificado, conforme a las reglas electrotécnicas.

Las instrucciones de mantenimiento deben ser observadas, de lo contrario una operacion segura del actuador no es
garantizada.

La no observacion de las notas y avisos puede derivar en serios dafios. Personal calificado debe familiarizarse con
todas las notas y avisos de este manual de operaciones.

El correcto transporte, el almacenamiento apropiado, el montaje e instalacion son esenciales para un correcto y

seguro funcionamiento del equipo.

2. General Bornera de Conexion

2.1. Descripcion

SMARTCON
Motor

Interfaz de usuario Volante

Tapa de Sefales

Palanca para operacion manual

Fig. 1



2.2. Numero de serie

Cada actuador posee un propio nimero de serie, también llamado nimero de fabricacién. El nimero de serie es un
nimero de 8 digitos, el cual empieza con el afio de fabricacion. El nimero de fabricacion puede ser encontrado en la
placa de tipo (Ver Figura 2) del actuador (la placa de tipo del actuador esta ubicada debajo de la palanca manual —
Ver figura 3). Las anotaciones inter empresariales de la compafiia Schiebel permiten una identificacién univoca del
actuador (Tipo, tamafio, realizacion, opciones, fichas técnicas y reportes de inspeccién) mediante este nimero de

fabricacion.

SCHIEBEL A-1230 Wien
Type:AB5 E 30 C @
No.:0480 1838
30rpm
30revs. CLOSE: 60Nm
P56 60sec  OPEN: 60Nm

Fig. 2

Fig. 3

Los actuadores de disefio a prueba de explosion ( de acuerdo con el standard EN 50014) usan una diferente placa

de tipo (Ver figura 4).

SCHIEBEL A-1230 Wien

Type:exAB5 E 30 C @
No.:0480 1839 NBIC26,
30rpm

30revs. CLOSE: 60Nm
P65 60sec  OPEN: 80Nm

FTZU O3ATEX 0328X
& 11 2 G EExceliCT4 2004
Fig. 4

2.3. Modo de operacion

Hay dos modos diferentes de operacion: control de operacion de lazo abierto (modo de operacién S2 para ON-OFF)
y control de operacion de lazo cerrado (modo de operacién S4) de acuerdo con VDE 0530. Pero, sin embargo hay un
gran numero de variantes o modelos especiales, es recomendable consultar el modelo de motor en la placa, para el

modo de operacion y el tiempo de funcionamiento.



2.4. Grado de proteccion
Los actuadores standard poseen una proteccién IP67 (de acuerdo con DIN 40050). Los actuadores a prueba de
explosion poseen una proteccion IP65. Excepciones pueden ser los actuadores de corriente continua y/o con frenos

de motor y otros tipos de proteccién bajo pedido.

ATENCION: El tipo de proteccién escrito en la placa de tipo, esta dado s6lo si los
atornillamientos de cable corresponden también al tipo de proteccion
necesario, si latapa de sefiales esta correctamente fijada y la posiciéon de

instalacién esta de acuerdo con la descripcién en el capitulo 2.5.

Recomendamos atornillamientos de cable metalicos con rosca métrica de acuerdo con DIN 13. Las
entradas de cable no usadas deben permanecer bloqueadas con las conexiones roscadas ciegas.

Luego de la apertura de los recubrimientos por motivos de montaje o puesta en funcionamiento del
equipo, tener en cuenta colocar correctamente los sellos al colocar los recubrimientos nuevamente.

Una colocacion incorrecta de estos sellos podria provocar una entrada de agua y ocasionar fallas en el actuador.

ATENCION: La tapa de la interfaz de usuario no debe estar abierta!

Los cables de conexion deberian tener una pendiente antes de los conectores de cable, de modo que el agua que
caiga sobre el pueda gotear y no alcance a los conectores de cable. Asi también se reducen las fuerzas que afectan

a los conectores de cable (Ver capitulo 2.5).

2.5. Posicién de instalacion
La posicion de instalacion es basicamente poco importante, debido a la experiencia practica, en instalacion al aire
libre o en &reas corrosivas se recomienda considerar lo siguiente:

- Montar el actuador con la entrada de cables hacia abajo.

- No colocar el actuador con el motor colgando hacia abajo.

- Respetar la pendiente de los cables antes de las conexiones de cable.

2.6. Direccién de giro
En caso de que no haya un diferente pedido expreso, la direccién de giro estandar es:
Giro hacia la derecha (en sentido horario) = CIERRE

Giro hacia la izquierda (en sentido antihorario) = APERTURA



ATENCION: Todas las especificaciones indicadas en este manual se refieren al sentido estandar

de rotacion.

2.7. Engranaje protector

2.7.1. Engranaje mecéanico protector

El monitoreo de torque del actuador con la unidad de control SMARTCON integrada es realizado mecéanicamente
mediante los paquetes de resorte a diafragma, los cuales transmiten el torque a través de un potenciémetro plastico y
pasa la sefial a la unidad de control. Una modificacion del limite de torque puede ser realizada en el menu de la
unidad de control SMARTCON para cada direccion separadamente. El limite de torque es ajustado para el torque
ordenado.

El actuador debe satisfacer el torque de la vélvula!

El seteo del torque del actuador deberia ser cambiado solo con el consentimiento del fabricante
de la vélvula!

Informacién adicional puede ser encontrada en el capitulo 7.2.



2.7.2. Proteccion eléctrica

Todos los motores estan equipados como estandar con reles térmicos (sensores de temperatura estan disponibles
como opcional), los cuales estan cableados dentro de la unidad de control y protegen el motor ante elevadas
temperaturas del bobinado. En el alojamiento de la bornera de conexionado eléctrico, fusibles de seguridad super

rapidos estan colocados para proteger los tiristores integrados (contactores de inversién electrénica).

2.8. Temperatura ambiente

Si no hay relacionado una orden para valores diferentes, generalmente las temperaturas de aplicacion son las

siguientes:

ON-OFF (control de lazo abierto) -25a +70°C

Modulante (control de lazo cerrado) -25 a +60°C

Actuadores Ex-proof -20 a +40°C (de acuerdo con EN 50014)

ATENCION: La temperatura de utilizacion méaxima es dependiente también de los
componentes de integracidn. Considere las hojas de fichas técnicas del

producto especifico.

2.9. Condicion de los actuadores entregados

Para cada actuador, con la inspeccion final se proporciona un reporte de inspeccion. Al 100% de los equipos se le
realiza una inspeccién visual, una calibracion del torque de la unidad, una extensa reexaminacion de trabajo y un
testeo funcional de los microcontroladores de la unidad de control SMARTCON. La ejecucién de estas pruebas es
realizada de acuerdo con un sistema de calidad, queda asentado y esta disponible si fuese necesario.

El ajuste bésico del final de posicion se lleva a cabo antes del montaje sobre la valvula. NOTA: la direccion para
comienzo debe ser mantenida (Ver capitulo 5)

En equipos montados sobre véalvulas provistas en SCHIEBEL estan documentadas en SCHIEBEL y se provee el

conjunto con un sticker en la tapa de sefales (Ver figura 6).

Einbaukomponenten sind Built-in components are preset.
voreingestellt. Stellantrieb darf weder Actuator shall not be dismounted
demontiert noch in seiner Stellung zur and not be changed in its
Armatur verandert werden, andernfalls location. Otherwise a resetting is
ist Neueinstellung erforderlich. necessary.

Bei anlagenseitiger Inbetriebnahme On start-up resetting could be
kdnnen  neujustagen  erforderlich necessary

werden

SCHIEBEL
A-1230 Wien

Fig. 6



2.10. Referencia (Marcador)

En cada actuador, antes de la inspeccion final, una versién editable de este manual en 2 idiomas mediante un
marcador rojo (Ver figura 7) en el volante manual. De la misma manera, el nimero de comision interna es notado en

el mismo.

O

SCHIEBEL

Antriebetechnik Geaeliechalt mbH  Tel : +43/1/656 108-0

ACHTUNG! Betriebsanleitung befindet
sich im Meldedecke|

= Die Batrie bsanbeitung ist fir jegliche Arbeiten
am Shellantrieh zu beachien!

- Lagerung/Langzeitlagerung E inbaulage Wartung
gnd It. Betriebsanleitung vorzunehmen,

- HEBEZEUGE : Mur welche Gurte verwendan
Nichl am Handrad befestigen

= Vor INBETRIEBNAHME Siicagel aus Meliedecksl
entfernen.

- Samtliche WARTUNGSARBEITEN sind nur
am spannungslos geschalteben Stellantrich
vorzunehmen. Das Einschalten wihrend der
Wartung mult, gemat OVE ES ausgeschiossen
g&in

- Beim elekirischem Anschiult Schaltbild beachben!

- Beim Umschalten auf Handbetrieb wird die
Selbsthermmung des Stellantricbes aufgehoben
Die Umechakung auf Motorbetrieb darf nicht mi
dem Handhebel vorgenommen wearden.

Die Umechalktung erfolgt auto matisch bei
Motoranlauf
Worsicht | Handhebel Schwenkwinkel ca. 15

HOMM.NR.:

O

SCHIEBEL

Antnebsigchnik Gesplschafi mbH Tel ; +45168 106-0

ATTENTION ! Qperating instruclions inside the
Indicatesr Hd

-The cpemting instructions must be obeerved for

any and all operations on the actuator!

-Sloragefong-term storage, instaliation positon,

maintenance to be undetaken accordng to

operationa | insiructions,

-HOISTING EQUIFMENT : Use soft belts only. Mot

o be altached to the handwheel.

-Prior to STARTUP rermove sMca el frarm the
indicator lid,

-All MAINTENANCE WORK must anly be carmied
oul an the actuator when switched to idle
Switching on dunng maintenance must be
rendered impesesible

<Obseree the wiring diagram when establishing
elecirical sonnection!

-When switching to manual ope mton, actuator's

automatic interlock is canceled. Do not use the

band lewver for re=switching Lo mator operation.

Re-gngagement Is done autarmatically with motor

start-up

Caution: Hand lever has a slewing angle of
approx. 157,

CONSIEHWERT Ko

Sb@ Dack mpe

Frente

Dorso

Fig. 7

3. Embalaje, transporte y almacenamiento

Segun el pedido los actuadores para entregar se embalan o se entregan sin embalar. Se tienen que especificar
exigencias de embalaje especiales en el pedido.
NOTA: Emplear zunchos blandos para embalar. No fijar los zunchos en el volante

manual.



3.1. General
En la tapa de sefiales de todos los actuadores se colocan 5g. de silica-gel.

NOTA: Antes de la puesta en marcha del actuador (Ver capitulo 4) remover el silica-gel!

3.2. Almacenamiento

NOTA: Por atencién de las medidas siguientes son evitados los dafios a los actuadores durante el almacenamiento:
- Almacenar los actuadores en espacios bien aireados y secos

- Colocar sobre pales de madera para evitar la humedad del suelo, en cajas enrejadas o estantes

- Cubrir los actuadores con un film plastico para evitar el polvo y suciedad

- Los actuadores deben ser protegidos contra dafios mecénicos

No es necesario abrir la unidad de control del actuador para el mantenimiento o recambio de baterias.

3.3. Almacenamiento de largo plazo
NOTA: En caso de almacenamiento del actuador por mas de 6 meses, se tienen que tener en
cuenta incondicionalmente las siguientes instrucciones:
e Elsilica-gel debe ser cambiado pasado los 6 meses de almacenamiento (desde la fecha en que
fue despachado de SCHIEBEL, en Austria)
e Después de la apertura de la tapa de sefiales para el cambio del silica-gel, el sello de
goma debe ser untado con glicerina. Luego cerrar la tapa en forma cuidadosa.
e Pintar las cabezas de los tornillos y los lugares brillantes con grasa sin resina o
proteccion anticorrosivo duradera.
e  Envolver el motor con papel parafinado.
e Sanear lugares de laca defectuosos que han provenido de transporte, almacenamiento inadecuado o
influencias mecéanicas.
e Comprobar y revisar estas mismas indicaciones para un almacenamiento de larga duracion cada 6 meses.
De no tomar las indicaciones de arriba aparecera la formacién de agua condensada, que termina con un deterioro del

actuador como resultado.

4. Instrucciones de montaje

Las tareas de montaje de cada tipo de actuador deben ser realizadas s6lo por personal especializado!

4.1. Montaje mecéanico

Comprobar que la armadura y la brida del actuador encastran entre si y si el vastago de la valvula encastra
correctamente con el actuador

- Engrasar eje del actuador

- Limpiar el eje de la valvula

10



- Engrasar los puntos de conexion del actuador y la valvula

- Montar el actuador a la valvula

- Fijar los tornillos

Los agujeros de fijacion de tornillos deben ser lubricados.

Para esto SCHIEBEL ofrece una grasa o bien puede usarse alguna otra grasa comercial de acuerdo con

nuestra lubricacion recomendada (Ver capitulo 14.1.3)

4.2. Conexionado eléctrico

El conexionado eléctrico debe ser realizado sélo por personal especializado.

Seguir prescripciones de seguridad pertinentes (OEVE EN 1).

Realizar el conexionado eléctrico sin tensién conectada.

No olvide tener en cuenta que el tornillos de conexion a tierra este conectado con el contacto de conexion

a tierra. Esto protege al producto de una descarga electroestatica.

Por favor, cheque que el voltaje conectado sea el mismo que indica la placa del actuador.

El conexionado eléctrico debe ser de acuerdo con el diagrama de conexionado del actuador. Este diagrama de
conexionado puede ser encontrado en la tapa de sefiales del actuador. En caso de extraviar este diagrama, es
posible descargarlo de la pagina de SCHIEBEL con el numero de serie del actuador.

En combinacién con opciones como interfaz Profibus, las normas y manuales particulares deben tenerse en cuenta.

Se recomienda de conectar los contactos de abridores correspondientes de los interruptores de camino directamente
Tapa de bornera

M32x 1,5

Plato de bornera

W
Bornera Han 16E (para

M25x 1,5 .
_ placq de reles— opcion)

“"‘\
RN \““xﬂ
M40 x 1,5 h Bornera Han 24E(para

—_

wf sefiales de control)
F) \\A -
\\ Bornera Han 6E
Figura 8 (Bornera de conexion) (para alimentacion)
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Los actuadores estandares pueden ser ordenados con las siguientes opciones de conexion:

e La conexién de la unidad de control es realizada con un tornillo de conexion ( I, = 16A). El tamafio de cable
maximo es de 2.5 mm? (AWG 14).

e Para actuadores a prueba de explosion o un pedido especial, la conexién puede ser hecha por tira de terminales.

El tamafio maximo de cable es de 2.5 mm2 (AWG 14). Ante un pedido especial (o0 debido a altas corrientes)

largas tiras de motor pueden ser utilizadas.

Conexién de motor:

Solo en los actuadores serie AB con unidad de control SMARTCON integrada se encuentra conectada la
alimentacion. El control del motor se realiza mediante el SMARTCON.

La conexion es hecha mediante una bornera de conexion de 6 pines.

Alimentacidén de 3 fases es aplicada en direccion positiva de giro, aplicada en los conectores L1, L2, L3
de acuerdo con el diagrama de conexionado.

Antes de poner en marcha el actuador la direccién de los campos eléctricos deberian ser comprobados.

Nota: jAntes de puesta en marcha del actuador se tiene que comprobar que la
secuencia de fase del sistema de corriente trifasica sea la correcta y corregirse en
caso necesario! De lo contrario se puede generar un error y el actuador se puede

bloquear (ver capitulo 11).

Si usted necesita un sentido contrario de rotacion (antihorario), usted debe cambiarlo en la unidad de
control (ver capitulo 7.1)

Si la conexion eléctrica no es inmediatamente seguida del arranque v si la unidad esta localizada en el
exterior, la resistencia anticondensacion se activara (asegurese de que el voltaje este de acuerdo con el
apropiado diagrama de conexionado) o el silica-gel se encuentre fuera del equipo.

Precaucion: Ver capitulo 3.2 (de las instrucciones de operacion).

5. Puesta en marcha
Esta asumido que el actuador esta correctamente ensamblado y el conexionado eléctrico es el correcto (Ver capitulo
3).

Precaucion: Remover el silica-gel de la tapa del indicador.

5.1. Cambio del actuador a modo de operaciéon manual
El actuador es cambiado a modo de operaciéon manual a través de la palanca de mano ( ver fig.9 y fig. 10),
moviéndolo aproximadamente 15° y moviendo simultdneamente el volante de mano. La palanca se mantiene en esa

posicién.

12



Precaucidn: cuando cambiamos a modo de operacion manual, el acople del motor es desacoplado. Para

volver al modo de operacion por motor, no se debe mover la palanca de mano, el acople se produce

automaticamente cuando el motor empieza a funcionar.

{ATENCION! La palancade la mano tiene un angulo de rotacion de aproximadamente

15 °, por lo tanto se debe liberar la palanca de la mano inmediatamente

después de la activacion!

Adhesivo en el actuador:

AB3, 5 ABS, 18, 40
. tom. - autom.
rlouras i @ rioura 1o @
1 - [)

5.2. Preajuste mecanico
ATENCION: Después de un montaje y un seteo, asi también como después de cada desensamble de la

valvula, los fines de carrera eléctricos y mecénicos deben ser reajustados (Ver capitulo 7.1)

Procedimiento:
e Cambiar al actuador a modo manual (Ver capitulo 5.1) y mover el actuador a la posicion CERRADO
e Remover la tapa de sefiales
e Moverse al menu de estado en S4 (ver capitulo 8.1.4.)
e Mover el tornillo (parte 2 en figura 11) con un destornillador hasta visualizar en el display la posicién 5%

e Poner la tapa de sefiales de nuevo y fijar los tornillos

4 N\
N_o)

.
s e
Fig. 11 W

Para setear los limites de carrera eléctricos por favor proceda como se indica en el capitulo 7.1.

o)

El potenciémetro de sefial esta fabricado acorde con la especificacion del comprador, si se necesita un recorrido

distinto del actuador, este puede ser provisto.

13



5.3. Ajuste del indicador mecénico de posicion (opcional)
Procedimiento:
e Remover la tapa de sefales
e  Mover el indicador a la posicién cerrado en referencia con la marca en la tapa de sefiales
e Mover el actuador a la posicion final de apertura y mover el indicador de posicién correspondiente en
referencia con la marca en la tapa de sefales

e Poner la tapa de nuevo y fijar los tornillos

5.4. Parametrizacion de la unidad de control SMARTCON

Después de realizar el preajuste del actuador (Ver capitulo 5.2), todos los ajustes pueden ser hechos via la interfaz
SMARTCON.

ATENCION: es absolutamente necesario controlar los ajustes de torque del actuador y ensefiarle los finales

de posicién de recorrido

5.5. Componentes adicionales (opcional)
Componentes adicionales deben ser instalados de acuerdo a las descripciones técnicas suministradas.
Luego de esta instalacion, todo el cableado debe ser revisado nuevamente (ver capitulo 2.4).

Chequear el aspecto 6ptico, y de ser necesario reparar dafios ocasionados en la pintura.

6. Launidad de control SMARTCON

La unidad tiene como proposito controlar y operar el actuador. Esta es la interfaz entre el operador, el sistema de

control y el actuador.

6.1. La interfase
La operacién de la unidad de control es realizada mediante dos palancas, la palanca de operacion y la palanca de
seleccion. El ultimo es blogueable, para evitar que se realice una operacion sin autorizacion.

Para una indicacion visual adicional, el producto cuenta con 4 indicaciones luminicas y un display grafico

14



Puerto infrarroio

Display gréafico

Palanca selectora .
Palanca de operacion

Las palancas son usadas para operar el actuador en primer nivel, pero también son usados para la parametrizacién y
el movimiento en el menu de la unidad de control en segundo nivel.

La tapa de la unidad de control debe ser limpiada Gnicamente con un trapo limpio y himedo.

6.2. Elementos de indicacion

6.2.1. Display grafico
El display de la unidad de control SMARTCON permite al operador comunicarse con la unidad de control. Es posible
elegir entre algunos idiomas. Adicionalmente simbolos y sefiales especiales pueden ser mostrados.

Fig. 12
Durante la operacion del actuador, la posicion actual de la valvula es visualizada en porcentaje en el display de la

unidad de control.
Cuando se usa un tipo de placa eléctrica (opcional) el nombre definido de la valvula (numero KKS) es mostrado en el
display. También el display puede ser utilizado para otra informacion adicional.
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Fig. 13

Empezando por el modo de parametrizacién de control, la siguiente informacion es mostrada:
e Numero de item del menu
e Opciones seleccionadas
e  Opciones adicionales

¢ Informacién de estado

6.2.2. Display luminoso (LEDs)

Para incrementar la informacién al operador, estado de operacion bésica es indicado a través de 4 leds de colores
diferentes en la parte superior de la unidad de control.

Después de la conexion de la alimentacion, 3 segundos de testeo son realizados por el SMARTCON mientras los 4

leds de la parte superior de la unidad de control estan titilando.
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Nombre Color Encendido Titilando Apagado
L1 Rojo Abierto Yendo en direccion El actuador no esta
abrir en una posicion final
L2 Verde Cerrado Yendo en direccion El actuador no esta
cerrar en una posicion final
L3 Naranja No hay error de | Error de torque
torque | | e
L4 Naranja Listo! Error de recorrido | Alta temperatura de
(no Listo!) motor (no Listo!)

Informacién adicional sobre advertencias o fallas puede ser encontrada en el capitulo 11

6.3. Operacion

La operacion del actuador se realiza a través de las palancas de la unidad de control.

Todos los ajustes de la unidad de control y del actuador también son hechos con estos interruptores. Para ampliar la
facilidad de operacion todos los ajustes también pueden ser hechos por usando la conexién infrarroja en la
combinacion con el software opcional disponible o por usando la conexion via Profibus (ver capitulo 7.11).

Para asegurar la operacion mas eficiente el operador trabaja sobre varios niveles del menu de unidad de control con
los dos interruptores. Se diferencias dos niveles: el nivel de operacion y el nivel de parametrizacion.

El segundo es alcanzado cuando la palanca selectora esta en la posicién neutral.

Con la desviacion del interruptor una Amplificacion de las sefiales internas es realizada.

Esto significa que cuanto mas se mueva la palanca mas rapido se pasea por el mend.

Fig .15

Un pequefio movimiento de

Posicién neutral

i .
Un gran movimiento de
la palanca (la palanca vuelve la palanca (la palanca
automaticamente a la se mantiene en esta
posicion neutral). posicion).

6.3.1. Estado de operacion

Con la palanca selectora (roja) las operaciones de seteo son seleccionadas. En cada posicion, la palanca puede ser
bloqueada de modo que el actuador quede protegido ante una operacioén no autorizada.
Las siguientes posiciones son posibles:
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OFF El actuador esta apagado. Ni el sistema de control puede manejar el actuador ni el interruptor de operador

local trabaja.

LOCAL

Operacion local. Es posible manejar el actuador con el interruptor de operador. El sistema de control

puede invalidar las érdenes locales y también manejar el actuador.

REMOTE

Operacion Remota. El actuador esta listo a tratar sefiales del sistema de control. El interruptor de

operador no esta activado para el manejo del motor del actuador.

A pesar de la seleccion del estado de operaciones el interruptor de seleccion es usado para confirmar o cancelar

entradas en el nivel de parametros de la unidad de control.

Segun la posicion del selector cambia el interruptor de operaciones asume funciones diferentes:

e Palanca selectora en posicion OFF:

El interruptor de operaciones es usado - segun los simbolos interiores sobre la cubierta — para

moverse en el menu hacia arriba y abajo.

De la posicion neutra en la direccion del operador alcanza el menl de estado que es

usado para la descripcion de los ajustes reales y el tronco de datos (opcion).

En la direccién del simbolo @ el menld de parametro es el alcance y todos los ajustes de
detalle pueden ser vistos y modificados.

Siendo en el area de menu el interruptor de selector se hace la funcionalidad de confirmacién

z respectivamente la cancelacién : de la entrada real. El interruptor no tiene que ser

movido para confirmar o cancelar.

e Palanca selectora en posicion REMOTE:

El interruptor de operaciones permite ver el estado respectivamente el area de datos. El acceso al

nivel de parametros no es posible.

e Palanca selectora en posicion LOCAL:

Segln los simbolos "externos" iluminados sobre el control, el interruptor de operador es usado
para mover el actuador con la cerradura mecanica en la posicion de final de la posicion de
interruptor o sélo en el movimiento de paso por s6lo el empuje el interruptor un pequefio camino.

Los interruptores son equipados con un resorte que empuja los interruptores a la posicién neutra.
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6.3.2 Parametrizacion
Generalmente todos los pardmetros son mostrados en orden alfabético. Para moverse por el menu de la unidad de
control se usa la palanca de operaciones.

En la esquina izquierda inferior de las opciones seleccionables como "edit" son mostrados.

Fig 17

Usando el interruptor de seleccién en la direccion del simbolo ', el parametro seleccionado puede ser
corregido. Para mostrar que el sistema esta listo para la entrada en vez "edit" la opcién "save" serd mostrada en la
esquina izquierda inferior.

Después del ajuste del valor deseado que es hecho por empujando el interruptor negro de operaciones en la

direccién correspondiente (hacia el : "0 el simbolo O ) los pardmetros pueden ser confirmados con el

movimiento de interruptor de selector hacia el simbolo.

Fig. 18

En caso que la entrada deba ser cancelada, mover el interruptor de seleccion en la direccion hacia el simbolo.

6.3.3. Modo teach-in

Ademas a la entrada descrita de parametros es posible usar un modo “ensefiar” - en el modo para poner varios
parametros como la posicion de final. Este modo teach-in facilita la entrada de parametros.

Después de la seleccion del articulo de menu que tiene que ser ajustado (por ejemplo. La posicion de final "Abierto")

por favor cambie el interruptor de selector rojo totalmente en la operacién de manual de posicion ". Sobre el
display, la informacién de estado "teach-in" es mostrada. Ahora pueden conducir el actuador a mano o el motor a la

posicion exigida que sera definida como la posicién de final.



Fig 19

ATENCION: jPor favor compruebe si el interruptor de torque es el correcto definido!
Por razones de seguridad usted deberia conducir los Ultimos movimientos hacia la posicion de final a

mano.

Después del alcance de la posicién exigida usted debe poner el interruptor de selector en la posicién neutra y usar el
interruptor de operaciones para confirmar los ajustes alcanzados.

El ajuste sera salvado y el seteo ha finalizado.

7. El menu de parametros

En los parrafos siguientes se dara una descripciéon sobre los ajustes de menu posibles de la unidad de control de
SMARTCON. El menu es usado para personalizar el actuador y la unidad de control segun las exigencias especificas
de la valvula que se posee y del sistema de control de otra parte.

Para cada grupo de parametros usted encontrard una descripciéon y una carta de descripcion de los articulos de
submenu y las opciones posibles de cada articulo.

El debajo de articulos de menu descritos también incluyen funcionalidades opcionales disponibles.

7.1. Parametro: Finales de posicion

Este grupo de parametros esta usado para el sistema de posiciones de final y el interruptor del comportamiento del
actuador alcanzando la posicion de final.

Las posiciones de final pueden o ser ajustadas por la entrada de pardmetros o por " la tecnologia - en " el modo

como descrito antes. Es importante que el ajuste mecénico se haya sido realizado antes correctamente.

ATENCION: Antes de la utilizacién del actuador estos parametros DEBEN ser ajustados. También los

ajustes del menu " ajustes de torque " tienen que chequearse de acuerdo con los datos de valvula.

ATENCION: Generalmente tiene que ser considerado que ABIERTO siempre es indicado con el 100 %

y la posicién cerrada con el 0 %. jEstas indicaciones no pueden ser cambiadas!

ftem del men( sub item Seteos posibles Explicacion / notas
P11 Limite final Limite de apertura Teach-in mode: Cambiar o ensefiar
0-100% el limite de apertura
P12 Limite final Limite de cierre Teach-in mode: Cambiar o ensefiar
0-100% el limite de cierre
P13 Limite final apertura Por recorrido (0) El actuador usa la
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posicién de final de
carrera para apagar
el interruptor y la

sefal.

Por torque (1)

El actuador para el
motor y sefiala la
posicion de final
después del alcance
de un cierto torque,
pero sélo si la
posicién recorrido ha
sido alcanzada
antes.

En caso del no
alcance del recorrido
se coloca un aviso
de que un error es

generado

P14

Limite final

Cierre

Por recorrido (0)

El actuador usa la
posicion de final de
carrera para apagar
el interruptor y la
sefial.

Por torque (1)

El actuador para el
motor y sefiala la
posicién de final
después del alcance
de un cierto torque,
pero soélo si la
posicion recorrido ha
sido alcanzada
antes.

En caso del no
alcance del recorrido
se coloca un aviso
de que un error es

generado

P1.5

Limite final

Cierre antihorario

Horario(0)

Actuador girando
hacia la derecha

(horario) = cerrando

Antihorario(1)

Giro reverso.

Girando en direccion
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antihoraria =
cerrando.

Todas las sefiales
son cambiadas por

la unidad de control.

P1.6 Limite final Sensor de posicion 0 Sensado de rotacion

del potenciémetro.

ATENCION: jEn la combinacion del actuador con un caja reductora adicional los datos eficaces de la

unidad linear tiene que ser considerada para la parameterizacién del actuador!

7.2. Torque

La entrada de torque esta hecha como esta descrito antes en el capitulo 6.3.2. Si no hay ninguna especificacion del

cliente el actuador es suministrado con el torque posible mas bajo del tamafio particular modelo.

item del menu Sub item Posible seteo Explicacion / notas

P21 Torque Abierto 40-100% El porcentaje
requerido de torque
en direccion de

apertura

P22 Torque Cerrado 40-100% El porcentaje
requerido de torque
en direccion de

cierre

P23 Torque Limite de torque 40-100% Limite de torque
para proteger la
valvula, la caja
reductora o el equipo

completo

ATENCION: jEn la combinacion del actuador con un caja reductora adicional los datos eficaces de la
unidad linear tiene que ser considerados para la parameterizacion del actuador! Para el torque de

salida eficaz , el factor de la caja reductora debe ser considerado!

7.3. Contrasefa

La unidad de control SMARTCON puede ser protegida con contrasefia sobre varios niveles para proteger el actuador
de operacion no autorizada. El ajuste de fabrica de las contrasefias es siempre "000" y desactivado.

Para poner una contrasefia nUmeros y caracteres alfabéticos estan disponibles.

Después del ajuste de una contrasefia la proteccion seleccionada es activada.

Para borrar una contrasefia una contrasefia del cero "000" tiene que ser puesta otra vez.

El seleccionar una contrasefia protegio el parametro luego la entrada de la contrasefia sera solicitada. Sélo después
introducida la contrasefia correcta el cambio del parametro es posible.
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item del menu Sub item Seteos posibles Explicacion / notas

P71 Password Reading PWD 3 DIGITOS Acceso permitido a
estado y banco
datos (opcional). No
hay acceso al menu

de parametrizacion.

P72 Password Writing PWD 3 DIGITOS Acceso permitido a
estado y banco
datos (opcional) pero
no pueden ser

cambiados.

7.4. Posicion

Ademds de posiciones de final también posiciones intermedias pueden ser definidas. Ajuste por " teach-in " asi como
puesto por valores en porcentaje.

ATENCION: Un cambio del ajuste de posicion de final (Ver capitulo 7.1) no cambia las posiciones
intermedias en términos de porcentaje, pero en un cambio de la posicién absoluta de la posicién

intermedia.

item del menu Sub item Seteos posibles Explicacion / notas

P 8.1 Position Intermed Pos. 1 0-100% Para setear la
posicién intermedia.
Se puede ingresar
por porcentaje o

modo teach-in

P82 Position Intermed Pos. 2 0-100% Para setear la
posicion intermedia.
Se puede ingresar
por porcentaje o
modo teach-in

P 8.3 Position Intermed Pos. 3 0-100% Para setear la
posicién intermedia.
Se puede ingresar
por porcentaje o

modo teach-in

P 8.4 Position Intermed Pos. 4 0-100% Para setear la
posicion intermedia.
Se puede ingresar
por porcentaje o
modo teach-in

P 85 Position Emerg. Position 0-100% Setear la posicion de
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emergencia.
Introducido por
porcentaje o por
modo "teach-in".

( también posible de
ponerse en menu
P8.5)

7.5. Entradas binarias

El SMARTCON esta equipado con 5 entradas programables. Para mas detalles técnicos, ver capitulo 18.

También, usando la interfaz opcional disponible Profibus, la parameterizacion de los ajustes de entrada tiene que ser
hecha.

Los seteos de fabrica son:

Entrada 1: Abrir

Entrada 2: Parar

Entrada 3: Cerrar

Entrada 4: Apertura de emergencia

Entrada 5: Cierre de emergencia

item del menu Sub item Seteos posibles Explicacion / notas
P91 Binary input Input 1 No function Sin funcién
Open Mover el actuador en
posicién abrir

cuando tenga sefial

Close Mover el actuador en
posicién cerrar

cuando tenga sefial

Stop Para parar el
movimiento del
actuador

Open lock Para mover el

actuador en posicion
abrir. Apretar para

mover.

Close lock Para mover el
actuador en posicién
cerrar. Apretar para

mover.

Emerg open Para mover el
actuador en modo

remoto o local con
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prioridad

Emerg. Close

Para mover el
actuador en modo

remoto o local con

prioridad.

Release El actuador solo se
puede usar ( modo
local o remoto)
cuando hay sefial en
esta entrada

Open / close El actuador  se
mueve en direccion
abrir cuando hay
sefial en esta
entrada, y en
direccion cerrar
cuando no  hay
sefial.

Close / open El actuador  se

mueve en direccion
cerrar cuando hay
sefial en esta
entrada, y en
direccion abrir
cuando no hay

sefal.

Positioner on

Open inv. Abrir con baja sefial
de entrada.

Close inv. Cerrar con baja
sefial de entrada.

Stop inv. Parar con baja sefial

de entrada.

Open lock inv.

Como item open
lock, pero con baja

sefial de entrada.

Close lock inv.

Como item close
lock, pero con baja

sefial de entrada.

Em. Open inv.

Como item em.
open, pero con sefial

de entrada baja
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Em. Close inv. Como item em.
Close, pero con
sefial de entrada

baja.

Block Bloquear las sefiales
del actuador en

modo local.

Positioner off

P 9.2 Binary input Input 2 Idem input 1
P 9.3 Binary input Input 3 Idem input 1
P94 Binary input Input 4 Idem input 1
P95 Binary input Input 5 Idem input 1

7.6. Salidas binarias

Los contactos de salida binarios son disefiados para un voltaje de control de 24V que internamente o por fuera
pueden ser suministrados.

En caso del suministro externo del voltaje de control las salidas binarias 6pticamente son separadas de otras sefales
de control.

Las sefiales parametrizadas en el men( estandar son generalmente sefiales de activacién - dan a la sefial cerrando
el contacto - .

Los seteos de fabrica son:

Salida 1: Listo

Salida 2: Limite de apertura

Salida 3: Limite de cierre

Salida 4: Local
item del menu Sub item Seteos posibles Explicacion / notas
P 10.1 Binary output Output 1 User defined Opcién
Ready El actuador esta listo

para la operacion

Fault El actuador no esta
listo para la
operacion.

Open El actuador alcanzo

la posicién de

apertura

Close El actuador alcanzo

la posicién de cierre

Opening El actuador esta
yendo en direccion

abrir

Closing El actuador esta
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yendo en direccion

cerrar

Torque open

El actuador alcanzo
el valor de torque
preseteado para la

apertura y se detuvo

Torque close

El actuador alcanzo
el valor preseteado

para el cierre y se

detuvo.

Torque El actuador alcanzo
el valor preseteado
en alguna de las
direcciones 'y se
detuvo

Travel open El actuador alcanzo
la posicién
preseteada de
apertura

Travel close El actuador alcanzo
la posicion
preseteada de
cierre.

Pos. >int 1 Posicion > posicién
intermedia 1

Pos<int 1 Posiciéon < posicion
intermedia 1

Intermed. 2 i{dem a intermed.1

Intermed. 3 idem a intermed.1

Intermed. 4 idem a intermed.1

Local Estado de sefial en
el interruptor selector

Remote Estado de sefial en
el interruptor selector

Off Estado de sefial en
el interruptor selector

No function

Fault motor El  motor levanto
temperatura o hay
un error de fase

Always La sefial esta

siempre activa
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Never La sefial no esta

nunca activa

P 10.2 Binary output Output 1 conf. Active high Si la condicién en el
punto 10.1 es
verdadera, la salida
1 ser4 configurada
como high(alta)

Active low Si la condicién en el
punto 10.1 es
verdadera, la salida
1 sera configurada
como low (baja)

Flashing Si la condicién en el
punto 10.1 es
verdadera, la salida
1 comenzara a titilar
(high)

Inv. Flashing Si la condicion en el
punto 10.1 es
verdadera, la salida
1 comenzara a titilar
(low).

P 10.3 Binary output Output 2 Idem output 1
P 104 Binary output Output 2 conf. Idem output 1 conf.
P 10.5 Binary output Output 3 Idem output 1
P 10.6 Binary output Output 3 conf. Idem output 1 conf.
P 10.7 Binary output Output 4 Idem output 1
P 10.8 Binary output Output 4 conf. Idem output 1 conf.
P 10.9 Binary output Output 5 Idem output 1
P 10.10 Binary output Output 5 conf. Idem output 1 conf.
P 10.11 Binary output Output 6 Idem output 1
P 10.12 Binary output Output 6 conf. Idem output 1 conf.
P 10.13 Binary output Output 7 Idem output 1
P 10.14 Binary output Output 7 conf. Idem output 1 conf.
P 10.15 Binary output Output 8 Idem output 1
P 10.16 Binary output Output 8 conf. Idem output 1 conf.

ATENCION: Sobre el empleo de la opcién torque que depende ABIERTO o torque que depende CERRADO
(Ver capitulo 7.1, puntos P1.3 y P1.4) el actuador sélo esta abierto o cerrado si el torque ajustado y la
posicion de final son alcanzados. Si la posicion de final no sera alcanzada un error de toque ocurrira (ver
capitulo 6.2.2)
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7.7. Sefal de posicién (opcional).

La sefial de posicién es usada indicar la posicion real del actuador via 0/4 - 20 mA. Esta opcion es un SMARTTOOL
que quiere decir que puede ser mejorado después de la entrega del actuador en cualquier momento.

Si la opcion no es liberada sé6lo el mensaje "inactivo” va a mostrado en el mend. Remotos articulos de menud van a
s6lo mostrado después de la activacion de la opcion por usando un SMARTCODE proporcionado por SCHIEBEL.
Después del ajuste de los limites de viajes (refiérase al capitulo 7.1) ningunos remotos ajustes son necesario.
También en caso de la utilizacion del torque que depende el motor no apagan ningunos remotos ajustes son
necesario.

La unidad de control de SMARTCON siempre se refiere al interruptor de las posiciones del actuador independiente

del procedimiento de interruptor.

Seteos de fabrica:

4mA en posicion 0% 20mA en posicién 100%
item del menu Sub item Seteos posibles Explicacion / notas
P11.1 Position function not activated la sefial de posicién
signal no esta activada
activated la sefial de posicion
esta activada
P11.2 Position Begin (at 0%) 0-20,5mA Valor en mA de la
signal posicion CERRADO
(0%)
P11.3 Position End (at 100%) 0 0-20,5mA Valor en mA de la
signal posicion  ABIERTO
(100%)
P11.4 P_ositilon Calib. 20mA -10% - +10% Para la calibracion
signa

de la sefial de
posicion durante la
modificacion de este
parametro 20mA a la
salida (100 %) es
generada. jUse este
parametro para
calibrar la salida
exactamente a
20mA! (p.ej. si usted
mide s6lo 19,8mA
por favor afiada el 1

% al valor de

calibracién)
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7.8. Movimiento por pasos

Usando el movimiento de paso es posible "cambiar" la velocidad en las secciones de o sobre los viajes llenos.
Definiendo intervalos de Parada es posible reducir la velocidad del actuador.

El movimiento de paso esta disponible en la operacion LOCAL, REMOTA O DE LA EMERGENCIA y puede ser
separado activado para la direccién ABRIR o CERRAR.

item del meni Sub item Seteos posibles Explicacion / notas

P 121 Step mode function not activated Modo de pasos no

esta activado

activated El modo de pasos
esta activado para
modo LOCAL,
REMOTO y
EMERGENCIA

only LOCAL El modo de pasos
esta activado para
modo LOCAL

solamente

only REMOTE El modo de pasos
esta activado para
modo REMOTO

solamente

only LOC+REM El modo de pasos
esta activado para
modo LOCAL y para
modo REMOTO

solamente

P12.2 Step mode Start OPEN 0-100 % Posicion de
comienzo de
apertura en
porcentaje

P 12.3 Step mode End OPEN 0-100 % Posicién de fin de
posicién de pasos en
porcentaje de
apertura

P 124 Step mode ON Time OPEN 0,1-20s Tiempo de recorrido

de movimiento en

direccion abrir

P 125 Step mode OFF Time OPEN 0-100 % Intervalo de tiempo
de recorrido de
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movimiento en
direccion abrir
P 12.6 Step mode Start CLOSE 0-100 % Posicién de
comienzo de cierre
en porcentaje
P 12.7 Step mode End CLOSE 0,2-20s Posicion de fin de
posicion de pasos en
porcentaje de cierre
P 12.8 Step mode ON Time CLOSE 0,1-20s Tiempo de recorrido
de movimiento en
direccion cerrar
P 129 Step mode ) 0,2-20s Intervalo de tiempo
OFFTime CLOSE )
de recorrido de
movimiento en
direccion cerrar
D AUF S T ZU s
-
1] 0,
0% - . 1G0% 0% . we  100%
TAKTENI | TAKTEN TAKTENl | TAKTEN
EIN AUS AUS EIN
| TAI{TENI [TAKTENl
EIMN AQS ARS EIN
ITAKTEN TAKTENI
BN AUS AUS El
TAKTEN TAKTEN

7.9. Posicionador (opcional)

La opcién disponible de posicionador es requerida para operar el actuador con sefial de entrada de 0/4 mA a 20 mA.

El posicionador es usado para ajustar la posicion actual del actuador de acuerdo con los valores que recibe del

seteo.

Para el comportamiento de colocacién éptimo varios ajustes avanzados del posicionador pueden ser parametizados.

item del menu

Sub item

Seteos posibles

Explicacion / notas

P13.1 Positioner

function

not activated

El

esta activado

posicionador no

Activated

El posicionador esta
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activado

P13.2

Positioner

Begin (at 0%)

0-20,5mA

Definicion de los
valores en mA para
la posicién
CERRADO (0%)

P13.3

Positioner

End (at 100%)

0-20,5mA

Definicion de los
valores en mA para
la posicion ABIERTO
(100%)

P13.4

Positioner

Death band

0,1-10,0%

Definicion banda
muerta para poner
cambios de punto.

( Para no ponerlo
demasiado pequefio
para prevenir dafios

del actuador)

P13.5

Positioner

Gain

1-100%

P13.6

Positioner

Live zero
detection

ignore

La deteccion es
desactivada

stop

El actuador se para
en caso de perdida

de sefial

open

El actuador se abre
en caso de perdida

de sefial

close

El actuador se cierra
en caso de perdida

de sefial

emerg. pos.

Se puede mover el
actuador en la
posicion de la
emergencia en caso
de la sefial perdida
(ver punto P13.7)

P13.7

Positioner

Emergency pos.

0—-100 %

Usado para setear la
posicién de
emergencia (tambien
disponible en P8.5)

P13.8

Positioner

Calib. set point

-10% - +10%

Para la calibracion
del positioner Usan
este parametro para

calibrar el 20mA la
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entrada exactamente
(p.€j. si usted da un
20mA la sefial a la
entrada de
posicionador
entonces usted tiene
que cambiar el valor
hasta que sobre el
display muestre
20mA)

P13.9

Positioner

Min. Impulszeit

01-20s

P13.10

Positioner

Period

0,2-200s

7.10. Controlador PID

El regulador opcional disponible PID est4 acostumbrado manejar el actuador la sefial de 0/4 - 20mAl.

item del menu Sub item Seteos posibles Explicacion / notas

P14.1 PIDcontroller function not activated El posicionador PID
no esta activado

position El posicionador PID
esta activado

speed (en SMARTCON sin
funcién)

P14.2 PIDcontroller Ext. setpoint external (0) El poscionador PID
procesa un seteo
externo
parametrizadoen el
menu del
posicionador (el
menu 13)

Fixed value (1) Un valor fijo de seteo
es usado para
operar

P14.3 PIDcontroller setpoint value 0-100 % Entrada del valor de
seteo

P14.4 PIDcontroller Begin (at 0%) 0-20,5mA La definicibn de
valores en mA de la
posicién de CIERRE
(el 0O %) del valor
externo real

P14.5 PIDcontroller End (at 100%) 0-20,5mA La definicion de

valores en mA de la
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posicién de
APERTURA (el 100

%) del valor externo

real
P14.6 PIDcontroller Proportional +50,0 - 50,0
P14.7 PIDcontroller Integral 0-100,0s Para desactivar el
tiempo de reseteo
setear este
parametro en 0
P14.8 PIDcontroller Differential 0-100,0s
P14.9 PIDcontroller Startup 0-100%
P14.10 PIDcontroller Period 2.0-20.0s
P14.11 PIDcontroller Min. Impuls 0,1-20,0s
P14.12 PIDcontroller Live zero ignore La deteccion es
detection desactivada
stop El actuador se para
en caso de perdida
de sefial
open El actuador se abre
en caso de perdida
de sefial
close El actuador se cierra
en caso de perdida
de sefial
emerg. pos. Se puede mover el
actuador en la
posicion de la
emergencia en caso
de la sefial perdida
(ver punto P13.7)
P14.13 PIDcontroller Kal. ext.Istwert -10.0-10.0% Para la calibracion

del PID-
REGULADOR este
pardmetro se usa
para calibrar el
20mA la entrada
exactamente (p.ej. Si
usted da un 20mA la
sefial a la entrada de
PID-REGULADOR

entonces usted tiene

que cambiar el valor
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hasta que sobre el
display se muestren
20mA)

7.11. Profibus

7.11.1. General

Profibus DP especifica las caracteristicas técnicas y funcionales de un sistema sucesivo de campafia de bus, con el
cual se distribuye dispositivos de automatizacion digitales puede ser conectado una red. Profibus DP se diferencia
entre dispositivos de Esclavo y el maestro.

Profibus DP es concebido para el intercambio de datos en el nivel de campafia. Los reguladores centrales se
comunican, p.ej. SPS u ordenador personal, sobre una conexion rapida, sucesiva con dispositivos descentralizados
de campafia como dispositivos de entrada/salida, valvulas y actuadores. El intercambio de datos con estos
dispositivos descentralizados ocurre ciclicamente. Las funciones de comunicacion necesarias para ello son fijadas
por Profibus DP las funciones béasicas conforme a EN 50,170.

Los dispositivos de maestro determinan el trafico de datos sobre el bus. Un maestro puede enviar mensajes sin la
peticién externa.

Llaman en protocolos profibus también participantes activos a maestros.

Los dispositivos de esclavo p.ej. SMARTCON Profibus DP paseos (unidades de disco) de control son dispositivos
periféricos. Dispositivos de Esclavo Tipicos son dispositivos de entrada/salida, valvulas, actuadores y transductores.
Ellos no reciben una autorizacién de acceso de autobus, p. ej. Ellos pueden mensajes sélo recibidos reconocer o por
la peticion de un mensaje de maestros en estos transportan.

Los esclavos son designados por participante también como pasivo.

El maestro lee ciclicamente la entrada de los eslavos y escribe la informacién de salida ciclicamente los eslavos. Al
lado de esta comunicacion de datos ciclica de la imagen de proceso también funciones eficientes estan disponibles
para el diagnostico y la start-up con el autobUs profesional DP. El trafico de datos es supervisado por supervisando
funciones sobre la Pagina de Esclavo y el maestro.

La técnica de transmision sido basada en un Rs-485 torcid la linea de dos cables o la conexién de cable de fibra

Optica y apoya Velocidades de transmisién en baudios hasta 1.5 MBITS/S.

7.11.2 Instalacién y conexién

La opcién PROFIBUS DP generalmente es una opcién de hardware y ya se deberia pedir con el actuador. Un
después la instalacién es posible, pero sin embargo sélo deberia ser hecha por un SCHIEBEL se especializd el
técnico o una persona en particular entrenada.

Para el conexionado de PROFIBUS DP soélo se cablegrafian correspondiente al ALBOROTO estandar 19245 y/o EN
50170-2, escriben una fuerza son usado. El maximo de 32 dispositivos PROFIBUS puede ser conectado en un
segmento.

Son mas dispositivos para ser conectados en una linea PROFIBUS, varios segmentos deben ser unidos(conectados)
por Repetidores.

El cable de autobUs debe ser puesto en una distancia de al menos 20 cm a otras lineas. Deberia ser cambiado en

una bandeja separada, conductora y conectada con tierra de cable.
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Debe ser hecho seguro que no hay ningunas diferencias potenciales entre los dispositivos individuales en el lazo
PROFIBUS.

En cuanto a la conexién del PROFIBUS alambran al actuador nosotros por favor también refiérase a la remota
descripcion en el manual de operacion " PROFIBUS DP para el control de SMARTCON *

7.11.3. Puesta en marcha

Con la start-up un PROFIBUS DP conecta una red los dispositivos en el PROFIBUS DP tienen que ser dado
parametros y configurados con el software de proyeccién de los mandos (PROFIBUS la Configuracién) el software de
proyeccion lee primero el archivo GSD (datos de amo(maestro) de equipo) de los actuadores individuales en.

Muera el archivo GSD contiene la informacion sobre las caracteristicas del equipo, que son necesarias por el
amo(maestro).

Archivo el-GSD SMARTCON.GSD es proveido de actuadores equipados estafa PROFIBUS DP.

Después el usuario puede configurar y dio parametros cada actuador unido(conectado) al PROFIBUS DP el lazo..
Esta informacion es dejada en el control (DP el amo(maestro)) y enviada con cada principio de comunicacion a los
actuadores (DP eslavos). El control es hecho por la entrada de imagen de proceso y el octeto de salida.

Un remoto proceder detallado a la start-up la comunicaciéon PROFIBUS usted encuentra en el manual Profibus DP
para el control de SMARTCON *".

7.11.4 Descripcion

item del menu sub item Seteos posibles Explicacion / notas
P 15.1 Profibus Active Not activate Pide ingresar el
codigo de
SMARTCON
Para. Enable
Para. Ignore

Para. reject

P 15.2 Profibus Address channel A 0to 125 Ajuste de la

direccion de bus

para el canal
primario
P 15.3 Profibus Address channel B 0to 125 Ajuste de la

direccion de bus

para el segundo,

secundario (s6lo
disponible con
opcion " Profibus

redundante ")
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7.12. Identificacion

Para informacién adicional del cliente

item del menu

sub item

Seteos posibles

Explicacion / notas

P18.1

Identification

KKS-number

15 digitos

Para un
KKS adicional. Este

numero

numero sera
mostrado en el
display en la linea
mas baja. Note que
el numero solo seréa
mostrado Si el
Parametro P20.5 es

puesto a 0.

7.13 Parametros del sistema (bloqueado)

Es usado para la calibracion del actuador. No visible para clientes.

7.14 Varios
item del men( sub item Seteos posibles Explicacion / notas
P20.1 various language German Seleccion idioma
aleman
English Seleccion idioma
ingles
P20.2 various Rotate display No (0) Estandar
Yes (1) Rotar display 180°
P20.3 various Restore param. Cust. param.- El parametro de

actuador sera

superpuesto con los

parametros de
cliente
salvados(ahorrados).

Excepto parametro
P1.1aPl1.6

Cust. param.+

El parametro de
actuador sera

superpuesto con los

parametros de
cliente
salvados(ahorrados).
Incluyendo

pardmetro P1.1 a
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P1.6

Backup param. - El parametro de
actuador sera

superpuesto con los

parametros de
cliente
salvados(ahorrados).

Excepto parametro

P1.1aPl1.6
Backup param. + El parametro de
actuador sera

superpuesto con los

parametros de
cliente
salvados(ahorrados).
Incluyendo

parametro P1.1 a

P1.6
P20.4 various Backup. param. Cust. param.
P20.5 various Info display
P20.6 various Infrared off (0) El puerto Infrarrojo
esta desactivado
on (1) El puerto infrarrojo

esta activado por 4

minutos.

8. Menu de estado

El menu de estado de la unidad de control de SMARTCON es usado para la visualizacion comprensiva del ajuste real

&)

enrollar el menu de estado. El interruptor de operador tiene que ser cambiado en la direccion del simbolo : .

de varios parametros. En el menu de estado los parametros no pueden ser cambiados.

Ambos si el interruptor de selector esta en la posicién neutra o en la posicién remota , ello son posibles para

El menu de estado esta dividido en 2 secciones:

e Estado
e  Historial
8.1. Estado

El estado proporciona una descripcién sobre la entrada y ajustes de sefial de salida.

38




8.1.1. Estado - Salidas binarias
Usado para visualizacion del ajuste real de los contactos de salida.

Numero de salida

Sefial (0 = LOW (baja), 1
= HIGH (alta)
Fig. 20

8.1.2. Estado — Entradas binarias

El valor real de los 5 ajustes de entrada es visto. No dan a ninguna informacién sobre la asignacion de sefial.

Numero de entrada

Fig. 21
Sefial (0 = LOW (baja), 1 = HIGH

(alta))
8.1.3 Valores analégicos

Muestra el valor analégico de la sefial.
Valor en mA

Salida

Entrada 2
Entrada 1
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8.1.4. Estado — Valores absolutos.

Esto es usado para el preajuste mecanico de posicion.

Valor absoluto de la posicion
Valor de torque

8.2. Historial

Aqui las 10 Ultimas entradas de historia pueden ser vistas.

Ademas al error también el tiempo puede ser leido de desde la Ultima entrada de historia.

Por favor note que el actuador sélo puede calcular el tiempo si la fuente de energia es conectada. Para un analisis de
error por favor también considere el capitulo 11.
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9. Conexion Infrarroja

Para una comunicaciéon méas simple y la mejor visualizacién del menu también es posible una conexion infrarroja a un
ordenador.

El hardware necesario para esto (la conexién de cable al ordenador personal Rs-232) y el software apropiado esta
disponible opcionalmente. Las actualizaciones de software estan disponibles para el descargar libremente (gratis)
sobre nuestra pagina web: http: // www.schiebel.com.

El software SMARTCON-ECT hizo posible aparte de la comunicacién con el actuador también la administracion de
varios actuadores con mismos juegos de parametro y puede aliviar la start-up de varios actuadores.

Para el empleo de Software SMARTCON-ECT un manual separado esta disponible.

Debe saberse que durante la operacién, la superficie del interfaz IR debe ser protegida contra dafios y perjuicios
fuertes de otra manera la comunicacion puede ser perjudicada.

Antes de la puesta del adaptador infrarrojo sobre la superficie del interfaz infrarrojo debe ser limpiado con un pafio

hamedo. Interfaz infrarroja

¥

Fig. 23
10. Mantenimiento

Todos los trabajos de mantenimiento se tienen que realizar con el actuador conectado sin tension.

(El conexionado durante el mantenimiento tiene que ser, conforme a OEVE E5.) Después de la puesta
en marcha, los actuadores estan listos para el empleo. El actuador estd como estandar lleno de la grasa (el

aceite que se llena sobre la peticion del cliente).

Inspeccion de Mantenimiento Regular:

- Tener cuidado con ruidos de carrera aumentados. Después de cada tres meses de no operacion, active el
actuador.

Con actuadores que tienen la salida tipos A, B y C segun el DIN-3210 estandares (tipos A, B1, B2 y C segun la DIN
ISO 5210-Standard), re engrasar los engranajes con el lubricador al menos cada seis meses (Ver capitulo 14.1.3).
Dependiendo de la frecuencia de operacién (aprox. después de 5 afios de operacion — Ver capitulo 14)

-Cambiar la grasa (el aceite), - remover los sellos y - comprobar todos los cojinetes de rodillos y la unidad de rueda
helicoidal y sustituirlos, si fuera necesario.

Mirar la tabla de Lubricantes para los tipos de aceite y la grasa para ser usado. (ver capitulo 14)
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11. Diagnostico de errores

En caso de un error, el motor es parado por la unidad de control. Se muestra el error sobre el display.
También, el error es almacenado en el historial (ver capitulo 8.2).

Ademas el error es mostrado por los indicadores de luz sobre la interfaz (ver capitulo 6.2.2).

11.1. Tabla de errores

Error Indicador de luz Descripcién

Error de temperatura de motor L4 esta apagado Hay 4 posibilidades para esta falla:

1. la secuencia de fase de la
fuente de energia es
errénea, cambiar la fase L1
con la fase L2.

2. la pérdida de una fase,
compruebe la fuente de
energia

3. un fusible se rompio

4. el motor esta caliente

Error de recorrido L1y L2 estan prendidos el dispositivo de recorrido esta fuera
L4 esta titilando de rango y debe ser ajustado (ver

capitulo 6.2.2)

12. Fusibles

Todos los actuadores SMARTCON estan equipados con reles (opcional) tienen fusibles en el alojamiento de

conexion al lado de las borneras.

Aloiamiento de borneras

Fusibles

Fig. 24 Fig. 25
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13. Recambios

Al ordenar piezas de recambio, deben dar al nimero de fabricacion del actuador (Ver capitulo 2.2). Para piezas de
recambio de actuador usan nuestra Lista de Piezas de recambio 11.1. Para piezas de recambio SMARTCON por

favor refiérase a nuestra hoja de pieza de recambio 11.1.1.

14. Lubricante - Recomendacion (independientemente de fabricantes)

14.1.Caja principal
14.1.1. Temperatura de aplicacion de -35 hasta +100 °C.
Grasa lubricante DIN 51826 - GP 00 P-30

14.1.2 Cajareductora, de - 40 hasta + 85 °C
Grasa lubricante DIN 51826 - KPF -1/2 G-20

14.1.3. Ejes de - 40 hasta + 85 °C

Grasa lubricante DIN 51862- GR 1 —gr

14.1.4 Componentes de presicion, de - 40 hasta + 85 °C
Grasa lubricante (o aerosol) DIN 58396 - S1

14.2. Intervalo de servicio de lubricante basico

El intervalo de servicio para actuadores Schiebel es 10 afios (de la fecha de la entrega por el Fa.
SCHIEBEL, Viena)
La capacidad de funcién y la duracion de vida de los lubricantes es sin embargo dependiente de las

condiciones de servicio. En el caso dado se tienen que considerar factores ambientales.

Condiciones de operacion Definicion Factor

(Multiplicador)

Duracion de conectar ED (Suma de la duracién de motor)
Extremadamente alto EDas de 1250 hora/afio 0,5
alto ED&s de 500 hora/afio 0,7
Extremadamente bajo ED bajo 0,5 hora/afio 0,8
Temperatura de entorno (durando o a largo plazo)
Extremo cambiando entre -10 y +50 °C 0,5
Extremadamente alto+50 °C 0,7
Extremadamente profundo bajo - 25 °C 0,9
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Numero de revoluciones de arbol secundario (en ola de cabezas actuadores)

Ndmero de revoluciones altods de 80 U/min 0,8
Grado de aprovechamiento (con referencia a potencia)

Muy altomas de 90 % 0,8

alto un entre 80 y. 90% 0,9

ATENCION: Un intervalo de mantenimiento averiguado de esa manera no vale para el mantenimiento de la
forma de arbol secundario A (Casquillo de rosca) y para el mantenimiento de las unidades de impulso de
accionamiento empuje accionamiento y de husillo. jEn éstos se tiene que embadurnar en distancias regulares (al

menos cada 6 meses) en las boquillas de grasa (Pkt 7.1.3)!

Eliminar en caso de mantenimiento de nuestros accionamientos por poner basicamente el lubricante viejo y sustituir
por uno nuevo. Una mezcla de productos de lubricante diferentes no esta permitida.

Las cantidades necesitadas para servicios de lubricante se tienen que deducir de ésa y otras tablas.

14.3. Necesidad de lubricante

Tipo de actuador Engranaje principal Engranajes secundarios Actuador lineal
Pin Jack (formulario B, B1, B2)

Eje roscado (formulario A)

Acoplamiento (formulario C)

AB5 1 kg - 11cm3
(1 Litro de aceite) 3cm3
5 cm3
3cm3
AB8 1kg 1cm3 15 cm3
(1 Litro de aceite) 3cm3
5 cm3
3cm3
AB18 1 kg 1cm3 -
(1 Litro aceite) 1cm3 5cm3
8.cm3
5cm3
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AB40 1,5kg 1,5 cm3
(1,5 Litros de aceite) 6 cm3
9cm3

6 cm3

En la lubricacién de los componentes mecanicos fino se tienen que emplear cantidades de lubricante que garantizan

una Benetzung fina de las superficies de deslizamiento.

15. Formacion

ATENCION: Si los problemas debieran aparecer en el montaje o en los trabajos de poner en el lugar, asi le
invitamos, se con la Fa. SCHIEBEL técnica de accionamiento sociedad mbH, Josef-Benc Gasse 4, A-1230 Viena
Por teléfono (En 0222) 66 108 en contacto, por servicios de falta posibles o dafios en los accionamientos por poner
a vermeiden.Die Fa. Schiebel recomienda consultar sélo personal especializado para tareas de montaje en
Schiebel-Stellantrieben.

En deseo especial del cliente de la Fa. SCHIEBEL se pueden realizar formaciones sobre las actividades alistadas en

estas instrucciones de servicio en la obra de la Fa. SCHIEBEL.
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16. Declaracién para partes de maquina (Componentes de maquina)

El fabricante, la empresa:

SC HIEBEL Antriebstechnik Gesellschaft m.b.H.

Josef-Benc-Gasse 4
A-1230 Wien

Por la presente se declara que el nuevo componente de maquina en lo sucesivo descrito, al ingenio:

Para actuadores de los modelos AB,
rAB, exAB, exrAB
en Giro-, Giro-, 90°- y realizacion de
empuje asi como la fila de
construccion rM3 y rM10.

1. ninguna parte de seguridad para méaquinas es,

2. s6lo para el objetivo de la integracién a una maquina o para el objetivo de la unién con otra maquina o
partes de maquina en trafico es llevado y

3. que dessen/deren puesta en marcha mientras esta prohibido, hasta una declaracién de acuerdo para la
maquina completa conforme al Maquina-, Seguridad ordenanza- MSV, BGBL. N°. 306/1994, y con eso

conforme a la pauta de maquina trasladada por ellos 89/392/EWG en la version que vale existe.

(Lugar) (Fecha)

(Firma del gerente)
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17.Declaracién de conformidad

El fabricante, la empresa:

SC HIEBEL Antriebstechnik Gesellschaft m.b.H.

Josef-Benc-Gasse 4
A-1230 Wien

Explicadamente hiemit, que los productos dirigidos a continuacion:

Actuadores eléctricos de la fila de construccién
FUERA, rAB, exAB y exrAB
Con
Motor de corriente trifasica,
Un motor de fase o
a motor de corriente trifasica conmutable de polo

Con los componentes adicionales opcionalmente empotrados:

Relé de acoplamiento
Utensilio de red NG5
Potenciémetro F y FF
Indicador de posicién ESG
Regulador de posicion SRG
Control de suburbio V2 y W2

Las exigencias de la pauta 89/336/EWG, Richtlinie del consejo del 3.Mail1989 para el ajuste de las prescripciones de
derecho de los estados miembros sobre la compatibilidad electromagnética” y cuyas modificaciones 92/31/EWG y
93/68/EWG, teniendo en cuenta las instrucciones de servicio correspondientes, corresponden y el cumplimiento de la

pauta por de normas siguientes era demostrado:

EN 50081-1 y EN 50081-2
EN 50082-1 y EN 50082-2

Asi como las exigencias de la pauta 73/23/EWG ,Richtlinie del consejo del 19.Feb.1973 para el ajuste de las
prescripciones de derecho de los estados miembros en lo que se refiere a medios de explotacién eléctricos para el
uso dentro de Spannungsgrenzen especifica (en breve ,Niederspannungsrichtlinie) teniendo en cuenta las
instrucciones de servicio correspondientes de que corresponden y el cumplimiento de la pauta por de normas

siguientes era demostrado:

EN 60034-1
EN 60204-1

........ Wien........., el.....17.03.1998. ...
(Lugar) (Fecha) -

Klaus Schiebel
De gerente
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Declaraciéon de conformidad de EG (Defensa de explosion - pauta)

SCHIEBEL Antriebstechnik GesmbH

La empresa

Josef Benc Gasse 4

A-1230 WIEN
Osterreich

Explica en responsabilidad Unica, que los productos

Denominacién

Accionamientos por poner
eléctricos

Control de suburbio

Control de suburbio

Motore blindada Druckfest
Motore blindada Druckfest
Motore blindada Druckfest
Microinterruptor Exprotegido

Potenciémetro Exprotegido

Tipo
ex (r) AB
V1/V2

CSCex

Identificativo

Ne° de certificacion.

® 112G EEX de(q)(ib) II (B)C T4(T6) FTZUO3ATEX0328X

@ 112G EExde I C T4

@ 112G EEx de Il C T4(T6)

D (.0 FUY63/.. - & 112G EEx d 11 C T4

D (.0 FuYsol.. - & 126 EEx d 11 C T4

ex DKF....X...

d 515U

dP1/dP2

@ II2GEExdIIC T4
@ II2GEExdIIC

@ II2G EExd Il C

FTZUO3ATEX0329

TUEV-AO04ATEX0009X

FTZUO3ATEX0330X

FTZUO3ATEX0333X

TUEV-A03ATEX0016X

FTZUO3ATEX0332U

FTZUO3ATEX0387U

En la realizacion proporcionada por ella a la cual se refiere esta explicacién conforme a los destinos el

94/9/EG

Pauta de EU

Pauta del consejo... sobre areas en peligro de explosion

Coincidir con las normas siguientes y los documentos normativos en la version hoy vélida:

EN 50014:1997 + Corrigendum: 1998 + A1:1999 + A2:1999:
Medios de explotacién eléctricos para areas en peligro de explosién - Destinos Generales

EN50018:2000 + A1:2002:

Medios de explotacion eléctricos para areas en peligro de explosion - fiestas de presion blindaje "d"

EN50019:2001:

Medios de explotacién eléctricos para areas en peligro de explosién - Elevaba la seguridad "e"

EN50020:2002:

Medios de explotacion eléctricos para areas en peligro de explosién - seguridad propia "i"

........ Wien........., el.....03.11.2004. ...

(Lugar) (Fecha)

Klaus Schiebel, gerente
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18. Datos tecnicos

18.1 Entradas binarias

ENradas: ......coooviiiiiiiiie e 5
Voltaje NOMINAL: ....ooeiiiiiiie e 24VDC
Entrada activa: .........ccocveiriiiiniiie e > 10V
Entrada off: ..o <5V
Voltaje: MAXIMO.....cooeiiiiie e 30vDC
Consumo de corriente en 24VDC: .......ccceeeeiiivieeeniiieenn, 5mA

La conexién a tierra comun de entradas es separada por opto acopladores del voltaje de control.

18.2 Salidas binarias

SaAlidAS: ..o 8

Fuente de energia: ......ccccovvcviiie i 24VDC +/-6V (wahlweise von internan el excharran oder)
Maximo. Spannungsabfall bei gesetztem Ausgang: ......... 2V

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

zul&ssiger maximo Strom pro AuSgang: ........cccecveerveerinens 50mA (kurzschluf3fest) zulassiger

Méaximo Gesamtstrom fir alle Ausgénge: ....... 150mA bei interner Versorgung

Zulassiger maximo Gesamtstrom fir alle Ausgange: ....... 250mA bei externer Versorgung

18.3 Entradas analdgicas:

ENradas: ......ooovviiiiiiiie e 2
COITIBNEE. ittt 0-20,5mA:
RESOIUCION. ..ot 10Bit
PreSiCioN: .....oovviiiiiii e el 0,5 %
RESISIENCIA: ..eiiiiiiiiiie e 120 ohm

La tierra es un punto en comun del control y es de suministro auxiliar.

18.4 Salidas analdgicas

SaAlidAS: .. 1

COITIBNEE. ittt 0-20,5mA:
RESOIUCION. ...t 10Bit
PresiCiON: .......ooiiiii e el 0,5 %
MAXIMO. BUFAE: .....cccveiiiiiiiiiie e 500 Ohm

La tierra es un punto en comun del control y es de suministro auxiliar.

18.5 Fuente auxiliar
VOIBJE: it 20-30VDC

Consumo de corriente MAXIMO: ......eeeeeeeeereeeeeeeeeieiiivrereenees 320mA

La tierra es un punto en comun del control y entradas y salidas.
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18.6 Fuente de alimentacion
VORAJE: i 3 x 400VAC +/-10 %, 50Hz, neutro no requerido

Consumo de electricidad Sin carga: ......ccccoecvveeeeiiiiieeessenen. Méximo 24W

18.7. Conexiones
MOTOF: e 6polos el estandar bornera nominal 400VAC, 16A
CONMIOIES: ... 24polos el estandar bornera nominal 400VAC, 16A

Los contactos de tornillo estan disponibles como opcional.

18.8. Varios

Temperatura ambiente::

Actuadores ON/OFF: .......cccoiiiiiiiiiiiiceiee e -25a +70°C
Actuadores modulantes: ...........coceeviiiiiiieniieeneees -25 a +60°C
Actuadores a prueba de explosion: ..........cccocevieriiiieinieneneeen -20 a +40°C (de acuerdo con EN50014)
Clase de proteccion:
Actuadores estAndar: ........c.cccoceveiieriinecn e IP67
Actuadores a prueba de explosion: ..........ccccveriiiieniiincienee 1P65
(7] o] o TP PPPPPTOPPPPPRN RAL7024
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